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Daljinsko vodenje SCARA robota na osnovi nevronskega
krmilja
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Opisana je izdelava eksperimenta za daljinsko vodenje SCARA robota (Selective Compliance
Assembly Robot Arm - SCARA) z uporabo krmilja, ki deluje na osnovi nevronske mreze. Daljinsko vodenje
SCARA robota je izvedeno preko medmrezne povezave. Izdelana uporaba se na Univerzi v Mariboru kot
oddaljen preizkus uporablja v studijske namene. Osnovana je na programskih orodjih kot sta MATLAB/
Simulink in LabVIEW. MATLAB/Simulink je skupaj s knjiznico DSP2 Library for Simulink uporabljen za
razvoj krmiljnega algoritma in generiranje izvrsne kode. Izvrsna koda se s pomocjo prej omenjene knjiznice
nalozi in izvaja na digitalnem signalnem procesorju (DSP), ki preko svojih analognih in digitalnih vhodov
ter izhodov izvaja krmiljenje SCARA robota in omogoca podatkovno povezavo z laboratorijskim streznikom.
Virtualni instrument (VI1), ki je izdelan v programu LabVIEW, je uporabljen kot uporabniski vmesnik, ki s
tehnologijo “Remote Panels” omogoca nastaviljanje parametrov krmilja ter prikaz zelenih podatkov v
obliki numericnih kazalnikov in grafov tudi v medmreznem brskljalniku. Glavna prednost nevronskega
krmilja je zmoznost samostojnega ucenja dinamike robota mehanizma in s tem posledicno sposobnost
natancnejSe regulacije. V primeru, ko se pojavi dodatno trenje ali nepricakovana ovira, uporabnik
oddaljenega preizkusa ne potrebuje podatkov o nastalih spremembah dinamike robota, ker so spremembe
dinamike ocenjene neodvisno od uporabnika preko algoritma za ucenje nevronske mreze.
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Sl. 1. Shematski prikaz razvitega preizkusa za Sl. 2. Na DSP robotski karti se izvaja razvita
daljinsko vodenje SCARA robota preko programska oprema
medmresne povezave
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