
复合材料纤维 自动铺放过程碰撞干涉检测
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南京航空航天大学材料科学与技术学院
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周来水

南京 一

文 摘 基于七 自由度复合材料纤维铺放机器人
,

对铺放过程 中可能出现的碰撞干涉情况进行分析
,

建立

了铺放机器人三维数字化模型
,

研究了基于实体布尔运算的碰撞干涉检测算法
。

基于 平台开发 了

碰授干涉检测模块
,

集成于复合材料纤维 自动铺放编程软件 中
,

对某型飞机进气道的铺放过程进行 了仿真
,

结

果证明本文提 出的算法可有效地检测碰投与干涉
。
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引言

复合材料纤维铺放技术是在缠绕和 自动铺带基

础上发展起来的一种复合材料新的制造技术
’一 ’〕。

纤维铺放时
,

由计算机控制多自由度机器人手臂的协

调运动及芯模绕其轴线的运动
,

利用其端部的圆柱压

辊将加热软化的若干根预浸纤维压在芯模表面
,

制成

复合材料构件
。

在实际铺放过程中
,

由于机器人手臂和芯模的复

杂运动
,

加之芯模形状各异
,

可能会发生碰撞干涉现

象
。

为确保自动铺放机器人的正常工作
,

必须对 自动

铺放过程进行碰撞干涉的检测
。

本文基于南京航空

航天大学 自主研制的七 自由度铺放机器人
,

建立 了铺

放机器人三维数字化模型
,

设计了碰撞干涉检测算

法
,

以对所生成的铺放机器人控制指令进行分析
。

基

于 竹
,

实现了 自动铺放过程碰撞干涉检测

功能
。

七 自由度铺放机器人建模

自动铺放机器人的结构如图 所示
,

它由机座
、

六关节机器人手臂和芯模组成
,

其中机器人手臂由三

个移动关节和三个手腕 转动 关节组成
。

机器人手

臂和芯模构成了七 自由度机构
。

手腕关节的结构如

图 所示
,

在转动关节 的顶端装有可 自由转动的圆

柱形压辊
,

其转轴与关节 固联
。

在建立铺放机器人数字化模型时需要考虑三方
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面问题 各关节运动符合实际的运动关系和相对

运动范围 正确反映机器人手臂各关节的外形轮

廓 在逆运动学求解 ’时将压辊和关节 作为一

个整体处理
,

但是在碰撞干涉检测中
,

需要将压辊与

关节 分开处理
,

以判断碰撞干涉的具体构件
。

根据以上的分析
,

在建模过程中将铺放机器人分

解成机座
、

芯模
、

压辊和机器人手臂各关节共九个装

配体
,

各个装配体如图
、

图 所示
。

图 所示为建

立各个模型时需要参照的 一 方法【’ 关节坐标系
。

表 为关节参数及其变化范围
,

其中各变量的意义参

见图
。
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图 七关节自动铺放机器人模型

一 反 记

铺放机器人运动过程中碰摘千涉的检测

碰摘干涉检测算法的基本原理

本文基于实体布尔运算设计碰撞干涉检测算法
。

除机座之外
,

对压辊
、

机器人手臂各关节和芯模共八

个零件在铺放过程中的每个离散控制点进行两两求
交计算 ‘ ,

如果出现相交现象
,

则进一步判断
。

在布

尔求交运算之前
,

首先要判断铺放机器人各关节的运

动是否都在规定范围内
,

否则关节运动超限
,

作为碰

撞情况处理
。

对于机器人手臂各关节和芯模之间的

求交计算
,

如果布尔计算结果有相交体产生
,

则认为

在该关节和芯模之间发生了碰撞
。

而对于压辊和芯

模之间
,

由于压辊在铺放过程中以一定压力被压在芯

模模型表面
,

使得它们之间的关系比较复杂
。

碰撞干

涉检测算法的基本流程图如图 所示
。

图 基于 一 方法的机器人关节坐标

司
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图 碰撞干涉算法流程图

时

而化 ,
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干涉与碰摘的分析

本文研究碰撞干涉检测主要针对下列铺放过程

中的三种情况
。

第一
,

铺放机器人手臂各关节之间的碰撞
。

在铺

放运动过程中
,

机器人各个关节的运动所需要的信息

是通过逆运动学求解获得
。

在求解过程中
,

由于解的

多样性以及其他原因
,

可能会使解得的关节运动信息

超出机器人关节运动所允许的范围
,

这样会造成铺放

机器人手臂各关节之间相互碰撞或是机器人手臂脱

节
。

第二
,

铺放机器人手臂各关节和芯模之间的碰

撞
。

在铺放运动过程中
,

由于铺放机器人手臂各个关

节连续运动和变换姿态
,

同时具有复杂形状的芯模随

主轴旋转
,

这些因素都有可能导致机器人手臂各关节

和芯模之间发生碰撞
。

第三
,

压辊与芯模之间的干涉
。

由于布尔求交计算过程非常耗时
,

若要对上述三

种碰撞干涉情况都进行布尔计算
,

则需要对八个装配

件都进行两两求交
,

共需 磷次求交计算
,

致使计算过

程相当缓慢
。

因此
,

有必要对上述三种情况进行分

析
,

以排除无需布尔运算即可判断碰撞干涉是否发生

的情况
。

对于第一类情况
,

可以通过限定机器人手臂各个

关节的运动范围来判断碰撞现象是否发生
。

实际上
,

这在布尔运算之前已经解决
。

本文所使用的铺放机

器人的运动信息是应用文献〔 〕中的逆运动学求解

方法获得的
,

在求解过程中已保证了机器人手臂各个

关节的匹配关系
,

并且根据表 给定的转动关节运动

范围限定了关节
、

和 的转动角度
。

在布尔求交

计算之前
,

只需根据表 给定的移动关节运动范围
,

在程序中限定关节
、

和 的移动距离
。

这样
,

第一

种碰撞情况就可以直接判断出是否会发生
。

只需将

芯模分别和压辊
、

机器人手臂关节等七个模型进行七

次布尔求交计算
,

因此
,

可大大简化算法
。

压辊与芯模之间的接触分析

圆柱形压辊具有一定的弹性
。

根据铺放要求的

不同
,

芯模的形状不尽相同
,

本文以如图 所示的某

飞机进气道模型为例
,

分析压辊与芯模模型之间的接

触关系
。

四种方向的纤维铺放【’ 。

在不同方向铺放中
,

压辊

以不同的姿态与芯模相接触
,

铺放时通过压辊与芯模

之间的接触力将被加热软化的预浸纱束铺放在芯模

表面
。

这种接触力的存在
,

会使压辊和芯模都产生一

定的弹性变形
,

而且随着接触力的增大
,

变形量也会

相应增大
,

当接触力达到某一值时
,

就有可能使这种

弹性变形转变为塑性变形
,

造成压辊或芯模的损坏
,

甚至引起机器人手臂关节和芯模发生碰撞
。

所以铺

放过程中压辊和芯模变形的大小反映了它们之间接

触应力的大小
,

同时也反映了铺放过程中机器人和芯

模之间的安全状况
。

在实际的铺放过程中
,

为了避免

上述现象的出现
,

通常都会根据工程要求确定最大许

用接触应力
。

为方便起见
,

在布尔求交计算中
,

可以假定芯模

和压辊都是刚性的
,

在芯模和压辊之间只要存在接触

应力就会彼此进人
,

而不发生弹性变形
。

这样当存在

接触力时
,

它们之间就会在空间中形成一定的重叠区

域
。

在这个区域内
,

芯模表面与压辊表面之间的最大

重叠深度 占就反映了铺放过程中的最大弹性变形量
。

由于实际铺放中的弹性变形量必须控制在一定的范

围内
,

所以可在压辊内部定义一个虚拟的圆柱体
,

在

此成为控制体
,

其半径与压辊名义半径相差最大弹性

变形量 氏
二 。

控制体始终不能与芯模相交
,

否则说明

实际铺放过程中的弹性变形量超出了允许的范围
,

导

致出现过大的弹性变形
,

也就是干涉
,

如图 所示
。

图 飞机进气道模型

甲

按照铺层角度的不 同
,

可以分为
“ 、

和 土 。
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图 铺放表面
、

控制表面关系图

一

根据赫兹接触理论
,

可以由最大许用接触应力求

得 氏
。 ,

由此得到控制体的尺寸
。

然后在碰撞干涉检

测中
,

以该控制体代替压辊与芯模进行布尔求交计

算
,

再根据计算结果给出相应的判断
。

碰摘千涉检测算法的实现

基于 开发平台
,

实现了铺放过程的

碰撞干涉检测功能
。

应用 中提供的布尔计算接
口进行布尔求交计算

。

碰撞干涉检测算法在

中实现的具体过程如图 所示
。

图 是针对某型飞

机进气道模型进行的自动铺放仿真过程
。

将碰撞干

涉检测算法集成于仿真过程中
,

对铺放机器人的运动

过程进行干涉检测
。

当仿真过程中出现上述任意一

种碰撞现象时
,

系统弹出对话框
,

提示碰撞情况的发

一 一

如众



生
,

同时暂停仿真
,

待用户处理
。

图

图 碰撞干涉检测过程图

政 而比

某型飞机进气道模型 自动铺放仿真过程

肠 阮

叫

结论

对七自由度机器人 自动铺放过程中的碰撞干涉

进行了分析
,

设计实现了碰撞干涉检测的算法
,

并集

成于 自动铺放仿真模块中
。

对某型飞机进气道的铺

放过程进行了干涉检测和仿真
。

结果证明了本文提

出的算法的正确性
。

参考文献

李勇
,

肖军 复合材料纤维铺放技术及其应用 纤维复

合材料
, 一

一 一

,

以 一

反 配 匹 耐 目卜,记

, 一

安鲁陵
,

许斌 复合材料纤维铺放自动编程技术研究

工程设计学报
,

的 一

朱世强
,

王宣银 机器人技术及其应用 杭州 浙江大

学出版社
,

印 一

谭光宇
,

袁哲俊
,

姚英学 加工过程碰撞干涉的矢量法

检验 中国机械工程
, 一 一

周效
,

安鲁陵
,

周来水 复合材料自动铺丝路径生成

技术研究 航空精密制造技术
,

拓 一 引

编辑 任涛

上接第 页

从扩散原理出发
,

根据材料的出气机理建立模

型
,

推导出非金属材料表面的出气率和出气量的公

式
,

并通过试验验证模型的正确性
。

该模型的建立

为卫星上使用的非金属材料进行环境模拟加速实验
,

所需选取的实验条件提供了理论依据
。

结合试验
,

得

出星用非金属材料在 ℃高真空环境下
,

经过

预处理
,

材料的出气量能够达到整个出气量的

以上
,

能够有效减少星用非金属材料在空间环境下的

出气污染
。
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