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1. Cel laboratorium

Celem laboratorium jest ocena momentow, jakie powinny posiadaé napedy poszczegdlnych stopni
swobody ABB IRB 140 na podstawie zadanych parametréw kinematycznych oraz przyjetego modelu
CAD ze zdefiniowang gestoscig bryt.

2. Wprowadzenie

Simscape posiada mozliwos¢ importu bryt bezposrednio z wybranych formatéw CAD. Stuzy do tego
blok File Solid (LINK) ktéry modeluje bryte z geometrig, bezwtadnoscig, kolorem i ukfadem
odniesienia pochodzacg z pliku CAD (rys. 1). Co wiecej, dla zaimportowane] bryty mozna recznie
okresli¢ bezwtadnosc i kolor.

File Solid : Linko N =) &
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Represents a solid whose geometry, material and visual properties are read from a
file which could be of CATIA, NX, SolidEdge and other formats. See reference page for
the full list of formats supported. The File Solid block obtains the inertia from the
geometry and density, from the geometry and mass, or from an inertia tensor that you
specify.

In the expandable nodes under Properties, select the types of inertia, graphic
features, and frames that you want and their parameterizations.

Port Ris a frame port that represents a reference frame associated with the
geometry. Each additional created frame generates another frame port.

Properties
2 Geometry
File Mame /home/ppenar/matlab/simscape_irb/IRB140_STEP/RB140_6kg-...
Unit Type From File [~]
Export
2 Inertia
Type Calculate from Geometry Rl
Based on Custom Density B3
Density 980 |kg/m3 [~ |compile-time [ +]
Derived Values Update

+ ap

Show Port R O
Frame1 F1 X
New Frame

Rysunek 1.: Okno ustawien bloku File Solid

Import modelu CAD do bloku File Solid polega na wskazaniu sciezki do pliku, co odbywa sie w
zaktadce Geometry. W zakfadce Interia mozna recznie zdefiniowaé gestos¢ czesci, co odbywa sie
poprzez wybér opcji Custom Density w polu Base on oraz podanie jej wartosci w polu Density. Po
wybraniu przycisku Update wyswietlone zostang wyznaczona masa, wspotrzedne srodka ciezkosci
czy masowe momenty bezwtadnosci.

Zaktadka Frames okna ustawien bloku FileSolid (rys. 1), stuzy do zdefiniowania kolejnych uktadéw
wspotrzednych, co jest mozliwe np. poprzez wybranie odpowiedniej ptaszczyzny, prostej czy okregu.
Dodanie dodatkowego uktadu wspotrzednych skutkuje pojawieniem sie nowego wyjscia z bloku
FileSolid.


https://www.mathworks.com/help/sm/ref/filesolid.html

Jak wiadomo z poprzednich laboratorium, blok Join pozwala na realizacje ztgczy obrotowych
uktadéw wielocztonowych.

Block Parameters: Join1 S o

Revolute Joint V| Auto Apply @

Settings | Description

+* Z Revolute Primitive (Rz)
¥ State Targets
¢ Internal Mechanics
= Limits

v Specify Lower Limit

Bound -180 deg Compile-time
Spring Stiffness led WN*m/deg Compile-time
Damping Coefficient 10 N*mi/f(deg/s) Compile-time
Transition Region Width 0.1 deg Compile-time
v Specify Upper Limit
Bound 180 deg Compile-time
Spring Stiffness Ted N*m/deg Compile-time
Damping Coefficient 10 N*m/(deg/s) Compile-time
Transition Region Width 0.1 deg Compile-time
= Actuation
Torque Automatically Computed
Motion Provided by Input
* Sensing
Position
Velocity

Acceleration

v'| Actuator Torgue
Lower-Limit Torque
Upper-Limit Torgue

» Mode Configuration

Rysunek 2. Ustawienia bloku Join.

Na rys. 2 pokazano takg konfiguracje bloku, ktéra:
e Zawiera ograniczenia dotyczace katéw obrotu cztonu,
e Ustawia kat obrotu jako wejscie a moment ktory go realizuje, jako wielko$¢ wyliczang,
e Ustawia moment jako wielko$¢ wyjsciowa.
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Rysunek 3. Blok Join z wejsciem (kgt obrotu) i wyjsciem (moment).

Na rys. 3 pokazano przyktad bloku Join w ktérym zadano kat obrotu jako funkcje Asin(wt) o zadanej
amplitudzie A i czestotliwosci w. Wyjsciem z bloku Join jest wykres momentu. Nalezy zauwazy¢, ze
pomiedzy blokami Simulinka (Sine Wave, Scope) a blokiem Join wstawiono konwertery, tj. Simulink-
PS Converter oraz PS-Simulink Conventer. Ich rolg jest konwersja sygnatow z sieci fizycznej do blokéw
standardowych Simulinka. W przypadku, gdy wejsciem bloku Join jest kat obrotu nalezy pamietac o
ustawieniu zaktadki Input Handling tak, jak pokazano na rys. 4.

Block Parameters: Simulink-PS Converter

Simulink-PS Converter AL

Settings Description

¥ Units
Input signal unit 1
O Apply affine conversion
¥ Input Handling
Filtering and derivatives Filter input, derivatives calculated
Input filtering order Second-order filtering

Input filtering time constant (in seconds) 0.001

Rysunek 4. Ustawienia bloku Simulink-PS Converter

3. Zadanie do wykonania

1. W oparciu o model z poprzednich zaje¢, wymien podstawowe bryty poszczegdlnych cztonow
robota na modele CAD (Link do modelu) Ta operacja wymaga odpowiedniego zdefiniowania

uktadéw wspoétrzednych bryt (poréwnaj z rys. 5), co jest realizowane w zaktadce Frames okna
ustawien bloku From File (rys. 1).
Nadaj gestos¢ cztonom robota wpisujgc wartos¢ 980 w polu Density.

3. Do kazdego cztonu obrotowego potacz blok Sin wave, ktory bedzie odpowiadat za zmiane
kata obrotu cztonu (zob. dokumentacje robota ABB IRB 140) w ramach zdefiniowanych przez
producenta ograniczen. Dodatkowo wyprowadz z cztondw wyjscie w postaci momentu, ktéry
bedzie wyznaczany automatycznie.

4. Ocen maksymalng wartos¢ momentu dla poszczegdlnych cztondw robota, ktory jest
wymagany do realizacji ruchu. Zapisz je w tresci maila ktory dokumentuje wykonanie
laboratorium.


https://library.abb.com/d/9AKK106930A5851

Rysunek 5. Uktady wspotrzednych IRB 140. [1]

4. Sprawozdanie

W ramach sprawozdania nalezy wystaé (jako zatgcznik do wiadomosci) pliki Simulinka
oraz informacje o ktérych mowa w zadaniu 4.
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