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Przykgadowy program przestawi al

ARobTrain_Table2 [ M_G]
R1 =10 R1 = 10
HOPEN HOPEN
*Start
MOV P1 ‘Start
MOV P2 MOV P1
GOSUB *Pick MOV P2
MOV P3 GOSUB +Pick
GOSUB *Leave oy -
MOV P4 GOSUB +L=ave
GOSUB *Pick oty R
MOV P5 Suse a
GOSUB *Leave GOSUB 4Leave
MOV P1
MOV P3 MOV P1
GOSUB *Pick pov e3
MOV P4 GOSUB 4 Pick
GOSUB *Leave MOV P4
MOV P5 GOSUB +L=ave
GOSUB *Pick MOV P5
MOV P2 GOSUB +Pick
GOSUB *Leave MOV P2
GOTO *Start GOSUB “Lesve
ek detd GOTO +Start
MOV P0-Z,R1
HCLOSE iicas
MOV PO +Z,R1 MOV PO -Z,R1
return HCLOSE
'.. leav detal MOV PO +Z,R1
*| eave return
MOV P0-Z,R1
HOPEN t
MOV PO +Z,R1 ‘Leave
return MOV PO -Z,R1
END HOPEN
MOV PO +Z,R1
return
: END
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Mechatronik RobLab

uUyt kowni k a

Tematy w tym rozdziale zawieraj N kr-tkie
Podstawowe elementy aplikaciji to:
T Menu gg§g- wne
T MenuPanel sterowania
T PasKki zadaeE
1 Panele boczne
T Okno widoku 3D
M Panel informacji Pasek stanu
Poni Uej przedstawiono okno aplikacji w dw-ch
- [: RoblAS VIS LE  VPrajecty | W
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Menu gg:-wne

Menu aplikacji Zawiera zestaw narzndzi kKt |
pask-w zada® Dodatkowo posiada opcje kontrol

Edycja Opcje Widok Help
[ Nowy Ctrl+N Menu plik

-l Otwérz Ctrl+0 Podst awowe narzndzia operacji

e wkonanie zrzut -w ekranu z apli
-y Zapiszjako.  Shift+Ctrl+S

Jezyk »
Zrzut ekranu »

@, Wyjdizprogramu

Plik Opgje Widok Help Menu edycja

Podstawowe narzndzia edycyj ne

usu®E& zaznacz itp.
g Wytnij Ctrl+X
L] Kopiuj Ctrl+C
™ Wklej Ctrl+V
X Usui Del
5| Zaznacz wszystko

Plik  Edycja Widok Help Menu opcje

‘;ﬂ Robot wirtualny F7 . ] L . )
o Robotr sty Ea Narzndzia do nawi Nzania komuni k
4 Cief robota rzeczywistym, kontrola ©przetwa
B Animac wi dokiem oraz szkicami Sopged- - w r
ust awi e E ortu COM
&’ Sprawdzenie skiadnii F9 P
3 Program "Stai J Ustawienia DIRust awi e  pogoUeni aw pl i k
Pragram "Pauss ap“kacu
45 Reset widoku
Widok robota >
Slad v
¥ Ustawienia COM
ip Ustawienia DIR
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Robotyka

Piik Edyca Opge [ Help Menu widok

Panele boczne
Paski

Kolorystyka sceny
Theme
Resetuj interfejsu

E &

14
»

v

Opcje kontrol
kolorystyczne aplikacji

Piik Edya Opge Widok Menu help

Pomoc

Opcje pomocy aplikaciji.

Mechatronik RobLab

wi docznoSci

par
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Panel sterowania

Panel starowania pozwala na zmiann aktual
rzeczywistym, wySwietlenie stanu jego pracy,
wznowi eni e | pegne zatrzymanie pracy robot a.

Ch/ > nmE,

| H

CLI. nawi Nzani e igual@yi cozoeem[F3d z w
&

- nawi Nzanie pogNczenia z rzeczywistym ro

L wgNczenie "cienia" ruchu rzeczywistego

P . . . . .
- uruchomienie/wznowi enie programu steruj

00 . :

=~ wstrzymania przetwarzania programu

- zatrzymanie przetwarzajpia programu ster

Diody statusu

| A |
IQ - stan nieaktywny (brak potaczenia z obiektem sterowania)

‘ \J/‘ - stan potaczenia (bez zadnej aktywnoSci) z robotem wirtualnym

tus - *ROBOT VIRTUALNY

| nformacja o podgNczeniu z robotem wirtual
(wersja programu oraz aktualna pozycja robota)

@ - stan potaczenia (bez zadnej aktywnosci) z robotem rzeczywistym

= *REAL R0OBOT

| nformacja o pogNczeniu z robotem rzeczyw
(dane kontrolera oraz aktualna pozycja robota)
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stan aktywnego ruchwbota

- stan aktywnego przetwarzania programu s

stan aktywnego szkicowania przestrzeni roboczej

5) - stan wyst Npienia kolizji (przy wgNczone,]
"‘i\! -stan wykrycia bgnd-w oblicze® przy ruchu
Kli knifncie na diodnin statusu wywogda opcjn wySw
Wyk(ytych pgﬁQach

-

I nformacja o aktualnych wykrytych bgndach

Pas ki z ada@E

Dostnpne paski zada@® aplikacj.i

Menu gléwne Informacja o licencj 1_]
P
&l

W Edyga Opce Widok Help

. ( (T
Br e he@ds 0 Ra-0-aaERe EEELL Bra CY

Pasek standardowy l Paseksladu l Pasek opceji 3D | Pasek widoku Pasekpomocy I Panel stcrownnial

Pasek standardowy
Pasek Sl adu
Pasek opcji 3D

Pasek widoku

Pasek pomocy

= =4 -4 A A
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Pasek standardowy

»» Paski zadan »

Opcje podstawowe X

Pasek standardowy
Opis ikon
A - utw-rz nowy projekt

=

- otw-rz projekt

|

- zapisz (zapisanie projektu aktualnie otwartego)

-
il

- zapisz jako (nal eUy ppoogdoale nniaaz)wii pl i ku i

A 3

- ustawienia portu COM

Pasek S| adu

»» Paski zadan »»

Szkic linii i przestrzeni

Pasek sladu
Opis ikon

@ . wgNczenie nanoszenia Sladu ruchu

- wi dok punkt - -w Sl adu

¥ . widok linii gNczNcej punkty Sl adu
® kasowanie dotychczasowego Sl adu
j - szkic siatki przestrzeni roboczej

- szkic trajektorii ruchu (kreator trajektorii)
- szkic wybranych punkt- -w (wybrane punkty
- kasowanie wszystkich szkicowanych obi ek

Wi dok Sl adu

Przycisk wgNczenia nanoszenia Sladu daj moUl
skasowalUySIpaad maatlrezymani u szkicowania wymusi i

Przyciski widoku punkt-w oraz |inii sguUN prz
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Punkty Sl adu

f punkty w ksztagcie szeScianu
T punkty w ksztagcie brygy
T brak punkt - w
Linie Sladu
T linia ciNgg
1 linia przerywana
1 linia typu spline
1 brak linii
Pasek opcji 3D
»» Paski zadan »»
Pasek sladu
Opis ikon
& - homi eni e procesu ani maciji ruchu ran
o I

ur uc
priadkoSi

- opcje widok el ement -w przestrzeni

wy k 0 n yopgemwidakiramreniacrdboetav )

reset widoku 3D

- reset pozycj.i naphnd
- zmiana pogoUenia punktu TCP (zaczepiony
chwytaka}wi docznoSi si at ki

- ukrycie/wySwietlanie kont ur fiagcznyonr ppg opi
grawitacja Copyright E 2016; by Mechatron
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Pasek widoku

»» Paski zadan »

Pasek widoku

Opis ikon
DomySline funkcje | ewego klawisza myszKki
- obracanie kamery
L przesuwanie kamery
& e
- pr zy bl oddhkemeikamery
g - centrowanie widoku kamery

- reset widoku z kamery

% :
VZ Informacja

Ust awi eni a
kamery wywo

mery zapisywane sN w projekcie g

k a
guj e te zapisane parametry ustawie

Pasek pomocy

UBaski ohaada@E

Pasek pomocy
Opis ikon
B otwarcie pliku pomocy
@ - wgNcznie wska¥Fnika zapytania "Co to jes
8 - l ogowani e na konto winkszych uprawnie@E
2 - wyj Scie z progr amu

10
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Zmi ana hasga administratora

User: 5cmin |

Password:

OK | | Cancel |

Logowanie: aby zmienil hasgo administratora
zal ogowaniu zostanie udostnpniony dodatkowy p

j‘f—dodatkowy przycisk zmiany hasga dostnpna

Menu podrecae

Interfejsi Bas ki 0dadacE

1 5 i
"

™
]
Parametry aplikacji tj. pogoUenie i wielkoSci
narzfndzi czy kolorystyka interfejsu moUna mo
zostaje zapisana w pliku konfigr acyj nym podczas zamykania prog
parametry moUna posguUyi sin menu podricznym
myszKki na dowol nym pasku narzndzi
7 T WgNczenie/ wygNczenie widocznoSci
v Szkic linii i przestrzeni
v Widok3D
v  Opce3D
v  Menu
v Opcje podstawowe
v: Doy WG Nczeni e/wiwyojcNecnzoeSciie panel i
v J0G
v Llista pozycji
v Program sterujacy
Customize Ot warcie narzndzia parametryzacij.i
Zablokowanie paskow )
Reset interfejsu WGNczenie blokady przemieszczani a

Przywr -cenie domySlinych ustawiec

11
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Zakgadka Tool bar s

& Customize..

Toolbars | Commands | Shortcuts

plios -sterowanie widocznoSci N pas

Optice

@ooros® ) st paska oraz zmiana kolorystyki interfejsu (tzw.
{8 vewer D Text Options

{88 Oravw trace and space Icons + Selective Text
@ s

Skin).

Zakgadka Commands

-zmiana ustawie®&® przycisk-w
Zakgadka Shortcuts

-zmiana przypisanych skr -t - w

12
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Panele boczne

Rodzaje paneli bocznych
Boczne panele pedni N okreSlonN funkcjn zal eUn

panele:

lPanel patmaneelr - wmoUIl i wi aj Ncy edycje obiekt
parametr - -w aplikacj.i

2 Panel stepapbBtysd®6Guj Ncy ramieniem robota o

= Panellistypozycjipanel zawierajNcy zebranN |istN po:

1l Panel programanelezawNeegad Ncy kod progr amu
jegoa@ ycj n

KaUdy =z tych paneli posiada moUl i woSi odgNcz

rozmiaru | pogoUeni a.

Podst awowe funkcje steruj Nce panelem umieszcz
., - blokada dokowania panelu w aplikacji
-wgNczeni e/ wyJNcgee nd &S waiue bamaitay epkaycea met r - W p

i panelu (zamknincie)
Paski kontroli paneli bocznych
Po | ewej jak i po prawej stronie aplikacji zn¢
poszczeg-lnych paneld] b o ¢ z ltypokazuje Wyarany Sanel. fci e p
W g-rnej cznSci pask-w kontroli znajduj N si.
UmoUl i wi aj Nce zmi ann jego poJgoUenia jak r-wni
Paski te moUna wukryl przyciski e nplkagjn ®jseniej Nc y
wi docznoSci pask-w akcj.i przycisku wskazuj e
B _paski widoczne, naci Sniecie przycisku ukry
B -paski nie widoczne, naci Snificie przycisku

B> 00 l Pl
; —_— “"“_"‘_ Przyciski sterujace i — 3
Fo. o =y 5 polozeniem panelu = =
= = sterowania =
= | Param robot. d 8 3
£ | R -
i - Podstawa ' 3
> —
a ||l : ! 3
' e Przyciski stenujace | =
- | Czesc globr widocznoscia — =1 =
G1 |brak _ poszezegoluych paneli | )
3 e ! 3
“Thrak S 2
=52  brak N (2] % 8
= o
¢ (3)=1 3
’ - Czesc regional e §
| 7 ”, ¢ = ; o . ‘ E.
- {obeitwan Przycisk widocznosci *end E;
MR {obrot woké paskow kontroli paneli END i
0l Sclelelsl B> P
E&} JOG //.--f/". W=l V@i | At (_} Lista pozycﬁ =l |;I_? =¥

I! STOPR[T] H HM:O [/ RRob 4

13
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Panel parametr - w

Interfejsi Banele boczn@

Panel umoUl i wia na przegl Ndanie oraz zmian
tj. wymiary, pogoUenie, kolorystyka oraz wywo
w aplikaciji.

o

Okno parametr -w skdgada sifi z trzech cznSci

- drzewo projektu [ Parametry = @)
/00, Aplkacja 3
-4 Srodowisko 3D
= Q& k a Z a d a CE : ?‘ﬂRobothmalny
[ gﬂ PD - [Podstawa]

-#H R1-C [0 1]
4 R2-B[0§2]
@M R3-B[08 3]

-kar't par ametr - \

@ L1-8 [0§ 4] =
- = 0 & a8
Parametry robota wirtualnego @ &
Nazwa |0§$2 « B W
Rodzaj B (obrétwokétosiy) = |/

- Wymiary podstawowe ABC

L 4 b 11139,5mm
L1 |« b 0Omm
D s * | |0 mm
T o » | 0mm
0° =

+  Wymiary korpusu

e e

& | CBBB A} &

T .
VZ Informacja

Kl'i knincie na wybranym obiekcie drzewa projek
parametr - w. Dostnp do parametr-w ramion rob
|l iterowego oznaczenia czgon-w robota.

Drzewo projektu

Interfejsii Baneleboczneli Ba n e | pairdtametr - w
Panel drzewa projektu pozwala na szybkie z:
umoUl i wiajN na przejScie w oknie parametr - -w d

wybranego obiekt w drzewie projektu.
=)-{ %= Projekt
-.'[], Aplikacja
-4 Srodowisko 3D
+-gf® Robot Wirtualny

L Elelmenty
-3 Opcje dodatkowe
Lista pozyai
{24 Program sterujacy

|

@ Robot rzeczywisty

14
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W skad projektu wchodzN:

T parametry og-lne aplikacji

T el ementy Sr od o wirsbkta wybranejtkanstrukojie go 3 D

T l'ista el ement -w dodatkowych przestrzeni

1 opcje dodatkowej przestrzeni (tj. szkic przestrzeni roboczej)

1 lista pozycji

T program steruj Ncy

1 parametry ramienia i pogNczenia rzeczywi st

Pasek zada®& parametr - w

Interfejsii Banele boczné@ Ba n e | p airtda metr - w
[z-) mE L REERE L
dostnpne i kony zmiany kart parametr - w

Opis przycisk:- w:

-

= ukryj/pokaU drzewo projektu

b
1

= przycislknwywSwisetylst ki ch opis-w parametr -
= . karta opcji aplikaciji

£ - karta parametr-w wirtualnego robota
m karta parametr - -w el ement - -w przestrzeni
;}1 - karta parametr- -w opcji dodatkowych

- karta parametr-w rzeczywistego robot a

- przycisk odSwi eUenia parametr - w

Karty edycjipar amet r - w

Interfejsii Banele boczné Ba n e | pairtiametr - w
Edycja parametr-w moUliwa jest przy wykorzyst
1 parametry aplikaciji
1 parametry wirtualnego robota
T parametry el ement - - w
1 parametry dodatkowychpciji
1 parametry rzeczywistego robota

Na kartach parametry zostagy pogrupowane W zZWw

zasob-w dostnpnych opcji. Sterowani e zwijanyrt
znakiem "+"/*".
+ Wymiary podstawowe

- Wymiary podstawowe
L { b 127,5mm
L1

Panelgpar ametr-w dgugoSci/odl eggoSci

15
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Edycj a parametr - w |l i czbowych mo Ul i wa j est
przystosowanych suwak-w. Aby wySwietlil pegnN
oznaczenie.

- Wymiary podstawowe

L 1 * 1 127,5mm

L1 s f 1 |0mm

D 1 ’ Omm

Odsadzenie czionu (prostopadiel5 mm

Parametry | iczbowe i opisy parametr - - w

Parametry koloru wymaga] N wybrania barwy z pal

parametru przezroczystoSci (wsp-gczynni k Al fa
Lt Ow
' v
- Kolory
Kolor karpusu ., | 0,9 %
Kalor tozyska | 082
Kolor fgcznikow ! ) 10,7 =
Parametry koloru i paleta kolor - -w
Parametry prawda/fagsz umoUl i wi aj-Nw zvaykNcrzzeyns te

pole zaznaczenia.
- Ustawienie widocznosdi
Korpus
(¥ szielet
Widok bryty 3D

Parametry wyboru

Parametry zakresowe umoUliwiajN zmiannfn zakr es
postaci szeregu p-1 edycyjnych. Edycja moUliw
wartoSciuwhNkokzg§ko myszki | ub suwak umieszcz
barwie.

Pozyda | katy obrotu

ObrétP | 0,0 =R| 0,0 =T | 0,0 =

-

- -

- Zakresy katowe

- - -

Zakre<|-90,0 =0| 0,0 5>/ 90,0 = | Pozyex| 0,0 Z¥| 0,0 5z 00 2
Parametry zakresowe i wsp-gdgrzndnoSciowe
Parametry wej Scia/wyjScia umoUliwiajN wprowac

wyj Scia oraz opi su njualk yrg-nvargi- evd wo d a zyybti &en iaa i srtaa

- Syanaly weisciowe - Syanaly wyjsciowe

SI [min]  /GI [min] . | 1% | |SQ [min] dlose ‘ | 115

SI [max] |GI [max] @ | 2= | |5Q [max] iSQ [max] ® o:
Encoder | 0% - Motor 0%

Parametry wej Scia/wyj Scia

16



Opcje aplikacji

Interfejsii Banele boczné@ B a n e |

Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab
Opcje panelu parametr - w
Interfejsii Banele boczné Banel pairdametr - w

Opis kart parametr - - w

07 - Opcje aplikacii

ChE Konstrukcja robota

£ Parametry robota

8 -Parametry el ement - w
- LU Opcje dodatkowe

B _opcje pogNczeni a

p airGmajeednelwl W

Opcje czasomierzy

Gg-wny wNtek: gg-wny cykl
automatycznie)

Robot wirtualny: cykl animaciji

Stagy czas/ optymalna wydaj
Robot rzeczywisty: cykl pog
Z rzeczywistym robotem

Auto Zatrzymanie: czas W se

automatyczne wstrzymanie animacji
WartoSli grawitaciji
Dynami ka obi ekt - w

17
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Ustawienia

|| Parametry =@t 1 opcje odczytu/zapisu projektu
[z = O gt @ i & B8) 9T opcje odczytu/ zapisu ust awi
Opcie aplikacii 1 wczytywanie ostatnio otwartego projektu przy

- Opdje czasomierzy uruchomieniu aplikacji

, : HMI WiFi Server (ustawienia serwera dla panelu)

¢4 Robotwirtualn [10,4ms]

@Optymalna wydajnosé [Max] ﬂ Adres IP

_‘::" Robot rzeczywisty [10ms] 1-[ Port komun'kaCJl

& Autozatrzymania 58,005} MTLista podgNczonych paneli H

&  Grawitac [-9,81m/s~2] I Zezwolenie na kontrole

% Dvyniamika [XZ,O]

- Ustawienia

[.:} Zapis projektu min/z czyszczeniem/pein
(¥] Odczyt/zapis ustawien aplikacji
(] Wezytanie ostatniego projektu

- HMI WiFi Server

L) [ 192.168.2.2 | - [o099 | [ sTART

Automatycznie zezwdl na kontrole

Stagy czas |/ optymalna wydajnoSiI

Ustawienie to wpgywa na proces animacij.i rc
iloSci element-w |lub bardzo skomplikowanych o
*.obj)processzypk Sci renderowania tych obiekt-w zal eU)
szybkoSci procesora i rodzaju karty graficzn
wystfipowal znaczNce spowolnienie ani matjjedaNN
z opcji z kt-rymi zwiNzane sN odpowiednie zac
- Stagy czas: opcja wymuszaj&Nga oprzzmieszIopga ¢ e § |
niezaleUnie od tego czy Kkomputer j est W St e
rener owani a. Przy wgNczonej t ej opcji w przypa
ef ekt kroczkowania tzn. ni e wszystkie pozycj e
jednostkach czasu komputer nie zdNUOyl przepro
- Optymalm wydaj noSi : opcj a Ay swyamuisez ap Joggh naBIci
wymusza na komputerze renderowania wszystkich
wykonal ten proces w danej jednostce ceasiun
objawial znaczNcym spadkiem pr-pdRdBoBSirmoble w
opcja ta nie wymusza Sstagego czasu procesu | e
szczeg-lnoSci procesora i karty graficznej

18
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Czasyanimacji i komunikacji

Robot wirtual ny: interwag cyklu ani macj.i
dokgadniejsze/ wifnksza il oSi punkt- -w sterowar
Jest to czas przewidziany na wyznaczenie/ renderowanje@dy nczego Kkroku ruc
wartoSciach rziadu 5..10ms moUe wysthnpowal s
kroczkowania (zaleUnie od ustawie@® opcji wyda

Robot rzeczywi sty: interwag cykIl u miyind ayny
aplikacjN a kontrolerem robota w komunikacij.i

Grawitacja i dynamika

Parametry te wpgywaj N na obiekty dynamiczn
geometri N obiektu (jego wielkoSci N iczcnoiia roerne
tarcie tych obiekt -w. W przypadku wdgNczone,j 0
kosztem czasu utrzymal pgynnoSi ani macj i WY me
(czyl. np. szybkoSIi opad aametrach gramitazjkza co)odpbweada wp ¢
parametr dynami ki (im wyUszy tym wifksza szyb
HMI WiFi Server

Panel ustawi e serwera HMI umoUliwia ustaw
wymi any informacj i .dwho satdirpersey s NP raaujt oznmas oyicezjn i €
komputera: adres karty sieciowej oraz 127.0.0
< Uwaga
JeSli w liScie wyboru | P widnieje tylko adr e:

wgNczone wWiFiomputer ze

Przycisk star pozwala uruchomii serwer i a
panel i (tabl et , smart phon) wyposaUonych W
Maksymalna il o8I podgNczonych paneluib toadd m5 wi K
moUl i woSi kontroli aplikacjN domySlne ustawi
"Aut omatycznie zezw- | na kontroln" kt-ra domy

19



Laboratorium Automatyki

Robotyka Mechatronik RobLab

Kreator manipulatora

Interfejsil Banele boczné B a n e |

p airGmajeepdnell W

Aby utworzyl i umieScil ramin robota
wyboru jego konstrukcji (rodzaju i iloSci
Kreator manipulatorau mo Ul i wi a tworzenie wirtualnego

kinematycznego

[~| Parametry = (@)1
- o= O €& |3 | H
Parametry robota wirtualnego

- | Podstawa

PO Podstawa JOG

i

- Czesc globalna
brak
G2 brak

i

& ®

- Czesc regionaina
R1 C (obrat wokot osi Z)
R2 B (obrot wokot osi Y)

b4 )

R3 B (obrot wokot osi Y)
- Czesc lokalna
L1 B (obrot wokdt osi Y)
L2 brak

A {obrot wokot osi X)

i

i i

- Chwytak

cH |Roéwnolegly {typ 2)

i

& | CBBB - -A)] &

Karta wyboru konstrukcjiobota

W Wi

czg

r ob

Twor zNc nowe ramiin robot a

poszczeg-lnych czgon-w kor z
wyboru dl a poszczeg:-Ilnych
podstawa, cznSi global na,

nal ey dokonal wyboru chwyt

Po dokonaniu wyboru rodzaju cztonéw i
zatwierdzeniu/dodaniu robota do przestrzeni, nast gpi
przypisanie litery (oznaczenia cztonu) do przyciskow
utatwiajgcych dostep do parametrow poszczegdlnych
ramion.

Cztony globalne moga stanowi¢ podstawe ramienia
robota lub by¢ odzielng konstrukcja np. podajnika
liniowego o czym decyduje znacznik przy wyborze

rodzaju cztonu (oznaczenie wskazuje zamocowanie
cztonu jako podstawy robota)

A:ﬂ{ CBBB -A} & |

Oznaczenia znakowych przyciskow
{ - parametry podstawy

oznaczenie literowe 8 cztonoéw (2 globalne 1 6
podstawowych) - parametry poszczegdlnych czlonow

} - chwytak

g!-powr -t do karty wyboru
- zatwierdzenie wybranej konstrukc| « (utworzenie szkicw przestrzeni wirtualnej)

20
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Laboratorium Automatyki

Parametry robota

Interfejsil Banele boczné Ba n e |

Robotyka

p alr Omajesanelul W

Podst awowe

Mechatronik RobLab

parametrgbwybardaogthpoegwnpanel u

. Parametry o] ) Lo
&0 G1-C [Axis_1] -
Lista czionoww
#hR1-C[0s 1] drzewie projektu
& R2-B (05 2
&HR3-8 (053] g
#11-8[084] ;
#1113 - A [Axis_8] Przycisk panelu Pik Prime”  RobTranS\J2_ASSY.ob) [ |
F} CH - [Grip] - wezytywaniabryi3Dz Pk “Extra® w
s ‘ pliku * stllub *.obj
(B | O ‘ [ i? @ #
Patametiy robota wirtualnego 8 & el
amn I | [ & «m»
g 2 «Qw it i Rodzaj |B (obrotwokstosY) = € [i7 ]
Roda | [X (ruch wadkuz os X alE= przyciskownawigacji
Wymiary podstawowe XYZ <
L G v | 1400 mm Parametry czionu
- wymiary podstawowe (niezbedne do obliczen)
L1 ¢ » 200 mm Lo i X
- wymiary dodatkowe
- ustawienia widocznosci elementow obiektu
- ustawienia kolorow obiektu
- ustawienie zakresuruchu cztonu
- ustawienie pozycjii obrotu obiektow
+ - ustawienie przypisania sygnatow wej/wyj
S e % - ustawienie parametrow dynamniki obiektu
Hicxcees-a) @A
_‘\.
e
bfz Informacja
Opcja pliku umoUliwia importowanie siatKki ks :
* . 0bj Po wybraniu miejsca pogoUenia pliku (
opcjn lwyrSiwa edabi ekt -w 3D.
Wyb-r czgdgonu
Dostfip do parametr-w czgdgonu moUliwy jest na Kk
-Wybranie czgonu w drzewie projektu
-Poprzez naci Sniecie przycisku 2z znakowym ozt
obw-dka oznaczenia |iterowego).
& CBBB -A} & l
-Wykorzys t uj Nc przyci ski "poprzedni "/ "nastnpny" W

« E b
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Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

Uwaga: Znak* w przyci sku czgonu, oznacza brak czgo
pust ej karty parametr - w.

Edycja parametr - w

Dokonywane zmiany pos zcazketgu alniyzcoowamar anneet b i- evU
zatwierdzona uprzednio konstrukcja robota.

Uwaga: niekt-re parametry sN niedostipne dl a
i w przypadku korzystania z opcji wybranego |

Zmi ana rodzaju czgonu

Wybrane czgony maj N moUliwoSi zmiany ich rodz
dokonal nal eUy wytbyrpalic zojdopnouwiwe donkin ipeo d' Naz wy "
Przykgady:

-czgon globarlnyi typu C: kK o r palugzaczpianzna korposiey n a ¢
Nazwa |Axis_1 HE» WE»

~%m |

Rodzaj | (obrotwokstosiz) | = T [iZ| 2% | B 12 [

-czgon globarlnyitypru X: napnd |l iniowy z w-zKki e
Nazwa |Axis_2 B » B »
Rodzaj |x (uchwadhzosix) [ 2] B[E] = | B = [T
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Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

—

-chwytak: r-wnoleggy typu 1 |l ub podci Snieni ow)
Nazwa [Grip HE W WE P
Rodzaj |Réwnolegly (typ1) = n@] 4 @

-
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Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

Parametry el ement - w

Interfejsti Banele boczné Ba n e | p_alr Gpcjeepanelul W
Podst awowe parametry wybranych czgon-w rob
edycij i parametr - w.

| Parametry = (@
o Robot Wirtuainy - ]
= @ Bleimenty Lista elementow w
@ Elementi <Walec> drzewie projektu

® Element2 <Walec>
Evo_§ <Paeta>
Evo_3 <Crupnk>

O Pudeko <Pojemnic> Preycisk paneln Pk Prime” @
Evo_5 <Caupnk> = wezytywania bryt3Dz Pk Extra® &
= — eI — pliku * stl lub * obj
[ =t O lgh & J;g}/‘l’
P try elementd g & i ,
arametry elementow ! .P!zy(ns-kpax:lehlnazgvy s “ D »
Nazwa  [Pudelko “« 0w irodzajuobiektuoraz - R EE
Rodzaj | Pojemnk I BEE przyciskownawigacji ) i
: &
4+ Wymiary korpusu pojemnika Parametry elementu
4 Ustawienie widocmosd - wymiary podstawowe (nie dotyczy)
4+ Kolory i -wymiary dodatkowe
¢ - - ustawienia widocznosci elementow obiektu
- Pozycaikaty obrotu - ustawienia kolorow obiektu
Pozygx | 002ly| o003z 304 -ustaw@en'!e zal-:resgmchu o
P f—f— o e - ustawienie pozycjii obrotu obiektow
ObrétP| 00T, 00TR 0,07 - ustawienie przypisania sygnatow wej/wyj
G S : .1 - -ustawienie parametrow dynaniki obiektu
> ¢ _
Informacja
Opcja pliku umoUliwia importowanie siatki ks
*0bj. Powybranumiggca pogoUenia pliku (domySIlInie w k:

opcji wySwietlania obiekt-w 3D.

Okno zarzNdzania el ement ami

Nazwa elementu ’ Rodzaj elementu l
| Parametry ele  /ntow a8 & Przycisk namigacji po
e «@w— liscie elementow
Rodzaj  Pojemnik 2 el (& Przycisk edycji listy
. lml J elementow
Walec
B [ ]|[]/Eiement2 Waec Lista elementow:
B[ Eve_s fhes G1-zaczep do czlonu globalnego 1

C2UNiT——  G2—zaczep do czlonu globalnego 2
Nazwa—zktualna nazwz elementu
Rodzaj - aktualny bazowy rodzaj
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Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab
Tryby edycji elementu:

Tryby dodania nowego el ementu t

r ten jest a
el ement na | i Scie co umoUliwia d i

b
danie nowego

Tryb dodania elementu

/J
/

Nazwa Evo 8 « 0w .
=V : - Przycisk edycji

Rodzaj Empty - s elementu—nie aktywne
Przycisk dodania

nowego elementu

Tryby edycji aktualnego elementu tryb ten jest aktywny w momencie gdy zaznaczono element w
|l i Scie co umoUliwia zmianfin nazwy | ube U ydpoud aenli e
nowego el ementu bndNcego kopi N zaznaczonego.

Tryb edycji elementu
Nazwa Evo_7 @« '_J bp PIZYCIS]': usmuec1a
Rodzaj  Szesdan s [ =l (s aktualnego elementu
Przycisk dodania kopi Przycisk zmiany
aktualnego elementu aktualnego elementu

Dodanie nowego elementu:

Aby dodal nowy el ement do przestrzeni nal eUy
opcij i "El ementy" w drzewie projektu)nomegonast:i
el ement u. Nasthnpnie naleUy nacisnNi przyci sk
el ementu w przestrzeni z domySI| nymi parametr a

Dodanie kopi elementu:

Aby dodal nowy el ement do paceBidraena ehémé@pyt
opcij i "El ementy" w drzewie projektu) a nast:i
skopi owany oraz zmienil nazwn el ementu. Nast

wywo g a funkcjn rysowandrazesowegaoi ebkenbkeomwuS| w
wymi ar owy mi [ pogoUeni a.

Usuwanie elementu:

Aby usunNi el ement naleOUy przejSi do okna zar
drzewie projektu) a nastnpnie w | i Zwidzianydoost iy
usuni nci a i naci snNI przycisk "Usu@E co sSpowo

25



Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

Zmiana rodzaju elementu:

Y S “& Aby zmienil rodzaj el ementu nal ¢
S “ LW elementami (wybranie opcji "Elementy” w drzewie projektu) a

%L‘L”L"Inasntiﬁep w |iScie dostnpnych el er

Eﬁi”;ﬁ’przewidziany do zmiany. Zaznacz

e op e | panelu wprowadzania nazwy i

i wybranego el ement u, kaUda zmi an

" pola wywoga uakskwnZimnamry pparyame

Opcje dodatkowe

Interfejsil Banele boczné Ba n e | p alr Omajesanelul W

[ | Parametry = (@)1

[z O & & .

U_pcig dodatkowe

+ Opde szkicu przestrzeni
Pofozenie ukiadu uzytkownika
XYZ - zakresy ruchu
Potozenie robota
Podioze
Linie i bryty
Dynamika podloza
Opgie predkosd ruchu

Dodat kowe parametry zostagy pogrupowane w pol

goUenie ukJjadwzwbyakovani kaSwi etl enie oraz
yt

Po
uU k omykorzyktyawany w sterowaniu ramieniem jak i programowaniu procesuGodz

- Potozenie ukladu uzytkownika

Pozyca X 1200 600 = 50,0 =
Obrét P| 00=T| 002R 004

(¥ Widocznoéé ukladu uzytkownika
(¥ Widocznosé ptaszczyzny

-Zakresruchupozwal a wySwietl il brygn zakresu ruchu
mi ni mal ne i maksymalne dla poszczeg-Ilnych o:¢
kreSlenia przestrzeni roboczej robota jak r -\
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- XYZ - zakresy ruchu

XYZ min x| o:}v@jﬂ 0,073

XYZ max X 29003? 3000'—12 40003
O —  —p—  p—p—

Widocznos¢ bryty zakresu XYZ

-PogoUenipeo zrwabloat

- Polozenie robota

Pozycia X | oof_—}vuoojq 50,0
Obrot Pl——“jn oo~1n[_—:-1 <

-Podg-opleer ametry

ws p -
- Podioze
Siatka Sx | 250,0 Z{Sy | 250,0 5
nioadact i
Podioze W | 520,0 %Wy | 520,0 =
C— (——
Kolor siatki l_!z, 0,4 3:
Kolor podtoza [ I8 IRCEE=N
Kolor tha =]
(¥ Widocznosé siatki
|| Widocznosé dodatkowej siatki
|| Widocznosé maty
[# widocznosé podioza
(¥ Widocznosé punktéw TCP
|| Widocznoéé osi wspéirzednych

-Lini e
roboczej.

-usbawgeni e

Robotyka

nar

azmieni

nar

i

kol orystyki

grzndny otic pw nwitdio cTZCrP .

pozycj e

Mechatronik RobLab

or az

wy Swi etl anych

k ol

or u

kreSlonych 1 inii
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Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

i
- Linie | bryty W

Kolor bryly

Kotor linii bledu

Kolor linii sladu

DTS RS RN R

Linia - krok pobrania punktu 1

-Dynami ka-upsadagwi lkani e parametr -w dynami ki podgo

- Dynamika podioza

Tarae kinetyczne 0,01
Tarde statyczne 1200
Wspoiczynnik odbic 0,3

-Opcj e pr nd-kustévenie prruacnheut r - w wyznaczania prnindko
czgon-w w trakcie zgoUonego przemieszczani a

trajektorii.
- Opge predkosd ruchu

Minimalny krok ruchu [mm] 10
(¥ Automatyczne wyznacznie krokéw trajktor
(¥ Automatyczne wyznaczanie predkosci
(¥ Dla wszystkich czlondw

Opcje robota rzeczywistego

Interfejsti Banele boczné@ B a n e | p alr Gpcjeepanelw W

Podst awowe parametry kt-re naleUy ustawil to
-wybranie wersji robota i
parametr - -w tj. przypisani
or az przypisani e serw {
czgon-w robota

-op:- ¥Fnienia czasowe odczyt

-odwr - ceni e syybmarrggdn- w wej / w
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Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

|| Parametry = @)1

[z = O gt @3] & @

Parametiy robota rzeczywistego

-

Wersja robota: v S0

- Serwonapedy
Osie Gl|GZ2|J1|J2|J31J4|J5|J¢€
Serwa 00|00|01|08|0€102|00]03
- Opdje czasowe
Opoznienie odczytu ‘1,0
Opoanienie wystania 1,0
~ Parametry wejsc i wyjsc

Odwrdcenie syanafow wejsc

Odwrocenie sygnalow wyjsc

Wstnpne wustawienie parametr - -w jest zreali zowse
danych z pliku konfiguracyjnego znajduj Ncego
zawiera domySlne ustawiehnpclhprwewsjdizi anet dola
ustawienia zapisane podczas pegne,] konfigurac

2 Uwaga

Pegna konfiguracja robota wymaga uprawni e ad
edycja takich parametr-w jak wartoSci mi ni ma
ustawi e punktu zerowej pozycij.i mloit) spalediao p r o v

serwonapnd- w.

Ni ezbndne parametry do prawi dgowego sterowa

konfiguracj.i kontrolera w oddzielnym narznd:
uprawni e@® od uUyt kowni ka aky | mikmicthal. n eNs zma k Ky n
pozycji czgon-w czy ich korekty przypisane sN
podczas nawi Nzywania z nim pogdgNczeni a. W pr :
wystipuj N inne Kkonifrmeirmrcgyepizsakmrieas osver warbnap i
tym poinformowanym oddzielnym komuni katem i p

odczytanych z kontroler/pliku konfiguracyjnego danych do aktualnego projektu.

Nie znaleziono danych porownawczych dla podigczonego robota
Aktualny projekt nie zostat skonfigurowany do podigczonego robota

(¥ Przepisz dane do projektu
[¥ Ustaw zakresy robota wirtualnego

k o mu ni k aonfiguracgjrtych ywrojektu i robota rzeczywistego
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Laboratorium Automatyki

Panel JOG

Interfejs »» Panele boczne »»

G1
G2

L0 JOG =0 B
® A il mal P FOUP OO 13
Czeic regionalna -
[ ) (11°195°00 | : |
32 [ ] 1 ||-5°12'%00° | =

13 [7 [ [+]}-17%03"00" E—I
Czeic lokaina :

34 [¢] 1] [+] 122215700

s g

6 [71 7] [¥]l00000" | :

Robotyka

- Paseknarzedz

WartoscipozycjiJOG lub
XYZ

Zmiana skoku suwakow
wartoscipozvcji

Ustawienie predkosci
mchu 1.200%

Zapisanie aktualnego

Sterowanie chwytakiem = Opis punktu ‘ Numer punktu

Mechatronik RobLab

Okno sterowanie ruchem JOG skgada sin z dw-ch
T paska zadaEE
1 kart sterowania
Lzlnformaqa
DostfiAp do parametr-w moUliwy jest gdy do prze
Copyright E 2016; by Mechatronik.pl AlIl Right
Pasek zada@&E
Interfejsii Banele boczn@é Banel JOdi @
8 A H 1| (2 @
dostﬁpne ikony edycyjne
Opis ikon
¥ _przeScie do panelu odczytu/zapisu sygnag: - w
«# - ikona panelu 10 przy aktywnym procesie forsowania
PrzegNczni k zmiany trybu sterowania ramieniem
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f* - sterowanieJOGpo o Ueni em kaUdego z czgon-w o0so
bz - sterowanie XYZ-pogoUemisepm gwezidnych XYZ z zadan
TPR

PrzedgNczni k zmiany ogranicze@ k-NBOWych18MmAh.

“ - wgNczone ograniczeni kNtowe

_4 - wygNczone ogr ah8aAk.ent 18 kA)t owe (
¥ Ki)l - aktywacja blokady ruchu przy wykryciu kolizji
DB nawi Nzani e pogNczenia z wirtualnym robot ¢
#h @h

- nawi Nzanie pogNczenia z rzeczywistym ro

(=] l@ 1 \ai

| 1| (2D

@ *BAS - ukfad wspéirzednych podstawy robota

@ ”ABS uk}ad wspohzednych abso!utny

menu zmiany ukgadu wsp-grznandnych

- BAS-ukgad wsp-grzndnych bazowy/ podstawy |
- ABS-ukgad wsp:-grzndnych -UWSRsuokl guatdn yw s(pn-i ger zzi
uUyt kowni k a

- ustawienie aktual nej pozycji jako ukgad

Czy ustawic aktualna pozycje robota
na potozenie uktadu uzytkownika?

komuni kat o zmianie pozycj.i ukgadu uUytkowni k
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Pasek zada@GE

Interfejsii Banele boczné& Banel JOGI U

Mechatronik RobLab

Panel wyposaUony zostag w mentu rpeo durmioclzl niewi(ap:r a
Jednostki ustawienie jednostek
Jednostki » | Dodatkowe osiewy Swi et |l eni e dostfhipu do o0SsSi
® Bezjednostek i

. Blokada-aut omat yczne wygNczenie dostnp

v Dodelaiesae sN obsgugi wane przy danej konstruk

* Blokada

Dodatkoweopcje  » | Dodatkowe opcje ustawienieopcjp r owadzonych obl i cz

v Regulacja kroku
v Wejscia analogowe
PanelI0 in JOG

Zzmi ann
narzndzi a

Wej Sci a

Regulacja krokuwy Swi et | eni e
kroku

dodat kowego s

przyrostu wartoSci p
suwakowego.
amak aol/o mek r vy j panel wej

PanelI0iJOGpogNcz panel I O i JOG Jedn

-zami ana jednostek wySwietlanych w polach edy«

dnostk T v Stopniepeine , |
. Bez jednostek Pozycji » Stopnie T KNt v . S_t ocpnitie,

. Radiany wype.gnl en._l e
v Dedatkowe osie .. 1 Pozycja: cale, milimetry
Wypelnienie .

Blokada 1 brak jednostek
Parametry ruchu
Interfejst Banele boczné& Banel JOGI U
Przemieszczanimani pul atora (rzeczywistego | ub wirtu:

wsp-grzndnych (JOG i
wsp-grzndnych.
W ukgadzie JOG (sterowani e

nat omi ast w

XYZ) .

Dla obu ukgad-w pr

ruchem cazzginSeiw)r anpi

i l okal nej przestrzeni XYZ opr - c:
r-wnieUO kNt podej Scia chwytaka.

Punkt TCP (Centralny Punkt Narzndzi a) moUe b
ukgad- - w
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2 Uwaga

Zmana ukgadu moUliwa jest jedynie dla konstru
odwrotne (jeSli brak =zadania odwrotnego w- wc
ukgadu XYZ). Zadanie proste zost agmstrukgly@nac z (
umoUl i wia na wyznaczenie wsp-gJgrziadnych punktu
Punkt TCP zapisywany na |iScie pozycji okres§S

moUna wprowadza® wykorzystuj Nc panele wybrane

Wsp-grzndne JOG
Wsp-grxXX¥aAdne
Numer punktu np. P1 i opis

- -

[Position 18 P18 | 3al
Wsp-§gczynni ki niejednoznacznoSci pogdgoUenia
Ll [ v B2 B Eat

Ot warci e/ zamknincie chwytaka

L

- chwytak otwarty

- chwytak zamkninty

Sterowanie chwytakiem mpadd [Ove fjoestowaniwvai evyj B
przypisanych w parametrach wybranego chwytaka

Dodat kowa opcj a: ustawi eni e procent o@@Wy% war
maksymal nej pridkoSci przypisanej do danego c
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Sterowanie JOG

Robotyka

Interfejsi Banele bocznédiPanel JOGiI Barametry ruchd U

cznSi
[®]JOG = (@)1
B! A s 1] || h
Czesc regionalna
1 [4] [ [+]11°1900
32 [¢] ! 1+]i-5°12"00'
13 [ [ [*]-17°03"00'
Czesé lokalna
34 [1] [ [7] 122215700
35 0
36 (B 1 I+ loc00"00'
Czesé globalna
G1
G2
anf ‘ »
Position 18 lp1s=l[ 34

G1l- przemieszczenie z § o n u

G2-przemieszczeni e

regional na

JI-k Nt obrotu c
J2-k Nt obrotu c
J3-k Nt obrotu c
cCznSl Il okalna
J4-k Nt obrotu c
J5-k Nt obrotu c
J6-k Nt obrotu

cznSl globalna

Gl

czgonu

Mechatronik RobLab

gonu 1
gonu 2
gonu 3
gonu 4
gonu 5
gonu 6
G2
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Sterowanie XYZ

Interfejsil Banele boczné Banel JOGI Barametry ruchd U

Mechatronik RobLab

Wsp-grzndne XYZ
X -wsp-grzndna w osi X
EEJJOG - 7x—4‘r'zi:‘§"'
Ol A iR EESSl Yy .wsp-grzidna w osi Y
Czesc regionalna
J1 [4] [ [+]111°19700" o o .
2 [ . 51200 Z -wsp-grzndna w osi Z
13 [A] [ [*] -17°03"00' , A .
Czeéé lokalna KNt pOdEj Sci a
34 [7] Wl [ +]]22=15700'
35 0 T-k Nt @ obrotu wok-g osi Z
36 [1] il [*] 0%0000'
Zescg'"ba'"a R-k Ntobdt ot u w pgaszczyFnie nc:
G2 - o . -~
P-k Nt @ obrotu wok-g osi nar znd

Ly |« »
Positn 18 P32 24l Osie globalne

Gl-przemieszczenie czgonu G1

G2-przemi eszczenie czgonu G2
Wsp-gczynni ki niejednoznacznoSci pogoUenia ¢
rozwi Nz adEl wracdtameé @o (ni e wySwietlane w tabel.i |
252 a3 [&ot

e
8,=1 .
v

*
szkic r-Unych rozwi Nza® zadania odwrotnego or
g Uwaga
W trakcie przemieszczania mani pul atora wyznac
bgndy (brak moUliwoSci osiNgnincia zadanej po
polu edycyjnym zmieni sin kolor czcionki na ¢
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tgamm | - punktkez test - w
@iimm - punkt moUliwy do osi Ngnificia przez robo

[315 mm

punkt nie moUliwy do osi Ngnincia (bgNd
punkt nie moUliwy do osi Ngnincia (bgNd
punkt moUl i wy do osi Ngniziadckira sprmz &kzNt roovym

Przykgady komuni kat - -w w oknie informacij.

Wy Swi etl anie komunikat-w bgnd-w po ustawieni u
Sterowanie 1O
EIE] 2]

Interfejsii Banele boczné Banel JOGiI Barametry rucht U

[»]JOG = (@)1 S o
ST T na I O

LA a1l 1 (21D 9 9y
# Wejsaa - ¥ Analog ¥ Wyjsda .
.n[.:Jq ] Amnput @oc.| Karta odczytu |lub wymuszenia de
@ =0 | f] Aot ® ool | odczytu stanu danych wyj Sci
@ 0 | ff] Aweutld ® o0 oSmiu sygnag-w portu wej/ wyj K «
@ 140 || ff|| Atnputo ® o dydaktycznego oraz oSmiu wej Sl
@® 0 dﬂ. Alnput |0 ® o5
® 50 dﬂ Alnput [0 @® oo - : ;

! - Opr-cz wySwietl asiygnalgt wal ©e gno
:i"["'] ﬁ“ :EJ jest r-wnieOUO nadpisywanie (for

18[0] Alnput {0 08[0] . oAt .. . .

: : przej Sl do opcji nadpi sywani a
;e ot ksztagcie "pioruna" co spowoduj
@ Motolld o Encoder |0 o . A . . A . i
O Motor:[o i sygnag-w wej Scia/wyjsScia u poz
QO Motorz[o Encoder3[0 poprzez naci Sninci e odpowi edni
QO Motor<[o Encoder4[0 sygnagu. W czasi e nadpi sywani

odczytywane z obiektu a jedynie z panelu JOG.

Przypisanie sygnag-w | O
Przypisanie sygnag-w oraz nadaniwe wyboamnsg

obiektu np. przypisanie sterowania chwytaka
obiekty umoUliwiajN przypisanie numeru silnik
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. Parametry = I [#] JOG = Bl
fre O e SO JF o
Parametiy robota wirtualnego
Nazwa Grp
Rodzaj | Réwnolegly (typ 1)

+ Pozyca i katy obrotu chwytaks =
- Sygnaly wejscowe /
” G - min . c /
ma G - max ® :
Sygnaly wyiEcowe .
0 [min]  Grip dose . 1= # Motor # Enkoder
O [max] SQ -max ® o: @ Motor 0 & Encoder
Mo tor 0 - (\_/J Motor. 0 Encode
v Parametry dyvnamila ! k;) Motor:0
0 ( CBBB-A) @ A=t |

Forsowani e/ wymuszani e

W przypadku

sygnag-w |

@)

obsgugieUporupewnive|j /sniyf

nzay j e

forsowani al/ nadpi sywania dane|] grupy sygnag- - w

rozpoznal na podstawie koloru przycisk-w.
-sygnagy odczytywane bezpoSrednio z portu w
-sygnagy forsowane/ nadpi sywane

Dodat kowo o wgNczonym wymuszeniu nadpisanialf

sygnagdg-w oraz U-gte obramowanie opisu poszcze

. . E # . ~ . o
Stan forsowania zmien., > wnieU ikonn zakgadk
Wej Scia anal ogowe

W przypadku

poprzez nac
@ G max][1] :dﬂ] Alnput 2
‘ SI [min}[0] dﬂ:ﬂ Alnput 3

ST [max}[0] x.ilﬂ Alnput 4
diﬂ] Alnput 5 0

15[0]

Ni eakt ywne

whj &byanahogoayygy bygy

i Sni
0
0
444

eci e

[ aktywne

przy:dﬂ]

s ku

wej Sci e

st a

anal

odczytywane

nu wej Sci a a

ogowe
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Panel lista pozycj

Interfejsii Banele boczné U

Okno edycj i pragr amucegkiPada
(| Lista pozyciji i

EhiE @ = P 40 T paska przycisk-w sterujN
FING o109 |20 3309 |34 s |- ) T tabeli zawierajNcej dane

9,5 10,7 -27,2 1074 0,0

Okno edyciji listy pozyciji

Pasek zadaaGE

Interfejsii Banele boczn& Banel listy pozycijil U

B & @ =l BEr) 3= >

dostnpne i kony edycyjne
Opis ikon

- aktywacja pobierania stanu zmiennych globalnych zapisanych w zadanej pozycji (aktywny
©@®przycisk umoUliwia podczas wywogania ruch
napnd-w ruchu gl obal nego)

- aktywacja stanu chwytaka pywnaeranwarmocizel/lzie

i~=1fit§ﬂchwyt aka odczytywane jest z parametru G j e
do zadanej pozycji zachowuje stan poprzedni)

&,E_DH wySwi etl enie/ukrycie parametr -w pozycj.i
L:|£| wySwi etl enie/ukrycie parametr -w pozycj.i
[‘_‘Ié wySwietlenie/ukrycie parametr -w pozycj.i
7= - dodanie aktualnej pozycji do listy
¥ - usunifncie zaznaczonej pozycji z |listy
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Menu podrnczne

Dostnpnpodnemmcdzne (pod prawym Kkl awi szem myszk
dodatkowych opciji:

| [ xvz PokaU-wiYiZocznoSi/ukrycie par ame
| ] JoG PokaU-wi@®cznoSIi/ukrycie par amet
| cLo PokaU-wdLdocznoSli/ukrycie par ame

| 3F Ustaw pazydehazows Ust aw pozy-zjaipabmd zZidaMi e aktual nej

pozycja bazowa

Dodaj punkt dodanie nowego punktu do listy

Eliij‘,-éiix:«'é‘- C}J Us u @& jpuusnuknti nci e zaznaczonego punik
pmem——— Y Test ujprlziesptriowadzeni e test-w zak!
| i Scie punkt - w

Wy Swi et FwypySwmiketyl eni e punkt . -w z |
v Pytaj czy zmienic 7 3D

| v Pytajpredusunicdem? | c; ek aj na zak-owEcNoemdrei er ucphalj i u
wymuszenia przemieszczenia do nowej pozycji, gdy robot jest w
trakcie ruchu

5 7= Dodanie punktu

Wyswietenie punktow

Zakonczenie ruchu ?

Pytaj czy-wpNomemiid 20pcj ianiavy Swi
przy kaUdorazowe]j pr-bie zmiany

Pyt aj przed- WENoidrmiemdDpc| i W
zapytania przy kaUdorazowej pr -

M? Informacja
Pozycjn bazowN jest to po

z a kt-r N przyj muj
wywogal po dwukrotnym kI ik c

i u na wiersz po

af? Informacja
"Wy Swietlenie punkt -w" Opcja ta aktywuje dode

umoUl i wi aj Ncy mi oznaczenie punkt - w, kt-re maj
przestrzeni . Oznaczenie/lodznaczenie wszystkioc
pozycji PO.
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Lista pozycji

Robotyka

Interfejsil Banele boczné Banel listy poycji U U

Mechatronik RobLab

Tabela stanowi l i stn pozyecj.i projektowane,]
wszystkie parametry zadanej pozycji tj.:
1 numer pozycji (np. P8)
T wsp-grzndne XYZ
f parametry kNta podej Scia TPR
f pogaUenia kNtowe poszczeg-lnych czgdon- w
f parametr okreSlajNcy otwarcie/zamknifcie
1 opis
0| 2770 00| 1975 00 00| 0,0
0,0 190,9] -31,5| s80,4| 90,9] 9,4 -10,0]
0,0] 190,8] 315 10,0 90,5 5,4] -10,0]
0,0/ 179,9] 30,1 80,0 90,9 95 10,0
, '_nj,__(jg A73,7] s52.2) 130,0] 0,9 1634 10,0
0,0/ 00| 95| 1121 1300 90,3 852 0,0
0,00 0,0] 187,5|-203,9| 197,5| 00| 47,4 00
0,0 00 0,0
00| o0 34 125
_ 00 00 54 157 5, ]
0,0 0,0 7 4 |
_00] "00] 163.4] 10,7 77,2 1973 100/ I |
_00f 00] 852 -177| -0,3| 103,0) 00 00 |pozycsupus...|[]]
o,of o,of —47,4f o,of o,o? o,of o,of o,o;@ ‘ 1
¥ Uwaga
Tabela/lista pozycji mus i posiadal pozycjn PO
i kt -rej nie moUna nadpi sal

Podst awowe

operacj e

V4

st

N

pozycji t

(O )

1 Edycja listy pozycji
1 Test listy pozyciji
1 Ustawienie ramienia robota w wybranej pozycji
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Edycja listy

Edytor l i sty pozyzjcizamime Ulpiowiodl e mpir & e rkiod u n
dodawani e, nadpi sywani e i usuwanie liniil/l wie
wybranej pozyciji.

Edycja wybranej pozycj.i odbywa sin poprzez | e
kliknifherezna wiybrana pozycjN przesygda | ej

wykorzystuj Nc suwaki |l ub okna edycyjne moUna
2 Uwaga

Przy wgNczonej opcij i pogNczenia z wirtual nym

uruchamia ruch ramienia do zadanej pozycji.

% :
,-/K Informacja

Nie jest moUliwe bezpoSrednie edytowanie posz
na powi Nzania parametr-w mifndzy sobN np. zmia
pozycjhn XYZ lub kNt podej SciaoUBazpofSepdoawdde
zmi eni aj Nc numer pozycj. l'ub | ej opi s. Nal eU
edytowane co uaktywni moUliwoSi jego edycj i

Podst awowymi narzndziami edycyjnymi sN:

VI

=

) - dodanie aktualnej pozycji do listy

= . usuni naczoz@agznpozycij.i z listy (skr- -t kIl
Odczyt pozycj.i z okna JOG nastnpuje w momenci
do listy.

Przy wgNczonej opcji "Pyt aj czy zmienil?" wyw

jakaS pozycja wywoga okno komunikatu z zapytan

Confirm

p = | Punkt o numerze P31 istnieje
' czy go nadpisac 77

41



Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

Testy listy

Ut worzonN | ub nowo wczytanN |istfin nahaeUy u
dw- ch poziomach:

- t est numer acj i : sprawdzenie czy niema pow
oznaczone na czerwono wskazuj N ich powielenie
- test oblicze® i zakres: - w: sprawdzenie <czy
wszystkie pwvoznyicejsezcazZNgosni-n w i ch zakresach min

wskazuj N bgndy testu

il
=
VZ Informacja

Podst awowe parametry pozycj.i niezbndne do w
czgon- w, dl atego wykonuj Nc tegttpkt palziyzgwa n
podej Scia o ile nie wystNpi bgNd podczas obl i
|l isty po zmianie parametr-w wymiarowych czg
sprawdzi i czy uprzedni o p adalr & npezestrpeni nrkbibcze] z n &
zmodyfikowanego ramienia robota.

- - ) Lista pozycji =

| xvzZ ' @ =B 3e

= -

[F ==

106 % 'ﬁé‘ﬂnm ﬁsz 13309 [ 3419 | 3519 é
GLO —

% Ustaw pozycje bazowa i
< Dodanie punktu

|
Wyswietenie punktow '

Zakonczenie ruchu 7

v Pytaj czy zmienié 7
v Pytaj przed usunigciem ?

Przykgad | isty po przeprowadzonych testach
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Ustawienie pozycji

[ Lista pozydiji = (@)1 (] JOoG = @)1
[ |[] @ | BEE 3 =] | LA il SO OF
;ﬁl J1[9 | 129 | 139 | 147 | 159 ] ] - Czesc regionalna
0,0/ -17,7. -0,3] 109,00 0,0 1 [

32 [«]

v] 19°30700'
7] 10°40"00'
l

-27°10"00'

l
I
33 [N i

9 £ 3¢ 0 Czesé lokalna
10,7 -27,2 1074 0,0 14 [7] [ JT+] 107°25%00"

35 0

36 [7] [+] 10°00"00'

»

[podniesieme kulki I;P31 = 'E;&j

Podw:-jne kliknieci e parametryids dkma steronanjacychem Q0&.e sy g a

JeSli w trakcie wykonywania tej operacji zost
rzeczywi stym robotem ramin tego robota zostan

L
e
t-fz Informacja

Przemieszczanie powies zach | i sty umoUliwiajN r-wnieU kI
przycisk "ENTER" wywoguj Ncy przesganie punktu

g Uwaga
Przy wgNczonej opcj i ani macj i [ wykrywani a Kk
wybranej pozycji jeSli znajduje sifi ona w prz

Status 10

Interfejsti Banele boczné Banel listy pozycjil U
Tabela zawiera aktualny stan sygj - w wej Sci a wyj Scia oraz s
uUywanych w programie steruj Ncym.

(] Lista pozydiji R
[ 5 ® | B[ | 3
v,’;{moal IA |IE|0M| M| R |
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v d

Panel programu steruj Nc

Interfejsii Banele boczné U

|| Program sterujacy
4] |[s]

.2 HOPEN

20 SPD 100

a0 MOV P2 ruch
JLY 10
IF Z2)=1 THEN 4
3)=1
D MOV P31

//etap 1

o
Lo}
e
Q
=]

o
()

o
Q@
@
Q

Okno edycji programu skgada sifn z trzech cznS

f paska przycisk-w steruj Ncych
f paska bocznego z numeracj N |linii oraz znac
f gg-wnego pol a edy cayytnoengaot yzc zknoil eo rsokwjaandan i N Kk

Pasek zada@GE

Interfejsti Banele boczné Ba n e | prograniu steruj Ncego

[ E 4sESE=E &

dostﬁpne i kony edycyjne
EN e = S
B E 4sEe=EPEEE
dostnpne i1 kony po kompil acj.i (bez powaUnych
Opis ikon
, - wgNczenie/wygNczenie auto szkicu Sl adu
é- oczekiwanie na zako®E zenie procesu ster
® - wymuszenie zatrzymania programu po wykryciu kolizji
= - wihN / wygNcz numerowanie | inii
kompil acja programu steruj Ncego (sprawd

- przetwarzanie programu (ci Ngge) [F10]

wstrzymanie (pauza) przetwarzania programu

]

TR

zakoE&zenie przetwarzania programu [F11

5
1
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2 Uwaga
Wykryte bgndy wuniemoUliwiajN uruchomienia prz
przycisk-w). KaUda nawet najmniejsza zmiana W

kompilacji przed uruchomieniem symulaciji.

Menu podrnczne

Interfejsti Banele boczné Ba n e | prograiniu steruj Ncego
Dostnpne meni podrnczne (pod prawym Kkl awi sz
wiNczenie/ wygNczenie dodat kowych opcj i

| <& Cofnij Ctri+Z

- cofnij operacje
- pon-w operacje
| g Wytnij Ctrl+X - wytnij zaznaczony tekst
| KD Kopiuj CtrhC - kopiuj zaznaczony tekst
[ [T Wklej Ctrl+V _
1 - wklej dane ze schowka
X Usun Del
- Usu®E& zaznaczony tekst
3| Zaznacz wszystko .
% Wycryebenace - zaznacz cagy tekst
Cd  Wyczysé komentarze - oczySi tekst ze zbhndnych sp.
1 Znaki specjalne - USUE wszystkie komentarze
& Wykres - pokaU znaki specjalne np. E
| @ Tablica komend - wySwietl kartn szkicowania
- wySwi et | tablice komend wut
programu
Edytor prgramu
Interfejsii Banele boczné Ba n e | prograniu steruj Ncego
Edytory kodu
Do edycj i programu dostnpne sN dwa panele prz
“l Jhzyk-w programowania robot-w np. Mel f aBes
“ Jnzyka programowapG@odobrabi arek CNC
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|| Program sterujacy

1] |[s] G | D) : 4] [s] 4 |FIOIE| 7
[0 BOPEN - B01[G17
20 SPD 100 Doz (G54
803(GO X+160 YO Z30 A90 CO
D04 |X+160 Y-100 Z30
- 05
B06/G1 X+100 Y-50
- 07
2)=1 THEN Bos(G1 X100 Y50
5)=1 90s (%200 Y50
910 (Y-50
811(X100
L)

PO /i\ XY-USR & 16+

Edytor MelfaBesic Edytor GCode

2 Uwaga
Nal eUOy wybrail odpowiedni N zakgadkn dla wybran
skgadni komend jest uzaleUnioB6edodawyhkgadge

Mel f aBeasiz Wameind nie bhindzie rozpoznana i p ok
Dostnpne jnzyki programowani a
T JAizyk Movmas-sta€Cymmamgk programowani rob
T Jnzyk Mel-noBvgysijaizlyk programowani robot - w
T JnzyGodedg nzyk opaamowaniuobrabanekoCiNE

Edycja programu

Interfejsii Banele boczné Ba n e | progradniu steruj Ncego
Kol orowani e skgadni progr amu

Dl a ugatwienia twor z
|| Program sterujacy = & progr amu edytory
ERIE /ﬁ.}gi:\eﬁ% A wyposaUone w me c
B [ mopme = —— kol orowani a skgadnl_
O |20 SPD 100 . zatem program steruj
r : ; Linia z opisem kaUdorazowo po zakod
| ;Z;o—'_u_ — e T komendy o ile zostanie ona
X S L — rozpoznana jako praw
o SE¥ 113 0!"5llﬂak°’1°‘11mn zmiana ¢ j kol oru. Opr-c
B [s0 IF 2)=1 THEN 10  QgwokmiedoIO kol orowane sN r-Une
B |20 (3=t N np. numery pozycji z
2 el ~ Etkieaskoku do portu 10, znaczniki skoku itp.
| —— Opr-cz wprowadzani a

1 »

umoUl i wia tworzenie
trakcie przetwarzani
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Okno edycji programu steruj Ncego

H\Z Informacja

Dl a mechanizmu kol orowania skgadni nie jest i
byl zapisana jako: mov, Mov, mOv co zostanie
MOV.

Rnczna i czaanunemagatlini

Numeracja poszczeg:-Ilnych i nii kodu progr amt
(kompil ator odwoguje sin do numeru | inidi w Kk
wykonywania instrukcji skoku gdzie zamiast znacznika podawany jestriumneW tym drugim
przypadku i stotne jest nie powtarzanie numer -
docelowa skoku.

=

Aut o numeracj a: Pi szNc kod programu 2z aut oma
kol ejnoSi prlzo pjissatnytcdh dZaalieUni one od faktycz
po modyfi kacij. kodu (wstawieniu jakiejS linii
uUytych w programie.

Z

Riczna numeracja: MoUna tego juinijkend\h a kk onrazlyes(ya
zapas numer -w | inii przy wprowadzaniu kodu n
dokonywal zmian w kodzie dodaj Nc linin z nu
koniecznoSci analizy c adéugkoackskokw i wprowadzan
Il nnN metoda |est stosowanie znaczni k-w skok:i
przypadku naleUy wprowadzil wunikalny znaczni k
uUOycia znaku spacj.i

u? Informacja
PrzegNaadjoNatycznej numeracji na rfAncznN apl.i
przypadku edytora@ode opr -cz numer -w |l inii przed nume

Dodatkowe funkcje edycji

Po napisaniu programu mo Unya npyonsig uddoys t msp niy mmia rwe
tj:

T WyczySi-cgpyasazjceenie kodu ze zbnAndnych spacj.i
duUe w nazwach komend

T WyczySIi k-ooozgsncreaie kodu ze wszystkich wprowadzanych komentarzy
f Znaki specjaine- wy Swa reitd znak-w nie drukowanych n
nastnpnej i nii itp.
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Wczytywanie programu z pliku

Pl i ki kodu programu przypisane sN do aktwual ni
innego projektu nal eUOy:

f Drag&Drop-u Uyi funkicjupuhiwydby wczytal dowol n

programu
f Otw-zaznaczyl w oknie kreatora wczytywani a
Copyright E 2016; by Mechatronik.pl AlIl Right

Test programu

Interfejsii Banele boczné Ba n e | prograiniu steruj Ncego

| | Program sterujacy
Przykgdgad testu kodu progran

[]

; - l'inia bez bgndu: otwarci
- - bgNd numeracji (poprzedn
(] - linia nieaktywna (opis)
o - bgNd numeracji (brak num
: - b gNd ¢nledzpazmane polecenie)
o - bgNd punktu (brak punktu
o - l'inia bez bgndu: op-Fni e
® |00 MOV E - bgNd skoku (brak linii ¢
@ (//etap 1 skok)

i - l' inia bez bgndu: przypi s:
: - bgNd punktu (brak punktu

Okno edycji programu steruj acego bgNd s kv gva d n i natznika®pisa)z pozn.

- brak bgndu z ostrzeUeni e

END
Oznaczenia linii programu

- linia komentarzu lub linia pusta

*-linia bez bgnhndu kompilacij.i
@ -linia z bgdgndem

* -ostrzeUenie o braku linii koGa programu
w? Informacja
Brak komendyENDz ak o EBc zeni a programu, nie wpgywa na I
to tylko informacja dla uUytkownika o nie zac
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dowe oznaczenia wykrytych bgnd-w

a
-bgNd nazwy komendy

o

® -bgNd skgadni

@ -bgNd skoku

@ -bgNd punktu (brak punktu w |iScie)

@ -bgNd nierozpoznanego tekstu za komendN

@ -zga numeracja | inii

Kompilacja-t est owani e skgadni programu

Wydani e polecenia sprawdzenia skgadni program
kodu pod wzglndem bgnd-w zapisu jaki [ numer
pozycji. Opr-cz oznaczeE poszc;opigwdkniefmforimac]i.inii
Szczeg:- gowo S| i nformacj i zal eUy od pozi omu t
informaciji).

Przykgdgady informacji dla poziomu pierwszego i

) I
Poziom 1: = »

Aktywne linie kodu:é
|Sprawdzanie zakorhczone - bleddw:7

Poziom 32 {i U

>> test linii:l liniz bez bledu) HOPEN
>> test linii:2 linis bez biedu) SED

>> bigd linii:4 bigd numeracji linii)
>> biad linii:5 (biad skizdni)

>> b2ad linii:é nierozpoznany tekst z:& komends) MOV
>> test linii:7 linis bez biedu) DLY

>> test linii:8 linia bez biedu) IF

|>> test 1linii:§ linia bez bledu) M

>> test 1linii:10 liniz bez biedu) MOV

>> bigd linii:1ll (btgd numerscji linii)
Biedy skladni polcen:4

>> bigd linii:2 (zta numeracjz linii) 20

Biedy numeracji linii:l

0
[¥]
"
e
o

>> bigd linii:4 brak linii docelowe]j
Bigdy skoku do linii:1

[>> b3ad linii:& r
Biedy punktdw pozycji:cl

Kompilacja-t est owani e skgadni poprawi onego progr amt
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|| Program sterujacy i= @B || Program sterujacy

M E 4lEE=E 7 M & 4EEE 7
[ HOPEN : 8 |11 HOPEN

20 SPD 100 o 20 SPD 100

1 o

[

MOV P1 30 MOV

40 B 40 MOV

= g g gy
N

o

2)=1 THEN 4 20 IF 2)=1 THEN
5)=1 30 M _OUT (3)=1

00O o000

-

Kontrola przetwarzania programu

Interfejsti Banele boczné Ba n e | prograniu steruj Ncego

[ ;|
2> HOPEN

S8 150 Proces przetwarzania napisanego programu

Po uruchomieniu programu j ¢
jest funkcja odSwieUani a,

niebieskN aktualnie przetw
temu uUytkownik moUe zaob

poszczeg:-lnych komend. Apl
korzystaniaz f unkocj i skoku pomi
MelfaBesic i GCo d e, bndzi e r-wni e

widok edytora programu na aktualnie przetwarzany
program.

Okno edycji programu

Tryby przetwarzania programu

Prawidgowo napisany kod programu bez bghd- - w
trybach pracy
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“Tryb pracy ci Nggej: jeSli nie jest akt ywna
Wykonywania danej i nii kodu przechodzi do k¢
linii np. dla funkcjiidocelbtwejk u nast Npi przej Sci e
'=-_Tryb pracy krokowej : gdy | est aktywna opcj
zako&zeniu wykonywania danej i nii kodu ocz
(naci Snificia przycisku pracy ci Ng@®¥ajoScpo oklit fwu
uUOytej w danej linii np. dla funkcji skoku na
= ZakoGczenie pracy: wywoganie tej funkcji zal
¥ Uwaga
PrzegNcznik trybu pracy krokowaegr amu ejlgSlIpir zen
byl uruchomiony w trybie pracy krokowej . Pr z
programu uruchamia praci automatycznN | ub pow
(zaleUnie od stanu przegdgNcznika).

Oznaczanie linii

& - aktualnie przetwarzana linia programu

&-o0znaczony start programu (pierwsze klikninc

©#-o0znaczony koniec/wstrzymani e programu (drug

w? Informacja

Oznaczenie | inii poprzez kliknincie myszkN n
poczNtku/startu i koE&a przetwarzania progran
linia oznaczona tym znacznikiem zostanie wybrana kolejny raz, Ngs i Zmi ana o0zhae
znaczni k ko CEca. Kol ejne kliknincie dezaktywu

testowego rozruchu progr amu or az j ego koni e
przetwarzania krokowego.

2 Uwaga
Oznaczanielinim Ul i we jest tyl ko po procesie kompil ac
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Wykresy

Interfejstii Banele boczné Ba n e | progradiniu steruj Ncego

[ | Program sterujacy
BIE
"1 700
600
S00
400
1 300
200
100
000
900
800
700
600
500
400
300
200
100

100

Wykres stanu enkoder - w
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Okno widoku 3D

Interfejst
Przestrze@ wirtual nego naSz wylazystasidma silnikao ©persGl a u

(komponent GLScene) kt-ry umoUliwia tworzenie
detale Srodowiska wirtualnego.

vz xz (8 = : v ¥ Kolorystyka i widocmodé X
XY l “= Panelvidokn | Panel 'j'-~- ZED) i Bryly

=
]

'

X

Predkosérobota | -
o ——

? /' Predkosé napedow

[S0%] S0% |*|

Wi dok Srodowi ska 3D

W skgad przestrzeni wchodzN:

T srodowi sko 3D
1 Panel widoku

1 Panel kolorystyki
1
1

Menu podrnczn
Suwak prnAndkoS$S
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Panel widoku

Interfejsil @kno widoku 3D

Panel widoku stanowi przegNcznik pomindzy
Dostfipne sN 4 widoki z kamery, | e czatmaywdokinadoku
poszczeg-lne pgaszczyzny. Wyb-r kamery widoku
przycisk z oznaczeniami | iterowymi danej pgas.

pgaszczyzni widoku.

- Uwaga
W widokachnpgaez¢aeyt moUl i we obracanie widok
przybli Uanie/oddal ani e.
Dodat kowe opcje panel widoku to wySwietlanie
Widok perspektywy

YZ Xz &

~&

Wi dok pgaszczyzny XY

54



Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

1?2 Xz @

TEN

.......................................................

Wi dok pdgaszczyzny YZ

vz|xz &
W
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Wi dok pgaszczyzny ZX

Panel kolorystyki

Interfe|su Okno widoku 3Du U

wim |
¥ 30 [ Bryty
(¥ Tekstury [ Szkielet

Jasnosc (Przezoczystosclﬁ

'1‘! (] ]tl

Panel kolorystyki umoUliwia szybkN zmiann jas
pokazania bNd¥ ukrycia element-w skadowych o

Panel stanowi zupegnienie do opcji zmi any ko
obi ekt -w jest (3 aba dla wybranej kolorystyki

¥ Uwaga

Zmi ana jasnoSci i przezroczystoSci nie zmieni
zachowalstiammeni a nal eUy rhcznie zmienil te pa
zapisal projekt.
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Przykgad zmiany jasnoSci i przezroczystoSci
ren foorystahe  mdocieid ¥ Tan fooryatae | mdocoedd ¥
pe Briis Wy | i AR

Przykgdad zmiany widocznoSci tekstur

vz foorysthe i wdoced ¥ T2 4

wig R oy :

o @Tratey 8 soecet
leres Memrscyor @

o
« 1

Copyright E 2016; by Mechatroni k. pl Al Ri ght

Menu podrnczne

Interfejs »» Okno widoku 3D »»

v Widok

Edycja

Opcje edycji » 1 tryb wi doku: br ak mo Ul i wt
= Move przemieszczani a obiNekt-yv
B o 1 'tryt.) edyc"j i': moU.IiIWQSci zaz
o o b i e lopcje tyb edycjiopcje sterowania widokiem

1 resetowania widoku: centrowanie widoku kamery

! 1 resetowania widoku: resetowanie widoku kamery do

B Centruj widok parametr - -w zapisanych w projek
S Reset widoku kamery

‘Odwréé zoom

Opcje sterowania widokiem

Opcje przypisania reakciji Srodowi ska przy ruc
jednw zesnN zmi anN funkcji pozostagych klawiszy.
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Domy Sl ne ustawieni a:

T Lewy kl awisz myszki + ruch: obr -t przestr

T Prawy Kkl awisz myszki + ruch: przesuwani e
widoku

 Lewy+Prawyklawiszmyszi + ruch: przybliUanie i odd

f Rolka myszki: przybliUanie i oddal anie wi

Zmi ana ustawi e &E:

S l ewy klawisz: obr-t przestrzeni

o lewy klawisz: przesuwanie przestrzeni

- |l ewy klawisz: przybliUanie/oddal anie pr
g Uwaga

Zmi ana ustawie®& przypisanych do | ewego Kkl awi

klawisza na komplementarne.

Copyright E 2016; by Mechatronik.pl AlIl Right

Tryb edycji

Interfejst @kno widoku 3D0 U

Tryb edycj. umo Uliicwineegpa ipomoc¢ ®j Juatzmi eni i
przestrzeni oraz przemieszczal ramin robota p

u? Informacja

Aby przejSi do trybu edycji naleUy wybral z m
razyw przestrzeni 3D. Po przejSciu w tryb edyc|]
dane aktual ni e Zaznaczonego obi ektu (j ego p
podr nczn e-kilbw drzestrzerd 3Du

2 Uwaga

Apl i kacja nie pozwala na przemieszczanie obie
(nawi Nzano pogNczanie z robotem wirtual nym),
kt -ra koliduje z dziaganiem uUytkownika na ob
PrzechodzNc w tryb edycji zaleUnie od aktual ni
obi ekt . Aby zmienil zaznaczenie obiektu nale
przestrzeni 3D poza graficznym edytpoorjeanwia snians
selected object") zaznaczyl nowy obiekt.
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Robotyka

Edytor graficzny dodatkowe opcje

Mechatronik RobLab

v Widok
Edycja
v Zmieniaj automatycznie parametry
= v Edytor graficzny
*L_. Move
4 Rotare v Edycja obrotu
4@. Zoom v Edycja pozycji - plus
Cdwroc zoom v Edycja pozycji - minus
v Edycj ji -
p Centruj widok dydaponydicfewenm
5D Reset widoku kamery
Dodatkowe opcje edytora graficznego
Opcje dodat kowe dostnhnpne w menu podrAcznym um
el ement - w gdytard jalc z raehgwa@nia aplikacji po zmianie pozycji detalu (czy
automatycznie przepisywal nowe ustawienia poz
Edytor graficzny opcje
: \..t“'-"
- wgNczone opcje: obr-t, osie plus, os
- wgNczone opcjméenussiiep@lasgczygziny
/ - wgNczone opcje: osie plus i osi mi nu
,@ - wgNczone opcje: osie plus i pgaszczy

Edytor graficznyro b s gu g a

Korzystanie

z

graficznego

edytora jest

nt ui

wzdguU wybranyc hz gdsiid,e np waysbzrcaznyezinypgwas zczyzny,

j est przez

trzy

kol or owe

pierScienie.
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Po najechaniu myszkN na wybrany obiekt edytor

wykonania wybranej akcji. N aahwy&enié¢ veylbranego bbiekiue g o
edytora graficznego umoUliwia wraz z przemies
lub obrotu.

Pal

Suwak prndkoSci

Interfejs » Okno widoku 3D »»

Predkoscrobota = :
— ,—, : Ukrycie panelu J

|| Predkosénapedow Suwak predkosci mformacji

| A— == ' S
s% ' (1] B4
Speed roboz: 53 (10081 = 6,79 = - 4
Spead matcora: 70% @

Suwak prnindkoSci usytuowany | est w dol nej
ustawienia maksymal nej priadkoSci ruchu dl a |
umi eszczone obiekty napndzane silnikiem obok
procentowN prfidkoSci tych napfd-w. Aby zmien
informacjn (wartoSi procentowa aktywnej prnadk
"[1"). NastfApnie suwakiem moUnaeustalil nowN

Dodat kowe parametry ustawie@® prindkoSci

Copyright E 2016; by Mechatroni k. pl Al Ri ght

App

Interfejst U

>

Podst awowymi el ementami | aki mi uUyt kowni k zar
T Jnzyk aplikacj.
T Kolorystyka interfejsu I Srodowi ska 3D
1 Projekty
T Media (pliKki tekstur i obi ekt -w 3D)
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Jnzyk

Interfejsi ar z Ndzaniaé

Edycja Opcje Widok Help

[7] Nowy Ctrl+N @ A Lo
i~ Otwérz Ctrl+0
Zapisz Ctrl+S
5| Zapiszjako..  Shift+Ctrl+S

| v Domyélny

Zrzut ekranu »
I en

@] Wyjdzz programu e Pl

Robotyka

Mechatronik RobLab

apli kacj i

aplikacj N

Zmi ana jnzyka interfejsi
jest

z pozi omu me n u "PlLik/ Jl
jnzyka domySlnego ust a
wbudowany | nywaky pquazdss K i
tworzenia aplikacji. W trybie tym nie
zamieniajN sin nazwy pa
do roUnych obiekt -w | ak
bl okowany do nich dostnj

nie jest wykorzystywany. Tryb ten nie czyta

pli k- w j hzykowychagadl at e
przewi dzi anej struktury kat al ogowe | do prawi
aplikacij. nie zostanN odnalezione pliki jhnzyk
Okno edycji programu automatycznie uruchamiany.

L‘?Informacja
Apli kacja posiada wbudowany kreator pl i k- w |
jnzyka. Kreator dostnpny po zalogowaniu na ko

PojgoUenie plik-w

j hzykowych

Plik Narzedzia gtowne Udostepnianie Widok Q
- v N <« Locale » en v O Przeszukaj.., @
RobLAB4.0 A [ Nazwa B &
Data | RobLAB_App.Ing
Locale | RobLAB_MES.Ing
en | RobLAB_OPT.Ing
ol | RobLAB_PAR.Ing
Media | J RobLAB_POS.Ing
| RobLAB_PRO.Ing
Screen el
e | RobLAB_R3D.Ing
t S
e 7| RobLAB_ROB.Ing Y
Projects | 2 >
Elementy: 10 =]
Pl i ki jhzykowe umi eszczone s N w lataldgach alg u D
poszczeg-lnych jnAazyk: - w.
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Kolorystyka aplikacji
Interfejst Aar zNdzaniuég apli kacj N

Apli kacja udostinpnia narzndzia do zmiany kol c
Srodowi ska 3D

Kol orystyka Srodowi ska 3D

o

L » [ 5 @ ss-g-Zmiana kolorystyki Srodowi
Paski , ' — panelu "Parametry" karta "Opcje dodatkowe"
. sekcja "PodgoUe" gdzie mo
parametr -w w tym kol oryst:
= Theme " kolor podgoUa |, kol or si
(O Resetjinterfeisu | . r-wnieU p neeustalieria kaldrystykiaw
‘ T menu aplikacji "Widok/Kolorystyka sceny".
Niebieski . . . LT
‘ ; Zastosowanie pre definiowanej kolorystyki nie
\ Ciemny
\
|

zmienia ustawie& zapisany
o temu moUna szybko wr - -cil
wybierajNc opcjn "UUytkow

Panele boczne [ 2.4 {ﬁ| wav O~y
Paski 3 —
e Kolorystylkasceny | __Zmiana kolorystyki int el
DL N Windows moUl i wa jest w menu apl.
| &) Resetyj interfejsu | Cyan Night gdzi e dostfApnych j est p
Carbon interfejsu oraz powr - -t dc
® Sapphire Kamri Windowsa.
Turquoise Gray
Cobalt XEMedia

Przykgady kol orystyki interfejsu

L

e L H
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Robotyka

ZarzNdzani e

Mechatronik RobLab

proj ekt ami

Interfejst Aar zNdzaniuég apli kacj N

Nowy projekt

Podczas kaUdego uruchomieni a aplikacij.i aut c
umi eszczenia nhowej konstrukcj.i robota oraz dc

nie zaznaczono opcji wcaywania ostatnio edytowanego projektu:

2 Uwaga

Odznaczenie opcji "Wczytywanie ostatniego projektu” w parametrach aplikacji spowoduje zapis

ScieUki do ostatnio

Utworzenie nowego projektu anU | i we

przycisku L lub opcji "Nowy" z menu "Plik".

j est

r -

ot wartego

wn

projektu i

~

e U

Po
dw-

wybraniu
ch

t

e ]

opcij i

ot wor zy

S

N

W

trakci

e

i nterfejs

opcij i

1 Nowy pusty projekt
1 Na podstawie szablonu

L1
;,f-? Informacja

Szabl

ony

zami es zcz oDawTemplages"aOfwarcievprojett al ogu " .

—

Projekt
' Nazwa: BCN3D_F,ini

Data: 2016-09-11 16:40:06

@ otworz

Caly projekt =

22 -
2 LOSO

a8 S o1

BCN3D_stl

Ex00_All

Ex00_Dynamic

Ex00_RobTrain
FxNN_RnhTrain_h

BCN3D_obj

oK Cancel

Opcja otwarcia projektu zapisanego w

auto

katal ogu

wybrania przycisku
"Open" z menu "Plik".

./ Projects
]

lub opgciji

Akcja otwierania projektu pozwala

na

podgl Nd wczeSniej wyk
danego projektu wraz
ut wor zeni a cCo znacz

zarzNdzani e

projektan
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Zapisanie projektu

Robotyka Mechatronik RobLab

Opcja zapisania projektu w katal c
Projekt jest po wybrania @mycisku S ub opcji "Zapisz jako" z
Nowy pus menu "Plik".
D G T Projekty zapisywane sN w domyS]I
[y pemichs 2 ./ Projects/ gdzie znajdujN sin c
Ex62_TriPod_rev. B projektu:
Ex64_TriPod
Ex65_Tr?Pod
i - plik parametr-w przestrzeni Wwi
Mitsubishi RV-2
RobTRAIN 3D s 2
IR : - plik listy pozyciji (*.pos)
INowy projekt]
| ok || cancel | - plik programu steruj Ncego Mel f
-pl i k progr amOode*tgmd)uj Ncego G
-pl ik zdjncia projektu (*.png)
2 Uwaga
MoUIl i we jest otwarcie/zapisanie cagego projek
czy listy pozycjijwtymcel nal eUy zmienil opcjh "cagy proje
danym przypadku.
Zar zNdzani e medi ami
Interfejst Aar zNdzaniég apli kacj N
Interfejs zarzNdzania medi ami
[ Opr - cz projekt-w uUytkowni k ma d
zar zNdnean iaani czyl i pl i kami bry
Change file: prime . . .
\DataWedial plik-w tekstur, takich jak el eme
wczytania pliki brygowe to *. st
Birectory tekstur *.mtl.
72786
— Dla zachowania sp-jnoSci izNrze
56336 byl umieszczobasaMedk at al bgtietfej s
114013 . .
\eHes Fylko do tego katalogu i ni ema
185 innych ¥F¥r-deg. W katalogu moUna
- np. elementy czgon-w robot a.
o« | | e | || nterfejs zarzMdZDdarniaa i mekddlaoriuj re
el ement - w kat al

- podkatal ogi

RobTrain

W zamieszczonych

(czcionka <czarna): pogrupowan
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- pl i ki brygowe (czcionka niebieska) jednpm i ki

z trzech format - -w: *.stl, *.3ds lub *.obj wra
- pli ki tekstur (czcionka zielona): pl i ki w
moUna pokryl obiekty zamieszczone w Srodowi sk

Copyright E 20 1pbAll Rights Rédenvech at r oni k.

Panel informacji

Interfejst U
s [L
)

Panel i nformacj.i procesowych pozwal a wy S
prowadzonych dziaganiach w tym r-wnieU szere
postaci listy stale uaktualniarn daj Nc jednoczeSnie moUliwoS]|
komuni kat - w.

ROBOT VIRTUALNY -] &

. @

i

Pasek pomocy
Opis ikon
g - czyszczenie okna komuni kat - w i konsol i
o . wySwietlenie informacij. o aktualnym par
£ .zmi ana poziomu wySwietlania informacij.i
Poziom wySwitlania informacij.
LLEMprzycisk poziomu wySwietlania informaci
informacji. Dla pierwszego poziomu wySwietl!l al
poziom tym czfiistoSI jak i iloSI sin zoskunksza.
Menu dodatkowych informacji
TCP zadanie proste: wySwi etlenie szeregu par

prostego
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[ & Tcp-za},a;,;ep,oste ' TCP zadani e odwr ot ne: wy Swi et |
& TCP~zadanie odrotne wyznaczanych w obliczeniach zadania odwrotnego

| 12 Tcp - punkty TCP" punktyiewplwiket wemktual nego

| pozycji robota

iif“ROB-wymiary ROB wymiary: wySwietlenie podst

[ ROB-stanlO robota

;@JROB-zakresy ROB stan | O: wySwietlenie stanu ¢

'@ ROB- kontroler zakresy: wy Swi et l eni e zakres-w
— 7 - robota

ROB k o nt wietlergéerinformacji &czytanych z kontrolera rzeczywistego robota
Dodatkowe opcje w trybie administratora

(H

- wySwietlanie informacij. di agnostycznych
al uruchomienie edytora jnzyka interfejsu

- uruchomienie panelu konfiguracji kontrolera robota rzeczywistego

Pasek stanu

I nterfejs 00U

G J|

Na pasku stanu wySwietlane sN dostfipne inf

o aktual nej pozycj. punktu TCP czy teU opis
Podst awowe sekcje i mampoimdieqa .paska stanu opi

Przycisk widoczmosct Przycisk uruchamiania serwera HMI Dioda statusu Dioda

paskow kontrolt oraz flos¢ podiaczonych klientow : aplikacji kolizji

-—»i),.<;a- JOG: [0,00%; 0,00%; 0,00%; 0,00%; 0,00%: 0,00°%) Speed: 50°/5 [100%] = 7,205 HME O ; & ‘ RRod 4«

1 \ / I
Pole mformacjt Pole mformacji o Opis narzedzi Informacja o
podstawowe aktualnej pozyejt polaczeniu COM

Opis sekcji

Pole informaciji podstawowychp ol e ws kazuj Nce aktualne dziaga
aplikacji.

Pole informacji pozyciipol e wskazuj Nce wartoSci aktual ne|j
powoduj e pwszkeagzNac® eproinei fdzy: JOG, XYZ, GLO(gl ot

Opi s napahdziwskazuj Nce dodatkowe informacje
znajdujNcych sifn pod wska¥fnikiem myszKki
Przycisk HMI-pr zyci sk szybkiego dostnpu do serwera

serwera oraz w opisie wySwietlona zostaje akt
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Dioda statusu aplikacjid i oda wskazuj Nca akthiaadkpwne$ain ami m
cyklicznie zmieniajNcy sin kolor biago/ zielo
wy § N c zwstrzgmywaaie animacji.

w’z Informacja

Dziaganie procesu animacij. wykazuje stage uU
obiekt-w w Srodowisku 3D. DIl atego aplikacja
ani macj i gdy w okreSlonym czasie (np. 30s) r
uUyt kowni ka. Auto wstrzymywani e anrzamapogamuj e s t

lub szkicowaniu przestrzeni roboczej.

Dioda kolizji-di oda wskazuj Nca stan wykrytych koliz
pozostagdge kolory zaleUnie od rodzaju kolizji

Skr-ty klawiatur owe

Interfejsii @kno widoku 3DuU U

i )

Aplikacc a udostnpnia szereg skr-t-w klawiaturowyc
i sterowania.

Skr -ty edycyjne

' | Menu edycji
- wytnij [Ctrl]+[X]
- kopiuj [Ctrl]+[C]

Yo Wytnij ctsx | - wklej [Ctrl]+[V]

[ Kopiyj Cuwsc |- USUE [Del]

B wiie ctley | - Zzaznacz wszystko [Ctrl]+[A]
X Usun Del

3| Zaznacz wszystko

Skr-ty steruj Nce

-

nawi Npa@Nezenia z wirtualnym robotem [ F°

- nawi Nzanie pogNczenia z rzeczywistym ro

TR

- kompilacja programu steruj Ncego (sprawd
- przetwarzanie programu (ci Ngge) [F10]

- zako@&zenie przetwarzania programu [F11
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Skr-ty wscpomagaj N

Skr-ty wspomagaj Nce edycjn pozwal ajN na zmian
moUl i we jest zmniejszanie lub zwifikszanie war

g

- zmi ana waptpbp$pisanMN/jednost ki
[Shift+- “ zmi ana warttprSzypios dMM j ednost ki
[Ctr]+- “ zmi ana wartpBSzypbsa@nlixjednost ki

Skr-ty steruj Nce

(&) JOG = G

Czesc regionalna

1 [{] il [+] 0°22700'

32 [4] Wl [+]25%01700'

JJ«\\\spl | I+ 29°49 00"

W panelu JOG moUliwe jest sterowanil@anb'rnaacjm'ieni
przycisk-w [Ctrl] i strzagezZan)yAkjtasatl nU-eg twiy ba
[Ctrl]+ [Up] -zmi ana osi o jednN do tygu np. z J3 >:
[Ctrl]+ [Down]-z mi ana osi o jednN do do przodu np. z
[Ctrl]+ [Left] -zmi ana wart oSc'jednostkhr anej osi o "

[Ctrl]+ [Right] -z mi ana wa me¢josBd+" jednostkar a
Sterowanie widokiem

S§rodowi sko wirtualne 3D domySlnie ma przypisa

5?_;+¢Ee,-obr-t przestrzeni wok-§g centralnego pun
2,4 -przesuwani e przestrzeni wzgl ndem pgas
@ .u%&widoku
n._.-_}_-\._.-_i_ -
-przybliUanie i oddal anie widoku
przybliUanie | oddal ani e widoku
+ [Shift] -szybsze przybliUanie i oddalanie widok.t
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JnzyKk.] programowani a
Dostnpne jnzyki programowani a
f JAnzyk Movmas-sta€Cymmamgk programowani rob:
T Jinzyk Mel-noBvesijaizlyk programowani robot - w
T Jnzydodeg nzyk oparty na programowaniu obra

PrzegNczni k kodu

Aplikacja umoUliwia uruchami agime jpzgguarmprwgst
Mo Ul i we j est r-wnieU ur uc h aCuodeam pogiomyp proggamwa mu
Mel faBasiclV korzystajNc z funkcji uruchamian

CALLP "G-Code"

Jnzyk Movmaster Commano

Mz
£l

Program pisany w jmmarwyd& uo Moeranasiterna@Zonumer owall

w kaUdej reali zowane jest jedno polecenie.
Przykgdgad skgadni pojedynczej i nii
MS P1,5 1 - numer linii
? T T T 2 - komenda
1 2 3 74 ) B
3 - parametr instrukcji
4 - dodatkowe parametry lub instrukcje

Klasyfikacja zobBkwwnyckmwepngghami e:

P - zmienna pozycji (np. P11);

Spacja(roddziela poszczeg-Ilne el ementy skgadowe |
Przecinek (,}oddzi el a parametry gdy uUywany jest wi
Apostrof (')- otwiera komentarz;

Gwiazdka ( * )- stosowany jestpre d nazwN et yki ety

Dostnpne komendy

Rodzaj komendy Nazwa Symbol
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Kontrola ramienia Ruch prosty MO
Ruch po trajektorii linioweMS
Otwarcie chwytaka GO

Zamknincie dctwyt aka
Kontrola priadkoSci P3IPidkoSi
Kontrola programu Skok do linii GT
Op:- ¥Fnieni e TI
ZakoE& zeni e Eprogr amu
Kontrola |icznik-w P3Czypisanie |icznika
Zwi nkszenieldiczni ka
Zmniejszenie licznika DC
Ust awienie Do por - -wnani a
Por -wnanie I|IEQczni ka
Kontrola 10 Test wej Sci aB
Przypisanie OByj Sci a

1Y
| "H“ %

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
MO <numer pozycji>

konanle ruc hu rami e

Komenda pozwal aj Nca na y
zndne zostagy umiesz
d
c

docel owego kt-rego wsp-
pozycji podanymjko parametr kom
zal eUy jedynie od prnd

w
gr
me n y Trajektoria wyka
koS poszczeg:-lnych c¢z

Dodat kowa funkcja komendy (ruch wzglndny):

Podani e numeru pozycij.i wy ma g a praypadkel svgkorzysamia e |
komendy do ruchu wzglndnego (zamiast | iterki
i ter ki B CR numer u OSI gl obal nej 1..2) kome
wartoSi aktualam&lj waoz wSjli po pozecinki np.

MO J2,+10 "przemieSI ramin w osi dru

MO J2;10 "przemi eSIi ramifi w osi dru
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: ' Opis
= MO Ej 10 MO P7
N 3 20 mo P3
il 30 GC

Hand
ﬁ/i—:ﬁabotmt
® O:Movement position
P1 (1

@

T "\Pz ? \&

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
MS <numer pozycji>,<iloSi punkt-w poSrednich>

Komenda pozwalajNca na wykonanie ruchu r ami e
docel owego kt-rego wsp-grzndne zost adumerenmi es z

pozycj i podanym jako parametr komendy. Traj e
pomi ndzy punkt ami aktual nym i docel owym z pun
punkt-w poSrednich pozwala natzmjakbodokgadn
zaleUy r-wnieU od odleggoSci pomifndzy punktam
_ 2 ' Opis
L “‘s’ e 10 MO P7
20 ms P3,12
30 MS P22 20 ms P3,12

30 MS P2,2
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Hand ~4——: Robot movement

[ﬁﬁ ® O:Movement position

(1) o
o w/'
R
8—'— .
\\

\P1_

v
| m" 8

Kontrola ramienia robotakomenda otwarcia chwytaka
GO

Komenda pozwal aj Nca na wykonanie otwarcia chw

parametr - -w. Aplikacja pozwala na sterowanie t
4 wyj Sl binarnych robota rzeczywistego.
" Opis
el 10 MO P7
e 0 20 MS P5,25
mo P3 30gc 'zamknincie chwytaka
GO 40 mo P3

50 GO 'otwarcie chwytaka"

1Y
| mﬂ (G%

Kontrola ramienia robotak o menda zamkni ncia chwyt aka
GC
Komenda pozwal aj Nc a a wykonani e zamkninci a

n
dodat kowych parametr - w. ieAyko edhyanchwstakipn @zyesangm n a
do jednego z 4 wyjSi binarnych robota rzeczyw

12
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" Opis
i 10 MO P7
masipy 20 MS P5,25
go; 30 hc '"zamknincie chwytaka
GO 40 mo P3
50 GO 'otwarcie chwytaka
Kontrola ramienia robotak o menda pr fidkoSci ruchu

SP <priadkoSi >

Komenda pozwalajNca na ustawieniu aktual nnej

pridkoSci ustawianej dla danego c¢czJonu200%Ko men
bez znaku " %" ko u podanej wartoSci typu
2 ' Opis

i 10 MOP7

P 20 MS P5,25 B

P 30 SP 50 '"prnAadkoSl 50%

sp 100 40 mo P3

50 sp 100 'prhiadkoSi 100%

Kontrola programu skok do linii

GT <numer linii>

Komenda pozwal aj Nca na wykonanie skoku do zao
numer | inii programu wyraUony w liczbie cagko
"Opis
10 MO P7
20 MS P5,25
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10 MO P7

20 MS P5,25
30 SP 50

10 mo P3

50 sp 100
&0 gt 10
[
-—
—_—

Kontrola programuo p - ¥ni eni e

Tl <wartoSi op-

Komenda
Wywogani e
sekundy.

T MO P7
20 MS P5,25
30 TI 20
40 mo P3
50 sp 100
) gt 10

60 gt 10 'skok do linii 10

Lol T
S

Kontrola programuz ak o Ec zeni a

ED
Komenda

10 MO P7
20 MS P5,25
30 TI 20

10 mo P3
50 sp 100

60 ED 'koniec programu

pozwal aj Nc a
komendy

zako@E®zeni a

Robotyka Mechatronik RobLab

30 SP 50
40 mv P3
50 sp 100
60 gt 10 'skok do linii 10

czasowe

FTnienia>

na wprowadzenie op:-Fnien
pozwal a na zatrzymani e pr ze
10 MO P7
20 MS P5,25
30 T1I 20 "op:-Fnienie ok. 2s
40 mo P3
50 sp 100

progr amu

przetwarzania programu.
10 MO P7
20 MS P5,25
30 TI
40 mo P3
50 sp100

20 '"op-FTnienie ok. 2s
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Kont r ol a -dperacje maiicknikach

SC M<numer I|licznika>, <wartoSi przypisania>
Komenda przypisania umoUliwia zapisanie wybr a
liczni k-w M1.. MS8. Przypisanie wymusza podani a
znaku r-wnoSci wraz z nowN wartoSci N wybraneg
10 SC M1,3 10 SC M1,3 'przypisz M1=3

2K ALY 20 MO P7

s e 30 ms P5,25

40 ti 20 .

50 mo P3 40ti 20

&0 IC M1 50 mo P3

65 ID M1 60 I C M1 '"zwinkszenie M1

19, B8, 00 65 ID M1

g; oy 70 EQ 6,60

80 gt 10 'skok do linii 10
90 ED 'koniec programu

|'"Iﬂ O

Kontrol a-zZiwicfizknsizke mii e wart oSci l i czni ka
IC M<numer licznika>

Komendaz wi fkszenie wartoSci ' iczni ka (increment
liczni ka M1.. M4 wartoSci B Y R Parametrem kom
wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1".

10 SC M1,3 'przypisz MHE3
15 DC M1 'zmniejszenie M1

20 MO P7
30 ms P5,25
401 20
50 mo P3
60 I C M1 '"zwinkszenie M1
10 SC M1,3 65 ID M1
el 70 EQ 6,90
30 ms’ P5,25 80 gt 20 'skok do linii 20
30 ti 20 90 ED 'koniec programu
50 mo P3
60 IC M1
65 ID M1
70 BQ 6,90
20 gt 20
) ED
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Ll O
|"|ﬂ S

Kontrol a-zZimrcizenjiskzemi e wartoSci l' i czni ka
DC M<numer licznika>

Komendaz mni ej szenia wartoSci licznika (decrement
liczni ka M1:1."M4 Pmaratme$aiem' komendy jest litera
wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1".

) SC M1,3 10 SC M1,3 'przypis¥1=3
LS Be - 15 DC M1 'zmniejszenie M1
M >4 20 MO P7
30 ms P5,25
I 30 ms P5,25
50 mo P3 40ti 20
60 IC M1 50 mo P3
ifIDMl 60 I C M1 "zwinkszenie M1
bl 65 ID M1
=0 gt 20

33y 70 EQ 6,90

80 gt 20 'skok do linii 20
90 ED 'koniec programu

Ll &= Iy
||||“ O | mﬂ

Kontrol a-usitcazwiiekniwe numeru | icznika do por - wn:e
ID

Komenda pozwala na przepisanie wartoSci wybra
do cel -w por:-wnawczych przez komendn "EQ". Pa

"M" oraz numer wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1".

76



Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

) SC M1,3 10 SC M1,3 'przypisz M1=3
LS I L 15 DC M1 'zmniejszenie M1
M 4 20 MO P7
30 ms P5,25

" 30 ms P5,25
50 mo P3 40ti 20
60 IC M1 50 mo P3
-:fIDMl 60 I C M1 "zwinkszenie M1
1028 0x 0 65 ID M1
20 gt 20
s 70 EQ 6,90

80 gt 20 'skok do linii 20

Kontr ol a qestrstanw obiektu a

EQ <warpoSiwmani a>, <numer | inii>

Komenda pozwala na por-wnanie wartoSci WYy
pierwszego parametru i jeSli obie wartoSci
stanowi drugi parametr po znaku ",". Paramatrek o mendy jest | iczba ¢

wykorzystywana do por-wna@®& oraz po przeci
przypadku prawidgowego wyniku por-wnani a.
aut omat yczne ejpeflinipjodgamiu.e do kol

7 SC M1,3 10 SC M1,3 'przypisz M1=3
L3 D 1;1{ 15 DC M1 'zmniejszenie M1
M < 20 MO P7
30 ms P5,25

—— 30 ms P5,25
mo P3 40 ti 20
60 IC M1 50 mo P3
;fIDMl 60 I C M1 "zwinkszenie M1
bl e 65 ID M1
20 gt 20
el 70 EQ 6,90

80 gt 20 'skok do linii 20
90 ED 'koniec programu

il &

1
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KontrolalO-t est st anu wej Sci a

TB<znakstanu+f <numer wej Scia>, <numer | inii>
Komenda pozwala na sprawdzenie wartoSci stanu
znaku stanu jeSli test wypadnie pomySlnie na
"numeru linii*. Znaksanu okreSl a ust awiehar sBitakiu Weijsdakt
stan wysoki (aktywne wej Scie).
10 OB -1 100B-1 'zerowanie wyjScia 1
e 20 MO P7
e 30 ms P5,25
ti 20
-0 mo P3 40 ti 20
60 sp 100 50 mo P3
™ +1,20 60 sp 100
3 en L 70 TB +1,20 'test wejScia 1
= 80 OB +1 'ustawienie wyjScia
90 ED

KontrolalO-pr zypi sani e stanu wyj Sci a

OB <znak stanu><numer wyj Sci a>

Komenda pozwala na przypisanie wartoSci stanu
znaku stanu. Znak stanu -bkstd&h aniuskiaw(iwengMec seér
wysoki (wgNczenie wyjScia).
10 OB -1 100B-1 'zerowanie wyj Scia 1
e 20 MO P7
e 30 ms P5,25
ti 20
50 mo P3 40ti 20
£0 sp 100 50 mo P3
TB +1,20 60 sp 100
3 en L 70 TB +1,20 'test wejScia 1
= 80 OB +1 'ustawienie wyjScia
NE

D
Jnzyk Mel faBesiclV

Program pisany w pjifezryak us i Mie Infaa Brausmecr owanych ko
realizowane jest jedno polecenie.
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Przykgad skgadni pojedynczej i nii
Mvs p1,5 1 - numer linii
? T T T 2 - komenda
T 2 3. 4
3 - parametr instrukcji
4 - dodatkowe parametry lub instrukcje

Kl asyfi kacj a
P - zmienna pozycji (np. P11);
Spacja(oddzi el a

Przecinek (,}oddzi el a
Apostrof (')- otwiera komentarz;

Gwiazdka(*)-st osowany

Dostnpne komendy

Rodzaj komendy Nazwa
Kontrola ramienia Ruch prosty

Ruch po trajektorii liniowe]

Ruch po

Ruch po trajektorii beziera

Otwarcie chwytaka

Zamkni nc
PridkoSi
Skok do linii

Linia skoku

Kontrol a
Kontrola programu

Op:- ¥Fni en
Skok do podprogr
Powr -t z
Zako@Ecze

Kontrol a

Zwi nksze

Zmniejszenie licznika

Kontrola por -
Test stanu obiektu

wnan

Przypisanie licznika
Przypisanie rejestru

znak: - wwprogami@: enny c h

Symbol
MOV

MVS
traj eMVR
MVB
HOPEN
¢ hHCLOSE

SPD
GOTO
*label

i e

I e DLY
GOSuUB

p o d pPRETURN

amu

ni e pEND

Set Counte

Set Reqistr
[ INC

DEC

T ¢F THEN
WAIT

ni e

i a

poszczeg-Ilne el ementy
parametry gdy uUywany
j eeg/kietypr zed nazwN

uUywanych

j est

79
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Kontrola 10 Test wej Scia MIN

A

Przypisanie wWpPWcia binarnego
Test \wmjogdwegoa M INA

Test wej Scia MBNCoder a

Sterowanie silnikiem MOT

oV

||"|ﬂ <

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
MOV <numer pozycji>

Komenda pozwal ajNca na wykonanie ruchu rami e

docel owego kt-zegbaduwpumresidzazone na | i Scie p
pozycj.i podanym jako parametr komendy. Traj ek
zal eUy jedynie od prndkoSci poszczeg-lnych cz

Dodatkowa funkcja komendy(uc h wz gl ndny) :

Podani e numeru pozycj.i wymaga umieszczenie
komendy do ruchu wzglndnego (zamiast |iterKki

literki "G" i numeru osi globalnej 1..2) komend&ni odwoguj e sin do | isty |
wartoSli aktualnej pozycji o podanN wartoSi po
MOV J2,+10 "przemieSI ramin w osi dru

MOV J2:10 "przemieSI ramin w osi ujemnyum

MOV G1,+40 'sterowanie silnikiem +10%

Podczas wywogania komendy MOV do wybranej p o
wybrane|j pozycj.i p 0 p fi poelanie osiy>XWZ dul namiaenia dli jegoangneenu i a

oraz po przecinku podanvea r t o Sc i przemieszczenia w zadanym
pozycj N "PO" wywoguje odwoJanie do pozycji ak
MOV P2-J1,40.1 'ruch do P2;40 stopni w ramienia J1

MOV P1+ 7,30.1 'ruch do P1, +30 mm w osi Z

MOV PO+ Z;30.1 'ruch z aktualngpozycji PO,-30 mm w osi .

MOV PO Z,+30.1 'ruch z aktualnej pozycji P@30 mm w osi .

MOV PO 'ruch do pozycji bazowej (orgin)
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' Opis

) MOV P7 10 MOV P7
mo';.»'_ _:‘3 20 mov P3
30 HCLOSE 30 HCLOSE

' Opis
10 MOV P7 10 MOV P7
20 MOV P3 20 MOV P3
30 MOV P2- J1,40.1 30 MOV P2-J1,40.1
40 MOV G1,0 40 MOV G1,0
50 MOV Pi+ Z,30.1 50 MOV P1+Z,30.1
55 DLY 5 55DLY 5
r0 MVS P1,5 60 MVS P1,5
f 1“* G1,-50 70 MOV G1,-50
: : ID; io._ s 75 DLY 10
- xcu 01 ob’ . 80 MOV PO-Z,30.2
: E-NT? ' 85 MOV G1,0
~ 90 END
Hand
<—— Robot movement
/ o O:Movement position
“,
‘\Q
A ) P

g_ 2(3) 2 N
S b

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
MVS<numer pozycji>,<iloSI punkt-w poSrednich>

Komenda pozwalajNca na wykonanie ruchu r ami e
docel owego kt-rego wsp-grzndne zostagy umiesz
pozycji podanym jako parametr komgnd Tr aj ekt ori a wykonanego r
pomi ndzy punktami aktualnym i docelowym z pun
punkt-w poSrednich pozwala na zmiani dokgadn
zal eUy roduneigedlo Socdi pomi fidzy punkt ami
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' Opis
L0 MOV :ﬂ ) 10 MOV P7
; th B3, 12 20 mvs P3,12
MVS P2,2 30 MVS P2,2
Hand ~4——: Robot movement
W ® O:Movement position
(1) o |
’ w/'
E (24 (3)
- A

\\
\P1_

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
MVR <numer pozycji poSredniej>,<numer pozycij.

Komenda pozwalajNca na wykonanie ruchu r ami e
docel owego kt-rego wsp-grzndne zostagy umiesz
pozycji podanym jako parametr komendy. Trajektoria wykonanego ruchu stanowirwgck k o § €
wyznaczonego na podstawie trzech punkt- -w akt

poSredni mi podanymi jako parametr. I 1 oS pun
odzwierciedlania trajektorii kt-ra zaleUy r-w
MVB <numer pozycji poSredniej>, <numer pozycij.
Komendy MVB i MVC pozwalajN na wykorzystanie
r-wna@E Beziera.

MVB -Bezier3poi nt I nter pol acureeMyC Quadr atic B®zier
-Bezier4poi nt I nterpolate = Cubic B®zier curve

"Opis
10 MOV P7

20 MVR P1,P3,12
30 MVS P2,2
40 MVS P1,P3,8

MVR P1,P3,12
MVS P2,2
! MVS P1,P3,8
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MVR, MVS, MVB and MVC 3punktowa trajektoria

HOPEN

Kontrola ramienia robotakomenda otwarcia chwytaka

HOPEN
Komenda pozwal aj Nca na wykonanie otwarcia chw
parametr - -w. Aplikacja pozwala na sterowanie t
4 wyjSl binarnych robota rzeczywistego.
'Opis

10 MOV P7

20 MVS P5,25

30hcl ose '"zamknincie chwytaka

40 mov P3
10 MOV P7
20 MVS P5,25
30 helose
40 mov P3
29 TN 50 HOPEN 'otwarcie chwytaka"
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HCLOSE

Kontrola ramieniarobotak o menda zamkni ncia chwyt aka
HCLOSE

Komenda pozwal aj Nc a na wykonani e zamkninci a
dodat kowych parametr - w. Apli kacja pozwal a na
do jednego z 4 wyj Si bi narnych robota rzeczyw

' Opis
sl A 10 MOV P7
uclosé' 20 MVS P5,25
40 mov P3 30 hclose '"zamknincie chwytal
50 HOPEN 40 mov P3

50 HOPEN 'otwarcie chwytaka

Kontrola ramienia robotak o menda pr fndkoSci ruchu
SPD <prindkoSi >

Komenda pozwalajNca na ustawieniu aktual nnej

pridkoSci ustawianej dla danego czJonu200%Ko men
bez znaku " %" na ko@Eu podanej wartoSci typu
'Opis
10 MOV P7
20 MVS P5,25
30 SPD 50 'prndkoSi 50%
40 mov P3
) MOV P7
20 MVS P5,25
30 SPD 50
40 mov P3
50 pe 100 50 spd 100 'prhiadkoSi 100%
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M
_|
O

Kontrola programu skok do linii
GOTO <numer linii>

Komenda pozwal ajNca na wykonanie skoku do zac

numer | ini.i programu wyraUony w |liczbie cagko
LS " Opis

LT A 10 MOV P7

20 MVS P5,25 20 MVS P5.25

30 SPD 50 '

40 mov P3 30 SPD 50

50 spd 100 40 mov P3

&0 goto 10 50 spd 100

60 goto 10 'skok do linii 10

KorzystajWNicakzelf umk@ljiwy jest skok do miejsca |
podawania numeru linii dla funkcji GOTO.

) MOV P7 10 MOV P7
*TEST 15 *TEST
"test stanu wejscia
>0 IF ~1s200 THEN <om-p €nkoderanr 2 czy > 400
30 MOT 1,-50 20 IF M_ENC(2)>200 THEN *STOP
10 GOTO *TEST 30 MOT 1:50 "silnik -50%"
- I-; ; . 40 GOTO *TEST
: 45 *STOP

50 MOT 1,0 "silnik 0%"

w’? Informacja

Po funkcj.i THEN domySlinie przewidziana | est
wpisywanie tej komendy np.:

IF M1 THEN GOTO 10 to samo co IF M1 THEN 10.

*label

Kontrola programu oznaczenie miejsca delowego dla funkcji GOTO

*<nazwa bez spacji>
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Komenda wumoUliwia ustawienia miejsca docel ow
GOTO*labelc zy t eU s KkIF:. THEN %apel wer s j i

' Opis

s 10 MOV P7

s 20 MVS P5,25

30 SPD 50 !

40 mov P3 30 SPD 50

50 spd 100 40 mov P3

60 goto 10 50 spd 100

60 goto 10 'skok do linii 10

KorzystajNc z funkcji *label moUliwy jest sko

podawania numeru linii dla funkcji GOTO.

) MOV P7 10 MOV P7
*TEST 15 *TEST
"test stanu wej Sci a
50 IF ~s200 THEN <s7-p  €nkoderanr 2 czy > 400
30 MOT 1,-50 20 IF M_ENC(2)>200rHEN *STOP
30 GOTO #TEST 30 MOT 1;50 'silnik-50%"
s 40 GOTO *TEST
! 45 *STOP

Kontrola programdo p - ¥ni eni e czasowe
DLY <wartoSi op:-Fnienia>
Komenda pozwalajNca na wprowadzenie op-Fnien

Wy wo§anidcy kpaomwewmal a na zatrzymanie przej Scia d
sekundy.

MOV B7 10 MOV P7
0 20 MVS P5,25
——-— 30 DLY 20 'op-Fnienie ok. 2s
50 spd 100 40 mov P3
) goto 10 50 spd 100

60 goto 10 'skok do linii 10
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GOSUB

Kontrola programu skok do podprogramu
GOSUB <numetinii/*nazwa>

Komenda pozwal aj Nca na wykonanie skoku do zad
stanowi Ncego wydzielonN cznSi programu zako E
komendy okreSla numer | inii tperjoglruabmun awyw fa Owomry
znacznika "*label".

Podprogram moUe byl wielokrotnie wywogywany
punkcie wywogania co znaczNco ugatwia budowan

GOSUB *Pick GOSUB *Pick

MOV P2 MOV P2

— END

B ok .. subprogram: pick detal
W PO -Z,R1 *Pick

HCLOSE MOV P0-Z,R1

MOV PO +Z,R1 HCLOSE

S MOV PO +Z,R1 return

Kontrola programu skok do podprogramu
RETURN

Komenda pozwal aj Nca na wykonanie skoku do zad
stanowi Ncego wydzizedkoon®c zcoznfeSio pfruongkrcgmu p owr o't
komendy okreSla numer | ini.i programu wyraUony
znacznika "*label".

Podprogram moUe byl wielokrotnie wywogdgywany a
punkciew wo gani a co znaczNco ugatwia budowanie z(
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GOSUB +#Pick
MOV P2

END

YW PD -2

MOV PO -Z,R1
HCLOSE

MOV PO +Z,R1
return

171 T
| mﬂ =
w,

Kontrola programiuz ak o EGc zeni a

END

Komenda zako@czen
: I.:;:.'.j
) MVS
30 DLY

-~

~
;8]
w

g N g g

O W o W

40 mov

(=
[}

50 spd

) END

60 END 'koniec programu

Set Counter

Robotyka Mechatronik RobLab

GOSUB *Pick

MOV P2

END

.. subprogram: pick detal
*Pick

MOV P0-Z,R1

HCLOSE

MOV PO +Z,R1return

progr amu

Kont r ol a -dperacje naiicknikach

M<numer |l iczni ka?>

Komenda przypisan
l'iczni k-w M1. . M8.
znaku r-wnoSci wr
7 M1=3
) MOV P7
30 mvs P5,25
40 diy 20
50 mov P3
0 INC M1
70 IF M1=6 THEN &0
=0 goto 10
50 END

Il a przetwarzania progr amu.
10 MOV P7
20 MVS P5,25
30 DLY 20 "op:-Ffnienie ok. 2s
40 mov P3
50 spd 100
= <wartoSi przypisania>
ia umoUliwia zapisanie wybr a
Przypisanie wymusza podani a
az z nowN wartoSci N wybraneg

10 M1=3 'przypisz M1=3
20 MQV P7

30 mvs P5,25

40 dly 20

50 mov P3

60 I NC M1
70 IF M1=6 THEN 60
80 goto 10 'skok do linii 10

zwi nkszeni e M1
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90 END 'koniec programu

Robotyka

Mechatronik RobLab

M<numer licznika> = <wartoSi obiektu>
Komenda przypisania stanu obiektu umoUl i wia z
anal ogowego | ub stanu enkodera do jednego z w
podania numeru licznika po jedaioarazz ezniad pnc
odwoganiem do wybranego obiektu np. M2=M_1 N¥
zapami itanie aktualnego stanu sygnadgu do p- ¥n
M<numer licznika> = M<numer licznika>+  war t o SI obi ekt u>
Komenda przypodbamina aoprojezdyncze]j wartoSci daj
dodawania lub odejmowania na wybranych obiektach np. M2=M1+M_INA(2).

10 M1=20 10 M1=20 'przypisz M1=3

o P 20 M2=0

g 30 MOV P1

MVS P2,25

- 40 MVS P2,25

Y MOV P1 45 DLY 20

55 M1=M1+20 50 MOV P1

SN LU0, TS0 55 M1=M1+20 'zwifAkszenie M1

i oo 60 IF M1=100 THI 90

IF M2>200 THEN 80

"0 GOTO. 10 65 M2=M1+M_INA(1)

) END 70 IF M2>200 THEN 90

80 GOTO 10 'skok do linii 10

90 END 'koniec programu
Set Registry
Kont r ol a-opeegjeensa tejestrash
R<numer rejestru> = <wartoSi przypisania>
Komenda przypisania umoUliwia zapisanie wybr a

R1..R8. Przypisanie wymusza podania numeru rejestru po jego oznaczeniu np. "R1" oraz znaku
S z nowN wartoSci N wybranego

r -

wnosSc

i wWr az
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10 M1=3

15 R3=30.5

20 MOV P7

30 mv,

40 dly

50 mov

-0 R3=R3+M1

70 IF R1>60 THEN 30
) goto 20

20 END

]

e
g N g
W o

90 END 'koniec programu

R<numer

Komenda
anal ogowego,

odpowi ednim
zapami ntani e

rejestru>

przypisania
stanu
wymusza podania numeru rejestru po jego oznaczeniu np. R1 orazkzu
odwoganiem do
aktual nego

Robotyka

10 M1=3'przypisz M1=3

15 R3=30.5 'przypisz do rejestru
20 MOV P7

30 mvs P5,25

40 dly 20

50 mov P3

60 R3=R3+M1

70 IF R1>60 THEN 90

80 goto 20 'skok do linii 20

= <wartoSi obi

enkodera | ub

stanu

R<numer rejestru> = R/M<numer licznika><war t o Si ob i

Komenda przypisania pr - € z
dodawani a,

10 M1=2
15 R3=30.5
20 MOV P7
30 mwv 5,25
40 dly
50 mov
-0 R3=R3/M1
70 IF R3<1 THEN 90
) goto 20
) END

]

‘

<
N
"

90 END 'koniec programu

Rejestr jako parametr

Rejestr

moUe stanowil

v =
II““?%

Kontrol a-Zawicrzknsi zkee v e

INC M<numer licznika>

pobrani a
odej mowani a,

moUe byl
par amet rMOVP3-X,RK cj i

10 M1=2 'przypisz M1=2

15 R3=30.5 'przypisz do rejestru
20 MOV P7

30 mvs P5,25

40 dly 2

50 mov P3

60 R3=R3/M1

70 IF R3<1 THEN 90

80 goto 20 'skok do linii 20

wykorzystywany

Mechatronik RobLab

ekt u>

umo Ul
i czni

stanu obiektu

wybranego
sygnagu

ekt u>

pojedyncze]
mnoUeni a i

k om-

ruchu " MOV"

wartoSci liczni

I Wi
k a
- wnoSci
obi ektu
p.

90

a
do

rka

V4

j

n

T n

wartoSci
dzieleni a
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Komenda zwinhnkszenie wartoSci licznika (increm
liczni ka M1..M4 wartoSci " +1¢zajPMdacameitazm Kk o"'m
wybranego I|icznika po jego oznaczeniu np. "N
zastosowanie dziagania matematycznego W post a
wartoSi licznika o proamed miNagu clz.b.n2 &5 gjkaokwi rt -Nw rzi
wartoSci inny licznik stanowi Ncy parametr prz
10 M1=3 10 M1=3 'przypisz M1=3

DI 15 DEC M1 'zmniejszenie M1

e N 20 MOV P7

a0 i 20 30 mvs P5,25

50 mov B3 40 dly 20

60 INC M1 50 mov P3

79, 1x o THEw 0 60 I NC M1 'zwifikszenie M1
g 70 IF M1=6 THEN9O

80 goto 20 'skok do linii 20
90 END 'koniec programu

MR,
JITE
m

Kontrol a-zZmrcizenjiskzemi e wartoSci l i czni ka

DEC M<numer licznika>

Komenda zmniejszenia wartoSci licznika (decre
licznika M1L.M4wart& ci " " Parametrem komendy jest |litera
wybranego I|licznika po jego oznaczeniu np. "N
zastosowanie dziagania matémaWmenegaciw pes$t a
wartoSi licznika o dowolnN |iczbih cagkowitN z
wartoSci inny licznik stanowwi Ncy parametr prz
10 M1=3 10 M1=3 'przypisz M1=3

LD 15 DEC M1 'zmniejszenie M1

e N 20 MOV P7

a0 i 20 30 mvs P5,25

50 mov P3 40 dly 20

60 INC M1 50 movP3

t0, 1F o T 60 I NC M1 'zwifkszenie M1
oy 70 IF M1=6 THEN 90

80 goto 20 'skok do linii 20
90 END 'koniec programu
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IF THEN

Kontr ol a qestrstanw obgektu a
| F <obi ekt por:-wnania><znak por - -wnania><znak

Komenda pozwala na dokonanie por - -wnania warto

bi narne, wej Scie analogowe, enkoder ), kt -reg
M I N(<Numer wej SM<cammel ubi tizonokkakgnpodaiiaznakwn a n i
por-wnania (w przypadku wej Sl binarnych jest
stanu |l ub wartoSci. Znak stanu okreSla ustawi
"1" stan wysoki (aktwawneo®ej $cpeyrypatdhmi asczr
|l ub enkodera moUe byl IliczbN cagkowitN, dla r
prawdzi wy w-wczas hastnpuje przeskok do Iinidi

GOTO". Dany Sl na reakcj N jest przeskok do wybrane
wpisywania komendy "GOTO" po znaczniku "THEN".

Komenda opr-cz por-wnania obiektu ze stagdgN wa
wybranych obieletesttrypweljiScarei b, narne, wej Sci

IF M1=6 THEN GOTO 60  "warunek skoku do linii 60 (z komendy GOTO)"

IF M1=6 THEN 60 "warunek skoku do linii 60 (bez komendy GOTO)"
IF M1=6 THEN
"warunek skoku do linii 60 (w oddzielnych liniach)"
GOTO60
IF M1<6 THEN
"ruch do pozycji P1 jeSli spegni
MOV P1 pozycji P2. JeUeli M1 inne od 6 ruch t
MOV P2
10 M1=3 10 M1=3 'przypisz M1=3
iyl 20 MOV P7
ieomey e 30 mvs P5,25
-0 e B8 40 dly 20
) INC M1 50 mov P3
IF M1=6 THEN 60 60 I NC M1 "zwinkszenie M1
iy 70 IF M1=6THEN 60

80 goto 10 'skok do linii 10
90 END 'koniec programu
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U
_l

Kontr ol a qestrstanw obgektu a
WAI T <obiekt por - -wnania><znak por - -wnania><zna

Komenda pozwala na dokonanie por - -wnania warto

bi narne, wej Scie analogowe, enkoder ), kt -reg
M I N(<Numer wej SM<cammel ubi tizonokkakgnpodaiiaznakwn a n i
por-wnania (w przypadku wej Sl binarnych jest
stanu |l ub wartoSci. Znak stanu okreSla ustawi
"1" stan wysoki (aktwawneo®ej $cpeyrypatdhmi asczr
|l ub enkodera moUe byl IliczbN cagkowitN, dla r
prawdzi wy w-wczas hastnpuje przeskok do Iinidi

GOTO". Dany Sl na reakcj N jest przeskok do wybrane
wpisywania komendy "GOTO" po znaczniku "THEN".

Komenda opr-cz por-wnania obiektu ze stagdgN wa

wybranych obieletesttrypweljiScarei b, narne, wej Sci
WAIT M1=6 "oczekiwanie na spegnienie warunk:
MOV P1 przejScie do komendy MOV P1"

*TEST
IF M1=6 THEN *NEXT

"phtla testujNca oczekiwania na s
GOTO *TEST
spegnieniu warunku przeskok do kol
*NEXT
MOV P1
Mi=0 '‘bazowanie osi
R1=0.0 M1=0
R1=0.0
MOT 1,-100 *BAZA
i =L MOT 1,100 'ruch >> min
T Wait M_IN(3)=1 'czekaj na I3
DLY 40 ) MOT 1,0
M_ENC(1)=0 ‘(zerowanie enkodera 1)
DLY 40
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M_IN

KontrolalO-t est st anu wej Sci a

M I N(<numer wej Scia>)<znak por-wnania><znak s
Komenda pozwala na sprawdzenie wartoSci stanu
nawi asach. Por -wnanie wymaga podania znaku poc
oraz znaku stanu. Zka st anu okreSla ustawienie stanu we|j
"1" stan wysoki (aktywne wej Scie).
Komenda wysthnpuje wygNcznie z komendN | F ..
przeskok do wybranej | i niiie pwa ofgurnaknecuj.i DioFmydSd tnyi
zatem |IF M1=1 THEN.. dziaga taka samo jak 1IF
1)=0 10 M_OUT(1)=0 'zerowanie O1

i ﬂ 20 MOV P7

oy 30 mvs P5,25
S0 o B3 40 dly 20

) spd 100 50 mov P3

60 spd 100

Sl V(22 T ' test wejScia 11

o S 70 IF M_IN(2)=1 THEN 10

80 M_OUT(1)=1 'ustawienie O1

KontrolalO-pr zypi sani e stanu wyj Sci a

M_OUT(<numer wyj Scia>)=<znak stanu>

Komenda pozwala na przypisanie wartoSci stanu
nawi asach. Znak stanu okreSla ushawi wgpj &cbsaph
wysoki (wgNczenie wyjScia)
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1C 1)=0 10 M_OUT(1)=0 'zerowanie O1
) MOV f? 20 MOV P7
it 30 mvs P5,25
I 40 dly 20
) spd 100 50 mov P3
60 spd 100
i VL1 TR L0 ' test wejScia 11
o S 70 IF M_IN(1)=1 THEN 10
80 M_OUT(1)=1 'ustawienie O1
90 END

KontrolalO-t est st anu wej Scia anal ogowego

M_ | NA(<numer wej Scia>)<znak por-wnania><znak
Komenda pozwala na sprawdzenie wartoSci stanu
znajduje sin w nawiasach. Por - wn ar=i e uwy mra goar ap:

do por -wnani a.

Komenda wystfipuje najczfiSciej z komendN |F
przeskok do wybranej linii programu.

MoUIl i we jest przepisanie wartoSci akt.ma8l nego

) MOV P1 10 MOV P1
'"test stanu wej Sci a

My = < S ‘analogowego nr 5 czy > 400
o 20 IF M_INA(5)>200 THEN 40
30 GOTO 20 30 MOV G1;50 'silnik-20%"
50 MOV G1,0 40 GOTO 20
50 MOV G1,0 'silnik 0%"
"przepisanie wej Scia anal ogo\
'nr 4 do licznika M2

60 M2=M_INA(4) 90

o
o
Z N
[

s
o

END 'koniec programu
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M_ENC

KontrolalO-t est stanu wej Scia enkoder a
M_ENC(<numer enkodera>)<znak por - -wnania><war't

Komenda pozwala na sprawdzenie wartoSci stan
znajduje sin w nawiasach. Ponawhanke wymaba>p
do por-wnani a.

Komenda wystfipuje najcznSciej z komendN | F
przeskok do wybranej linii programu.

MoUIl i we jest przepisanie wartoSci -aktMha.l.nMg o

10 MOV P1
"test stanu wej Sci a
MOV 1 ‘enkodera nr 2 czy > 400
20 IF M_ENC(2)>200 THEN 50
oy iyl 30 MOV G150 'silnik-20%
30 MOV G1,-50 40 GOTO 20
30 GOTO 20 50 MOV G1,0 'silnik 0%
) MOV G1,0 "przepisanie wej Scia enkoder e
'nr 1 do licznika M2
60 M2=M_ENC(1) 90
END 'koniec programu

= F
828
g

OoT

I*"
| "Hﬂ <

Kontrola 10- przypisanie stanu silnika

MOT <numer silnika>,<znak kierunku- <wart oSi procentowa 0. .100%
Komenda pozwala na wgNczenie i wygNczenie si
okreSlenie kierunku obrot-w jak i ich prfidkoS
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) MOV P1 10 MOV P1
'test stanu wejscia
[ e 3y i ‘enkodera nr 2 czy > 400
20 IF 2)>200 THEN 50
30" MOT 1, ~50 20 IF M_ENC(2)>200 THEN 50
10 GOTO 20 30 MOT 1;50 'silnik-50%
50 MOT 1,0 40 GOTO 20
30/ D, 50 MOT 1,0 'silnik 0%
90 END

o

n z yGodeG

Program pi s a-@odeowi jemayku nGna numerowanych kol
realizowane jest jedno polecenie.

Przykgad skgadni pojedynczej I inii
G s 1 - numer linii
f T TT 2 - komenda
T 2 3. 4 ) -
3 - parametr instrukcji
4 -wartoSli parametru
Kl asyfikacja znak-w i zmiennych uUywanych w p

M/G - znak komendy;

N - zmienna numeru linii (np. N12);

Spacja()oddziela poszczeg-Ilne el ementy skgadowe |
Przecinek (+)-znak wartoSci parametr u;

Apostrof ( ; )- otwiera komentarz;
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GO X10 Y20 Parametry kt-re nie zmieniajN s
GO X20 Y20 w drugiej linii Y20 nie jest konieczny.

G1 X10 Y20 Komendy obowi Nzuj N do odwogdani a
G1 X20 nie jest konieczna.

G2 X10 Y20 R6 R

GOX+1Y2.1Go WartoSci ugamkowe podawane ze
X.20 Y-6 zapisal jako .2, znak "+" dla w

Dostnpne

Dostnpne

Rodzaj komendy Nazwa Symbol
Kontrola ruchu  Ruch ustawczy GO0
Ruch po trajektorii liniowej G01

Ruch po trajektorii G02
Ruch po trajektorii G03

Ruch po trajektorii spiralnej Spirala
Otwarcie chwytaka M10

Zamkni ncie chwyt akaM1l

Kontrola programu Op: Tnieni G04

Ust awienie pgaszczyzny XY G117

Ust awienie pgaszczyzny XZ G18

Ust awienie pgaszczyzny YZ G19
Wybranie ukgadu ws pG53 N
Wybranie ukgadu wspG¥rzndnych uU
ZakoE&zenie progr amMo2
ZakoE&zenie progr amMa30

G
-
S

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu

GOOX Y Z A B C_

Funkcja ruchu ustawczego. Wywoguje ruch do w
danych maszynowych, prfAiadkoSci N. Wsp-grzfindne >
ruchu. Nie naleUy wykorzystywal tej funkcji w
g Uwaga

Parametry A, B i C zostagy zaadoptowane do zm
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NO10 G17 N010 G17
o N020 G54
L v NO030 GO0 X0 YO
NO40 GO4 PS5
1050 GD1 Y100 NO4O GO4 P5
060 GO1 Y200 X100 NO50 GO1 Y100
70 GO1 XO NO060 G01 Y200 X100
10 W00 X100 NO70 GO1 X0 N080

GO01 X100 Y100

Iy
| "|| g

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu

GO1X_ Y Z A B_C_

Ruch roboczy z ustalonym posuwem F. Efektem w
punktu z okreSlonN priadkoSci N (nie winkszN ni
g Uwaga
Parametry A, B i C zostagy zaadoptowane do zm
G17
G54

‘GO0 X0 YO0;
'}‘17 GO1 Y100;
ane _— GO1 X100 Y200;
ey, GO1 X0
e, GO1 X100 Y100;
GO1 X100 Y200
GO01 XO
GO1 X100 Y100

J+

Y+

2-«

End of G02
po.oooo
End of GO1 14 q;ﬂ
0.7500
Start position 1 2 3 >|(:
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M
| mﬂ g
RO

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
G02X_ Y_Z I.J K R_

RN

Go2 GO03
Clockwise Arcs Counter-Clockwise Arcs

Funkcja guku, okrngu. Programuje ruch wzdgu0U
zegar a, w pJjgaszczy¥Tnie okreSlonej przez funk
wywogania funkcji ] est ruch po wycinKukowky g
punktem o wsp. X, Y, Z. Promi e@® moUna zdefiniow
pomocN wsp-grznandnych |, i K. WartoSci I, J, K

punktu poczNtkowego.

Dostfipne sN dwi e nmdtoadda rR c(hpur qomi eorkirai)g ui: met o

Metoda R
Metoda ta pozwala przemieszczal ramin po gJukeL
oraz promieni a. Promi e@® moUe miel wartoSI doc

dw- c mgo kwr

M? Informacja

Na podstawie wsp-grzndnych dw-ch punkt - w i r

wyznaczyl dwa Srodki okrng-w W szczeg-Il nych
[

pr
: c
e odl eggoyScdr opmi nek®& -

promi e | est r-wny pogowi

mni ejszy od pogowy odleggoéci pomi hdzy punkt a
Promi e dodatni

G17 G17

e G54

GO0 X0 YO

GO1 Y100 GO0 X0 YO;

GD2 X128.03 Y153.03 R75.0 GO01 Y100;

G02 X128.03 Y153.03 R75.0;
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Y+ R0O.7500

) End of GO2

Endof GO1 1 ¢ 6

Start position 1 < 3 K

Promi e uj emny

617 G17
GO1 ¥100 GO0 X0 YO;
GO2 X128.03 ¥153.03 R-75.0 GO01 Y100;

G02 X128.03 Y153.03 R5.0;

Y+ R-0.7500
i /\{;nd of G02
&

End of GO1 1

Start position | 1 E 3 g
Metoda |, J, K
Metoda ta pozwalar zemi eszczal ramin po Juku/ okrfAgu po
przesunifncia Srodka okrngu wzglndem punktu st
wyb-r jest uzaleUniony od pgaszczyzinay paj &ks z o ze)
XY (funkcja G17) dostfnpne sN parametry | oraz
617 G17
i G54
GO1 Y100 GO0 X0 YO;
G02 X128.03 Y153.03 I75.0 GO01 Y100;

GO02 X128.03 Y153.03 175.0;
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J+
Y+
2....
End of G02
mo.oooo
End of GO1 1 e- —QT—
|
{=—at— 0,7500
Start position 1 3 3 >|(:
Kontrola ramienia robotakomenda ruchu
GO3X_Y_Z I.J K R_
Go2 Go3
Clockwise Arcs Counter-Clockwise Arcs
Funkcja Jguku, okrngu. Programuje ruch wzdgduU
zegara. Pozostage param&2ry identyczne jak w
Dostfipne sN dwie metody ruchu po okrfigu: meto
Metoda R
Met oda ta pozwala przemieszczal ramifn po gJuku
oraz promieni a. Promi e@® moUe miel wartoSI doc

dw- ch okrng- w.

W :
VZ Informacja

Na podstawie wsp-grzndewch owzghzpagnkt oki eBSt
wyznaczyl dwa Srodki okrng- w. W szczeg:-l nych
promi e | est r-wny pogowie odleggdoSci punkt -
mniejszy od podowiyzydIlpagdkad Soni . p
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Promi e dodatni

617 . G17
i G54
s ST G00 X0 YO;
GD3 X128.03 Y153.03 R75.0 GO01 Y100;

G03 X128.03 Y153.03 R75.0;

e 5 R0O.7500

) End of G02

EndofGO1 14 &

1 2 3 X+

Start position

Promi e uj emny

G17

G54
617 ' GO0 X0 YO;
s GO01 Y100;
GO0 X0 YO .
et GO03 X128.03 Y153.03 R5.0;

G03 X128.03 ¥153.03 R-75.0

Y+ R-0.7500
2 .
/\énd of G02
&

End of GO1 1

Start position | 1 E 3 X+
Metoda |, J, K
Metoda ta pozwala przemieszczal ramin po gJuket
przesunifncia Srodka okrngu wzglndem punktu st
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wyb-r jest uzaleUniony od p&dspozykmyigw ktp-r @]

XY (funkcja G17) dostfnpne sN parametry | oraz
G17 G17

e G54

GO0 X0 YO

GO1 Y100 GO0 X0 YO;

GD3 X128.03 Y153.03 I75.0 GO01 Y100;

GO03 X128.03 Y153.03 175.0;

J+
Y+

2+

Start position 1

92

pirala

Kontrola ramienia robotakomenda ruchu po spirali

G02/GO3X_Y_Z 1_J K_R_

Funkcjaruchups pi rali jest rozszerzeniem funkcj.i ruc
pgaszczyFTnie dodat kowN wsp-grziadnN moUna wymu
pgaszczy¥fnie. np. rysujNc okrNg w pgasaczy¥Fn
parametry ko®a guku podal wsp-grzfaidne X i Y.
przesuniecie pgaszczyzny o ta wartoSIl i wykon
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Robotyka

G17

G2 X100
G1i8

G2 X200
G2 Xi00
G2 X200
G2 X100
G2 X290
G2 X100
G2 X200
G2 X100

M30

M30

G04

i

¥-20 RS0

¥-15 RS0
¥-10 RS0
¥Y-5 R50
Y0 RS0

¥+5 R50
¥10 RS0
¥15 RS0
¥20 RS0

; SPIRALA YZ
G17
G2 X100 Y-20 R50
G18
G2 X200 Y-15R50
G2 X100 Y-10 R50
G2 X200 Y-5 R50
G2 X100 YO R50
G2 X200 Y+5 R50
G2 X100 Y10 R50
G2 X200 Y15 R50
' G2 X100 Y20 R50

Mechatronik RobLab

Kontrola programuo p - ¥ni eni e czasowe

GO4P_

Funkcja czasowego postoju. Czasowe zatrzymanie wykonywania programu. Czas zatrzymania
okreSla siih

w

sekundach za

pomocN parametr u
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G17 G1l7

< BN G54
-8 GO0 X0 YO

G04 PS5

GO1 Y100 G04 P>

GO1 Y200 X100 G01 Y100

GO1 X0 GO01 Y200 X100
GO1 X100 Y100 GO01 X0

GO01 X100 Y100

®
~

Kontrola programuu st awi eni e aktywnej pgaszczyzny

G17
Ust awienie pgaszczyzny XY jako aktywnej. DI a
wiercenia koniecznym jest okreSlenie aktywnej

Przykgdgad szkicu okrngznachw trzech r-Unych pgas

; SPHERE

GO0 Z80 Y-50 X150
G2 X150 Y50 R50
G2 X150 Y-50 R50
G19

G2 Y50 R50

G2 Y-50 R50

G17

G2 X100 YO R50
G18
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Robotyka

GO Z80 ¥Y-50 X150
G2 X150 ¥50 RSO
G2 X150 ¥Y-50 RS0
Gi9

G2 ¥50 R50

G2 Y-50 R50

G17

G2 X100 YO RS0
Gis

G2 X200 R50

G2 X100 R50

M30

| ®
=
oo

I'ﬁl

Kontrola programu u s t
G18

Ust awi eni e
Wi erceni a

koni ecznym

G2 X200 R50
G2 X100 R50
M30

awieni e

pgaszczyzny

akt ywnej

XZ

j est

Mechatronik RobLab

j ako
okreSlenie

akt ywnej

pgaszczyzny

DI a
akt ywnej]
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N~

Przykgdgad szkicu okrng-w w trzech r-Unych pgas

: SPHERE

GO0 Z80 Y-50 X150
G2 X150 Y50 R50
G2 X150 Y-50 R50

<~ G2 X100 YO R50
- TGI8

- G2 X200 R50
G2 X100 R50

- M30

Kontrola programuu st awi eni e aktywnej pgaszczyzny
G19

Ustawienie pgaszczyzny YZ jako aktywnej. DI a
wi ercenia koniecznym jest okreSlenie aktywnej
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Przykgad szkicu okrng-w w trzech r-Unych pgas

; SPHERE
GO Z80 Y-50 X150
~ G2X150 Y50 R50
G2 X150 Y-50 R50
- G19
— G2 Y50 R50
-~ G2 Y-50 R50
~ G17
G2 X100 YO R50
<. G18
G2 X200 R50

*311‘

Kontrola programiwy br ani e ukgadu wsp-grzndnych bazowyc
G53

Wybranie ukgadu wsp-grzindnych maszynowych. Pr
robota.
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G17

617 G54 ;user coordinate
G54 GO X+160 YO Z30 A90 CO

GO X+160 YO Z30 A90 CO T
Mi1 M11 ;Grip close

X+100 X+100
G53 G53 :base coordinate
X+100 X+100

s M10 ;Grip open

;END PROGRAM
M30

M30

Q)
O
N

Kontrola programuwy br ani e ukgadu wsp-grzndnych
G54

Wybranie ukgadu wsp-grzandnych przedmiotu. Prz

G17 G17
G54 G54 ;user coordinate

321}3160 Y0 Z30 AS0 CO GO X+160 YO 730 A90 CO

X+160 ¥Y-100 Z30 M11 ;Grip close

M10 X+160 Y-100 Z30
M10 ;Grip open

i .END PROGRAM

M30

Gh3-wybranie ukgadu wsp- §r &5 dwyybcrha nnmaes zuyknjoawdyuc hw s
przedmiotu

N

Kontrola programiz ak o Gc zeni a progr amu
M02

Komenda zako®&czenia przetwarzania programu be
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2 Uwaga

Parametr Nczgni eprea@ ukdgad

zmi eni ane po
wy dal

G17

G54

GO X+160 YO Z30 AS0 CO
X+160 Y-100 Z30

MD2

<
O

komendn

Robotyka

GO X+160 YO Z30 A9CCO
X+160 Y-100 Z30

;END PROGRAM

MO2

Kontrola programu komenda otwarcia chwytaka

M10

Ot warci e

g Uwaga
Komenda

G17
G54

GO X+160 YO Z30 A90 CO
M11

X+160 Y-100 Z30

M10

M30

M30

<
o

Kontrola programuk o me n d a

M11

Ot warci e

szcznk

zostaga

szcznk

(zal eUOni e od

zaadoptowani e

G17

G54 ;user coordinate

GO0 X+160 YO Z30 A9CCO
M11 ;Grip close

X+160 Y-100 Z30

M210 ;Grip open

:END PROGRAM

zamkninci a

(zal eUOni e od

Mechatronik RobLab

producent a).

do sterowani

chwyt aka

producenta).

111

a

uUytkownika czy ust
wywoganiu komendy MO2. Aby ustaw
|l ub skorzystal z narzndzi a

G17

G54
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2 Uwaga
Komenda zostaga zaadoptowanie do sterowania z

i:,il'.’ G17
G54 Gb54;user coordinate

B GO X+160 YO Z30 A90 CO

X+160 Y-100 Z30 M11 ;Grip close

M10 X+160 Y-100 Z30
M210 ;Grip open

i ;END PROGRAM

M30

<

30

Kontrola programuz ak o EGc zeni a progr amu
M30

Komenda zako®&zenia przetwarzania programu z

przegNcznika na ukgdgad uUytkowni ka komendy G54
powi erzchni (powr -t do pgaszczyzny XY czyli k
617 G17
G54 654

GO X+160 YO Z30 ASO CO

PO - i GO X+160 YO Z30 A90 CO

X+160 Y-100 Z30
M30 :END PROGRAM
M30
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Wirtualne Srodowi sko 3L

Przestrze@® wirtualnego Srodowi ska zostaga utw

(komponentGLScene kt - ry umoUl i wia tworzenie brygowyc!l
detale Srodowiska wirtualnego.

Wirtualne Srodowisko umoUliwia tworzenie poj
mani pul acji i wyposaUenia Dmij ze stterUz emmoi Ul g rweocSyl
el ement -w (punkt - -w/Ilinii) ugat wi aj Ncych ©prog
ramienia.

:VYZ XZ &
i

Low

- cneg

Wi dok Srodowi ska 3D
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Kreator robota

Wirtualneiu8rodowi sko
Apli kacja wudostnpni a s ymanyehykonstakcjzrobdta ha pddstawie wo r

dostnpnych szablon-w, jak i r-wnieU rozbudowa
nowo projektowanego mani pul ator a. Nowo ut wo
parametr-w moUe b yriz esvkiodnzfii agnuer goow aznays tdoos gpwa ni a p
i wygl Ndu.

YZ XZ @@

o I

--‘..'

\

p - ~

Wi dok Srodowi ska 3D
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Kreator robota

Wi rtual ne i Slanpdatoriiis k o
Pierwszym etapem tworzenia wirtualnego Srodow
obiektem p-¥niejszego sterowania w wybranym |j

Podstawa XYZ
Podstawa DUO
Podstawa TRI
' Parametry robota wirtualnego (@] - - |
| o= brak
Sk , A (obrét wokot osi X)
pp  Podstawa = B (obrdt wokdt osi Y)
e = C (obrot wokot osi Z)
Czesc globalna _
: R ek s X (ruch wzdhuz osi X)
. Czesc regionalna Y (ruch wzdhuz osi Y)
R1 | C (obrét wokét osi Z) Z (ruch wzdluz osi Z)

n2 B (obrétwokdtosiY)

[Rownolegly (typ 1) =
brak

Rownolegty (typ 1)

Rownoleaty (typ 2)

b a4

R3 | B (obroi wokt osi Y)

. Czesc lokalna
L1 |B (obrétwokétosiY)

Podcisnieniowy

L2 ‘VA {obrat wokdt osi X)

Cbi‘dt;iib:

L |A (obrét wokstosiX)
- Chwytak
cH | Rownolegly (typ 1)

(4]

A { - - CBBBAA} ‘

upowanych

Okno kreatoravy posalUone jest w r
ki nematycz

szer g
moUe wybral odpowiednie pogNc

0]
e

Konstruuj Nc nowe ramiiA manipulatora naleUy ok|
ich typ (jako podstawa robota | uboneamo djzai Gclu
ki nematycznego w cznSci regional nej i l okal ne
gaCEuch kinematyczny naleUy nastfipnie wysgal

naci skaj e przyci sk

Przykgdgad robota om@BBBXAUcChu kinematyczn
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P yvkgad konssirawkego rsaledtca obezpoSredni o po wut
c on

Ga@®cuch kinematyczny

Wi rtual ne U Manmpwatosiiiiis k o

Mani pul atory i roboty przemysjowe yrajnyz i SaiCEeju
te skgadaj N sin z kilku ogniw czynnych umoUl i
ko@c: - wki roboczej, czyli efektora. KaUde 2z og
wskazuje wok-g kt- -rgejpraeimi beBdezrzagsdanybrcadgan

umieszczono korpus ramienia.

Oznaczenie Osobrotu Symbol
czionow

A X

N\
/)—~

wO= | =<

)\

I
C Z (\/\

12

B
’

Przykgad oznacze® dla czgon-w obrotowych

GaGuch kinema$lycmeyhani zmu w postaci kil ku
t worzNcych jednN | ub rwiadliezupdlcyk izematny owayne
GaGuchy kinematyczne moUne podzielil na:

Ot warte ga®uchy kinematyczne to te, w kt-ryc
z sNsiednim ogni wem. Ruchy poszamieng-,| Weclk hogh
czgon-w nie wchodzi w pedgne pogdgNczenie z inny
rika w ciele ludzkim. W robotyce winkszoSi ra
Zamkninty gaCGuch Kkinreymtystzatynitao da@niEcwa hn iwe k
jego czgdon jest pogdgNczony z co naj mniej 2 o0g
moUemy wymienil klatkn piersiowN i jej stawy
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to przede wszystkimramona o podw-jnych bNd¥ potr-jnych p
czgony sN ze sobN powi Nzane i nienapndzane. T

I nnym podziagem JaGEGuch-w kinematycznych moUe

T kinematyczne pgaski e
1 kinematycznerzestrzenne

Przykgdgady ga@®uch-w kinematycznych

Robot6éc zgonowy o gaEGuchu otwartym CBBBAB

nae Tae

pd" " <l

: _1 g\

X

Robot Scara o ga@®uchu otwartym CCzC

nae E nas

pd" " e

g S ' 2 S

Robot DuoPod o gaGuchu zamknifintym CCCCZ
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x/ \v

Robot Tri Pod o gaCGuchu zamknintym XXXBBB

Parametry czgon- w

Wi rtual ne (i Manpuwatosiiiiis k o
Wszystkie parametry czgonu pogrupowane sN w

"Podst awowe wymiary" |jest i stotna dla prawi di
wpgyw na obliczeni a stegatodwrotnegp.c zne zadani a pro
Lzlnformacja

Kl'i kniecie prawym klawiszem myszki w symbol p.

ja

i wySwietlenie pegnego opi su.
Parametry niedostfipne dla danego obiektu wySw

Podstawoweavymiary:
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- _ Wymiary podstawowe ABC - _ Wymiary podstawowe ABC
L 100 mm Dlugoéé podstawowa czionu 100 mm
£ Wydhszenie czlonu
D Odsadzenie czlonu (prostopadie)
T 30mm || | Odsadzenie (wadhuz osi abrotu)
- o &) |- o &
Wymiary korpusu:
Rodzaj korpusu [ 13 || Rodzajkarpusu
s1 Wysokoé czlonu
s2 Szerokosé czionu
H1 (T | 46 mm || | wydhuzenie (doine) 2 zaokraglenie
H2 (O s 36 mm || | wydhazenie (gérne) z zackragleniel
G Grubosé &dani
R Srednica tacanikow
TL [ omm || | Przesuniede ozysks (dolne)
R1 Srednica lozyska (doine)
R2 Srednica lozyska (gérne)
" Wydhizenie lozyska (doine)
Liczba punktow zackragles Liczba punktsw zackragles
Tlose tacanikow [ 53] || tosc acamikow [ sd

Dodat kowe parametry widocznoSci

- - Ustawienie widocznosd

| Korpus

(¥ szkielet

|| Tekstury

& zaczep

[ Przezroczystosé
[ Plaszczyzma

& Poliinija

[ zakres ruchu

Kol ory korpusu

- - Kolary ]
crtonss B B
Kolor fozysk . e 072
Kolor tacznikw I8 IRCEES
Kolor bryly 30 | =] 072

goUyska:

Mechatronik RobLab
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Zakresy kNtowe

- Zakresy katowe
Zakresy < -90,0 :'0 -50,0 z> 30,0 :

Rodzaj napedu Serwonaped kat =
Enkoder fimp/st lub imp/mm] 5000 =
SP |4 Bp
Pozycja i kNty

importowanych r ogr a m-

Pozyca | katy obrotu

- -

Pozyca X | 0,0 =¥ 00 ZZ| 0,0 =
Obrét P| 0,0 5T| 0,0 SR/ 0,0 =
(—— —— p——
SC [ plil
Pos/Rot: Primitives lgl L‘-_i @ [
Sygnagdgy wej Sci a
- Syanaly weisciowe
[{min]  SI-min ® o:
I[max] SI-max . 0%
Encoder Encoder 0 =
Parametry grawi
- Parametry dynamiki
SK |« b |1
MS | ¢ il
Obiekt statyczny
Wykrywanie kolizji
S Fid » 10,001
S Si4 b 30
S B4 v 0,3

Podstawy robota

Robotyka

(ograniczeni a

0 br o4duw a( ddoosdtarit
w CAD)

i wyj Sci a:

Syanaly wyjsciowe

Wi rtual ne U Manmdatosiiis k o

Konstrukcjn rob
robot a.e BNs t4i pn
T Podstawa JOG:

w podstawie

f Podstawa XYZ

Mechatronik RobLab

ruchu kNtowego c

pknoew et rpzoy zwnei kat noi rey

O [min]  |SQ -min ® o:
0O [max] 1SQ -max ‘ 0%
Motor Motor 0 =
tacji obiekt-w wirtualnnych:
_ Parametry dynamiki
Skala objektu dynamiki 11
1
Obiekt statyczny
Wykrywanie kolizji
Tarde kinetyczne 0,001
Tarae statyczne 30
Wspolczynnik odbic 0,3
ota naleUy rozpoczNi od wybor
Une podstawy t|]
pojedyncze ramin typu "Arm"
: konstrukcja portal owa robot a
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1 Podst awa DUO: konstrukcj a podw-j nego ral
zamocowania w podstawie i podgNczonymi ni e
T Podstawa TRI: konstrukcja robota typu "Del

z trzema punktami zamoowani a w podstawi e i pogNczony

czgonami

T :
VZ Informacja

Wyb-r podstawy umoUliwia tworzenie konstrukc]j
scara czy kartezja@Gskie. Jak r - wnckydrigodr obot - w

Wybieraj Nc podstawin w kolejnych etapach nale0U
t worzNc w ten spos-b jego gaCEGuch kinematyczn

g Uwaga
Roboty o zamknintym ga@E® uchu kinematycznym (
ostatnih czgon-w bez napind-w podNczonych ramion w

Wszystkie parametry dotyczNce poszczeg-lnych

T czdgony obrotowe ABC
T czgdgony |l iniowe XYZ

Dodat kowo nal eUy wpr owad zciz Ncoed ppoond setdanw ye |paakr arn
poszczeg-lnych gaCGuch-w kinematycznych oraz

Podstawa JOG

- Wymiary podstawowe JOG
WysokosE podstawy 25 mm

0 mm
0 mm

0° =

Podst awowy parametr niezbndny do przeprowadzeée
wysokoSlI podstawy (eysyd®PpRopedygri paoawmegl Nddi
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Dodat kowym parametrem wpgywaj Ncym na ksztagt

1 typ 1- konstrukcja blaszkowa

1 typ 2- podstawa monolityczna "kostka"

f typ 3 - podstawa monolityczna o zmiennej geomeiriil o S i naroUni k-w m
zmi eni aj Nc parametr "Liczba punkt-w zaokr N

typ 1 odpowiada konstrukcji blaszkowej a typ 2 monolitycznej podstawie

s,

Przykgadowe konstrukcje podstaw typu JOG

Podstawa XYZ

- Wymiary podstawowe XYZ

D mm

Rozstaw napedow {400 mm
;Jmm
10 mm
Obrot czionu | 0° B
Wyb-r tej podstawy umoullgiwdrawsuztempo zze nd 2§ adru-pw i

y

co umoUliwia utworzenie robota "portal owego"
' ini owy | est zsynchroni zowany poprzez odpowi
sprzngni eci e ose\Wnbunprzgpadkaeh przdmieszczenie "kopi” osi jest niemal
identyczne dl atego nie wystnpuje oddzielne st
Ni ezbndnym parametrem | aki nal ey podal w tym
0oSi.
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Dodat kowo mdOmuastr-zemiiel obr-cil osie liniowe
parametry wynikajN z ustawi e pierwszego czgo
Z poziomu parametr-w podstawy. Pr z y-kcgzagdoyn - pvr e
rwnoleggych: 0 stopni podstawa i pierwszy czgd
-czgon-w pr ze9cOi wpsotdaswnaywcah :i +90 pierwszy czgon.

Przykgadowe konstrukcje podstaw typu XYZ

Podstawa DUO
- Wymiary podstawowe DUO
WysokosE podstawy 110 mm
0 mm

Rozstaw napedow 120 mm
Rozstaw polgczenia osi 0 mm '

0° =
Podstawa duopoda stanowi dwukol umnowa Kkonstr
kine mat yczne/ dwa ramiona robota. Rozstaw kol un
S umy dgugoSci poszczeg:-|l nych rami on poni ewa

wyznaczenie nawet zadania prostego.

Wymagane jest popganamenmaswipwyBokoBl podstawy
obu gaGuch-w kinematycznych, wprowadzenie dI
(T) osi nie napndzanych.
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Dodat kowy mi parametrami wpgywaj Ncym npau nkkstz-twa §
zaokr Ngl e® Aby uzyskal mijanie sinhn poszczeg:-
odsadze®& poszczeg:-lnych czgon-w (ggownie para

Przykgadowe konstrukcje podstaw typu DUO

Podstawa TRI
- Wymiary podstawowe TRI
Wysokosc podstawy 0mm
Odsadzenie zaczepow | -30 mm
Rozstaw zaczepow czionow 70 mm

Rozstaw facznikow cziondw [22mm

| 0% >

Konstrukcja TRIpoda oparta jest na posstae tr - j kNta r-wnobocznego
poszczeg-lnych ga@&uch-w kinematycznych/ ramic
stopni. Ta sama zasada dotyczy punkt-w pogNcz

Wymagane jest podani e orzasttamg uSjrNecdync hc ap azraacrzeetpru-
kinematycznych rozstawionych co 120 stopni, !
Srednicin gNcznika (T) koG - -w aEuch- - w.

Ni ezbndnym parametrem | est r - wni efipoda dpar@jcha e ni ¢
napindach | iniowych w ksztagcie gwiazdy (ramio
podstawy).

Dodat kowy mi parametrami wpgywaj Ncym na ksztag
zaokr Ngl e .
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Przykgadowe dktawrtypuTRuk cj e po

Czgony obrotowe ABC

Wi rtual ne U Manmdatoriiiis k o

Pierwsza kategori N czgon-w sN czJjony obrotow

konstrukcji robot-w typu "Arm".

K

T

Konstrukcja tych c¢ z Jpodstawowyctpparametaachs i i1 na czter e

f dgugoSi-Lczgonu

1T odsadzenie prostopa®dje do czgonu i o0si

f odsadzenie wzHJuU osi obrotu

Y wydguUenie czgoblu (w osi Kor pusu)
Czgonom obrotowym zostagy przypisaneofSzahcatan
Ze wzglndu na to Ue opr-cz osi obrotu 1 stotne
|l itery zostagy wybrane niejednoznacznie | ecz
dosthipnych opcji. Z tegion pwawbdwl casjio ny kA -ir €Cj
pojgoUenie czgonu, a czgon B jako jedyny obrac
Dok aj Nc do tego pozostage parametry czyl.

gad
pogoUeni acizlMtnas mbreptrzyj mowanego za pozycjf
trzy t

125

ypy zbudowal kaUdN z konstrukcji robot -



Laboratorium Automatyki Robotyka Mechatronik RobLab

X Y
R
Cf § X -.‘\’\\ll A
/ P
& .

Y
D 7D
7
rzyk

P gadowe czgony
Przykgadowe czgony typu A, B i C, gdz9%stopmi pr z
W pozostagdgych przypadkach kNt zerowy wynosi O

Czgon A Czgon B Czgon C
Podst awowe el ementy czgonu

Wszystkie dostnpne c¢zJongyu wyarraagnag tNr -wp r kotw-ardez ewy
i a

oblicze® zadan prostego i odwrotnego oraz n
W skgad czgonu wchodzi szereg obiekt-w takich
1 korpus
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T goUyska
1T szkielet (symboliczna prezentacja gaCEcucl
T brygy 3D (opcjonalnie)

===

r

Korpus:

obiekty szare korpusSzkielet Zakres kNtowygJobyekta bgnhnkitny

Czgony |l iniowe XYZ

Wi rtual ne U Manmpuwatosiiiiis k o

DrugN kategori N czgon-w sN czgony | iniowe si
konstrukcji kartezja@Eskie]j
L
D
L =

Konstrukcja tych czgon-w opiera sin na cztere

f dgugoSi-Lczgonu

T wysokoSiDw:-zka

T wysokoSi pFowadnicy

T przesunincie cz-@bnu (w osi kor pusu)

L1
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Czgonom |l iniowym zostag@gy przypisane o0znaczeni
Opr-cz samego usytuowania osi zgodni e z Kkieru
okreSlona okosSttamwi-eg kwys samej prowadni c.

0
@ . 90 +90l 3

+180/-180

i

Ze wzglndu iU pogoUenie tej pjgaszczyzny wpg
wzgl ndem osi ruchu zostagy ograniczone do wi
z at e m -180,-RONG, 490 i +180.

Dokgadaj Nc do tego pozostade parametry czyl:

(dodatnie i ujemne wartoSci) uzyskujemy moUlI i
konstrukcji robot-w kartezj aEskwienpch foaskukciachi mp |
np. roboty kartezja@Eskie z podstawN portal owN

Podst awowe el ementy czgonu

W skgad czgonu wchodzi szereg obiekt-w takich
'Z
1 korpus
f goUyska
T szkielet (symboliczna prezentacja gaCcucl
T brygy 3D (opcjonalnie)

Dostfipne sN r-wnieU dwa podstawowe typy czgon

f czdon typu w-zek ze Slizgiem

f czgon typu oS zamocowana wW uchwyci e
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-

Przykdgadowe czgony

Przykgadowe czgony typu Y, dla r-Unych wartos$S

@
.
L]
Omaxan

ujemna wartoSi D i wujen
- dodatnia wartoSi D i uj

dodatnia wartoSi L1

Czgony gl obal ne

Wi rtual ne i Manpuatoriiis k o
Dostfipne czgony globalne stanowi N uzupegnien

napiCkzy.ony te mogN pegnil r-Une role mifndzy ir
1T Dodat kowy czgon r-raanpfed) a robota (servo
T Globalny napnd | iniowy (silnik)
f Transporter |liniowy (silnik prNdu stageg:¢
1 Transporter liniowy (sterowanie binarne)
f Podajnik obrotoegg (silnik prNdu stag
1 Podajnik obrotowy (sterowanie binarne)
T Si gowni k pneumatyczny (sterowanie binarn
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Parametry robota wirtualnego

- Podstawa
PD lPodsiawa JOG =

|- - Czesc globalna [
G1  |Y (ruch wzdhuz osi Y) =R
G2 |brak e

Dodaj Nc czgony globalne przede wszystkim nale
robota czy sN samodzi el nymi napndami . Wyboru
ki nematycznego robota. Pol a-wydon udodatkawea WSci g
ogni wo gaCcucha ki nematsyacnzondezgi oe |rnoyb ontaap,n do.d z nac

Czgon globalny jako napnd globalny robot a

7y

Wybranie czgonu gl obalnego do pegnienia roldi
ramienia robota powoduje zamocowapi®@ d st awy robota na zako@& zeni
MoUl i we jest wykorzystanie obu czgon-w gl oba
przestrzeni.

Czgon globalny jako samodzielny napnd

72y

Wy b-r --c'zg“]onu-”'global\wnego j atkooc osvarho drzd e ryo na
dodat kowe el ementy tj. pojemniki, palety itp.
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aby zamocowal el ement na zako® zeniu czgonu (|
w odpowiedniej kolumnie G1LlubG2o spowoduj e zwi Nzanie wybran
czgonem gl obal nym.

Parametry 4= (@)1

bl CAFJENEEIF )

Parametiy elementow B &

Nazwa [Evo_2
Rodzaj

| Pojemnik

|« B W
tE &

Przykgady:

Czgony globalne jako transporter |liniowy oraz
Ex11_A5H_Global_II]

YZ XZ F

" ces

Czgony globalne jako sp@yloatnokie phww maayradonwy w
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[Projekt: MecLAB_B]

'YZ Xz o7

@& |

Chwytaki

Wi rtual ne iSlanpdatoriiis k o

Ostatnim elementem konstrukcyjnym ramienia ro
konstrukcji, element wchodzNcy w interakcji z
ustawil parametry aby interakcja ta byga praw

Chwyt arkal &g gve

- Wymiary podstawowe

Diugosc ramion E’:p_mmi |
Diugosc dodatkowych ramion ;30 mm |
Dlugos¢ mocowania 16 mm |
Rozstaw zaczepow ramion 8mm |

Chwytak r-wnoleggy jako el ementy chwytne posi
ich podstawowe wymiary to: dgugoSi szcznk (L
zaczepu (D) oraz rozstaw ramion (T). Na podstawie tych parametr wy znaczane | es
punktu TCP koCGa chwyt aka.
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S .
i-"z Informacja

Punkt TCP koG a chwytaka pozwala na sterowani
podej Scia zwi Nzanym z tym punktem a nie punkt

ugat wione sterowanie i operowanie wok-g obi ek
uczenial/ zbierania punkt- -w trajektorii ruchu.
Szczgkachwytakaz.

przegubami

Wymaczony [ ‘: Plytka
punkt TCP ‘ | chwytu
chwytaka ’ | szezek

Do prawi dgowego procesu chwytu niezbindne sN o
szczeg-|l hoSxziczpiytkk -re stanowi N el ement c hwy
chwytaka pgytki te wchodzN w interakcji z obi
aplikacja okreSla moment uchwycenia gytedetabu. J

pgytki zetknN sifi ze sobN stan ten traktowany
Zmi ana rozstawu szcznk realizowana | est zZ W
chwytu", dzifdki kt-rym moUna okreSI il

_ Zakresy chwytu

Zakresy < 14,050 40,0 < > 58,0%
Ll e
Wyjéde =

5000 =

SP (4

-
w

f minimalny rozstaw szcznk przy zamkni ntym
wartoSci winksze od O co pozwala symul ow
zamkninciu szcznk przystosowanych do chwyt

T maksymalny roystawkewiczyim @erwarciu chwytak

f zerowy rozstaw szczhink okreSla rozstaw szcz
jest przydatny w przypadku sterowania rzeczywistym robotem gdzie symulacja “cienia”
robota ograniczona jest jedynie do odwzorowaniaiake] pozycji ramienia i nie jest
przeprowadzany sam proces chwytu wirtualny
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Chwytaki podci Snieni owe

- Wymiary podstawowe przyssawki
14 mm
20 mm

36 mm

8 mm

0° =

Chwytak podci Snieniowy wyposaUony w przyss

(L), oraz dgugoSi zaczemeu r( .wyNamapadhntea yiees t
TCP ko®a chwytaka kt-ry dodatkowo moUna prz
Parametr ten pozwala przesunNi punk:t TCP poza
ustalil jego pozmceni alakchwyt akiybkopwyyssawk.i
Jest to istotne poniewalU chwytaki te maj N inn
czogem a chwytak r-wnolegdy obejmujNc szczeka
pozycjijwyst arczy zachowal odpowi ednie usytuowani e

Strefa

przyssania

obiektu

Wyzmaczony Plytka
punkt TCP oporowa
chwytzka przyssawki
Dodat kowym parametrem przyssawki j est Sredni

Przestrze® ta wskazuje miejsce pogoUenia obie
tejby Jy znajdzie sin jaki S obiekt gdy wgNczone

chwytu polega na przemieszczaniu detalu w str
pgyt kN oporowN kt-ra stanowi i refsaur ncahewyrit ud | aP o
brygy strefy ssania jak i wielkoSI i pozycj a
w sekcji "Wymiary brygy"

Zmi anfi dgugoSci i pogoUenia strefy ssania umo

dzinkim&®nrnayomkreSI il

f dgugoSi strefy ssania kt-rN stanowi r - Uni
f pozycja Srodka strefy ssania okreSlana z:
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Przykgdgady chwytak- - w

Dostnpne konstrukcje chwytak: - w

R-wnoleggy tRpwndl e@gdy tPopduci Sni eni owy

Konstrukcja RobTrain

Wi rtual ne (i Manpuwatosiiiiis k o

Apli kacja RobLAB przede wszystkim zostaga utw
RobTrain. Konstrukcja r obot ac zogpoanrotwae yma"Argoabdect uac
z oznaczeniem C B B B A.

Oto konstrukcja robota utworzona w aplikacji RobLABA4:
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YZ XZ ¢

i F

Konstrukcja utworzona na podstawie bryg obie
Wy Swi etl one z teksturami (wybranKNnkw)horystykN

Yz X2 Yz X2
Y 4 » ~
- (o5 - -

Konstrukcja z bryg zewnntrznych *. st (bez te
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e
"

Szkiel et robota oraz wska¥ni ki zakres-w ruchu

-

Widok siatki tr-jkNt-w wczytanych obiekt: -w z
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Znaczniki TCP

Robotyka

Mechatronik RobLab

Wirtualneiu8rodowi sko
Znaczni ki punktowe wskazuj N istotne wsp-grznd
T PunktTCP-ws ka¥ni k punktu ko@&a ramienia robo
T Punkt Kk o dicigscerzacteputclavytaka
1 Punkt podstawy robota
1 Punkt TCP na k o GEc
‘ i II chwytaka
o (zielony) or az p unk
robota
(niebieski)
Punkt TCP na koG u kiSci robg
Kol orystyka punkt -w TCP w zaleUnoSci od aktu
panelu JOG zakgadki ruchu w przestrzeni karte
e
BAS-ukgad wsp:-grzndnych podstawy robot a
o M
®
ABS-ukgad wsp-grzndnych absolutny
L
©
USR-ukgad wsp-grzndnych uUytkowni ka
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Dodatkowe znaczniki wykorzystywane w aplikaciji to:

f Slad i punkty Sl adu

1 trajektoria oraz punkty edytora trajektorii

f znaczni KionwySwipeutnkt -w z | i sty

f Sl ad, siatka oraz pgaszczyzny szkicu pr z:¢

PridkoSI symul acj i
‘

Wirtualnetd8rodowi sko
PridkoSI symulacji zaleUny od wielu czynnik:-w
aktualnN szybkoSi symulacji to:

1 Czyjest aktywna animacja ruchu

f Ustawieniss uwaka pridkoSci

T Ust awi eni aczgsawca syedlacy tym przedevs zyst ki m par/ametr
optymalna wydajnoSi™"

T Ustawie® opcj i pridkoSci ruchu

T Ustawie®&® parametr - -w trajektoridi ruchu t|j
& ywaga

Kontrola prindkoSci ruchu ramienia moUliwa jes
ruch odbywa sifi z maksymal na {brakicddsong cenddringua Kk t
pozycji element-w jaki i oddziagywa® Srodowi
bezzwjocznie szkicowana zatem steruj Nc suwaka
jest jedynie od szybkoSci przemieszczania Suw
Ustawien a opcji prnAndkoSci

o ORce PO RN Dodat kowe opcje prnindkoSci ul
10 parametr-w zakgdadce " Opcje d
| Automatyczne wyznacznie krokow trajktorii prndko Sci ruchu". Mo Un a t a
[# Automatyczne wyznaczanie predkosci wyznaczana prfiadkoSi ruchu ra
[# Dla wszystkich czionow ruchu po jednej z wybranych teak t or i i tzn.
krok-w w ruchu np. po trajek:
od parametru funkcj.i ruchu czy ma byl wyznacz
bi eONco w zaleUnoSci od odleggoSci mindzy pun
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Przykgady trajektorii ruchu

- lras _ 2

nes

od ¥

-~ -~

Pzykgad trajektori:i dowol nej dla ruchu 2z i
drugim przypadku priadkoSi czgdon-w jest jednak
nie jest uzaleUniona od odl eggdo StcaSocnii fipdrzzye npiuens
danego czgonu dlatego cznSi czgon-w koCcu ru

wyznaczaniu automatycznie prindkoSci ruchu c¢z/¢
punkt ami ko@® zN ruch w t gkioriagestmigmal ideotyoamanw oba z a
kierunkach ruchu.

s P

-

Przykgad ruchu po trajektoridi l i ni owe|j k o
poSredwiy ;mMNcorpocgf] \N aut omatycznego wyznaczania Kri

nas - [z s s
g A~ ~ g -~
—— ~ 1 N
B T -« ™ i S R
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Przykgad ruchu po wijiNa jz ekutt cormiait ybz ny mweryzmacz
trajektorii w pierwszym przypadku minimalny krok to 5mm w drugim 15mm.

Dob-r trajektori.|

Wirtual nei8rodowi sko

£

Dob-r trajektoridi r uc h u ropluwpzenmaeszazanmaamierrayod pgurkiu i e

do punktu. Dosthnpne sN dwa profile ruchu pomi
T profil dowol ny: ruch odbywa sin W Sspo
poszczeg-lnych czgon-w
T profil ' i ni owy: pr zemi e skmjoyma odbyava $eo mi N d z
wykorzystaniem wyznaczonych punkt-w poSr
parametr

W celu wuzyskania bardzi e] zgoUonych trajekto
punktu podtrzymuj Ncego. pfasktzyeninpwzkwal aewyhb

ruch jak r-wnieU dostarcza dodatkowe infor mac

nastfipuj Nce trajektorie tr-jpunktowe:

T profil i ni owy: ruch | iniowy od puanpkrtktu st e
poSredni

T profil kogowy: ruch po wycinku koga przec

wskazuje kierunek ruchu
1 profil Bezisera: ruch po krzywej Bezisera Il lub IV stopnia

g Uwaga )
Aby wyznaczyl pogoUenie pgaszczyzny wW przest
dl atego naleUy zwr -cil uwaghn aby przy projekt

punkt - w.

Projektowanie trajektorii

Punkt Punkt Punkt Przycisk otwarcia
‘ startu | podporowy | koncowy | paska trajektorii

N

L]
[°lp2p3 P 0L
= 7\
»"  Dowolna s
ot Liczba Szkicuj Wyswiet]
[ .
o* Liniowa2 | punkmy wybrana wybrane

S liniowa3 | posrednich | trajektori | punkty

5 Beziera3 . Lista wyboru
trajektorii
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Pasek projektowania trajektorii

o - trajektoria bez interpolaciji

- trajektoria z interpolacja |iniowN

"% - trajektoriaz3 unkt owN i nterpolacjN |liniowN (co

= trajektoria z interpolacjN kogowN

al trajektoria z interpolacjN Bezisera

Do cel -w zmiany priadkoSci r u c h ieszcrooyohnve pargeiu i p ¢

"Parametry" karta "Opcje dodatkowe" w sekcji
Panel pozwala zmienil maksymalnN priadkoSi

wyznaczania priadkoSci podczas ruchu ramieni a.

ruchu jest wyb-r opcji (Aut omat y c zanagtonvatycznea c z e

obliczanie aktual nej pridkoSci ruchu poszczeg

muszN wykonal tak aby uzyskal pgynnoSI ruch i

czgon- w.

Zx2e

Xy 2

-

@
! +
| £ o
I 4 (A
e P
e snsmm—————

Przykgad ruchu dl @&zawmti amptr idXkm&go wyzna

g Uwaga
Na ksztagt np. trajektoridi i ni owe|j przy zaf
pomi idzy punktami skrajnymi oraz priadkoSIl pos
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Przykgady trajektori:i
Przykgad trajektoridj dmmwobdkeS§ciprmos sazadejl rny ol

“waoo "waoo

@ @ ey

Trajektoria |liniowa z r-Una |liczba przedziag-

naoo

*&

~

Apli kacja umoUl i wia wyb:- I nnych tr apunkteweo r i
trajektorie:
f tr-jpunktowa trajektoria |iniowa
T kogowa interpol acj a
1 Bezier3point Interpolate = Quadratic B®zier
1 Bezier4gpoi nt I nterpolate = Cubic B®zier curyv
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nao nao
T T

Szkic Sl adu

Wirtualneu8rodowi sko

@

Aplikacja umoUliwia szkicoawamami Sl madhbotpozltstr
poszczeg-lne poJgoUenia ramienia w trakcie ru
"parametry" zakgadce "Opcje dodatkowe" sekcji
- Linig | bryty

Kolor bryly ] ’v (1,57:-

Kolor finii bledu E] !!J \is

Kaolor linii sladu \[_vj !vJ i 2?

Linia - krok pobrania punktu 71%

Pole kolory Ilinii Sl adu o drpuocwiua dgadjzN ez ap ikeorl wosrzyy
jest z ruchem szybkim ramienia komanda MOV | u

wykorzystaniu komend odpowiedzialnych za ruch po wybranej trajektorii np. MVS/MVR lub
G01/G02. MoUliwe jeéent i wpgNezewiydrlkol er kol or u
nie bndzie dla danej grupy rysowany. Pole Ilic

Dodatkowym parametrem jest, “Linkkr ok pobrania punktu" odpow
szki cowaWarnmt 6$ladua odpowi ada za pobieranie pu

T 1: kaUda pozycja ramienia to oddzielny pul
Sladu bndN bardzo ghisto szkicowane
T >1: okreSla co kt-rN pozycjn ramienia bndz
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T O: rejestrowane tylko znaczNce punkty tra
rejestrowane jedynie punkty zakoE&zenia ru
k o@cag etkrt ori i oraz wyznaczone punkty poSre

przedziag- - w)

w? Informacja

Szkicowanie trajektorii z zerowym ustawieniem parametru Lirkeok pobrania punktu pozwala
wykreSliil Slad z rejestr aajniktij aevdyrziyd i n anjpb a rrde
podporowe trajektorii ruchu

Przykgad S| adu-8t rpaujnekkt-ovr ipo Sk eowa h dl a:

- Opge predkosd ruchu
) 10
E.J Automatyczne wyznacznie krokow trajktor

\¥) Automatyczne wyznaczanie predkosd

(¥ Dla wszystkich cziondw

T krok = 1 : rejestracja wszystkich punkt - -w
f krok = 0 :najbardziej znaczNce punkty, =zad
T krok = 0 :najbardziej znaczNce punkty, al

krokiem ruchu = 10mm
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Jak widal na rysunku szkic z zerowym krokiem
(pozycje startu i ko Ec §dategoanzruchusaydkim finigpzielGna)eid ni e
zarejestrowano Uadnego punktu poSredniego.

Wi dok Sl adu

@

Przycisk wgNczenia nanoszenia Sladu daj mod0Ul
skasowal Slad naleUy po =zatrzymaniu s® b cowa
skasowal wszystki*’? dodat ki przyciskiem

Przyciski widoksigpUNkpr we®N@azahimipomi ndzy sz
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Punkty Sl adu

f punkty w ksztagcie szeScianu

T punkty w ksztagcie brygy

T brak punkt - w
Linie Sladu

T linia ciNgga

1 linia przerywana

1 linia typu spline

1 brak linii
Szkic |1 sty punkt - w
Wirtualneio8rodowi sko

Wy Swi etl eni e

wybranych punkt - -w z uprzednio ze

ut wor zonej |l i sty oraz pozycj. poszczeg-lnych
|| Lista pozycji = (@)1

GRIE ® | ) | 3

EINeY 3117 | 3219 3309 [3419 [0509 -

] po 00 00 00 00 O

P40 : ~

=

=

M

& -

W celu wySwietlenia listy punkt - -ww alyelyalz
opcjn WySwietlanie punkt-w co umoUliwi pokaza
dzinki kKt -rej moUl i we bhidzie wybranie punkt - -w
punkty moUna przygotowal Idil sat  uchk t wy PWi eptolzevmil

odznaczyl

jednoczeSnie

wszystkie

mo Un a

punkty

Il i sty

wysgal’ .cPanktySr od o
zostanN w-wczas

wwBkui et | c

Tak przygotowanN | istan
oznaczone na |iScie
graficznym. Aby skasowal

wWs zy

Sk

e punk

ty nal
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YZ XZ & = I

™Y

@

B

Wy Swi etlenie |listy punkt- -w w Srodowi sku 3D

Szkic przestrzeni roboczej

Wirtualnetf8rodowi sko

U
Wykonywanie szkic-w przestrzeni roboczej rob
przestrzeni w Kkt rej moUna umieScil obiekty nm

pogl Nd na zakresy ruchu nowo projekrawawsgt
umi ej scowi eni e ogranicznik-w ruchu poszczeg:- |
robota w przestrzeni jego pracy.

Roboty typu kartezjaGEGkiego posiadaj N proste

pozycj.i i r gedimala v wobotach gypud Ariw czy DuoPod'ach i TriPod'ach szkic

przestrzeni moUe byl duUym zaskoczeniem dla u
Do szkicowania przestrzeni roboczej zostago r
okreSlil: metodn sk&iaiu,osiokladno&ibodRzbwagy

- Opge szkicu przestrzeni

@z NG @ sl
Kolejnosc czlondw | 3] 2l 1 of of
Predkasc cziondw NIEEEER
XYzpos X| 00%Y| 00%z| 0,07
| | Bryfa powierzchni

| | Przestrzen zakresowa
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Dostfipne sN dwie metody szkicu przestrzeni ro

T JOG-szkic w ukgadzie czgon-w
T XYZ-szkic w ukgadzie kartezjaEGskim

pr-cz wybrania metody naleUy okreBblbkj koBEjw
t-re czgony/osie bhndN najbardziej znaczNce,
ierwszy i po zako®&®zeniu jego ruchu z zadany
rzejScie do kolejneyb EykkuptakmabygzpowiE pop

ridkoSi czgonu okreSla natomiast wartoSi
rzemieszcze® danej osi. I m mniejsza wartoSl|
guUszy czas samego procesu.

JOG-szkic w ukgadzie czgon-w

Szkicowanie przestrzeni t N metodN pozwala na
czgon-w jednoczeSnie nanoszNc punkty/Slad ru
opi sanej przez wybrzamnoeS cciz gwynbyi.e rNai neimaa wksoznyi setck i
przypadkach ruchy czgon-w |l okal nych sN bard
przemieszczeni a. Przykgadowo czgon A w roboci
za obr -t chwybakaai zmianwppggwgc,]j i punktu TCP.
Dl atego najczinSciej do szkicu przestrzeni bra
Szkic taki ej przestrzeni bywa czasem dgugotrw
sin opcjN Przestrze® zakresowa kt-ra ogranic
jedynie do ich skrajnych zakres:. w.

Przykgady przeshtejzeronbScidl @azgdownclw X221 i odwrotn
Przykgady przestrzeni ZakresoWa 
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XYZ-szkic w ukgadzie kartezjaGkim

Szkicowanie przestrzeni tN metodN pozwala na
wzglhindem osi X,Y i Z jedmwchkeSnPezwahnastzdcna
przestrzeni opisanej w ukgadzie kartezjaG@skim
¥ Uwaga

Szkic tN metodN moUliwy jest jedynie dla robot
poniewaU przemieszczanie c¢z§o rosowama adfowiednictvy b r e
oblicze®& celem wyznaczenia pozycj.i poszczeg:- |

Przykgdgady przestrzeni TriPoda w metodzie JOG

=Y v (
Tryb szkicu przestrzeni w ukgadzie kartezjacC
(plastr-w) w jednej z wybranych pgaszczyzn. A
z wartoSci X, Y lub Z pozycjiXWybaheoy oKaelk
pgaszczyzny W O0SI Z czyli zmienil parametr w
punkt - w i i nii do wybranej pgaszczyzny dzin

manipulacji umieszczonych w zakresiefge§ a s zczy zny .

Przykgady "plastr-w" w pgaszczy¥tnie XY i XZ
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Konfigurator kontrolera

Konfigurator kontrolera rzeczywistego robot a
kt -rego dostnp jest kmm@dminimr\,ﬁtor,@) zal ogowani u na

Pop awidgowym zal ogowani u na konto admini str;
dodat kowe narzndzie w tym fﬁrzycisk przej Sci a

Okno konfiguratora

Narzedzia operacjiplikowych | lﬁamspola‘czerﬁa
| \

P | B RobTrain v2 [022]

¥ Jog FMin  FCor FMax

% (I
% CI
m .
% CIC]
% CIC
% T
% m =
% C
% R

Tabela parametrowi

stanow IO
Okno konsoli z kontrolera

lista nformacja
wymiany danych

Narzedzia odezytu/

zapisudanych
Konsola: potaczenei

SV1 - pos bezposrednie wysytanie komend

Podstawowe sekcje okna konfiguratora kontroler robota rzeczywistego:

Tabela parametr - w

Narzndzia operacij.i pli kowych
Automatyczny odczyt i zapis danych

Obsguga konsol i

Narzndzia odczytu zapisu danych

= =4 4 A
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Tabela parametr - w

Konfigurator kontrolera »»

/|
|
[
V|
&
1]

Opis kolumn

Kolumna Opis

Nr numer parametru np. numer serwa p N d u

Pos pozycjaserwen apfidu [ wypegnieni e]

Min mi ni mal na pozycja [wypegnienie], ogranic

korekta pozycji zerowejf 55. . +255], pozwal a pr-mapidiNi pozyc

Cor z domySlneforls580udki+/temu ni wel oawarde ws N
napndu

Max maksymal na pozycj a [ wypegnienie], ogr al
przelicznik wypegnienia na wartoSi kNta \

Sus dynamixelo d wr - ceni e wartoSci Sus pozwal aj Nce zr
odwr - cil

Dir kierunek serwa numer osi przypisanejdosenmapndu [ G1, G2, J1. .J6],
przypisane

Jog

dwa serwa poniewaU serwa tesmamdlcwjSNc przeci wb

FMin mi ni mal na pozycja [wypegnienie], zapisan

FCor korekta pozycji zerowefp55..+255], zapisana w pliku

FMax maksymalna pozycja [wypegnienie], zapisa

Bin stan wej Sl binarnych

BOut stan wyj Sl binarnych

—_—

stan wej S amapiogowygdkmhi WNevi & el-elpr doi ki,

VAIn
robocze 24VDC
Enc stan enkoder - w
Mot stan sterowania silnik-w
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Oznaczenia kolorystyczne wskazuj N wydzielone

Aktualna pozycja ' Przelicznik wypeinienie’kat oraz Stan IO oraz dane sterujace
serwonapedow przypisanie serw zapisane w pliku odczytane zkontrolera
Zakresyikorekta odczytane Zakresyikorekta
zpamiecikontrolera odczytane z pliku
Konfigurator kontrolerdi
Operacje plikowe
Dane zawarte w tabel: zawieraj N parametry odc¢

konfiguracyjnego. Podstawowe operacje wykonywane na danych tabeli to:

Odczyt danych z paminci kontrolera

Ustawimi e parametr-w nowego kontrolera

Zapis parametr-w do pliku

Odczyt parametr-w z pliku

Automatyczny odczyt danych z pliku i zapi
kontrolera

= =4 4 -4 4

Przyciski odczytuw/'zapisu | Przyciski przepisania | Numerkontrolera | Przyciski odezytu/zapisu
danych zkontrolera danychwtabeli  zpliku danychzpliku

B RobTrain v2 [022]

/] B
] m
/] m
] at}
% B
% [
] =
] B

Dane odczytane z kontroler Dane odczytane z pliku

Opis podstawowych narzndzi operacji plikowych

- aktualizacianumerk ont r ol era wraz z niezbndnymi p

- odczytanie wszystkich parametr - -w z pami

&
>
b‘l - przepisanie danych z tabeli kontrolera do tabeli ptikuzepisanie danych z tabeli
E pliku do tabeli kontrolera

- odczyt danych z pliku
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B . zapis danych do pliku

Odczyt danych z paminci kontrol era

== Wigczona obsiuga portu COM

<< RobTrain v2
? << 22 |
2 < 1520
1500
1500
1500

1500

|

|

|

|
1500 |
|
1500 |
|

Dane z kontrolera moUna odczytywal pojedyncz
posguUyl sin narzndziem odczytu wszystkich pa

E'J-odczytanie wszystkich parametr . -w z paminfci

Ustawe ni e parametr-w nowego kontrol era
Nadanie unikalnego numeru

Pierwszym etapem konfiguracji nowego kontrolera jest przypisanie mu unikatowego numeru. W tym

celu naleUy kliknNI w tabeli w kom-rknin bez pt
ustawe E parametr - -w pojawi g sifn napis "Controle
numeru kontroler a nastfipnie z pomocN suwaka
kontrolera. Tak przygotowany par amet ri sradmerou w
paminci nieul otnej

Ustawienie korekt pozycji zero

W nastnpnej kol ejnoSci nal ely przypisal poOs zc
zera wysygajNc i zapisujNc do pamifici nieul ot
danedo kontrolera robot na bieUNco bndzie akt:
zaobserwowal wyni ki wprowadzanych zmian.
Ustawienie zakresu ruchu

Ostatecznie naleUy ustawil odpowiednie zakres
ustawimi a zakresu moUna posguUyi sin parametrem
min i max a nastnpnie odczytane wartoSci przy
Zapis parametr - -w do pliku

Zapis danych moUe byl przeprowadzany w dw-ch
-dla nowej konfiguracj. kontrolera: gdzie po
oraz zakres-w naleUy jeszcze ust-abhphdpwzypis a
Jog) oraz przypisal i m par ametstalenigm kiezunku cuzhe n i 0 \
sewehapndu dl a danej 0Si (parametr Sus).
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S .
i-"z Informacja

Dl a klasycznych serw przelicznik wynosi 0.15
1 mikrosekundzie wypegnienia = 0.15 stopnia o
- dla odczytanej konfiguracji kot r ol er a: po odczytaniu ustawi e(
kontrolera naleUy jeszcze zwr-cil uwagn na us

RobTrainv2[022] B[ — RobTrain v2 [022]

Przed zapisaniem parametr-w do pliku naleUny
korekt i 0 zpackwieasdayj Ncych kontrol er owi (niebi ec
korekt i zakres-w odpowiadaj Ncych danym plik

posguUOyi si przyciskiem

Aby tak przygotowane dane zapiwmlledypgriyrmgiku wpr o

(numer powinien byl taki sam j aki zostag przy
naci snNilEZ ga spoyvedujes Zapisanie danych w plikibataRobTrain.def w sekcji o

nazwie [Robot_wersja kontrolera.numer kontrgleran p. [ Robot _ 2. 12] Odczyt
aby odczytal dane kontrolera z pliku naleUy u:

pliku a nastifipnbkd nOdccizsyntNain ep rdzayncei skost anN od)
kol umnach k ow plikotvychi oraz kolkmnepszypisania osi do serw i przelicznika
wypegni e@® na kNty.

RobTrain v2[022] < _ |M@ RobTrain v2 [022]

Odczytane dane nal eOy przﬁpisal' do kol umn kor
L,l, a nastfipnie przesgal jéhdegpahhiecﬁww'spza&reatmertorl
Min, Cor i Max do kontrolera) oraz zapisal do

Automatyczny odczyt i zapis danych

ol T rans: resans numery contrubers

o

Korzystaj N® mo (hnaar zpiaddza jaNc numer kontrolera od
j ego parametry, nadal podany numer kontrol er
kontrolera.

Po wydaniu tego polecenia otworzy si maskKm®nw e
naci snNI przycisk "Wykonaj"
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Konsola
Konfigurator kontrolerai

Konsola stanowi podst awowe narzndzie komu
UmoUl i wia ona bezpoSrednie przesyganie komen
danych przek ontr ol er . Wykorzystywane do cel -w dia
kontrolera.

Pole komend konsoli pozwala na wpisywanie odpowiednio sformatowanych komend
steruj Ncych oraz zapyta® wysyganych do/ dkuwognt r
znajdujNc sifAn w tym polu mamy moUl i woSi p
komunikacyjnych dla kontrolera w wers;ji 2.

== Wi3

*Get All

KaUOda wysgana komenc“ zostzgniwg NwySwiegt loprca i w
odpowi edzi N kont radejdser (zielojaeitierkdd ath & k owyas §-radane , U -
odebrane).

WgNczeni® umpOjiwia r-wnieUO podgl Nd komuni kac

korzystania z innych narzndzie konfiguratora.
Opi s podstawowych narzndzi konsol i
» _  ustawienia portu COM
Pl A otwarcie/ zamknificie portu COM (nawi Nzan
& .
#5 . pgNd otwarcia portu COM
5@‘ - synchroniczna/asynchroniczna komunikacja
E= | . PN . - . . ..
— - dodanie przej Scie do nastnpnej i nii na
; wysganie wpisane,] komendy w polu konsol
l {

- aktywacja wySwiaeythinaporici@aCOMy mi any d

- czyszczenie okna konsoli
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Konfiguracja

Konfigurator kontrolera »»

Lgpis parametru I ‘ Suwak zmiany parametru | Pole edycyjne parametru

Narzedzia |

odczytu/ zapisu
Servo 1 - Pos
1585 - sr0@ M M

Opis narzndzi odczytu/ zapisu danych

wysganie zapytania o parametr

- auto wysyganie parametru (po zmianie po
- wysganie nowego ustawienia parametru

- zapisanie parametru do paminfnci ni eul otn

- @

Wysganie wszystkich parametr-w do RAM

EEBO
1

- Zapisanie wszystkich parametr-w w EPROM

Odczyt parametru

W celu odczytania parametru naleUy o"Zamsczyl g
parametru

Wcelu zapispar ametru nal Uy oznaczyl go w tabel.] z
pole edycyjne a naBtirnpnie nacisnNi przycisk
Za@cheniE’nﬂ)lezwvcyimalgm po zmianie wartoSci par i
przyciskEl.

JeSli ustewrens& patameczne i nie wymagaj N ju
pami Aci nieul@tnej przyciskiem

2 Uwaga

Wymagane parametry konfiguracji kontrolera to:

uni kalny numer kontrol era, korekta [ Cd¢Mal], war

Pozostadge parametry nie sN przechowywane w pal
przypisanie serw do osi.

Nal eUOy pamintal aby parametry te zapisal osta
one przywr -cone nda@ hwaprot wydgiNcpemr sied asi |l ani a k

T :
V\L{ Informacja

Parametry
serwonaphn

t ] wej Sci a/wyjScia binarne, stan
d-w wynikajN z aktualnego ich stanu/
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PogNczéageme z r o

Konfigurator kontrolerai
Po prawidgowo procesie konfiguracj.i [ zapi
bez przeszk-d nawi Nzal pogNczenie aplikacji z

W tym celu naleUy otworpzryolj ebtNdfwvi praglgo:
reprezentuj Ncego konstrukcyjnie rzeczywiste
konstrukcj.i robota i jego gaCGuch Kkinematyc:z
rzeczywistym korzystajNc z narzndzi

£ . nawNzani e pogNczenia z wirtualnym robote
LI nawi Nzanie pogNczenia z rzeczywistym ro
2 Uwaga

tle dobrany Jga@Euch kinematyczny moUe skutkow

T ¢

Informacja

JeSli wystNpi N problemy komuni kacji podczas n.
portuCOM)oraz prawi dgowoSi podgNczenia przewodu
Podczas nawi Nzywania pogdgNczenia realizowane s

1 otwarcie portu COM

T wsganie zapytania o wersje kontrolera
1T wysganie zapytania o numer kontrolera
1T odczyt danych zakresowych z paminci kont
1 odczyt danych konfiguracyjnych z pliku na podstawie otrzymanego numeru kontrolera
f test poprawnoSci daljplikeskonrader esowych i Kot
T test jednakowych zakres:-w robota rzeczywi
1 odczytanie aktualnej pozyciji robota rzeczywistego
Na kaUdym z etap-w moUe wystNpil jaka$S niezgo:
o wersji i numerze kontol er a nast Npi ot warcie okna infor
weryfikacji i naprawy wykrytych niezgodnoSci

RobTrain v? [...]: konfiguracja projektu

6 Testy aktualnego projektu i konfiguragi podiaczonego robota

(¥ Utwérz plik .\\Data\\RobTrain.def NON

|¥] Zapisz dane podiaczonego robota NON
(¥ Testuj dane zakresowe NON
[¥] Przepisz dane do projektu NON
(¥ Ustaw zakresy robota wirtualnego NON
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Opis test-w i dziagaGE

1 Ut w- r z\DagRobTkain.def: w przypadku braku pliku konfiguracyjnego aplikacja
umoUl i wia utworzenie go na nowo.

T Zapisani e danych podgNczonego robot a:
podgNczonego kontrolera (danych dla uzys:k

1 Testuj dane zakresowe: por-wnanie danyc
kontrolera i z pliku

1 Przepisz dane do projektu: przepisani e
przelicznik-w do aktualnie otwartego proj

1 Ustaw zakresyrobotawit ual nego: wustawienie zakres- - w

konfiguracyjnych poddgNczonego robot a

2 Uwaga
W przypadku problem-w z plikiem konfiguracy]
nal elUy zwr-cil szczeg:-I| nN uwadzie ngidey Up gproiwpcdie mk «

Powody braku pliku lub braku danych w pliku:

1 Pierwsze uruchomienie aplikacji po jej instalacji: brak pliku konfiguracyjnego lub plik
jedynie z domySI nymi ustawi eni ami (patr z
f Podczas kaUdegmikaciirmicdhhogno e@mo &i adanych: pl

Zzabezpieczony przed zapisem | ub wuszkodze
danych konfiguracyjnych
T Zmi ana kontrolera robot a: wy mi ana l ub z

uruchamiany naahym stanowisku i brak jego danych zapisanych w pliku

Met ody postnpowani a:

f Przerwanie pogNczenia i skopiowanie plik
katalogu aplikacji\Data..
T Pozwol enie aplikacji (na wgasne ryzyko)

odczytanych z kontrolera

o
L

Informacja

Page

Okno konfiguracji i test-w moUe wySwietlil si
nowo utworzonego pywojeebtfidN WywWE&paswakbstatnie
danych do projektu i ustawienie zakres-w robo
tego projektu nie wywoga juU okna konfigurac,]
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Podstawy robotyki |

"Robotyka dziedzina nauki i techni ki zaj muj N
przeznaczonych do wspomagani a -rdichowychr sersualinychaic j i
intelektualnych czgowieka (nazywanych potoczn

" ¢

".MoUe sifn wifdc zdarzyl, Ue staniemy sifn mask
przez robot jak pokojowe pieski, ale mam nadz
wyci NgnNI wtyczki z gniazdka elektrycznego

Artur C. Clark
wedgug

Michio Kaku How Science Will Revolutionize the 21st Century, 1997

Robotyka jest dziagem automatyki przemysgowe |
1T podstawowe pojnci a
T dgaC®Ccuch kinematyczny
T konstrukcje manipul ator - w i robot - -w przei
f matematycza zal eUnoSci stosowane przy sterowa
1 sposoby programowania
T podstawy uUytkowania robot-w przemysgowy

Podst awowe pojnci a

Robotyka dzieli sifn na nastnpuj Nce dziagy:

f robotykn teoretycznN: analiza, sypbbéza i s
f robotykn og-InN: aspekty spogeczne i ekono
f robotykn przemysdowN: zastosowanie robot - -w
f robotykn pomi ar owN (metrologicznN) : do
diagnostycznych

T robotykn medycznN: zastosowani e robot - - w
rehabilitacji

f robotykn mobilnN (maszyn |l okomocyjnych): b
jezdnych itp. do realizacji funkcj i chodu,
f robotykn poza przemysgowN (usgugowN | ub in
robot-w mobilnych, do penetracj.i i i nspekc,]
przestrzeni i nstalacji przemysggowsynoste,w zbi o

badaniach naukowych, w celach wojskowych.
T robotykn antropomorf-w (robotykn humanoi d-
wyra¥fnych cechach budowy szkieletu |l ub ukg
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Robot - cybernetyczna maszyna lokooyno-manipulacyjna przeznaczona do wspomagania lub
reali zacj.i czy-nnobocwyemergehyocahoych i i ntel e
maszynN manipul acyj nNmamibpumlaszyjn™NN) okomocyj no

W robotyce traktuje siginr mbvesgy Nidakaj Naj wy 0|

urzNdzeE i zespod-w skgadowywzhg |ofirdanzi anj aN cb azradkzri ¢
zastnpowania czynnoSci C z § o-maniputaeyjnyclg d k | asn mas
Charakteryzuj N sifn og-I|lnie:

1 programowaiem- przez nauczanie powierzonego zadania

rozbudowanN sensorykN pegdni NcN funkcje zm

komuni kacji ggosowej)

f uniwersalnoSci N zdolnoSci N wykonywania r-U
usgugowych)

f umdg itnoSci N adaptacji okreSlonego, intelid
UNdanie zmiany realizowanego zadani a

=

Podzi agd mas z ymanipllatyjngchm o klgsymwzoe wz gl ndu na sSpos -

maszyny sSsterowane rinczoz@owwepamagaj Nce czynn

serwooperatory, teleoperatory,

maszyny sterowanemaszgy p o Sr statowane
poSredni o, przeéal cizggowprekaz czgowi eka

maszyny sterowane automatycznie, realizuj Nce

S WP,

)

\ T B {

manipulatory, robot,

maszyny st er owan emaszyngsiecoyan® pyogranmowon o
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Ga@®cuch kinematyczny

Mechanizm kinematyczawchewym ukghdem Hoén

l okomocyjnomani pul acyj nej l ub maszyny ua@madul
mani pul acyjny, mani pul ator , rami n robota | ec
(mechanicznych, kinematycznych) w postaci gadcC

~

GaGEcuch kinematyczny mechani zmu moUe byl

f otwarty(powszechne rozwi Nzani e)

T zamkninty
Parek i nemat yczna jest podgNczeniem ruchowym dw-c
ki nematycznN.
PogNczenie kinematyczne nakgada wifnzy na pogN
(para kinematyczna) | estaloek(tneoSScain eo dk IlaisdNz b yo dc

swobody.

Mechanizm (Ja@uch) kinematyczny okreSlajN tr

1 liczba stopni swobody s

g

s=6n->Y1ip,

i=1

gdzi e: n |Iiczba czgon-w (bez wuwzglndnieni é
|l iczba pogNcze® (par) czgdon-w kinematycznyct

9 ruchliwoSi (liczba stopni ruchliwoSci)

r=6(n—l)—2ip,
i=1

(po uni eruchomieniu pi erwszego czgonu S
typowa)
T manewr owd%i s(loipmi manewr owoSci)

m=6(n—2)-zs:ip,

f=1
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Oznaczenia par kinematycznych

Syntetycznego zapisu struktury kinematycznej,

na technice obrabiarkowej (NC), opare | na tzw. prawoskrnintnym ukge
+Y +Y
+8 +X, +Yabo+Z
+A+8 abo+C ()
+X
+A
{
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Robotyka

Parykinematyczne

Oznaczeni a

podNcze-tkigsar

Ligzban

stopm

swobody

Rodze ruchow

Dary

Mechatronik RobLab

ki nematycznych

Lznaczonic

3 ruchy obrotowe g
’ 2
2 ruchy obrotowe )
1 3 + 1 ruch liniowy
| ruch obrotowy !
3 + 2 ruchy liniowe
2 ruchy obrotowe i
2
A% '
1 ruch obrotowy "]
2 + 1 ruch liniowy I
| ruch obrotowy ! ! !
l ¢
3 :: 3
Vv =
1 ruch liniowy 1 2
|
1,2 = czlony tworzace parg Kinematyczng
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Czgowi ek gaCcuch Kkinema

meratarpuy

Stage biomechanizmu czgowi eka

1 szkielet: 250 stopni swobody
T ko zyna: 30 stopni swobody
f dgo® z ki Sci N: 22 stopnie swobody

Para kinematyczna jest podgNczeniem ruchowym d
ki nematycznN.

Ruch biomechanizmu...

j est reali zowany przy pomocy akton-w mi.H

uki erunkowanN si gn):

'k o Ec z.ymma:g 66 akton-w wywodujiNcych 264 el en
ko®Ezyna dol na: 71 akton-w wywoguj Ncych 269

... jest realizowany w przestrzeniach:

fglobalnej, odpowiadaj Nc

e ruchom | okomocyjn
warunkabh pr odukcyjnych objntoSl stanowiska pro
fregionalnej, odpowiadaj Ncej ruchom mani pul
uni eruchomionym korpusie objAatoSi ok. 0,5 n
f1 okalnej, odpowi acdyajjnycne j d ourcih owr sozr i 2nkiaSci

wraz z ki Sci N przy wunieruchomionym ramieni
chwytania ok. 1 mm3, w waunkach produkcyjnych > 1 cm3).
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Parametry energetyczne ruchu biomechanizmu:

f moc wewnfAtrzna przemiany materi.i W organi z
kw

T przy wysi gku wydatkowanym w czasie nie dgu

1 wwarunkach produkcyjnych: od kilkuset W przy pracy acyklicznej do ok. 100 W przy pracy
ci Nggej

1 ruchlokomog j ny masy w@gasnej ok. 70 kg:od ok. 10
(ruch ci Nggy)

f ruch manipulacyjny masy obci NUeni a:
12 .. 25 kg z prindkoSci N ok. 0,8 m/s (ruch
do 50 kg (ruch kr-tkotrwagy)

f sprawnoSi: od 0,... do 0, 3

Przykgady

MecLab
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Mitsubishi R\:2AJ

{CaBay Bay B A }

MotoMan

MOTOMAN

‘r

lﬂ“l ¥ b 3 Su b,
{CaByBuAB ALY

\\\
-f/‘)

=%

Parametry Manspulatora

Narea 09 manpiatnd Predhose Laares et
Podstawa manpuianrs (4 015 ads #1091
Doire rame 2 008 rady  ~100%.-180
Gome rgmie 3% 00 rads 38
Nadzarmne 4§ O nds WX L
Prasg Y 0 nds B8
Ouett seczen chwytaka 6) 054 rads o, 2N

Geometria

Geometri.i robot - w

opi s i badanie stosunk-w przestrzennych mecha

w»

przykgad cznSci | okalnej robota

a -
{B,A,C} b
- {B,A}
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Czgony

Zal eUOnoSci mat ematyczne podstawowych czgdgon- - w

Opismat ematycznych zaleUnoSci przelicze®& wsp-gr
poszczeg:-lnych typ-w czgon-w z wybranym po:

wyznaczeniu uproszczonego zadania prostego lub odwrotnego (ograniczonego dla pojedynczego
czgonu) Czgon typu A

2 x He
—~
_T_l__TL gl 5
| *
p : t |
b L | [ e
&
|'r1 JEY]
mmy )
Cagkowita dgugoSi gg-wna czgonu jest wynikiem
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Robotyka

Proste zadanie kinematvki Odwrotne zadanie kinematyks
1 L + 1 0 0 L+
A=|0 Cq) S<p A=|0 Co —Scp] P= OT]
0 =S¢ Cop 0 S¢ Co D
Wektor kierunkowy Wektor kierunkowy
E=A«(E'+P) E=A*E —
Transformacja wspélﬂcdnych Transformacja wspétrzednych
Xl n L + Xo1 1 0 0 Xol [L+T
Yo OC¢ S¢ yo=ocw-5¢.y,,-o]
ZQ 0 =S¢ Cop Zo 0 S Co Zy D
» 0=(000) »Q=(000)
Yo = Sin(q)) «D Yo =0
Zy = Cos(gp) + D Zo ==D
Czgon typu B
[
~ 2 x He
X I )
\ _—
) ; & e o a
A e —" @
T % T 4 ] R ]
S—— ,;‘J ' L e
/ / |
» 1
/ o 2
I"" ]
L ¢

Proste zadanie kKinematyki

Cop 0 S¢ L
A= 0 1 0 ] P=|-T
=S¢ 0 Co D
Wektor kierunkowy
E=A«(E'"+P)
Transformacja wspolrzednych
Xo] [Co 0 Sp) [Xo] [L
Yol=1 0 1 0(«(|Yo|+]|=TD
Zy =S¢ 0 Co Zo D
0=(000)
Xy = Cos(@) * L+ Sin(¢p) + D
Zg = =Sin(p) » L + Cos(p) + D

Odwrotne zadanie kinematyki

Cp 0 =S¢ L
A= [ 0 1 0 ] P= I—T
Sp 0 Co D
Wektor kierunkowy
E=A+E"-
Tmnsformacja wspolrzednych
Cfp 0 -Sv Xol 1L
. Yq - [—T]
S¢p 0 C¢ Zy D
» Q=(000)
XO =~
YO =T
Zo =-D

Czgon typu C

Mechatronik RobLab
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¥ A+ sivg
q ! 1
T T | 1
RIS (R Y
I
“
N RES]
| | L7
‘ &
24—
Cagkowita dgugoSi gg-wna czgonu | est

Proste zadanie kinematyki
Cp =S¢ 0 D
A=|S¢ Cp 0| P=| 0
0 0 1 L+T
Wektor kierunkowy
E=A«(E'"+P)
Transformacja wspohrzednych
Xo Cp —Sp 0 Xo D
Yol=|S¢ Co O|+(|Yo|+]| 0
Zy 0 0 1 Zg L+T
» 0=(000)
Xo = Cos(p)* D
Yo = Sin(@) + D
Zo=L+T

)

Odwrotne zadanie kinematyki

Cop S 0 D
A=|-Sp Cp 0] P=]| 0
0 0 1 L+T
Wektor kicrunkowy
E=A+E'—-P
Transformacja wspotrzednych
Xo Cp Sp 01 [Xe D
Yol=|-S¢ Cop O|=|Ye|-]| O
Zo 0 0 1 Zg L+T
» Q=(000)
Xo =D
Yo = 0
Zo=—(L+T)

Obliczenia matematyczne

Zadanie proste i odwrotne

Zadanie proste polega nay znaczeni u

wsp-grzndnych
poszczeg:-lnych

XYZ
czgon-w

pogoUeni a
zwi Nzanym z

wyni ki em

pun
podst a
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S Zadanie odwrotne polega na wyznaczeni
kincmatyki zadanym punkcie TCP wiydhXbal ny ukgad

J2

J3

J5
J6

£
>l€|o|N[<

Wektor podej Scia chwytaka

Odwrotne zadanie

kinematyki
X J1
Y J2
Z J3
(o] J4
R J5
A J6
A"_.
- s N g - g OF = |2 I
(,25 s 6Cwex+(. 618“’(’}’ +l36"z =
O-T (turn) Obrotnadgarstka '8

W—P (pinch) | Obrétprzegubu e
A =R roll) Obrétchwytaka

UkJgad chwytaka | ub narzndzi a dkvaecotkorre)S |uegnoi Che nw
roboczej chwytaka |l ub narzndzia wzglndem TCP.

TCP (Tool Center Point) centralny punkt narzn

Problem niejednoznacz8oc i

Pod pojfAiciem odwrotnego rozwi Nzania zadani a
kinetyki robot-w rozumiemy okreSlenie zwi Nz
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par ametr ami ruchu oraz si gami i m otanve aybranym  wy t
punkcie trajektorii ruchu punktu (TCP) lub trajektorii ruchu innego punktu mechanizmu a
pogoUeniem, parametr ami ruchu oraz si gami [ m

Zwi Nzek ten to zwiNzek nietrywi@&@I|angwrpaotnn yeava Up

wi el oznacznoSci : I nformacja o TCP nie jest w
ruchu oraz si g i moment -w dla poszczeg:-Ilnyct
chwytaka.

Przykgad wyznaczeni a mat ematycznego rozwi Nza
niejednoznacznoSci

xRI

A
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Xp=e-C,u+l-S,,

przyjgcia oznaczen (uogolnionych):

= X’ —>da,

=> wartosci odsadzenia e—> ¢ oraz

= wspolrzednej maszynowej czlonu | — d

a=d-S, +c-C,,
d-S,,=a-c-C,,

202 2 2
d’s,, =a’-2acC, +c’C,,

Robotyka

Mechatronik RobLab

Y - w2
S =1=C0,

- - 2
i =1-52,

ad +az—r:"’_
e +d*

2
S g = c2+1 = [ad:t \/a"'dz qcz —a’Xd2 +ct )]

[ad+ Sy N+ -a2]

0

om =

A+ d?

2 _a_8C . +a2—d2_
T dE T e d?

Cisimey L = [ac¥ \/azc’ + (dz —-aZXdz-*- c’)]

0

a4
Con =—217[ac-b‘”d~jd2 +c? —a2]
e+

Son>0 oraz C,, >0 10 0<¢_<§

~

Sym>0 oraz C,, <0 to §<¢m<x

Som<0 oraz C, <0 1o ::<¢,_<-§-x

Sn<0 oraz C, <0 to %.?(q).{'.’.‘.'
r=a-8,, +b-C,,a=d-3, +¢c-C,,
a-8,,+b-C,, =r
a-S,,=r=b-C,.

aszm =rt=2bC W+b2C:m

|S,_|< IC"I fo @p=arcsns,
[Spn| > [Cou| 10 @=arccosc,,

C:m=l-S;m Sf,,,,=l—(":,,,

2. 22 )
2 ra re=p* _ 2 b i
Son 2 S g O Con= 2 g ot g =

a+b A+

Con= ez ¥+ PN+ 7))

a” +

Zal eUno
kNt pog

I@ Uwag

Sc
oUeni a na

i wyznaczeni a
podstawi e

wartoSci si
wsp-gr
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Rozwi Nzanie przewi wjld cdzveineg awaurztad Sclin i kohitea od
wi el oczgonowy

Mat ematyczne zaleUnoSci wyprowadzone dla rob
podstawie poni Uszego schemat u:

TcP

{CaBay B2 BLA}
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Przykgad wygziyadtkeémiharozwi NzaE zaesiowpa odwr ot n

xp = 115,670 yp * 42,500 2, = 70,000
4 fea

s, 0,419914 -0,267575

C, 0,907564 -0,963537

<, 24,829° -164,480°

dy=1 d = -1 =1 o ==l

¥ 0,358544 0,458844 S0,606730 | -0,606790 ]
Ce 0,866692 -0,866692 0,794862 -0,794862
4o 29,924° 150,076° -37,358* -142 642
iy 0,576907 0,576507 0,629040 =0,629030
Case 0,816810 -0,816810 -0,777373 0,777373
4N Ys 35,233° -144,767° 141,021° -38,9793*
Xg 100,844 130,496 100,689 130,650

Ve 35,640 49,360 38,340 46,660

o 58,462 81,538 57,419 82,581

a 86,4879 119,160 -127,277 -158,372

b 63,9898 113,738 106,982 169,006
Sl 1 -1 1 -1 1 -1 1 -1

S, | 0,597862=0, 311318 0,953237|-0,063544 | -0,270657 |0, 900846 |0, 150664 |0, 724328 |
C, |0,06536}| 0,950306| 0,302234| 0,997979|-0,962665 |-0,434139 |-0,988585 | -0,689456
¢y | 86,252°| -18,1390| 72,409°| -3,6437|-164,294°| 115,731°| 171,335°| 133,587°
S, | 0,916486|70,516466 | -0,968281 | 0,988281]-0,596987 | 0,996987|-0,641969( 0,641367 |
Cy [0,400114(-0,400114| 0,152647( 0,152647| 0,077573| 0,077573| 0,766731| 0,766731
Yy [113,585°| 113,585=| -81,220%| 81,220°| -85,551°| 85,551°| -39,939°| 39,939+
S F0,459159| 0,995485(-0,153173| 0,976584| 0,938765 |-0, 3625490, 750160] 0,112755
Cay | 0,888354(-0,094918| 0,988199| 0,215138(-0,344558 |-0,931809 |-0,661257|-0,993623
vy | -27,333¢| 95,447°| -8,81097] 77,576°| 110,156°(-158,719°| 131,396*| 173,526+
Sy | 0,887543[=0,867881 [-0,695212 0,673569[ 0,513030 [-0,B68292 =0, 167157 0,537375
Cy |0,460725| 0,496772|-0,718805|-0,739125| 0,858370|-0,496054 {-0,985923|-0,843343
4, | 62,566°| -60,213+|-135,956 4 137,657-| 30,866 | -60,261°|-170,375 147,495°

3 18,1513 -19,2707
Yoo 8,3983 -5,3515
Zao 0 0

X, 26,5500 -24,6222
v -9,7530 13,9129
zl 0 0

X0 32,4815 112,7959| 53,9783| 117,1225] 68,1381] 17,2086| 70,6316| 41,8023
yi, ;;.232; gg.:g{g 92.33:73 32.1536 33.8237 25,5357| 40,3713 32,3673
2 2 =31, - -6,3544| -27,0697| 90,0846| 15,0664 72,4328
Xen | 26,2823 710875667 |49,7792[ 112,9234| 70,8098 | 19,0844 | 731307344 "4351
Yer 2,0672| 39,2274| 12,0135| 41,2292| 30,0423] 15,9003| 30,7359| 22,7320
T, | 99,7862 -31,1318| 95,3237| -6,3544] -27,0697| 90,0846 15,0664| 72,4328

112 /314|5/6|7]|8

Zadania ukgadu sterowar
E u

Do gg-wnych zada
zalicza sin

kgadu sterowania robotem

1 reagowanie na sygnagy:

-ukgadu pomi ar owe gvaj apsanreggme tnre-cvh arnd zhmu ki n e me

pridkoSi, przyspieszenie, zryw) poszczeg:|r

-ukgadu sensorycznego rozpoznaj Ncego stan S

przebiegu procesu wytraaryzainiparlaumetwamwt d Raqio
1 oddziagywanie na napndy:

-mechani zmu kinematycznego dla zapewnieni a
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(TCP) po zadanej trajektorii, np. ruchu koordynowanego wielu osi dla zapewnienia
przemieszczenia liniowego TCP

-nanapfindy obsgugiwanych urzNdze@® technologic

reagowanie na dziagalnoSi operatora progra

-pul pit gg:-wny,
-kl awi aturn sterownika o strukturze komput e
-el ementy operatorskstedojditckowycpr any eiNskie (
programator (sterowni k rnczny) w tym z od
pracn operator a

Wektor podej Scia chwytaka
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Przestrze@ robocza

Przestrzenie ruchu (narzindzéaenichwghtakalyt kow
mani pul acyjnej wyr-Unia sifn nastfinpuj Nce przes

f 9§ -wnN przestrze@® roboczN:

w obrnbie kt-rej przemieszcza sin zako@czel
regugy sprzngu chwytaka | ub narzndzi a

1 pomochiczapzestrze@® roboczN:

w obrnbie kt-rej przemieszczaj N sifn chwytaki
1 przestrze@® kolizyjna: w obrnbie kt- -rej pr z
chwyt aki [ narzndzi a

1 strefa zagroUenia:dlpa zebsJuweiE w abzoni@npr ac

ND SN ENN
AN
\Q\\\\ ' §\\\\ N\
NN TSR
\Q\\\\\ N\ N \\\\ §§ N
72 00 S SN ;
M
SR
SN N
N
5 7, X3 Y
o s
..... < g/ :
T T
{CR’ ZR’ BR} o) Sress ‘
1 \2 \4
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{CRI BR],I BRZ) BLI AL}
[ 8 i A ,/\'® \
T
< 1 . 1 /
\_ i _’_,_L_.:.",_- r
~ L —"

przestrzen kolizyjna

Playback: przez obwiedzenie toru

Teachi n: pr zez doprowadzeni e do w
ruchu narzndzi a

= Off-line:przez komputerowo wspomagane zaprojektowanie toru
ruchu narzndzi a
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Tutorial
Przykgdgady wykorzystania aplikacij.

Po uruchomieniu aplikacj.i i prawi dgowym odc
postninpowani a:

9 utworzyli nowN konstrukcjih robota i dodal

f otworzyl jeden z przykgadowych projekt - w,

T otworzyl jeden z zapisanych projekt - - w.
Niniejszy tutorial prezentuje w jaki spos- b
RobLAB tworzNc nowe projekty oraz priaofunkcig my s
aplikacij. pozwal aj N nauczyl sifin jej obsgugi

Opisane etapy:

Tworzenie howego projektu

Etap 1: Tworzenie projektu na podstawie szablonu

Etap 2: Sterowanie robotem

Etap 3: Tworzenie listy pozyciji

Etap 4: Tworzenie programu steruj Ncego
Etap 5: Szkic przestrzeni i trajektorii

Etap 6: Dodanie el ement - w

Etap 7: Manipulacja obiektami

Etap 8: Sterowanie RobTrain

Etap 9: Nowa konstrukcja robota

=4 2 -9_-9_-9_9_-9_°5_°_--2

179



Laboratorium Automatyki

Robotyka

Tworzenie nowego projektu

Mechatronik RobLab

Podczas kaUdego uruchomi eni a aplikacij.i aut c
umi eszczenia nhowej konstrukcj.i robota oraz dc
nie zaznaczono opcji wczytywani a angpradktami'a edy
I
& RobAB v30.2.3: .\Projects\Untitled =
Phik Edycs OCpge Widok Help ™ P Il 8
LENY L s B e sf &e o 7] = &l CL R L
Paramotry - 0% Lista poxyci x
m‘\g_xs a , )|
Parametty 1obota wetualrego ' BINURERIVEESTY
km’o I
brok w
brak ~
Pal & Progeam steruiacy x
(5] 206 -0x = YEOH = Y
@ oo o1 =
LCzgtd inganalna
ll.“ql- lok alna 2
M a9 E O
Actvor wandow: 30 1pace preview The nev project has been created - 4
Etapy przygotowania sceny dziagania robota
T wyb-r konstrukcji (rodzaju czgon-w) robof
f utworzenie robota o domySlnych parametr act
f zmi ana parametr - -w i wymiar -w poszczeg- | n
7 dodam e el ement -w stagych
T dodanie el ement - -w manipul acj i
T zebranie punkt . -w trajektori:i
f napisanie algorytmu programu steruj Ncego
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Etap 1: Tworzenie projektu na podstawie szablonu

Procedury Dziagani e )

1. Otwarcie aplikaciAby ur uc homi l aplikacjn nal eUy
dysk pendrive z licencj N i ods

2. Utworzenie

projektu na podstaw

szablonu )

"RobTrain" Wy br al akcjn tworzenie nowego
U)arastr“lpnie odznaczyl opcjn Proj e
wybral odpowiedni szabl on.

& RobiAS vABI R | \Pvopects|Uwtitied
P g Opge Widsk Wep { N e
G p e Ao B 1SRe sk Ee&E PP B L] Oﬂ(\n'-

Fatametry

|
SP08gS| The tile 3an teen cgesediTunitled N -
Ut worzony w ten spos-b projekt pr z
pegen dostnp do wszystkich opcji e:
3. Zapis projektu akcjn "Zapisz jako.." i n a
"Etapl”
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Etap 2: Sterowanie robotem

Procedury Dziaganie ) ]
Aby nawi Nz al pogNczenie z rot
o przycisk-w pochzeniaﬁz(paseb(ikerkrdl
1 . Nawi Nz apanel sterowania, panel JOG).

Z robotem wirtualnym )
Wszystkie przyciski wykonuj N t
wirtualnym robotem w przgrzeni 3D.

Sterowani e o0si ami dostnpne jﬁ)s
2. Sterowani

poszczeg-lnZmi ana pogaUenia suwaka przypi
robota ruch robota do zadanej pozycji.,
Uwaga: prnadkoSi ruchu dostosowywan:;

. . : (] . .
Opcja ograniczenia zakresu I’UCf“!‘j est automatycznie
uni emoUl i wia na przemieszczenie r
parametrach robota dla danej osi

- Zakresy katowe
_ Zakre<|-90,0 S0 0,0 =>|90,0 =
3. Zami ana Pp— —— S———r

ruchu

by bygo moUl i we przemi eszc-8ar
180 stopni) nal eUy wygNczyl
wy

gNczona opcj H)zakresu ruchu

Uwaga: opcja niedostnpna dl a r
Opcja zatrzymaia robota po wykryciu kolizj ¢

4. Wykrywanie kolizji WG Nczoolot nie zmienia pogoUen
chwytakiem w podgoUe

Wy §Nc-z7z mrbaot przemieszcza sin da

Sterowanie XYZ dostfApne jesk) w
5.  Sterowanie wwaga: owani e XYZ
k o Kk

s
wsp-grzadnyt V! !

t
dl a
Zmi ana pogaUenia suwaka pozwal
wzdgu( osii X oraz zmiann kNt a
Sterowanie XYZ jest moUli we na
kt - re posiada niejednoznacznoS$S
oblicze®& zadania odwrotnego na

zakresu rucht ™~ (ograniczeni a mo YtNN pa e\

oblicze® zadania odwrotnego) |
6 . Wy b - r

zadania odwrotnego
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wykryciu kolizji ®, zmi eni | parametry
zadania odwrotnego.

| et ] M) ) @2 @ iaf_,!
Uwaga: przejScie do innego zad
wtrypiewd Nczonej animacji ruchu (

moUna j N wygNczyl
W przypadku wykrycia bgndu ob
zatrzymani e ramienia robota (

zadanej] pozycj.i (czerwony pun
wySwietleniem w oknie i nf oiekoboe

7. Bgndy obczcionki pol a wartoSci przemie
S et e

wsp-grzndny

DomySlnie

kt TCP umieszczony jest w na koG
8. Zmi ana o]

Ue-sitarpwamki @€ KGPem podej Sci a

robota (w
przy zmian

- n T O

u
0
pﬁ:.ﬁgTuakriaerzur“ndzeijas)cowienie punktu wy
e konta podej Scia "P".

Zmi ana pogJgoUenia ramienia robota przy zmianie

Aby wymusil obr-t wok-§ punktu chw
pogoUenia puntu TCP p.umieseczonegaw:iéni
narzﬁdziach@aska wi doku

Aby sterowal procesem otwarcia i z

Zz narzndzi
L

a)

Y _chwytakotwarty ¥ -chwyt ak zamkni Aty
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Zakr es

9. Ot war ci

Pagel84of 200

ruchu szczek chwytaka moUna zmienil w

- Zakresy katowe

- -

<| 14,0 =0 | 40,0 Zi>| 58,0 =
Serwonaped pozyga =

______

SP [ 4 vl i3

e/ zamknincie chwytaka

gdzie:
14mm-r ozwarcie szczek przy zamkninty

58 mm- rozwarcie szczek przy otwartyamwytaku

40 mm-r ozwarcie szczek przy symul ac
obiekcie (przy wygNczonej ani macj i

rzeczywi stego) . W przypadku ani mac
kol i zji chwyt ak z a myukhayciobiektu l[dbonie mo me
nast Npi jego cagkowite zamkniAci e.
Projekt RobTrain z zestawu szabl
powi Nzanie 1O z chwytakiem co umoUl

i otwarcia jak r-wnieU steroveani a
10 Sterowanie 10

Aby wymusil sterowanie szczekami c
opcjn wymuszani a sy>gfnaa§natvstwr“y[jréice' 0 1w
pierwszN diodn wyj Scia o nazwie "c|
# Wejsda |injs'cia

@ GI [min][1] IQ dose[1)

@ G maxi[o] @' o0

Zmi ana stanu na "1" sygnagu wyj Sci
automatycznie uruchomi proces jego zamykania

Uwaga: przy przypisywaniu stan-w w

Ue: S Q - ptamiwysoki zamyka chwytak, SQ [maxJstan wysoki
otwiera chwyak.

¥ Wejsda # Wyjsda

- Sygnaly wejsciowe G GI [min][1] 0 cose[1]
SI{min] IGI [min) @ = @ Gt imax[o] @ o
SI [max] |GI [max] . 255 ‘ ST {min}{0] . 03[0}
= | | @ SLmax[o] @ oo
- | Syanaly wyjsdowe . 15[0] . )
5Q [min] Idose . 1% ‘ t6[0] ‘ Os[o]
50 [max] 1SQ [max] ® o: @ ol @ o7l
| | @ 18[0] @ o3
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Etap 3: Tworzenie listy pozycji

Procedury

1. Zerowanie pozycji

robota

2. Dodanie nowej
pozyciji do listy

Dzi agani e

W skgad | isty pozycji wchodzi
aktualnN pozycje robota. Po d
punktu pozycji zostajN wyzerow
zerowego pogoUenla

Aby umi eScbkyaekeuabhBbta na | i Scie
numerem P1) nal eUOy uUOyli na ““wdzi a

panelu JOG lub listy pozyciji) po uprzednim wybraniu numeru pozycji w
oknie panelu JOG.

Uwaga:po ut worzeniu projektu na podst

zapis projektu inaczej opcja dodaw
FINGl 0119 |J"' s | 13[9 |49 | 3509 |6 [9

s :

P1

[ P2 613 0,0 0,0 0,0 0,0 0,

Dodanie pierwszej pozyciji do listy

Aby dodal kolejnN pozycji do listy
wgNczonym pogNczeniu z obiektem wi
nastipnie zmienil numer pozycPRi umi
Uwaga:j e S| i Zaznaczeniine npao zpyacz Vv c jzin aRQ
automatycznie dodawany w innym pr z
zapytania czy nadpisal, czy dodal |

“INS|X fmm] | fo] [z foml | TEF | P | REE
po C -
P1
BN 133,3| 24 !

[ P3 1164 2122 2521 00 -120 O/

Lista z dodatkowymi pozycjami P2 i P3

Dwukrotne klikniecie na wybranN po:
zapismych pozycji kNtowych tej pozyc,]
W trakcie ruchu moUna zatrzymal rot
narzndzia wstrzymani a ruchu panel
przycisku spacj.i na kl awiaturze. W:

wc i Sni ycisku spacp. r z

3. Wymuszenie ruchu do
wybranej pozycji

4.

Edycja pozycji

Wymuszenie ruchu do pozycji w trakcie wykonywania poprzedniego
zadania ruchu zmienia automatycznie punkt docelowy dla robota.

Mo Ul j et zabl okowani e wymuszenia r
robotnicosi Ngni e poprzedniej po wdgNczer
podrncznego | isty pozycj.
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Pozycje moUna edytowal w trybie poi
bez pogNczenia. KaUdorazowe dwukro
przesyga dane do panelu JOG, gdzi e
numer u, dodanie opiskNtwwymbadypfoizka
przeprowadzeniu edycji pozycj.i n a

pozycji do listy =5 z e wskazaniem podczas Z
podmieni | aktualnie zaznaczonN poz

Etap 4: Tworzenie programu sterujacego

Procedury Dziagani e

Podczas @y cj i progr amu steruj Ncego S
automatycznie pokolorowana co ugat:

Uwaga: k aUda zmiana (wpisanie znaku) w
przetwarzanie programu i dezaktywuje opcje ponownego jego uruamemie
wymuszaj Nc przepr owad zmienioreegokqou.zedni ej ko

1. Edycja programu

PrZykgadowy program

10 HOPEN "otwarcie chwytaka

20 MOV P1

30 MOV P2

40 MOV P3

50 HCLOSE "zamkniecie chwytaka

Aby przeprowadzil kompilacjin kodu

& Lub nacisnNi przycisk [F9]

Aktywne linie kodu:5

Sprawdzanie zakoniczone - bleddw:0

i nformacj a o] procesi e kompil acj i
rozszerzonym informacji
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2. Kompilacja kodu

Pagel87of 200

>> test linii:
>> test linii:
>> test linii:
>> test linii:
>> test linii:

(liniz bez bledu) HCOPEN
{linia bez biedu) MOV
{linia bez biedu) MOV
(liniz bez bledu) MOV
(linia bez bledu) HCLOSE

s W N =D

ARKTyYywne linie Kcau:los

Sprawdzanie zakonczene - bieddow:0

Inf ormacja o procesie kompilwgtji p
informacji
Zmi ana pozi omy I nfor macj i umoUl i w
testowania.
Ut wor zony i skompil owany kod progr

robota. W tym celu naleUy przy wg\N

wirtual nym na§ g«nNiry pwywoigak funkec
przetwarzania napisanego programu.

3. Uruchomienigprogramu

4. Praca krokowa

Program wykonany zostanie j ednokr ot ni e nawet ]
umi eszczona komenda ko@&a programu
zakoE&czyl program w dgoamo jejnbyak jest e j S

;
sygnalizowany przez kompilator jedr
bez komendy zastanN wykonane WS Z )
automatycznie sin zatrzyma.

WgNczenie opcji Sipwyancuys z &r onkeowejlyt |
pot wi erdamaiewdapzej] Scia do kol ejr

Kr oki programu wykonywane sN kol e]
przetwarzanN komendn, robot zatrzy
wykonania np. po osi Ngnifnciu zadan:
Dodani e funkcji zako@E&zenia progrart
10 End "zakoE&zenie programu

JeSl i zostaga wprowadzona powyUsz

zostanie wykryzyabgNmempaojga almuni i
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>> bigd linii:g ziz numeracjs linii) 10
Bigdy numeracji linii:l

ywne linie kodu:é

aK

prewdzanie zakonczone - bleddw:1l

n

5. Edycja kodwz jednoczesnym wskazaniem (odpowiednim znacznikiemem s ca wyst N
bgndu

s v n i n AR v
o =3
] -
N = [E.

)
fos
(P
-
C

Lio) END

Nal eUy zatem dokonal poprawek
umoUl i wi przeprowadzenie bezbg
Aby umoUliwil wielokrotne prze
nal eUy umieScil funkcje skoku

6. Funkcja skokuw 60 GOTO 10
programie 90 END

Po wykonaniu poprawek naleUy s
bndzi e ci Ngl e wykonywany do r

polecenia zatrzymania programu =& ,

Aktualnie utworzony program w procesie zamykania clawgta n i
tego procesu poniewalU przeskok
chwyt aka. Aby proces zamykani a

wgNczyl @ wprdnel u programu ster.

Innym sposobem sterowania procesem ruchu szczek chavigstkodcz)

sygnagdg-w wej Sciowych sygnalizu
o wej Scia o numerze 1 aktywowany
7. Oczekiwanie na co umoUliwia zatrzymanie progr

zamkni nci e

60 IF M_IN(1)=1 THEN GOTO 10

70 GOTO60

Linia o numerze 70 jest niezbndna
inaczej test w |lini.i 60 spowoduj e
przejScie do kolejnej linii bez wy
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przejScie do kol ejnejlnilld.ni i bez wy|

Etap 5: Szkic przestrzeni | trajektori
Dziagani e

Procedury
przestrzeni«

ki cowani a "ktobroe z e

Do sz
domySlinie wykrywa konstrukcje robc¢
szkicu. Na przykgad dla wybranej k
przestrzeni w
postaci br
obrotowe;.

1. Szkicowanie
przestrzeni robota

Aby zmienil metodn ptowdaruzleni & i iz kpiaa
zakgadce Opcje dodat kowe/ Opcj e szki

Szkic przestrzeni robocze) -

Kolejnosc czfonow | 11 2|| 4{| 3|| O

Predkosc (przyrost | 10{| 5|| 5/ 5/ O

Przestrzen dla robota 5 czlonowet

Obrot powierzchni
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