TEXHOJIONNJA MALLUHCKE OGPALE
AT-8 AytomaTusaumja y nponsBoamu

UMHOYCTPUJCKU POBOTHU

OedunHunumnja UP (ISO 8373)

LHOyCcTpujckn poboT je BULLEeHaMeHCcKa, penporpamabunHa,
MaHunynauMoHa u ayToMaTCKku ynpaerbaHa MallmHa, ca BuLle
cteneHun crnoboae, koja Moxe 6UTK y oMKCMpaHOM NonoXajy nnm
MOBunHa, a KOpUCTK ce 3a ayTomaTU3oBaHe NPUMEHE Yy HOYCTpujn”.

RIA (Robotic Institute of America) aecdumHuuumja
LMHOYCTpHjckn poboT je penporpamabunHu,
BMLWEYHKLMOHANHN MaHMNynaTop NPOjeKToBaH Aa noMmepa matepwujan,
Jerose, anarte un cneuuvjande ypehaje Kpo3 pasnuyuTa nporpammpaHa
KpeTaha Npu U3BpLUaBaky NOCTaBIbLEHNX TEXHOSOLKMX 3afaTtaka.

3Havaj UP
— ayTomaTu3sauuja Npou3BoaHe

— NOoAM3ane HMBOA NPOAYKTUBHOCTU
— ojpXaBah-e KOHCTaHTHOr HMBOA KBanuteTta
— XyMaHu3sauuja paga

NMNoacuctemun UP

MHaycTpujckm po6oT MmMa 6 OCHOBHMX NOACUCTEMA, KOjU MU3BpLIaBake€éM CBOjUX
¢yHKUMja 1 MeflycoGHOM KOOpAMHaLMjoM OCcTBapyjy YKYNHY pyHKUMoHanHocT UP:

1. MexaHM4KM cUCTEeM (MexaHuyka CTPyKTypa, MexaHu3am poboTa, MaHunynaTop)

— OCHOBHa (byHKUMja — yCnocTaBIbake NPOCTOPHUX ofgHoca m3mely eHa-edpekTopa u
pagHor objekTa - Hnp. obpaTtka

- CaCTOjVI ce N3 cerMmeHaTta nose3aHux O6pTHVIM UM TpaHCIaToOpPHUM 3rnoboBnma KOjVI
Cy OCHaXXeH1 NOroHCKMm cnctemmma

— o0bOu4yHO je dmkcuMpaH 3a noasiory, a Moxe umatm u gopatHe (MobunHe) oce;
NHAOYCTpUjcKn poboTun cy n pobokonuua (ayTtoMaTtm3oBaHu YHyTpaLLHW TPaHCNOPT)
2. EHp-edekTOpM (3aBpLiHM ypehaiju, pagHu opraHn)
— XBaTauu KOju UMajy 3afaTtak xBaTtarwa U gpxara objekarta, unu
— anartu, Koju umajy ynory obaerbawa npoueca (kao LITO Cy 3aBapuBake, 6ojeme,
obpaga, uta.)
3. YnpaBrbayuku cuctem
— omoryhaBa Memopucawe, O[Bujake TOKa nporpama, Be3dy ca nepudepHum
ypehajuma, ynpasrbawe U Hagrnegawe n3Bpluasata nojeanHnx oyHkumja
— ynpaBrbawe MOrOHCKUM CUCTEMMMA je FOTOBO YBEK CEepPBO-CUCTEMCKU peryrmcaHo,
N3y3eB Yy Criy4ajy nHeymaTCcKor NoroHa
— MO Ha4yvHy KpeTawa, ynpasrbawe Moxe 6utu: ,Point-to-Point” (Tauka no Tadka), unm
»continuous Path” (ynpaBrbare No TpajekTopuju - KOHTYpW)
4. lNMoroHcku cuctem
— unma byHKLMjy NpeTBapaka 1 NpeHoca eHepruje 4o nojeauHnx oca poboTta
— enekTpuyHu (Hajuewhe DC), nHeymaTCKkn nnun xugpaynmyHn MoTopm

— ca npeHocHukoMm (kog DC enektpomoTopa obaBe3Ho) unu 6e3 npeHocHuka (kog DD
,direct-drive” enekrpomoTopa)



5. MepHu cuctem

— YHyTpallHKn CeH30pu Koju omoryhaBajy Mepere nonoxaja u 6psvHe nojeanHuUx oca

po6oTa (NOTEHUMOMETPU, EHKOAEPU, PU30NBEPU, Taxo-reHepaTopu, uta.)
6. CeH30pCcKM cuctem

— omoryhaBa of0yxBaTawe YyTuLaja OKONUHE, Mepewe GU3NYKUX BenuMuMHa U

npeno3HaBake obnvka 1 nonoxaja objekata y pagHoOM OKpyxewy poboTa
TexHuuke kapakTtepuctuke UP 0
1. 6poj cteneHu cnobope (Hajuewhe oa 4 0o 6)

— yonwTem cny4ajy notpebHo je 6 cteneHu
cnobopae kpeTtawa aa 6u ce Teno cnobogHo
MO3MLMOHMPAIo 1 OpujeHTUcano y npocTopy

— npBa Tpu cTeneHa cnoboge YMHe OCHOBHY (MUHUMAnHY)

KoHdurypaumjy pyke poboTta n Ha3uBajy ce cteneHu cioboge S—
no3uynoHuparba unu kpahe oce nosuunoHuparba

— Apyra Tpu cteneHa cnoboae oapehyjy oce opujeHTauuje
1 ocTBapyjy ux 3rnobosun eHa-edekTopa (Hajyewhe xBaTa4a y Buay Lake) -

— T3B. peayHAaHTHn poboTn umajy Buwe of 6 cTeneHn cnoboge kpeTawa — Beha
MoryhHOCT 3aobunaxera npenpeka — no3vumja y pagHOM MPOCTOPY Ce MOXe
AOCTMRN Ha BULLE OA je4HOr HaynHa

2. pagHu npocTtop

— [4OCTu3nBM pagHy rMpocTop je OHaj kora Bpx eHAa-edekTopa Moxe dhursnyku goctnhn

— paaHu rnpocTop BELUTUHE je Ae0 OOCTU3NBOI pagHOr NPOCTopa Koju eHa-edekTop
MOXe PU3nYKn Joctuhu ca NPon3BOrbLHOM OpujeHTaunjoM eHa-edekTopa

3. HocuBocT (Mana - ucnog 1kr, cpegha, Benuvka - npeko 100kr)

4. TayHOCT AOCTU3aHa Kpajie Mno3uuumje (TayHocT nosuuMoHupara Bpxa poboTa,
apuTmeTu4ka cpeauvHa y [[aycoBoj Kpusw)

5. noHaBrbajyha Ta4yHOCT (CTaTUCTMYKa BENMYMHA, Mepa pacunama)

6. pesonyuumja (nporpamcka u ynpasrbayvka, 0bu4Ho cy jeaHake)

— nporpamcka = HajMakbM UHKPEMEHT AOCTYNaH nporpamepy

— ynpasrbayka = HajMawW UHKPEMEHT KOjU MEepHW eneMeHT nyTa MoXe [a perncrpyje
y NOBPAaTHOj CNpe3un ca ynpaBrbaykoM je AMHULIOM

7. 6p3nHa

— Matbum rabaputn = Behe 6p3nHe
8. ynpasrbauku cuctem (Hnp. cepso ,PTP” unn ,CP”)
9. cHara NOroHCKux moTtopa

MeTone nporpamuparwa UP

. »on-line” (nporpamupare obyyaBar-em)

— pesHOCTM: jeQHOCTaBHOCT, NOY34aHOCT

— MaHe: MalluHa je 3ay3eTa AOK Tpaje nporpamupan-e
,,off-line” (nporpamnpare ynotpebom nporpamckmx jesmka)

— rpegHocTM: Mawu rybuTak pagHor BpemeHa, MoryhHocT cumynauuje

— MaHe: CNOXeHOCT, NoTpebaH BUCOK CTENeEH CTPYYHE cnpemMe onepaTtepa




Knacudvukaumja UP npema HUBoOy ynpaBibaHa

B

py4YHu MaHunynaumoHum ypehaju: 10 cy ypehajy ca Hekonuko cTtenenn cnoboae
KpeTara Kojuma ynpasriba YOBEK;

CeKBeHUuMjanHu poboTu: TO Cy MaHunynauuoHn ypehajy ca QUKCHUM Unu
NPOMEHSBMBUM CEKBEHLMjANHUM yripaBibakeM (TELLKO ce nporpamupajy);

noHaBrbajyhu (,,play-back”) po6otu: onepaTtep usBpliaBa 3agaTak ,Bohewem” eHa-
edekTopa poboTa, y3 MeEMOpUCaH-e TpajekTopuja Koje ce KacHuje NoHaBIbajy;

HY po6oTu: nporpamupajy ce TeKCTyanHum jeanuuma crnmyHo kao HYMA,;

ayTOHOMHM MOOUNHU pPo6OTU: KopuheweM CEeH30pCKe MHgopMaLunje U BeluTayke
nutenureHumje (Artificial Intelligence) oBn poboTn pasymejy 3agaTak U OKOMMHY, Tako Aa
MOry Aa JOoHOce OAfnyKe caMOocCTarnHo, 3axBarbyjyhn npeTxogHOM MaLUMHCKOM y4yewy, U
TO Y peariHoM BpeMeHy.

Knacudvkaumja UP ca ctaHoBuwiTa hpyHKLMje U NpUMEHe

INDUSTRIJSKI ROBOTI
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PagHu npoctop
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OBOpPYKM NHeyMaTCKu MHAycTpujckn po6ot LOLA RPD-1.25 (Buam ppt npeseHTtauumjy!!)

>

»

»

poboT npBe reHepauuje — HeMoryhHoCT 3agaBara HMBOa Bp3nHe n ogpehusarwa mehynosuumja
eHA-eekTopa; No3nLmMoHnpare ogpefheHo NoMohy rpaHUYHMKA U rpaHUYHKX Npekngaya

npMMeHa: HameHlEH 3a ONChyXXuBake npeca (4o Tpy npece y jegHoj poboTtudosaHoj hennjm, ako
je npegsuheHa obpaga nnacTMyHMM gedopMucatbem y BULLE onepauuja - HMp. U3Bnayere)
HocuBocT 1.25 daN
nonapHoO-UMNMHAPUYHA KoHUrypaumja
e pagHu NPOCTOpP — UceYak Wynrber LmnuHapa
e 4 creneHa cnobone

— TpaHcnaumja: nogmsake v CrnylTame pyKy

— TpaHcnauwuja: u3Bnadere 1 yBnavere pyky

- pOTaqua PYKY OKO BepTUKaliHe oce
+

— poTauuja Lwake
e (cTesame/oTnywTawe obpaTka ce He padvyHa y 6poj cTeneHn cnoboae KpeTawa)
pexummn paga
e pyu4HO BOfeme
e nporpamuparse obyyaBareM (py4yHO oapefrBare CEKBEHLM KOje Ce MeEMOpPULLYY)
e LUMKIMYHO NOHABIbake BULLE CEKBEHLM (HENPEKNOHO-ayTOMaTCKM)
nma UCKIby4mnBo ,Point-to-Point” (Tauka no Tayka) ynpasrbawe

npe nporpamupara pobota (,on-line”) mory ga ce nogelwarajy 6p3vHe u ,O4yx1MHe” n3Bnadvera-
yBnadewa pyky pobota puanyknum nomMmepaemM rpaHnyH1Ka

UngycTpmjckm pobot ,,FOLLUKO” GOSA RG-01 (Buau ppt npeaeHtaumjy!!!)
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poboT apyre reHepauuje — uma MoryhHOCT ynpaBrbaksa Mno nosuumjama cermeHarta poboTa (M To
Nno OYXWHCKMM UIN yraoHUM NpoMeHrbuBama) n no 6psmMHama — MMa MepHe enemMeHTe 3a CBaku
3rnob poboTa Koju ce Hanase y NOroHCKOM CEpPBO eNeKTPo-MoTopy odroBapajyher cermeHTa pyke

e EHKOo/Jepe, 3a Mepekse yrna potaumje
e Taxo-reHeparope, 3a Mepeme yraoHe 6p3vHe
MEPHMN CUCTEMM CY MHTErpuUcaHmu y CKIlomn NoroHCKMX eneKkTpomMoTopa
npuMeHa: MaHunynauuja unu enekTpony4yHo 3aBapuBare
HocusocT 5 daN
BepTUKanHa 3rnobHa (nakracra) aHtponomopdHa koHdpurypaumja (RRR)
e 5 creneHu cnobone
— poTaumjay 6a3n
— poTaumja y pameHy
— poTaumja y nakty
+
— poTauuja nponuwakem eHa-edektopa (poTaumja Oko NornpeyHe XOpu3oHTarnHe oce)
— poTaumja BarbaweM eHa-edekTopa (poTaumja oko y3gyKHe oce)
e [JofaTtHa oca - cTeneH cnobopfe KpeTaka TpaHcnauujoMm KOMNeTHe pyke poboTta ayx noga

CBM poTauuoHu 3rnoboBu (ocum poTaumje Gase) Mmajy KodHuue ga Oum ce cnpeyno yTuuaj
rpaBuTaumje Ha cTabunHocT (paBHOTEXY) poboTa y Nepuoay kaaa je UCKIby4eH

nma cepBo-ynpasrbare No CBUM ocama
MOXe [a OeTeKkTyje camo Kpajhy nosuumjy npyu obyyasamy kopuwherwem teaching box” a
He MOCTOjM CroSballkby CEH30PCKN CUCTEM (Y CMUCIY MHTEpaKLMje ca OKpyXereM)

OVNHaMW4KO ypaBHOTEXaBal€ Ce BpPLUM NMHeyMaTCKUM uunmnHapumMma m 3rNobHUM 4YeTBOpPOYriom,
Aa 6u 3aBpLUHY no3numjy poboT gocerao 6e3 amnnutyga Bubpauuja, Tj. ,NoApXTaBara”

ynpasreame: ,Continuous Path” (ynpaBroarbe no TpajekTopuju - KOHTYpW)
nporpamupatse: ,on-line” — kopuwhewem ,teaching box”_a n Hapeabw onepaTneBHoOr cuctema



EoykaumoHu nHaycTpujckm po6otr MOVEMASTER-EX (Buau ppt npe3eHTauujy)

EnykaumoHun nHgyctpujckn pobot ,MITSUBISHI MOVEMASTER-EX’_mogen RV-M1 (Bugu cnivky 1)
npvnaga BepTuKanHoj 3rnobHoj koHMrypaumju n octeapyje pagHun NpocTop npykasaH Ha crvum 2.

Cnwuka 1. ,MITSUBISHI MOVEMASTER-EX’_mopen RV-M1

143.2
10"

150° r—u

150° !

Cnuka 2. PagHu npoctop po6ota ,MITSUBISHI MOVEMASTER-EX’

» poboT Apyre reHepauuje — nMa MOryRHOCT ynpaBrbaka No nosuuujama cermeHata pobota, c
o63upom ga nocegayije:

o eHkogepe, pomodemexkmope, Z-cha3He eHKodepe N epaHUYHe rnpekudaye
npuMeHa: MaHunynauuja
HocuBocT 0.6 daN
» BepTuKanHa 3rnobHa (nakracrta) aHtponomopdHa koHdurypaumja (RRR)
e 5 crenenu cnoboge

— poTtaumjay 6a3nu

— poTaumjay pameHy

— poTaumja y nakty

+
— poTaumja nponukakem eHa-edekTopa (poTaumja Oko NornpeyHe XOpM3oHTarnHe oce)
— poTauuja Barbawem eHa-edekTopa (poTauuja oKo y3oyxHe oce)

vV V




A\

CBM poTauuoHu 3rnobosu (ocum poTtaumje 6ase) mmajy kovHuue ga bu ce crnpeyno yTuua;
rpaBuTaumje Ha cTabunHocT (paBHOTEXY) poboTa y nepuoay kaga je UCKIbydeH

MOXe [a OeTeKkTyje camo Kpajhy nosuumjy npyn obyyvasamy kopuwherwem teaching box” a
He MOCTOjM CMoSballkby CEH30PCKN cUCTEM (Y CMUCIY MHTEpaKUMje ca OKpyXereM)
ynpaerbame: ,Point-to-Point” (Tauka no tauka)

nporpamupasse: ,on-line” — nomohy ,teaching box”_a, a nocegyje n moryhHocT nosesmBawa ca
PC pauyHapom npeko napanenHor (,Centronics”) n cepwmjckor (RS-232C) untepdejca (Cnuka 3),
npu Yemy je Moryhe KopucTUTU BuLLIE Nporpamckux jesuka 3a ,,0ff-line” nporpamuparse kao wro
cy: Visual Basic, C, Asembler

YV V VY

TexHnuke kapaktepuctuke podorta ,MITSUBISHI MOVEMASTER-EX’

Tehnicka karakteristika | Specifikacija Napomena
Rotacija baze (J1) 01= 300° Maksimalna brzina 120 %s
Rotacija ramenog zgloba (J2) 02= 130° Maksimalna brzina 72 %s
Rotacija zgloba lakta (J3) 0;= 110° Maksimalna brzina 109 %s
Propinjanje korena Sake (J4) 0=+ 90° Maksimalna brzina 100 s
Valjanje korena Sake (J5) 05 =+180° Maksimalna brzina 163 %s
Nosivost Maksimalno 1.2kg (uklju€ujucii masu | TeZiSte je na 75mm od
hvata¢a od 0.6kg) tacke P mehanickog interfejsa (slika 2)

Brzina Maksimalno 1m/s Brzm.a‘robota up

na slici 2
Ponavljaju¢a tagnost 0.3mm Tacnost robota u P

na slici 2

Servo-upravljanje

Upravljacki sistem DC motora

PTP ("point to point") upravljanje

J1 do J3 — 30W;

Snaga motora J4iJ5 - 11W

Napajanje motora

(MP-M1) Centronics
Upravljagki signali motora iliRS-232C
MS-M1

'\“\'-r

£

=)

Upravljacka jedinica

Robot
(RV-M1)
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R (P OW-M1 ) \
\— IBM PC Pentium ragunar

Kutija za obu&avanje
(T/B-M1)

Cnmuka 3. PagHo okpyxewe pobota ,MITSUBISHI MOVEMASTER-EX’



