ZAPROJEKTOWANIE | REALIZACJA RAMIENIA ROBOTA

AUTOMATYKA | ROBOTYKA 2014/2015
PRACA DYPLOMOWA INZYNIERSKA
INZ. MACIEJ) WOJTAS

OPIS PRACY

W ramach wykonania pracy stworzono w petni funkcjonalny
manipulator o 5 stopniach swobody (5DOF). Rozmiary robota
pozwalajg na postawienie go na kazdym stanowisku i mozliwos¢ testowa-
nia roznych algorytmow sterujgcych z widocznym efektem ruchu.
Ramie robotyczne moze rowniez stanowi¢ podstawe do zajec laboratoryj-
nych jako rzeczywisty obiekt do prowadzenia badan kinematyki i dynamiki.
Manipulator zbudowano w oparciu o ogdlnodostepne materiaty i kompo-
nenty mechaniczne oraz elektroniczne. Sterowanie robotem odbywa sie
lokalnie z wykorzystaniem 3,5” ekranu dotykowego lub zdalnie za pomoca
aplikacji na urzadzenia oparte o system Android i komunikacji Bluetooth.

REALIZACIJA

Elementy konstrukcyjne manipula-
tora przeniesiono na ptaszczyzne
dwuwymiarowg i przestano do
wyciecia na obrabiarce numerycz-
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Powstata rowniez kompletna dokumentacja
robota zawierajaca liste wykorzystanych mate-
riatow (BOM) wraz z instrukcja montazu krok po
kroku. Petna dokumentacja umozliwia odtwo-
rzenie konstrukcji i samodzielny jej montaz.
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Oprogramowanie napisano w jezyku C, catosc pracuje
na mikrokontrolerze rodziny ATmega2560 na ptytce rozwojo- N\
wej Arduino. Taki zestaw pozwala na szybkie prototypowanie oraz tatwa
rozbudowe manipulatora o nowe funkcjonalnosci, w szczegolnosci kisci —
np. rozpoznawanie barw czy pomiar odlegtosci. Modutowos¢ umozliwia
dostosowanie robota do wykonywanej pracy. Do komunikacji bezprzewo-
dowej wykorzystano modut HC-06 natomiast uk’fad ”“iﬁliiriiiﬁ";’i?tiiahab19.;n{
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dane BT += inChar;
if (inChar == "'\n') {
dane BT ok = true;
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ZDALNE STEROWANIE
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| ’ Aplikacja na urzgdzenia Android pozwala na
\L komunikacje w czasie rzeczywistym
z robotem. Wymiana informacji jest dwukierunkowa co
oznacza, ze dane mogg by¢ wprowadzane i odczytywa-
ne. Aplikacja posiada suwaki do zadawania katow.
Oprécz sterowania mozliwy jest rowniez
podglad na podstawowe parametry w tym
katy wysterowania oraz status pofgczenia
Bluetooth.
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char inChar = (char)Serial.read();
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Projekt manipulatora powstat w oprogramowaniu
typu CAD — SolidWorks. Wykorzystanie
do tego celu narzedzia do modelo-
wania umozliwit stworzenie szkieletu
wraz z dopasowaniem pod wybrane
wczesniej komponenty elektrome-
chaniczne. W ten sposdéb wyznaczo-
no wszystkie odlegtosci, oraz
sprawdzono otworowanie.

W modelu odwzorowano wszystkie
szczegoty, w tym serwomechanizmy

i elementy mocujgce — Sruby, tulejki oraz nakretki.

Elementom nadano wigzania,
ktore umozliwity zbadanie
ruchu manipulatora i wyelimi-
nowane wystepujgcych kolizji.
Wyznaczono rowniez modele
matematyczne manipulatora.
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SERWOMECHANIZMY ’

Do napedu cztondw manipulatora wykorzystano popularne
i standardowe serwomechanizmy modelarskie TowerPro
MG995, ktore cechujg momentem 13kg/cm oraz mniejszymi
MG90S o momencie 1,5kg/cm. O wyborze takich napedéw zdecydowano
ze wzgledu na tfozyskowane waty oraz metalowy b
zespot przektadni. Sterowanie, czyli zadawanie kata '
potozenia odbywa sie kanatem PWM,
~ a same napedy pracujg z wewnetrznym
> 2 sprzezeniem zwrotnym zrealizowanym na
& potencjometrycznym dzielniku napiecia.

PREZENTACIJA

Do zestawu dotgczono 3,5” dotykowy ekran, ktory
petni role graficznego interfejsu uzytkownika.
Wyswietla aktualne katy skrecenia cztonow oraz
umozliwia ich zadawanie. Ekran stuzy rowniez do
podstawowej diagnostyki temperatury i napie-
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jest aktywacja dodatkowych
funkcjonalnosci natomiast
obstuga nowych czynnosci
wymaga jedynie stworzenie
kolejnej karty wizualizacji.
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