Riadiace systemy robotov



» Cielom riadiaceho systemu je pohyb v
stavovom priestore do pozadovaneho
stavu

» Riadenie moze prebiehat’

° $O spatnou vazbou

° bez spatnej vazby



Riadenie priemyselnych robotov

* Prebieha podla riadiaceho programu

e V riadiacom

brograme moze byt aj

implementovany nastroj umelej

inteligencie

* V pripadoch ked’ dojde k naruseniu cyklu
robota program rozsvieti cervene svetlo a
privola obsluhu




Riadenie autonomnych mobilnych

robotov
e Dialkove ovladanie

+ telemetria

* Robot dokaze reagovat’ autonomne v
malom rozsahu autopilot, nudzove

brzdenie

* Robot dokaze plnit’ ciastkovu ulohu aj v
pripade straty spojenia s operatorom (EM

rusenie, velke ones

e Robot autonomne

<orenie signalu)

dbIni celd ulohu



Servomotor servoriadenie

* Komplex elektrickeho aktuatora,
senzorov a riadiaceho systemu pre presne
polohovanie

* U robotov je vybaveny aj EM brzdou
e Servomotor vs. Krokovy motor



Reprezentacia prostredia

e Robot je vybaveny senzorickym
systemom nevyhnutnym pre plnenie ulohy

e V pamati robota je vytvarany model
prostredia v ktorom sa pohybuje



Sledovanie

* Robot dokaze sledovat’ cestu (Ciaru)

 V pripade straty informacie je predpoklad,
ze pokial posledna informacia o ciare
(ceste) je napriklad v pravom okraji
obrazu (senzora), bude sa cesta (Ciara)
nachadzat’ v pravo mimo zorneho pola

* V pripade krizovania pokracu]e podla
nadradenej informacie




Vyhybanie sa

¢ Informacia o velkosti prekazky (dokaze ju
robot prekonat?)

e Vol'ba smeru obchadzania



Interakcia s clovekom

 HMI| Human Machine Interface
* Detekcia chodcov (ludi v budove...)


http://www.youtube.com/watch?v=w2pwxv8rFkU
http://www.youtube.com/watch?v=w2pwxv8rFkU
http://www.youtube.com/watch?v=w2pwxv8rFkU

PID (PSD) regulator

* Regulacia na pozadovanu uroven (setpoint)

* Nastavenie (ladenie) konstant Kp,Ki a Kd

* V niektorych pripadoch nemusi obsahovat’

Ki alebo Kd
» Regulacia teploty, otacok...
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+ t
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: D Kd de(t)

dt




Fuzzy regulator

* Nepouziva ostru logiku (crisp), ale
zahmlené stavy (fuzzy)

¢ Je definovana mnozinami fuzzifikacie,
pravidlami a sposobom defuzzifikacie
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Expertny system

* Expert pomaha vytvorit’ bazu znalosti
(pravidiel)

* Informacie o predmete sa ukladaju do
bazy dat
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Zhlukova analyza

* Matematicka reprezentacia stavov v n-
rozmernom stavovom priestore

* Problemy priradenia do jednotlivych
skupin su transformované na geometricku
vzdialenost’




RANSAC S

» RANdom SAmple Consensus

/

* Heuristika vyberie nahodne dvojice
bodov, prelozi ich priamkou a zisti, kol'ko
bodov sa nachadza v okoli priamky.

* Vyhrava priamka s najvyssim poctom
bodov vo svojom okoli

* Hrozba ako u kazdej heuristiky je
najdenie lokalneho extremu



Adaptivne riadenie

* Prisposobenie sa danym podmienkam



Riadiace systéemy priemyselnych

robotov

e Napajanie (230V alebo 400V)
* Pripojenie senzorov robota

* Pripojenie aktuatorov robota
 Pripojka pre teach-pendant

* Rozhrania digitalnych a analogo'
a vystupov
 Dalsie rozhrania (RS232, Ethernet...)



http://www05.abb.com/global/scot/scot241.nsf/veritydisplay/c13e1c5490c61230c125796000515137/$file/irc5 datasheet pr10258 en_r13.pdf
http://www05.abb.com/global/scot/scot241.nsf/veritydisplay/c13e1c5490c61230c125796000515137/$file/irc5 datasheet pr10258 en_r13.pdf
http://www05.abb.com/global/scot/scot241.nsf/veritydisplay/c13e1c5490c61230c125796000515137/$file/irc5 datasheet pr10258 en_r13.pdf
http://www05.abb.com/global/scot/scot241.nsf/veritydisplay/c13e1c5490c61230c125796000515137/$file/irc5 datasheet pr10258 en_r13.pdf

OPC

* Object link embedded for Process
Controll

* Vymena informacii



Bezpecnostny obvod

* Roboty su vybavene niekolkymi obvodmi
pre zistenie narusenia priestoru

* V pripade, ze clovek narusi priestor
robota, je potrebné spomalit’ (prerusit’
cinnost’ v urcitej sekvencii)

° prerusovacia sekvencia je zavisla od
technologie a sposobu narusenia



