Popularvetenskaplig sammanfattning av examensarbetet
”Position Accuracy with Dual-Motor-Control for a Gantry-Tau
Robot”
av Patrik Cairén

En av de viktigaste egenskaperna hos industrirobotar &r den repeterbara noggranheten, alltsa
styrkan att kunna gora om samma sak flera tusen ganger om utan forlust i noggranhet. Detta
examensarbete har fokuserat pa att mojliggéra denna noggranhet ner till ett par tusendels mil-
limeter.

De overlagset flest férekommande sortens robotar i dagens industri ar s.k. serierobotar. De
orangefirgade ABB-robotorna ar typexemplar av denna sort med axel och led byggda pa varan-
dra, i serie. Ett problem dock med dessa serierobotar &r att deras noggranhet begrinsas avsevart
eftersom det bara &r en motor per axel. Det innebér att glapp, fran véxellada och kugghjul bland
annat, medfor att noggranheter nere pa ett par tusendels millimeter inte &r mojligt.

Den typ av robot som detta exjobb bygger mot &r en parallelkinematisk robot, se Figur 1
nedan, och geometrin med 1, 2 och 3 lankar per rals kallas Gantry-Tau.

Figur 1: Véanster: Fullskalig Gantry-Tau-robot, L2, i robotlabbet, Lund. Hoger: Narbild pa vagn
fran bordsrobot, T1, med elektronik och styrsystem.

Pa varje réls sitter en rorlig vagn fran vilka dess lankar utgar ifran for att sammanstrala i en
end-effector plate dar ett verktyg &r tdnkt att sitta. Dessa vagnar kors vardera med tva motor
vilket gor att glappet som &r ett stort problem i serierobotar gar att, i princip helt, eliminera.
Lankarna faster i kulleder, se hogra bilden i Figur 1, som ar glappfria vilket medfor att det ar
bara, om vi for ett 6gonblick bortser fran styvheten i de olika delarna, noggranheten av positionen
av vagnarna som bestdmmer noggranheten for dessa robotar.

Att fa fram en fungerande labrorationsuppstéllning for dubbelmotorreglering for vagnarna
samt implementera en antagonistisk reglerstruktur som lyckats fa ner den reperterbara nog-
granheten till just ett par tusendels millimeter dr vad som har tagit lejonparten av tiden for
detta examensarbete.



Resultat 1 Figur 2 nedan syns resultat fran utvéirderingen av laborationsuppstéllningen och
den implementerade reglerstrukturen. De rdda punkterna ar métstéllen dér skillnanden mellan
var vagnen "tror” den ar och var den ”verkligen” ar har uppmatts med en extern positionsgivare.
Den externa positionsgivaren kan ses i den principiella uppstéallningen i Figur 3.

Resultatet {6r den repeterbara nogranheten blev 2—4um [1] vilket &r en faktor 10 noggrannare
jamfor med tidigare resultat.
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Figur 2: Positionsdata fran laborationsvagn for mdatning av repeterbarnoggranheten.

Figur 3: Principiell laborationsuppstillning med en extern positionsgivare (Heidenhain ST3078)
fastmonterad pa vagnen.
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