3 lankové IRC

nosny ram pro IRC na
robotu

konec lanek ukotven k
bodu na sledovaném
objektu (e.g. stfikaci
pistole, svarovaci horak,
...) - Ize protacCet v
ukotveni (v ose Z)

na nosném ramu
konstrukéne realizovana
“domovska poloha” =
homming IRC

Princip lankového odmerovani

Uchyceni lankovych
senzoru

Robot
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Uchyceni sledovaného objektu
v jednom bodé s moznosti
protaceni v ose Z

Referen¢ni poloha
pro homming senzoru





https://docs.google.com/file/d/1UxFNurtBChCRgx1pASOVuN-0LtgUBPM1/preview

Schema ridiciho systému

Maximalni Z poloha robotu

Udrzovani konstantni
vzdélenosti v ose Z

Udrzovani nulové
vzdélenosti vosach XaY

Omezeni pohybu robotu
(+ homming) vzhledem k bodu E
=> méfené délky lanek XYZ poloha bodu E (vzd., min/max polohy, ...)

objekt - bod E
IRC lankové | i Vypocet | 3 Vypocet poz.

snimace polohy bodu E polohy robotu

Sledovany

Rekonstrukce translaéniho

+ informace o pohybu bodu E (XYZ)
orientaci (IMU) vici uchyceni lankovych senzor(
Pohybova data
(napf. RM._Feed. Fanu_c: Ls_soubor.
Rekonstrukce translaéniho Aktualni poloha robotu dynamic path modification,...

pohybu bodu E (XYZ)
vaci svétovému souradnému systému

- ranslace + orientace = mmmme—m—————————— =



Presnost odmerovani polohy

e Omezeni lankovych snimacu:
o  Min./Max. odvinuti lanka (zde 20 - 300 mm)
o  Absolutni pfesnost (zde 0.2 mm)
o Rozmisténi (ukotveni na robotu) -
rovnostranny trojuhelnik o strané 200 mm
e Graf vyznacuje pracovni prostor bodu (zde se
muze pohybovat bod E)
e Barva vyznacuje chybu méfeni polohy bodu E v
daném bodé (Euklid. vzdalenost)
e Max. chyba cca 3.13 mm
Zde jsou zobrazeny pracovni prostory pro max.
definovanou chybu méreni polohy bodu E
o Max. chyba 2 mm
o Max. chyba 1 mm
o Max. chyba 0.5 mm

Wire sensors range = 20 - 300 [mm]
Wire sensors accuracy = 0.2 [mm]
Max. workspace error = 3.1253 [mm]

Z [mm]

25
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https://drive.google.com/file/d/1H95HsHees8gh_SP4OBxUPhC7vxHUoFcA/view?usp=sharing

Zaver

e Odmérovani POUZE absolutni translace (XYZ) => musi byt doplnéno IMU pro
meéreni orientace...

e ... ALE Ize docilit submilimetrova presnost

e Alternativa k OTUS trackeru / HTC Vive

e Pravdépodobné by bylo mozné vyuzit i pro svafovani (pfesnost, velka
odolnost k ruseni, ...)

e Meéni dynamiku nastroje (sila lanek) - ale Slo by do jisté miry dovazit...

e Pokusime se pripravit realné experimenty na robotu...

e Poznamky? Komentare? Napady?



