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Robotyka dla zadan

systemowych
Sterownik manipulatora CMXR

Nowe perspektywy dla rozwiqzan systemowych w technice
manipulacyjnej tworzy sterownik manipulatora CMXR. Zapewnia on
bardzo krotkie czasy przemieszczania, pozwala na zaprogramowanie
toru ruchu w przestrzeni tréjwymiarowej i sterowanie napedami dla

Sterownik manipulatora CMXR Igczy
uktady mechaniczne, napedy elektryczne oraz
technike sterowania w uklady kinematyczne,
ktére umozliwiajg koordynacje ruchéw o wy-
sokiej dynamice w tréjwymiarowej przestrzeni
roboczej. Zapewnia przy tym wysoka nieza-

wodnoé¢ dzieki polaczeniu w jednym urzadze-
niu funkcji wygodnego konfigurowania oraz
intuicyjnego programowania. Programowanie,
uruchamianie oraz diagnostyka sg w catosci
realizowane poprzez podreczny panel opera-
torski CDSA w jezyku makroinstrukcji FLS.
Zintegrowana funkcja ,teach-in” umozliwia
szybkie zmiany polozenia.

Konfigurowanie ukladu jest dziecinnie
proste dzieki standardowemu oprogramowa-
niu konfiguracyjnemu Festo Configuration Tool
(FCT). Dodatkowsq zaletg jest mozliwos¢ zin-
tegrowania ze sterownikiem programu prze-
twarzania obrazéw, kompaktowego systemu
wizyjnego SBO...Q. Moze on postuzy¢ np. do
detekcji przemieszczajacych sie przedmiotéw
na r6znych ukladach przenoénikowych.
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ruchéw o 6 stopniach swobody.

Latwe programowanie

Trajektorie ruchu mozna tatwo tworzy¢
w trybie online, stosujac funkcje ,teach-in”,
dzigki ktérej sterownik zapamiegtuje obszary
ruchu manipulatora. CMXR wraz z ukladem
mechanicznym jest zdolny do realizowania
sekwencji ruchéw w przestrzeni tréjwymiaro-
wej.

Sterownik zawiera w sobie jednostke
centralng z wbudowanym interfejsem sieci
Ethernet oraz dwoma interfejsami komunika-
cji CAN. Ponadto moze by¢ poszerzony o mo-
duly wejs¢/wyjsé analogowych i cyfrowych
oraz modul interfejsu Profibus do komunikacji
z systemem nadrzednym.

Sterownik CMXR jest sercem kompletnego
uktadu sterowania ruchem, faczacym i harmo-
nizujacym wszystkie moduly funkcjonalne.
Takie rozwigzanie zmniejsza naklady prac in-
zynierskich oraz skraca czas realizacji od po-
mystu do gotowego rynkowego wyrobu. Dzie-
ki swoim funkcjom sterowania robotami, jest
predestynowany do zastosowania w technice
manipulacyjnej. Zaimplementowane transfor-
macje ruchu dla uktadéw prostopadlych (kar-
tezjaniskich) i innych systeméw tréjosiowych
umozliwiajg realizowanie ruchéw w prze-
strzeni tr6jwymiarowe;j z 6 stopniami swobody.
Wazna cecha jest funkcja tagodnego pozycjo-
nowania, umozliwiajaca w znaczacy sposéb
skracanie czasu przemieszczania. Dodatkows
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zalety jest mozliwo$¢ wznowienia ruchu od

dowolnego punktu po przerwie.

Tréjnozna kinematyka

Szybkosé¢, doktadnosé i elastycznosé — tak
mozna w skrécie scharakteryzowaé¢ poten-
cjalne mozliwosci sterowania ruchem, jakie
prezentuje sterownik CMXR firmy Festo w po-
laczeniu z manipulatorem Tripod. To rozwig-
zanie techniczne jest szybszg i wydajniejsza
alternatywa dla poprzednio stosowanych ma-
nipulatoréw portalowych. Ponadto manipula-
tor Tripod wykorzystuje standardowe elemen-
ty z modutowego systemu mechatronicznego
Festo.

W przypadku zmiany trajektorii ruchu za-
miast zmian nastaw mechanicznych, w tym
nowym rozwigzaniu dane dotyczace pozycjo-
nowania wprowadzane sg ze standardowego
komputera PC. Sterownik manipulatora CMXR
koordynuje ruch, co jest najwazniejszym zada-
niem w technice manipulacyjnej, szczegdlnie
gdy wymagane sg duze predkosci. Mozliwe
jest takze wykorzystanie sterownika CMXR
w aplikacjach o ruchu krzywoliniowym, jak
w przypadkach klejenia, etykietowania i ciecia
laserowego.
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