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Ridici systém robotické ruky Schunk LWA 4D

Tomas Cechura!

1 Uvod

V prostfedi primyslové automatizace se v posledni dobé velmi rozsitilo pouZziti primysl-
ovych robotu. Jejich vyuziti je velmi univerzalni. Typicky se jedna o aplikace “’Pick and place”,
svafovani, lakovani, apod. S provozem robotickych manipulatord jsou spjata i bezpecnostni
opatfeni, kterd nejprve absolutné vylucovala pfitomnost ¢lovéka v pracovnim prostoru aktivniho
robotu. Dnes mé jiz kazd4 firma, kterd v robotice néco znamend, ve svém portfoliu i tzv. kolabo-
rativniho robota. Takovy robot je pfipraven na praci v prostiedi spolecné s clovékem - obsluhou.
V klicovém slové “kolaborativni”je schovano mnoho technologii, které jednotlivé roboty vice Ci
méné pouZzivaji. V nédsledujicim ptispévku si nastinime jejich implementaci do fidiciho systému
robotické ruky Schunk LWA 4D.

2 Specifikace robotu LWA 4D a pouzitého prislusenstvi

Robotickd ruka Schunk LWA 4D je sedmiosy sériovy robot s maximalni nosnosti 10 kg.
Je vybaven pseudo-absolutnimi enkodéry, diky kterym neni nutné robota pii kazdém zapnuti
kalibrovat. Télo robotu je velmi robustni a cely robot disponuje krytim IP54. Hlavnim faktorem,
ktery ndm umozni integraci do vlastniho fidictho systému je oteviené komunikacni rozhrani
vyuZzivajici sbérnici CAN s protokolem CANopen (CiA DS402).

MozZnosti robotu jsme rozsitili pomoci prislusenstvi. Pfedevsim se jednd o koncovy ucho-
pova¢ Schunk PG+70 a Sestiosou tenzometrickou jednotku Schunk FTM.

Obrazek 1: Pilotni aplikace robotické ruky Schunk LWA 4D
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3 Implementované algoritmy rizeni

Nyni uvedeme piehled algoritmii fizeni implementovanych v fidicim systému REX.

3.1 Pohyb jednotlivych os robotu

Tento nejjednodussi zptisob fizeni robotl je zaroven zakladni podminkou pro vyvoj po-
krocilej$ich zptsobu Fizeni. Kazda osa robotu miiZze byt fizena zv1as{ s respektovanim danych
omezeni na rozsah pohybu, rychlost a zrychleni.

3.2 Koordinovany pohyb

Koordinovany pohyb uvazuje pohyb robotu v definovaném soufadném systému. Soucasti
tohoto algoritmu je implementace pfimé a inverzni kinematické transformace robotu Schunk
LWA 4D. Redundance robotu je mozné vyuzit pro komplexné&jsi ulohy konkrétnich optimalizaci
trajektorii vychazejicich z nestandardnich pozadavkl na pohyb robotu.

Soucasnd implementace umoziiuje pohyb v soufadném systému zdkladny robotu a v
souradném systému definovaném koncovym efektorem. Navadéni robotu v soufadném systému
koncového efektoru je velmi intuitivni a v praxi se velmi Casto pouziva pro uceni robota.

3.3 Identifikace parametru uchopovace a bfemene

Pro spravné vyuziti dat z tenzometrické jednotky je nezbytné znat hmotnost a tézisté
veskerych hmotnych téles na ni pisobicich. V nasem piipad¢€ se jedna o uchopovac a biemeno.
Soucésti identifikace je odhad hmotnosti a umisténi t€zisté uchopovace vzhledem k souradnému
systému tenzometrické jednotky.

Identifikované parametry jsou dale vyuZity pro kompenzaci gravitace pusobici na ucho-
povac v jakémkoliv bodé¢ pracovniho prostoru a v libovolné orientaci uchopovace.

3.4 Automatické Fizeni robotu pomoci pusobicich sil a momentu

Jakmile dojde k identifikaci parametri koncového uchopovace a kompenzaci gravitace,
je mozné uzaviit zpétnou vazbu od sil a momentt snimanych tenzometrickou jednotkou. Sily a
momenty je mozné pouZit jako poZadované hodnoty pro rychlosti a orientace koordinovaného
pohybu v sourfadném systému koncového efektoru.

V kone¢ném disledku to znamenad, Ze se robot pohybuje ve sméru silového ptisobeni. Je
tedy mozZné robot fidit tak, Ze jej navadite ptisobenim na uchopovac. Tento reZim lze pouzit pro
intuitivni uceni robotd nezkusenymi operatory pravé v aplikacich typu “Pick and place”.

3.5 Bezpecnostni subsystém

Ridici systém robotu je vybaven bezpe¢nostnim systémem, ktery umoZiiuje detekovat
kolize koncového efektoru a v¢as zastavit pohyb.

4 Pilotni aplikace

Pilotni aplikace vyuziva vysSe uvedené algoritmy fizeni. Robot je schopen automaticky
obsluhovat inkubator a presouvat jednotlivé chemické vzorky podle pfedem definovanych kritérii.
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