ロボットコントローラを有する産業用ロボットの応答時間の測定
永田研究室　E107039　溝部 泰之
１．目的
最近，PCから直接制御できるロボットコントローラを備えた産業用ロボットが登場してきている．PCとロボットコントローラ間の通信にはRS-232Cやイーサネットなどが用いられており，一般的にイーサネット通信の方が通信速度に優れているが，実際に応答速度を測定し，定量的に比較した報告は少ない．そこで，本研究ではロボットコントローラを持つオープンアーキテクチャ型産業用ロボットRV-1Aを用いて，2つの通信方法の違いによる応答時間の比較を目的とする．
２．研究内容
本研究では，Microsoft Visual Studio 2005を用いてダイアログベースの制御アプリケーションを作成した．実験環境を図1に示す．通信インタフェイスにはRS-232Cとイーサネットを用いて応答時間の比較を行った．シリアル通信のRS-232Cの場合，通信速度は9600 bpsであり，プロトコルは非（調歩）同期式である．一方，パケット通信であるイーサネットの場合，通信速度は10 Mbpsであり，プロトコルにはUDPを使用した．UDPを使用した理由は，TCPに比べてエラー回復の機能が少ないためより高い応答性を得られるからである．応答時間の測定にはWindowsが提供するclock関数を使用し，通信の前後にそれぞれ一回ずつ呼び出すことで，経過時間の差を求めることにより応答時間を算出した．RS-232C通信では，RV-1Aのロボット言語であるムーブマスター言語の中で，現在の位置座標を読み出すコマンドである“WH”をPCからコントローラに送り，その後コントローラからPCに座標データが送られてくるまでの時間を測定した．また，イーサネット通信では，1パケット(204 byte)で同様のコマンドを送信すると，その後コントローラからPCへロボットの現在の位置座標が1パケットで返信されるので，clock関数を用いてこの間の時間差を求めることにより応答時間を測定した．
３．結果
clock関数を使って簡単に応答時間を測定する方法を提案した．RV-1Aを使った実験の結果，RS-232C通信で94 msec，またイーサネット通信で16 msec程度の応答速度であることが確認できた．今後は，このclock関数を使用した測定方法により，他のメカトロニクスシステムについても応答時間の測定が可能になると思われる．
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Fig. 1 Experimental environment.






