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Streszczenie: W artykule oméwiona zostala moderniza-
cja ukladu sterowania populamego w Polsce robota IRb-6.
Dokonano tego poprzez zaprojektowanie a nastgpnie zbudo-
wanie plyty sterownika w oparciu o ukiad FPGA firmy Xilinx
oraz mikrokontroler Atmel. Dzigki temu dotychczasowe moz-
liwosci robota zostaly rozszerzone o sterowanie w czasie
rzeczywistym z komputera PC przez port szeregowy. Przykla-
dowy program sterujacy napisany zostal w oparciu o system
czasu rzeczywistego RTLinux.

Stowa kluczowe: robotyka, irb-6, uklady programowalne
FPGA, systemy czasu rzeczywistego.

1. WSTEP

Robot przemystowy IRb-6 opracowany zostal w latach
siedemdziesiatych przez firm¢ ASEA. W latach osiem-
dziesiatych produkowany byl réwniez w Polsce. W roku
1991 zastapiony zostal przez model nowocze$niejszy
IRp-6. Podstawowa zaleta robota IRp-6 w poréwnaniu z
IRb-6 jest nowoczesny sterownik umozliwiajacy mig-
dzy innymi latwiejsze i bardziej elastyczne programo-
wanie. Cz¢$¢ mechaniczna i napedowa robota, a zatem i
jego dynamika, pozostaty bez zmian. Z wzgledu na to
celowa wydawata si¢ taka modernizacja sterownika
robota IRb-6, ktéra umozliwiataby sterowanie robotem
przez zewngtrzny komputer PC. Pierwszej modernizacji
w Instytucie Automatyki Politechniki Krakowskiej
dokonano w latach 2001 ~ 2002 [3]. Zbudowany zostat
sterownik robota, ktéry przez tacze RS-232 odbierat
wyznaczone przez komputer PC przyrosty ruchu robota
i przesylal je do sterownikéw osi. Pomiar polozenia osi
dokonywano za pomoca karty przetwornikéw analogo-
wo-cyfrowych RT-DAC ([5]. Obecna modernizacja
obejmuje rezygnacj¢ z karty pomiarowej i uzupelnienie
sterownika robota o wilasny ukiad pomiaru odchylek
potozenia osi.
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2, UKLAD PODSTAWOWY STEROWNIKA
ROBOTA IRB-6

Oryginalny sterownik robota IRb-6 zbudowany zostal
na czterech ptytach [1, 2]:

e mikroprocesora,

o identyfikacji przerwan i generowania sygnaléw

pomocniczych,
pamigci programu (PROM - § kB),

pamigci danych i programéw uzytkownika
(RAM - 8 kB).

Elementy elektroniczne tych plyt wspélpracujg ze soba
poprzez magistrale robota, do ktérej dolaczone sa réw-
niez uktady zewnetrzne takie jak: sterowniki polozenia
osi oraz blok wejs$é i wyjs$¢ cyfrowych. Sterownik robo-
ta zbudowany zostal z podzespoléw dostepnych w la-
tach siedemdziesiatych: mikroprocesora Intel 8008
zzegarem 0,73 MHz, elementéw pamigci RAM
i EPROM o pojemnosciach 256 bajtow.

3. WPROWADZONE MODYFIKACJE

Zmodernizowany uklad (rys. 1) zbudowany jest na
jednej ptycie. Wykorzystuje on 8 bitowy mikrokontroler
Atmel taktowany zegarem o czgstotliwosci 22,118
MHz., ukiad programowalny Xilinx oraz 8 kB pamieci
RAM przeznaczonej na programy uzytkownika. Pamigé
programu — systemu operacyjnego (8kB Flash) — zawar-
ta jest w mikrokontrolerze.

Mikrokontroler steruje praca osi i innych podzespoiéw
robota wedlug programu zawartego w pamigci, a takze
umozliwia dwustronna komunikacj¢ po taczu RS-232
z zewngtrznym komputerem PC (rys.2). W ukiadzie
Xilinx zaprogramowano 5 szesnastobitowych liczni-
kéw, ktérych zadaniem jest pomiar szerokosci prosto-
katnych sygnaléw z rezolwerowego ukiadu pomiaru
odchytki polozenia osi robota. Logika znajdujaca sie
wtym

















