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Abstract

LabVIEW is a powerful development environment for process control. As a brief overview of LabVIEW, some
description should be given. Writing programs in LabVIEW is best described as drawing block diagrams. Its
programming interface basically has two screens, the panel and the diagram screen. On the panel screen the
graphical user interface can be defined and the diagram screen contains the program itself. Each program is
called Virtual Instrument (V1) in LabVIEW. SubVIls, and VI-libraries can be created as well. LabVIEW is also a
powerful tool to make not just a simulation but a full physical control of a robot. Its more than a program, an
efficient and flexible programming environment. It is easy to use and easy to learn because the elaborated
graphical interface. The goal of this paper is to present a new vision of Robot Control using LabVIEW. The
inverse kinematics problem is solved easily. Given a path that the Tool Centre Point (TCP) must follow. The
lengths of the legs (joints) can be watched during the motion of the TCP. We can also change the orientation of
the mobile platform or choose an another point of view for the whole structure. These changes can be made as
well when the robot is in motion, no need to stop that. Any position, orientation or velocity changes can be made

with immediately results on the simulation screen.

Bevezetés

A LabVIEW egy programfejlesztd kornyezet, mellyel Windows alkalmazasok készithetok. A
LabVIEW, szemben a hagyomanyos programozasi rendszerekkel, melyek a kodlista eldallitasara
szOveg alapu programozasi nyelvet alkalmaznak, a G nevii grafikus programozasi nyelvet hasznélja, a
program blokkdiagram formajaban allithato el6.

A LabVIEW programot Virtudlis Miiszernek (V1 - Virtual Instrument) nevezziik, mivel megjelenésik
és mitkodésiik valos miszereket imital. Minden VI rendelkezik egy interaktiv kezeld feliilettel, a
miikodést definialo forraskoddal és egy olyan felilettel, amely biztositja a kapcsolddast magasabb
szintli VI-okhoz. A VI-ok tehat harom elembdl allnak:

65



*

A VI interaktiv kezeld feliiletét front panelnek nevezzik, mivel ez szimulalja a muszer
elolapjat.

* A VI a blokk diagrambdl kapja az utasitdsokat, melyet a G programozaési nyelven készithetlink
el. A blokkdiagram a programozasi feladat grafikus reprezentécidja, ez a V1 forraskddja.

* A VI-ok hierarchikusak és modulérisak. Ez azt jelenti, hogy barmely VI elhelyezhet6 egy
masik VI-ban. Ezt subVl-nak nevezziik. A beszerkeszthet6séget teszi lehet6vé a VI ikonja és

csatlakoz6ja (connector).

A LabVIEW alkalmazéasa

A LabVIEW felépitése kivaldan alkalmassa teszi a robotiranyitasi feladatok megoldésara. A grafikus
képernyén megjelend robotmozgas-szimulacié mellett a megfeleld hardware jelenlétében valds robot
irdnyitasa is konnyedséggel megoldhato.

E dolgozat célja a soklabl (parhuzamos kinematikaju) robotok inverz kinematikajanak
megoldasa felhasznalva a LabVIEW altal kinalt lehetdségeket. Ebben az esetben bemend adatként a

robotra szerelt szerszam kdzéppontjanak poziciojat és orientaciojat tekintjik.
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1. dbra. A virtudlis miiszer eldlapja



A bemend adatok fiiggvényében a labak hosszanak kiszamolasara keriil sor. A robot mozgasa is
nyomon kovethetd az erre a célra kijelolt grafikus részen (1. &bra). A bemend adatok nagysaga
kénnyedséggel és szemléletesen beéllithatd. Az eredmények is szemléletesen vannak &brazolva.

A végberendezés kdzéppontjanak (TCP) akar egy mozgasi palyat is meg lehet adni, valamint a palya
menti sebességet. Ebben az esetben a pélya egy vizszintes sikban elhelyezett kor aminek sugara kilon
allithato, valamint a palyakovetés iranya is.

Mindezek mellett a berendezést (robotot) tetszéleges szogbdl lehet nézni, erre szolgal a harom
vilagkoordinata szerinti elfordulési szdg. Ha a robot mozgasanak egy korpalyat adunk meg (a fenti

eset), a megadott pozicid a koér kdzéppontjat jelenti.
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2. dbra. A virtudlis miiszer blokk diagramja

A miszer blokk diagramja hiven tiikrézi az el6lap tartalmat. Minden be- és kimend adat dupla
pontossaggal van abrazolva és az attekinthetéség érdekében cimkével van ellatva. Azok az
informéacid-buszok (vonalak) amelyekben tobb adat fut (vektorok) vastag vonallal vannak jel6lve. Az
adatok eredete és milyensége (szdmszeri adat, binaris dontés, Osszetett adatok) mar ranézésre
megallapithato, mivel minden adattipus a neki megfeleld szinnel van jeldlve.

A SubVI-okat hasznalva, elég ha egyszer irjuk meg egy bizonyos szubrutin kodjat, ezt majd tébbszor
fel lehet hasznalni akar mas VI-ban is. A feladatot megval6sité program hierarchikus és moduléaris

felépitésii. Ez azért elonyos, mert igy attekinthetd programot kapunk, és elkeriilhetjiik a felesleges
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ismétlddéseket. Mind az alsobb szintek eredményei, mind a végeredmény mas alkalmazéasokban is

felhasznalhat6. A program felépitését a 3. dbra mutatja.

Control.VI
(adatkezelés, abrazolas)

v

Robot.VI
(a robot felépitése)

A 4
Platform.VI Rot.VI Trans.VI 2d.VI Inverse.VI
(a platform (koord. (koord. (képernyore (labak
alakja) elforditas) eltolas) vetités) hossza)

3. dbra. A program felépitése

Kovetkeztetések és tovabbi kutatasi lehetoségek

A LabVIEW altal kinalt lehetdségek kimerithetetlenek, mivel mindig Gjabb és Gjabb alprogramokkal
(VI) lehet béviteni a mar meglevd programot. Igy példaul a mar elkészitett robotabrazold subVI a
megfelel6 koordinata-transzforméaciokkal egyutt beiktathato egy olyan programba amely majd a robot
direkt kinematikajat oldja meg. Ez azonban még fejlesztésre var, mivel megkozelit6 modszerekre

épiilt, emiatt nem képes valds idejii megoldast szolgaltatni.
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