SISTEME DE CONDUCERE A ROBOTILOR DE MANIPULARE
1. Structura ierarhizata a unui sistem de conducere

in general, existd patru nivele ierarhice ale unui sistem de
conducere, fiecare antrendnd o procesare a datelor de catre un
sistem de calcul (figura 1.1). Pe baza rezultatelor obtinute,
calculatorul va genera marimile de comanda necesare obtinerii
scopului propus. Aceste marimi de comanda sunt transferate prin
cele patru nivele si transformate, pana cand se va realiza actiunea
dorita.

Analiza mediului
Definirea sarcinilor si alegerea solutiei
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Figura 1.1: Schema bloc a unui sistem ierarhic

pentru conducerea robotilor de manipulare.

Nivelul superior contine elemente de inteligenta artificiala. La
acest nivel se proceseaza informatia senzoriala (obtinuta de la toate
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nivelele inferioare si de la toti senzorii/traductoarele robotului) si
recunoasterea situatiei in care actioneaza bratul. Informatiile
obtinute sunt comparate cu cele rezidente in memorie, ca parte a
sarcinii globale care va fi indeplinita de robot, dupa care acest nivel
adopta solutiile optimale, necesare pentru executarea operatiei
cerute in situatia recunoscuta. Este luata in consideratie experienta
anterioara a robotului, adica robotul poseda anumite capacitati de
autoinvatare si adaptare la conditiile mediului Tnconjurator.

Nivelul strategic utilizeaza, pe langa informatia primita de la
nivelul superior, informatii obtinute prin cai de reactie de la toate
nivelele inferioare. La acest nivel sarcina globala, definita la nivelul
superior, este impartita in operatii elementare. De exemplu, operatii
elementare pot fi: cautarea si prinderea unui obiect care are anumite
caracteristici, ridicarea acestuia, transportarea obiectului Tntr-un
punct ale carui coordonate se cunosc, eliberarea obiectului, fixarea
si/sau prelucrarea lui. In dependentd de fiecare operatie sunt
planificate traiectoriile de miscare in coordonate externe si se
determina marimile de comanda pentru elementele de executie ale
fiecarei articulatii.

Nivelul tactic. Aici, coordonatele externe ale bratului sunt
transformate 1n coordonate ale articulatiilor robotului (coordonate
interne). La nivelul tactic se determina deplasarea pe fiecare grad de
libertate, astfel incat deplasarea totala (reunitd) sa conduca la
realizarea tuturor operatiilor elementare definite la nivelul strategic.

Nivelul executiv. Sarcina nivelului executiv este aceea de a
realiza deplasarea impusa fiecarei articulatii, Tn scopul obtinerii
miscarilor functionale dorite ale robotului, definite la nivelul
strategic. Nivelul executiv executda deplasarile prescrise ale
articulatiilor, pe baza informatiilor furnizate de senzori (pozitii
instantanee, viteze, acceleratii, momente, forte etc.). Aceasta
inseamna ca la nivelul executiv sunt sintetizate buclele de reactie in
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raport cu pozitia, viteza si forta in articulatii.

Nivelul executiv poate fi realizat in tehnica analogica sau in
tehnica numerica (in baza microprocesoarelor).

Tn primul caz, unitatea de conducere a robotului este dotata cu
un calculator pentru implementarea nivelurilor superioare si cu
regulatoare analogice si elemente de executie pentru a deplasa
articulatiile robotului (figura 1.2).
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Figura 1.2: Sistem de conducere la care nivelul executiv
este realizat Tn tehnica analogica.

Datorita puternicilor interactiuni dinamice dintre deplasarile pe
diverse grade de libertate, legile de reglare la nivel executiv trebuie
sa fie foarte complexe pentru anumite tipuri de roboti, astfel ca
tehnica analogica nu este cea mai potrivitda. Totusi, aceasta
modalitate de implementare se utilizeaza la anumite tipuri de roboti,
care poseda sisteme de reglare independente pentru fiecare grad de
libertate.

Structura sistemului de conducere, la care sistemul executiv
este realizat cu ajutorul unui microcalculator, este prezentat in figura
1.3. Microcalculatorul primeste date care reprezinta starile
instantanee ale articulatiilor robotului (de la traductoare, eventual

prin CA/N). Pe baza acestor date si utilizand traiectoriile generate la
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nivelurile superioare, microcalculatorul elaboreaza semnalele de

comanda potrivite.
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Figura 1.3: Sistem de conducere la care nivelul executiv
este realizat in tehnica numerica.



