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Sazetak

Trzisna utakmica, promjenljivi zahtjevi trZiSta, povecanje cijene ljudskog rada, zakonski
propisi o uvjetima sigurnosti i rada, nalazu brz razvoj naprednih tehnologija, medu kojima su i
visokoautomatizirani (visokoautonomni — inteligentni) sustavi robotskog sklapanja, izdasno
opskrbljeni raznim osjetilima.

U Laboratoriju za inteligentne proizvodne sustave Zavoda za robotiku 1 automatizaciju
proizvodnih sustava, Fakulteta strojarstva i brodogradnje SveuciliSta u Zagrebu, instaliran je
robotski sustav AdeptSix 300 sa senzorom sila i momenata ATI-IA Gamma Si-65-5. Senzor je
spojen s NIDAQ karticom, koja omogucuje sakupljanje mjernih podataka.

U radu je detaljno opisan navedeni robotski sustav i njegove hardverske i softverske
komponente.

Izvedeno je i opisano nekoliko pokusa u svrhu prikupljanja i analize podataka o mjerenim
silama i momentima, pri cemu se koristio softver LabVIEW (proizvodaca National Instruments),
te robotski programi u jeziku V+.

Pokusi su obuhvatili:

— gibanje robota s utegom (mase 1 kg) u prihvatnici;

— proces montaze sklopa od Sest dijelova (prvotno u nesredenom stanju — stohastickih
pozicija i orijentacija);

— proces rasklapanja sklopa od tri dijela.

LabVIEW aplikacijom omoguceno je pretvaranje ,,sirovih* podataka sa senzora — napona,
u sile i momente, te graficko prikazivanje svih mjerenih veli¢ina. Dobiveni podaci su analizirani,
te je na temelju toga zaklju¢eno da podaci ne odstupaju od ocekivanih, odnosno sukladni su
gibanjima robota u datim smjerovima i masama dijelova (predmeta) u hvataljci.

Takoder, §to je posebno znacajno za daljnji rad, ostvaren je datotecni ispis podataka o
silama i momentima, u obliku primjerenom za razvoj slozene robotske aplikacije, koja ¢e, uz
senzor sila i momenata, koristiti i strojni vid.



Slika 2. Spajanje senzora na prirubnicu robota [13]
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Slika 3. ATI-IA softver
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Slika 4. Prepoznavanje uredaja
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Slika 5. Primjer test panela
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Slika 6. Pocetni prozor LabVIEW-a




Zadatak 9.vi Block Diagram *

File Edit Yiew Project Operate Tools ‘Window Help

@3 @[ = [ 13t Application Font -1 n

Initialize the DAGM: kasks for syncrhonuos operation

[y +
prrlE+ I
m L=k

onneckion Mode

Continuous Samples =
Earnple Pate

il
Fiuffer Size

Slave dev

start when the master de:

starts

aifSampleClock.

Use sample clock of device Sample Clock

.

[Get calibration matrix For transducer ]

aifStart Trigger %

N

ATIDAQET. FTSensor

Ea !l
Efe T

g =z _FTSensor 5 !,3! == _FTSensar gl,,g + _Calibrations g - ﬂ wi _Calibration ﬂ
=~} CalFilePath | Calibrations _» Tkem ’ GetMatr

i

T Index | [» Forceuri

ks

Slika 7. Popunjena gornja F or Loop
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Zadatak 9.vi Block Diagram *
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Slika 8. Sakupljanje podataka (napona)
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Slika 9. Izracun vrijednosti sila i momenata
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Slika 10. Upisivanje podataka u datoteku
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Slika 11. Konacni front panel



Zadaci sklapanja i rasklapanja

Slika 12. Robot i njegov radni prostor



Zadatak sklapanja

U ovome zadataku izvodi se sklapanje postolja, valjka, zatika, plo€ice i dvaju vijaka (Slika
13.), uz pomo¢ strojnog vida [13].

Slika 13. Dijelovi za sklapanje

Pokretanje aplikacije, Bias All i pocetak spremanja

v

Robot prihvaca postolje i odnosi ga na mjesto za sklapanje

v

Odlazi po valjak i prilazi postolju s gornje strane

v

Postavlja valjak na njegovo mjesto

v

Odlazi po zatik i prilazi postolju s bo¢ne strane

v

Polaze zatik na njegovo mjesto

I

Odlazi po plocicu i prilazi postolju odozgo

'

Postavlja plo¢icu na postolje

y

Odlazi po prvi vijak i prilazi plo¢ici odozgo

v

Polaze vijak u rupu i odlazi po drugi vijak, prilazi plo¢ici odozgo

’

Polaze i taj vijak u rupu, odmice se od sklopa i odlazi na pocetnu poziciju, sepremanje se zaustavlja

Slika 14. Dijagram toka za sklapanje



Slika 15. Uzimanje postolja
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+—F=Fy Fz

broj uzorka

Slika 17. Sile sklapanja F,, F, i F.

- Tx =Ty Tz\

broj uzorka

Slika 18. Momenti sklapanja T,, T, i T.
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Zadatak rasklapanja

U zadatku rasklapanja, rasklopit ¢e se sklop, koji se sastoji od postolja, valjka i zatika.
Robot ¢e okretanjem sklopa najprije omoguciti ispadanjem zatika, a zatim vra¢enjem sklopa u
pocetni polozaj valjak ispada i zadatak je gotov.

Pokretanje aplikacije, Bias All i pocetak spremanja podataka

A4

Pokretanje robota, robot je iznad postolja i uzima ga hvataljkom

A 4

Odnosi ga iznad radne plohe i okreée ga na bok

A\ 4

Zatik ispada i robot vraca postolje u pocéetni polozaj

A 4

Tada ispada valjak i robot spusta postolje na plohu

A4

Robot odlazi u pocetnu tocku, iskljucuje se i spremanje podataka se prekida

Slika 19. Dijagram toka rasklapanja
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Slika 21. Ispali valjak
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Slika 22. pokazuje kretanje sila F,, F) i F. pri rasklapanju u istom grafu, na njemu je
uocljivo da se maksimalna vrijednost za sile ostvaruje kod sile F,, a minimalna vrijednost kod
sile F.. Ovaj prikaz daje vjernu sliku onoga Sto je ve¢ reCeno, a to je da su sile F, i F znaCajnije
za rasklapanje, dok je sila F), prakticno beznacajna. Jer kako se vidi na zajednickom grafu ona je
gotovo za vrijeme cijelog rasklapanja jednaka nuli.

~—F =Fy Fz\

broj uzorka

Slika 22. Sile rasklapanja F,, F), i F.

- Tx =Ty Tz

broj uzorka

Slika 23. Momenti rasklapanja T, , T, i T.
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Gotovi seminarski, maturski, maturalni i diplomski radovi iz raznih
oblasti, lektire , puskice, tutorijali, referati - specijalizovan tim za usluge
visokokvalitetnog pisanja, istrazivanja i obradu teksta za kompletan region
Balkana.

Posetite nas na sajtovima ispod:

WWW.MATURSKIRADOVI.NET
WWW.SEMINARSKIRAD.ORG
WWW.MATURSKI.NET
WWW.MATURSKI.ORG
WWW.SEMINARSKIRAD.INFO

Dostupni smo Vam 24h 365 dana u godini.

Za gotove verzije rada obratiti se na mail:

maturskiradovi.net@gmail.com

061/ 11-00-105

Seminarski, diplomski, maturski radovi, prevodi na engleski 1 eseji...


http://www.maturskiradovi.net/
http://www.seminarskirad.org/
http://www.maturski.net/
http://www.maturski.org/
http://www.seminarskirad.info/
file:///D:/Downloads/Rudic%20za%20PDF-ove/maturskiradovi.net@gmail.com



