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(54) Riadiaci systém pre zlozené pohyby priemyselnych robotov

Vynélez rie§i vzajomné prepojenie jednot-

livych uzlov a blokov riadiaceho systému pre
riadenie zloZenych pohybov priemyselnych
robotov alebo manipulatorov.,
. Pre priemyselné roboty a manipulatory
nasadené do technologického procesu zvara-
nia, brusenia a Upravy vyliskov, montdZ a
podobne, sii pozadované zlozené pohyby, kde
na zékladny pohyb medzi dvoma bodmi v ro-
vine alebo v priestore je superponovany
napriklad kyvadlovy pohyb, pohyb po 3pirale
a majmi korekcia maprogramovanej drahy
pre adaptivne roboty.

Aby sa takyto pohyb mohol docielif, su
v suCasnosti potrebné bud velké naroky na

strojové vybavenie uzlov riadiaceho systému
aleho ng Rrogramevé vyhavenic pouzitého
‘riadiaceho poditada.

Uvedené nedostatky riesi riadiaci systém
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podla vyndlezu, kde zloZené pohyby sa za-
bezpetuju generatormi drahy, ktoré si zapo-
jené do obvodu riadenia s optimalnymi po-
ziadavkami na strojové a programové vyba-
venie celého systému riadenia — dovolujice
vyuZit aj 8 bitové mikropoditade.

Generator drahy zabezpeduje vygenerova-
nie pozadovaného pohybu vo forme prirast-

kov drahy odpovedajucich poZiadavkam ¢&o

do pottu a velkosti, pri¢om je zohladriovana
pozadovand maximalna rychlost, rozbeh a
dobeh vSetkych pohybovych osi a zaroveii re-
gistrdcia absolutnej polohy riadenych osi. -
Podstata vynalezu spoéiva v tom, Ze kon-
trolno-riadiacim blokom su na spoloéni zber-
nicu pripojené voliteIné generatory drahy
tak, ze ich vystupy sd adresne spojené so su-
matnym ¢lenom prvej az piatej pohybovej
osi a vystup sumatného ¢lena je spojeny so
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vstupom wvyrovnavajucej pamite, ktorej vy-
stup je pripojeny ma vstup regulatného élena
servopohonu a Zze senzor pre korekciu na-
programovanej drahy je pripojeny cez ko-
rekény ¢len na kontrolno-riadiaci blok a jeho
vystupy sd cez spoloénu zbernicu pripojené
na prave volny generdtor drihy.

Vyhodou vynilezu je optimalne vyuziva-
nie generatorov drihy, éim su podstatne zni-
Zené naroky na strojové vybavenie uzlov
riadiaceho systému a jeho programové vy-
bavenie velmi operativne vyuziva tato sku-
totnost. _

V dalSom je popisany mozny priklad ria-
diaceho systému pre riadenie zloZenych po-
hybov priemyselnych robotov a manipulato-
rov, ktorého blokova schéma je na obr. 1.
Obr. 2 ukazuje dasovd zavislost vystupného
signalu dvoch zloZenych pohybov.

Kontrolno-riadiaci blok 1 je svojimi vstup-
mi a vystupmi- spojeny s pamiéfovym blokom
2, jednotkou ru¢éného riadenia 3, korekénym
¢lenom 14, na ktory je pripojeny senzor 13
a 50 spolotnou riadiacou zbernicou 4. Na spo-
lotnd zbernicu 4 sU paralelne pripojené ge-
neratory dréhy 6, 7, 8, 9 tak, Ze ich jed-
notlivé vystupy oznadené 01, 02, 03, 04, 05 su
adresne privedené na jednotlivé vstupy su-
macénych ¢lenov 10 pre prvd, druhd az piatu
os pohybu. Vystup sumacného &lena 10 je
spojeny iso vstupom vyrovnavajucej paméte
11 a jej vystup je privedeny na vstup regu-
laéného ¢lena 5, ktorého vystup je pripojeny
na vstup servopohonu 12.

V ru¢nom rezime, alebo podas programova-
nia, je v éinnosti len jeden generitor drihy
— mnapr. 6 a ostatné 7, 8, 9 si zablokované
riadiacimi signdlmi z kontrolno-riadiaceho
bloku 1. Stla¢enim prislusného tlacidla poza-
dujuceho pohyb na jednotke ruémného riade-

nia 3 sa signél o poZiadavke z jednotky rué-

ného riadenia 3 dostane do kontrolno-riadia-
ceho bloku 1, ktory po Uprave signalu poddva
ziadost o pohyb riadiacej zbernici 4 prvému
generatoru drihy 6, ktory uvedie zvolend os
— alebo osi — do pohybu pricom stale sleduje

absolitny prirastok polohy od zadiatku pre -

kazdu os pohybu. Po dosiahnuti poZadova-
ného bodu v priestore koncovym ¢lenom prie-
myselného robota stladi sa tlatidlo pre zapis
pohybovej in$trukcie na jednotke ruéného
riadenia 3 a tym sa udaje o polohe v8etkych
pohybovych osi z generitora drahy 6 pre-
nadaji datovou zbernicou cez kontrolno-ria-
diaci blok do paméifového bloku 2 spolu aj
s dalsimi potrebnymi tidajmi o rychlosti, spd-
sobe ukondenia pohybu a podobne — takto sa
vytvor{ jedna pohybova instrukcia. Takymto

postupnym spdsobom sa maprogramuju vset-

ky body v pozadovanom cykle pohybov prie-
myselného robota.

Po stlateni tlatidla ,,START“ na jednotke
ruéného riadenia 3 sa poziadavka z jednotky
rudného riadenia 3 dostava do kontrolno-ria-
diaceho bloku 1, ktory zabezpeti ¢itanie na-
programovanych instrukeii. Z bloku paméte

2 vyberie prvi indtrukciu a po dekédovani
odovzddva ju prvému zvolenému generdtoru
dréhy 6, pricom stUc¢asne odblokuje tento ge-
nerator. Gemerator drihy zatne generovat
signély pre rozbeh prislusnej osi — (alebo
prislusnych osi) — a po dosiahnuti pozadova-
nej maximalnej rychlosti udrzuje tuto rych-
lost konStantni az ku vypoéitanému bodu,
kde zatne brzdenie a po dobehu ukon¢i svoju
¢innost v maprogramovanom bode. V prie-
behu tejto ¢innosti prvého generatora drihy
6 pripravuje kontrolno-riadiaci blok 1 daldie
instrukcie a odovzda ich druhému generatoru
drahy 7, pricom tento generator drihy je
zablokovany riadiacim signalom. Potom kon-
trolno-riadiaci blok 1 prechadza do &innosti
kontroly pohybového stavu prvého geners-
tora drahy 6. Sleduje zatiatok brzdenia a stav
uplného spracovania impulzov drahy. Kon-
trolou okamihov brzdenia prvého generatora
drahy 6 a naslednym odblokovanim druhého
generdtora drdhy 7 je umoZnené plynule za
sebou spajat maprogramované tseky. Kon-
trolou Uplného spracovania impulzov napro-
gramovanej drahy je zabezpedené presné
polohovanie do naprogramovaného bodu.

Na obr. 2 je vyznaceny priebeh vysiela-
nych prirastkov drdh. z dvoch generatorov
drah pre niektort z osi, pricom jeden z nich
je spustany v okamihu brzdénia druhého ge-
neratora. Séitanie rychlosti sa prevadza v su-
matnom Clene 10 a vysledok sa wukladd do
vyrovnavajucej paméite 11.

Ked sa vyzaduje modulovany priebeh po-
hybu, kde na hlavny pohyb je namodulovany
— superponovany — kon$tantny maly kyvavy
pohyb, toto sa zabezpedi tak, Ze do prvého
generatora, napriklad 6, sa presivaju udaje
o drédhe a rychlosti hlavného pohybu a na
dalsie dva generatory drahy, napriklad 7 a 8,
sa striedavo privadzaji udaje o konstantnom
kyvavom pohybe a to jednym aj druhym
smerom od hlavného pohybu. Vysledok
z tychto generdtorov drahy 6, 7 a 8 ako al-
gebraicky stUcet je spracovany v sumacnom
¢lene 10 & z neho data uz ako uidaje o zloZe-
nom pohybe sa ukladaju vo vyrovnavajucej
pamiti 11, odkial sa podla poZiadaviek regu-
laéného ¢lena 5 dostavaju na vykonanie po-
zadovaného pohybu v serviopohonoch 12,

V pripade, ak sa vyZaduje korekcia uz vy-
kondvanej drahy podla signdlov senzora 13
pre adaptivny pohyb, potom signaly zo sen-
zora 13 sa dostdvaju cez korekény clen 14
do kontrolno-riadiaceho bloku 1, kde sa urci
smer korekcie a rozhodne sa, ktoré z pohy-
bovych osi maji vaznikla korekeciu vykonat.
Z kontrolno-riadiaceho bloku 1 sa spracované
tidaje o smere, velkosti drahy a rychlosti pre-
suvaju cez zbernicu 4 do niektorého volného
generatora drahy, napriklad 9. Vystupné uda-
je z tohoto generatora drahy 9 sa dostanu do
sumacnych ¢lenov 10 prisluSnych osi a cez
vyrovnivajucu paméit 11 do servopohonov 12
na vykonanie poZadovanej korekcie pohybov.
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PREDMET VYNALEZU

1. Riadiaci systém pre zloZené pohyby prie- ného ¢lena (10) je spojeny so vstupom vy-
myselnych robotov a manipuldtorov vy- rovnavajucej paméati (11), ktorej vystup je
znateny tym, Ze kontrolno-riadiacim blo- pripojeny ma vstup regulatného c¢lena (5)
kom (1) su na spolotnu zbernicu (4) pri- servopohonu (12).
pojené volitelne generatory dréhy (6, 7, 8, - 2. Riadiaci systém podla bodu 1 vyznaleny
9) tak, Ze ich vystupy (01 az 05) st adresne tym, Ze na vstup kontrolno-riadiaceho blo-
spojené so sumaénym ¢lenom (10) prvej ku (1) je pripojeny senzor (13). -

aZ piatej pohybovej osi a vystup sumac-

_ 2 vykresy
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Obr. 1

PIATA 0S POHYBU
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