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NAVRH A SIMULACE NDT MANIPULATORQ PRO T ELESA
KOMPLEXNICH GEOMETRII

Karel ODVARKA !

1 UvOoD

Manipulator pro nedestruktivni testovani (NDT) sxagrch spoji je navrhovan zadglem
automatizace pracovnich ukoma jadernych elektrarnach. Automaticky manipul&ouzi
jako nost sondy i testovani celistvosti svam jinych materidlovych viastnosti. Je mozné jej
ovladat z bezpmého prosedi, tim se sniZzuje doba vystaveni obsluhujicihosqe&lu
Skodlivému z#&eni. Manipulator musi byt schopen pracovatdesech slozitych geometrii.

Pro zaji&ni dobré piichodnosti byl zvolen kegjici mechanismus. U manipulatoru se
piedpoklada vyuziti elektromagnetickych nohou netisgvek. Sonda se budé pestovani
pohybovat jen po povrchitlesa a mila by byt schopna vyrovnavat nerovnosti povrchu.
Jedinym rozumnym pozadavkem na polohu sondy je &alebo paralelni orientace hlavni
osy sondy uci ose svaru.

Manipulator ma celkemgb stupiti volnosti. Manipulator byl navrZzen tak, aby pradove
dvou fazich - v pracovni a ra@ta. Pro kazdou z fazi musel byt vytena zvlastni kinematicky
model. Model manipulatoru v pracovni fazi je vyatsa na obr. 1 a), model v rotd fazi na
obr. 1 b).
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Obr. 1: Kinematicka struktura manipulatoru

V pracovni fazise manipulator chova jako portalovy robot &emi stupni volnosti. Dva
umoziuji pitimy pohyb sondy podél svaru a pohyb kompenzujicovresti terénu. feti
stupé umoziuje prechod mezi jednotlivymi fazemi. Pracovnim prostorsomdy (SND) je
rovina v sowadnicich YZ.

V rotacni fazi se manipulator iemig’uje tak, aby zajistil pdebné sledovani trajektorie.
K tomu slouZi jedna rotai vazba oténé nohy (ON) ait prizmatické vazby. Leva noha (LN)
a prava noha (PN) jsouigmistny do cilovych sotadnic a robot riize ot piejit do
pracovni faze. Gbnohy povazujeme v ratai fazi pohybu za efektory. Pracovnim prostorem
LN a PN jsou vys& dutého valce.
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2 RIDICI SYSTEM, PLANOVANI TRAJEKTORIE

Pro simulaci chovani realného manipulatoru byloméutytvdit tidici systém, ktery zajisti
koordinaci jednotlivych pracovnich fazi modeRizeni bylo vytvéeno v systému Matlab
Simulnik pomoci blok knihovny REX. Zakladem je blok ATMT, kter§di prechody mezi
jednotlivymi stavy systému. Manipulator musi vykeatinasledujici posloupno&hnosti:

1. Zajis&ni LN a PN — aktivace elektromagfietebo pisavek

Odjiseni ON

Prechod do pracovni faze - zdvih portélu, vracenddsati ON do vychozi polohy
Pracovni faze — pohyb SND podél svaru

Prechod do roténi fdze — dosednuti na ON, zdvih SND do vychozolpyl
Zajistni ON

Odjist&ni LN a PN

Rotani faze — pesun LN a PN do novych s@dnic

Pro kazdou fazi prace manipulatoru febia zadat gichozi body. Algoritmus planovani
trajektorie tyto body prolozi vhodnym polynomem anmci odvozenych rovnic inverzni
kinematiky vygeneruje Zadanétphozi body kloubovych saadnic. Bloky z knihovny REX
Motion Control na zakladzadanych prchozich bod vygenerujicasové plibé¢hy nastaveni
jednotlivych klould.
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3 VIZUALIZACE

V ramci navrhu manipulatoru byla provedena takéaizace v prosedi VRML, ktera ma
za ukol nadzoré predvést vlastnosti modelu.

Obr. 2: Vizualizace modelu pomoci VRML

4 ZAVER

Navrzeny manipulator je schopen s jistymi omezemnziolavat slozité povrchy. Je vhodny
piedevsim pro sledovanitimych nebo pocastech gimych trajektorii. Jeho potencial je
predevsim tam, kde selhdvaji klasické vozikové sygténeba’ je schopen igkonavat
pravouhlé nerovnosti.
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