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Ett programmeringssprak for robotarmar
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Industrirobotar blir allt vanligare och far hela tiden nya finesser, sdsom fler och smidi-
gare armar. De ar dock fortfarande knepiga att programmera. Vi har arbetat med att
ta fram ett mer specifikt sprdk for att styra dem.

Industrirobotar har lénge bara varit till for de
allra storsta fabrikerna. Nu borjar det byggas
sma och mer fingerfardiga robotar &ven fér min-
dre arbetsplatser. Det rader ingen brist pa enkla
och repetitiva jobb som de skulle kunna ta &ver.
Programmeringsverktygen har dock dnnu inte helt
hunnit ikapp. De verktyg som finns &r ofta pro-
prietédra, d.v.s. de ar skapade av en tillverkare och
fungerar endast for dennes robotar. De ar déartill
sillan enkla att anvanda, sirskilt nar robotar har
mer dn bara en enkel arm.

Pa LTH har det under en tid pagatt forskn-
ing om verktyg for robotprogrammering. Det har
bl.a. sammanstéllts en storre méngd standardpro-
gram som ett system maste kunna representera.
Hittills har systemen som tagits fram varit hela
grafiska program, vilket gjort dem svara att ater-
anvanda. Det finns darfér en 6énskan om att skapa
ett textbaserat grundsystem, som mer avancerade
grafiska verktyg kan byggas ovanpa.

I vart examensarbete har vi tagit fram ett pro-

gramsprak for att styra industrirobotar, och byggt
en kompilator med tillh6rande runtime-system
som kan kora programmen. Vi utnyttjar det exis-
terande ramverket Movelt, som &r en del av pro-
jektet "Robot Operating System", forkortat ROS.

Ett program i vart sprak beskriver en sekvens av
rorelser som de olika komponenterna av en robot
ska genomféra nar programmet kors. Flera kom-
ponenter av roboten kan vara i rorelse samtidigt.
Spréker erbjuder abstraktion 6ver bade kompo-
nenter och handlingar (sekvenser av rorelser).
Handlingar kan &ven transformeras pa olika sétt,
sé att de till exempel kan goras spegelvént.

Vi har utvirderat vart system dels genom att
oversatta en mangd standardprogram till det, och
dels genom att lata robotikexperter programmera
i det. Vi kom fram till att det i princip &r en
lovande vag att ga, men fortfarande kommer kréva
mycket mer arbete for att fa fram ett anvindbart
verktyg.



