Robot industriali: “il controller”

Un computer per il robot

er gestire il movimento

sincronizzato degli elementi

e delle articolazioni del
hraccio manipolatore, si
utilizzano equazicni non lineari ad
alta complessita, dovendo tener
canto che le proprieta
cinematiche e dinamiche del
rabot variano secondo la
posizione. Le tecniche di controllo
sene molto diverse, di seguito
elencheremo le pit importanti:

18. Controllo di posizione
Siriferisce solo alla gestione
della posizione
dell’'elemento
terminale e ammette (a
modalitd “punto a punto” e
guella di “controllo continuo
della traiettoria”.

22. Controllo cinematico
Oltre alla posizione si
controlla a velocita.

-otografia
Ldell’armadio
incuié
contenuto
il controller
MOTOMAN XRC.
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32. Controllo dinamico
Con guesta tecnica si
considera principalmente
Uinfluenza delle proprieta
dinamiche del manipolatore
e dei moteri.
42, Controllo adaptivo
Si tiene conto della
variazione delle
caratteristiche del
manipolatore guando
cambia di posizione.
Seconde l'applicazione del robot
bisogna selezionare la tecnica di
controllo. Ad esempio nel
controllo della posizione punto a
punto non si conosce la
traiettoria fra cgni coppia di
punti definiti, e pertanto non &
adatta per lavori di saldatura o
di verniciatura,
in cul & pil adatto utilizzare un
controlle continuo di traiettoria.
Per utilizzare tutta l'operativita

del braccio e dell’elemento
terminale, & richiesta la potenza
di un sistema computerizzato
programmabile, contenuto

in un robusto armadio
metallico, come queilo
rappresentaio nella figura,
adatto atl’'ambiente industriale.

Il controller XRC

E basato su di un potente
micreprocessore a 32 bit

per l'elaborazione rapida dei
dati utilizzando il linguaggio
di programmazicne INFORM,
specifico per il settore

della robotica. Si adatta alla
serie di robot manipolatori
UP, SK-X, SP-X, e SU-Xdi
MOTOMAN.

Dispone di PLC propri per
applicazioni quali la
saldatura ad arcoe la
manipolazione.

Ha funzioni di rilevazione
di collisione di materiali,

di comunicazione con altri
computer e sistemi di visione.

Inoltre ha il controlio della
traiettoria programmata,
complementata da
una regolazione ottimizzata di
accelerazione e decelerazione.

Console di
programmazione

Una degli strumenti
indispensabili e complementari
al controller e la

console manuale, a volte
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chiamata pistola, per la
programmazione diretta dei
movimenti del

braccio manipolatore da parte
dello specialista,

incaricato di impostare il lavoro.
[n motti casi l'incaricato

del compito & un esperto
dell’applicazione in cui deve
essere utilizzato il robat,
['applicazicne viene

definita punto a punto e passo a
passo, mediante il

controllo del manipolatore e di
tutte le sue funzioni

ausiliarie, utilizzando la console
di programmazione.

Dopo aver descritto e
memorizzato le fasi del lavoro, &
sufficiente incaricare il
controller di ripeterle e di
correggere tutte le piccote
deviazioni che si possono
verificare.

Tutte le funzioni e le scelte
di programrnazione sono
disponibili sulla console
manuale del controller XRC.

La sua preparazicne e il suo
utilizzo sono estremamente
semplici, grazie al
display di visualizzazione da 12
linee, su cui sono presentati
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| console manuale del
ontroller XRC & stata premiata
per il suo eccellente

progetto e per la facilita

di gestione.

zcellente funzionalita
disposizione dei tasti della
console manuale e

dei pulsanti di comando.

&

Ment dei comandi

Display LCD a
sfondo illuminate

Vai al submenu

Vai al meno
predefinito

Vai al menu
principale

Tasto del cursore

Pulsante di "uomo
morto” (sul retra)

Tasti degli assi per
ILrobot e asse
esterne

Tasti di
programmazione

Interfaccia seriale
RS-232-C

Seleziore del mado
programmazione/
Esecuzione
|Teach/Playl

Servo collegat
Segnale di allarme

Operazione remota

tutti i messaggi e i parametri
necessari per guidare lo
specialista nella
programmazione del robot.
La console & fabbricata in
materiale termoplastico, dal
peso rideotto, e dispone
diicone e di subment che
semplificano il suo utilizzo.,
[noltre puo anche
essere scelta la lingua di
testo dei menu.
Nella fotografia
si mostra la funzionalita della
tastiera della console
e dej pulsanti di comando
dell’armadio XRC.

Ment di stato

Cambio del sistema
di coordinate

Vai al menl successive

Arresto
di emergenza

Accetta seleziane

Cambia Uarea del
cursore rispetio al
menu

Teach lock, per
bloccare il
funzionamento det
pannello di controllo

Programmazione
@ lasti di verifica
delle trajetiorie

Tasti numerici e
di funzioni delte
applicazioni

Arresto di
emergenza

Awvvio
dell’'esecuzione del
programma

Arresto
dell’esecuzione de!
pragramma
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