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Prototypowanie sterownika dla robota APR-20

Wprowadzenie

W trakcie poprzednich ¢wiczen przygotowywalismy sie do sterowania zespotami mechanizméw. Od ¢wiczen
symulacyjnych modelujgcych serwomechanizmy, poprzez takie wykorzystujgce istniejgce sterowniki, kon-
czac zas na poprzednim kiedy wykorzystujgc dSpace i Control Desk. Poprzednio wykonalismy sterownik
sterujgcy dwoma serwomechanizmami, dziatajgcymi bez obcigzenia. Teraz podobny sterownik bedzie
wspotpracowat z istniejgcym robotem.

Model Simulink

Model ktéry przygotowalismy sktada sie z 3 prostych uktadéw regulacji odpowiedzialnych za sterowanie
poszczegdlnymi serwami. Kazdy z nich zawiera interfejsy 10 karty, bloki odpowiedzialne za odpowiednie
skalowanie/przeliczanie tych wielkos$ci oraz regulator proporcjonalny.
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Kazdy bloczek skalujgcy wartos¢ z karty na wartos¢ w jednostkach przez nas uzywanych byt juz dostarczony
przed wykonaniem ¢wiczenia (ich implementacja nie nastreczytaby innych trudnosci niz rachunkowe). Przy-
ktadowy bloczek:
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Model ten jest wystarczajgcy do sterowania niezaleznie wszystkimi 3 serwami. warto zwrdci¢ uwage iz war-
tos¢ Constant bedziemy podawad z pakietu Control Desk.
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Pulpit sterowniczy
Pulpit przygotowany za pomocg wspomnianego pakietu pozwala zmienia¢ wartosci zadane w dopuszczal-
nych granicach, oraz monitorowac prace kazdego serwa niezaleznie.

Ponizej 3 screeny, poza wyglagdem pulpitu pokazujgce przebiegi wartosci zadanej i wartosci mierzonej:
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