Analisis e implementacion de
un algoritmo de tratamiento en
tiempo real de la Singularidad
del hombro en un Robot
Industrial



= Robot industrial utilizado
= |RB-140 . ABB SA

= Programable
= Comunicacién con aplicacion externa

= Seis grados de libertad (DOF)

= Tres de posicion
= Tres de orientacion

= Limite del espacio de trabajo
0, <0 <6,

imin imax
= Limite de velocidades articulares
6,<0,

rmax
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J i
_en_ \ ) _Sm_
Articular Cartesiano
Posicion As=J (O)AG ::> Pseudoinversa
I A = J"As
Velocidad §=J(0)0 - Minimiza ||As — JAQ|

* No resuelve el problema
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Articular Cartesiano Articular Cartesiano
M T

Produce cambios bruscos
en la velocidad si
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Pseudoinversa Minimos cuadrados amortiguados

[As—Ja0|  ===D> |As—Ja6] +2[a0]" -

- 2]

v Jof

Posible método para
abordar el problema
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Problema planteado

= |nestabilidad y excesiva velocidad
articular en las inmediaciones de
una singularidad

Dumped Least Squares .
= Minimiza [As—JA@|" + 4%||A6]"
= Elimina la inestabilidad de la

pseudoinversa

*= Resuelve el problema ?? :> i -

MatLab

-

Comunicacion

Generador de \
Trayectoria |
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Obtencién del factor de amortiguamiento
= En funcién de la distancia a la singularidad
= En funcién de la direccion singular
= Etc.

Métodos de prueba
= Simulacion de diversas trayectorias en MatLab
= Ejecutar las trayectorias en el IRB-140

Ensayo de otros algoritmos
= Comparacion con DLS

IRB-140

Eth

Frograma |
RAPID

Controlador

RPC
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