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Applicazioni di controllo
complesse
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Controlli attuali: limiti € nuove
esigenze

Considerazioni sullo stato dell’arte dei controlli sul mercato
—Estremamente efficienti per applicazioni specifiche

—Scarsa riconfigurabilita a elevati costi (esistono alcuni progetti
internazionali per sensibilizzare a questo problema come
SMErobot™)

—Chiusi
—Funzionalita limitate
—Limitata interfacciabilita con sensori esterni

Nove esigenze
— Risoluzione di problemi di controllo non standard
— Maggiore riconfigurabilita per adattarsi alle richieste di mercato

— Integrabilita con sensori di nuova generazione (interfacciamento HW/SW
e gestione dati)

LN )
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Controlli complessi in
interazione

Esplicito Implicito
L L
Coppia Posizione
Normal Position control FC Pressure FC SpeedChange
Constant spead -
ki . Constant speed Variable speed
Linear path e
Centrolled force Constant force
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Nuovi requisiti
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Universita degli Studi di Brescia, Italia

SUSE [ OTAIN | Approccio per Task: introduzione
Ingegneria Meccanica e Industriale

Generalizzazione:

1 Identificazi

eInseguimento di velocita
*Movimento nello spazio libero
*Forza

*Homing

*Contornatura di oggetti
*Tracciamento di traiettorie
*Pick-and-place
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Approccio per Task: esempio
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Il controllore MIXrc

*Motion Interaction eXtended robot controller

Uomo: Interfaccia| Ambiente:
Interazioni Verso HW | Interazioni
Lente Veloci

CARATTERSITICHE GENERALI

« PC - BASED

e Scritto in C++

*Moduli funzionali e programmazione a oggetti
 Riconfigurabilita

 Sviluppato in QNX 4.25 e LINUX RTAI (a breve)
 Astrazione dell’HW per la portabilita

» Parametrizzazione on-line del controllo

* 150 file, 42 cartelle, (ogni file ¢ 100+-1000 righe di codice)

-
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Conclusioni e prospettive

STATO ATTUALE DEL SW

*Switching real time tra algoritmi

*Algoritmi test implementati (traiettoria, velocita, forza e ibridi con verifiche
qualitative)

*Prove favorevoli qualitative su IBM SCARA 7535

eImplementati anche task piu complessi (contour traking, crank turning, ...)

PROSPETTIVE

*Necessaria approfondita fase di test per la verifica della stabilita e
affidabilita.

*Test del sw su HW diversi (Cheope, PA10, Comau NS-16, ABB IRB
2400 e altr1 robot) per verifica portabilita e riconfigurabilita

eImplementazione e test di nuovi algoritmi e ottimizzazione degli attuali.
eLinux RTAI
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