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Duvody tvorby nového konceptu
rizeni

» zastaralé Fizeni dodané k robotu, z prelomu 80. a 90. let
 systém MS-DOS, ktery jiZ neumoziuje upgrade

« uzka provazanost z ridicim PC

- omezeni Na maximalné dva soucasné jdouci motory

- napajeni spinanim stejnosmérného napéti konstantni hodnoty
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Pozadavky na novy koncept

» Maximalné univerzalni Fizeni TeachRobota umoziujici ovladat rychlost

- Ridit i jiné laboratorni modely v rozsahlém spektru aplikaci

» Na zakladé OS a SW upgradovatelného spolu s vyvojem techniky obecné
» Moznost aplikovat rozsahlé modely pro Fizeni na zakladé existujiciho SW
 Zvolen OS MS Windows ve verzich NT 4.0, 2000, XP

* Programovy balik MATLAB verze 12.1, 13.0, resp. 14.0

* Vyuziti toolboxi, konkrétné Realtime Windows Target

* Vystup — karty s integrovanymi obvody rady 9513 ( CounterTimer)
 Vstup — karta MF 614 — analogovymi vstupy
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Cile prace

Navrhnout koncept ridici elektroniky pro TeachRobota na bazi
Matlab/Simulink

Postavit a ozivit ridici elektroniku pro TeachRobota
Sestavit kinematicky model TeachRobota
Navrhnout koncept planovani a zadavani trajektorie TeachRobota

Implementovat systém pro planovani a zadavani trajektorie
TeachRobota

Testovat zadani a rizeni pohybu TeachRobota
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Schéma struktury TeachRobota
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Schéma rizeni a elektroniky
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Ridici elektronika
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Blok vykonove elektroniky
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Signalizacni blok

JPF JPE  JPD
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Modely TeachRobota
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Prima a inverzni uloha

Transformac¢ni matice:

Ton= Tz (o) Tq)z (912 - Ty (I1) - T¢x (923) -
Ty () - Tq)x (930) - Ty (I34) - Ty (-lys) -
Tox (956) - T2 (lsg) - Ty (Ig7)

Prima uloha: X=Ty Xy

r s R — -1
Inverzni uloha: X11 = T011 . X
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Schémata prepoctu u pohonu
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GUI - poloha 1
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GUI — poloha 2
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Vysledky testovani zretézenim

Pokus 1 2 3 4 5 §) 7
X 350 250 50 -80 -180 -280 -480
Y 80 250 450 500 420 280 -80
Z 250 250 200 300 280 340 290
AX 0,0084 | 0,0290 | 0,0409 | 0,0406 | 0,0382 | 0,0300 | -0,0061
AY -0,0411 | -0,0304 | -0,0053 | 0,0058 | 0,0156 | 0,0288 | 0,0406
AZ 0,0000 | 0,0000 | 0,0000 | -0,0000 | 0,0000 | 0,0000 [ 0,0000
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Z.aver

m Cile 1 az 5 této diplomové prace se podarilo zcela naplnit

m Cil 6 se bohuzel nepodarilo zcela naplinit, nebot’ stale neni zkompletovano
propojeni matematického modelu a vystupni karty PCI DCC 20, ani jeji
castecné nahrady, karty MF 614, zejména z diavodu zjiSténé nedaplné
kompatibility nékterych spojeni jednotlivych SW komponent

m VedlejSim cilem prace se stalo vytvoreni modelového ridiciho systému pro
laboratorni modely, ktery je jiz v podobé vykonové elektroniky 2.
generace delSi dobu aspésné pouzivan a na némz byli jiz vytvoreny dalSi
aplikace, napr. model kuli¢ky na ty¢i, na které je jiz v ramci jiné letoSni
diplomové prace aplikovano LQR Fizeni, nebo aplikace pri rizeni dvou 0s
laserového systému LASER TRACKER vytvoreného Vv laboratorich
odboru mechaniky tuhych téles



