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Gépészmérnoki Kar

Gép gyartd stechnol ogia Tanszék

ERO-VISSZACSATOLT TELEMANIPULACIO

A BME Gépgyartastechnologia Tanszékén 2004
ota folyik egy erdvisszacsatolt, mester-szolga
rendszerli megfogdberendezés fejlesztése.

helyl_;get

1. Abra Az erdvisszacsatolas problamaja

Az EU altal tamogatott RESCUER (www.rescuer-
ist.net) projekt a katasztrofavédelem, illetve a tiiz-
szerészek munkajat kivanja segiteni. Végcélja egy
olyan univerzalisan bevethetd taviranyitasu, onja-
16 robot létrehozésa, amellyel az emberi személy-
zet biztonsagos tavolsagbol kezelhet egy kidsott
robbandszerkezetet vagy vizsgalhat meg egy un.
gyanis  csomagot. Ebben az  esetben
telemanipulaciéra van sziikség. Az Onjard plat-
form két, hat szabadsagfoku robotkarral lesz ellat-
va. A jobb oldali karon egy haromujjas, a bal ol-
dalin egy kétujjas megfogd fog lizemelni. A ro-
botkarok és a megfogdk mozgatasat egy mester-
szolga kapcsolaton keresztiil végzi a kezeld. A
RESCUER projektben a BME egyik feladata, a
kétujjas  erdvisszacsatolt —megfogoberendezés
megvaldsitasa.

2. abra A RESCUER mobil robot

A késziild megfogo eszkoz egyik legfébb elonye,
hogy kereskedelemben kaphatd ipari robotmegfo-
gokon (SCHUNK PT-AP70) alapul, a megfogok
vezérlése szabvanyos CAN-Bus csatornan keresz-
tiil torténik, a mester és szolga oldal kozott IEEE
802.11x WLAN kapcsolat lesz és a rendszert ira-
nyit6 szoftver Linux-os PC-n fut.

3. abra SCHUNK PT-AP70 ipari robotmegfogé

A fejlesztés jelenlegi fazisaban egy ipari robotok-
bol kiépitett nagyminta modellt hasznalunk a sza-
balyozasi elvek tesztelésére €s a mester — szolga
kommunikéacid6 megvalositasara. A kisérleti be-
rendezés alkalmas kiilonb6zé merevségli targyak
stabil megfogasara pontos erd-visszajelzést szol-
galtatva.
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4. abra Linedris szervo egység, mint szolga-kar

Rendszeriinkben modellreferencias iranyitast al-
kalmazunk, amelynek 1ényege, hogy egy idealizalt
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virtualis mechanizmus viselkedését kényszeritjiik
ra egy teljesen mas paraméterekkel bird, de ha-
sonld szerkezetli valosagos berendezésre. Ezaltal
egy nagy tehetetlenségli mesterkart mozgatva is
olyan érzete lehet a kezeldnek, mintha egy ideali-
san konnyl eszkdzt haszndlna. A modellreferen-
cids iranyitassal elérhetd, hogy a mesterkar surlo-
dasabol és a tehetetlenségébdl szarmazo jarulékos
erok, - amit egyébként a kezelonek kellene le-
gy6zni - nem rontjak a valdszerli megfogas érzé-
sét. A referenciamodell miikodését a vezérlés
szimulalja és a szamitott pozicio értéket a mester
¢s szolgakarok pozicidoszabalyozasi kore, mint
alapjelet kapja.

MESTER SZOLGA

*********** e * * e It Bt
EROMERO @‘ EROMERO

Mester szabalyozd

Referencia modell

5. abra A modellreferencias eré-visszacsatolis sémaja

A stabil, megbizhat6 megfogast az erdmérés ¢€s a
kommunikécios csatorna késleltetése neheziti. A
késleltetésbol szarmazo instabilitas okozza a meg-
fogasnal megfigyelhet6 kis frekvencidji harmoni-
kus lengést és elpattanast. Ezek a jelenségek a
megfogott targy merevségének novekedésével
egyre komolyabb zavarokat okoznak. Polystirol
csomagoldanyag megfogasanal a zavar6 hatasok
nem lépnek fel, de merevebb pl.: PUR hab, vagy
fa targyak esetén, azonos modell paraméterek ese-
tén lehetetlenné teszik a biztos megfogast.

A holtid6 negativ hatasainak kikiiszobolésére ren-
delkezésre 4ll6 mddszerek esetiinkben nem alkal-
mazhatoak, mert a kdrnyezet (megfogandoé testek)
¢és a késleltetés (csomagvesztés a kommunikacios
csatornan) is allandéan valtozik. Eppen ezért a
tovabbi fejlesztéseink az adaptiv viselkedés eléré-
sének irdnydba mutatnak. A kontakt-allapot eléré-
sekor megvizsgalt rendszervaltozok alapjan fel-
térképezhetd a kornyezet és beallithatok a megfe-
lel6 modellparaméterek. Az abnormalis viselkedés
idében torténd észlelése esetén is lehetdség van
beavatkozasra. A megfigyelhetd torvényszeriisé-
gek kutatasa az elkovetkez6 iddszak feladata.

A fejleszté munkdban a tanszék gradualis és
posztgradudlis képzésben résztvevd hallgatoi is
részt vesznek, igy a témaval kapcsolatban TDK
dolgozat és diplomaterv is késziilt.
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6. abra PUR proébatest megfogasa kozben fellépé alacsony frekvencias lengés
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