MATLAB-gesteuerte Manipulatormodelle

zur praxisnahen Ubung von Inbetriebnahme, Transtormation und Kalibration

Lenrprojekt von Dr. Fredy Kuster, Prof. Oliver Zirn, D-MAVT
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Die Inbetriebnahme von Werkzeugmaschinen und Robotern erfordert ne-
benderReglereinstellunganServoachsenauchdiesteuerungsseitige Imple-
mentierung der Transformationsbeziehungen. Diese Transformationsglei-
chungen sind aufgrund von Mehrdeutigkeiten und Singularitaten oft sehr
autwandig herzuleiten und zu testen. Simulationen mit MATLAB/Simulink
—‘EP " . erlauben bereits ein sehr praxisnahes Cberlﬂjr die wichtigsten fiarameter—

T — einstellungen von Werkzeugmaschinen, konnen jedoch den Horeindruck
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[".‘( «Qe-omse i e o . und die sichtbar erfahrenen Bewegungsablaufe nicht ersetzen. Ubungen

-0 }*' i 4 A | an realen Werkzeugmaschinen sind im zeitlich knappen Rahmen des Tool-

il rs - ' - kurses nicht moglich. Zudem mussten am IWF dazu mehrere gleichartige

#J Sard | |G :—:: ' Maschinen mit entsprechender Betreuungskapazitat bereitgestellt wer-

. 2010.08.24 : den, was erhebliche Kosten (>450kFr.) fur Beschaffung und Betrieb erzeu-
- gen wurde.

Moderne Modellbau-Servos verhalten sich hinsichtlich Dynamik, Getriebe-
spiel, Quantisierungsbrummen und Regelgute wie grolse Servoachsen. Auf
Basis solcher Modellbau-Servos wurden an der TU Clausthal zwei Prototy-
pen fur Manipulatorkinematiken aufgebaut und im FS 2010 an der ETH er-
folgreich erprobt.
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Im Rahmen dieses Innovedum-Projektes wurden die TUC-Prototypen wei-
terentwickelt und zu vervielfacht,damit je zwei Toolkursteilnehmer eine Ki-
nematik vom studentischen Laptop unter MATLAB ansteuern konnen und
so verschiedene Simulationsibungen auf reale Bewegungsablaufe Uber-
tragen konnen.Diese Modelle machen das Verhalten von Manipulatorkine-

matiken wesentlich anschaulicher, als es reine MATLAB-Simulationen und

virtuelle bzw. animierte Darstellungen vermogen und werten den Toolkurs

hinsichtlich Praxisnahe und Motivationdeutlich auf.
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