Исходные требования

Необходимо выбрать траекторию движения схвата манипулятора IRB-120 в программном комплексе ABB RobotStudio для выполнения процесса сварки в трех точках.
Глава I
Постановка задачи
Необходимо выбрать траекторию движения схвата манипулятора для выполнения процесса сварки в 3х точках.

Для решения поставленной задачи выбираем манипулятор IRB-120. Определяем его параметры, рабочую зону и месторасположение. Составляем кинематическую схему. Определяем операторы (матрицы), связывающие системы координат. Определяем прямую задачу (ПЗ). Используя метод декомпозиции упрощаем ее выражение.

Глава II
Определяем алгоритм решения обратной задачи по скорости (ОЗК). Находим его численное решение. Определяем полученные скорости, если они велики, то изменяя величину дискретности, определяем их приемлемое значения.

Методом сплайнов 3го порядка определяем непрерывные траектории δМ θᵢ, θᵢ`, θᵢ``. Используя полученную траекторию δМ θᵢ/I, путем решения ПЗ определяем полученную траекторию в декартовой системе координат и определяем методическую ошибку. Если она велика, изменяем величину дискретности и добиваемся приемлемой величины.

Глава III
Выбираем следящую систему (двигатели) и определяем их параметры (Тэ, Тм), а также корректирующее устройство.

Решаем ПЗ с учетом работы этой системы и определяем ошибки выполнения траектории или же ее коррекции.

В этой главе должны быть представлены кроме необходимых графиков, программный комплекс и его функционирование.

Заключение

Выводы о работе программного комплекса, точность выполнения траектории и возможность микропроцессорного выполнения рассмотренной задачи.
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