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Priama vs. Inverzna kinematika Nas robot ABB IRB 120

Forward Kinematics

Position Joint Angles
. y,2) (65, 0,, 04, ...)

Inverse Kinematics




Vlastnosti Grasshopperu + a -

I+ rychla tvorba kédu

!+ kvalitne a kreativne vyvojove prostredie

!+ moznos" vytvori" si vlastné bloky (VB a#}

!+ dobra krivka u#enia

!+ obrovské mnoZzstvo pluginov

! -nie je mozZnos" menihaprogramoveé bloky

! - nizka efektivita kodu

I -va#Sinou jednovldknové bloky — nemoznos" vyuzitia viacerych jadier
! -otazna budicnos" programovacieho prostredia (pre robotnikov)

Roboticke pluginy do grasshopperu

! Taco ABB- pouzivam ho

! Hal Robotics (ABB, KUKA, UR)

! Kuka PRC

! RoboDK (ABB, Denso, KUKA, Fanuc, UR, Yaskawa)
! RobotsIO- vyvoj je ukonceny

UkaZka prac 1/2

Co obsahuju robotické pluginy

! Generator kédu pre Specifick( zna#ku robotov.

I Nastroje na vytvorenie vlastnej kinematickej Struktdry robota

I Nastroje na vytvaranie vlastnych nastrojov

I Nastroje na setovanie bitov na 10 kartach

! Simulator kinematiky (riesi aj kolizie a singularity nie vzdy sedi s realitou)
! TCP-ip spojenie s robotom cez API robotického kontroléra

! Ine natroje

Ukézka generovanéh&odu
grasshopperom

UkaZka prac 2/2

Bricklaying Robot

Parametric toolpath generation for industry robot.
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Prvy program

! Stiahnu" tutorial na stranke:

Vytvorenie nastroja

I Ukézd nastavenie roviny
! Zone

Vytvaranie bodov na krivke (lepSie)

Vytvorenie definicie robota

Vytvaranie bodov na krivke (tutorial)

! Vytvori aj body ktore nepotrebujeme

Simulovanie pohybu (ukazg

! Pripoji" number slider na blok inverznej kinematiky



Debugovanie (ukazg Video vytvoreného programu(ru#ne)

Koniec

$akujem za pozornos"

Otazky?



