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SCARA Robotiranyitasi Rendszer

A négy-szabadsdgfoki SCARA robot napjainkban az egyik legelterjedtebb robot
architektura. FO alkalmazasi teriiletel anyagmozgatds, feliilet megmunkalds. A robot éltal
elvégzendé feladatok ¢és az irdnyitds bonyolultsiga miatt a vezérlésre nagy
szamitdskapacitdssal rendelkezd mikrovezérloket célszer(i haszndlni. A dolgozat célja az
Irdnyitastechnika laboratériumban taldlhaté 4 szabadsagfoku SCARA robot irdnyitdsara 4
DSPic mikrovezérldn alapulé robotirdnyitdsi rendszer fejlesztése.

Elvégzend6 feladatok:

Robotvezérld dramkor tervezése és kivitelezése, amely illeszti a robotban taldlhaté
szervOhajtasokat az DSPic vezérlokhoz. A mikrovezérl0k egymadssal gyors soros buszon
kell kommunikdljanak (pl. SPI busz)

C nyelven megirt program a robotvezérld teszteléséhez.

Egyszerli irdnyitasi algoritmusok (PID, PD+F) implementaldsa a SCARA robot
vezérléséhez.

A feladat megoldédsdhoz sziikséges:
Aramkortervezési ismeretek (Eagle), C programozasi ismeretek,
irdnyitastechnikai alapfogalmak.

Irodalom:
Frank Lewis, Robot manipulator control, 2005
www.microchip.com
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Pozicional6 Berendezések Internet Alapu Iranyitasa

Szamos irdnyitdsi feladatndl a felhaszndlo csak hdlézaton keresztiil avatkozhat bele az
iranyitasi rendszer miikddésébe. Ez fOleg akkor jelent problémadt, ha a felhasznal6 on-line
modon, folytonosan (on-line) kell a rendszer irdnyitdsat végezze. (Példa: A felhasznald
videokameran keresztiil koveti egy tole tdvol levd robot mozgdsat, ugyanakkor a robot
iranyitasat ugyancsak 6 végzi, pl. botkormdny segitségével.) A dolgozat célja Internet
alapu, elosztott irdnyitasi rendszer fejlesztése poziciondlé berendezések nagy pontossigu
iranyitdsara.

Elvégzend6 feladatok:
- Joystick jeleinek beolvasdsa, ennek alapjin pédlyageneralas.
- Internet alapu elosztott irdnyitdsi rendszer kifejlesztése kornyezetben.
(halozati kommunikdcié, UDP alapi kommunikdcids protokoll)
- Két-szabadsagfoku poziciondlé berendezés pélyakovetési algoritmusanak
megvalositdsa.
- A halozati késleltetés hatdsdnak tesztelése a szabalyozasi jellemzOkre.

Sziikséges: alapos Visual C 6 (esetleg .NET) programozasi ismeret, irdnyitastechnikai
alapfogalmak

Irodalom:
William S Levine, Networked Control Systems, 2005
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Magneses lebegteté rendszer iranyitasa mikrovezérlo segitségével

A dolgozat célja egy laboratériumi magneses lebegtetd rendszer (fémgolyé + tekercs)
irdnyitdsdnak megvalositasa Fujitsu mikrovezérld segitségével. A lebegtetést biztosito
tekercs irdnyitasat PWM vezérldaramkorrel, a goly6 pozicidjanak mérését optikai
szenzorral kell megvaldsitani.

Elvégzend6 feladatok:

- Interfész dramkor tervezése/kivitelezése az optikai szenzorok jeleinek
beolvasasara. (illesztés a mikrovezérl6hoz)

- Interfész aramkor tervezése/kivitelezése a tekercs vezérlésére. (illesztés a
mikrovezérléhoz)

- Irdnyitasi algoritmus a golyo lebegtetésének megvaldsitasara.

A feladat megolddsahoz sziikséges:
Aramkor tervezési ismeretek (Eagle), C programozdsi ismeretek, mikrovezérld
programozasi alapfogalmak, irdnyitastechnikai alapfogalmak.



