Министерство образования и науки Луганской Народной Республики

ГОУ ВО «Луганский государственной университет имени Владимира Даля»

Стахановский инженерно-педагогический институт

Кафедра информационных систем

Научный реферат

«Программное обеспечение роботов»

по дисциплине «Основы теории управления»

Автор реферата:





студентка группы ДГ-ИТ7-1
Хартюк А.А.

Преподаватель, 

зав. каф. ИС,  к.т.н., доцент:         
                    Карчевский В.П.

Стаханов, 2021
СОДЕРЖАНИЕ
3ВВЕДЕНИЕ


41. ПРОГРАММНОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ РОБОТОВ


41.1
Основные виды программного обеспечения  роботов


51.2  Способы программирования промышленных роботов


51.3  Языки программирование роботов


7ВЫВОД


8СПИСОК ИСПОЛЬЗОВАННЫХ ИСТОЧНИКОВ




ВВЕДЕНИЕ
Робототехника привлекает новизной и разнообразием методов работы, актуальностью содержания, возможностью наглядного представления результата своей знаково-символической деятельности.

В робототехнике, ее основным понятием является робот — автоматическое устройство, выпоняемое некоторые операции по заранее заданной программе самостоятельно или по команде человека.
В современной жизни человек уже используются роботы во всех сферах деятельности. В большинстве своём роботы являются не заменимыми помощниками. Каждый робот имеет набор конкретных деталей и программ, подобранных для выполнения нужных нам действий. Чтобы упростить программирование роботов создали «Программное обеспечение робота», которое имеет набор закодированных команд или инструкций, которые сообщают механическому устройству и электронной системе какие задачи следует выполнять. 
У каждого производителя имеется собственное программное обеспечение для роботов. Из-за того, что программное обеспечение роботов является патентованным. Хотя это не является необычным для других автоматизированных систем управления, отсутствие стандартизации методов программирования для роботов действительно создает определенные проблемы. Например, существует более 30 различных производителей промышленных роботов, поэтому также требуется 30 различных языков программирования роботов. Между разными роботами достаточно общего, чтобы получить широкое представление о программировании роботов, не изучая собственный язык каждого производителя.
1. ПРОГРАММНОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ РОБОТОВ
1.1 Основные виды программного обеспечения  роботов
Программное обеспечение робота - это набор закодированных команд или инструкций, которые сообщают механическому устройству и электронной системе, вместе известной как робот, какие задачи следует выполнять. Программное обеспечение роботов используется для выполнения автономных задач. Было предложено множество программных систем и Фреймворков, чтобы упростить программирование роботов. Некоторое программное обеспечение роботов направлено на разработку интеллектуальных механических устройств. Общие задачи включают петли обратной связи, управление, поиск пути, фильтрацию данных, определение местоположения и обмен данными [1].
В зависимости от того, для каких целей будет использовано ПО, оно подразделяется на средства:

· технического обслуживания, позволяющие поддерживать роботов в наилучшем рабочем состоянии с помощью инструментов устранения неполадок, технического обслуживания и калибровки;

· визуализации и мониторинга автоматизированных промышленных роботов, отображающие состояние устройств и уровни их работоспособности и производительности;

· моделирования и симуляции работы технических комплексов. Эти инструменты и средства автономного программирования помогают разрабатывать и отлаживать решения роботизации до их внедрения;

· разработки дополнительного ПО. С помощью этих средств создаются и настраиваются индивидуальные приложения для управления роботами;

· программного управления контроллерами, предназначенные для программирования роботов непосредственно через логические контроллеры с использованием существующих периферийных средств;

· прикладного программного обеспечения - в виде интерфейсов к внешним компонентам или устройствам, предназначенных для включения конкретных действий роботов [2].
Также программное обеспечение для роботов можно разделить на две категории:

· контролирующее и управляющее ПО, включающее в себя графические интерфейсы для работы с телеуправляемыми системами, ПО для взаимодействия с автономно действующими роботами по схеме point-n-click и для формирования схем эксплуатации мобильных промышленных роботов;

· ПО для задач, которое включает в себя простые интерфейсы с возможностью перетаскивания и настройки маршрутов перемещения и специализированные программы, созданные для развертывания конкретных приложений [2].
1.2  Способы программирования промышленных роботов
Технически программа для промышленного робота представляет собой последовательность позиций, которые должен пройти манипулятор робота - положений точек острия инструмента (TCP, Tool Center Point). Такой процесс создания исполняемой программы для контроллера робота называется runtime программированием и предназначается для того, чтобы задать положение TCP в пространстве «на ходу». Это означает, что исполняемая программа передается роботу «порционно», и он не хранит и не знает всю программу заранее. 

Программное обеспечение промышленных роботов в режиме runtime создается по принципам:

· онлайн-программирования. Программист непосредственно взаимодействует с роботом на месте его использования, при помощи пульта управления или физически перемещая TCP к заданным пространственным координатам;

· оффлайн-программирования. Оно осуществляется удаленно от робота и его контроллера. Разработка исполняемых программ проводится в специализированной среде программирования промышленных роботов на ПК, после чего программы загружаются в роботов полностью [2].
1.3  Языки программирование роботов

Один из методов управления роботами используется ПО Post и автономное программирование (робототехника). С помощью этого метода можно обрабатывать специфичный для бренда язык программирования роботов с универсального языка программирования, такого как Python (язык программирования). Однако компиляция и загрузка фиксированного автономного кода в контроллер робота не позволяет роботизированной системе быть осведомленной о состоянии, поэтому она не может адаптировать свое движение и восстанавливаться при изменении окружающей среды. Унифицированное адаптивное управление в реальном времени для любого робота в настоящее время возможно с помощью нескольких различных сторонних инструментов. [3]
Язык программирования LEGO Mindstorms EV3 - это простой язык, с которым пользователи могут взаимодействовать. Это графический пользовательский интерфейс (GUI), написанный с помощью LabVIEW . Подход состоит в том, чтобы начать с программы, а не с данных. Программа создается путем перетаскивания значков в область программы и добавления или вставки в последовательность. Затем для каждого значка вы указываете параметры (данные). Например, для значка моторного привода вы указываете, какие моторы и насколько они двигаются. Когда программа написана, она загружается в «кирпичик» (микроконтроллер) Lego NXT для тестирования. 

Язык сценариев является языком программирования высокого уровня, который используется для управления приложением программного обеспечения, и интерпретируется в режиме реального времени, или «переведены на лету», вместо того, чтобы быть составлен заранее. Язык сценариев может быть языком программирования общего назначения или может быть ограничен конкретными функциями, используемыми для улучшения работы приложения или системной программы. Некоторые языки сценариев, такие как RoboLogix, содержат объекты данных в регистрах, а поток программы представляет собой список инструкций или набор инструкций, который используется для программирования робота. 
ВЫВОД

Применение роботов в современном производстве многообразно и широко используема. Робототехника постепенное становится неотъемлемым атрибутом не только в производстве, но и в быту. 
Неотъемлемой частью робота является «Программное обеспечение». Без программного обеспечения робот не сможет функционировать. Каждый производитель имеет собственное программное обеспечение.
Программного обеспечения включает в себя: программы, утилии, драйверы. По сути это софт, который работает на устройстве, в данном случае в роботе и выполняет поставленные задачи. В качестве примера мы рассмотрели такой метод управления роботами как ПО Post и автономное программирование. С помощью этого метода можно обрабатывать специфичный для бренда язык программирования, как Python. Также рассмотрели такой язык программирования как LEGO Mindstorms EV3 – это простой язык программирования, с которым пользователь может легко взаимодействовать. 
Рассмотрели способы программирования промышленных роботов. Технически программа для промышленного робота представляет собой последовательность позиций, которые должен пройти манипулятор робота - положений точек острия инструмента (TCP, Tool Center Point). Такой процесс создания исполняемой программы для контроллера робота называется runtime программированием и предназначается для того, чтобы задать положение TCP в пространстве «на ходу».

Интерес к роботам сохраняется на протяжении всей истории человечества, и сейчас продолжается их конструирование с использованием нанотехнологией и последних достижений в области систем искусственного интеллекта. Хотя в настоящее время проблематика программного обеспечения интеллектуальных систем принятий решений весьма обширна и разнообразна. В институте проблем искусственного интеллекта она реализуется применительно к системам интеллектуальной обработки информации в рамках решения задач управления и самоуправления интеллектуально-механических мобильных роботов. 
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