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Robot typu SCARA - symulacja

Robot typu SCARA

Nazwa SCARA pochodzi od stéw Selective Compliant Assembly Robot Arm (ew Selective Compliant Articula-

ted Robot Arm). Ma on swoje poczatki Japonii, gdzie stworzono pierwszy prototyp ('81). Konstrukcja sktada

sie z dwdch ramion umieszonych na osiach, sztywnych wzdtuz osi Z, za to obracajacych sie w ptaszczyznie

XY. Taka konstrukcja jest czesto prostsza w montazu i wydajniejsza od suwnicowych robotéw opartych bez-

posrednio o uktad kartezjanski. Wigze sie z nig réwniez wada — koniecznos¢ transformowania trajektorii z

uktadu kartezjanskiego do uktadu opartego o katy ramion, oraz bardziej ztozony algorytm sterowania. Wie-

cej uwag na temat algorytmu w miare prezentacji jego wynikdw/osiggnietych trajektorii.
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Mocniejsze nastawy

Po prawej robot zndw rysuje linie prostg. W stosunku do
poprzedniego rysunku zmieniono tylko warto$¢ obu P z =%
0.2 na 1.0. Wida¢ znaczne przySpieszenie pracy, potgczone
niestety z utratg doktadnosci. Warto zwréci¢ uwage na fakt, ..l
iz niedoktadnos¢ odwzorowania linii nie jest ,stata”, jej am-
plituda zmienia sie w zaleznosci od potozenia.
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Stabe nastawy regulatorow.

Po lewej widac robota rysujgcego linie prostg. Do sterowania
wykorzystano dwa regulatory PID, z identycznymi nastawa-
mi — P=0.2, pozostate 0. Odwzorowanie zadanego ksztattu jest
dzieki temu b. dobre, jednak predkos¢ pracy pozostawia wiele
do zyczenia.
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Bardzo mocne nastawy

Teraz robot pokonuje tg samg trase z bardzo silnymi nasta-
wami regulatorow — P=10, pozostate bez zmian. Nasza uwage
zwrdcit fakt, iz nawet 50 krotne zwiekszenie wzmocnienia nie
uniemozliwia pracy, jednak robot nie odtwarza juz praktycz-
nie trajektorii, raczej porusza sie w jej poblizu.
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Rysowanie okregu II

Ten rysunek przedstawia trajektorie dla ruchu po okregu.
Wida¢ martwe pole, bedgce momentami problemem, w  =n}
szczegblnosci w potgczeniu z algorytmem zamieniajgcym
zadang trase na punkty. Robot SCARA ktérego model bada-
liSmy przy przejsciu przez strefe martwga obraca sie korzy-
stajac tylko z jednego ramienia co jest odrobine nieefek-
tywne. Narysowana dotad trajektorie sg praktycznie iden-
tyczne niezaleznie od nastaw — jeden kat w ogdle sie nie
zmienia, a przesterowania na drugim nie wychodzg poza ! —
trajektorie.
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Rysowanie okregu I
Rysunek przedstawi rysowanie okregu dla delikatnych na-
staw. Mozna na nim zauwazy¢ zawrdcenie ramienia przy
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osiggnieciu kata okoto 225 stopni. Znajduje sie tam martwa
strefa, modelujgca koniecznos¢ ograniczenia ruchu robota.
Gtéwng przyczyng ograniczen jest uzywanie zwyktych prze-
wodoéw do zasilania czesci mechanicznych.
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Krak symulacii
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Nastawy ktore pozwalaty szybko narysowaé powyisze okregi
(konkretnie P=10) okazujg sie by¢ bardzo nieprzydatne dla
prostej elipsy. Wida¢ rowniez jak duze problemy niesie ze

sobg regulacja. Wida¢ réwniez iz elipsa jest bardziej poszar-
pana dla miejsc gdzie punkty rysowania byt blizej osi robota.
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Rysowanie Elipsy - szczegotly

Dla rysowanie pokazanej juz, wspotosiowej z robotem elipsy
wykonalisSmy réwniez szczegdtowy wykres prezentujacy katy
obu ramion. Wida¢ na nim szczegétowo, ze przy martwej strefie
robot uzywa tylko wewnetrznego ramienia do zajecia pozycji po
drugiej stronie. Mozna tez zwrdci¢ uwage, iz korzystajac z bar-
dziej zewnetrznego ramienia mégtby pokry¢ martwa strefe nie-
zaleznie od ograniczen natozonych na pierwsze ramie

339.4534
534.4551

X rzecz
¥ rzecz:

5.2332
107.2143

alfa 1zecz Czas 563.05

beta rzecz :

1000 -

Y rzeczywiste

-600

-1000 - 01

Krak symulacii

.
0
A rzeczywiste

L L L
-1000 -500 500 1000

alfa rzecz :
beta rzecz :

Przemieszenia punkt-punkt

Kolejny wykres prezentuje zadanie w ktédrym Ro-
boty typu SCARA sprawdzajg sie najlepiej — prze-
mieszenia miedzy punktami. Tutaj niestety nanie-

1000

siono ta trajektorie na juz narysowang elipse, 98

jednak dla nas istotny jest tylko zielony fragment
wykresu. Robot bardzo sprawnie osigga zadang
pozycje, a w takim zadaniu nie ma problemu z
ciggtym niedoktadnym pozycjonowaniem w punk-
tach posrednich. Warto réwniez zwréci¢ uwage ze
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ten przebieg osiagnieto dla delikatnych nastaw — 5%

nieistotnos¢ drogi posredniej pozwolita nam sko-
rzysta¢ z btedu réwnego na poczatku prawie 180

stopni, co dobrze wptyneto na szybko$¢ robota w %%
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Ostatni zapis ruchu prezentuje rysowanie elipsy ktérej tra-
jektoria mija o$ obrotu w b. bliskiej odlegtosci. Warto
zwréci¢ uwage na silne pogorszenie jakosci w miare zbliza- |
nia sie do tego srodka, oraz wysoka sprawnos¢ z jaka regu-
lator PID o nastawie P=1 osigga w dalszych potozeniach. Z
obserwacji tego i podobnych wykreséw wysnuliSmy wnio-
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sek, iz sterowanie takim robotem wymagatoby regulatorow ol

uwzgledniajacych obecne potozenia. Typowy regulator PID
usuwa uchyb, ktéry w tym przypadku odpowiada katom

miedzy ramionami. Jednak silnie nieliniowe zaleznosci po- ™[ 1. 2.,

miedzy katami, a wspdtrzednymi w uktadzie kartezjariskim om0 e ) 0 50 0
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sugerujg konieczno$¢ dostosowywania nastaw do biezacej
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sytuacji maszyny.
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