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Software

Ridici software robotického systému

vV souladu s definici uvedenou v dokumentu
Ufadu vlady CR, &.j.: 1417/2013-RVV

.Metodika hodnoceni vysledkt vyzkumnych
|

SEKVENCE

organizaci a hodnoceni vysledkd ukonéenych
programu (platna pro léta 2013 az 2015 je
uplatnovan software LRidici systém

robotického systému®.

v' Software vznikl v pfimé souvislosti s feSenim
grantu SGS-2012-071 - vyzkum a vyvoj
perspektivnich  technologii v elektrickych

pohonech a strojich.

v" Popisovany fidici software byl vyvinut pro

moznosti fizeni robotického systému. Jako

Mﬂiﬁfy fidici rozhrani je navrzena webova stranka,
vypocet kinematické SW efektivital _ prikazy pro umoznujici zafazeni vzdaleného Fizeni robotu.
trajektorie ulohy ochrana| ~| pohybu servomotory

Ukolem softwaru je umoznit obsluze zadavat

parametry trajektorie efektoru, konkrétni

pozice a orientace efektoru, pfimé zadani

Inicializace
nahravaci
cyklus

zaznam
n-tého bodu

zobecnénych soufadnic, popfipadé ukladani a

provozovani sekvenci pohybu a metodu

programovani Teach-in.

v' Software je mimo jiné vybaven softwarovou

konec
Zaznamu

ochranou minimalizujici moznosti poSkozeni

i
cyklus
IK pro n-ty bod

¢asti robotu a jeho okoli vlivem pozadavk( na

EVIDENCNI €isLo: pohyb mimo rozsah serv, pfipadné pohybu
v preddefinovaném zakazaném prostoru.

22160-SW001-2013

v" Pro presnost polohovéani efektoru je software
vybaven algoritmy zpétné vazby od senzoru

KONTAKTNi OSOBA: natoc¢eni kloubl a algoritmu auto-kalibrace.

Ing. Petr BeneS v/ Zakladni struktura softwaru byla také vyuZzita

tel.: 37763 4448 pro fizeni pomoci samostatné fidici jednotky

bendak@kev.zcu.cz

robotu.

RESITELSKE
PRACOVISTE:
Zapadoceska univerzita v Plzni
Fakulta elektrotechnicka
Katedra KEV

Univerzitni 8, 306 14 Plzen



