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W Instytucie Technologii Maszyn i Automatyzacji Politechniki Wroclawskiej -
powstaje system symulacji gniazda zrobotyzowanego z oprogramo
znaczonym na komputery klasy PC. Zwigzany z tym projekt jest
w systemie grantéw KBN. Termin zakoficzenia

SYSTEM SYMULACJI
GNIAZDA ZROBOTYZOWANEGO

okres$lono na koniec 1993 roku.

Na tworzony system do planowania, programowania i symulacii, ktérego koncep-

cjo przedstawia rys. 1, sklada sig kilka podstawo- wych elementéw:;
- modelowanie kinematyki, sterowania i dynamiki,
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Rys. 1 Koncepcja systemu symulacji stanowiska zrobotyzowanego
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- modelowanie geometrii gniazda i robotéw do celéw wnzuall— zacu
- system programowania i testowania oraz
- wiadciwa symulacja.

Podstawg do tworzenia modeli kinematyki, sterowania i dynamiki jest opis robota
za pomoca stworzonego na Uniwersytecie w Stuttgarcie jezyka RDL (Robot
Description Language) (rys. 2). Umozliwia to biezace wigczanie do systemu
kolejnych nowych robotéw. Modelowanie geometrii gniazd i robotéw odbywa sie
w $§rodowisku CAD (Computer Aided Design) w systemie AutoCAD wersji 11
(przejScie na najnowsza wersje 12 dokona si¢ w najblizszym czasie). Wlasciwa
symulacja jest réwniez aplikacjg systemu AutoCAD napisana w jezyku High C Meta-
ware, umozliwiajgcg wykorzystanie mozliwo$ci procesora w trybie protected mode.
Symulacja zawiera takie elementy jak ruch w trybie automatycznym i z wykorzys-
taniem panela recznego, interpolacie PTP (Point-to-Point) i liniowa, chwytanie
przedmiotéw chwytakiem oraz rozpoz- nawanie kolizji.
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Rys. 2. Opis robota (w tym przypadku jedynie jego kinematyki) w jezyku RDL oraz algorytm
tworzenia na jego podstawie transformacji prostej
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Jako systemu programowania i testowania postanowiono uzy¢ jednego z komerc-
jalnych systeméw i na poczatek wybrano system ROPS (Robot Off-line Programming
System) firmy- Bosch, pracujgcy w $rodowisku MS-Windows. System taki wraz
z robotem SCARA firmy Bosch zostal zakupiony przez ITMiA w ramach programu
TEMPUS.

Ustalono jednocze$nie kod IRDATA (Industrial Robot Data, norma DIN 66313)
jako interface migdzy systemem programowania a symulacji, co oczywiscie wigzato
sie ze stworzeniem interpretera tego kodu. Otwiera to mozliwo§é podpiecia do
systemu symulacji kazdego innego komercjalnego systemu programowania robotéw
poslugujacego si¢ tym kodem posrednim. Kod IRDATA wg normy DIN 66313 jest

podstawg prac nad normg |SO w tym zakresie (projekt ISO/CD 10562.2 - Commitee

Draft).



