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Obsah prezentace:

@ Aktivity a souc¢asny stav na katedre kybernetiky s ohledem
na mechatroniku a robotiku

@ Projekt:
3 DoF portalovy robot a jeho rizeni
(,,Roboticky lachtan®)
© Projekt:
7 DoF sério-paralelni manipulator AGEBOT
© Projekt:

4 DoF sériovy manipulator pro NDT zkouseni
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Aktivity a soucasny stav na KKY - mechatronika a robotika (1/3)

V poslednich letech - rozvoj mechatroniky a robotiky na KKY -
zejména v nasledujicich oblastech:
@ algoritmy planovani pohybu mechatronickych systému
e aproximacni a interpolacni metody planovani trajektorii
(spline, NURBS, ...)
e CGasoveé optimalni fizeni s omezenimi na rychlost, zrychleni,
jerk
e parametrizace slozitych trajektorii pro specialni aplikace
(napt. s pozadavkem na plynulost pohybu)
@ algoritmy Fizeni pohybu
e metody sledovani pozadované trajektorie manipulatoru
e metody ZV fizeni, decentralizované metody (PID regulace),
centralizované metody (inverzni dynamika, pokrocilé
algoritmy)
e tlumeni vibraci, pfimovazebni metody (filtry, FIR Zero
Vibration filtry)
e tlumeni vibraci, zpétnovazebni metody (tlumeni vibraci
vicehmotovych systém)
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Aktivity a soucasny stav na KKY - mechatronika a robotika (2/3)

@ syntéza a analyza robotickych architektur

e navrhy robotickych architektur pro specialni aplikace

e vytvareni kinematickych a dynamickych modell
(SimMechanics) - Model Based Design

e vypocty pfimych a inverznich kinematik sériovych a
paralelnich manipulatord

e optimalizace parametrli manipulatort

e tvorba realnych modell architektur manipulatori(metoda
3D tisku) - Rapid Prototyping

Modely robott metodou 3D tisku (5-ti osy obrabéci stroj, skakajici robot)
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Aktivity a soucasny stav na KKY - mechatronika a robotika (3/3)

Vyvoj vlastniho fidiciho systému REX:

@ realizace komplex. alg. &,B)N@OXLS

automatického fizeni
www.rexcontrols.cz

@ pokrocilé alg. fizeni (PID autotuner,
prediktivni reg., tvarovaci filtry, ...)

@ programovani pomoci knihovny
funkénich blokd

@ podpora platforem (Windows
Xp/7/CE, GNU/Linux + Xenomai, ...)

@ komunikace a sbér dat (Ethernet
POWERLINK, EtherCat, Modbus,
CAN, OPC DataAcces,...)

@ podpora blok( dle standardu
PLCopen Motion Control -
knihovna MOTION (koordinovany
viceosy pohyb, ...)
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3 DoF portalovy robot: ,,Roboticky lachtan® (1/2)

@ Standardni portalovy robot
(Schneider Electric)

@ elektrické PMSM motory
koncovy efektor s UZ senzory

@ prumyslové PC (Advantech), RT
OS (PharLap ETS)

@ fidici systém REX

@ Cil: stabilizace mi¢e na jehle

koncového efektoru
manipulatoru

@ pro vyukové Ucely na KKY
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3 DoF portalovy robot: ,Roboticky lachtan® (2/2)

Realny experiment:

Resgené problémy:

@ matematické modelovani mice
na jehle (kyvadlo)

@ identifikace suportl
manipulatoru

@ zohlednéni $itky pasma vSech
komponent (UZ snimace, pruzné
pasy)

@ analyza fiditelnosti = obtizné
fiditelny systém (P/G margin)

@ robustni navrh regulatoru s
omezenym fadem (metodou H -
nekonec€no)

@ implementace v REXu
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lachtan.wmv
Media File (video/x-ms-wmv)


7 DoF sério-paralelni manipulator AGEBOT (1/5)

Potifebnost projektu:
@ ve spolupraci s firmou EuroTec JKR s.r.o.

@ nahrada standardni technologie prim. odmastovani/odlakovani/suseni
@ standardni pasové a pravouhlé dopravniky
@ jednoulcelovost, obtizna rekonfigurovatelnost
@ vyvoj univerzalniho manipulatoru (komercné nenabizené feseni)
@ specidlni architektura (sériova a paralelni ¢ast)
@ moznost polohovat ¢istény dil uvnitf oplachovaci komory
@ zamezeni styku elektro komponent s agresivnimi latkami

@ = AGEBOQOT (AGressive Environment roBOT)

EM X
i 8
Fomars sMm
Stavajici reSeni (komorova mycka) Manipulator AGEBOT
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7 DoF sério-paralelni manipulator AGEBOT (2/5)

4DoF sériovy manipulator: 3 DoF paralelni manipulator:
@ 3 DoF transla&ni (x, y, z), 1 DoF @ 3 DoF translacni (x, y, z
rotaéni (orientace ¢) Eulerovy uhly)
@ 4 rotaéni pohony (véetné @ 3 linearni pohony
linearniho pojezdu) @ orientace dilu uvnitf myci komory
@ zakladni polohovani PM @ = separace elektroniky od ag.
(&isténého dilu) orostied
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7 DoF sério-paralelni manipulator AGEBOT (

Resené problémy:
@ kinematické a dynamické modely sériové a paralelni ¢asti v
Matlab/SimMechanics
@ pfima a inverzni kinematicka tloha

Diga - @ spherical joint (S)

l
@  revolute joint (R) s M universal joint (U)

prismatic joint (P)
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F sério-paralelni manipulator AGEBOT (4/5)

@ komplikovana architektura PM - nutna optimalizace parametr(i
(optimaliza&ni SW sférického zapésti)
@ syntéza fidiciho systému (hierarchie)
@ prumyslové PC MOXA V-2400 (GNU/Linux + Xenomai)
nadstaveny RS Simatic S7-300

°
@ fidici systém REX (knihovna MOTION - PLCopen Motion Control)
@ tlumeni rezidualnich vibraci (filtry, ZV tlumeni)

VW =2.5227 VmCy\ =0.58167
Maximum inscribed cylinder: R = 0.40301, H = 1.14 .
Simatic $7-300 Logicke fizeni,
PSWM workspace ovladani robotu
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7 DoF sério-paralelni manipulator AGEBOT (5/5)

V soucasnosti funkcni prototyp vcetné celé technologie!
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agebot.wmv
Media File (video/x-ms-wmv)


4 DoF sériovy manipulator pro NDT zkouseni (1/5)

Potifebnost projektu:
@ neseni UZ sondy v aplikacich NDT zkou$eni svarovych spoju
komplexnich geometrii (napf. v JE)
@ soucasna feSeni neuspokojiva (manualni manipulace se sondou,
jednoucelova zafizeni - jeden typ svaru, nutné pislusenstvi)
@ Cil: vyvinout manipulator pro zkouseni dané tfidy svar( s minimalnimi
naroky na prostor (nikoliv manipulator ,pro vSechno®)

il ~ .
Standardni feSeni jednoucelovych manipulatorti (PISA, PET2) pro kontrolu
obvodového svaru a vnitfniho svaru kolene
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4 DoF sériovy manipulator pro NDT zkousSeni (2/5)

Resené problémy:

@ vybér vhodné architektury z kandidatd (hodnoceni: sloZitost, prostorova
naroc¢nost, univerzalnost)

@ vytvoreni virtualnich simulaénich model (Matlab/SimMechanics)

4 DoF RRRR 4 DoF RRPR 6 DoF RRRRRR
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4 DoF sériovy manipulator pro NDT zkouseni (3/5)

Vybrana architektura RRPR
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4 DoF sériovy manipulator pro NDT zkouseni (4/5)

@ parametrizace trajektorii vybrané mnoziny testovanych svar(

@ varianta trajektorii s rozmitanim/bez rozmitani UZ sondy

@ komplikace plynouci z nepfirozené parametrizace (napf. ekvidistantni
vzdalenosti na svaru natrubku)

Podelny svar Podélny svar v kolenu

Svar natrubku
(s rozmitanim)
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4 DoF sériovy manipulator pro NDT zkouseni (5/5)

@ v soucasnosti ve fazi vyvoje (CAD dokumentace)

@ simulace, testovani, dimenzovani pohond, planovani trajektorii (Model
Based Design)
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simulaceNatrubek.avi
Media File (video/avi)


Dékuji vdm za pozornost.
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