Popularvetenskaplig sammanfattning av examensarbete

Robotbaserad kalibrering av penna for Anoto-
monster med Python

Robotens roll i samhéllet har blivit alltmer betydande i takt med den tekniska
utvecklingen. Arbetsuppgifter som brukar utforas av manniskor éverlater vi
nu at robotar for deras otrottliga tillforlitlighet och precision. Anoto i Lund,
som utvecklade pennor till deras prickmdnsterteknik fram till 21 Mars 2017,
anvinde sig av just en industrirobot for att kalibrera och utvardera
noggrannhet med sina kameraforsedda digitalpennor pa papper med sadant
prickmonster.

I detta examensarbete forbattrades Anotos arbete ovan med att deras

industrirobot (ABB IRB140) programmerades att utfora en verktygskalibrering av hur den héller i en av deras
digitalpennor och ett grinssnitt utvecklades for att fjarrstyra roboten med deras teknik via Bluetooth. Roboten kunde
bade avgora hur den holl i pennan och hur arbetsytan den skulle rita pa var orienterad tack vare informationen som
kunde hémtas frn prickmonstret pa arbetsytan. Tiden det tog for en kalibrering blev i regel mellan 21-30 minuter dar
varje métning tog ungefir 3 minuter och pennspetsens avvikelse uppskattades till 0.35-0.64 millimeter fran dess
verkliga plats i rummet, medan arbetsytans axelriktningar avvek med en tiondels grad per riktning. Roboten kunde
fjarrstyras utanfor sjédlva arbetscellen med en annan av deras digitalpennor och prickménsterpapper pé en platt yta,
uppskattningsvis med 0.25 sekunder fordrojning som gav ett segt intryck — men tillrackligt for enklare styrning.

Robotverktygskalibrering &r en kénslig process som tar mycket tid som
uppehaller anvéndaren fran sina dvriga ataganden. Bade hur roboten héller i
verktyget och hur arbetsytan ar placerad méste bestimmas och mycket tid
skulle sparas om denna process kunde automatiseras. Forfattaren valde att
automatisera denna process med programmeringsspraket Python.

Manéverdonet till roboten (FlexPendant) utgor ett ointuitivt och stelt verktyg
att arbeta med och kriver en del 6vning for att kunna anvindas effektivt.
Anotos teknik gor det mojligt att skapa anvéandarstyrgransnitt likt de grafiska
anvéandargrinsnitt som vi kénner igen fran Microsoft (Windows), Apple (OSX,
i0S), The Linux Foundation (Ubuntu, Gnome, Fedora, Arch, m.fl) och Google
(Android). Anvéndaren kan skapa ett styrgrinssnitt efter behov, smak och tycke
som &r enklare att arbeta med och léttare att l4ra sig da de flesta redan ar
vilbekanta med hur man anvinder pennor.

Med den tekniska utveckligen av smartphones och andra interaktiva enheter &r
det relevant att underséka om liknande enheter, som en Anoto penna med
prickménsterpapper, kan anvéndas for att ersdtta mer konventionella
arbetsverktyg, som styrspakar, tangetbord och olika former av styrdosor.

Forhoppningen ér att detta kommer leda till mer ergonomiska arbetsétt nédr man arbetar med

robotar som leder tilll effektivare inlérning av arbetsmetoder. Blietooth
Transcener

Under examenarbetets gang byggdes ett verktygsramverk, med programmeringsspréaket Python
som grund, som enkelt kunde kopplas in i foretagets egna robotsystem baserat pa samma sprak.
Ramverket kan anvindas for att automatisera verktygskalibreringen hos alla typer av robotar

frén ABB. Verktyget behover inte vara en Anoto-penna och kan generaliseras till andra verktyg
med motsvarande kalibreringsyta. i

Examensarbetet finns att l4sa hos institutionen for reglerteknik via foljande ldnk under
rapportnummer TFRT-6051:
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