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Procedura tworzenia modelu stanowiska w systemie Delmia
w celu weryfikacji algorytmu generowania
skoordynowanych ruchéw robotéw

ADAM SLOTA*

W pracach, ktére dotyczyly generowania wspétrzednych kar-
tezjanskich trajektorii robotéw, realizujacych wspdlnie zadanie
transportu jednego przedmiotu, opracowano algorytmy uwzgled-
niajgce zagadnienia dynamiki ukladéw napedowych manipulato-
row oraz weryfikacje stabilnosci [1, 2]. Uzyskane wyniki wymaga-
ja sprawdzenia mozliwosci zrealizowania wyznaczonych trajek-
torii. Do tego celu wykorzystano system Delmia.

Algorytm generowania trajektorii

Przyjeto, ze trajektoria obu robotéw wyznaczana jest przez ten
sam algorytm, na podstawie znajomosci aktualnego potozenia
punktéw TCP robotéw. Dodatkowo zatozono, ze dla algorytmu
wyznaczajacego trajektorie punktu TCP jednego robota nie sg
dostepne zaprogramowane parametry ruchu punktu TCP drugie-
go robota.

Kolejne punkty trajektorii wyznaczane sg jako ztozenie dwoch
ruchow:

e zaprogramowanego z potozenia biezgcego do docelowego
wzdtuz linii prostej ze statg predkoscia,

e korekcyjnego wzdtuz kierunku taczacego punkty TCP obu
robotéw.

Celem ruchu korekcyjnego jest minimalizacja zmiany odlegto-
$ci miedzy punktami TCP robotéw. Do wyliczenia predkosci
ruchu korekcyjnego wykorzystano strukture uktadu automatycz-
nej regulacji ze zmiang odlegtosci pomiedzy punktami TCP jako
uchybem i regutg proporcjonalno-catkujaca (Pl). Dla zaprog-
ramowanego potozenia poczatkowego, docelowego i predkosci
ruchu punktéw TCP robotéw wyliczane sg kolejne punkty trajek-
torii. Ksztatt wyznaczonych trajektorii zalezy od wartosci para-
metréw blokéw korekcyjnych, wzglednego udziatu ruchu korek-
cyjnego oraz parametréw zaprogramowanego ruchu.

Algorytm generowania trajektorii zostat zaimplementowany
w systemie LabVIEW. Wyznaczone wspotrzedne punktow trajek-
torii zostaty zapisane w dwéch plikach tekstowych.

Tworzenie modelu stanowiska w systemie Delmia

Wirtualne stanowisko w systemie Delmia utworzono na kilku
etapach:

Etap 1. Import danych

Dla odczytanych z plikow tekstowych wspéirzednych utworzo-
no w dokumencie CATPart punkty i linie faczace pary punktéw
trajektorii obu robotéw. Tworzenie punktéw i linii jest realizowane
automatycznie przez przygotowane makro.

Etap 2. Zdefiniowanie struktury pliku procesu

Do dokumentu CATProcess wczytano i wstepnie rozmiesz-
czono elementy srodowiska: modele 4-osiowych robotéw firmy
Kawasaki — ZD130S, modele chwytakow firmy Festo HPGT-B
80, model transportowanego przedmiotu, zbiér punktéw i linii
przygotowany na 1. etapie oraz modele pomocnicze.

Etap 3. Utworzenie grup fagow (tag to uktad wspotrzednych
okreslajacy wymagane potozenie i orientacje punktu TCP robota
w przestrzeni roboczej).

Dla kazdej trajektorii utworzono grupe tagéw. Dla kazdego
punktu trajektorii wstawiany jest tag umieszczony w tym punkcie.
Orientacja taga jest okreslona przez obrét wokét osi Z global-
nego uktadu wspétrzednych, tak aby o$ X lezata w ptaszczyznie
wyznaczonej przez o$ Z oraz linie taczacq odpowiadajace so-
bie punkty trajektorii robotéw i byta skierowana do punktu TCP
drugiego robota. Tagi wykonywane sg automatycznie na pod-
stawie przygotowanego makra. Utworzone fagi przedstawiono
narys. 1.
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Etap 4. Zdefiniowanie i konfiguracja zadan ruchu dla ro-
botow

Dla kazdego robota tworzone jest zadanie, do ktérego doda-
wane sg operacje ruchu dla kazdego z utworzonych tagéw.
Zmieniany jest domysiny rodzaj ruchu miedzy punktami z joint na
linear oraz definiowana jest predkosc¢ ruchu.

Etap 5. Uzupetnienie zadan ruchu

Do zadan robotéw dodawane sg ruchy: unoszenia, opusz-
czania, dojazdu do miejsca uchwycenia przedmiotu oraz odjazdu
od miejsca upuszczenia przedmiotu. Ponadto definiowane sg
akcje uchwycenia i upuszczenia przedmiotu oraz sygnaty we/wy
zapewniajace rownoczesne rozpoczecie skoordynowanych ru-
chow.

Etap 6. Sprawdzenie mozliwosci zrealizowania zadania

Dla zdefiniowanej konfiguracji stanowiska sprawdzono, czy
wszystkie punkty trajektorii sg osiggalne oraz czy w trakcie
realizacji zdefiniowanych zadan nie wystepujg kolizje.

Rys. 2. Widok wirtualnego modelu stanowiska

Na rys. 2 przedstawiono model stanowiska po wykonaniu
zadania transportu, z zaznaczeniem zrealizowanych przez punk-
ty TCP robotow trajektorii.

LITERATURA

1. A. SLOTA: Model koordynaciji trajektorii efektorow dwoéch manipulato-
réw kartezjanskich z uwzglednieniem dynamiki uktadéw napedowych.
Pomiary Automatyka Robotyka 2/2009, s. 569 +576.

2. A. SLOTA: Model koordynaciji trajektorii efektoréw manipulatoréw kar-
tezjanskich — weryfikacja stabilnosci. Pomiary Automatyka Robotyka
2/2010, s. 628 +634. |




