ZAPADOCESKA UNIVERZITA V PLZNI

Fakulta elektrotechnicka

Katedra elektromechaniky a vykonové elektroniky

Vyzkumna zprava €. 22160-12-11

VYTAVBA PROTOTYPU ROBOTICKEHO
PRACOVISTE SE ZPETNOU VAZBOU

Druh ukolu: Védecko vyzkumny

Resitel: Ing. Petr Benes

Vedouci katedry: Prof. Ing. Vaclav Kus, CSc.
Pocet stran: 11

Datum vydani: prosinec 2011

Zprava byla vypracovana s podporou grantu SGS-2010-037 a
SGS-2010-018



Resumé

Vytavba prototypu robotického pracovisté se zpétnou vazbou: Tato zprava se zabyva

popisem konstrukce prototypu robotického pracovisté se zavedenou zpétnou vazbo.
Pracovisté se sklada z funkéniho modelu robotické paZe a fidici jednotky umoZzriujici
pfimé fizeni robotického systému, ale téz jeho propojeni s PC. Dale je vytvoren ridici
program upraveny pro implementaci kinematickych uloh robotiky, testovani viastnosti
robotického systému a jeho on-line kalibrace a je vytvoreno grafické prostiedi pro
ovladani a monitorovani funkci robotu. Roboticky systém je vybaven senzory
natoCeni kloubu, které umozriuji zavedeni zpétné vazby do Fidicich algoritmu

pracoviste.

Construction of a prototype robotic workstation with feedback: This report deals with

the description of the construction of a prototype robotic workstation with established
feedback. The workplace consists of a functional model of the robotic arm and from
controllers allowing direct control of the robotic system, but also its link with the PC.
Furthermore, the control program is created for implementation of the modified
kinematics tasks of robotics, testing the properties of robotic system and his on-line
calibration. Ggraphic environment is created for control and monitoring functions of
the robot. The robotic system is equipped with sensors of joints rotating that allow the

introduction of feedback control algorithms to work.



