
 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

1 

 

   

UNIWERSYTET MORSKI                  Gdynia dnia 2025-05-05  

Katedra Podstaw Techniki  

Laboratorium Automatyki ï Robotyka  
 

 

 

 

Instrukcja do ĺwiczenia 

 

 

 

 

 

 

 

Ĺwiczenie nr   46 

Temat :       Programowanie pozycji 

ramienia robota 

Stanowisko laboratoryjne                     
Ramiň robota Mechatronik, 

RobLab 

 Help programu RobLab 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

UNIWERSYTET MORSKI  

Laboratorium Automatyki  

Gdynia 2025 

 

  



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

2 

Przykğadowy program przestawiania klock·w na stole 

ĂRobTrain_Table2_[M_G]ò 
R1 = 10 

HOPEN 

*Start      

MOV P1 

MOV P2 

GOSUB *Pick 

MOV P3 

GOSUB *Leave 

MOV P4 

GOSUB *Pick 

MOV P5 

GOSUB *Leave 

MOV P1 

MOV P3 

GOSUB *Pick 

MOV P4 

GOSUB *Leave 

MOV P5 

GOSUB *Pick 

MOV P2 

GOSUB *Leave 

GOTO *Start 

'.. pick detal 

*Pick 

MOV P0 -Z,R1 

HCLOSE 

MOV P0 +Z,R1 

return 

'.. leav detal 

*Leave 

MOV P0 -Z,R1 

HOPEN 

MOV P0 +Z,R1 

return 

END 
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Interfejs uŨytkownika 
Tematy w tym rozdziale zawierajŃ kr·tkie informacje o uŨyciu i funkcjach aplikacji. 

Podstawowe elementy aplikacji to:  

¶  Menu gğ·wne  

¶  Menu Panel sterowania  

¶  Paski zadaŒ  

¶  Panele boczne  

¶  Okno widoku 3D  

¶  Panel informacji l Pasek stanu 

PoniŨej przedstawiono okno aplikacji w dw·ch wersjach kolorystycznych 

Widok gğ·wnego okna aplikacji ï jasne 

Widok gğ·wnego okna aplikacji - ciemne 
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Menu gğ·wne 
Menu aplikacji zawiera zestaw narzňdzi kt·re w wiňkszoŜci dostňpnych sŃ r·wnieŨ w postaci 

pask·w zadaŒ. Dodatkowo posiada opcje kontroli widocznoŜciŃ pask·w jak i bocznych paneli.  

 

Menu plik  

Podstawowe narzňdzia operacji plikowych oraz zmiany jňzyka i 

wykonanie zrzut·w ekranu z aplikacji. 

 

 

 

 

 

 

 

Menu edycja 

Podstawowe narzňdzia edycyjne tj. wytnij, kopiuj, wklej, 

usuŒ, zaznacz itp. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Menu opcje 

Narzňdzia do nawiŃzania komunikacji z robotem wirtualnym lub 

rzeczywistym, kontrola przetwarzania programu, zarzŃdzanie 

widokiem oraz szkicami Ŝlad·w ruchu Ustawienia COM- opcje 

ustawieŒ portu COM  

Ustawienia DIR- ustawieŒ poğoŨenia plik·w opcji i projekt·w 

aplikacji 
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Menu widok 

Opcje kontroli widocznoŜci paneli i pask·w oraz ustawienia 

kolorystyczne aplikacji 

 

 

 

 

 

 

Menu help 

Opcje pomocy aplikacji. 
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Panel sterowania 
Panel starowania pozwala na zmianň aktualnego poğŃczenia z robotem wirtualnym lub 

rzeczywistym, wyŜwietlenie stanu jego pracy, zgğoszenie kolizji i bğňd·w obliczeŒ oraz wstrzymanie, 

wznowienie i peğne zatrzymanie pracy robota.  

 

- nawiŃzanie poğŃczenia z wirtualnym robotem [F7] 

- nawiŃzanie poğŃczenia z rzeczywistym robotem [F8] 

- wğŃczenie "cienia" ruchu rzeczywistego robota 

- uruchomienie/wznowienie programu sterujŃcego [F10] 

- wstrzymania przetwarzania programu 

- zatrzymanie przetwarzania programu sterujŃcego [F11] 

Diody statusu 

 

Informacja o poğŃczeniu z robotem wirtualnym  

(wersja programu oraz aktualna pozycja robota)  

 

Informacja o poğŃczeniu z robotem rzeczywistego  

(dane kontrolera oraz aktualna pozycja robota)  
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- stan aktywnego ruchu robota 

- stan aktywnego przetwarzania programu sterujŃcego 

- stan aktywnego szkicowania przestrzeni roboczej 

- stan wystŃpienia kolizji (przy wğŃczonej opcji zatrzymania robota po wykryciu kolizji) 

 

 - stan wykrycia bğňd·w obliczeŒ przy ruchu do zadanej pozycji 

Klikniňcie na diodň statusu wywoğa opcjň wyŜwietlenia w oknie informacji, informacji o aktualnych 

wykrytych bğňdach.  

 

Informacja o aktualnych wykrytych bğňdach 

Paski zadaŒ 
Dostňpne paski zadaŒ aplikacji  

 

¶  Pasek standardowy  

¶  Pasek Ŝladu  

¶  Pasek opcji 3D  

¶  Pasek widoku  

¶  Pasek pomocy 
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Pasek standardowy 

 

Opis ikon 

- utw·rz nowy projekt 

- otw·rz projekt 

- zapisz (zapisanie projektu aktualnie otwartego) 

- zapisz jako (naleŨy podaĺ nazwň pliku i miejsce poğoŨenia) 

- ustawienia portu COM 

Pasek Ŝladu 

 

Opis ikon 

- wğŃczenie nanoszenia Ŝladu ruchu 

- widok punkt·w Ŝladu 

- widok linii ğŃczŃcej punkty Ŝladu 

- kasowanie dotychczasowego Ŝladu 

- szkic siatki przestrzeni roboczej 

- szkic trajektorii ruchu (kreator trajektorii) 

- szkic wybranych punkt·w (wybrane punkty listy) 

- kasowanie wszystkich szkicowanych obiekt·w 

Widok Ŝladu 

Przycisk wğŃczenia nanoszenia Ŝladu daj moŨliwoŜĺ przerywania szkicu i go wznawiania. Aby 

skasowaĺ Ŝlad naleŨy po zatrzymaniu szkicowania wymusiĺ jego kasowanie.  

Przyciski widoku punkt·w oraz linii sğuŨŃ przeğŃczaniu pomiňdzy szeregiem opcji widoku.  
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Punkty Ŝladu 

¶  punkty w ksztağcie szeŜcianu  

¶  punkty w ksztağcie bryğy  

¶  brak punkt·w  

Linie Ŝladu 

¶  linia ciŃgğa  

¶  linia przerywana  

¶  linia typu spline  

¶  brak linii  

Pasek opcji 3D 

 

Opis ikon 

- uruchomienie procesu animacji ruchu ramienia robota (umoŨliwienie wpğywania na 

prňdkoŜĺ wykonywanych ruch·w) - opcje widoku ramienia robota 

- opcje widok element·w przestrzeni 

- reset widoku 3D 

- reset pozycji napňd·w 

- zmiana poğoŨenia punktu TCP (zaczepiony na koŒcu ostatniego czğony lub na koŒcu 

chwytaka) - widocznoŜĺ siatki 

- ukrycie/wyŜwietlanie kontur·w bryğ opisanych zaleŨnoŜciami fizycznymi np. 

grawitacja Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

  

    

 



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

10 

Pasek widoku 

 

Opis ikon 

DomyŜlne funkcje lewego klawisza myszki: 

- obracanie kamery 

- przesuwanie kamery 

- przybliŨenie / oddalenie kamery 

- centrowanie widoku kamery 

- reset widoku z kamery 

 Informacja 

Ustawienia kamery zapisywane sŃ w projekcie podczas wywoğania funkcji "zapisz". Reset widoku 

kamery wywoğuje te zapisane parametry ustawienia kamery.  

Pasek pomocy 
              üü Paski zadaŒ üü 

Opis ikon 

- otwarcie pliku pomocy 

- wğŃcznie wskaŦnika zapytania "Co to jest?" 

- logowanie na konto wiňkszych uprawnieŒ aplikacji 

- wyjŜcie z programu 
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Zmiana hasğa administratora 

 

Logowanie: aby zmieniĺ hasğo administratora naleŨy uprzednio zalogowaĺ siň na to konto. Po 

zalogowaniu zostanie udostňpniony dodatkowy przycisk zmiany hasğa.  

 - dodatkowy przycisk zmiany hasğa dostňpna po zalogowaniu na konto administratora  

Menu podreczne  
Interfejs üü Paski zadaŒ üü 

 
Parametry aplikacji tj. poğoŨenie i wielkoŜciŃ okna, poğoŨenie i wielkoŜciŃ paneli, poğoŨenie pask·w 

narzňdzi czy kolorystyka interfejsu moŨna modyfikowaĺ do wğasnego potrzeb, a kaŨda zmiana 

zostaje zapisana w pliku konfiguracyjnym podczas zamykania programu. Aby zmieniĺ niekt·re z 

parametry moŨna posğuŨyĺ siň menu podrňcznym dostňpnym po klikniňciu prawym klawiszem 

myszki na dowolnym pasku narzňdzi.  

WğŃczenie/ wyğŃczenie widocznoŜci pask·w narzňdzi 

WğŃczenie/ wyğŃczenie widocznoŜci paneli 

Otwarcie narzňdzia parametryzacji interfejsu 

WğŃczenie blokady przemieszczania pask·w narzňdzi 

Przywr·cenie domyŜlnych ustawieŒ okna interfejsu 
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Zakğadka Toolbars 

- sterowanie widocznoŜciŃ pask·w, zmianŃ wyglŃdu ikon 

paska oraz zmiana kolorystyki interfejsu (tzw.  

Skin). 

Zakğadka Commands 

- zmiana ustawieŒ przycisk·w na paskach narzňdzi 

Zakğadka Shortcuts 

- zmiana przypisanych skr·t·w klawiaturowych  
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Panele boczne 
Rodzaje paneli bocznych 

Boczne panele peğniŃ okreŜlonŃ funkcjň zaleŨnie od ich przeznaczenia. Dostňpne sŃ cztery boczne 

panele: 

 Panel parametr·w - panel umoŨliwiajŃcy edycje obiekt·w przestrzeni 3D oraz zmianň 

parametr·w aplikacji 

Panel sterujŃcy JOG - panel sterujŃcy ramieniem robota oraz sygnağami wej/wyj 

Panel listy pozycji - panel zawierajŃcy zebranŃ listŃ pozycji oraz ich edycjŃ 

   Panel programu sterujŃcego - panel zawierajŃcy kod programu sterujŃcego pracŃ robota oraz 

jego edycjň 

KaŨdy z tych paneli posiada moŨliwoŜĺ odğŃczenia od aplikacji gğ·wnej oraz moŨliwoŜĺ zmiany 

rozmiaru i poğoŨenia. 

Podstawowe funkcje sterujŃce panelem umieszczone na belce panelu 

- blokada dokowania panelu w aplikacji 

- wğŃczenie/wyğŃczenie automatycznego odŜwieŨania parametr·w panelu - ukrycie 

panelu (zamkniňcie) 

Paski kontroli paneli bocznych 

Po lewej jak i po prawej stronie aplikacji znajdujŃ siň paski z przyciskami kontrolujŃcymi widocznoŜĺ 

poszczeg·lnych paneli bocznych. NaciŜniňcie przycisku ukrywa lub pokazuje wybrany panel. 

W g·rnej czňŜci pask·w kontroli znajdujŃ siň przyciski sterujŃce pozycjŃ panelu sterowania. 

UmoŨliwiajŃce zmianň jego poğoŨenia jak r·wnieŨ cağkowite ukrycie. 

Paski te moŨna ukryĺ przyciskiem znajdujŃcym siň lewym dolnym rogu aplikacji. O stanie 

widocznoŜci pask·w akcji przycisku wskazuje ikona przycisku: 

- paski widoczne, naciŜniecie przycisku ukryje je. 

- paski nie widoczne, naciŜniňcie przycisku pokaŨe je. 
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Panel parametr·w 
Interfejs üü Panele boczne üü 

Panel umoŨliwia na przeglŃdanie oraz zmianň podstawowych parametr·w Ŝrodowiska pracy 

tj. wymiary, poğoŨenie, kolorystyka oraz wywoğanie dodatkowych procedur i metod zastosowanych 

w aplikacji.  

Okno parametr·w skğada siň z trzech czňŜci: 

- drzewo projektu 

- paska zadaŒ 

- kart parametr·w 

 

 

 

 

 

 

 Informacja 

Klikniňcie na wybranym obiekcie drzewa projektu umoŨliwia automatyczne wyŜwietlenie karty jego 

parametr·w. Dostňp do parametr·w ramion robota moŨliwy jest r·wnieŨ poprzez przyciski 

literowego oznaczenia czğon·w robota.  

Drzewo projektu 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü 

 

Panel drzewa projektu pozwala na szybkie zarzŃdzanie projektem. Opcje zarzŃdzania projektu 

umoŨliwiajŃ na przejŜcie w oknie parametr·w do wybranego skğadnika projektu poprzez zaznaczenie 

wybranego obiekt w drzewie projektu.  
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W skğad projektu wchodzŃ: 

¶  parametry og·lne aplikacji  

¶  elementy Ŝrodowiska wirtualnego 3D l robot o wybranej konstrukcji  

¶  lista element·w dodatkowych przestrzeni  

¶  opcje dodatkowej przestrzeni (tj. szkic przestrzeni roboczej)  

¶  lista pozycji  

¶  program sterujŃcy  

¶  parametry ramienia i poğŃczenia rzeczywistego manipulatora  

Pasek zadaŒ parametr·w 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü 

 

dostňpne ikony zmiany kart parametr·w 

Opis przycisk·w: 

- ukryj/pokaŨ drzewo projektu 

- przycisk wyŜwietlenia wszystkich opis·w parametr·w 

- karta opcji aplikacji 

- karta parametr·w wirtualnego robota 

- karta parametr·w element·w przestrzeni 

- karta parametr·w opcji dodatkowych 

- karta parametr·w rzeczywistego robota 

- przycisk odŜwieŨenia parametr·w 

Karty edycji parametr·w 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü 

Edycja parametr·w moŨliwa jest przy wykorzystaniu sekcji grupujŃcych poszczeg·lne parametry tj.: 

¶  parametry aplikacji  

¶  parametry wirtualnego robota  

¶  parametry element·w  

¶  parametry dodatkowych opcji  

¶  parametry rzeczywistego robota  

Na kartach parametry zostağy pogrupowane w zwijanych panelach uğatwiajŃcych przeglŃdnie duŨych 

zasob·w dostňpnych opcji. Sterowanie zwijanym panelem moŨliwe jest za pomocŃ przycisku ze 

znakiem "+"/"-".  

 

 

Panele parametr·w dğugoŜci/odlegğoŜci 
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Edycja parametr·w liczbowych moŨliwa jest przy wykorzystaniu p·l edycyjnych lub 

przystosowanych suwak·w. Aby wyŜwietliĺ peğnŃ nazwň parametru naleŨy kliknŃĺ na literowe jego 

oznaczenie. 

 

Parametry liczbowe i opisy parametr·w 

Parametry koloru wymagajŃ wybrania barwy z palety kolor·w oraz (dla wybranych kolor·w) podania 

parametru przezroczystoŜci (wsp·ğczynnik Alfa). 

 

Parametry koloru i paleta kolor·w 

Parametry prawda/fağsz umoŨliwiajŃ zağŃczenie lub wyğŃczenie danych parametr·w wykorzystujŃc 

pole zaznaczenia. 

 

Parametry wyboru 

Parametry zakresowe umoŨliwiajŃ zmianň zakres·w wartoŜci kilku parametr·w zgrupowanych w 

postaci szeregu p·l edycyjnych. Edycja moŨliwa jest poprzez wprowadzenie nowej wartoŜci zmianň 

wartoŜci wykorzystujŃc k·ğko myszki lub suwak umieszczony pod polem edycyjnym o zadanej 

barwie. 

 

Parametry zakresowe i wsp·ğrzňdnoŜciowe 

Parametry wejŜcia/wyjŜcia umoŨliwiajŃ wprowadzenie numeru przypisania sygnağu wejŜcia bŃdŦ 

wyjŜcia oraz opisu jak r·wnieŨ odczytania stanu sygnağ·w w trybie animacji obiekt·w 

 

Parametry wejŜcia/wyjŜcia 
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Opcje panelu parametr·w 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü 

Opis kart parametr·w 

 - Opcje aplikacji 

 - Konstrukcja robota 

 - Parametry robota 

 - Parametry element·w 

 - Opcje dodatkowe 

 - Opcje poğŃczenia 

Opcje aplikacji 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü Opcje panelu üü  

Opcje czasomierzy 

¶  Gğ·wny wŃtek: gğ·wny cykl programu (ustawiany 

automatycznie)  

¶  Robot wirtualny: cykl animacji  

¶  Stağy czas/ optymalna wydajnoŜĺ  

¶  Robot rzeczywisty: cykl poğŃczenia i wymiany danych 

z rzeczywistym robotem  

¶  Auto Zatrzymanie: czas w sekundach po kt·rym nastŃpi 

automatyczne wstrzymanie animacji  

¶  WartoŜĺ grawitacji  

¶  Dynamika obiekt·w  
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Ustawienia 

¶  opcje odczytu/zapisu projektu  

¶  opcje odczytu/zapisu ustawieŒ aplikacji  

¶  wczytywanie ostatnio otwartego projektu przy 

uruchomieniu aplikacji  

HMI WiFi Server  (ustawienia serwera dla panelu) 

¶  Adres IP  

¶  Port komunikacji  

¶  Lista podğŃczonych paneli HMI  

¶  Zezwolenie na kontrole  

Stağy czas / optymalna wydajnoŜĺ 

Ustawienie to wpğywa na proces animacji robota i obiekt·w w Ŝrodowisku 3D. Przy duŨej 

iloŜci element·w lub bardzo skomplikowanych obiektach wczytywanych z plik·w bryğowych (*.stl, 

*.obj) proces szybkoŜci renderowania tych obiekt·w zaleŨy znaczŃco od komputera (w szczeg·lnoŜci 

szybkoŜci procesora i rodzaju karty graficznej). Dlatego przy skompilowanych obiektach moŨe 

wystňpowaĺ znaczŃce spowolnienie animacji na sğabszych komputerach dlatego naleŨy wybraĺ jednŃ 

z opcji z kt·rymi zwiŃzane sŃ odpowiednie zachowania animacji.  

- Stağy czas: opcja wymuszajŃca w animacji utrzymania stağego czasu procesu przemieszczania 

niezaleŨnie od tego czy komputer jest w stanie szybciej lub wolniej przeprowadziĺ proces 

renderowania. Przy wğŃczonej tej opcji w przypadku wolnych komputer·w moŨe wystňpowaĺ tzw. 

efekt kroczkowania tzn. nie wszystkie pozycje ramienia robota bňdŃ renderowane jeŜli w danych 

jednostkach czasu komputer nie zdŃŨyĺ przeprowadziĺ tego procesu.  

- Optymalna wydajnoŜĺ: opcja ta wymusza na aplikacji uzyskanie pğynnoŜci ruchu czyli 

wymusza na komputerze renderowania wszystkich wyznaczonych pozycji nawet jeŜli nie uda mu siň 

wykonaĺ ten proces w danej jednostce czasu, co w przypadku "sğabszych" komputer·w bňdzie siň 

objawiaĺ znaczŃcym spadkiem prňdkoŜci ruchu a w przypadku szybszych - prňdkoŜĺ moŨe wzrosnŃĺ, 

opcja ta nie wymusza stağego czasu procesu lecz czas ten zaleŨy jedynie od szybkoŜci komputera w 

szczeg·lnoŜci procesora i karty graficznej.  
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Czasy animacji i komunikacji 

Robot wirtualny: interwağ cyklu animacji w milisekundach. Im mniejszy interwağ tym 

dokğadniejsze/ wiňksza iloŜĺ punkt·w sterowania pozycjŃ ramienia robota i obiekt·w ruchomych. 

Jest to czas przewidziany na wyznaczenie/ renderowanie pojedynczego kroku ruchu. Przy mağych 

wartoŜciach rzňdu 5..10ms moŨe wystňpowaĺ spowolnienie animacji lub wystŃpienie efektu 

kroczkowania (zaleŨnie od ustawieŒ opcji wydajnoŜci).  

Robot rzeczywisty: interwağ cyklu wymiany informacji (pojedynczych komend) pomiňdzy 

aplikacjŃ a kontrolerem robota w komunikacji COM.  

Grawitacja i dynamika 

Parametry te wpğywajŃ na obiekty dynamiczne w przestrzeni 3D. Parametr grawitacji wraz z 

geometriŃ obiektu (jego wielkoŜciŃ i ciňŨarem) wpğywa na szybkoŜĺ opadania jak i elastycznoŜĺ oraz 

tarcie tych obiekt·w. W przypadku wğŃczonej optymalizacji wydajnoŜci kiedy to aplikacja stara siň 

kosztem czasu utrzymaĺ pğynnoŜĺ animacji wymagane moŨe byĺ zwiňkszenie dynamiki obiekt·w 

(czyli np. szybkoŜĺ opadania obiektu) bez wpğywania na parametr ich grawitacji za co odpowiada 

parametr dynamiki (im wyŨszy tym wiňksza szybkoŜĺ opadania obiekt·w).  

HMI WiFi Server 

Panel ustawieŒ serwera HMI umoŨliwia ustawienie adresu IP oraz portu udostňpnianego do 

wymiany informacji. Dostňpne sŃ najczňŜciej dwa adresy IP automatycznie odczytywane z zasob·w 

komputera: adres karty sieciowej oraz 127.0.0.1 adres wewnňtrzny tzw Loopback.  

 Uwaga 

JeŜli w liŜcie wyboru IP widnieje tylko adres wewnňtrzny (127.0.0.1) naleŨy upewniĺ siň czy jest 

wğŃczone w komputerze WiFi.  

Przycisk star pozwala uruchomiĺ serwer i aktywowaĺ oczekiwanie aplikacji na podğŃczenie 

paneli (tablet, smartphon) wyposaŨonych w odpowiedniŃ aplikacje w systemie Android. 

Maksymalna iloŜĺ podğŃczonych paneli to 5. KaŨdemu z paneli moŨna pozwoliĺ lub odm·wiĺ 

moŨliwoŜĺ kontroli aplikacjŃ domyŜlne ustawienie reguğy zezw·l/odm·w moŨna wğŃczyĺ opcjŃ 

"Automatycznie zezw·l na kontrolň" kt·ra domyŜlnie jest wyğŃczona.  
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Kreator manipulatora 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü Opcje panelu üü  

Aby utworzyĺ i umieŜciĺ ramiň robota w wirtualnej przestrzeni projektu naleŨy dokonaĺ 

wyboru jego konstrukcji (rodzaju i iloŜci czğon·w) oraz rodzaju chwytaka. 

Kreator manipulatora - umoŨliwia tworzenie wirtualnego robota na podstawie wybranego ğaŒcucha 

kinematycznego 

TworzŃc nowe ramiň robota naleŨy wybraĺ rodzaje 

poszczeg·lnych czğon·w korzystajŃc z rozwijanych list 

wyboru dla poszczeg·lnych czňŜci ramienia tj. 

podstawa, czňŜĺ globalna, regionalna, lokalna oraz 

naleŨy dokonaĺ wyboru chwytaka.  

 

Karta wyboru konstrukcji robota 

 - powr·t do karty wyboru konstrukcji 

- zatwierdzenie wybranej konstrukcji (utworzenie szkicu w przestrzeni wirtualnej) 
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Parametry robota 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü Opcje panelu üü  

Podstawowe parametry wybranych czğon·w robota dostňpne w panelu "Parametry" 

 

 Informacja 

Opcja pliku umoŨliwia importowanie siatki ksztağtu detalu z pliku o rozszerzeniu *.3ds, *.stl lub 

*.obj. Po wybraniu miejsca poğoŨenia pliku (domyŜlnie w katalogu Data/Media/) naleŨy wğŃczyĺ 

opcjň wyŜwietlania obiekt·w 3D.  

Wyb·r czğonu 

Dostňp do parametr·w czğonu moŨliwy jest na kilka sposob·w: 

- Wybranie czğonu w drzewie projektu 

- Poprzez naciŜniecie przycisku z znakowym oznaczeniem czğonu (aktywny czğon >> czerwona 

obw·dka oznaczenia literowego). 

 

- WykorzystujŃc przyciski "poprzedni"/"nastňpny" w panelu nazwy czğonu 
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Uwaga: Znak "-" w przycisku czğonu, oznacza brak czğonu a jego wybranie spowoduje wyŜwietlenie 

pustej karty parametr·w. 

Edycja parametr·w 

Dokonywane zmiany poszczeg·lnych parametr·w sŃ aktualizowane na bieŨŃco o ile zostağa 

zatwierdzona uprzednio konstrukcja robota. 

Uwaga: niekt·re parametry sŃ niedostňpne dla wybranych czğon·w (nie wpğywajŃ na Ũadne wymiary) 

i w przypadku korzystania z opcji wybranego jňzyka parametry te bňdŃ nieaktywne 

Zmiana rodzaju czğonu 

Wybrane czğony majŃ moŨliwoŜĺ zmiany ich rodzaju jak np. czğony globalne i chwytaki. Aby tego 

dokonaĺ naleŨy wybraĺ odpowiedni pod-typ czğonu w oknie "Nazwy" 

Przykğady: 

- czğon globalny typu C: korpus zaczepiony na osi obrotu lub oŜ obrotu zaczepiona na korpusie 

 

 

- czğon globalny typu X: napňd liniowy z w·zkiem lub w postaci osi zamocowanej w ğoŨysku 
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- chwytak: r·wnolegğy typu 1 lub podciŜnieniowy  
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Parametry element·w 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü Opcje panelu üü  

Podstawowe parametry wybranych czğon·w robota dostňpne w panelu "Parametry" w oknie 

edycji parametr·w. 

 

 Informacja 

Opcja pliku umoŨliwia importowanie siatki ksztağtu detalu z pliku o rozszerzeniu *.3ds, *.stl lub 

*.obj. Po wybraniu miejsca poğoŨenia pliku (domyŜlnie w katalogu Data/Media/) naleŨy wğŃczyĺ 

opcjň wyŜwietlania obiekt·w 3D.  

Okno zarzŃdzania elementami: 
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Tryby edycji elementu: 

Tryby dodania nowego elementu tryb ten jest aktywny w momencie gdy nie jest zaznaczony Ũaden 

element na liŜcie co umoŨliwia dodanie nowego elementu o zadanej nazwie i typie 

 

Tryby edycji aktualnego elementu tryb ten jest aktywny w momencie gdy zaznaczono element w 

liŜcie co umoŨliwia zmianň nazwy lub typu elementu. W trybie tym moŨliwe jest r·wnieŨ dodanie 

nowego elementu bňdŃcego kopiŃ zaznaczonego. 

 

Dodanie nowego elementu: 

Aby dodaĺ nowy element do przestrzeni naleŨy przejŜĺ do okna zarzŃdzania elementami (wybranie 

opcji "Elementy" w drzewie projektu) a nastňpnie dokonaĺ wyboru rodzaju i nazwy nowego 

elementu. Nastňpnie naleŨy nacisnŃĺ przycisk "Dodaj" kt·ry wywoğa funkcjň rysowania nowego 

elementu w przestrzeni z domyŜlnymi parametrami wymiarowymi i poğoŨenia.  

Dodanie kopi elementu: 

Aby dodaĺ nowy element do przestrzeni naleŨy przejŜĺ do okna zarzŃdzania elementami (wybranie 

opcji "Elementy" w drzewie projektu) a nastňpnie wybraĺ element na liŜcie kt·ry ma zostaĺ 

skopiowany oraz zmieniĺ nazwň elementu. Nastňpnie naleŨy nacisnŃĺ przycisk "Dodaj" kt·ry 

wywoğa funkcjň rysowania nowego elementu w przestrzeni z domyŜlnymi parametrami 

wymiarowymi i poğoŨenia.  

Usuwanie elementu: 

Aby usunŃĺ element naleŨy przejŜĺ do okna zarzŃdzania elementami (wybranie opcji "Elementy" w 

drzewie projektu) a nastňpnie w liŜcie dostňpnych element·w zaznaczyĺ element przewidziany do 

usuniňcia i nacisnŃĺ przycisk "UsuŒ" co spowoduje wyrzucenie elementu z przestrzeni. 
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Zmiana rodzaju elementu: 

Aby zmieniĺ rodzaj elementu naleŨy przejŜĺ do okna zarzŃdzania 

elementami (wybranie opcji "Elementy" w drzewie projektu) a 

nastňpnie w liŜcie dostňpnych element·w zaznaczyĺ element 

przewidziany do zmiany. Zaznaczenie elementu wywoğa zmianň 

p·l panelu wprowadzania nazwy i rodzaju wyŜwietlajŃc dane 

wybranego elementu, kaŨda zmian wprowadzona w wyŜwietlone 

pola wywoğa uaktywnienie przycisku zmiany parametr·w. 

Opcje dodatkowe 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü Opcje panelu üü  

 

Dodatkowe parametry zostağy pogrupowane w polach: 

- PoğoŨenie ukğadu uŨytkownika - pozwala na wyŜwietlenie oraz zmianň poğoŨenie ukğadu 

uŨytkownika wykorzystywany w sterowaniu ramieniem jak i programowaniu procesu w G-Code 

 

- Zakres ruchu - pozwala wyŜwietliĺ bryğň zakresu ruchu w ukğadzie XYZ oraz zmieniĺ parametry 

minimalne i maksymalne dla poszczeg·lnych osi. Parametry te wykorzystywane sŃ w trakcie 

kreŜlenia przestrzeni roboczej robota jak r·wnieŨ ograniczajŃ.  
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- PoğoŨenie robota - pozwala zmieniĺ pozycje oraz obr·ciĺ bazy robota.  

 

- PodğoŨe - parametry kolorystyki i wyŜwietlanych element·w podğoŨa tj. siatka, podğoŨe, osie 

wsp·ğrzňdnych czy widocznoŜĺ punktu TCP.  

 

- Linie i bryğy - ustawienie koloru kreŜlonych linii i bryğ w szkicu Ŝladu, trajektorii i przestrzeni 

roboczej.  
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- Dynamika podğoŨa - ustawienie parametr·w dynamiki podğoŨa tj. tarcie i elastycznoŜĺ.  

 

- Opcje prňdkoŜci ruchu - ustawienie parametr·w wyznaczania prňdkoŜci ruchu poszczeg·lnych 

czğon·w w trakcie zğoŨonego przemieszczania w ruchu od punktu do punktu po wyznaczonej 

trajektorii.  

 

Opcje robota rzeczywistego 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel parametr·w üü Opcje panelu üü  

Podstawowe parametry kt·re naleŨy ustawiĺ to 

- wybranie wersji robota i wczytanie domyŜlnych 

parametr·w tj. przypisanie zakres·w min i max 

oraz przypisanie serw do poszczeg·lnych 

czğon·w robota 

- op·Ŧnienia czasowe odczytu i wysyğania 

- odwr·cenie sygnağ·w wej/wyj binarnych 
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Wstňpne ustawienie parametr·w jest zrealizowane po wybraniu wersji kontrolera oraz odczytaniu 

danych z pliku konfiguracyjnego znajdujŃcego siň w katalogu "../Data/RobTrain.def". Plik ten 

zawiera domyŜlne ustawienia przewidziane dla poszczeg·lnych wersji kontroler·w jak r·wnieŨ 

ustawienia zapisane podczas peğnej konfiguracji podğŃczonego rzeczywistego robota.  

 Uwaga 

Peğna konfiguracja robota wymaga uprawnieŒ administracyjnych w aplikacji poniewaŨ nieumiejňtna 

edycja takich parametr·w jak wartoŜci minimalne i maksymalne zakresu ruchu czy teŨ korekt 

ustawieŒ punktu zerowej pozycji moŨe doprowadziĺ do uszkodzenia robota lub spalenia 

serwonapňd·w.  

Niezbňdne parametry do prawidğowego sterowania robotem zostağy przygotowane podczas 

konfiguracji kontrolera w oddzielnym narzňdziu konfiguracyjnym, kt·re wymaga wyŨszych 

uprawnieŒ od uŨytkownika aplikacji. Wszystkie dane takie jak minimalne, maksymalne wartoŜci 

pozycji czğon·w czy ich korekty przypisane sŃ do kaŨdego robota osobno i wczytywane kaŨdorazowo 

podczas nawiŃzywania z nim poğŃczenia. W przypadku nowo tworzonego projektu w kt·rym 

wystňpujŃ inne konfiguracje zakresowe lub inne przypisania serwo napňd·w uŨytkownik zostanie o 

tym poinformowanym oddzielnym komunikatem i poproszony o wykonanie test·w oraz przepisania 

odczytanych z kontroler/pliku konfiguracyjnego danych do aktualnego projektu.  

 

komunikat test·w konfiguracyjnych projektu i robota rzeczywistego 
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Panel JOG 

 

Okno sterowanie ruchem JOG skğada siň z dw·ch czňŜci: 

¶  paska zadaŒ  

¶  kart sterowania 

 Informacja 

Dostňp do parametr·w moŨliwy jest gdy do przestrzeni wirtualnej 3D dodano wirtualne ramiň robota 

Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

Pasek zadaŒ 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel JOG üü  

 

dostňpne ikony edycyjne 

Opis ikon 

 - przejŜcie do panelu odczytu/zapisu sygnağ·w wejŜcia/wyjŜcia 

- ikona panelu IO przy aktywnym procesie forsowania 

 

PrzeğŃcznik zmiany trybu sterowania ramieniem robota 
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- sterowanie JOG - poğoŨeniem kaŨdego z czğon·w osobno 

- sterowanie XYZ - poğoŨeniem we wsp·ğrzňdnych XYZ z zadanym kŃtem podejŜcia 

TPR 

PrzeğŃcznik zmiany ograniczeŒ kŃtowych (min..max z okna parametr·w lub -180Á..+180Á) 

- wğŃczone ograniczeni kŃtowe 

- wyğŃczone ograniczenia kŃtowe (-180Á..+180Á) 

- aktywacja blokady ruchu przy wykryciu kolizji 

- nawiŃzanie poğŃczenia z wirtualnym robotem 

- nawiŃzanie poğŃczenia z rzeczywistym robotem Zmiana ukğadu wsp·ğrzňdnych 

 

menu zmiany ukğadu wsp·ğrzňdnych 

- BAS - ukğad wsp·ğrzňdnych bazowy/podstawy robota 

- ABS - ukğad wsp·ğrzňdnych absolutny (nie zmienny) - USR - ukğad wsp·ğrzňdnych 

uŨytkownika 

- ustawienie aktualnej pozycji jako ukğad uŨytkownika 

 

komunikat o zmianie pozycji ukğadu uŨytkownika 
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Pasek zadaŒ 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel JOG üü  

Panel wyposaŨony zostağ w menu podrňczne (prawy klawisz myszki) kt·re umoŨliwia: 

Jednostki - ustawienie jednostek 

Dodatkowe osie - wyŜwietlenie dostňpu do osi globalnych 

Blokada - automatyczne wyğŃczenie dostňpu do p·l edycyjnych kt·re nie 

sŃ obsğugiwane przy danej konstrukcji robota 

Dodatkowe opcje - ustawienie opcji prowadzonych obliczeŒ i test·w 

Regulacja kroku - wyŜwietlenie dodatkowego suwaka umoŨliwiajŃcego 

zmianň kroku przyrostu wartoŜci parametru przy naciskaniu strzağek 

narzňdzia suwakowego. 

WejŜcia analogowe - pokaŨ/ ukryj panel wej. analogowych 

Panel IO i JOG - poğŃcz panel IO i JOG Jednostki 

- zamiana jednostek wyŜwietlanych w polach edycyjnych 

¶  KŃt: stopnie, radiany, 

wypeğnienie  

¶  Pozycja: cale, milimetry  

¶  brak jednostek  

 

Parametry ruchu 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel JOG üü  

Przemieszczanie manipulatora (rzeczywistego lub wirtualnego) moŨliwe jest w dw·ch ukğadach 

wsp·ğrzňdnych (JOG i XYZ). Dla obu ukğad·w przewidziano dwie grupy zadawania trzech wartoŜci 

wsp·ğrzňdnych. 

W ukğadzie JOG (sterowanie ruchem czğon·w) moŨliwe jest sterowanie czğonami czňŜci regionalnej 

i lokalnej natomiast w przestrzeni XYZ opr·cz wsp·ğrzňdnych kartezjaŒskich naleŨy wprowadziĺ 

r·wnieŨ kŃt podejŜcia chwytaka. 

Punkt TCP (Centralny Punkt Narzňdzia) moŨe byĺ okreŜlony w jednym z dw·ch wymienionych 

ukğad·w. 
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 Uwaga 

Zmiana ukğadu moŨliwa jest jedynie dla konstrukcji kt·re posiadajŃ wyznaczone zadania proste i 

odwrotne (jeŜli brak zadania odwrotnego w·wczas zostaje zablokowany dostňp do parametr·w 

ukğadu XYZ). Zadanie proste zostağo wyznaczone dla wszystkich dostňpnych konstrukcji co 

umoŨliwia na wyznaczenie wsp·ğrzňdnych punktu TCP w ukğadzie XYZ.  

Punkt TCP zapisywany na liŜcie pozycji okreŜlony jest nastňpujŃcymi parametrami (parametry 

moŨna wprowadzaŒ wykorzystujŃc panele wybranego ukğadu) 

 Wsp·ğrzňdne JOG 

 Wsp·ğrzňdne XYZ 

 Numer punktu np. P1 i opis  

 

 Wsp·ğczynniki niejednoznacznoŜci poğoŨenia czğonu (nie wyŜwietlane w tabeli pozycji).  

 

 Otwarcie/zamkniňcie chwytaka  

- chwytak zamkniňty 

- chwytak otwarty 

Sterowanie chwytakiem moŨliwe jest r·wnieŨ poprzez panel IO i forsowanie wyjŜĺ uprzednio 

przypisanych w parametrach wybranego chwytaka  

Dodatkowa opcja: ustawienie procentowej wartoŜci prňdkoŜci ruchu w zakresie 1-200% 

maksymalnej prňdkoŜci przypisanej do danego czğonu 
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Sterowanie JOG 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel JOG üü Parametry ruchu üü 

CzňŜĺ regionalna 

J1 - kŃt obrotu czğonu 1 

J2 - kŃt obrotu czğonu 2 

J3 - kŃt obrotu czğonu 3 

CzňŜĺ lokalna 

J4 - kŃt obrotu czğonu 4 

J5 - kŃt obrotu czğonu 5 

J6 - kŃt obrotu czğonu 6 

CzňŜĺ globalna 

G1 - przemieszczenie czğonu G1 

G2 - przemieszczenie czğonu G2 
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Sterowanie XYZ 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel JOG üü Parametry ruchu üü 

Wsp·ğrzňdne XYZ 

X - wsp·ğrzňdna w osi X 

Y - wsp·ğrzňdna w osi Y 

Z - wsp·ğrzňdna w osi Z 

KŃt podejŜcia 

T - kŃt Ɋ obrotu wok·ğ osi Z 

R - kŃt Ū obrotu w pğaszczyŦnie narzňdzia 

P - kŃt ȹ obrotu wok·ğ osi narzňdzia 

Osie globalne 

G1 - przemieszczenie czğonu G1 

G2 - przemieszczenie czğonu G2 

Wsp·ğczynniki niejednoznacznoŜci poğoŨenia czğonu pozwalajŃce wybraĺ jedno z dostňpnych 

rozwiŃzaŒ zadania odwrotnego (nie wyŜwietlane w tabeli pozycji JOG) 

 

szkic r·Ũnych rozwiŃzaŒ zadania odwrotnego oraz prezentacja kŃta podejŜcia 

 Uwaga 

W trakcie przemieszczania manipulatora wyznaczane jest zadanie odwrotne i jeŜli zostanŃ wykryte 

bğňdy (brak moŨliwoŜci osiŃgniňcia zadanej pozycji) manipulator przestanie siň przemieszczaĺ a w 

polu edycyjnym zmieni siň kolor czcionki na czerwony.  
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- punkt bez test·w 

- punkt moŨliwy do osiŃgniňcia przez robota (po testach) 

- punkt nie moŨliwy do osiŃgniňcia (bğŃd obliczeŒ zadania odwrotnego) 

- punkt nie moŨliwy do osiŃgniňcia (bğŃd obliczeŒ testu zadania odwrotnego) 

- punkt moŨliwy do osiŃgniňcia przez robota lecz poza zakresem kŃtowym 

Przykğady komunikat·w w oknie informacji: 

 

WyŜwietlanie komunikat·w bğňd·w po ustawieniu drugiego poziomu informacji. 

Sterowanie IO 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel JOG üü Parametry ruchu üü 

Sygnağy IO 

Karta odczytu lub wymuszenia danych wejŜciowych oraz zapisu 

i odczytu stanu danych wyjŜciowych umoŨliwia dostňp do 

oŜmiu sygnağ·w portu wej/wyj kontrolera rzeczywistego robota 

dydaktycznego oraz oŜmiu wejŜĺ analogowych. 

Opr·cz wyŜwietlania aktualnego stanu sygnağ·w IO moŨliwe 

jest r·wnieŨ nadpisywanie (forsowanie) tych sygnağ·w. Aby 

przejŜĺ do opcji nadpisywania naleŨy nacisnŃĺ przycisk w 

ksztağcie "pioruna" co spowoduje podŜwietlenie na Ũ·ğto opis·w 

sygnağ·w wejŜcia/wyjŜcia i pozwoli na wymuszanie ich stanu 

poprzez naciŜniňcie odpowiedniej diody prezentujŃcej stan 

sygnağu. W czasie nadpisywania stany czujnik·w nie sŃ 

odczytywane z obiektu a jedynie z panelu JOG. 

Przypisanie sygnağ·w IO 

Przypisanie sygnağ·w oraz nadanie im opisu moŨliwe jest w oknie parametr·w wybranego 

obiektu np. przypisanie sterowania chwytaka oraz jego stan·w otwarcia i zamkniňcia. Wybrane 

obiekty umoŨliwiajŃ przypisanie numeru silnika oraz enkodera np. taŜmociŃg.  
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Forsowanie/wymuszanie sygnağ·w IO 

W przypadku obsğugi port·w wej/wyj naleŨy upewniĺ siň czy jest wyğŃczony stan 

forsowania/nadpisywania danej grupy sygnağ·w. Stan dostňpu do sygnağ·w wej/wyj moŨna 

rozpoznaĺ na podstawie koloru przycisk·w. 

 - sygnağy odczytywane bezpoŜrednio z portu wej/wyj 

 - sygnağy forsowane/nadpisywane 

Dodatkowo o wğŃczonym wymuszeniu nadpisania/forsowania Ŝwiadczy pogrubienie nazwy grupy 

sygnağ·w oraz Ũ·ğte obramowanie opisu poszczeg·lnych sygnağ·w. 

Stan forsowania zmienia r·wnieŨ ikonň zakğadki IO  

WejŜcia analogowe 

W przypadku wejŜĺ analogowych aby ich stany byğy odczytywane naleŨy uaktywniĺ wybrane wejŜcie 

poprzez naciŜniecie przycisku stanu wejŜcia analogowego.  

 

Nieaktywne i aktywne wejŜcie analogowe 

  

 



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

38 

Panel lista pozycji 
Interfejs üü Panele boczne üü 

 

Okno edycji programu skğada siň z dw·ch czňŜci: 

¶  paska przycisk·w sterujŃcych  

¶  tabeli zawierajŃcej dane zapisanej pozycji 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Okno edycji listy pozycji 

 

Pasek zadaŒ 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü  

 

dostňpne ikony edycyjne  

Opis ikon 

- aktywacja pobierania stanu zmiennych globalnych zapisanych w zadanej pozycji (aktywny 

 przycisk umoŨliwia podczas wywoğania ruchu do zadanej pozycji wymuszenie r·wnieŨ 

napňd·w ruchu globalnego) 

- aktywacja stanu chwytaka pobieranego z listy (jeŜli opcja aktywna otwarcie/zamkniňcie 

 chwytaka odczytywane jest z parametru G jeŜli nieaktywna chwytak podczas doprowadzania 

do zadanej pozycji zachowuje stan poprzedni) 

- wyŜwietlenie/ukrycie parametr·w pozycji globalnych 

- wyŜwietlenie/ukrycie parametr·w pozycji JOG 

- wyŜwietlenie/ukrycie parametr·w pozycji XYZ 

- dodanie aktualnej pozycji do listy  

- usuniňcie zaznaczonej pozycji z listy  
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Menu podrňczne 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü  

Dostňpne meni podrňczne (pod prawym klawiszem myszki) umoŨliwia wğŃczenie/wyğŃczenie 

dodatkowych opcji: 

 

PokaŨ XYZ - widocznoŜĺ/ukrycie parametr·w XYZ oraz TPR 

PokaŨ JOG - widocznoŜĺ/ukrycie parametr·w J1..J6 

PokaŨ GLO - widocznoŜĺ/ukrycie parametr·w dodatkowych osi 

 

Ustaw pozycjň bazowŃ - zapamiňtanie aktualnej pozycji robota jako 

pozycja bazowa 

Dodaj punkt - dodanie nowego punktu do listy 

UsuŒ punkt - usuniňcie zaznaczonego punktu z listy 

Testuj listň - przeprowadzenie test·w zakres·w umieszczonych na 

liŜcie punkt·w 

WyŜwietl punkty - wyŜwietlenie punkt·w z listy w przestrzeni  

3D 

Czekaj na zakoŒczenie ruchu - wğŃczenie opcji uniemoŨliwia 

wymuszenia przemieszczenia do nowej pozycji, gdy robot jest w 

trakcie ruchu 

Pytaj czy podmieniĺ? - wğŃczenie opcji wyŜwietlania zapytania 

przy kaŨdorazowej pr·bie zmiany punktu 

Pytaj przed usuniňciem? - wğŃczenie opcji wyŜwietlania 

zapytania przy kaŨdorazowej pr·bie usuniňcia punktu 

 Informacja 

Pozycjň bazowŃ jest to pozycja kt·rŃ przyjmuje robot po wczytaniu projektu, jak r·wnieŨ moŨna jŃ 

wywoğaĺ po dwukrotnym klikniňciu na wiersz pozycji P0.  

 Informacja 

"WyŜwietlenie punkt·w" Opcja ta aktywuje dodatkowŃ kolumnň w liŜcie pozycji ze znacznikami 

umoŨliwiajŃcymi oznaczenie punkt·w, kt·re majŃ zostaĺ wyŜwietlone w Ŝrodowisku graficznym 

przestrzeni. Oznaczenie/odznaczenie wszystkich punkt·w moŨliwe jest w przypadku oznaczania 

pozycji P0.  
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Lista pozycji 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü  

Tabela stanowi listň pozycji projektowanej trajektorii ruchu i manipulacji robota i zawiera 

wszystkie parametry zadanej pozycji tj.: 

¶  numer pozycji (np. P8)  

¶  wsp·ğrzňdne XYZ  

¶  parametry kŃta podejŜcia TPR  

¶  poğaŨenia kŃtowe poszczeg·lnych czğon·w robota J1..J6  

¶  parametr okreŜlajŃcy otwarcie/zamkniňcie chwytaka G  

¶  opis  

 

 Uwaga 

Tabela/lista pozycji musi posiadaĺ pozycjň P0 kt·ra odzwierciedla aktualnŃ pozycjň ramienia robota 

i kt·rej nie moŨna nadpisaĺ.  

Podstawowe operacje z listŃ pozycji to: 

¶  Edycja listy pozycji  

¶  Test listy pozycji  

¶  Ustawienie ramienia robota w wybranej pozycji 
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Edycja listy 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü Lista pozycji üü  

Edytor listy pozycji umoŨliwia przemieszczanie poğoŨenia kolumn z parametrami, 

dodawanie, nadpisywanie i usuwanie linii/wierszy z zadanŃ pozycjŃ oraz zmianň parametr·w 

wybranej pozycji. 

Edycja wybranej pozycji odbywa siň poprzez jej wysğanie do panelu JOG. KaŨdorazowe dwukrotne 

klikniňcie na wiersz z wybrana pozycjŃ przesyğa jej parametry do panelu (JOG) w kt·rym 

wykorzystujŃc suwaki lub okna edycyjne moŨna dokonaĺ korekty aktualnej pozycji.  

 Uwaga 

Przy wğŃczonej opcji poğŃczenia z wirtualnym bŃdŦ rzeczywistym robotem dwukrotne klikniecie 

uruchamia ruch ramienia do zadanej pozycji.  

 Informacja 

Nie jest moŨliwe bezpoŜrednie edytowanie poszczeg·lnych parametr·w pozycji w tabeli ze wzglňdu 

na powiŃzania parametr·w miňdzy sobŃ np. zmiana ustawieŒ pozycji wybranego czğonu wpğywa na 

pozycjň XYZ lub kŃt podejŜcia. BezpoŜredniŃ edycjň w tabeli pozycji moŨna przeprowadziĺ jedynie 

zmieniajŃc numer pozycji lub jej opis. NaleŨy w·wczas kliknŃĺ powt·rnie na pole kt·re bňdzie 

edytowane co uaktywni moŨliwoŜĺ jego edycji.  

Podstawowymi narzňdziami edycyjnymi sŃ: 

- dodanie aktualnej pozycji do listy 

- usuniňcie zaznaczonej pozycji z listy (skr·t klawiaturowy "Delete") 

Odczyt pozycji z okna JOG nastňpuje w momencie wywoğania polecenia dodania aktualnej pozycji 

do listy. 

Przy wğŃczonej opcji "Pytaj czy zmieniĺ?" wywoğanie dodania pozycji gdy na liŜcie zaznaczona jest 

jakaŜ pozycja wywoğa okno komunikatu z zapytaniem czy zamieniĺ zaznaczonŃ pozycjň np.: 
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Testy listy 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü Lista pozycji üü  

UtworzonŃ lub nowo wczytanŃ listň naleŨy uprzednio przetestowaĺ. Test prowadzone sŃ na 

dw·ch poziomach: 

- test numeracji: sprawdzenie czy niema powielonych numer·w pozycji, numery pozycji 

oznaczone na czerwono wskazujŃ ich powielenie 

- test obliczeŒ i zakres·w: sprawdzenie czy pozycja ma rozwiŃzanie odwrotne oraz czy 

wszystkie pozycje czğon·w mieszczŃ siň w ich zakresach min/max, linie oznaczone na czerwono 

wskazujŃ bğňdy testu 

 Informacja 

Podstawowe parametry pozycji niezbňdne do wszelkich obliczeŒ to pozycje poszczeg·lnych 

czğon·w, dlatego wykonujŃc test aktualizowane sŃ pozostağe parametry tj. pozycja XYZ i kŃt 

podejŜcia o ile nie wystŃpi bğŃd podczas obliczeŒ. NaleŨy zatem wykonaĺ test zebranych punkt·w 

listy po zmianie parametr·w wymiarowych czğon·w aby zaktualizowaĺ wsp·ğrzňdne XYZ i 

sprawdziĺ czy uprzednio pobrane punkty znajdujŃ siň nadal w przestrzeni roboczej 

zmodyfikowanego ramienia robota.  

 

Przykğad listy po przeprowadzonych testach 
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Ustawienie pozycji 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü Lista pozycji üü  

 

Podw·jne klikniecie na listň pozycji przesyğa jej parametry do okna sterowania ruchem (JOG). 

JeŜli w trakcie wykonywania tej operacji zostağa zağŃczona jedna z opcji poğŃczenia z wirtualnym lub 

rzeczywistym robotem ramiň tego robota zostanie ustawione w zadanej pozycji. 

 Informacja 

Przemieszczanie po wierszach listy umoŨliwiajŃ r·wnieŨ klawisze strzağek ("UP", "DOWN") oraz 

przycisk "ENTER" wywoğujŃcy przesğanie punktu do aktywnego robota oraz panelu JOG.  

 Uwaga 

Przy wğŃczonej opcji animacji i wykrywania kolizji ramie robota moŨe nie przemieŜciĺ siň do 

wybranej pozycji jeŜli znajduje siň ona w przestrzeni kolizyjnej.  

Status IO 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel listy pozycji üü  

Tabela zawiera aktualny stan sygnağ·w wejŜcia wyjŜcia oraz stan marker·w i rejestr·w 

uŨywanych w programie sterujŃcym.  
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Panel programu sterujŃcego 
Interfejs üü Panele boczne üü 

Okno edycji programu skğada siň z trzech czňŜci: 

¶  paska przycisk·w sterujŃcych  

¶  paska bocznego z numeracjŃ linii oraz znacznikami kompilacji  

¶  gğ·wnego pola edycyjnego z kolorowana  automatycznie skğadniŃ komend sterujŃcych  

 

Pasek zadaŒ 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

 

dostňpne ikony edycyjne 

 

 

dostňpne ikony po kompilacji (bez powaŨnych bğňd·w skğadni) oraz w trakcie symulacji 

Opis ikon 

- wğŃczenie/wyğŃczenie auto szkicu Ŝladu ruchu  

- oczekiwanie na zakoŒczenie procesu sterowania chwytakiem  

- wymuszenie zatrzymania programu po wykryciu kolizji  

- wğŃcz/wyğŃcz numerowanie linii 

- kompilacja programu sterujŃcego (sprawdzenie poprawnoŜci skğadni) [F9] 

- przetwarzanie programu (ciŃgğe) [F10]  

- wstrzymanie (pauza) przetwarzania programu 

- zakoŒczenie przetwarzania programu [F11] 
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 Uwaga 

Wykryte bğňdy uniemoŨliwiajŃ uruchomienia przetwarzania programu (brak aktywnoŜci kolejnych 

przycisk·w). KaŨda nawet najmniejsza zmiana w oknie edycji wymusza przeprowadzenia ponownej 

kompilacji przed uruchomieniem symulacji.  

Menu podrňczne 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

Dostňpne meni podrňczne (pod prawym klawiszem myszki) umoŨliwia edycje programu oraz 

wğŃczenie/wyğŃczenie dodatkowych opcji: 

- cofnij operacje 

- pon·w operacje 

- wytnij zaznaczony tekst 

- kopiuj zaznaczony tekst 

- wklej dane ze schowka 

- usuŒ zaznaczony tekst 

- zaznacz cağy tekst 

- oczyŜĺ tekst ze zbňdnych spacji 

- usuŒ wszystkie komentarze 

- pokaŨ znaki specjalne np. ENTER 

- wyŜwietl kartň szkicowania wykresu 

- wyŜwietl tablice komend utworzonŃ po kompilacji 

programu  

Edytor programu 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

Edytory kodu 

Do edycji programu dostňpne sŃ dwa panele przewidziane dla dw·ch grup jňzyk·w programowania: 

- Jňzyk·w programowania robot·w np. MelfaBesic  

- Jňzyka programowania obrabiarek CNC np. G-Code  
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 Edytor MelfaBesic Edytor G-Code 

 Uwaga 

NaleŨy wybraĺ odpowiedniŃ zakğadkň dla wybranego jňzyka programowania poniewaŨ kolorowanie 

skğadni komend jest uzaleŨnione od wybranego edytora np. piszŃc w G-Cod na zakğadce dla jňzyka 

MelfaBesic Ũadna z komend nie bňdzie rozpoznana i pokolorowana.  

Dostňpne jňzyki programowania  

¶  Jňzyk Movmaser Command - stary jňzyk programowani robot·w Mitsubishi  

¶  Jňzyk MelfaBesic IV - nowy jňzyk programowani robot·w Mitsubishi  

¶  Jňzyk G-Code - jňzyk oparty na programowaniu obrabiarek CNC  

Edycja programu 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

Kolorowanie skğadni programu 

Dla uğatwienia tworzenia/edycji kodu 

programu edytory zostağy 

wyposaŨone w mechanizm 

kolorowania skğadni kodu. PiszŃc 

zatem program sterujŃcy w edytorze 

kaŨdorazowo po zakoŒczeniu nazwy 

komendy o ile zostanie ona 

rozpoznana jako prawidğowa nastŃpi 

zmiana jej koloru. Opr·cz komend 

kolorowane sŃ r·Ũne inne parametry 

np. numery pozycji z listy, odwoğania 

do portu IO, znaczniki skoku itp.  

Opr·cz wprowadzania komend edytor 

umoŨliwia tworzenie opis·w kt·re w 

trakcie przetwarzania programu nie sŃ 

brane pod uwagň  
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Okno edycji programu sterujŃcego 

 Informacja 

Dla mechanizmu kolorowania skğadni nie jest istotna wielkoŜĺ liter np. funkcja ruchu MOV moŨe 

byĺ zapisana jako: mov, Mov, mOv co zostanie odczytane jako prawidğowe wprowadzenie komendy 

MOV.  

Rňczna i automatyczna numeracja linii 

Numeracja poszczeg·lnych linii kodu programu jest istotna dla ğatwiejszej detekcji bğňd·w 

(kompilator odwoğuje siň do numeru linii w kt·rej wykryto bğŃd) jak r·wnieŨ bardziej istotnego 

wykonywania instrukcji skoku gdzie zamiast znacznika podawany jest numer linii. W tym drugim 

przypadku istotne jest nie powtarzanie numer·w linii tak aby byğa jednoznacznie okreŜlona pozycja 

docelowa skoku.  

 

Auto numeracja: PiszŃc kod programu z automatycznŃ numeracjŃ uŨytkownik niema wpğywu na 

kolejnoŜĺ przypisanych linii bo jest to uzaleŨnione od faktycznego stanu zapisanego kodu. Dlatego 

po modyfikacji kodu (wstawieniu jakiejŜ linii) naleŨy pamiňtaĺ o zmianie parametr·w funkcji skoku 

uŨytych w programie. 

 

Rňczna numeracja: MoŨna tego uniknŃĺ korzystajŃc z rňcznej numeracji jednak naleŨy przewidzieĺ 

zapas numer·w linii przy wprowadzaniu kodu np. numerowaĺ co 10. Pozwala to potem szybko 

dokonywaĺ zmian w kodzie dodajŃc liniň z numerem pomiňdzy kolejnymi dziesiŃtkami bez 

koniecznoŜci analizy cağego kodu i wprowadzaniu zmian w funkcjach skoku. 

 

InnŃ metoda jest stosowanie znacznik·w skoku zamiast numer·w linii docelowych. W tym 

przypadku naleŨy wprowadziĺ unikalny znacznik zaczynajŃc od znaku "*" z dowolnŃ nazwŃ bez 

uŨycia znaku spacji. 

 Informacja 

PrzeğŃczajŃc z automatycznej numeracji na rňcznŃ aplikacja przypisze numery liniom co 10. W 

przypadku edytora G-Code opr·cz numer·w linii przed numeracjŃ pojawi siň znak "N" np. "N012".  

Dodatkowe funkcje edycji 

Po napisaniu programu moŨna posğuŨyĺ siň narzňdziami korekcyjnymi dostňpnymi w menu myszki 

tj: 

¶  WyczyŜĺ spacje - czyszczenie kodu ze zbňdnych spacji, jak r·wnieŨ zmiana mağych liter na 

duŨe w nazwach komend  

¶  WyczyŜĺ komentarze - oczyszczenie kodu ze wszystkich wprowadzanych komentarzy  

¶  Znaki specjalne - wyŜwietlenie znak·w nie drukowanych np. spacje, przejŜcie do 

nastňpnej linii itp.  
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Wczytywanie programu z pliku 

Pliki kodu programu przypisane sŃ do aktualnie otwartego projektu dlatego aby wczytaĺ program z 

innego projektu naleŨy: 

¶  Drag&Drop - uŨyĺ funkcji chwyĺ i upuŜĺ aby wczytaĺ dowolny plik zawierajŃcy kod 

programu  

¶  Otw·rz - zaznaczyĺ w oknie kreatora wczytywania projektu wczytywanie tylko program·w  

Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

Test programu 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

Przykğad testu kodu programu: 

- linia bez bğňdu: otwarcie chwytaka 

- bğŃd numeracji (poprzedni numer linii wiňkszy) 

- linia nieaktywna (opis) 

- bğŃd numeracji (brak numeru linii) 

- bğŃd skğadni (nierozpoznane polecenie) 

- bğŃd punktu (brak punktu P21 na liŜcie) 

- linia bez bğňdu: op·Ŧnienie 

- bğŃd skoku (brak linii do kt·rego wymuszono 

skok) 

- linia bez bğňdu: przypisanie stanu wyjŜcia 

- bğŃd punktu (brak punktu P21 na liŜcie) 

- bğŃd skğadni (nierozpoznane znacznika opisu) 

- brak bğňdu z ostrzeŨeniem o braku komendy 

END 

Oznaczenia linii programu  

- linia komentarzu lub linia pusta 

- linia bez bğňdu kompilacji 

- linia z bğňdem 

- ostrzeŨenie o braku linii koŒca programu 

 Informacja 

Brak komendy END - zakoŒczenia programu, nie wpğywa na moŨliwoŜĺ przetwarzania programu jest 

to tylko informacja dla uŨytkownika o nie zachowaniu peğnej poprawnoŜci pisania kodu programu  
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Przykğadowe oznaczenia wykrytych bğňd·w 

 - bğŃd nazwy komendy 

 - bğŃd skğadni 

 - bğŃd skoku 

 - bğŃd punktu (brak punktu w liŜcie) 

 - bğŃd nierozpoznanego tekstu za komendŃ 

 - zğa numeracja linii 

Kompilacja - testowanie skğadni programu  

Wydanie polecenia sprawdzenia skğadni programu pozwala na weryfikacjň poprawnoŜci napisanego 

kodu pod wzglňdem bğňd·w zapisu jaki i numeracji, skok·w czy odwoğania do punkt·w w liŜcie 

pozycji. Opr·cz oznaczeŒ poszczeg·lnych linii wyŜwietlana jest dodatkowy opis w oknie informacji. 

Szczeg·ğowoŜĺ informacji zaleŨy od poziomu tych Ũe informacji (ustawieniu przycisku poziomu 

informacji).  

Przykğady informacji dla poziomu pierwszego i trzeciego: 

 

Poziom 3:  üü 

 

Kompilacja - testowanie skğadni poprawionego programu  

  



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

50 

 

 

Kontrola przetwarzania programu 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

Proces przetwarzania napisanego programu 

Po uruchomieniu programu jeŜli dla panelu wğŃczona 

jest funkcja odŜwieŨania, bňdzie oznaczana strzağkŃ 

niebieskŃ aktualnie przetwarzana linia kodu, dziňki 

temu uŨytkownik moŨe zaobserwowaĺ dziağanie 

poszczeg·lnych komend. Aplikacja w przypadku 

korzystania z funkcji skoku pomiňdzy programami 

MelfaBesic i G-Code, bňdzie r·wnieŨ przeğŃczağa 

widok edytora programu na aktualnie przetwarzany 

program.  

Tryby przetwarzania programu 

Prawidğowo napisany kod programu bez bğňd·w kompilacji moŨe zostaĺ uruchomiony w dw·ch 

trybach pracy 
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 Tryb pracy ciŃgğej: jeŜli nie jest aktywna opcja pracy krokowej. Program po zakoŒczeniu 

wykonywania danej linii kodu przechodzi do kolejnej linii w zaleŨnoŜci od funkcji uŨytej w danej 

linii np. dla funkcji skoku nastŃpi przejŜcie do linii docelowej.  

 Tryb pracy krokowej: gdy jest aktywna opcja pracy krokowej program kaŨdorazowo po 

zakoŒczeniu wykonywania danej linii kodu oczekuje od uŨytkownika wymuszenia dalszej pracy 

(naciŜniňcia przycisku pracy ciŃgğej) po kt·rym przechodzi do kolejnej linii w zaleŨnoŜci od funkcji 

uŨytej w danej linii np. dla funkcji skoku nastŃpi przejŜcie do linii docelowej.  

 ZakoŒczenie pracy: wywoğanie tej funkcji zatrzymuje przetwarzanie programu  

 Uwaga 

PrzeğŃcznik trybu pracy krokowej naleŨy przeğŃczyĺ przed wğŃczeniem programu jeŜli program ma 

byĺ uruchomiony w trybie pracy krokowej. PrzeğŃczenie przeğŃcznika w trakcie wykonywania 

programu uruchamia pracň automatycznŃ lub powoduje na danym etapie przejŜcie w tryb krokowy 

(zaleŨnie od stanu przeğŃcznika).  

Oznaczanie linii 

 - aktualnie przetwarzana linia programu 

 - oznaczony start programu (pierwsze klikniňcie na linii) 

 - oznaczony koniec/wstrzymanie programu (drugie klikniňcie na linii) 

 Informacja 

Oznaczenie linii poprzez klikniňcie myszkŃ na pasek boczny danej linii pozwala na ustalenie 

poczŃtku/startu i koŒca przetwarzania programu. Pierwsze klikniňcie ustawia znacznik startu, jeŜli 

linia oznaczona tym znacznikiem zostanie wybrana kolejny raz, nastŃpi zmiana oznaczenie na 

znacznik koŒca. Kolejne klikniňcie dezaktywuje znacznik. Funkcja ta pozwala ustaliĺ poczŃtek 

testowego rozruchu programu oraz jego koniec po kt·rym nastŃpi automatyczne wğŃcznie 

przetwarzania krokowego.  

 Uwaga 

Oznaczanie linii moŨliwe jest tylko po procesie kompilacji programu w kt·rym nie wykryto bğňd·w.  
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Wykresy 
Interfejs üü Panele boczne üü Panel programu sterujŃcego üü  

 

Wykres stanu enkoder·w  
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Okno widoku 3D 
Interfejs üü 

PrzestrzeŒ wirtualnego Ŝrodowiska zostağa utworzona z wykorzystaniem silnika OpenGL 

(komponent GLScene) kt·ry umoŨliwia tworzenie bryğowych konstrukcji takich jak ramiň robota czy 

detale Ŝrodowiska wirtualnego.  

 

Widok Ŝrodowiska 3D 

W skğad przestrzeni wchodzŃ:  

¶  środowisko 3D  

¶  Panel widoku  

¶  Panel kolorystyki  

¶  Menu podrňczne  

¶  Suwak prňdkoŜci 
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Panel widoku 
Interfejs üü Okno widoku 3D üü 

Panel widoku stanowi przeğŃcznik pomiňdzy perspektywŃ widoku i poğoŨenia kamery. 

Dostňpne sŃ 4 widoki z kamery, jeden w widoku perspektywicznym (domyŜlny) oraz trzy widoki na 

poszczeg·lne pğaszczyzny. Wyb·r kamery widoku pğaszczyzny uzyskuje siň poprzez klikniňcie na 

przycisk z oznaczeniami literowymi danej pğaszczyzny. Ponowne naciŜniecie tego przycisku odwraca 

pğaszczyznň widoku.  

 Uwaga 

W widokach pğaszczyzn nie jest moŨliwe obracanie widoku, dostňpne jest tylko przesuwanie i 

przybliŨanie/oddalanie.  

Dodatkowe opcje panel widoku to wyŜwietlanie menu podrňcznego oraz panelu zmiany kolorystyki.  

Widok perspektywy 

 

Widok pğaszczyzny XY 
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Widok pğaszczyzny YZ 
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Widok pğaszczyzny ZX 

 

Panel kolorystyki 
Interfejs üü Okno widoku 3D üü 

 

Panel kolorystyki umoŨliwia szybkŃ zmianň jasnoŜci i przezroczystoŜci obiekt·w sceny jak r·wnieŨ 

pokazania bŃdŦ ukrycia element·w skğadowych obiekt·w.  

Panel stanowi uzupeğnienie do opcji zmiany kolorystyki Ŝrodowiska 3D, w przypadku gdy jasnoŜĺ 

obiekt·w jest sğaba dla wybranej kolorystyki.  

 Uwaga 

Zmiana jasnoŜci i przezroczystoŜci nie zmienia parametr·w zapisanych w projekcie, dlatego aby 

zachowaĺ inne ustawienia naleŨy rňcznie zmieniĺ te parametry dla poszczeg·lnych bryğ a nastňpnie 

zapisaĺ projekt.  
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Przykğad zmiany jasnoŜci i przezroczystoŜci 

 

Przykğad zmiany widocznoŜci tekstur  

 

Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

Menu podrňczne 

¶  tryb widoku: brak moŨliwoŜci zaznaczania i 

przemieszczania obiekt·w  

¶  tryb edycji: moŨliwoŜci zaznaczania i przemieszczania 

obiekt·w l opcje tryb edycji l opcje sterowania widokiem  

¶  resetowania widoku: centrowanie widoku kamery  

¶  resetowania widoku: resetowanie widoku kamery do 

parametr·w zapisanych w projekcie  

Opcje sterowania widokiem 

Opcje przypisania reakcji Ŝrodowiska przy ruchu myszkŃ z wciŜniňtym lewym klawiszem myszki z 

jednoczesnŃ zmianŃ funkcji pozostağych klawiszy.  
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DomyŜlne ustawienia:  

¶  Lewy klawisz myszki + ruch: obr·t przestrzeni wok·ğ centralnego punktu widoku  

¶  Prawy klawisz myszki + ruch: przesuwanie przestrzeni wzglňdem pğaszczyzny 

widoku  

¶  Lewy + Prawy klawisz myszki + ruch: przybliŨanie i oddalanie widoku  

¶  Rolka myszki: przybliŨanie i oddalanie widoku  

Zmiana ustawieŒ: 

- lewy klawisz: obr·t przestrzeni 

- lewy klawisz: przesuwanie przestrzeni 

- lewy klawisz: przybliŨanie/oddalanie przestrzeni 

 Uwaga 

Zmiana ustawieŒ przypisanych do lewego klawisza myszki zmienia r·wnieŨ ustawienia prawego 

klawisza na komplementarne.  

Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

Tryb edycji 
Interfejs üü Okno widoku 3D üü 

Tryb edycji umoŨliwia za pomocŃ graficznego interfejsu zmieniĺ pozycjň i obr·t element·w 

przestrzeni oraz przemieszczaĺ ramiň robota poprzez wodzenie/przemieszczanie punktu TCP.  

 Informacja 

Aby przejŜĺ do trybu edycji naleŨy wybraĺ z menu podrňcznego odpowiedniŃ opcjň lub kliknŃĺ dwa 

razy w przestrzeni 3D. Po przejŜciu w tryb edycji zostanŃ wyŜwietlone w g·rnej czňŜci widoku 3D 

dane aktualnie zaznaczonego obiektu (jego pozycja). WyjŜcie z trybu edycji: opcja menu 

podrňcznego lub dwu-klik w przestrzeni 3D.  

 Uwaga 

Aplikacja nie pozwala na przemieszczanie obiekt·w i ramienia robota gdy wğŃczona jest animacja 

(nawiŃzano poğŃczanie z robotem wirtualnym), poniewaŨ w trybie tym obiekty uzyskujŃ dynamikň 

kt·ra koliduje z dziağaniem uŨytkownika na obiekt.  

PrzechodzŃc w tryb edycji zaleŨnie od aktualnie wybranej karty parametr·w zostanie oznaczony dany 

obiekt. Aby zmieniĺ zaznaczenie obiektu naleŨy kliknŃĺ tylko raz lewym klawiszem myszy w 

przestrzeni 3D poza graficznym edytorem a nastňpnie gdy edytor zniknie (i pojawi siň napis "No 

selected object") zaznaczyĺ nowy obiekt.  

  



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

59 

Edytor graficzny - dodatkowe opcje 

 

Dodatkowe opcje edytora graficznego 

Opcje dodatkowe dostňpne w menu podrňcznym umoŨliwiajŃ wğŃczenie/wyğŃczenie poszczeg·lnych  

element·w graficznego edytora jak i zachowania aplikacji po zmianie pozycji detalu (czy 

automatycznie przepisywaĺ nowe ustawienia pozycji do parametr·w obiektu).  

Edytor graficzny - opcje 

- wğŃczone opcje: obr·t, osie plus, osi minus i pğaszczyzny 

- wğŃczone opcje: osie plus, osi minus i pğaszczyzny 

- wğŃczone opcje: osie plus i osi minus 

- wğŃczone opcje: osie plus i pğaszczyzny 

Edytor graficzny - obsğuga 

Korzystanie z graficznego edytora jest intuicyjne. Osie odpowiadajŃ za przemieszczanie obiektu 

wzdğuŨ wybranych osi, pğaszczyzny wzglňdem wybranej pğaszczyzny, natomiast obr·t realizowany 

jest przez trzy kolorowe pierŜcienie.  
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Po najechaniu myszkŃ na wybrany obiekt edytora zmienia on kolor na Ũ·ğty i jest przygotowany do 

wykonania wybranej akcji. NaciŜniecie lewego przycisku myszki i uchwycenie wybranego obiektu 

edytora graficznego umoŨliwia wraz z przemieszczeniem myszki zmieniĺ wybrany parametr pozycji 

lub obrotu.  

Suwak prňdkoŜci 

 

Suwak prňdkoŜci usytuowany jest w dolnej czňŜci widoku Ŝrodowiska 3D i sğuŨy do 

ustawienia maksymalnej prňdkoŜci ruchu dla robota i napňd·w. Gdy w Ŝrodowisku zostanŃ 

umieszczone obiekty napňdzane silnikiem obok suwaka pokaŨe siň dodatkowe pole z wartoŜciŃ 

procentowŃ prňdkoŜci tych napňd·w. Aby zmieniĺ wybranŃ wartoŜĺ naleŨy kliknŃĺ na wybranŃ 

informacjň (wartoŜĺ procentowa aktywnej prňdkoŜci przypisanej do suwaka zostanie umieszczona w 

"[]"). Nastňpnie suwakiem moŨna ustaliĺ nowŃ wartoŜĺ prňdkoŜci maksymalnej.  

Dodatkowe parametry ustawieŒ prňdkoŜci 

Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

App 
Interfejs üü 

 

Podstawowymi elementami jakimi uŨytkownik zarzŃdza w aplikacji RobLAB sŃ:  

¶  Jňzyk aplikacji 

¶  Kolorystyka interfejsu i Ŝrodowiska 3D  

¶  Projekty  

¶  Media (pliki tekstur i obiekt·w 3D) 
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Jňzyk aplikacji 
Interfejs üü ZarzŃdzanie aplikacjŃ üü 

Zmiana jňzyka interfejsu aplikacji moŨliwa 

jest  

z poziomu menu "Plik/Jňzyk". Ustawienie 

jňzyka domyŜlnego ustawia interfejs w 

wbudowany jňzyk polski uŨywany podczas 

tworzenia aplikacji. W trybie tym nie 

zamieniajŃ siň nazwy parametr·w przypisane 

do roŨnych obiekt·w jak r·wnieŨ nie jest 

blokowany do nich dostňpy gdy parametr ten 

nie jest wykorzystywany. Tryb ten nie czyta 

plik·w jňzykowych dlatego nie wymaga 

przewidzianej struktury katalogowej do prawidğowego dziağania. JeŜli podczas uruchomienia 

aplikacji nie zostanŃ odnalezione pliki jňzykowe tryb "jňzyk domyŜlny" jest  

Okno edycji programu automatycznie uruchamiany.  

 Informacja 

Aplikacja posiada wbudowany kreator plik·w jňzykowych dla nowego niedostarczonego z niŃ 

jňzyka. Kreator dostňpny po zalogowaniu na konto administracyjne.  

PoğoŨenie plik·w jňzykowych 

 

Pliki jňzykowe umieszczone sŃ w katalogu Data aplikacji w oddzielnych katalogach dla 

poszczeg·lnych jňzyk·w.  
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Kolorystyka aplikacji 
Interfejs üü ZarzŃdzanie aplikacjŃ üü 

Aplikacja udostňpnia narzňdzia do zmiany kolorystyki interfejsu oraz pre definiowane kolorystyki 

Ŝrodowiska 3D  

Kolorystyka Ŝrodowiska 3D 

Zmiana kolorystyki Ŝrodowiska 3D dostňpna jest w 

panelu "Parametry" karta "Opcje dodatkowe" 

sekcja "PodğoŨe" gdzie moŨna ustawiĺ wiňkszoŜĺ 

parametr·w w tym kolorystycznych tj. kolor sceny, 

kolor podğoŨa , kolor siatki itp. Dostňpne sŃ 

r·wnieŨ pre definiowane ustawienia kolorystyki w 

menu aplikacji "Widok/Kolorystyka sceny". 

Zastosowanie pre definiowanej kolorystyki nie 

zmienia ustawieŒ zapisanych w projekcie dziňki 

temu moŨna szybko wr·ciĺ do tych ustawieŒ 

wybierajŃc opcjň "UŨytkownika".  

Kolorystyka interfejsu 

Zmiana kolorystyki interfejsu tzw. "sk·rki" 

moŨliwa jest w menu aplikacji "Widok/Theme" 

gdzie dostňpnych jest piňĺ r·Ũnych sk·rek 

interfejsu oraz powr·t do interfejsu oryginalnego 

Windowsa.  

 

 

Przykğady kolorystyki interfejsu 
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ZarzŃdzanie projektami 
Interfejs üü ZarzŃdzanie aplikacjŃ üü 

Nowy projekt 

Podczas kaŨdego uruchomienia aplikacji automatycznie zostaje przygotowana scena do 

umieszczenia nowej konstrukcji robota oraz dodania element·w dodatkowych tej przestrzeni o ile 

nie zaznaczono opcji wczytywania ostatnio edytowanego projektu:  

 Uwaga 

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

ŜcieŨki do ostatnio otwartego projektu i automatyczny jego odczyt podczas uruchomienia.  

Utworzenie nowego projektu moŨliwe jest r·wnieŨ w trakcie dziağania aplikacji po wybrania 

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

Po wybraniu tej opcji otworzy siň interfejs zarzŃdzania projektami kt·ry pozwala wybraĺ jednŃ z 

dw·ch opcji  

¶  Nowy pusty projekt  

¶  Na podstawie szablonu  

 

 Informacja 

Szablony zamieszczone zostağy w katalogu "..\Data\Templates". Otwarcie projektu 

Opcja otwarcia projektu zapisanego w 

katalogu ../Projects/ dostňpna jest po 

wybrania przycisku  lub opcji 

"Open" z menu "Plik". 

Akcja otwierania projektu pozwala 

na  

podglŃd wczeŜniej wykonanego zdjňcia 

danego projektu wraz z nazwa i datŃ 

utworzenia co znaczŃco uğatwia 

zarzŃdzanie projektami.  
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Zapisanie projektu 

Opcja zapisania projektu w katalogu ../Projects/ dostňpna 

jest po wybrania przycisku  lub opcji "Zapisz jako" z 

menu "Plik". 

Projekty zapisywane sŃ w domyŜlnej lokalizacji w katalogu 

../Projects/ gdzie znajdujŃ siň cztery pliki przewidziane dla kaŨdego 

projektu:  

- plik parametr·w przestrzeni wirtualnej (*.ini) 

- plik listy pozycji (*.pos) 

- plik programu sterujŃcego MelfaBesic (*.prg) 

- plik programu sterujŃcego G-Code(*.gcod) 

- plik zdjňcia projektu (*.png) 

 Uwaga 

MoŨliwe jest otwarcie/zapisanie cağego projektu lub poszczeg·lnych jego skğadnik·w np. program·w 

czy listy pozycji w tym celu naleŨy zmieniĺ opcjň "cağy projekt" w rozwijanej liŜcie na poŨŃdanŃ w 

danym przypadku.  

ZarzŃdzanie mediami 
Interfejs üü ZarzŃdzanie aplikacjŃ üü 

Interfejs zarzŃdzania mediami 

Opr·cz projekt·w uŨytkownik ma dostňpny do dyspozycji interfejs 

zarzŃdzania mediami czyli plikami bryğowymi obiekt·w oraz 

plik·w tekstur, takich jak elementy czy czğony robota. MoŨliwe do 

wczytania pliki bryğowe to *.stl, *.3ds oraz *.obj wraz z plikami 

tekstur *.mtl.  

Dla zachowania sp·jnoŜci i przenoŜnoŜci aplikacji pliki te muszŃ 

byĺ umieszczone w katalogu "..\Data\Media". Interfejs odwoğuje siň 

tylko do tego katalogu i niema moŨliwoŜci wczytania plik·w z 

innych Ŧr·değ. W katalogu moŨna tworzyĺ podkatalogi grupujŃce 

np. elementy czğon·w robota.  

Interfejs zarzŃdzania mediami rozr·Ũnia i koloruje trzy grupy 

element·w zamieszczonych w katalogu "Media" tj:  

- podkatalogi (czcionka czarna): pogrupowane pliki dla r·Ũnych konstrukcji robot·w np. 

RobTrain  
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- pliki bryğowe (czcionka niebieska): pliki zawierajŃce bryğy 3D obiekt·w zapisane w jednym 

z trzech format·w: *.stl, *.3ds lub *.obj wraz z plikami tekstur *.mtl  

- pliki tekstur (czcionka zielona): pliki w formacie *.jpg lub *.png stanowiŃce teksturň kt·rŃ 

moŨna pokryĺ obiekty zamieszczone w Ŝrodowisku 3D  

Copyright É 2016; by Mechatronik.pl All Rights Reserved.  

Panel informacji 
Interfejs üü 

 

Panel informacji procesowych pozwala wyŜwietlaĺ bieŨŃce informacje o aktualnie 

prowadzonych dziağaniach w tym r·wnieŨ szereg uwag i bğňd·w. Informacje wyŜwietlane sŃ w 

postaci listy stale uaktualnianej dajŃc jednoczeŜnie moŨliwoŜĺ wglŃdu do wczeŜniejszych 

komunikat·w.  

 

Pasek pomocy 

Opis ikon 

- czyszczenie okna komunikat·w i konsoli 

- wyŜwietlenie informacji o aktualnym parametrach 

 - zmiana poziomu wyŜwietlania informacji 

Poziom wyŜwitlania informacji 

 Przycisk poziomu wyŜwietlania informacji pozwala zmieniaĺ iloŜĺ i czňstoŜĺ 

informacji. Dla pierwszego poziomu wyŜwietlana jest minimalna iloŜĺ informacji a im wyŨszy 

poziom tym czňstoŜĺ jak i iloŜĺ siň zwiňksza. O aktualnym poziomie informuje ikona przycisku. 

Menu dodatkowych informacji 

TCP zadanie proste: wyŜwietlenie szeregu parametr·w wyznaczanych w obliczeniach zadania 

prostego 
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TCP zadanie odwrotne: wyŜwietlenie szeregu parametr·w 

wyznaczanych w obliczeniach zadania odwrotnego 

TCP punkty: wyŜwietlenie punkt·w aktualnego docelowego oraz 

pozycji robota 

ROB wymiary: wyŜwietlenie podstawowych wymiar·w ramienia 

robota 

ROB stan IO: wyŜwietlenie stanu sygnağ·w wej/wyj robota ROB 

zakresy: wyŜwietlenie zakres·w poszczeg·lnych czğon·w 

robota 

ROB kontroler: wyŜwietlenie informacji odczytanych z kontrolera rzeczywistego robota 

Dodatkowe opcje w trybie administratora 

- wyŜwietlanie informacji diagnostycznych 

- uruchomienie edytora jňzyka interfejsu 

- uruchomienie panelu konfiguracji kontrolera robota rzeczywistego  

Pasek stanu 
Interfejs üü  

 

Na pasku stanu wyŜwietlane sŃ dostňpne informacje na temat bieŨŃcych dziağaŒ, informacje 

o aktualnej pozycji punktu TCP czy teŨ opis narzňdzi znajdujŃcych siň pod kursorem myszki. 

Podstawowe sekcje i narzňdzia paska stanu opisano poniŨej.  

 
Opis sekcji  

Pole informacji podstawowych - pole wskazujŃce aktualne dziağania i informacje istotne dziağania 

aplikacji.  

Pole informacji pozycji - pole wskazujŃce wartoŜci aktualnej pozycji. Klikniecie myszkŃ na to pole 

powoduje przeğŃczenie wskazaŒ pomiňdzy: JOG, XYZ, GLO(globalne), USR i ABS.  

Opis narzňdzi - pole wskazujŃce dodatkowe informacje dotyczŃce narzňdzi (przycisk·w, p·l) 

znajdujŃcych siň pod wskaŦnikiem myszki.  

Przycisk HMI - przycisk szybkiego dostňpu do serwera HMI, umoŨliwia wğŃczenie/wyğŃczenie 

serwera oraz w opisie wyŜwietlona zostaje aktualna liczba podğŃczonych paneli HMI.  
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Dioda statusu aplikacji - dioda wskazujŃca aktualny stan animacji, Ũ·ğta - brak aktywnoŜci animacji, 

cyklicznie zmieniajŃcy siň kolor biağo/zielony wskazuje aktywnoŜĺ animacji. NaciŜniňcie diody 

wyğŃcza auto-wstrzymywanie animacji.  

 Informacja 

Dziağanie procesu animacji wykazuje stağe uŨycie procesora do obliczeŒ dynamiki i renderingu 

obiekt·w w Ŝrodowisku 3D. Dlatego aplikacja wyposaŨona jest w automatyczne wstrzymywanie 

animacji gdy w okreŜlonym czasie (np. 30s) nie wykonywane sŃ jakiekolwiek dziağania przez 

uŨytkownika. Auto wstrzymywanie animacji jest zablokowane w przypadku przetwarzania programu 

lub szkicowaniu przestrzeni roboczej.  

Dioda kolizji - dioda wskazujŃca stan wykrytych kolizji, kolor zielony wskazuje brak kolizji, 

pozostağe kolory zaleŨnie od rodzaju kolizji.  

Skr·ty klawiaturowe 
Interfejs üü Okno widoku 3D üü 

 

Aplikacja udostňpnia szereg skr·t·w klawiaturowych uğatwiajŃcych edycjň, zmianň parametr·w jak 

i sterowania. 

Skr·ty edycyjne 

Menu edycji 

- wytnij [Ctrl]+[X]  

- kopiuj [Ctrl]+[C] 

- wklej [Ctrl]+[V]  

- usuŒ [Del] 

- zaznacz wszystko [Ctrl]+[A] 

 

 

Skr·ty sterujŃce 

- nawiŃzanie poğŃczenia z wirtualnym robotem [F7] 

- nawiŃzanie poğŃczenia z rzeczywistym robotem [F8] 

- kompilacja programu sterujŃcego (sprawdzenie poprawnoŜci skğadni) [F9] 

- przetwarzanie programu (ciŃgğe) [F10] 

- zakoŒczenie przetwarzania programu [F11] 
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Skr·ty wspomagajŃce 

Skr·ty wspomagajŃce edycjň pozwalajŃ na zmianň skoku wartoŜci p·l liczbowych edycyjnych, gdzie 

moŨliwe jest zmniejszanie lub zwiňkszanie wartoŜci wykorzystujŃc rolkň myszki  

- zmiana wartoŜci o +/- przypisanŃ jednostkň 

[Shift]+- zmiana wartoŜci o 10x +/- przypisanŃ jednostkň 

[Ctrl]+- zmiana wartoŜci o 0.1x +/- przypisanŃ jednostkň 

Skr·ty sterujŃce 

 

W panelu JOG moŨliwe jest sterowanie ramieniem robota korzystajŃc ze skr·t·w - kombinacji 

przycisk·w [Ctrl] i strzağek. Aktualnie wybrany parametr/oŜ oznaczony jest Ũ·ğtŃ obw·dkŃ w opisie. 

[Ctrl]+ [Up]  - zmiana osi o jednŃ do tyğu np. z J3 >> J2 

[Ctrl]+ [Down] - zmiana osi o jednŃ do do przodu np. z J3 >> J4 

[Ctrl]+ [Left]  - zmiana wartoŜci wybranej osi o "-" jednostka 

[Ctrl]+ [Right] - zmiana wartoŜci wybranej osi o "+" jednostka 

Sterowanie widokiem 

środowisko wirtualne 3D domyŜlnie ma przypisane nastňpujŃce akcje sterowania widokiem. 

- obr·t przestrzeni wok·ğ centralnego punktu widoku 

- przesuwanie przestrzeni wzglňdem pğaszczyzny 

widoku 

- przybliŨanie i oddalanie widoku  

- przybliŨanie i oddalanie widoku  

+ [Shift] - szybsze przybliŨanie i oddalanie widoku  
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Jňzyki programowania 
Dostňpne jňzyki programowania  

¶  Jňzyk Movmaser Command - stary jňzyk programowani robot·w Mitsubishi  

¶  Jňzyk MelfaBesic IV - nowy jňzyk programowani robot·w Mitsubishi  

¶  Jňzyk G-Code - jňzyk oparty na programowaniu obrabiarek CNC  

PrzeğŃcznik kodu  

Aplikacja umoŨliwia uruchamianie program·w sterujŃcych w wybranym jňzyku programowania. 

MoŨliwe jest r·wnieŨ uruchamianie programu pisanego w G-Code z poziomu programu 

MelfaBasicIV korzystajŃc z funkcji uruchamiania podprogramu w postaci:  

CALLP "G-Code" 

Jňzyk Movmaster Command 

 

Program pisany w jňzyku Movemaster Command opiera siň na numerowanych kolejno liniach, gdzie 

w kaŨdej realizowane jest jedno polecenie.  

Przykğad skğadni pojedynczej linii 

1 - numer linii 

2 - komenda 

3 - parametr instrukcji 

4 - dodatkowe parametry lub instrukcje 

Klasyfikacja znak·w i zmiennych uŨywanych w programie: 

P - zmienna pozycji (np. P11); 

Spacja ( ) - oddziela poszczeg·lne elementy skğadowe linii; 

Przecinek ( , ) - oddziela parametry gdy uŨywany jest wiňcej niŨ jeden; 

Apostrof ( ' ) - otwiera komentarz; 

Gwiazdka ( * ) - stosowany jest przed nazwŃ etykiety; 

Dostňpne komendy 

Rodzaj komendy Nazwa Symbol 
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Kontrola ramienia Ruch prosty MO 

Ruch po trajektorii liniowej MS 

 Otwarcie chwytaka GO 

 Zamkniňcie chwytaka GC 

Kontrola prňdkoŜci PrňdkoŜĺ SP 

Kontrola programu Skok do linii GT 

 Op·Ŧnienie TI 

 ZakoŒczenie programu ED 

Kontrola licznik·w Przypisanie licznika SC 

 Zwiňkszenie licznika IC 

 Zmniejszenie licznika DC 

Ustawienie do por·wnania ID 

 Por·wnanie licznika EQ 

Kontrola IO Test wejŜcia TB 

 Przypisanie wyjŜcia OB 

MO 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

MO <numer pozycji> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie ruchu ramienia robota z aktualnego punktu do punktu 

docelowego kt·rego wsp·ğrzňdne zostağy umieszczone na liŜcie pozycji pod okreŜlonym numerem 

pozycji podanym jako parametr komendy. Trajektoria wykonanego ruchu nie jest ŜciŜle okreŜlona 

zaleŨy jedynie od prňdkoŜci poszczeg·lnych czğon·w i ich zakresu ruchu.  

Dodatkowa funkcja komendy (ruch wzglňdny): 

Podanie numeru pozycji wymaga umieszczenie jej na liŜcie pozycji w przypadku wykorzystania 

komendy do ruchu wzglňdnego (zamiast literki "P" umieszczenie znacznika "J" i numeru osi 1..6 lub 

literki "G" i numeru osi globalnej 1..2) komenda nie odwoğuje siň do listy pozycji a jedynie zmienia 

wartoŜĺ aktualnej pozycji o podanŃ wartoŜĺ po przecinki np. 

MO J2,+10 'przemieŜĺ ramiň w osi drugiej o 10 stopni w kierunku dodatnim 

MO J2,-10 'przemieŜĺ ramiň w osi drugiej o 10 stopni w kierunku ujemnym 



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

71 

 

MS 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

MS <numer pozycji>,<iloŜĺ punkt·w poŜrednich> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie ruchu ramienia robota z aktualnego punktu do punktu 

docelowego kt·rego wsp·ğrzňdne zostağy umieszczone na liŜcie pozycji pod okreŜlonym numerem 

pozycji podanym jako parametr komendy. Trajektoria wykonanego ruchu stanowi liniň prostŃ 

pomiňdzy punktami aktualnym i docelowym z punktami poŜrednimi podanymi jako parametr. IloŜĺ 

punkt·w poŜrednich pozwala na zmianň dokğadnoŜci odzwierciedlania trajektorii liniowej kt·ra 

zaleŨy r·wnieŨ od odlegğoŜci pomiňdzy punktami.  

' Opis 

10 MO P7 

20 ms P3,12 

30 MS P2,2 

 
  7 
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GO 

 

Kontrola ramienia robota - komenda otwarcia chwytaka  

GO 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie otwarcia chwyta. Komenda nie wymaga Ũadnych dodatkowych 

parametr·w. Aplikacja pozwala na sterowanie tylko jednym chwytakiem przypisanym do jednego z 

4 wyjŜĺ binarnych robota rzeczywistego.  

' Opis 

10 MO P7 

20 MS P5,25 

30 gc 'zamkniňcie chwytaka 

40 mo P3 

50 GO 'otwarcie chwytaka"  

GC 

 

Kontrola ramienia robota - komenda zamkniňcia chwytaka  

GC 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie zamkniňcia chwyta. Komenda nie wymaga Ũadnych 

dodatkowych parametr·w. Aplikacja pozwala na sterowanie tylko jednym chwytakiem przypisanym 

do jednego z 4 wyjŜĺ binarnych robota rzeczywistego.  
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' Opis 

10 MO P7 

20 MS P5,25 

30 hc 'zamkniňcie chwytaka 

40 mo P3 

50 GO 'otwarcie chwytaka  

SP 

 

Kontrola ramienia robota - komenda prňdkoŜci ruchu  

SP <prňdkoŜĺ> 

Komenda pozwalajŃca na ustawieniu aktualnej prňdkoŜci wyraŨonej w procentach maksymalnej 

prňdkoŜci ustawianej dla danego czğonu. Komenda wymaga podanie parametru prňdkoŜci (1 - 200%) 

bez znaku "%" na koŒcu podanej wartoŜci typu cağkowitego.  

' Opis 

10 MO P7 

20 MS P5,25 

30 SP 50 'prňdkoŜĺ 50% 

40 mo P3 

50 sp 100 'prňdkoŜĺ 100%  

GT 

 

Kontrola programu - skok do linii  

GT <numer linii> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie skoku do zadanej linii programu. Parametr komendy okreŜla 

numer linii programu wyraŨony w liczbie cağkowitej.  

' Opis 

10 MO P7 

20 MS P5,25 



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

74 

30 SP 50 

40 mv P3 

50 sp 100 

60 gt 10 'skok do linii 10 

TI 

 

Kontrola programu - op·Ŧnienie czasowe  

TI <wartoŜĺ op·Ŧnienia> 

Komenda pozwalajŃca na wprowadzenie op·Ŧnienia w trakcie przetwarzania kodu programu. 

Wywoğanie komendy pozwala na zatrzymanie przejŜcia do kolejnej linii na czas o wartoŜci n*0.1 

sekundy.  

10 MO P7 

20 MS P5,25 

30 TI 20 'op·Ŧnienie ok. 2s 

40 mo P3 

50 sp 100 

60 gt 10 'skok do linii 10  

ED 

 

Kontrola programu - zakoŒczenia programu  

ED 

Komenda zakoŒczenia przetwarzania programu.  

10 MO P7 

20 MS P5,25 

30 TI 20 'op·Ŧnienie ok. 2s 

40 mo P3 

50 sp 100 

60 ED 'koniec programu 

SC 
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Kontrola licznik·w - operacje na licznikach  

SC M<numer licznika>, <wartoŜĺ przypisania> 

Komenda przypisania umoŨliwia zapisanie wybranej wartoŜci cağkowitej dla jednego z wybranych 

licznik·w M1..M8. Przypisanie wymusza podania numeru licznika po jego oznaczeniu np. M1 oraz 

znaku r·wnoŜci wraz z nowŃ wartoŜciŃ wybranego licznika np. SC M2,10.  

10 SC M1,3 'przypisz M1=3 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 IC M1 'zwiňkszenie M1 

65 ID M1 

70 EQ 6,60 

80 gt 10 'skok do linii 10 

90 ED 'koniec programu  

IC 

 

Kontrola licznik·w - zwiňkszenie wartoŜci licznika  

IC M<numer licznika> 

Komenda zwiňkszenie wartoŜci licznika (increment counter) umoŨliwia dodanie do stanu wybranego 

licznika M1..M4 wartoŜci "+1". Parametrem komendy jest litera oznaczajŃca licznik "M" oraz numer 

wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1".  

10 SC M1,3 'przypisz M1=3 

15 DC M1 'zmniejszenie M1 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 IC M1 'zwiňkszenie M1 

65 ID M1 

70 EQ 6,90 

80 gt 20 'skok do linii 20 

90 ED 'koniec programu 
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DC 

 

Kontrola licznik·w - zmniejszenie wartoŜci licznika  

DC M<numer licznika> 

Komenda zmniejszenia wartoŜci licznika (decrement counter) umoŨliwia odjňcie od stanu wybranego 

licznika M1..M4 wartoŜci "-1". Parametrem komendy jest litera oznaczajŃca licznik "M" oraz numer 

wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1".  

10 SC M1,3 'przypisz M1=3 

15 DC M1 'zmniejszenie M1 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 IC M1 'zwiňkszenie M1 

65 ID M1 

70 EQ 6,90 

80 gt 20 'skok do linii 20 

90 ED 'koniec programu  

 

ID 

 

Kontrola licznik·w - ustawienie numeru licznika do por·wnania  

ID 

Komenda pozwala na przepisanie wartoŜci wybranego licznika do licznika "M0" wykorzystywanego 

do cel·w por·wnawczych przez komendň "EQ". Parametrem komendy jest litera oznaczajŃca licznik 

"M" oraz numer wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1".  
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10 SC M1,3 'przypisz M1=3 

15 DC M1 'zmniejszenie M1 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 IC M1 'zwiňkszenie M1 

65 ID M1 

70 EQ 6,90 

80 gt 20 'skok do linii 20 

90 ED 'koniec programu  

EQ 

 

Kontrola por·wnania - test stanu obiektu  

EQ <wartoŜĺ do por·wnania>,<numer linii> 

Komenda pozwala na por·wnanie wartoŜci wybranego licznika (komendŃ "ID") z wartoŜciŃ 

pierwszego parametru i jeŜli obie wartoŜci bňdŃ r·wne zostanie wywoğany skok do linii kt·rej numer 

stanowi drugi parametr po znaku ",". Parametrem komendy jest liczba cağkowita stanowiŃca wartoŜĺ 

wykorzystywana do por·wnaŒ oraz po przecinku numer linii do kt·rej nastňpuje przeskok w 

przypadku prawidğowego wyniku por·wnania. JeŜli por·wnanie nie speğni warunku nastňpuje 

automatyczne przejŜcie do kolejnej linii programu.  

10 SC M1,3 'przypisz M1=3 

15 DC M1 'zmniejszenie M1 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 IC M1 'zwiňkszenie M1 

65 ID M1 

70 EQ 6,90 

80 gt 20 'skok do linii 20 

90 ED 'koniec programu  

 

TB 
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Kontrola IO - test stanu wejŜcia  

TB <znak stanu +/-><numer wejŜcia>,<numer linii> 

Komenda pozwala na sprawdzenie wartoŜci stanu wybranego wejŜcia kt·rego numer znajduje siň po 

znaku stanu jeŜli test wypadnie pomyŜlnie nastňpuje przeskok do linii zapisanej w parametrze 

"numeru linii". Znak stanu okreŜla ustawienie stanu wejŜcia "-" stan niski (nieaktywne wejŜcie) "+" 

stan wysoki (aktywne wejŜcie).  

10 OB -1 'zerowanie wyjŜcia 1 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 sp 100 

70 TB +1,20 'test wejŜcia 1 

80 OB +1 'ustawienie wyjŜcia 1 

90 ED 

 

OB 

 

Kontrola IO - przypisanie stanu wyjŜcia  

OB <znak stanu><numer wyjŜcia> 

Komenda pozwala na przypisanie wartoŜci stanu wybranego wyjŜcia kt·rego numer znajduje siň po 

znaku stanu. Znak stanu okreŜla ustawienie stanu wyjŜcia "-" stan niski (wyğŃczenie wyjŜcia) "+" stan 

wysoki (wğŃczenie wyjŜcia).  

10 OB -1 'zerowanie wyjŜcia 1 

20 MO P7 

30 ms P5,25 

40 ti 20 

50 mo P3 

60 sp 100 

70 TB +1,20 'test wejŜcia 1 

80 OB +1 'ustawienie wyjŜcia 1 

90 ED 

Jňzyk MelfaBesicIV 

 

Program pisany w jňzyku MelfaBasic opiera siň na numerowanych kolejno liniach, gdzie w kaŨdej 

realizowane jest jedno polecenie.  
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Przykğad skğadni pojedynczej linii 

1 - numer linii 

2 - komenda 

3 - parametr instrukcji 

4 - dodatkowe parametry lub instrukcje 

Klasyfikacja znak·w i zmiennych uŨywanych w programie: 

P - zmienna pozycji (np. P11); 

Spacja ( ) - oddziela poszczeg·lne elementy skğadowe linii; 

Przecinek ( , ) - oddziela parametry gdy uŨywany jest wiňcej niŨ jeden; 

Apostrof ( ' ) - otwiera komentarz; 

Gwiazdka ( * ) - stosowany jest przed nazwŃ etykiety; 

Dostňpne komendy 

Rodzaj komendy Nazwa Symbol 

Kontrola ramienia Ruch prosty MOV 

 Ruch po trajektorii liniowej MVS 

 Ruch po trajektorii koğowej MVR 

 Ruch po trajektorii beziera MVB 

 Otwarcie chwytaka HOPEN 

 Zamkniňcie chwytaka HCLOSE 

Kontrola prňdkoŜci PrňdkoŜĺ SPD 

Kontrola programu Skok do linii GOTO 

 Linia skoku *label 

 Op·Ŧnienie DLY 

 Skok do podprogramu GOSUB 

 Powr·t z podprogramu RETURN 

 ZakoŒczenie programu END 

Kontrola licznik·w Przypisanie licznika Set Counter 

 Przypisanie rejestru Set Registry 

Zwiňkszenie licznika INC 

Zmniejszenie licznika DEC 

Kontrola por·wnania Test stanu obiektu IF THEN 

Test stanu obiektu WAIT  
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Kontrola IO Test wejŜcia binarnego M_IN 

Przypisanie wyjŜcia binarnego M_OUT 

 Test wejŜcia analogowego M_INA 

 Test wejŜcia enkodera M_ENC 

 Sterowanie silnikiem MOT 

MOV 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

MOV <numer pozycji> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie ruchu ramienia robota z aktualnego punktu do punktu 

docelowego kt·rego wsp·ğrzňdne zostağy umieszczone na liŜcie pozycji pod okreŜlonym numerem 

pozycji podanym jako parametr komendy. Trajektoria wykonanego ruchu nie jest ŜciŜle okreŜlona 

zaleŨy jedynie od prňdkoŜci poszczeg·lnych czğon·w i ich zakresu ruchu.  

Dodatkowa funkcja komendy (ruch wzglňdny): 

Podanie numeru pozycji wymaga umieszczenie jej na liŜcie pozycji w przypadku wykorzystania 

komendy do ruchu wzglňdnego (zamiast literki "P" umieszczenie znacznika "J" i numeru osi 1..6 lub 

literki "G" i numeru osi globalnej 1..2) komenda nie odwoğuje siň do listy pozycji a jedynie zmienia 

wartoŜĺ aktualnej pozycji o podanŃ wartoŜĺ po przecinki np. 

MOV J2,+10 'przemieŜĺ ramiň w osi drugiej o 10 stopni w kierunku dodatnim 

MOV J2,-10 'przemieŜĺ ramiň w osi drugiej o 10 stopni w kierunku ujemnym 

MOV G1,+40 'sterowanie silnikiem +10% 

Podczas wywoğania komendy MOV do wybranej pozycji Px moŨliwa jest zmiana parametr·w 

wybranej pozycji poprzez wywoğanie dziağania +/- i podanie osi X/Y/Z lub ramienia J i jego numeru 

oraz po przecinku podanie wartoŜci przemieszczenia w zadanym kierunku. WYwoğanie komendy z 

pozycjŃ "P0" wywoğuje odwoğanie do pozycji aktualnej.  

MOV P2- J1,40.1 'ruch do P2, -40 stopni w ramienia J1 

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

MOV P0+ Z,-30.1 'ruch z aktualnej pozycji P0, -30 mm w osi Z 

MOV P0- Z,+30.1 'ruch z aktualnej pozycji P0, -30 mm w osi Z 

MOV P0 'ruch do pozycji bazowej (orgin) 
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MVS 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

MVS <numer pozycji>,<iloŜĺ punkt·w poŜrednich> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie ruchu ramienia robota z aktualnego punktu do punktu 

docelowego kt·rego wsp·ğrzňdne zostağy umieszczone na liŜcie pozycji pod okreŜlonym numerem 

pozycji podanym jako parametr komendy. Trajektoria wykonanego ruchu stanowi liniň prostŃ 

pomiňdzy punktami aktualnym i docelowym z punktami poŜrednimi podanymi jako parametr. IloŜĺ 

punkt·w poŜrednich pozwala na zmianň dokğadnoŜci odzwierciedlania trajektorii liniowej kt·ra 

zaleŨy r·wnieŨ od odlegğoŜci pomiňdzy punktami.  
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MVR 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

MVR <numer pozycji poŜredniej>,<numer pozycji>,<iloŜĺ punkt·w poŜrednich> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie ruchu ramienia robota z aktualnego punktu do punktu 

docelowego kt·rego wsp·ğrzňdne zostağy umieszczone na liŜcie pozycji pod okreŜlonym numerem 

pozycji podanym jako parametr komendy. Trajektoria wykonanego ruchu stanowi wycinek koğa 

wyznaczonego na podstawie trzech punkt·w aktualnego, poŜredniego i docelowego z punktami 

poŜrednimi podanymi jako parametr. IloŜĺ punkt·w poŜrednich pozwala na zmianň dokğadnoŜci 

odzwierciedlania trajektorii kt·ra zaleŨy r·wnieŨ od dğugoŜci ğuku.  

MVB <numer pozycji poŜredniej>,<numer pozycji>,<iloŜĺ punkt·w poŜrednich> 

Komendy MVB i MVC pozwalajŃ na wykorzystanie trajektorii wyznaczonej z wykorzystaniem 

r·wnaŒ Beziera.  

MVB - Bezier 3-point Interpolate = Quadratic B®zier curve MVC 

- Bezier 4-point Interpolate = Cubic B®zier curve 

' Opis 

10 MOV P7 

20 MVR P1,P3,12 

30 MVS P2,2 

40 MVS P1,P3,8 

 
  7 
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MVR, MVS, MVB and MVC 3-punktowa trajektoria 

HOPEN 

 

Kontrola ramienia robota - komenda otwarcia chwytaka  

HOPEN 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie otwarcia chwyta. Komenda nie wymaga Ũadnych dodatkowych 

parametr·w. Aplikacja pozwala na sterowanie tylko jednym chwytakiem przypisanym do jednego z 

4 wyjŜĺ binarnych robota rzeczywistego.  

' Opis 

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 hclose 'zamkniňcie chwytaka 

40 mov P3 

 50 HOPEN 'otwarcie chwytaka" 
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HCLOSE 

 

Kontrola ramienia robota - komenda zamkniňcia chwytaka  

HCLOSE 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie zamkniňcia chwyta. Komenda nie wymaga Ũadnych 

dodatkowych parametr·w. Aplikacja pozwala na sterowanie tylko jednym chwytakiem przypisanym 

do jednego z 4 wyjŜĺ binarnych robota rzeczywistego.  

' Opis 

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 hclose 'zamkniňcie chwytaka 

40 mov P3 

50 HOPEN 'otwarcie chwytaka  

SPD 

 

Kontrola ramienia robota - komenda prňdkoŜci ruchu  

SPD <prňdkoŜĺ> 

Komenda pozwalajŃca na ustawieniu aktualnej prňdkoŜci wyraŨonej w procentach maksymalnej 

prňdkoŜci ustawianej dla danego czğonu. Komenda wymaga podanie parametru prňdkoŜci (1 - 200%) 

bez znaku "%" na koŒcu podanej wartoŜci typu cağkowitego.  

' Opis 

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 SPD 50 'prňdkoŜĺ 50% 

40 mov P3 

 50 spd 100 'prňdkoŜĺ 100% 
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GOTO 

 

Kontrola programu - skok do linii  

GOTO <numer linii> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie skoku do zadanej linii programu. Parametr komendy okreŜla 

numer linii programu wyraŨony w liczbie cağkowitej.  

' Opis 

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 SPD 50 

40 mov P3 

50 spd 100 

60 goto 10 'skok do linii 10 

KorzystajŃc z funkcji *label moŨliwy jest skok do miejsca umieszczenie znacznika bez koniecznoŜci 

podawania numeru linii dla funkcji GOTO.  

10 MOV P7 

15 *TEST 

"test stanu wejscia 

"enkodera nr 2 czy > 400 

20 IF M_ENC(2)>200 THEN *STOP 

30 MOT 1,-50 "silnik -50%" 

40 GOTO *TEST 

45 *STOP 

50 MOT 1,0 "silnik 0%" 

 Informacja 

Po funkcji THEN domyŜlnie przewidziana jest komenda GOTO, dlatego nie jest konieczne 

wpisywanie tej komendy np.:  

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

*label 

 

Kontrola programu - oznaczenie miejsca docelowego dla funkcji GOTO  

*<nazwa bez spacji> 
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Komenda umoŨliwia ustawienia miejsca docelowego dla wszelkiego rodzaju funkcji skoku jak 

GOTO *label czy teŨ skr·conej wersji IF .. THEN *label.  

' Opis 

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 SPD 50 

40 mov P3 

50 spd 100 

60 goto 10 'skok do linii 10 

KorzystajŃc z funkcji *label moŨliwy jest skok do miejsca umieszczenie znacznika bez koniecznoŜci 

podawania numeru linii dla funkcji GOTO.  

10 MOV P7 

15 *TEST 

'test stanu wejŜcia 

'enkodera nr 2 czy > 400 

20 IF M_ENC(2)>200 THEN *STOP 

30 MOT 1,-50 'silnik -50%" 

40 GOTO *TEST 

45 *STOP 

50 MOT 1,0 'silnik 0%  

DLY 

 

Kontrola programu - op·Ŧnienie czasowe  

DLY <wartoŜĺ op·Ŧnienia> 

Komenda pozwalajŃca na wprowadzenie op·Ŧnienia w trakcie przetwarzania kodu programu. 

Wywoğanie komendy pozwala na zatrzymanie przejŜcia do kolejnej linii na czas o wartoŜci n*0.1 

sekundy.  

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 DLY 20 'op·Ŧnienie ok. 2s 

40 mov P3 

50 spd 100 

60 goto 10 'skok do linii 10  
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GOSUB 

 

Kontrola programu - skok do podprogramu  

GOSUB <numer linii/*nazwa> 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie skoku do zadanej linii programu miejsca startu podprogramu 

stanowiŃcego wydzielonŃ czňŜĺ programu zakoŒczonego funkcjŃ powrotu "RETURN". Parametr 

komendy okreŜla numer linii programu wyraŨony w liczbie cağkowitej lub nazwň wprowadzonego 

znacznika "*label".  

Podprogram moŨe byĺ wielokrotnie wywoğywany a powr·t do programu gğ·wnego odbywa siň w 

punkcie wywoğania co znaczŃco uğatwia budowanie zğoŨonych program·w sterujŃcych.  

GOSUB *Pick 

MOV P2 

END 

'.. sub-program: pick detal 

*Pick 

MOV P0 -Z,R1 

HCLOSE 

MOV P0 +Z,R1 return 

 

RETURN 

 

Kontrola programu - skok do podprogramu  

RETURN 

Komenda pozwalajŃca na wykonanie skoku do zadanej linii programu miejsca startu podprogramu 

stanowiŃcego wydzielonŃ czňŜĺ programu zakoŒczonego funkcjŃ powrotu "RETURN". Parametr 

komendy okreŜla numer linii programu wyraŨony w liczbie cağkowitej lub nazwň wprowadzonego 

znacznika "*label".  

Podprogram moŨe byĺ wielokrotnie wywoğywany a powr·t do programu gğ·wnego odbywa siň w 

punkcie wywoğania co znaczŃco uğatwia budowanie zğoŨonych program·w sterujŃcych.  
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GOSUB *Pick 

MOV P2 

END 

'.. sub-program: pick detal 

*Pick 

MOV P0 -Z,R1 

HCLOSE 

MOV P0 +Z,R1  return 

 

END 

 

Kontrola programu - zakoŒczenia programu  

END 

Komenda zakoŒczenia przetwarzania programu.  

10 MOV P7 

20 MVS P5,25 

30 DLY 20 'op·Ŧnienie ok. 2s 

40 mov P3 

50 spd 100 

60 END 'koniec programu  

Set Counter 

 

Kontrola licznik·w - operacje na licznikach  

M<numer licznika> = <wartoŜĺ przypisania> 

Komenda przypisania umoŨliwia zapisanie wybranej wartoŜci cağkowitej dla jednego z wybranych 

licznik·w M1..M8. Przypisanie wymusza podania numeru licznika po jego oznaczeniu np. M1 oraz 

znaku r·wnoŜci wraz z nowŃ wartoŜciŃ wybranego licznika np. M2=10.  

10 M1=3 'przypisz M1=3 

20 MOV P7 

30 mvs P5,25 

40 dly 20 

50 mov P3 

60 INC M1 'zwiňkszenie M1 

70 IF M1=6 THEN 60 

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

M<numer licznika> = <wartoŜĺ obiektu> 

Komenda przypisania stanu obiektu umoŨliwia zapisanie wybranej wartoŜci tj. wartoŜĺ stanu wejŜcia 

analogowego lub stanu enkodera do jednego z wybranych licznik·w M1..M8. Przypisanie wymusza 

podania numeru licznika po jego oznaczeniu np. M1 oraz znaku r·wnoŜci wraz z odpowiednim 

odwoğaniem do wybranego obiektu np. M2=M_INA(2). Wykonanie tej komendy pozwala na 

zapamiňtanie aktualnego stanu sygnağu do p·Ŧniejszych operacji.  

M<numer licznika> = M<numer licznika> +/- <wartoŜĺ obiektu> 

Komenda przypisania opr·cz pobrania pojedynczej wartoŜci daje moŨliwoŜĺ wykonania dziağania 

dodawania lub odejmowania na wybranych obiektach np. M2=M1+M_INA(2).  

10 M1=20 'przypisz M1=3 

20 M2=0 

30 MOV P1 

40 MVS P2,25 

45 DLY 20 

50 MOV P1 

55 M1=M1+20 'zwiňkszenie M1 

60 IF M1=100 THEN 90 

65 M2=M1+M_INA(1) 

70 IF M2>200 THEN 90 

80 GOTO 10 'skok do linii 10 

90 END 'koniec programu  

Set Registry 

 

Kontrola rejestr·w - operacje na rejestrach  

R<numer rejestru> = <wartoŜĺ przypisania> 

Komenda przypisania umoŨliwia zapisanie wybranej wartoŜci dla jednego z wybranych rejestr·w  

R1..R8. Przypisanie wymusza podania numeru rejestru po jego oznaczeniu np. "R1" oraz znaku 

r·wnoŜci wraz z nowŃ wartoŜciŃ wybranego rejestru np. R2=10.4.  
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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 

90 END 'koniec programu 

R<numer rejestru> = <wartoŜĺ obiektu> 

Komenda przypisania stanu obiektu umoŨliwia zapisanie wybranej wartoŜci tj. wartoŜĺ stanu wejŜcia 

analogowego, stanu enkodera lub licznika do jednego z wybranych rejestr·w R1..R8. Przypisanie 

wymusza podania numeru rejestru po jego oznaczeniu np. R1 oraz znaku r·wnoŜci wraz z 

odpowiednim odwoğaniem do wybranego obiektu np. R2=M3. Wykonanie tej komendy pozwala na 

zapamiňtanie aktualnego stanu sygnağu do p·Ŧniejszych operacji.  

R<numer rejestru> = R/M<numer licznika> +/- <wartoŜĺ obiektu> 

Komenda przypisania opr·cz pobrania pojedynczej wartoŜci daje moŨliwoŜĺ wykonania dziağania 

dodawania, odejmowania, mnoŨenia i dzielenia na wybranych obiektach np. R2=R1+M3.  

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 

90 END 'koniec programu 

Rejestr jako parametr 

Rejestr moŨe byĺ wykorzystywany jako kom·rka pamiňci do por·wnaŒ lub obliczeŒ jak r·wnieŨ 

moŨe stanowiĺ parametr w funkcji ruchu "MOV" np. MOV P3 - X,R1  

INC 

 

Kontrola licznik·w - zwiňkszenie wartoŜci licznika  

INC M<numer licznika> 
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Komenda zwiňkszenie wartoŜci licznika (increment counter) umoŨliwia dodanie do stanu wybranego 

licznika M1..M4 wartoŜci "+1". Parametrem komendy jest litera oznaczajŃca licznik "M" oraz numer 

wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1". InnŃ metodŃ zmiany wartoŜci licznika jest 

zastosowanie dziağania matematycznego w postaci np. M1=M1+1. w metodzie tej moŨna zmieniĺ 

wartoŜĺ licznika o dowolnŃ liczbň cağkowitŃ z przedziağu 1..255 jak r·wnieŨ wykorzystaĺ do zmiany 

wartoŜci inny licznik stanowiŃcy parametr przypisania np. M2=M1+5.  

10 M1=3 'przypisz M1=3 

15 DEC M1 'zmniejszenie M1 

20 MOV P7 

30 mvs P5,25 

40 dly 20 

50 mov P3 

60 INC M1 'zwiňkszenie M1 

70 IF M1=6 THEN 90 

80 goto 20 'skok do linii 20 

90 END 'koniec programu  

DEC 

 

Kontrola licznik·w - zmniejszenie wartoŜci licznika  

DEC M<numer licznika> 

Komenda zmniejszenia wartoŜci licznika (decrement counter) umoŨliwia odjňcie od stanu wybranego 

licznika M1..M4 wartoŜci "-1". Parametrem komendy jest litera oznaczajŃca licznik "M" oraz numer 

wybranego licznika po jego oznaczeniu np. "M1". InnŃ metodŃ zmiany wartoŜci licznika jest 

zastosowanie dziağania matematycznego w postaci np. M1=M1-1. W metodzie tej moŨna zmieniĺ 

wartoŜĺ licznika o dowolnŃ liczbň cağkowitŃ z przedziağu 1..255 jak r·wnieŨ wykorzystaĺ do zmiany 

wartoŜci inny licznik stanowiŃcy parametr przypisania np. M2=M1-5.  

10 M1=3 'przypisz M1=3 

15 DEC M1 'zmniejszenie M1 

20 MOV P7 

30 mvs P5,25 

40 dly 20 

50 mov P3 

60 INC M1 'zwiňkszenie M1 

70 IF M1=6 THEN 90 

80 goto 20 'skok do linii 20 

90 END 'koniec programu  
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IF THEN 

 

Kontrola por·wnania - test stanu obiektu  

IF <obiekt por·wnania><znak por·wnania><znak stanu> THEN <GOTO> <numer linii> 

Komenda pozwala na dokonanie por·wnania wartoŜci wybranego obiektu (licznik, rejestr, wejŜcie 

binarne, wejŜcie analogowe, enkoder), kt·rego numer przybiera okreŜlanŃ formň np. (wejŜcie 

M_IN(<Numer wejŜcia>) lub licznik - M<numer licznika>). Por·wnanie wymaga podania znaku 

por·wnania (w przypadku wejŜĺ binarnych jest to znak "=" dla pozostağych "<","=",">") oraz znaku 

stanu lub wartoŜci. Znak stanu okreŜla ustawienie stanu wejŜcia "0" stan niski (nieaktywne wejŜcie) 

"1" stan wysoki (aktywne wejŜcie) natomiast wartoŜĺ w przypadku licznika, wejŜcia analogowego 

lub enkodera moŨe byĺ liczbŃ cağkowitŃ, dla rejestru wartoŜci cağkowitŃ. JeŜli wynik por·wnania jest 

prawdziwy w·wczas nastňpuje przeskok do linii kt·rej numer zamieszczony jest po sğowach "THEN 

GOTO". DomyŜlna reakcjŃ jest przeskok do wybranej linii programu dlatego nie jest konieczne 

wpisywania komendy "GOTO" po znaczniku "THEN".  

Komenda opr·cz por·wnania obiektu ze stağŃ wartoŜciŃ pozwala r·wnieŨ na por·wnywanie dw·ch 

wybranych obiekt·w typu licznik, rejestr, wejŜcie binarne, wejŜcie analogowe czy enkoder.  

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)" 

GOTO 60 

IF M1<6 THEN  

"ruch do pozycji P1 jeŜli speğniony warunek M1=6, i ruch do  

MOV P1 pozycji P2. JeŨeli M1 inne od 6 ruch tylko do pozycji P2" 

MOV P2 

10 M1=3 'przypisz M1=3 

20 MOV P7 

30 mvs P5,25 

40 dly 20 

50 mov P3 

60 INC M1 'zwiňkszenie M1 

70 IF M1=6 THEN 60 

80 goto 10 'skok do linii 10 

90 END 'koniec programu  
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WAIT 

 

Kontrola por·wnania - test stanu obiektu  

WAIT <obiekt por·wnania><znak por·wnania><znak stanu>  

Komenda pozwala na dokonanie por·wnania wartoŜci wybranego obiektu (licznik, rejestr, wejŜcie 

binarne, wejŜcie analogowe, enkoder), kt·rego numer przybiera okreŜlanŃ formň np. (wejŜcie 

M_IN(<Numer wejŜcia>) lub licznik - M<numer licznika>). Por·wnanie wymaga podania znaku 

por·wnania (w przypadku wejŜĺ binarnych jest to znak "=" dla pozostağych "<","=",">") oraz znaku 

stanu lub wartoŜci. Znak stanu okreŜla ustawienie stanu wejŜcia "0" stan niski (nieaktywne wejŜcie) 

"1" stan wysoki (aktywne wejŜcie) natomiast wartoŜĺ w przypadku licznika, wejŜcia analogowego 

lub enkodera moŨe byĺ liczbŃ cağkowitŃ, dla rejestru wartoŜci cağkowitŃ. JeŜli wynik por·wnania jest 

prawdziwy w·wczas nastňpuje przeskok do linii kt·rej numer zamieszczony jest po sğowach "THEN 

GOTO". DomyŜlna reakcjŃ jest przeskok do wybranej linii programu dlatego nie jest konieczne 

wpisywania komendy "GOTO" po znaczniku "THEN".  

Komenda opr·cz por·wnania obiektu ze stağŃ wartoŜciŃ pozwala r·wnieŨ na por·wnywanie dw·ch 

wybranych obiekt·w typu licznik, rejestr, wejŜcie binarne, wejŜcie analogowe czy enkoder.  

WAIT M1=6  "oczekiwanie na speğnienie warunku M1 = 6 po kt·rym nastňpuje  

MOV P1 przejŜcie do komendy MOV P1" 

*TEST 

IF M1=6 THEN *NEXT 

"pňtla testujŃca oczekiwania na speğnienie warunku M1=6, po  

GOTO *TEST 

speğnieniu warunku przeskok do komendy MOV P1" 

*NEXT 

MOV P1 

'bazowanie osi 

M1=0 

R1=0.0 

*BAZA  

MOT 1,-100 'ruch >> min 

Wait M_IN(3)=1 'czekaj na I3 

MOT 1,0 

M_ENC(1)=0 '(zerowanie enkodera 1) 

DLY 40 
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M_IN 

 

Kontrola IO - test stanu wejŜcia  

M_IN(<numer wejŜcia>)<znak por·wnania><znak stanu> 

Komenda pozwala na sprawdzenie wartoŜci stanu wybranego wejŜcia kt·rego numer znajduje siň w 

nawiasach. Por·wnanie wymaga podania znaku por·wnania (w przypadku wejŜĺ jest to znak "=") 

oraz znaku stanu. Znak stanu okreŜla ustawienie stanu wejŜcia "0" stan niski (nieaktywne wejŜcie) 

"1" stan wysoki (aktywne wejŜcie).  

Komenda wystňpuje wyğŃcznie z komendŃ IF .. THEN dziňki kt·rej wynik por·wnania wymusza 

przeskok do wybranej linii programu. DomyŜlnie por·wnanie w funkcji IF dotyczy wartoŜci "1" 

zatem IF M1=1 THEN.. dziağa taka samo jak IF M1 THEN.. 

10 M_OUT(1)=0 'zerowanie O1 

20 MOV P7 

30 mvs P5,25 

40 dly 20 

50 mov P3 

60 spd 100 

' test wejŜcia I1 

70 IF M_IN(1)=1 THEN 10 

80 M_OUT(1)=1 'ustawienie O1 

90 END 

M_OUT 

 

Kontrola IO - przypisanie stanu wyjŜcia  

M_OUT(<numer wyjŜcia>)=<znak stanu> 

Komenda pozwala na przypisanie wartoŜci stanu wybranego wyjŜcia kt·rego numer znajduje siň w 

nawiasach. Znak stanu okreŜla ustawienie stanu wyjŜcia "0" stan niski (wyğŃczenie wyjŜcia)"1" stan 

wysoki (wğŃczenie wyjŜcia).  
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10 M_OUT(1)=0 'zerowanie O1 

20 MOV P7 

30 mvs P5,25 

40 dly 20 

50 mov P3 

60 spd 100 

' test wejŜcia I1 

70 IF M_IN(1)=1 THEN 10 

80 M_OUT(1)=1 'ustawienie O1 

90 END 

M_INA 

 

Kontrola IO - test stanu wejŜcia analogowego  

M_INA(<numer wejŜcia>)<znak por·wnania><znak stanu> 

Komenda pozwala na sprawdzenie wartoŜci stanu wybranego wejŜcia analogowego kt·rego numer 

znajduje siň w nawiasach. Por·wnanie wymaga podania znaku por·wnania <, = lub > oraz wartoŜci 

do por·wnania.  

Komenda wystňpuje najczňŜciej z komendŃ IF .. THEN dziňki kt·rej wynik por·wnania wymusza 

przeskok do wybranej linii programu.  

MoŨliwe jest przepisanie wartoŜci aktualnego stanu do jednego z wybranych licznik·w M1..M8 

10 MOV P1 

'test stanu wejŜcia 

'analogowego nr 5 czy > 400 

20 IF M_INA(5)>200 THEN 40 

30 MOV G1,-50 'silnik -20%" 

40 GOTO 20 

50 MOV G1,0 'silnik 0%" 

'przepisanie wejŜcia analogowego 

'nr 4 do licznika M2 

60 M2=M_INA(4) 90 

END 'koniec programu  
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M_ENC 

 

Kontrola IO - test stanu wejŜcia enkodera  

M_ENC(<numer enkodera>)<znak por·wnania><wartoŜĺ por·wnania> 

Komenda pozwala na sprawdzenie wartoŜci stanu wybranego wejŜcia enkodera kt·rego numer 

znajduje siň w nawiasach. Por·wnanie wymaga podania znaku por·wnania <, = lub > oraz wartoŜci 

do por·wnania.  

Komenda wystňpuje najczňŜciej z komendŃ IF .. THEN dziňki kt·rej wynik por·wnania wymusza 

przeskok do wybranej linii programu.  

MoŨliwe jest przepisanie wartoŜci aktualnego stanu do jednego z wybranych licznik·w M1..M8 

10 MOV P1 

'test stanu wejŜcia 

'enkodera nr 2 czy > 400 

20 IF M_ENC(2)>200 THEN 50 

30 MOV G1,-50 'silnik -20% 

40 GOTO 20 

50 MOV G1,0 'silnik 0% 

'przepisanie wejŜcia enkodera 

'nr 1 do licznika M2 

60 M2=M_ENC(1) 90 

END 'koniec programu 

MOT 

 

Kontrola IO - przypisanie stanu silnika  

MOT <numer silnika>,<znak kierunku +/-><wartoŜĺ procentowa 0..100%> 

Komenda pozwala na wğŃczenie i wyğŃczenie silnika podğŃczonego do wybranego portu oraz 

okreŜlenie kierunku obrot·w jak i ich prňdkoŜci.  



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

97 

10 MOV P1 

'test stanu wejscia 

'enkodera nr 2 czy > 400 

20 IF M_ENC(2)>200 THEN 50 

30 MOT 1,-50 'silnik -50% 

40 GOTO 20 

50 MOT 1,0 'silnik 0% 

90 END 

 

Jňzyk G-Code 

 

Program pisany w jňzyku G-Code opiera siň na numerowanych kolejno liniach, gdzie w kaŨdej 

realizowane jest jedno polecenie.  

Przykğad skğadni pojedynczej linii 

1 - numer linii 

2 - komenda 

3 - parametr instrukcji 

4 - wartoŜĺ parametru 

Klasyfikacja znak·w i zmiennych uŨywanych w programie: 

M/G - znak komendy; 

N - zmienna numeru linii (np. N12); 

Spacja ( ) - oddziela poszczeg·lne elementy skğadowe linii; 

Przecinek ( +/- ) - znak wartoŜci parametru; 

Apostrof ( ; ) - otwiera komentarz; 
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G0 X10 Y20 

G0 X20 Y20 

G1 X10 Y20 

G1 X20 

G2 X10 Y20 R6 

G0 X+1 Y2.1 G0 
X.20 Y-6 

Dostňpne komendy 

Dostňpne komendy 

Parametry kt·re nie zmieniajŃ swojej wartoŜci nie muszŃ byĺ podawane np. 
w drugiej linii Y20 nie jest konieczny. 

Komendy obowiŃzujŃ do odwoğania/zmiany np. w drugiej linii komenda G1 
nie jest konieczna. 

WartoŜci uğamkowe podawane ze znakiem ".", wartoŜĺ typu 0.2 moŨna 

zapisaĺ jako .2, znak "+" dla wartoŜci dodatnich nie jest konieczny. 

Rodzaj komendy Nazwa Symbol 

Kontrola ruchu Ruch ustawczy G00 

 Ruch po trajektorii liniowej G01 

 Ruch po trajektorii koğowej  G02 

 Ruch po trajektorii koğowej  G03 

 Ruch po trajektorii spiralnej Spirala 

 Otwarcie chwytaka M10 

 Zamkniňcie chwytaka M11 

Kontrola programu Op·Ŧnienie G04 

Ustawienie pğaszczyzny XY G17 

Ustawienie pğaszczyzny XZ G18 

Ustawienie pğaszczyzny YZ G19 

Wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych robota G53 

Wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych uŨytkownika G54 

 ZakoŒczenie programu M02 

 ZakoŒczenie programu M30 

 

G00 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

G00 X_ Y_ Z_ A_ B_ C_ 

Funkcja ruchu ustawczego. Wywoğuje ruch do wskazanego punktu z maksymalnŃ, okreŜlonŃ w 

danych maszynowych, prňdkoŜciŃ. Wsp·ğrzňdne X,Y,Z,A,B,C okreŜlajŃ punkt koŒcowy koŒcowy 

ruchu. Nie naleŨy wykorzystywaĺ tej funkcji w trakcie obr·bki materiağu.  

 Uwaga 

Parametry A, B i C zostağy zaadoptowane do zmiany kŃta podejŜcia chwytaka  
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N010 G17 

N020 G54 

N030 G00 X0 Y0 

N040 G04 P5 

N050 G01 Y100 

N060 G01 Y200 X100 

N070 G01 X0 N080 

G01 X100 Y100 

G01 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

G01 X_ Y_ Z_ A_ B_ C_ 

Ruch roboczy z ustalonym posuwem F. Efektem wywoğania funkcji jest ruch liniowy do wskazanego 

punktu z okreŜlonŃ prňdkoŜciŃ (nie wiňkszŃ niŨ maksymalna maszyny).  

 Uwaga 

Parametry A, B i C zostağy zaadoptowane do zmiany kŃta podejŜcia chwytaka  

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 
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G02 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

G02 X_ Y_ Z_ I_ J_ K_ R_ 

 

Funkcja ğuku, okrňgu. Programuje ruch wzdğuŨ ğuku w kierunku zgodnym z ruchem wskaz·wek 

zegara, w pğaszczyŦnie okreŜlonej przez funkcje G17(X,Y), G18(Z,X) lub G19(Y,Z). Efektem 

wywoğania funkcji jest ruch po wycinku okrňgu o poronieniu R ğŃczŃcym punkt poczŃtkowy z 

punktem o wsp. X,Y,Z. PromieŒ moŨna zdefiniowaĺ bezpoŜrednio jako wartoŜĺ R lub poŜrednio za 

pomocŃ wsp·ğrzňdnych I,J i K. WartoŜci I,J,K okreŜlajŃ wsp·ğrzňdne Ŝrodka okrňgu wzglňdem 

punktu poczŃtkowego.  

Dostňpne sŃ dwie metody ruchu po okrňgu: metoda R (promienia) i metoda I, J, K (Ŝrodka okrňgu).  

Metoda R 

Metoda ta pozwala przemieszczaĺ ramiň po ğuku/okrňgu poprzez podanie koŒcowego punktu ğuku 

oraz promienia. PromieŒ moŨe mieĺ wartoŜĺ dodatniŃ lub ujemnŃ co wpğywa na wyb·r jednego z 

dw·ch okrňg·w. 

 Informacja 

Na podstawie wsp·ğrzňdnych dw·ch punkt·w i promienia przy z g·ry okreŜlonej pğaszczyŦnie moŨna 

wyznaczyĺ dwa Ŝrodki okrňg·w. W szczeg·lnych przypadkach wystňpuje tylko jeden okrŃg gdy 

promieŒ jest r·wny poğowie odlegğoŜci punkt·w lub nawet Ũadnego okrňgu gdy promieŒ jest 

mniejszy od poğowy odlegğoŜci pomiňdzy punktami.  

PromieŒ dodatni 

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 

G01 Y100; 

G02 X128.03 Y153.03 R75.0; 
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PromieŒ ujemny 

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 

G01 Y100; 

G02 X128.03 Y153.03 R-75.0; 

 

Metoda I, J, K  

Metoda ta pozwala przemieszczaĺ ramiň po ğuku/okrňgu poprzez podanie koŒcowego punktu ğuku 

przesuniňcia Ŝrodka okrňgu wzglňdem punktu startu. Do przesuniňcia sğuŨŃ parametry I, J i K kt·rych 

wyb·r jest uzaleŨniony od pğaszczyzny w kt·rej wykonywany jest ruch po okrňgu np. dla pğaszczyzny 

XY (funkcja G17) dostňpne sŃ parametry I oraz J. 

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 

G01 Y100; 

G02 X128.03 Y153.03 I75.0; 
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G03 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu  

G03 X_ Y_ Z_ I_ J_ K_ R_ 

 

Funkcja ğuku, okrňgu. Programuje ruch wzdğuŨ ğuku w kierunku przeciwnym do ruchu wskaz·wek 

zegara. Pozostağe parametry identyczne jak w przypadku G2 

Dostňpne sŃ dwie metody ruchu po okrňgu: metoda R (promienia) i metoda I, J, K (Ŝrodka okrňgu).  

Metoda R 

Metoda ta pozwala przemieszczaĺ ramiň po ğuku/okrňgu poprzez podanie koŒcowego punktu ğuku 

oraz promienia. PromieŒ moŨe mieĺ wartoŜĺ dodatniŃ lub ujemnŃ co wpğywa na wyb·r jednego z 

dw·ch okrňg·w. 

 Informacja 

Na podstawie wsp·ğrzňdnych dw·ch punkt·w i promienia przy z g·ry okreŜlonej pğaszczyŦnie moŨna 

wyznaczyĺ dwa Ŝrodki okrňg·w. W szczeg·lnych przypadkach wystňpuje tylko jeden okrŃg gdy 

promieŒ jest r·wny poğowie odlegğoŜci punkt·w lub nawet Ũadnego okrňgu gdy promieŒ jest 

mniejszy od poğowy odlegğoŜci pomiňdzy punktami.  
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PromieŒ dodatni 

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 

G01 Y100; 

G03 X128.03 Y153.03 R75.0; 

 

PromieŒ ujemny 

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 

G01 Y100; 

G03 X128.03 Y153.03 R-75.0; 

 

Metoda I, J, K  

Metoda ta pozwala przemieszczaĺ ramiň po ğuku/okrňgu poprzez podanie koŒcowego punktu ğuku 

przesuniňcia Ŝrodka okrňgu wzglňdem punktu startu. Do przesuniňcia sğuŨŃ parametry I, J i K kt·rych 
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wyb·r jest uzaleŨniony od pğaszczyzny w kt·rej wykonywany jest ruch po okrňgu np. dla pğaszczyzny 

XY (funkcja G17) dostňpne sŃ parametry I oraz J. 

G17 

G54 

G00 X0 Y0; 

G01 Y100; 

G03 X128.03 Y153.03 I75.0; 

 

 

Spirala 

 

Kontrola ramienia robota - komenda ruchu po spirali  

G02/G03 X_ Y_ Z_ I_ J_ K_ R_ 

Funkcja ruchu po spirali jest rozszerzeniem funkcji ruchu po ğuku/okrňgu. WykorzystujŃc w danej 

pğaszczyŦnie dodatkowŃ wsp·ğrzňdnŃ moŨna wymusiĺ ruch po ğuku w przestrzeni a nie tylko po 

pğaszczyŦnie. np. rysujŃc okrŃg w pğaszczyŦnie XY G17 rysujŃc ğuk okrňgu wystarczy jako 

parametry koŒca ğuku podaĺ wsp·ğrzňdne X i Y. PodajŃc dodatkowe wsp·ğrzňdnŃ Z daje moŨliwoŜĺ 

przesuniecie pğaszczyzny o ta wartoŜĺ i wykonanie fragmentu spirali. Przykğad szkicowania 
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;--------------- 

; SPIRALA YZ 

G17 

G2 X100 Y-20 R50 

G18 

G2 X200 Y-15 R50 

G2 X100 Y-10 R50 

G2 X200 Y-5 R50 

G2 X100 Y0 R50 

G2 X200 Y+5 R50 

G2 X100 Y10 R50 

G2 X200 Y15 R50 

G2 X100 Y20 R50 

M30 

 

 

G04 

 

Kontrola programu - op·Ŧnienie czasowe  

G04 P_ 

Funkcja czasowego postoju. Czasowe zatrzymanie wykonywania programu. Czas zatrzymania 

okreŜla siň w sekundach za pomocŃ parametru P.  
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G17 

G54 

G00 X0 Y0 

G04 P5 

G01 Y100 

G01 Y200 X100 

G01 X0 

G01 X100 Y100 

 

G17 

 

Kontrola programu - ustawienie aktywnej pğaszczyzny  

G17 

Ustawienie pğaszczyzny XY jako aktywnej. Dla interpolacji koğowej jak i w przypadku cykli 

wiercenia koniecznym jest okreŜlenie aktywnej pğaszczyzny.  

Przykğad szkicu okrňg·w w trzech r·Ũnych pğaszczyznach. 

;---------------- 

; SPHERE 

G0 Z80 Y-50 X150 

G2 X150 Y50 R50 

G2 X150 Y-50 R50 

G19 

G2 Y50 R50 

G2 Y-50 R50 

G17 

G2 X100 Y0 R50 

G18 
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G18 

 

Kontrola programu - ustawienie aktywnej pğaszczyzny  

G18 

Ustawienie pğaszczyzny XZ jako aktywnej. Dla interpolacji koğowej jak i w przypadku cykli 

wiercenia koniecznym jest okreŜlenie aktywnej pğaszczyzny.  
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Przykğad szkicu okrňg·w w trzech r·Ũnych pğaszczyznach. 

;---------------- 

 

 

G19 

 

Kontrola programu - ustawienie aktywnej pğaszczyzny  

G19 

Ustawienie pğaszczyzny YZ jako aktywnej. Dla interpolacji koğowej jak i w przypadku cykli 

wiercenia koniecznym jest okreŜlenie aktywnej pğaszczyzny.  
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Przykğad szkicu okrňg·w w trzech r·Ũnych pğaszczyznach. 

;---------------- 

; SPHERE 

G0 Z80 Y-50 X150 

G2 X150 Y50 R50 

G2 X150 Y-50 R50 

G19 

G2 Y50 R50 

G2 Y-50 R50 

G17 

G2 X100 Y0 R50 

G18 

G2 X200 R50 

G2 X100 R50 

M30 

 

 

G53 

 

Kontrola programu - wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych bazowych  

G53 

Wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych maszynowych. PrzeğŃczenie na ukğad wsp·ğrzňdnych bazowych 

robota.  
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G17 

G54 ;user coordinate 

G0 X+160 Y0 Z30 A90 C0 

M11 ;Grip close 

X+100 

G53 ;base coordinate 

X+100 

M10 ;Grip open 

;END PROGRAM 

M30 

 

G54 

 

Kontrola programu - wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych  

G54 

Wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych przedmiotu. PrzeğŃczenie na ukğad wsp·ğrzňdnych uŨytkownika.  

G17 

G54 ;user coordinate 

G0 X+160 Y0 Z30 A90 C0 

M11 ;Grip close 

X+160 Y-100 Z30 

M10 ;Grip open 

;END PROGRAM 

M30 

G53 - wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych maszynowych G54 - G59 - wybranie ukğadu wsp·ğrzňdnych 

przedmiotu  

 

M02 

 

Kontrola programu - zakoŒczenia programu  

M02 

Komenda zakoŒczenia przetwarzania programu bez czyszczenia ustawieŒ.  
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 Uwaga 

Parametry tj. przeğŃczenie na ukğad uŨytkownika czy ustawienie aktywnej pğaszczyzny nie sŃ 

zmieniane po wywoğaniu komendy M02. Aby ustawienia te wr·ciğy do ustawieŒ domyŜlnych naleŨy 

wydaĺ komendň M30 lub skorzystaĺ z narzňdzia resetu ustawieŒ.  

G17 

G54 

G0 X+160 Y0 Z30 A90 C0 

X+160 Y-100 Z30 

;END PROGRAM 

M02 

 

M10 

 

Kontrola programu - komenda otwarcia chwytaka  

M10 

Otwarcie szczňk (zaleŨnie od producenta).  

 Uwaga 

Komenda zostağa zaadoptowanie do sterowania otwarciem chwytaka.  

G17 

G54 ;user coordinate 

G0 X+160 Y0 Z30 A90 C0 

M11 ;Grip close 

X+160 Y-100 Z30 

M10 ;Grip open 

;END PROGRAM 

M30 

 

M11 

 

Kontrola programu - komenda zamkniňcia chwytaka  

M11 

Otwarcie szczňk (zaleŨnie od producenta).  
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 Uwaga 

Komenda zostağa zaadoptowanie do sterowania zamkniňcia chwytaka.  

G17 

G54 ;user coordinate 

G0 X+160 Y0 Z30 A90 C0 

M11 ;Grip close 

X+160 Y-100 Z30 

M10 ;Grip open 

;END PROGRAM 

M30 

 

M30 

 

Kontrola programu - zakoŒczenia programu  

M30 

Komenda zakoŒczenia przetwarzania programu z czyszczenia ustawieŒ. Reset ustawieŒ dotyczy 

przeğŃcznika na ukğad uŨytkownika komendy G54 (powr·t do ukğadu robota) oraz ustawieŒ aktywnej 

powierzchni (powr·t do pğaszczyzny XY czyli komendy G17)  

G17 

G54 

G0 X+160 Y0 Z30 A90 C0 

X+160 Y-100 Z30 

;END PROGRAM 

M30 
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Wirtualne Ŝrodowisko 3D 
PrzestrzeŒ wirtualnego Ŝrodowiska zostağa utworzona z wykorzystaniem silnika OpenGL  

(komponent GLScene) kt·ry umoŨliwia tworzenie bryğowych konstrukcji takich jak ramiň robota czy 

detale Ŝrodowiska wirtualnego.  

Wirtualne Ŝrodowisko umoŨliwia tworzenie pojedynczej struktury robota z szeregiem obiekt·w 

manipulacji i wyposaŨenia przestrzeni pracy tego robota. Daje teŨ moŨliwoŜĺ kreŜlenia roŨnych 

element·w (punkt·w/linii) uğatwiajŃcych programowanie dziağaŒ i budowanie trajektorii ruchu 

ramienia.  

 

Widok Ŝrodowiska 3D 
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Kreator robota 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

Aplikacja udostňpnia szereg narzňdzi do tworzenia wybranych konstrukcji robota na podstawie 

dostňpnych szablon·w, jak i r·wnieŨ rozbudowany kreator pojedynczego ğaŒcucha kinematycznego 

nowo projektowanego manipulatora. Nowo utworzony manipulator dziňki bogatej grupie 

parametr·w moŨe byĺ skonfigurowany do przewidzianego zastosowania pod wzglňdem dziağania jak 

i wyglŃdu.  

 

Widok Ŝrodowiska 3D 
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Kreator robota 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Pierwszym etapem tworzenia wirtualnego Ŝrodowiska pracy jest utworzenie manipulatora bňdŃcego 

obiektem p·Ŧniejszego sterowania w wybranym jňzyku programowania.  

 

 

Okno kreatora wyposaŨone jest w szereg pogrupowanych list wyboru dziňki kt·rym uŨytkownik 

moŨe wybraĺ odpowiednie poğŃczenie kinematyczne dla zadanego ramienia manipulatora.  

KonstruujŃc nowe ramiň manipulatora naleŨy okreŜliĺ: rodzaj podstawy, wybraĺ czğony globalne oraz 

ich typ (jako podstawa robota lub samodzielne), wybraĺ czğony wedğug zağoŨonego ğaŒcuch 

kinematycznego w czňŜci regionalnej i lokalnej oraz na dobraĺ rodzaj chwytaka. Tak przygotowany 

ğaŒcuch kinematyczny naleŨy nastňpnie wysğaĺ do utworzenia w wirtualnym Ŝrodowisku 3D 

naciskajŃc przycisk  

Przykğad robota o ğaŒcuchu kinematycznym CBBBAA 
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Przykğad konstrukcji szeŜcio-osiowego robota bezpoŜrednio po utworzeniu i po dobraniu parametr·w 

czğon·w 

ĞaŒcuch kinematyczny 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Manipulatory i roboty przemysğowe najczňŜciej posiadajŃ otwarty ğaŒcuch kinematyczny. ĞaŒcuchy 

te skğadajŃ siň z kilku ogniw czynnych umoŨliwiajŃcych przestrzenne przemieszczanie i orientacje 

koŒc·wki roboczej, czyli efektora. KaŨde z ogniw ğaŒcucha posiada przypisanŃ do siebie literň kt·ra 

wskazuje wok·ğ kt·rej osi bňdzie siň obracağ/przemieszczağ dany czğon oraz wzdğuŨ kt·rej osi 

umieszczono korpus ramienia.  

 

Przykğad oznaczeŒ dla czğon·w obrotowych 

ĞaŒcuch kinematyczny - czňŜĺ mechanizmu w postaci kilku poğŃczonych ze sobŃ czğon·w 

tworzŃcych jednŃ lub wiele par kinematycznych, realizujŃcy zdefiniowane przeniesienie ruchu. 

ĞaŒcuchy kinematyczne moŨne podzieliĺ na: 

Otwarte ğaŒcuchy kinematyczne to te, w kt·rych koŒcowe ogniwo jest swobodne, a ğŃczy siň jedynie 

z sŃsiednim ogniwem. Ruchy poszczeg·lnych ogniw sŃ niezaleŨne od siebie mimo, Ũe chociaŨ 1 z 

czğon·w nie wchodzi w peğne poğŃczenie z innymi. Przykğadem otwartego ğaŒcucha bňdzie stopa czy 

rňka w ciele ludzkim. W robotyce wiňkszoŜĺ ramion stanowiŃ otwarte ğaŒcuchy kinematyczne.  

Zamkniňty ğaŒcuch kinematyczny to ğaŒcuch,w kt·rym ostatnio ogniwo nie jest swobodne. KaŨdy 

jego czğon jest poğŃczony z co najmniej 2 ogniwami. Z zamkniňtych ğaŒcuch·w w ciele ludzkim 

moŨemy wymieniĺ klatkň piersiowŃ i jej stawy oraz stawy miednicy. W robotyce ğaŒcuchy zamkniňte 
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to przede wszystkim ramiona o podw·jnych bŃdŦ potr·jnych prostych ğaŒcuchach, kt·rych ostatnie 

czğony sŃ ze sobŃ powiŃzane i nienapňdzane. Takimi robotami sŃ DuoPod'y i TriPod'y.  

Innym podziağem ğaŒcuch·w kinematycznych moŨe byĺ podziağ na: 

¶  kinematyczne pğaskie  

¶  kinematyczne przestrzenne  

Przykğady ğaŒcuch·w kinematycznych 

Robot 6-czğonowy o ğaŒcuchu otwartym CBBBAB 

 

Robot Scara o ğaŒcuchu otwartym CCZC 

 

Robot DuoPod o ğaŒcuchu zamkniňtym CCCCZ 
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Robot TriPod o ğaŒcuchu zamkniňtym XXXBBB 

 

Parametry czğon·w 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Wszystkie parametry czğonu pogrupowane sŃ w szereg sekcji przy czym sekcja pierwsza 

"Podstawowe wymiary" jest istotna dla prawidğowej budowy czğonu/podstawy i ma podstawowy 

wpğyw na obliczenia matematyczne zadania prostego i odwrotnego.  

 Informacja 

Klikniecie prawym klawiszem myszki w symbol parametru pozwala zmieniĺ widok edycji parametru 

i wyŜwietlenie peğnego opisu. 

Parametry niedostňpne dla danego obiektu wyŜwietlane sŃ jako niedostňpne bez oznaczeŒ.  

Podstawowe wymiary: 
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Wymiary korpusu: 

 

Dodatkowe parametry widocznoŜci: 

 

Kolory korpusu i ğoŨyska: 
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Zakresy kŃtowe (ograniczenia ruchu kŃtowego czğonu): 

 
Pozycja i kŃty obrotu (dostňpne trzy wektory - dwa dodatkowe po zmianie indeksu dotyczŃ bryğ 

importowanych z program·w CAD) 

 

Sygnağy wejŜcia i wyjŜcia: 

 

Parametry grawitacji obiekt·w wirtualnych: 

 

Podstawy robota 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Konstrukcjň robota naleŨy rozpoczŃĺ od wyboru podstawy kt·rej rodzaj uzaleŨniony jest od typu 

robota. Dostňpne sŃ 4 r·Ũne podstawy tj.: 

¶  Podstawa JOG: pojedyncze ramiň typu "Arm" lub "Scara" z jednym punktem zamocowania 

w podstawie  

¶  Podstawa XYZ: konstrukcja portalowa robota kartezjaŒskiego z czğonami liniowymi  
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¶  Podstawa DUO: konstrukcja podw·jnego ramienia robot (z dwoma punktami 

zamocowania w podstawie i poğŃczonymi nie napňdzanymi ostatnimi czğonami)  

¶  Podstawa TRI: konstrukcja robota typu "Delta" w kt·rym wystňpujŃ trzy oddzielne ramiona 

z trzema punktami zamocowania w podstawie i poğŃczonymi nienapňdzanymi ostatnimi 

czğonami  

 Informacja 

Wyb·r podstawy umoŨliwia tworzenie konstrukcji robot·w o ğaŒcuchu otwartym tj. roboty typu arm, 

scara czy kartezjaŒskie. Jak r·wnieŨ robot·w o ğaŒcuchu zamkniňtym tj. duopod czy tripod.  

WybierajŃc podstawň w kolejnych etapach naleŨy dokonaĺ wyboru poszczeg·lnych czğon·w robota 

tworzŃc w ten spos·b jego ğaŒcuch kinematyczny.  

 Uwaga 

Roboty o zamkniňtym ğaŒcuchu kinematycznym (duopody i tripody) wymagajŃ zastosowania 

ostatnich czğon·w bez napňd·w poğŃczonych ramion w punkcie koŒcowym zamocowania chwytaka.  

Wszystkie parametry dotyczŃce poszczeg·lnych czğon·w zaleŨŃ od typu czğonu: 

¶  czğony obrotowe ABC  

¶  czğony liniowe XYZ  

Dodatkowo naleŨy wprowadziĺ odpowiednie parametry dotyczŃce podstawy jak rozstaw zaczep·w 

poszczeg·lnych ğaŒcuch·w kinematycznych oraz parametry ich ğŃcznika.  

Podstawa JOG 

 

Podstawowy parametr niezbňdny do przeprowadzenia obliczeŒ zadania prostego i odwrotnego to 

wysokoŜĺ podstawy (L). Pozostağe parametry decydujŃ jedynie o wyglŃdzie podstawy. 
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Dodatkowym parametrem wpğywajŃcym na ksztağt podstawy jest parametr typu korpusu gdzie 

¶  typ 1 - konstrukcja blaszkowa  

¶  typ 2 - podstawa monolityczna "kostka"  

¶  typ 3 - podstawa monolityczna o zmiennej geometrii/ iloŜĺ naroŨnik·w moŨna ustawiĺ 

zmieniajŃc parametr "Liczba punkt·w zaokrŃgleŒ" 

typ 1 odpowiada konstrukcji blaszkowej a typ 2 monolitycznej podstawie  

 

Przykğadowe konstrukcje podstaw typu JOG 

Podstawa XYZ 

 

Wyb·r tej podstawy umoŨliwia utworzenie duplikatu pierwszego z czğon·w robota kartezjaŒskiego 

co umoŨliwia utworzenie robota "portalowego" oraz robot·w o zdwojonej osi noŜnej kt·rej ruch 

liniowy jest zsynchronizowany poprzez odpowiednie sterowanie napňdami podstawy lub teŨ 

sprzňgniecie mechaniczne obu osi. W obu przypadkach przemieszczenie "kopi" osi jest niemal 

identyczne dlatego nie wystňpuje oddzielne sterowanie dla obu napňd·w.  

Niezbňdnym parametrem jaki naleŨy podaĺ w tym przypadku to rozstaw napňd·w (L1) zdwojonych 

osi.  

 



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

123 

Dodatkowo moŨna r·wnieŨ "lustrzenie" obr·ciĺ osie liniowe wok·ğ osi korpusu napňdu. Pozostağe 

parametry wynikajŃ z ustawieŒ pierwszego czğonu i sŃ jego kopiŃ dlatego nie moŨna ich zmieniaĺ 

z poziomu parametr·w podstawy. Przykğady prezentujŃ ustawienia Obroty czğon·w: - czğon·w 

r·wnolegğych: 0 stopni podstawa i pierwszy czğon, 

- czğon·w przeciwstawnych: -90 podstawa i +90 pierwszy czğon. 

 

Przykğadowe konstrukcje podstaw typu XYZ 

Podstawa DUO 

 

Podstawa duopoda stanowi dwukolumnowa konstrukcja na kt·rych oparte sŃ dwa ğaŒcuchu 

kinematyczne/ dwa ramiona robota. Rozstaw kolumn powinien byĺ tak dobrany aby byğ mniejszy od 

sumy dğugoŜci poszczeg·lnych ramion poniewaŨ w innym przypadku nie bňdzie moŨliwe 

wyznaczenie nawet zadania prostego. 

 

Wymagane jest podanie nastňpujŃcych parametr·w: wysokoŜĺ podstawy (L),rozstaw zaczepu (D) 

obu ğaŒcuch·w kinematycznych, wprowadzenie dla 3 i 4 czğonu brak napňdu oraz dğugoŜĺ ğŃcznika 

(T) osi nie napňdzanych. 
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Dodatkowymi parametrami wpğywajŃcym na ksztağt podstawy sŃ: typ korpusu oraz liczba punkt·w 

zaokrŃgleŒ. Aby uzyskaĺ mijanie siň poszczeg·lnych czğon·w naleŨy odpowiednio dobraĺ parametry 

odsadzeŒ poszczeg·lnych czğon·w (gğownie parametr D) 

 

Przykğadowe konstrukcje podstaw typu DUO 

Podstawa TRI 

 

Konstrukcja TRIpoda oparta jest na podstawie tr·jkŃta r·wnobocznego co oznacza Ũe zaczepy 

poszczeg·lnych ğaŒcuch·w kinematycznych/ramion usytuowane sŃ na obwodzie okrňgu co 120 

stopni. Ta sama zasada dotyczy punkt·w poğŃczenia zakoŒczeŒ ğaŒcuch·w. 

Wymagane jest podanie nastňpujŃcych parametr·w: rozstaw/Ŝrednica zaczepu (D) trzech ğaŒcuch·w 

kinematycznych rozstawionych co 120 stopni, wprowadzenie dla 4,5 i 6 czğonu brak napňdu oraz 

Ŝrednicň ğŃcznika (T) koŒc·w ğaŒcuch·w. 

 

Niezbňdnym parametrem jest r·wnieŨ odsadzenie zaczepu (L1) dla konstrukcji tripoda opartej na 

napňdach liniowych w ksztağcie gwiazdy (ramiona liniowe rozchodzŃce siň promieniŜcie ze Ŝrodka 

podstawy). 

Dodatkowymi parametrami wpğywajŃcym na ksztağt podstawy sŃ: typ korpusu oraz liczba punkt·w 

zaokrŃgleŒ. 
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Przykğadowe konstrukcje podstaw typu TRI 

Czğony obrotowe ABC 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Pierwsza kategoriŃ czğon·w sŃ czğony obrotowe stanowiŃce zasadniczŃ grupň czğon·w szeregu 

konstrukcji robot·w typu "Arm".  

 

Konstrukcja tych czğon·w opiera siň na czterech podstawowych parametrach: 

¶  dğugoŜĺ czğonu - L  

¶  odsadzenie prostopadğe do czğonu i osi obrotu - D  

¶  odsadzenie wzdğuŨ osi obrotu - T  

¶  wydğuŨenie czğonu (w osi korpusu) - L1  

Czğonom obrotowym zostağy przypisane oznaczenia literowe wskazujŃce przypisanŃ mu oŜ obrotu. 

Ze wzglňdu na to Ũe opr·cz osi obrotu istotne jest poğoŨenie samego czğonu, czyli jego wydğuŨenie 

litery zostağy wybrane niejednoznacznie lecz w spos·b zapewniajŃcy najlepsze wykorzystanie 

dostňpnych opcji. Z tego powodu czğony A i C obracajŃ siň wzdğuŨ osi w kt·rej nastňpuje wydğuŨenie/ 

poğoŨenie czğonu, a czğon B jako jedyny obraca siň wok·ğ osi Y lecz poğoŨony jest wzdğuŨ osi X. 

DokğadajŃc do tego pozostağe parametry czyli odsadzenia oraz wprowadzajŃc parametr zerowego 

poğoŨenia (kŃta obrotu czğonu nieprzyjmowanego za pozycjň zerowŃ) moŨna wykorzystujŃc tylko te 

trzy typy zbudowaĺ kaŨdŃ z konstrukcji robot·w z czğonami kŃtowymi 
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Przykğadowe czğony 

Przykğadowe czğony typu A, B i C, gdzie w przypadku czğonu B wprowadzono kŃt zerowy -90 stopni 

w pozostağych przypadkach kŃt zerowy wynosi 0 stopni.  

 

Czğon A Czğon B Czğon C 

Podstawowe elementy czğonu 

Wszystkie dostňpne czğony wymagajŃ wprowadzenia szeregu parametr·w kt·re wpğywajŃ na wyniki 

obliczeŒ zadania prostego i odwrotnego oraz na sam wyglŃd elementu.  

W skğad czğonu wchodzi szereg obiekt·w takich jak: 

¶  korpus  
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¶  ğoŨyska  

¶  szkielet (symboliczna prezentacja ğaŒcucha kinematycznego oraz przyğŃcza)  

¶  bryğy 3D (opcjonalnie)  

 

Korpus: 

obiekty szare - korpusSzkielet Zakres kŃtowy obiekt bğňkitny - ğoŨyska 

Czğony liniowe XYZ 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

DrugŃ kategoriŃ czğon·w sŃ czğony liniowe stanowiŃce zasadniczŃ grupň czğon·w robot·w o 

konstrukcji kartezjaŒskiej.  

 

Konstrukcja tych czğon·w opiera siň na czterech podstawowych parametrach: 

¶  dğugoŜĺ czğonu - L  

¶  wysokoŜĺ w·zka ï D 

¶  wysokoŜĺ prowadnicy - T  

¶  przesuniňcie czğonu (w osi korpusu) - L1  
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Czğonom liniowym zostağy przypisane oznaczenia literowe wskazujŃce przypisanŃ mu oŜ ruchu. 

Opr·cz samego usytuowania osi zgodnie z kierunkiem ruchu naleŨy okreŜliĺ pğaszczyznň w kt·rej 

okreŜlona zostanie wysokoŜĺ w·zka i samej prowadnic.  

 

Ze wzglňdu iŨ poğoŨenie tej pğaszczyzny wpğywa znaczŃco na obliczenia kŃty obrotu czğonu 

wzglňdem osi ruchu zostağy ograniczone do wielokrotnoŜci 90 stopni. Obr·t czğonu moŨliwy jest 

zatem o kŃty -180, -90, 0, +90 i +180.  

DokğadajŃc do tego pozostağe parametry czyli odsadzenie L1 oraz wysokoŜci korpusu i w·zka 

(dodatnie i ujemne wartoŜci) uzyskujemy moŨliwoŜĺ zbudowania wielu typowych jak i nie typowych 

konstrukcji robot·w kartezjaŒskich jak i implementacja czğon·w liniowych w innych konstrukcjach 

np. roboty kartezjaŒskie z podstawŃ portalowŃ XYZ.  

Podstawowe elementy czğonu 

W skğad czğonu wchodzi szereg obiekt·w takich jak: 

 

¶  korpus  

¶  ğoŨyska  

¶  szkielet (symboliczna prezentacja ğaŒcucha kinematycznego oraz przyğŃcza)  

¶  bryğy 3D (opcjonalnie)  

Dostňpne sŃ r·wnieŨ dwa podstawowe typy czğon·w liniowych:  

¶  czğon typu w·zek ze Ŝlizgiem 

 
¶  czğon typu oŜ zamocowana w uchwycie 
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Przykğadowe czğony 

Przykğadowe czğony typu Y, dla r·Ũnych wartoŜci parametr·w L, D, T i L1.  

ujemna wartoŜĺ D i dodatnia T 

ujemna wartoŜĺ D i ujemna T 

dodatnia wartoŜĺ D i ujemna T 

dodatnia wartoŜĺ L1 

 

Czğony globalne 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Dostňpne czğony globalne stanowiŃ uzupeğnienie podstawowej konstrukcji robota lub oddzielne 

napňdy. Czğony te mogŃ peğniĺ r·Ũne role miňdzy innymi:  

¶  Dodatkowy czğon ramienia robota (servo-napňd)  

¶  Globalny napňd liniowy (silnik)  

¶  Transporter liniowy (silnik prŃdu stağego) 

¶  Transporter liniowy (sterowanie binarne)  

¶  Podajnik obrotowy (silnik prŃdu stağego)  

¶  Podajnik obrotowy (sterowanie binarne)  

¶  Siğownik pneumatyczny (sterowanie binarne)  
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DodajŃc czğony globalne przede wszystkim naleŨy okreŜliĺ czy stanowiŃ one dodatkowe czğony 

robota czy sŃ samodzielnymi napňdami. Wyboru tego naleŨy dokonaĺ w kreatorze ğaŒcucha 

kinematycznego robota. Pola wyboru w czňŜci globalnej: oznaczone - czğon stanowi dodatkowe 

ogniwo ğaŒcucha kinematycznego robota, odznaczone - samodzielny napňd.  

Czğon globalny jako napňd globalny robota 

 

Wybranie czğonu globalnego do peğnienia roli napňdu globalnego przemieszczania utworzonego 

ramienia robota powoduje zamocowanie podstawy robota na zakoŒczeniu danego czğonu globalnego. 

MoŨliwe jest wykorzystanie obu czğon·w globalnych jako napňdy zmiany poğoŨenia ramienia w 

przestrzeni.  

Czğon globalny jako samodzielny napňd 

 
Wyb·r czğonu globalnego jako samodzielny napňd pozwala mocowaĺ na jego zakoŒczeniu 

dodatkowe elementy tj. pojemniki, palety itp. dziňki temu napňdy te mogň peğniĺ okreŜlone funkcje. 
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aby zamocowaĺ element na zakoŒczeniu czğonu globalnego naleŨy w tabeli element·w oznaczyĺ pole 

w odpowiedniej kolumnie G1 lub G2 co spowoduje zwiŃzanie wybranego elementu z wskazanym 

czğonem globalnym.  

 

Przykğady: 

Czğony globalne jako transporter liniowy oraz podajnik obrotowy z magazynem opadowym. [Projekt: 

Ex11_A5H_Global_II]  

 

Czğony globalne jako siğowniki pneumatyczne w manipulatorze dwu napňdowym. 
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[Projekt: MecLAB_B]  

 

 

Chwytaki 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Ostatnim elementem konstrukcyjnym ramienia robota jest chwytak. Chwytak stanowi opr·cz samej 

konstrukcji, element wchodzŃcy w interakcjň z innymi obiektami sceny. Dlatego naleŨny prawidğowo 

ustawiĺ parametry aby interakcja ta byğa prawidğowa.  

Chwytaki r·wnolegğe 

 

Chwytak r·wnolegğy jako elementy chwytne posiada dwie r·wnolegle przemieszczajŃce siň szczeki, 

ich podstawowe wymiary to: dğugoŜĺ szczňk (L), dğugoŜĺ dodatkowych ramion (L1), dğugoŜĺ 

zaczepu (D) oraz rozstaw ramion (T). Na podstawie tych parametr·w wyznaczane jest poğoŨenie 

punktu TCP koŒca chwytaka.  
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 Informacja 

Punkt TCP koŒca chwytaka pozwala na sterowanie ramieniem robota w przestrzeni XYZ z kŃtem 

podejŜcia zwiŃzanym z tym punktem a nie punktem zakoŒczenia ramienia robota. Dziňki temu jest 

uğatwione sterowanie i operowanie wok·ğ obiekt·w oraz z uchwyconymi obiektami w trakcie procesu 

uczenia/ zbierania punkt·w trajektorii ruchu.  

 

Do prawidğowego procesu chwytu niezbňdne sŃ odpowiednio skonfigurowane szczeki chwytaka a w 

szczeg·lnoŜci pğytki szczek kt·re stanowiŃ element chwytny. W momencie zamykania szczňk 

chwytaka pğytki te wchodzŃ w interakcjň z obiektami i po wykryciu zetkniňcia obu pğytek z obiektem, 

aplikacja okreŜla moment uchwycenia detalu. JeŜli w trakcie zamykania nie zostanie wykryty detal a 

pğytki zetknŃ siň ze sobŃ stan ten traktowany jest jako cağkowite zamkniňcie chwytaka.  

Zmiana rozstawu szczňk realizowana jest z wykorzystaniem parametr·w zakresowy "Zakresy 

chwytu", dziňki kt·rym moŨna okreŜliĺ: 

 

¶  minimalny rozstaw szczňk przy zamkniňtym chwytaku (wartoŜĺ ta moŨe przyjmowaĺ 

wartoŜci wiňksze od 0 co pozwala symulowaĺ konstrukcje chwytak·w o niepeğnym 

zamkniňciu szczňk przystosowanych do chwytania okreŜlonych gabaryt·w)  

¶  maksymalny rozstaw szczňk przy cağkowitym otwarciu chwytaka  

¶  zerowy rozstaw szczňk okreŜla rozstaw szczek przy wydanym rozkazie zamkniňcia (stan ten 

jest przydatny w przypadku sterowania rzeczywistym robotem gdzie symulacja "cienia" 

robota ograniczona jest jedynie do odwzorowania aktualnej pozycji ramienia i nie jest 

przeprowadzany sam proces chwytu wirtualnych obiekt·w)  
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Chwytaki podciŜnieniowe 

 
Chwytak podciŜnieniowy wyposaŨony w przyssawkň wymaga ustalenia: dğugoŜĺ przyssawki 

(L), oraz dğugoŜĺ zaczepu (D). Na podstawie tych parametr·w wyznaczane jest poğoŨenie punktu 

TCP koŒca chwytaka kt·ry dodatkowo moŨna przesunŃĺ parametrem "odsadzenie punktu TCP". 

Parametr ten pozwala przesunŃĺ punkt TCP poza obrys przyssawki chwytaka dziňki czemu moŨna 

ustaliĺ jego pozycjň tak aby szybko wymieniaĺ chwytaki z przyssawki na r·wnolegğy i odwrotnie. 

Jest to istotne poniewaŨ chwytaki te majŃ inne metody chwytania. Chwytak podciŜnieniowy chwyta 

czoğem a chwytak r·wnolegğy obejmujŃc szczekami dlatego aby nie zmieniaĺ ustalonych wczeŜniej 

pozycji wystarczy zachowaĺ odpowiednie usytuowanie punktu TCP.  

 

Dodatkowym parametrem przyssawki jest Ŝrednica strefy ssania kt·rŃ reprezentuje bryğa siatki. 

PrzestrzeŒ ta wskazuje miejsce poğoŨenia obiektu w trakcie procesu przysysania tzn. jeŜli w obrňbie 

tej bryğy znajdzie siň jakiŜ obiekt gdy wğŃczone jest ssanie zostanie on uchwycony. Sam proces 

chwytu polega na przemieszczaniu detalu w stronň przyssawki do momentu aŨ nie zetknie siň on z 

pğytkŃ oporowŃ kt·ra stanowi informacjň dla aplikacji o zakoŒczeniu procesu chwytu. PoğoŨenie 

bryğy strefy ssania jak i wielkoŜĺ i pozycja pğytki oporowej moŨna ustaliĺ korzystajŃc z parametr·w 

w sekcji "Wymiary bryğy" 

Zmianň dğugoŜci i poğoŨenia strefy ssania umoŨliwiajŃ parametry zakresowe "Zakresy przyssawki", 

dziňki kt·rym moŨna okreŜliĺ: 

¶  dğugoŜĺ strefy ssania kt·rŃ stanowi r·Ũnica maksymalnego i minimalnego zakresu  

¶  pozycja Ŝrodka strefy ssania okreŜlana za pomocŃ pozycji zerowej  

  



 

Laboratorium Automatyki       Robotyka            Mechatronik RobLab  

 

135 

Przykğady chwytak·w 

Dostňpne konstrukcje chwytak·w  

 

 

R·wnolegğy typu 1 R·wnolegğy typu 2 PodciŜnieniowy 

Konstrukcja RobTrain 
Wirtualne Ŝrodowisko üü Manipulator üü 

Aplikacja RobLAB przede wszystkim zostağa utworzona do pracy z dydaktycznym robotem o nazwie 

RobTrain. Konstrukcja robota oparta na ğaŒcuchu kinematycznym 5-czğonowego robota typu "Arm" 

z oznaczeniem C B B B A.  

Oto konstrukcja robota utworzona w aplikacji RobLAB4:  
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Konstrukcja utworzona na podstawie bryğ obiekt·w *.obj wykonanych w programie typu CAD. 

WyŜwietlone z teksturami (wybranŃ kolorystykŃ poszczeg·lnych element·w czğon·w). 

 

Konstrukcja z bryğ zewnňtrznych *.stl (bez tekstur) oraz bryğ utworzonych bezpoŜrednio w aplikacji. 
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Szkielet robota oraz wskaŦniki zakres·w ruchu poszczeg·lnych ramion. 

 

Widok siatki tr·jkŃt·w wczytanych obiekt·w z plik·w *.obj  
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Znaczniki TCP 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

Znaczniki punktowe wskazujŃ istotne wsp·ğrzňdne tj.:  

¶  Punkt TCP - wskaŦnik punktu koŒca ramienia robota z/bez chwytaka  

¶  Punkt koŒca robota - miejsce zaczepu chwytaka  

¶  Punkt podstawy robota  

Punkt TCP na koŒcu 

chwytaka  

(zielony) oraz punkt kiŜci 

robota  

(niebieski) 

Punkt TCP na koŒcu kiŜci robota 

 

Kolorystyka punkt·w TCP w zaleŨnoŜci od aktualnego ukğadu wsp·ğrzňdnych przeğŃczanego w 

panelu JOG zakğadki ruchu w przestrzeni kartezjaŒskiej XYZ z zadanym kŃtem podejŜcia  

BAS - ukğad wsp·ğrzňdnych podstawy robota 

ABS - ukğad wsp·ğrzňdnych absolutny 

USR - ukğad wsp·ğrzňdnych uŨytkownika 
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Dodatkowe znaczniki wykorzystywane w aplikacji to:  

¶  Ŝlad i punkty Ŝladu  

¶  trajektoria oraz punkty edytora trajektorii  

¶  znaczniki wyŜwietlonych punkt·w z listy  

¶  Ŝlad, siatka oraz pğaszczyzny szkicu przestrzeni roboczej  

PrňdkoŜĺ symulacji 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

PrňdkoŜĺ symulacji zaleŨny od wielu czynnik·w i ustawieŒ. Podstawowe parametry wpğywajŃce na 

aktualnŃ szybkoŜĺ symulacji to: 

¶  Czy jest aktywna animacja ruchu  

¶  Ustawienia suwaka prňdkoŜci 

¶  Ustawienia parametr·w czasowych symulacji w tym przede wszystkim parametr "Stağy czas/ 

optymalna wydajnoŜĺ"  

¶  UstawieŒ opcji prňdkoŜci ruchu  

¶  UstawieŒ parametr·w trajektorii ruchu tj. iloŜĺ punkt·w poŜrednich  

 Uwaga 

Kontrola prňdkoŜci ruchu ramienia moŨliwa jest jedynie przy wğŃczonej animacji ruch. Bez tej opcji 

ruch odbywa siň z maksymalna prňdkoŜciŃ na kt·rŃ nie moŨna wpğywaĺ - brak czasowego renderingu 

pozycji element·w jaki i oddziağywaŒ Ŝrodowiska tj. dynamika obiekt·w. KaŨda pozycja jest 

bezzwğocznie szkicowana zatem sterujŃc suwakami pozycjŃ ramienia, prňdkoŜĺ ruchu uzaleŨniona 

jest jedynie od szybkoŜci przemieszczania suwaka.  

Ustawienia opcji prňdkoŜci 

Dodatkowe opcje prňdkoŜci umieszczone sŃ w panelu 

parametr·w zakğadce "Opcje dodatkowe" sekcja "Opcje 

prňdkoŜci ruchu". MoŨna tam ustaliĺ jak bňdzie 

wyznaczana prňdkoŜĺ ruchu ramienia jaki iloŜĺ krok·w w 

ruchu po jednej z wybranych trajektorii tzn. czy iloŜĺ 

krok·w w ruchu np. po trajektorii liniowej ma byĺ zaleŨne 

od parametru funkcji ruchu czy ma byĺ wyznaczana na  

bieŨŃco w zaleŨnoŜci od odlegğoŜci miňdzy punktami i wartoŜci minimalnego kroku ruchu.  
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Przykğady trajektorii ruchu 

 

Przykğad trajektorii dowolnej dla ruchu z i bez automatycznego wyznaczania prňdkoŜci. W 

drugim przypadku prňdkoŜĺ czğon·w jest jednakowa zatem szybkoŜĺ wykonania ruchu przez czğon 

nie jest uzaleŨniona od odlegğoŜci miňdzy punktami a jedyni od szybkoŜci i wartoŜci przemieszczenia 

danego czğonu dlatego czňŜĺ czğon·w koŒcu ruch w chwili gdy inne nadal siň poruszajŃ. Przy 

wyznaczaniu automatycznie prňdkoŜci ruchu czğony biorŃce udziağ w przemieszczeniu pomiňdzy 

punktami koŒczŃ ruch w tym samym momencie zatem trajektoria jest niemal identyczna w obu 

kierunkach ruchu.  

 

Przykğad ruchu po trajektorii liniowej komenda "MVS P1,5" czyli z piňcioma punktami 

poŜrednimi i z wyğŃczonŃ opcjŃ automatycznego wyznaczania krok·w trajektorii 
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Przykğad ruchu po trajektorii liniowej z wğŃczonym automatycznym wyznaczaniem krok·w 

trajektorii w pierwszym przypadku minimalny krok to 5mm w drugim 15mm.  

Dob·r trajektorii 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

 
Dob·r trajektorii ruchu pozwala na uzyskanie ŨŃdanego profilu przemieszczania ramienia od punktu 

do punktu. Dostňpne sŃ dwa profile ruchu pomiňdzy dwoma punktami:  

¶  profil dowolny: ruch odbywa siň w spos·b zaleŨny wyğŃcznie od prňdkoŜci 

poszczeg·lnych czğon·w  

¶  profil liniowy: przemieszczanie pomiňdzy punktami skrajnymi odbywa sie z 

wykorzystaniem wyznaczonych punkt·w poŜrednich kt·rych liczbň naleŨy podaĺ jako 

parametr  

W celu uzyskania bardziej zğoŨonych trajektorii ruchu wymagane jest okreŜlenie dodatkowego 

punktu podtrzymujŃcego. Punkt ten pozwala wyznaczyĺ pğaszczyznň w kt·rej bňdzie wykonywany 

ruch jak r·wnieŨ dostarcza dodatkowe informacje niezbňdne dla wybranej trajektorii. Dostňpne sŃ 

nastňpujŃce trajektorie tr·jpunktowe:  

¶  profil liniowy: ruch liniowy od punktu startowego do koŒcowego z przejŜciem przez punkt 

poŜredni  

¶  profil koğowy: ruch po wycinku koğa przechodzŃcego przez trzy punkty, punkt poŜredni 

wskazuje kierunek ruchu  

¶  profil Bezisera: ruch po krzywej Bezisera III lub IV stopnia  

 Uwaga 

Aby wyznaczyĺ poğoŨenie pğaszczyzny w przestrzeni potrzebne sŃ minimum trzy r·Ũne punkty 

dlatego naleŨy zwr·ciĺ uwagň aby przy projektowaniu trajektorii nie wykorzystywaĺ tych samych 

punkt·w.  

Projektowanie trajektorii 
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Pasek projektowania trajektorii 

- trajektoria bez interpolacji 

- trajektoria z interpolacja liniowŃ 

- trajektoria z 3-punktowŃ interpolacjŃ liniowŃ (cosinus) 

- trajektoria z interpolacjŃ koğowŃ 

- trajektoria z interpolacjŃ Bezisera 

Do cel·w zmiany prňdkoŜci ruchu moŨna siň posğuŨyĺ narzňdziami zamieszczonymi w panelu 

"Parametry" karta "Opcje dodatkowe" w sekcji "Opcje prňdkoŜci ruchu".  

Panel pozwala zmieniĺ maksymalnŃ prňdkoŜĺ dla wszystkich czğon·w oraz r·Ũne metody 

wyznaczania prňdkoŜci podczas ruchu ramienia. NajlepszŃ metodŃ uzyskania optymalnej prňdkoŜci 

ruchu jest wyb·r opcji (Automatyczne wyznaczenie prňdkoŜci). Opcja ta pozwala na automatyczne 

obliczanie aktualnej prňdkoŜci ruchu poszczeg·lnych czğon·w w zaleŨnoŜci od dğugoŜci ruchu jaki 

muszŃ wykonaĺ tak aby uzyskaĺ pğynnoŜĺ ruch i identyczny czas zakoŒczenia ruch dla wszystkich 

czğon·w.  

 

Przykğad ruchu dla automatycznego wyznaczania prňdkoŜci 

 Uwaga 

Na ksztağt np. trajektorii liniowej przy zadanej iloŜci przedziağ·w ma duŨy wpğyw odlegğoŜĺ 

pomiňdzy punktami skrajnymi oraz prňdkoŜĺ poszczeg·lnych czğon·w.  
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Przykğady trajektorii 

Przykğad trajektorii dowolnej przy stağej i r·Ũnej prňdkoŜci poszczeg·lnych czğon·w 

 

Trajektoria liniowa z r·Ũna liczba przedziağ·w (bez opcji automatycznej prňdkoŜci) 

 
Aplikacja umoŨliwia wyb·r innych trajektori z urzyciem punktu podporowego tzw. 3-punktowe 

trajektorie: 

¶  tr·jpunktowa trajektoria liniowa  

¶  koğowa interpolacja  

¶  Bezier 3-point Interpolate = Quadratic B®zier curve  

¶  Bezier 4-point Interpolate = Cubic B®zier curve  
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Szkic Ŝladu 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

 

Aplikacja umoŨliwia szkicowanie Ŝladu pozostawianego przez ramiň robota kt·ry odzwierciedla 

poszczeg·lne poğoŨenia ramienia w trakcie ruchu. Kolor linii Ŝladu moŨna zmieniĺ w panelu 

"parametry" zakğadce "Opcje dodatkowe" sekcji "Linie i bryğy".  

 

Pole kolory linii Ŝladu odpowiadajŃ za kolorystykň szkicu Ŝladu ruchu gdzie pierwszy kolor zwiŃzany 

jest z ruchem szybkim ramienia komanda MOV lub G00 drugi zaŜ kolor umoŨliwia szkic Ŝladu przy 

wykorzystaniu komend odpowiedzialnych za ruch po wybranej trajektorii np. MVS/MVR lub 

G01/G02. MoŨliwe jest wyğŃczenie koloru linii przez wybranie koloru transparentnego w·wczas Ŝlad 

nie bňdzie dla danej grupy rysowany. Pole liczbowe pozwala na ustalenie gruboŜci linii Ŝladu.  

Dodatkowym parametrem jest "Linia - krok pobrania punktu" odpowiadajŃcy za dokğadnoŜĺ 

szkicowania Ŝladu. WartoŜĺ ta odpowiada za pobieranie punkt·w w trakcie ruchu tzn. dla wartoŜci: 

¶  1: kaŨda pozycja ramienia to oddzielny punkt Ŝladu i przy wolnej prňdkoŜci ruchu punkty 

Ŝladu bňdŃ bardzo gňsto szkicowane  

¶  >1: okreŜla co kt·rŃ pozycjň ramienia bňdzie rejestrowany punkt Ŝladu  
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¶  0: rejestrowane tylko znaczŃce punkty trajektorii ruchu, w przypadku ruchu szybkiego 

rejestrowane jedynie punkty zakoŒczenia ruchu, dla trajektorii natomiast punkty poczŃtku i 

koŒca trajektorii oraz wyznaczone punkty poŜrednie (zaleŨnie od iloŜci deklarowanych 

przedziağ·w)  

 Informacja 

Szkicowanie trajektorii z zerowym ustawieniem parametru Linia - krok pobrania punktu pozwala 

wykreŜliĺ Ŝlad z rejestracjŃ jedynie najbardziej znaczŃcych punkt·w czyli np. rejestrujŃc punkty 

podporowe trajektorii ruchu  

Przykğad Ŝladu trajektoria koğowa - 8 punkt·w poŜrednich dla: 

 

¶  krok = 1 : rejestracja wszystkich punkt·w  

¶  krok = 0 :najbardziej znaczŃce punkty, zadane punkty poŜrednie  

¶  krok = 0 :najbardziej znaczŃce punkty, automatyczne punkty poŜrednie z minimalnym 

krokiem ruchu = 10mm  
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Jak widaĺ na rysunku szkic z zerowym krokiem rejestruje tylko punkty wyznaczane matematycznie 

(pozycje startu i koŒca oraz punkty poŜrednie trajektorii) dlatego w ruchu szybkim (linia zielona) nie 

zarejestrowano Ũadnego punktu poŜredniego.  

Widok Ŝladu 

 

Przycisk wğŃczenia nanoszenia Ŝladu daj moŨliwoŜĺ przerywania szkicu i go wznawiania. Aby 

skasowaĺ Ŝlad naleŨy po zatrzymaniu szkicowania wymusiĺ jego kasowanie przyciskiem  lub 

skasowaĺ wszystkie dodatki przyciskiem  

Przyciski widoku punkt·w oraz linii sğuŨŃ przeğŃczaniu pomiňdzy szeregiem opcji widoku.  
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Punkty Ŝladu 

¶  punkty w ksztağcie szeŜcianu  

¶  punkty w ksztağcie bryğy  

¶  brak punkt·w  

 

Linie Ŝladu 

¶  linia ciŃgğa  

¶  linia przerywana  

¶  linia typu spline  

¶  brak linii  

Szkic listy punkt·w 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

 

WyŜwietlenie wybranych punkt·w z uprzednio zebranej listy umoŨliwia na okreŜlenie poprawnoŜci 

utworzonej listy oraz pozycji poszczeg·lnych punkt·w.  

 

W celu wyŜwietlenia listy punkt·w naleŨy z menu podrňcznego panelu listy punkt·w wybraĺ 

opcjň WyŜwietlanie punkt·w co umoŨliwi pokazanie dodatkowej kolumny na liŜcie z polami wyboru 

dziňki kt·rej moŨliwe bňdzie wybranie punkt·w do wyŜwietlenia. OznaczajŃc/odznaczajŃc wybrane 

punkty moŨna przygotowaĺ listň do wyŜwietlenia. Oznaczenie dla punktu P0 pozwala oznaczyĺ lub 

odznaczyĺ jednoczeŜnie wszystkie punkty listy.  

Tak przygotowanŃ listň moŨna wysğaĺ do Ŝrodowiska 3D korzystajŃc z przycisku . Punkty 

oznaczone na liŜcie zostanŃ w·wczas wyŜwietlone w postaci zielonych szeŜcian·w w Ŝrodowisku 

graficznym. Aby skasowaĺ wszystkie punkty naleŨny nacisnŃĺ przycisk .  
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WyŜwietlenie listy punkt·w w Ŝrodowisku 3D 

Szkic przestrzeni roboczej 
Wirtualne Ŝrodowisko üü 

 
Wykonywanie szkic·w przestrzeni roboczej robota umoŨliwia przede wszystkim, oszacowanie 

przestrzeni w kt·rej moŨna umieŜciĺ obiekty manipulacji dla robota. Szkice te dajŃ r·wnieŨ og·lny 

poglŃd na zakresy ruchu nowo projektowanych robot·w, pozwalajŃ r·wnieŨ oszacowaĺ 

umiejscowienie ogranicznik·w ruchu poszczeg·lnych czğon·w czy okreŜliĺ/dobraĺ samŃ pozycjň 

robota w przestrzeni jego pracy.  

Roboty typu kartezjaŒskiego posiadajŃ proste przestrzenie dajŃce siň przewidzieĺ na podstawie 

pozycji i rodzaju napňd·w jednak w robotach typu Arm czy DuoPod'ach i TriPod'ach szkic 

przestrzeni moŨe byĺ duŨym zaskoczeniem dla uŨytkownika.  

Do szkicowania przestrzeni roboczej zostağo przygotowane odpowiednie narzňdzie, kt·re pozwala 

okreŜliĺ: metodň szkicu, dokğadnoŜĺ oraz wskazaĺ osie kt·re bňdŃ brağy udziağ w procesie szkicu.  
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Dostňpne sŃ dwie metody szkicu przestrzeni roboczej: 

¶  JOG - szkic w ukğadzie czğon·w  

¶  XYZ - szkic w ukğadzie kartezjaŒskim  

Opr·cz wybrania metody naleŨy okreŜliĺ kolejnoŜĺ czğon·w oraz ich prňdkoŜĺ. KolejnoŜĺ wskazuje, 

kt·re czğony/osie bňdŃ najbardziej znaczŃce, czyli kt·ry z czğon·w bňdzie przemieszczany jako 

pierwszy i po zakoŒczeniu jego ruchu z zadany krokiem (szybkoŜciŃ), dla kt·rego zostanie wykonany 

przejŜcie do kolejnego kroku tak aby powt·rzyĺ cykl przemieszczeŒ poprzedniego czğonu. 

PrňdkoŜĺ czğonu okreŜla natomiast wartoŜĺ stopni lub milimetr·wka kolejnych krok·w 

przemieszczeŒ danej osi. Im mniejsza wartoŜĺ tym dokğadniejszy szkic przestrzeni lecz jednoczeŜnie 

dğuŨszy czas samego procesu.  

JOG - szkic w ukğadzie czğon·w 

Szkicowanie przestrzeni tŃ metodŃ pozwala na przemieszczenie z zadanym krokiem wybranych 

czğon·w jednoczeŜnie nanoszŃc punkty/Ŝlad ruchu. Pozwala to naszkicowaĺ siatkň przestrzeni 

opisanej przez wybrane czğony. Niema koniecznoŜci wybierania wszystkich czğon·w gdyŨ w wielu 

przypadkach ruchy czğon·w lokalnych sŃ bardzo mağe a czasem wrňcz nie wpğywajŃ na 

przemieszczenia. Przykğadowo czğon A w robocie o konstrukcji CBBBA odpowiedzialny jest tylko 

za obr·t chwytaka i nie wpğywa on na zmianň pozycji punktu TCP. 

Dlatego najczňŜciej do szkicu przestrzeni brane sŃ jedynie czğony regionalne.  

Szkic takiej przestrzeni bywa czasem dğugotrwağy, dlatego aby przyspieszyĺ proces moŨna posğuŨyĺ 

siň opcjŃ PrzestrzeŒ zakresowa kt·ra ogranicza iloŜĺ wykonywanych ruch·w wybranych ramion 

jedynie do ich skrajnych zakres·w.  

Przykğady przestrzeni dla dw·ch kolejnoŜci czğon·w 321 i odwrotnej 123. 

 
Przykğady przestrzeni zakresowa. 
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XYZ - szkic w ukğadzie kartezjaŒskim 

Szkicowanie przestrzeni tŃ metodŃ pozwala na przemieszczenie z zadanym krokiem czğon·w 

wzglňdem osi X,Y i Z jednoczeŜnie nanoszŃc punkty/Ŝlad ruchu. Pozwala to naszkicowaĺ siatkň 

przestrzeni opisanej w ukğadzie kartezjaŒskim.  

 Uwaga 

Szkic tŃ metodŃ moŨliwy jest jedynie dla robot·w, dla kt·rych zostağo wyznaczone zadanie odwrotne, 

poniewaŨ przemieszczanie czğonu wzdğuŨ wybranej osi wymaga zastosowania odpowiednich 

obliczeŒ celem wyznaczenia pozycji poszczeg·lnych czğon·w.  

Przykğady przestrzeni TriPoda w metodzie JOG i metodzie XYZ 

 

Tryb szkicu przestrzeni w ukğadzie kartezjaŒskim umoŨliwia dodatkowo utworzenie pğaszczyzn 

(plastr·w) w jednej z wybranych pğaszczyzn. Aby naszkicowaĺ takŃ pğaszczyznň naleŨy podaĺ jednŃ 

z wartoŜci X, Y lub Z pozycji wybranej pğaszczyzny np. dla pğaszczyzn XY naleŨy okreŜliĺ pozycjň 

pğaszczyzny w osi Z czyli zmieniĺ parametr w sekcji XYZ pos. Szkic ten pozwala ograniczyĺ iloŜĺ 

punkt·w i linii do wybranej pğaszczyzny dziňki temu uğatwia to weryfikacjň pozycji obiekt·w 

manipulacji umieszczonych w zakresie tej pğaszczyzny.  

Przykğady "plastr·w" w pğaszczyŦnie XY i XZ 
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Konfigurator kontrolera 

 

Konfigurator kontrolera rzeczywistego robota stanowi oddzielne narzňdzie aplikacji RobLAB do 

kt·rego dostňp jest moŨliwy po zalogowaniu na konto administratora  

Po prawidğowym zalogowaniu na konto administratora w Panelu informacji dostňpne bňdŃ 

dodatkowe narzňdzie w tym przycisk przejŜcia do konfiguratora  

Okno konfiguratora 

 

Podstawowe sekcje okna konfiguratora kontroler robota rzeczywistego:  

¶  Tabela parametr·w  

¶  Narzňdzia operacji plikowych  

¶  Automatyczny odczyt i zapis danych  

¶  Obsğuga konsoli  

¶  Narzňdzia odczytu zapisu danych 
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Tabela parametr·w 

 

Kolumna Opis 

Nr numer parametru np. numer serwo-napňdu 

Pos pozycja serwo-napňdu [wypeğnienie] 

Min minimalna pozycja [wypeğnienie], ograniczenie zakresu ruchu napňdu 

korekta pozycji zerowej [-255..+255], pozwala przesunŃĺ pozycjň zerowŃ serwo-napňdu  

Cor z domyŜlnej 1500us +/-Cor dziňki temu niwelowane sŃ niedokğadnoŜci montaŨowe 

napňdu 

Max maksymalna pozycja [wypeğnienie], ograniczenie zakresu ruchu napňdu 

przelicznik wypeğnienia na wartoŜĺ kŃta w stopniach, moŨe byĺ inne np. dla serw  

Sus dynamixel odwr·cenie wartoŜci Sus pozwalajŃce zmieniĺ znak wyznaczanego kŃta czyli 

odwr·ciĺ  

Dir kierunek serwa numer osi przypisanej do serwo-napňdu [G1,G2,J1..J6], niekt·re osie majŃ 

przypisane  

Jog 

dwa serwa poniewaŨ serwa te pracujŃc przeciwbieŨnie obsğugujŃ tň samŃ oŜ 

FMin minimalna pozycja [wypeğnienie], zapisana w pliku 

FCor korekta pozycji zerowej [-255..+255], zapisana w pliku 

FMax maksymalna pozycja [wypeğnienie], zapisana w pliku 

BIn stan wejŜĺ binarnych 

BOut stan wyjŜĺ binarnych 

stan wejŜĺ analogowych [V - napiňcie], Nr 0 - napiňcie elektroniki, Nr 9 - napiňcie  

VAIn  

robocze 24VDC  

Enc stan enkoder·w 

Mot stan sterowania silnik·w 
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Oznaczenia kolorystyczne wskazujŃ wydzielone grupy parametr·w:  

 

 

Pliki konfiguracyjne 
Konfigurator kontrolera üü 

Operacje plikowe  

Dane zawarte w tabeli zawierajŃ parametry odczytane z pamiňci kontroler oraz odczytane z pliku 

konfiguracyjnego. Podstawowe operacje wykonywane na danych tabeli to:  

¶  Odczyt danych z pamiňci kontrolera  

¶  Ustawienie parametr·w nowego kontrolera  

¶  Zapis parametr·w do pliku  

¶  Odczyt parametr·w z pliku  

¶  Automatyczny odczyt danych z pliku i zapis do pamiňci kontrolera na podstawie numeru 

kontrolera  

 

Opis podstawowych narzňdzi operacji plikowych 

- aktualizacja numeru kontrolera wraz z niezbňdnymi parametrami 

- odczytanie wszystkich parametr·w z pamiňci kontrolera 

- przepisanie danych z tabeli kontrolera do tabeli pliku - przepisanie danych z tabeli 

pliku do tabeli kontrolera 

- odczyt danych z pliku 
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 - zapis danych do pliku 

Odczyt danych z pamiňci kontrolera 

 

Dane z kontrolera moŨna odczytywaĺ pojedynczo wydajŃc odpowiednie komendy, moŨna teŨ 

posğuŨyĺ siň narzňdziem odczytu wszystkich parametr·w jednoczeŜnie.  

 - odczytanie wszystkich parametr·w z pamiňci kontrolera 

Ustawienie parametr·w nowego kontrolera 

Nadanie unikalnego numeru  

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

celu naleŨy kliknŃĺ w tabeli w kom·rkň bez przypisanej wartoŜci tak aby w opisie panelu zmiany 

ustawieŒ parametr·w pojawiğ siň napis "Controler number" wskazujŃcy na aktywnoŜĺ zmiany 

numeru kontroler a nastňpnie z pomocŃ suwaka lub pola edycyjnego ustawiĺ poŨŃdany numer 

kontrolera. Tak przygotowany parametr numeru naleŨy wysğaĺ do pamiňci kontrolera i zapisaĺ go w 

pamiňci nieulotnej.  

Ustawienie korekt pozycji zero  

W nastňpnej kolejnoŜci naleŨy przypisaĺ poszczeg·lnym serwom nowe ustawienia korekt pozycji 

zera wysyğajŃc i zapisujŃc do pamiňci nieulotnej nowe nastawy. WprowadzajŃc korekty i wysyğajŃc 

dane do kontrolera robot na bieŨŃco bňdzie aktualizowağ pozycjň ramienia dziňki temu moŨna 

zaobserwowaĺ wyniki wprowadzanych zmian. 

Ustawienie zakresu ruchu  

Ostatecznie naleŨy ustawiĺ odpowiednie zakresy minimalne i maksymalne. aby uğatwiĺ sobie proces 

ustawienia zakresu moŨna posğuŨyĺ siň parametrem pozycji i doprowadziĺ ramiň robota do pozycji 

min i max a nastňpnie odczytane wartoŜci przypisaĺ odpowiednim parametrom. 

Zapis parametr·w do pliku 

Zapis danych moŨe byĺ przeprowadzany w dw·ch wariantach: 

- dla nowej konfiguracji kontrolera: gdzie po wprowadzeniu i zapisaniu nowych parametr·w korekt 

oraz zakres·w naleŨy jeszcze ustaliĺ przypisanie osi do poszczeg·lnych serwo-napňd·w (parametr 

Jog) oraz przypisaĺ im parametr przeliczeniowy wypeğnienia na kŃt z ustaleniem kierunku ruchu 

serwo-napňdu dla danej osi (parametr Sus).  
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 Informacja 

Dla klasycznych serw przelicznik wynosi 0.15 co oznacza Ũe: 

1 mikrosekundzie wypeğnienia = 0.15 stopnia oraz 1 stopieŒ = 4 mikrosekundy.  

- dla odczytanej konfiguracji kontrolera: po odczytaniu ustawieŒ korekt i zakresowych z pamiňci 

kontrolera naleŨy jeszcze zwr·ciĺ uwagň na ustawienia parametr·w Jog i Sus.  

 

Przed zapisaniem parametr·w do pliku naleŨny jeszcze przepisaĺ kolumny tabeli zawierajŃce dane 

korekt i zakres·w odpowiadajŃcych kontrolerowi (niebieskie kolumny) do lustrzanych kolumn 

korekt i zakres·w odpowiadajŃcych danym pliku (zielone kolumny). Aby tego dokonaĺ naleŨy 

posğuŨyĺ siň przyciskiem  

Aby tak przygotowane dane zapisaĺ naleŨy wprowadziĺ numer kontrolera w polu edycyjnym pliku 

(numer powinien byĺ taki sam jaki zostağ przypisany/odczytany kontrolerowi). Nastňpnie naleŨy 

nacisnŃĺ przycisk  co spowoduje zapisanie danych w pliku ..\Data\RobTrain.def w sekcji o 

nazwie [Robot_wersja kontrolera.numer kontrolera] np. [Robot_2.12] Odczyt parametr·w z pliku 

aby odczytaĺ dane kontrolera z pliku naleŨy ustawiĺ odpowiedni numer kontrolera w polu edycyjnym 

pliku a nastňpnie nacisnŃĺ przycisk . Odczytane dane zostanŃ odpowiednio umieszczone w 

kolumnach korekt i zakres·w plikowych oraz kolumn przypisania osi do serw i przelicznika 

wypeğnieŒ na kŃty. 

 

Odczytane dane naleŨy przepisaĺ do kolumn korekt i zakresowych odpowiadajŃcych kontrolerowi  

 , a nastňpnie przesğaĺ je do pamiňci kontrolera przycisk   (wysğanie wszystkich parametr·w  

Min, Cor i Max do kontrolera) oraz zapisaĺ do pamiňci nieulotnej  

Automatyczny odczyt i zapis danych 

 

KorzystajŃc z narzňdzia  moŨna podajŃc numer kontrolera odczytaĺ z pliku uprzednio zapisane 

jego parametry, nadaĺ podany numer kontrolerowi i przepisaĺ odczytane parametry do pamiňci 

kontrolera. 

Po wydaniu tego polecenia otworzy siň okno w kt·rym naleŨy wpisaĺ numer kontrolera a nastňpnie 

nacisnŃĺ przycisk "Wykonaj" 
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Konsola 
Konfigurator kontrolera üü 

Konsola stanowi podstawowe narzňdzie komunikacji z kontrolerem poprzez port COM. 

UmoŨliwia ona bezpoŜrednie przesyğanie komend i ramek sterujŃcych oraz odczyt nadesğanych 

danych przez kontroler. Wykorzystywane do cel·w diagnostycznych oraz gğňbszej konfiguracji 

kontrolera.  

Pole komend konsoli pozwala na wpisywanie odpowiednio sformatowanych komend 

sterujŃcych oraz zapytaŒ wysyğanych do kontrolera. WykorzystujŃc przyciski strzağem g·ra/duğ 

znajdujŃc siň w tym polu mamy moŨliwoŜĺ przewijania listy przykğadowych komend 

komunikacyjnych dla kontrolera w wersji 2. 

 

KaŨda wysğana komenda przy wğŃczonej opcji  zostanie wyŜwietlona w oknie konsoli wraz z 

odpowiedziŃ kontrolera jeŨeli takowa nadejdzie (zielona czcionka - dane wysğane, Ũ·ğta - dane 

odebrane). 

WğŃczenie opcji  umoŨliwia r·wnieŨ podglŃd komunikacji na porcie COM w przypadku 

korzystania z innych narzňdzie konfiguratora. 

Opis podstawowych narzňdzi konsoli 

- ustawienia portu COM 

- otwarcie/zamkniňcie portu COM (nawiŃzanie poğŃczenia) 

- bğŃd otwarcia portu COM 

- synchroniczna/asynchroniczna komunikacja 

- dodanie przejŜcie do nastňpnej linii na koŒcu wysyğanej komendy 

- wysğanie wpisanej komendy w polu konsoli 

- aktywacja wyŜwietlania wymiany danych na porcie COM 

- czyszczenie okna konsoli 
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Konfiguracja 

 

Opis narzňdzi odczytu/zapisu danych 

- wysğanie zapytania o parametr 

- auto wysyğanie parametru (po zmianie pola lub suwaka) 

- wysğanie nowego ustawienia parametru 

- zapisanie parametru do pamiňci nieulotnej 

- Wysğanie wszystkich parametr·w do RAM 

- Zapisanie wszystkich parametr·w w EPROM 

Odczyt parametru  

W celu odczytania parametru naleŨy oznaczyĺ go w tabeli a nastňpnie nacisnŃĺ przycisk Zapis 

parametru  

W celu zapisu parametru naleŨy oznaczyĺ go w tabeli zmieniĺ jego wartoŜĺ suwakiem lub edytujŃc 

pole edycyjne a nastňpnie nacisnŃĺ przycisk .  

ZağŃczenie przycisku  nie wymaga po zmianie wartoŜci parametru potwierdzanie jego wysğania 

przycisk .  

JeŜli ustawienia parametru sŃ ostateczne i nie wymagajŃ juŨ korekty naleŨy zapisaĺ jego wartoŜĺ do 

pamiňci nieulotnej przyciskiem .  

 Uwaga 

Wymagane parametry konfiguracji kontrolera to:  

unikalny numer kontrolera, korekta [Cor], wartoŜĺ minimalna [Min] i wartoŜĺ maksymalna [Max]. 

Pozostağe parametry nie sŃ przechowywane w pamiňci kontrolera np. przelicznik wypeğnienie/kŃt czy 

przypisanie serw do osi. 

NaleŨy pamiňtaĺ aby parametry te zapisaĺ ostatecznie do EPROM w przeciwnym wypadku zostanŃ 

one przywr·cone do wartoŜci poprzednich po wyğŃczeniu zasilania kontrolera.  

 Informacja 

Parametry tj. wejŜcia/wyjŜcia binarne, stan enkodera czy ustawienia silnika oraz ustawienia 

serwonapňd·w wynikajŃ z aktualnego ich stanu/ustawieŒ i po wyğŃczeniu zasilania sŃ zerowane.  
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PoğŃczenie z robotem 
Konfigurator kontrolera üü 

Po prawidğowo procesie konfiguracji i zapisaniu danych konfiguracyjnych do pliku moŨna 

bez przeszk·d nawiŃzaĺ poğŃczenie aplikacji z robotem celem jego sterowania i programowania.  

W tym celu naleŨy otworzyĺ bŃdŦ przygotowaĺ projekt wirtualnego Ŝrodowisk 

reprezentujŃcego konstrukcyjnie rzeczywiste stanowisko, gğ·wnie chodzi o poprawne dobranie 

konstrukcji robota i jego ğaŒcuch kinematycznego. Nastňpnie nawiŃzaĺ poğŃczenie z robotem 

rzeczywistym korzystajŃc z narzňdzi:  

- nawiŃzanie poğŃczenia z wirtualnym robotem [F7] 

- nawiŃzanie poğŃczenia z rzeczywistym robotem [F8] 

 Uwaga 

ťle dobrany ğaŒcuch kinematyczny moŨe skutkowaĺ wadliwŃ pracŃ robota.  

 

Informacja 

JeŜli wystŃpiŃ problemy komunikacji podczas nawiŃzywania poğŃczenia naleŨy sprawdziĺ ustawienia 

portu COM  oraz prawidğowoŜĺ podğŃczenia przewodu do kontrolera  

Podczas nawiŃzywania poğŃczenia realizowane sŃ nastňpujŃce czynnoŜci: 

¶  otwarcie portu COM  

¶  wysğanie zapytania o wersje kontrolera  

¶  wysğanie zapytania o numer kontrolera  

¶  odczyt danych zakresowych z pamiňci kontrolera  

¶  odczyt danych konfiguracyjnych z pliku na podstawie otrzymanego numeru kontrolera  

¶  test poprawnoŜci danych zakresowych i korekt [plik == kontroler]  

¶  test jednakowych zakres·w robota rzeczywistego i wirtualnego  

¶  odczytanie aktualnej pozycji robota rzeczywistego  

Na kaŨdym z etap·w moŨe wystŃpiĺ jakaŜ niezgodnoŜĺ w·wczas o ile aplikacja otrzymağa informacjň 

o wersji i numerze kontrolera nastŃpi otwarcie okna informacyjnego kt·re moŨe posğuŨyĺ do 

weryfikacji i naprawy wykrytych niezgodnoŜci.  
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Opis test·w i dziağaŒ  

¶  Utw·rz plik .\Data\RobTrain.def: w przypadku braku pliku konfiguracyjnego aplikacja 

umoŨliwia utworzenie go na nowo.  

¶  Zapisanie danych podğŃczonego robota: w przypadku braku danych aktualnie 

podğŃczonego kontrolera (danych dla uzyskanego numeru kontrolera)  

¶  Testuj dane zakresowe: por·wnanie danych zakresowych i korekt odczytanych z 

kontrolera i z pliku  

¶  Przepisz dane do projektu: przepisanie konfiguracji przypisania serwonapňd·w oraz 

przelicznik·w do aktualnie otwartego projektu  

¶  Ustaw zakresy robota wirtualnego: ustawienie zakres·w min i max na podstawie danych 

konfiguracyjnych podğŃczonego robota  

 Uwaga 

W przypadku problem·w z plikiem konfiguracyjnym (dwie pierwsze opcje z napisem "NON"), 

naleŨy zwr·ciĺ szczeg·lnŃ uwagň gdyŨ powodem moŨe byĺ np. uszkodzenie pamiňci kontrolera. 

Powody braku pliku lub braku danych w pliku: 

¶  Pierwsze uruchomienie aplikacji po jej instalacji: brak pliku konfiguracyjnego lub plik 

jedynie z domyŜlnymi ustawieniami (patrz metody postňpowania)  

¶  Podczas kaŨdego uruchomienia aplikacji - niezgodnoŜĺ danych: plik konfiguracyjny 

zabezpieczony przed zapisem lub uszkodzenie pamiňci kontrolera i utrata przez niego 

danych konfiguracyjnych  

¶  Zmiana kontrolera robota: wymiana lub zamiana kontrolera kt·ry jeszcze nie byğ 

uruchamiany na danym stanowisku i brak jego danych zapisanych w pliku  

Metody postňpowania: 

¶  Przerwanie poğŃczenia i skopiowanie pliku RobTrain.def z dostarczonego pendriva do 

katalogu aplikacji .\Data\..  

¶  Pozwolenie aplikacji (na wğasne ryzyko) na utworzenie pliku i zapisaniu danych 

odczytanych z kontrolera  

 

Informacja 

Page  

Okno konfiguracji i test·w moŨe wyŜwietliĺ siň podczas pierwszego uruchomienia poğŃczenia dla 

nowo utworzonego projektu. W·wczas aktywne bňdŃ tylko dwa ostatnie dziağania czyli: przepisanie 

danych do projektu i ustawienie zakres·w robota wirtualnego. Kolejne nawiŃzywanie poğŃczenia z 

tego projektu nie wywoğa juŨ okna konfiguracji i test·w.  
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Podstawy robotyki 
"Robotyka dziedzina nauki i techniki zajmujŃca siň teoriŃ, realizacjŃ i zastosowaniami maszyn 

przeznaczonych do wspomagania lub realizacji czynnoŜci energetyczno-ruchowych, sensualnych i 

intelektualnych czğowieka (nazywanych potocznie robotami)."  

 

"... MoŨe siň wiňc zdarzyĺ, Ũe staniemy siň maskotkami dla komputer·w, Ũe bňdziemy traktowani 

przez robot jak pokojowe pieski, ale mam nadziejň, iŨ jeŜli zajdzie potrzeba, zawsze bňdziemy mogli 

wyciŃgnŃĺ wtyczkň z gniazdka elektrycznego ..." 

Artur C. Clark 

wedğug 

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

Robotyka jest dziağem automatyki przemysğowej opisujŃcym zagadnienia tj.:  

¶  podstawowe pojňcia  

¶  ğaŒcuch kinematyczny  

¶  konstrukcje manipulator·w i robot·w przemysğowych  

¶  matematyczne zaleŨnoŜci stosowane przy sterowaniu robotami  

¶  sposoby programowania  

¶  podstawy uŨytkowania robot·w przemysğowych  

Podstawowe pojňcia 
Robotyka dzieli siň na nastňpujŃce dziağy:  

¶  robotykň teoretycznŃ: analiza, synteza i sterowanie mechanizm·w i napňd·w robot·w  

¶  robotykň og·lnŃ: aspekty spoğeczne i ekonomiczne zastosowaŒ robot·w  

¶  robotykň przemysğowŃ: zastosowanie robot·w w r·Ũnych gağňziach przemysğu (robotyzacja)  

¶  robotykň pomiarowŃ (metrologicznŃ): do cel·w pomiarowych, kontrolnych, 

diagnostycznych  

¶  robotykň medycznŃ: zastosowanie robot·w w chirurgii, terapii, ortotyce, protetyce i 

rehabilitacji  

¶  robotykň mobilnŃ (maszyn lokomocyjnych): budowy maszyn kroczŃcych (pedipulator·w), 

jezdnych itp. do realizacji funkcji chodu,biegu, skoku, peğzania itd.  

¶  robotykň poza przemysğowŃ (usğugowŃ lub inspekcyjnŃ): zastosowanie robot·w, szczeg·lnie 

robot·w mobilnych, do penetracji i inspekcji zamkniňtych lub niebezpiecznych dla czğowieka 

przestrzeni instalacji przemysğowych, zbiornik·w, prac podwodnych, prac w kosmosie, w 

badaniach naukowych, w celach wojskowych.  

¶  robotykň antropomorf·w (robotykň humanoid·w): budowy maszyn antropomorficznych (o 

wyraŦnych cechach budowy szkieletu lub ukğadu miňŜniowego czğowieka lub zwierzŃt).  
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Robot - cybernetyczna maszyna lokomocyjno-manipulacyjna przeznaczona do wspomagania lub 

realizacji czynnoŜci energetyczno-ruchowych, sensualnych i intelektualnych czğowieka (nazywana 

maszynŃ manipulacyjnŃ lub maszynŃ lokomocyjno-manipulacyjnŃ)  

W robotyce traktuje siň roboty jako najwyŨej zorganizowanŃ-uwzglňdniajŃc stopieŒ zğoŨonoŜci 

urzŃdzeŒ i zespoğ·w skğadowych oraz najbardziej zaawansowanŃ-uwzglňdniajŃc zakres moŨliwoŜci 

zastňpowania czynnoŜci czğowieka podklasň maszyn lokomocyjno-manipulacyjnych; 

CharakteryzujŃ siň og·lnie:  

¶  programowaniem - przez nauczanie powierzonego zadania  

¶  rozbudowanŃ sensorykŃ peğniŃcŃ funkcje zmysğ·w czğowieka (wzroku, dotyku, sğuchu i 

komunikacji gğosowej)  

¶  uniwersalnoŜciŃ zdolnoŜciŃ wykonywania r·Ũnych zadaŒ (np.wytw·rczych, inspekcyjnych, 

usğugowych)  

¶  umiejňtnoŜciŃ adaptacji okreŜlonego, inteligentnego reagowania na zmiany otoczenia i 

ŨŃdanie zmiany realizowanego zadania  

Podziağ maszyn lokomocyjno-manipulacyjnych na klasy - ze wzglňdu na spos·b sterowania: 

maszyny sterowane rňcznie, wspomagajŃce czynnoŜci czğowieka 

 

serwooperatory, teleoperatory, 

 maszyny sterowane bezpoŜrednio  maszyny sterowane 

poŜrednio,  przez czğowieka   zdalnie, przez czğowieka  

maszyny sterowane automatycznie, realizujŃce wybrane czynnoŜci wykonywane przez czğowieka 

 

manipulatory, robot, 

 maszyny sterowane stağoprogramowo   maszyny sterowane programowo  
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ĞaŒcuch kinematyczny 
Mechanizm kinematyczny jest ukğadem noŜno-ruchowym robota (og·lnie: maszyny 

lokomocyjnomanipulacyjnej lub maszyny manipulacyjnej); inne nazwy: ukğad mechaniczny, ukğad 

manipulacyjny, manipulator, ramiň robota jest zbudowany z poğŃczonych ruchowo czğon·w 

(mechanicznych, kinematycznych) w postaci ğaŒcucha (kinematycznego).  

ĞaŒcuch kinematyczny mechanizmu moŨe byĺ:  

¶  otwarty(powszechne rozwiŃzanie)  

¶  zamkniňty  

Para kinematyczna jest poğŃczeniem ruchowym dw·ch czğon·w (ğaŒcucha); kaŨdy czğon jest p·ğparŃ 

kinematycznŃ.  

PoğŃczenie kinematyczne nakğada wiňzy na poğŃczone czğony odbiera stopnie swobody, poğŃczenie 

(para kinematyczna) jest okreŜlane klasŃ, od I do V, w zaleŨnoŜci od liczby odbieranych stopni 

swobody.  

Mechanizm (ğaŒcuch) kinematyczny okreŜlajŃ trzy parametry kinematyczne:  

¶  liczba stopni swobody s 

 

gdzie: n liczba czğon·w (bez uwzglňdnienia czğon·w kinematycznie zbňdnych), pi 

liczba poğŃczeŒ (par) czğon·w kinematycznych o i tej klasie  

¶  ruchliwoŜĺ (liczba stopni ruchliwoŜci)  

 

(po unieruchomieniu pierwszego czğonu sytuacja 

typowa)  

¶  manewrowoŜĺ (liczba stopni manewrowoŜci)  
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Oznaczenia par kinematycznych 

Syntetycznego zapisu struktury kinematycznej, z uwzglňdnieniem symboliki oznaczeŒ wzorowanej 

na technice obrabiarkowej (NC), opar-tej na tzw. prawoskrňtnym ukğadzie osi ruchu  
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Pary kinematyczne 
Oznaczenia poğŃczeŒ par kinematycznych II-V klasy 
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Czğowiek ğaŒcuch kinematyczny 

 

Stağe biomechanizmu czğowieka 

¶  szkielet: 250 stopni swobody  

¶  koŒczyna: 30 stopni swobody  

¶  dğoŒ z kiŜciŃ: 22 stopnie swobody  

Para kinematyczna jest poğŃczeniem ruchowym dw·ch czğon·w (ğaŒcucha); kaŨdy czğon jest p·ğparŃ 

kinematycznŃ.  

Ruch biomechanizmu... 

... jest realizowany przy pomocy akton·w miňŜniowych (miňŜni lub ich czňŜci rozwijajŃcych 

ukierunkowanŃ siğň):  

l koŒczyna g·rna: 66 akton·w wywoğujŃcych 264 elementarne ruchy l 

koŒczyna dolna: 71 akton·w wywoğujŃcych 269 elementarnych ruch·w  

... jest realizowany w przestrzeniach: 

¶ globalnej, odpowiadajŃcej ruchom lokomocyjnym czğowieka (teoretycznie nieograniczonej, w 
warunkach produkcyjnych objňtoŜĺ stanowiska produkcyjnego, rzňdu kilku kilkunastu m3),  

¶  regionalnej, odpowiadajŃcej ruchom manipulacyjnym rňki czğowieka (ruchom ramienia przy 

unieruchomionym korpusie objňtoŜĺ ok. 0,5 m3),  

¶  lokalnej, odpowiadajŃcej ruchom orientacyjnym dğoni wraz z kiŜciŃ czğowieka (ruch dğoni 

wraz z kiŜciŃ przy unieruchomionym ramieniu objňtoŜĺ ok. 1 dm3 ; graniczna objňtoŜĺ 

chwytania ok. 1 mm3, w wa-runkach produkcyjnych > 1 cm3 ).  
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Parametry energetyczne ruchu biomechanizmu: 

¶  moc wewnňtrzna przemiany materii w organizmie czğowieka od 80 W (bezruch) do ok. 20 

kW  

¶ przy wysiğku wydatkowanym w czasie nie dğuŨszym niŨ 1 s  

¶  w warunkach produkcyjnych: od kilkuset W przy pracy acyklicznej do ok. 100 W przy pracy 

ciŃgğej  

¶  ruch lokomocyjny masy wğasnej ok. 70 kg:od ok.10 m/s (ruch kr·tkotrwağy) do ok. 1 m/s 

(ruch ciŃgğy)  

¶  ruch manipulacyjny masy obciŃŨenia: 

- 12 .. 25 kg z prňdkoŜciŃ ok. 0,8 m/s (ruch ciŃgğy) 

- do 50 kg (ruch kr·tkotrwağy)  

¶  sprawnoŜĺ: od 0,... do 0,3  

Przykğady 
MecLab 
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Mitsubishi RV-2AJ 

 

MotoMan 

 

Geometria 
Geometrii robot·w  

opis i badanie stosunk·w przestrzennych mechanizm·w robot·w 

przykğad czňŜci lokalnej robota 

a - 

{B,A,C} b 

- {B,A}  
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Czğony 
ZaleŨnoŜci matematyczne podstawowych czğon·w manipulatora. 

Opis matematycznych zaleŨnoŜci przeliczeŒ wsp·ğrzňdnych w ukğadach lokalnym i globalnym dla 

poszczeg·lnych typ·w czğon·w z wybranym poğŃczeniem kinematycznym opiera siň na 

wyznaczeniu uproszczonego zadania prostego lub odwrotnego (ograniczonego dla pojedynczego 

czğonu) Czğon typu A 

 

Cağkowita dğugoŜĺ gğ·wna czğonu jest wynikiem sumy L i T 
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Czğon typu B 

 

 

Czğon typu C 
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Cağkowita dğugoŜĺ gğ·wna czğonu jest wynikiem sumy L i T 

 

Obliczenia matematyczne 
Zadanie proste i odwrotne 

Zadanie proste polega na wyznaczeniu poğoŨenia punktu TCP w ukğadzie 

wsp·ğrzňdnych XYZ zwiŃzanym z podstawŃ robota na podstawie pozycji 

poszczeg·lnych czğon·w 
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Zadanie odwrotne polega na wyznaczeniu poğoŨenia kŃtowe ramion robota przy 

zadanym punkcie TCP w globalny ukğad wsp·ğrzňdnych XYZ 

Wektor podejŜcia chwytaka 

 

Ukğad chwytaka lub narzňdzia dla okreŜlenia wektora podejŜcia (Approach-Vector) uğoŨenia czňŜci 

roboczej chwytaka lub narzňdzia wzglňdem TCP.  

TCP (Tool Center Point) centralny punkt narzňdzia  

 
Problem niejednoznacznoŜci 

Pod pojňciem odwrotnego rozwiŃzania zadania (problemu, zagadnienia) geometrii, kinematyki i 

kinetyki robot·w rozumiemy okreŜlenie zwiŃzku pomiňdzy wsp·ğrzňdnymi przestrzennymi, 
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parametrami ruchu oraz siğami i momentami wytwarzanymi przez mechanizm robota w wybranym 

punkcie trajektorii ruchu punktu (TCP) lub trajektorii ruchu innego punktu mechanizmu a 

poğoŨeniem, parametrami ruchu oraz siğami i momentami dziağajŃcymi na mechanizm.  

ZwiŃzek ten to zwiŃzek nietrywialny poniewaŨ moŨe istnieĺ wiele rozwiŃzaŒ odwrotnych problem 

wieloznacznoŜci: informacja o TCP nie jest w stanie jednoznacznie okreŜliĺ poğoŨenia, parametr·w 

ruchu oraz siğ i moment·w dla poszczeg·lnych czğon·w mechanizmu i pozycji narzňdzia lub 

chwytaka.  

 

Przykğad wyznaczenia matematycznego rozwiŃzania zadania odwrotnego z uwzglňdnieniem 

niejednoznacznoŜci:  
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ZaleŨnoŜci wyznaczenia wartoŜci sinusa i cosinusa pğaskiego mechanizmu pozwalajŃce wyznaczyĺ 

kŃt poğoŨenia na podstawie wsp·ğrzňdnych X i Y. 

 Uwaga 
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RozwiŃzanie przewiduje dwie wartoŜci kŃta - obliczenia uzaleŨnione od wartoŜci parametru d Robot 

wieloczğonowy 

Matematyczne zaleŨnoŜci wyprowadzone dla robota piňcio osiowego zostağy wyprowadzone na 

podstawie poniŨszego schematu: 
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Przykğad wyznaczenia wszystkich rozwiŃzaŒ zadania odwrotnego (robot szeŜcio-osiowy) 

 

Zadania ukğadu sterowania 
Do gğ·wnych zadaŒ ukğadu sterowania robotem (manipulatorem, mechnizmem kinematycznym) 

zalicza siň:  

¶  reagowanie na sygnağy: 

- ukğadu pomiarowego parametr·w ruchu wğasnego mechanizmu kinematycznego (poğoŨenie, 

prňdkoŜĺ, przyspieszenie, zryw) poszczeg·lnych czğon·w mechanizmu oraz ... 

- ukğadu sensorycznego rozpoznajŃcego stan Ŝrodowiska robocze go robota (np. stan i zmiany 

przebiegu procesu wytwarzania lub wartoŜci wybranych parametr·w tego procesu) 

¶  oddziağywanie na napňdy: 

- mechanizmu kinematycznego dla zapewnienia okreŜlonego ruchu chwytaka lub narzňdzia  
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(TCP) po zadanej trajektorii, np. ruchu koordynowanego wielu osi dla zapewnienia 

przemieszczenia liniowego TCP 

- na napňdy obsğugiwanych urzŃdzeŒ technologicznych (stanowiska, linii produkcyjnej itp.) 

 

¶  reagowanie na dziağalnoŜĺ operatora programisty przez: 

- pulpit gğ·wny, 

- klawiaturň sterownika o strukturze komputerowej, 

- elementy operatorskie dodatkowych urzŃdzeŒ sterujŃcych (przyciski, rňkojeŜci itp.) oraz - 

programator (sterownik rňczny) w tym z odpowiednimi urzŃdzeniami zabezpieczajŃcymi 

pracň operatora 

Wektor podejŜcia chwytaka 
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PrzestrzeŒ robocza 
Przestrzenie ruchu (narzňdzia, chwytaka, ...) majŃ podstawowe znaczenie dla uŨytkownika maszyny 

manipulacyjnej wyr·Ũnia siň nastňpujŃce przestrzenie:  

¶  gğ·wnŃ przestrzeŒ roboczŃ: 

w obrňbie kt·rej przemieszcza siň zakoŒczenie ostatniego czğonu (lokalnego) mechanizmu, z 

reguğy sprzňgu chwytaka lub narzňdzia  

¶  pomocnicza przestrzeŒ roboczŃ: 

w obrňbie kt·rej przemieszczajŃ siň chwytaki lub narzňdzia (wymienne czğony, lokalne)  

¶  przestrzeŒ kolizyjna: w obrňbie kt·rej przemieszczajŃ siň wszystkie czğony mechanizmu, 

chwytaki i narzňdzia  

¶  strefa zagroŨenia: przestrzeŒ zabroniona dla obsğugi w czasie pracy maszyny  
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Play-back:przez obwiedzenie toru ruchu narzňdzia 

Teach-in:przez doprowadzenie do wybranych punkt·w toru 

ruchu narzňdzia 

Off-line:przez komputerowo wspomagane zaprojektowanie toru 

ruchu narzňdzia 
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Tutorial 
Przykğady wykorzystania aplikacji. 

Po uruchomieniu aplikacji i prawidğowym odczytaniu licencji naleŨy wybraĺ jednŃ z drug 

postňpowania:  

¶  utworzyĺ nowŃ konstrukcjň robota i dodaĺ elementy przestrzeni,  

¶  otworzyĺ jeden z przykğadowych projekt·w,  

¶  otworzyĺ jeden z zapisanych projekt·w.  

Niniejszy tutorial prezentuje w jaki spos·b wykonaĺ szereg podstawowych operacji w aplikacji 

RobLAB tworzŃc nowe projekty oraz programy sterujŃce. Kolejne Etapy wykorzystania funkcji 

aplikacji pozwalajŃ nauczyĺ siň jej obsğugi. 

Opisane etapy: 

¶  Tworzenie nowego projektu 

¶  Etap 1: Tworzenie projektu na podstawie szablonu  

¶  Etap 2: Sterowanie robotem  

¶  Etap 3: Tworzenie listy pozycji  

¶  Etap 4: Tworzenie programu sterujŃcego 

¶  Etap 5: Szkic przestrzeni i trajektorii  

¶  Etap 6: Dodanie element·w  

¶  Etap 7: Manipulacja obiektami  

¶  Etap 8: Sterowanie RobTrain  

¶  Etap 9: Nowa konstrukcja robota 
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Tworzenie nowego projektu 
Podczas kaŨdego uruchomienia aplikacji automatycznie zostaje przygotowana scena do 

umieszczenia nowej konstrukcji robota oraz dodania element·w dodatkowych tej przestrzeni o ile 

nie zaznaczono opcji wczytywania ostatnio edytowanego projektu (patrz "ZarzŃdzanie projektami").  

 

Etapy przygotowania sceny dziağania robota 

¶  wyb·r konstrukcji (rodzaju czğon·w) robota  

¶  utworzenie robota o domyŜlnych parametrach na podstawie wybranej konstrukcji  

¶  zmiana parametr·w i wymiar·w poszczeg·lnych czğon·w robota  

¶  dodanie element·w stağych  

¶  dodanie element·w manipulacji  

¶  zebranie punkt·w trajektorii  

¶  napisanie algorytmu programu sterujŃcego  
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Etap 1: Tworzenie projektu na podstawie szablonu 
Procedury Dziağanie 

1. Otwarcie aplikacji  

2. Utworzenie 

projektu na podstawie 

szablonu  

Aby uruchomiĺ aplikacjň naleŨy uprzedniŃ jŃ zainstalowaĺ lub podğŃczyĺ 

dysk pendrive z licencjŃ i odszukaĺ plik RobLAB.exe  

"RobTrain" Wybraĺ akcjň tworzenie nowego projektu (menu Plik/Nowy/ lub przycisk  

) a nastňpnie odznaczyĺ opcjň Projekt/ Na podstawie szablonu i 

wybraĺ odpowiedni szablon. 

 

 

Utworzony w ten spos·b projekt przed edycjŃ naleŨy zapisaĺ aby mieĺ 

peğen dostňp do wszystkich opcji edycyjnych. W tym celu naleŨy wybraĺ  

3. Zapis projektu akcjň "Zapisz jako.." i nadaĺ nowŃ unikalnŃ nazwň tworzonego projektu np. 
"Etap1"  
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Etap 2: Sterowanie robotem 
Procedury Dziağanie 

1 . NawiŃzanie poğŃczenie 

z robotem wirtualnym 

Aby nawiŃzaĺ poğŃczenie z robotem naleŨy nacisnŃĺ jeden z trzech 

przycisk·w poğŃczenia z obiektem wirtualnym   (pasek kontroli, 
panel sterowania, panel JOG).  

Wszystkie przyciski wykonujŃ to samo zadanie pozwalajŃce na sterowanie 

wirtualnym robotem w przestrzeni 3D.  

2. Sterowanie 

poszczeg·lnymi osiami 

robota 

Sterowanie osiami dostňpne jest w panelu JOG (widoczny przycisk  ).  

Zmiana poğaŨenia suwaka przypisanego do wybranej osi robota wymusi 

ruch robota do zadanej pozycji.  

Uwaga: prňdkoŜĺ ruchu dostosowywana automatycznie.  

Opcja ograniczenia zakresu ruchu  jest automatycznie zağŃczana co 

uniemoŨliwia na przemieszczenie ramienia poza zakres zapisany w 

parametrach robota dla danej osi  

3. Zamiana zakres·w   

ruchu 

Aby byğo moŨliwe przemieszczanie kŃtowe w peğnym zakresie (-180 .. 
+180 stopni) naleŨy wyğŃczyĺ opcjň ograniczenia zakresu ruchu 

(wyğŃczona opcja zakresu ruchu  ).  

Uwaga: opcja niedostňpna dla robota rzeczywistego.  

4. Wykrywanie kolizji 

Opcja zatrzymania robota po wykryciu kolizji  

WğŃczona - robot nie zmienia poğoŨenia po wykryciu kolizji np. uderzenie 
chwytakiem w podğoŨe  

WyğŃczona - robot przemieszcza siň dalej mimo wystŃpienia kolizji  

5. Sterowanie we 

wsp·ğrzňdnych XYZ 

Sterowanie XYZ dostňpne jest w panelu JOG (widoczny przycisk ).  

Uwaga: sterowanie XYZ (czyli wyznaczanie zadania odwrotnego dostňpne 
tylko dla wybranych konstrukcji robot·w)  

Zmiana poğaŨenia suwaka pozwala na przemieszczanie ramienia robota 

wzdğuŨ osi X, Y i Z oraz zmianň kŃta podejŜcia i obr·t nadgarstka.  

6. Wyb·r rozwiŃzania 

zadania odwrotnego 

Sterowanie XYZ jest moŨliwe na podstawie obliczeŒ zadania odwrotnego 

kt·re posiada niejednoznacznoŜĺ obliczeŒ. Aby zobaczyĺ wyniki r·Ũnych 

obliczeŒ zadania odwrotnego naleŨy przy wyğŃczonej opcji ograniczenia 

zakresu ruchu   (ograniczenia mogŃ powodowaĺ wystŃpienie bğňdu 

obliczeŒ zadania odwrotnego) lub przy wğŃczonej opcji zatrzymania przy 
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wykryciu kolizji  , zmieniĺ parametry delt okreŜlajŃcych wyb·r 

zadania odwrotnego.  

 

 Uwaga: przejŜcie do innego zadania odwrotnego nie zawsze jest moŨliwe 

w trybie wğŃczonej animacji ruchu (aktywna opcja clip0143b), dlatego 

moŨna jŃ wyğŃczyĺ.  

7. Bğňdy obliczeŒ  

W przypadku wykrycia bğňdu obliczeŒ wsp·ğrzňdnych XYZ nastňpuje 

zatrzymanie ramienia robota (przemieszcza siň tylko punkt aktualnie 

zadanej pozycji (czerwony punkt w Ŝrodowisku 3D) z jednoczesnym 

wyŜwietleniem w oknie informacji rodzaju bğňdu oraz zmienienie koloru 

czcionki pola wartoŜci przemieszczenia.  

wsp·ğrzňdnych XYZ  

DomyŜlnie punkt TCP umieszczony jest w na koŒcu ostatniego czğonu  

8. Zmiana poğoŨenia punktu TCP - sterowanie kŃtem podejŜcia 

robota (w sprzňgu narzňdzia) . Takie umiejscowienie punktu wymusza obr·t wok·ğ tego punktu 

przy zmianie konta podejŜcia "P".  

 

Zmiana poğoŨenia ramienia robota przy zmianie kŃta podejŜcia  

 
Aby wymusiĺ obr·t wok·ğ punktu chwytu chwytaka naleŨy zmieniĺ opcjň 

poğoŨenia puntu TCP poprzez naciŜniecie przycisku umieszczonego w 

narzňdziach paska widoku .  

Aby sterowaĺ procesem otwarcia i zamakania chwytaka naleŨy skorzystaĺ 

z narzňdzi 

 - chwytak otwarty  - chwytak zamkniňty  
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Zakres ruchu szczek chwytaka moŨna zmieniĺ w parametrach chwytaka robota w polach zakresu:  

9. Otwarcie/zamkniňcie chwytaka 

gdzie: 

14 mm - rozwarcie szczek przy zamkniňtym chwytaku 

58 mm - rozwarcie szczek przy otwartym chwytaku 

40 mm - rozwarcie szczek przy symulacji zamkniňcia chwytaka na 

obiekcie (przy wyğŃczonej animacji lub wağczonej opcji cienia dla robota 

rzeczywistego). W przypadku animacji gdy dostňpne jest wykrywanie 

kolizji chwytak zamyka siň do momentu aŨ nie uchwyci obiektu lub nie 

nastŃpi jego cağkowite zamkniňcie.  

Projekt RobTrain z zestawu szablon·w domyŜlnie ma ustawione 

powiŃzanie IO z chwytakiem co umoŨliwia odczyt stanu jego zmokniňcia 

i otwarcia jak r·wnieŨ sterowania jego stanem poprzez wybrane wyjŜcie: 

10 Sterowanie IO 

Aby wymusiĺ sterowanie szczekami chwytaka naleŨy uprzednio wğŃczyĺ 

opcjň wymuszania sygnağ·w wyjŜciowych  a nastňpnie nacisnŃĺ 

pierwszŃ diodň wyjŜcia o nazwie "close [0]".  

 

Zmiana stanu na "1" sygnağu wyjŜciowego przypisanego do chwytaka 

automatycznie uruchomi proces jego zamykania  

Uwaga: przy przypisywaniu stan·w wyjŜĺ do chwytaka naleŨy pamiňtaĺ 

Ũe:SQ [min] - stan wysoki zamyka chwytak, SQ [max] - stan wysoki 

otwiera chwytak.  
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Etap 3: Tworzenie listy pozycji 
Procedury Dziağanie 

1. Zerowanie pozycji 

robota 

W skğad listy pozycji wchodzi pozycja o numerze "P0" kt·ra reprezentuje 

aktualnŃ pozycje robota. Po dwukrotnym klikniňciu na tň pozycje kŃty 

punktu pozycji zostajŃ wyzerowane a robot przemieszcza siň do swojego 

zerowego poğoŨenia.  

Aby umieŜciĺ aktualnŃ pozycje robota na liŜcie (np. pozycje zerowŃ pod 

numerem P1) naleŨy uŨyĺ narzňdzia "dodaj pozycjň" (przycisk  w 

panelu JOG lub listy pozycji) po uprzednim wybraniu numeru pozycji w 

oknie panelu JOG.  

Uwaga: po utworzeniu projektu na podstawie szablonu naleŨy wykonaĺ 

zapis projektu inaczej opcja dodawania pozycji pozostanie niedostňpna.  

2. Dodanie nowej 
pozycji do listy 

 

Dodanie pierwszej pozycji do listy 

Aby dodaĺ kolejnŃ pozycji do listy naleŨy przemieŜciĺ ramie robota (przy 

wğŃczonym poğŃczeniu z obiektem wirtualnym) do porzŃdnej pozycji a 

nastňpnie zmieniĺ numer pozycji umieszczanej na liŜcie np. pozycja nr P2 

Uwaga: jeŜli zaznaczenie pozycji znajduje siň na pozycji P0 punkt jest 

automatycznie dodawany w innym przypadku wyŜwietlone zostanie okno 

zapytania czy nadpisaĺ, czy dodaĺ pozycje. 

  

Lista z dodatkowymi pozycjami P2 i P3 

Dwukrotne klikniecie na wybranŃ pozycje z listy wymusza ruch robota do 

zapisanych pozycji kŃtowych tej pozycji.  

W trakcie ruchu moŨna zatrzymaĺ robota w dowolnej chwili korzystajŃc z 

narzňdzia wstrzymania ruchu panelu sterowania lub po naciŜniňciu 

przycisku spacji na klawiaturze. Wznowienie ruchu moŨliwe po kolejnym 

wciŜniňciu przycisku spacji.  

3. Wymuszenie ruchu do 
wybranej pozycji 

Wymuszenie ruchu do pozycji w trakcie wykonywania poprzedniego 

zadania ruchu zmienia automatycznie punkt docelowy dla robota. 

MoŨliwe jest zablokowanie wymuszenia ruchu do innej pozycji dop·ki 

robot nie osiŃgnie poprzedniej po wğŃczeniu opcji "Koniec ruchu" z menu 

podrňcznego listy pozycji. 

4. Edycja pozycji 
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Pozycje moŨna edytowaĺ w trybie poğŃczenia z obiektem sterowania jak i 

bez poğŃczenia. KaŨdorazowe dwukrotne klikniňcie na pozycje z listy 

przesyğa dane do panelu JOG, gdzie moŨliwa jest jej edycja np. zmiana 

numeru, dodanie opisu lub modyfikacja wartoŜci kŃtowych pozycji. Po 

przeprowadzeniu edycji pozycji naleŨy wykonaĺ procedurň dodania 

pozycji do listy  ze wskazaniem podczas zapytania Ũe naleŨy 

podmieniĺ aktualnie zaznaczonŃ pozycje 

 

 

Etap 4: Tworzenie programu sterujacego 
Procedury  Dziağanie 

Podczas edycji programu sterujŃcego skğadnia programu zostanie 

automatycznie pokolorowana co uğatwia wykrycie potencjalnych bğňd·w.  

Uwaga: kaŨda zmiana (wpisanie znaku) w oknie programu zatrzymuje 

przetwarzanie programu i dezaktywuje opcje ponownego jego uruchomienie 

wymuszajŃc przeprowadzenie uprzedniej kompilacji zmienionego kodu. 

1. Edycja programu  

Przykğadowy program 

10 HOPEN "otwarcie chwytaka 

20 MOV P1 

30 MOV P2 

40 MOV P3 

50 HCLOSE "zamkniecie chwytaka 

Aby przeprowadziĺ kompilacjň kodu programu naleŨy uŨyĺ narzňdzia  

Lub nacisnŃĺ przycisk [F9] 

 

informacja o procesie kompilacji przy wğŃczonym poziomie 

rozszerzonym informacji 
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2. Kompilacja kodu  

 

Informacja o procesie kompilacji przy wğŃczonym poziomie peğnym 

informacji 

Zmiana poziomy informacji umoŨliwia peğniejszy wglŃd w proces 

testowania.  

Utworzony i skompilowany kod programu pozwala na sterowanie pracŃ 

robota. W tym celu naleŨy przy wğŃczonej opcji poğŃczenia z obiektem 

wirtualnym nacisnŃĺ przycisk  kt·ry wywoğa funkcje ciŃgğego 

przetwarzania napisanego programu. 

3. Uruchomienie programu  

Program wykonany zostanie jednokrotnie nawet jeŜli nie zostağa 
umieszczona komenda koŒca programu [END]. Komenda ta pozwala 
zakoŒczyĺ program w dowolny miejscu kodu programu jej brak jest 
sygnalizowany przez kompilator jednak nie jest to powaŨny bğŃd poniewaŨ 
bez komendy zastanŃ wykonane wszystkie linie kodu i program 
automatycznie siň zatrzyma.  

WğŃczenie opcji pracy krokowej  wymusza na uŨytkowniku 

potwierdzanie kaŨdorazowe przejŜcia do kolejnego kroku przyciskiem  

 

  

4. Praca krokowa 

Kroki programu wykonywane sŃ kolejno a wskaŦnik pokazuje aktualnie 

przetwarzanŃ komendň, robot zatrzymuje siň dopiero po zakoŒczeniu jej 

wykonania np. po osiŃgniňciu zadanego poğoŨenia.  

 

Dodanie funkcji zakoŒczenia programu  

.. 

10 End "zakoŒczenie programu 

JeŜli zostağa wprowadzona powyŨsza komenda podczas kompilacji 

zostanie wykryty bğŃd programu - zğa numeracja linii.  
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5. Edycja kodu z jednoczesnym wskazaniem (odpowiednim znacznikiem) miejsca wystŃpienia 

bğňdu  

 

 NaleŨy zatem dokonaĺ poprawek i zmieniĺ numer linii z 10 na np. 90, co 

umoŨliwi przeprowadzenie bezbğňdnego procesu kompilacji.  

6. Funkcja skoku w 

programie 

Aby umoŨliwiĺ wielokrotne przetwarzanie utworzonego kodu programu 
naleŨy umieŜciĺ funkcje skoku do wybranej linii programu np. komenda:  

.. 

60 GOTO 10 

90 END 

Po wykonaniu poprawek naleŨy skompilowaĺ i uruchomiĺ program kt·ry 

bňdzie ciŃgle wykonywany do momentu gdy uŨytkownik nie wyda 

polecenia zatrzymania programu  .  

7. Oczekiwanie na 

zamkniňcie chwytaka 

Aktualnie utworzony program w procesie zamykania chwytaka nie koŒczy 
tego procesu poniewaŨ przeskok do linii 10 wywoğuje ponownie otwarcie 
chwytaka. Aby proces zamykania/otwierania chwytaka byğ peğny naleŨy 

wğŃczyĺ opcjň  w panelu programu sterujŃcego.  

Innym sposobem sterowania procesem ruchu szczek chwytaka jest odczyt 

sygnağ·w wejŜciowych sygnalizujŃcych aktualny stan chwytaka np. sygnağ 

wejŜcia o numerze 1 aktywowany jest w momencie zamkniňcia chwytaka 

co umoŨliwia zatrzymanie programu na zakoŒczenie tego procesu.  

.. 

60 IF M_IN(1)=1 THEN GOTO 10 

70 GOTO 60 

Linia o numerze 70 jest niezbňdna aby proces oczekiwania byğ peğny 

inaczej test w linii 60 spowoduje przy nie w peğni zamkniňtym chwytaku 

przejŜcie do kolejnej linii bez wykonania skoku do linii 10. 

  



RobTrain HELP Page 189 of 200 

 

  189 

przejŜcie do kolejnej linii bez wykonania skoku do linii 10.  

Etap 5: Szkic przestrzeni i trajektorii 
 Procedury Dziağanie 

Do szkicowania przestrzeni roboczej robota sğuŨy narzňdzie  kt·re 

domyŜlnie wykrywa konstrukcje robota i definiuje najlepszŃ metodň 

szkicu. Na przykğad dla wybranej konstrukcji moŨliwe jest narysowanie 

przestrzeni w 

postaci bryğ 

obrotowej.  

1. Szkicowanie 
przestrzeni robota 

Aby zmieniĺ metodň tworzenia szkicu naleŨy posğuŨyĺ siň parametrami w 

zakğadce Opcje dodatkowe/Opcje szkicu parametr·w panelu "Parametry".  

 

 


