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Streszczenie: W pracy przedstawiono implementacjg
regulatoréw rozmytych w sterowniku robota oraz wyniki
weryfikacji dodwiadczalnej zastosowania takich regulatoréw
w procesie sterowania robota przemyslowego IRp-6. Sterow-
nik robota zrealizowany zostat z wykorzystaniem technologii
szybkiego prototypowania oferowanej przez system dSPACE
bazujacy na karcie procesorowej DS1005.

Stowa kluczowe: Roboty przemyslowe, regulator rozmyty,
szybkie prototypowanie.

1. WPROWADZENIE

Prototyp ukladu sterowania zrealizowany zostat na
bazie stanowiska badawczego, w ktérym robot przemy-
stowy IRp-6 polaczony jest z komputerem poprzez
specjalistyczny system do szybkiego prototypowania
(dSPACE), obejmujacy kart¢ procesorowa DS1005 oraz
wielofunkcyjna karte wej$¢/wyjéé analogowych i cy-
frowych DS2201. Schemat blokowy stanowiska poka-
zano narys.l.
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Rys. 1. Schemat blokowy stanowiska badawczego.
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2. STEROWNIK ROBOTA

Algorytm realizowany przez sterownik robota wykona-
ny zostal w §rodowisku Simulink jako schemat blokowy
(rys.2). Przy wykorzystaniu narzedzi pakietu Ma-
tlab/Simulink (Real-Time Workshop) oraz pakietu
dSPACE (Real-Time Interface) z utworzonego schema-
tu blokowego generowany jest automatycznie program
wykonywalny czasu rzeczywistego. Wykonywanie tej
aplikacji przejmuje karta procesorowa DS1005, ktdra
poprzez uklady pomiarowe karty DS2201 komunikuje
si¢ z podiaczonym robotem (pomiar pofozefi ramion
z resolveréw, pomiar sygnaléw z czujnikéw synchroni-
zacyjnych oraz wysylanie sygnaléw sterujacych do
uktadéw mocy robota). Komputer, na ktérym przygo-
towano schemat sterownika przejmuje (poprzez pakiet
ControlDesk) rolg urzadzenia umozliwiajacego komu-
nikacj¢ w czasie rzeczywistym z dzialajaca aplikacja
(mozliwo$¢ zmiany parametréw, odczytu pomiaréw,
rejestracji przebiegow itp.).

Widoczne na schemacie (rys.2) bloki DS2201ADC oraz
DS2201DAC zapewniaja polaczenie z robotem tzn.
realizuja pomiar polozenia katowego ramion oraz wysy-
anie wypracowanego sygnatu sterujacego do uktadéw
mocy robota, poprzez interfejsy pomiarowe Karty
DS2201.

Pozostate podsystemy realizuja wszystkie typowe dla
sterownika robota operacje:

- bazowanie robota (doprowadzanie ramion do
pozycji bazowej)

- synchronizacj¢ predkosci ruchu ramion (jedna-
kowy czas trwania ruchu dla ramion) oraz za-
dawanie pre¢dkosci roboczej

- pozycjonowanie w ukladzie wsp6trzednych
konfiguracyjnych (katowych)

- pozycjonowanie w ukladzie wspéirzednych
kartezjanskich (realizacja prostego i odwrotne-
go zadania kinematyki) z uwzglednieniem
ograniczefl wynikajacych z zakresu przestrzeni
roboczej.

Dodatkowo w algorytmie sterownika umieszczono
funkcje umozliwiajaca wyb6ér typu regulatora w torze
regulacji polozenia dla poszczegdlnych osi robota.
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Rys. 18. Pozycjonowanie wybranej osi robota.

5. PODSUMOWANIE

Przeprowadzone badania wykazaty poprawne dzialanie
zaimplementowanych regulator6w rozmytych. Pierwszy
ze stworzonych regulatoréw to uklad zapewniajacy
sterowanie osig robota przy uzyciu algorytmu opisanego
zaledwie przez trzy funkcje przynaleznosci klasyfikuja-
ce wejscie i wyjscie. Takie rozwigzanie jest wystarcza-
jace do skutecznego sterowania ramieniem i jego efekt
jest zblizony do dzialania regulatora proporcjonalnego.

Wprowadzenie dodatkowych funkcji przynaleznosci
i regul pozwala w fatwy spos6b ksztaltowac¢ charaktery-
styke¢ ruchu ramienia. W przedstawionym przykladzie
(algorytm opisany pigcioma funkcjami przynaleznosci)
uzyskano efekt wczesniejszego hamowania osi robota.
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Pewna automatyzacj¢ przebiegu projektowania regula-
toré6w wprowadza narzegdzie ,,Anfis” wykorzystane do
stworzenia przykladowego regulatora.

FUZZY CONTROLLERS IN THE PROCESS OF CON-
TROL OF INDUSTRIAL ROBOT IRP-6

Abstract: In the paper the implementation of fuzzy con-
trollers in the process of control of industrial robot IRp-6 are
presented. The controller for the robot has been realized on the
base of the dSPACE board DS1005 with the use of rapid
control prototyping technology. The results of experimental
verification are also presented.
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