産業用ロボットアームRV-1Aの制御インタフェイスの性能比較
永田研究室　E107005　吉村　文晶
１．緒言
一般的にRS232Cとイーサネットでは，イーサネットの方が高速に通信できることは明らかである．しかしながら，産業用ロボットの制御において，これら2つの通信方法を用いた場合の定量的な応答時間の比較例はあまり見受けられない．本研究では，産業用ロボットアームRV-1Aを用いて，この2つの通信方法による応答時間を比較することを目的とする． 
２．研究内容
まず，Microsoft Visual StudioのC++を用いてロボットを制御するためのユーザインタフェイスを開発した．RS232Cとイーサネットを切り替える機能，ロボット言語を送信する機能，ロボットからの応答データを受信する機能などを設計した．次に，評価のため制御法としてPI動作による力制御法を用いることとした．アーム先端に力覚センサを取り付けて一定方向に前進させ，対象物に衝突後，力制御により外力に応じて高速に微小な前進と後退を行うことにより，目標の力覚値に追従できるようにした．例えば，x方向に適用する場合，制御則は次式となる．
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ここで，
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はサンプリング時間毎のアーム先端のx方向の微小移動量，
[image: image3.wmf]fp

K

と
[image: image4.wmf]fi

K

はそれぞれ，比例および積分の力フィードバックゲイン，
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方向の目標の力覚値，
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は力覚センサから得られる
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方向の力覚値を表す．式(1)によってアーム先端に作用する力
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に追従させることができる．
次に，MFCライブラリによって提供されるclock( )という関数を用いてプログラムの応答時間を測定できるようにし，2つの通信インタフェイスの違いによる力制御特性を評価した．ここでの応答時間とは，PCからロボットにコマンドを送信してから，ロボットからPCへ応答が返ってくるまでの時間をいう．
３．結言
提案手法により，RS232Cとイーサネットを用いた場合の力制御における制御性能の比較を行うことができた．図１と図2にはそれぞれの通信方法による力制御の比較結果を示す．速応性と安定性を比べることによりイーサネットの方が目標の力覚値に良好に追従できていることが確認できる．また，コマンドを出力してから現在の座標値が表示されるまでの応答時間を測定したところ，RS232Cでは94 msec，イーサネットでは16 msecという結果となった．今回提案した応答時間の測定方法は，他のメカトニクス機器やロボットの応答時間の測定にも応用できると思われる． 
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Fig. 1 Force control results with RS232C.   　　 Fig. 2 Force control results with Ethernet.
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