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Dziekujemy za wybdr naszego produktu.

Niniejsza instrukcja utatwi Panstwu prawidtowg obstuge i poprawng eksploatacje opisywanego urzgdzenia.

Informacje w Niej zawarte przygotowane zostaly z najwyzszq uwagq przez naszych specjalistow i stuzg

wytgcznie jako opis produktu. Na podstawie przedstawionych informacji nie nalezy wnioskowaé o okreslonych

cechach lub przydatnosci produktu do konkretnego zastosowania.

Instrukcja ta nie zwalnia uzytkownika z obowigzku poddania produktu wifasnej ocenie isprawdzenia jego

wtasciwo$ci. Zastrzegamy sobie mozliwo$¢ zmiany parametrow produktu bez powiadomienia.

Prosimy o uwazne przeczytanie instrukcji i stosowanie sie do zawartych w niej zalecen.

UWAGA!

Z gwarancji wytaczone sa uszkodzenia mechaniczne lub elektryczne wynikajace z przepiec,

zwarcia oraz usterki czy awarie, ktérych przyczyna jest wadliwa obstuga lub eksploatacja ze

strony Kupujacego / Operatora.
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2. Wstep

Niniejsza dokumentacja przeznaczona jest dla uzytkownikow, ktérzy posiadajg wiedze z zakresu elektrotechniki,
robotyki, uktadéw sterowania oraz obstugi systemu Windows wraz z aplikacjami kontroleréw napedoéw.

Aby w petni korzysta¢ z mozliwosci robota Tower TR300 mozliwe jest uczestnictwo w odpowiednich szkoleniach,
o ktérych mozna dowiedzie¢ sie z Naszej strony internetowej lub poprzez kontakt telefoniczny — rozdziat

L,Doradztwo techniczne i kontakt”.

2.1. Dokumentacjarobota Tower TR300

Na dokumentacje robota sktadajg sie nastepujace dokumenty:
= instrukcja obstugi i programowania robota Tower TR300,
= dokumenty zwigzane z dodatkowymi akcesoriami (opcjonalnie w zalezno$ci od wersji robota).

2.2. Oznaczenia i symbole w dokumentacji
W celu zapewnienia bezpiecznej oraz efektywnej pracy robota w instrukcji umieszczono wskazéwki, informacje

oraz ostrzezenia. Nalezy zwrdci¢ szczeg6lng uwage na nastepujace znaki.

UWAGA!

Niedostosowanie sie do uwag moze prowadzi¢ do utraty zycia lub zdrowia osob
narazonych, uszkodzen urzadzenia i/lub utrudnienia postugiwania sie sprzetem i/lub

oprogramowaniem.

INFORMACJA
Wskazowki dotyczace omawianego zagadnienia, ktére mogg zwiekszy¢ komfort pracy

/ programowania / konfiguraciji.

2.3. Pojecia uzywane w dokumentacji

Pojecie Wyjasnienie

TR300 Przemystowy, 4—o§r||gv§%/ Orobot Tower z serii
TRC1 Szafa sterujgca
MICA-TRC1-PC Oprogramowagli: :(:bngiglﬁrca;vl\\//lllzgl dedykowane
WBCprog Aplikacja do programowania sterownika
WBL WObit Basic Lang_uage — jezyk programowania
zblizony do BASIC

3. Podstawowe zasady bezpieczenstwa

Podjecie wymaganych srodkéw ostroznosci jest konieczne przed rozpoczeciem eksploatacji robota. Ponizej

znajdujg sie podstawowe zasady bezpieczenstwa zwigzane z jego obstuga:

) y | 5 Tower TR300
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Robot Tower TR300 moze by¢ uzytkowany wytacznie przez osoby doroste, posiadajace
odpowiednig wiedze oraz doswiadczenie. W celu poprawnej eksploatacji robota konieczne

jest ukonczenie szkolenia, dotyczacego zasad jego obstugi,

Robot przeznaczony jest do pracy w zaktadach przemystowych (cele produkcyjne) oraz

obszarach badawczych i naukowych,
Robot nie moze pracowac bez odpowiedniego nadzoru,

Wtargniecie w obszar ruchu robota w czasie jego pracy moze prowadzi¢ do urazéw ciata.

>>e @

Nalezy zachowac¢ odpowiednie odlegtosci bezpieczenstwa,

Ostre czy tez inne niebezpieczne narzedzia lub komponenty nie moga by¢ zamontowane
na robocie bez odpowiednich oston izabezpieczen np. obudowy. Jest to szczegdlnie

wymagane w aplikacjach do obrébki mechanicznej (frezowanie, ciecie laserem),
Nalezy zapewni¢ stabilne podtoze dla podstawy robota,

Robot zostat zaprojektowany do pracy wewnatrz obiektow zamknietych. Nalezy chroni¢

go przed wilgocig, zabrudzeniem czy tez promieniowaniem stonecznym,
Nie nalezy rozmontowywac robota,

Przetacznik zrédta zasilania powinien by¢ wytaczony, gdy Tower TR300 nie jest uzywany.

>> BB B

Szczegotowe zasady bezpieczenstwa dotyczace eksploatacji znajduja sie w rozdziale 6. Bezpieczenstwo”.

y | ; Tower TR300
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4. Opis produktu

Niniejsza instrukcja dotyczy wiasciwosci ifunkcji robota przemystowego Tower TR300. Nie nalezy jednak
ogranicza¢ mozliwos$ci aplikacji do cech opisanych ponizej.

4.1. Wiasciwosci robota

Tower TR300 przeznaczony jest do aplikacji typu ,pick and place”, pakowania, paletyzacji, montazu elementéw
oraz sortowania. Posiada 4 stopnie swobody pozwalajace na efektywna realizacje ztozonego ruchu.
Robot moze przenosi¢ fadunki o tacznej masie do 15 kg, przy maksymalnym zasiegu 500 mm (standardowy

zasieg wynosi 300 mm). W przenoszonej masie nalezy uwzgledni¢ wage chwytaka zastosowanego w aplikacji.

INFORMACJA

o Wersja podstawowa robota Tower TR300 dostarczana jest bez chwytaka.

Odpowiedni montaz przewodow robota pozwala na uzyskanie ruchu w zakresie prawie 360° wokot wiasnej osi.
Pionowa o$ robota moze by¢ dodatkowo zabezpieczona za pomoca ostony harmonijkowej przed dostepem

zanieczyszczen.

Rys. 4.1. Tower TR300

gdzie:

1) Podstawa robota i naped obrotu J1,

2) Przektadnia cykloidalna (0$ obrotowa J1),

3) Naped ramienia przesuwnego J2,

4) Naped ramienia przesuwnego J3 (0$ przesuwna Z),

5) Naped obrotu koncowki chwytaka J4 (o$ obrotowa R).

Tower TR300
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Podstawa robota wyposazona jest w wysokiej jakosci przektadnie cykloidalng, pozwalajacg na przenoszenie
duzych momentoéw obrotowych oraz skretnych.

Konstrukcja ramienia robota, oparta o modut MLAS16, umozliwia uzyskanie wysokich predkosci ruchu. Robot
sktada sie z dwoch modutdw liniowych, ktére stanowig jego dwie osie. Na przektadni zainstalowano uktad ruchu
pionowego, wykorzystujacy naped srubowo-toczny. Natomiast uktad ruchu poziomego (réwniez srubowo-toczny)

zostat zamontowany na module pionowym.

Ukfad ruchu chwytaka wyposazony jest w naped pozwalajacy na realizacje jego obrotu wokét wiasnej osi. Ramie
robota pozwala na zamontowanie dowolnego chwytaka, mozliwe jest zastosowanie wymiennika narzedzi,
umozliwiajgcego szybka wymiane chwytaka w trybie recznym Ilub automatycznym. Konstrukcja pozwala

na zamontowanie dowolnego typu oprzyrzadowania. Obrét zamontowanego narzedzia to czwarta oS.

INFORMACJA

Konstrukcja robota moze by¢ przystosowana do posadowienia jej na ukladzie jezdnym,
opartym np. o prowadnice liniowe oraz naped listwy zebatej. Dzieki temu robot zyskuje
o dodatkowg o$ ruchu, wzdluz ktérej moze przemieszczaé¢ sie z tadunkiem, na niemalze

dowolnym dystansie.

Robot moze zosta¢ dodatkowo wyposazony w réznorodne czujniki lub system wizyjny, przekazujacy informacje
o lokalizacji lub orientacji obiektu, ktéry ma zosta¢ przetransportowany.
Sterowanie robota umieszczone jest w oddzielnej szafie sterujgcej. Do sterownika robota, za posrednictwem

portu RS485 mozna podtaczy¢ panel HMI i komunikowac sie z nim w protokole MODBUS-RTU.

4.2. Dane techniczne

Specyfikacja robota

Model robota TR300-200-ML .xx

Typ robota Tower
Liczba stopni swobody 4
Jo <360°
J1 300 mm”
Zakres roboczy N
J2 200 mm
J3 < 360°
Jo 360°/s
J1 1000 mm/s”"
Maksymalna predkos¢
J2 1000 mm/s
J3 360°/s"
JO 0,1°
Rozdzielczos¢ pozycjonowania
J1 0,01 mm

y | 9 Tower TR300
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J2 0,01 mm
J3 0,1°
JO 0,1°
J1 0,05 mm
Powtarzalno$¢ pozycjonowania
J2 0,05 mm
J3 0,1°
Maksymalne obcigzenie 15 kg
Masa robota 55 kg
Sygnat +24V do sterowania chwytakiem elektrycznym.
Przytacza dostgpne dla chwytaka Sprezone powietrze (2 x przewdd 4mm) do sterowania
chwytakiem pneumatycznym.

gdzie:

* w zaleznosci od sposobu instalacji przewodoéw, wymagan klienta,
** standardowy zakres ruchu, ktéry moze zostaé zmodyfikowany zgodnie z wymaganiami klienta,
***  zalezy od rodzaju przenoszonego obiektu i sposobu chwytu,

XX - wersja robota (11, 12, 12H)

JO — o0s obrotowa w podstawie,
J1 - 0$ pozioma ,

J2 — 0$ pionowa (Z),

J3 — 0s$ obrotowa chwytaka (R).

Specyfikacja szafy sterujacej

TRC1-2K

Model
Zasilanie 1 fazowe, AC 230 V, 50/60 Hz
Pobdér mocy maks. 1.6 kW
Typ kontrolera ruchu MIC4-2412

Uktad bezpieczenhstwa

Przekaznik bezpieczenstwa kategorii 4
zgodny z normg EN 60204-1

Wytacznik bezpieczenstwa na szafie sterujacej, oraz
zewnetrzny.

Wejscia uniwersalne

8 (optoizolowane)
Stan niski: <2V, Stan wysoki: +5...+24 V

Minimalna dtugosc¢ impulsu: 10 ms

Woyjscia uniwersalne

6
Stan niski: 0 V, Stan wysoki: +24 V
Maksymalne obcigzenie 500 mA / wyjscie

Zewnetrzne sygnaty sterujgce (Start, Stop, Tryb pracy,
STOP bezpieczenstwa)

Tower TR300
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COM1: RS485 (MODBUS-RTU SLAVE)
Komunikacja COM2: RS232 (PC)
USB: 1.1, 2.0 (PC)

Temperatura pracy 5-50 °C

Masa 55 kg

Przewody

Dtugosé niestandardowa

Przewéd Dtugos¢ standardowa [m]

[mm]

Przewody silnik — szafa 3
sterownicza

Robot Tower TR300 moze byé wykonany w kilku wariantach:

TR300-200-ML.11
Cechy:

= kompaktowa i lekka konstrukcja,

» wysoka powtarzalnos¢ pozycjonowania,

= umiarkowana predkosg¢,

=  mozliwo$¢ przenoszenia duzych obcigzen,

» dopuszczalny wiekszy zakres w osi poziomej,

» cicha praca.

TR300-200-ML.12

Cechy:
» wysoka powtarzalno$é pozycjonowania,

» bardzo wysoka predkos¢ pracy,

= bardzo sztywna konstrukcja,

=  mozliwos$¢ przenoszenia duzych obcigzen,

= dopuszczalny wiekszy zakres w 0si poziomej,

= cicha praca.

TR300-200-ML.12H
Cechy:

= wysoka powtarzalno$¢ pozycjonowania,

» bardzo wysoka predkos¢ pracy,

= sztywna konstrukcja,

=  mozliwos¢ przenoszenia duzych obcigzen,

» dopuszczalny wiekszy zakres w 0si poziomej,

= naped osi pionowej ostoniety przed zanieczyszczeniami.

Tower TR300

-11- Instrukcja obstugi v1.0.4




4.3. Szafa sterujaca TRC1

Szafa sterujgca TRC1 stuzy do sterowania robotem Tower TR300. Na lewej i prawej Sciance szafy dostepne sg

ztgcza do podtgczenia robota oraz sygnatéw zewnetrznych oraz zasilania.

UWAGA

Wewnatrz szafy sterujace wystepuje grozne dla zdrowia i zycia wysokie napiecie.

A Szafa sterujaca moze by¢ otwierana tylko przez wykwalifikowane osoby.

4.4. Opis panelu przedniego szafy sterujacej

| RESET | WEACZNIIK |

./gPTw,{,;\
/& QX RESET POWER
/ \\‘ = @
&J

FSTOP POWER

WYLACZNIK
GLOWNY

Rys. 4.2. Widok panelu przedniego szafy sterujacej

e ESTOP - przycisk bezpieczenstwa
e RESET - reset stopu bezpieczenstwa (pod$wietlenie oznacza wigczone zasilanie napedow)
o POWER - sygnalizacja zasilania szafy

e WLACZNIK - gtdwny wtacznik zasilania

Tower TR300
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4.5. Opis zlacz szafy sterujacej

5 |
X3 L1
e | X1(comn) : ” X7 [enc1 O]
14
R$232 B
B X2 comz) § K8 M
‘ =) { X9 [Enc3
- o &0
X4 X6
{_’, |
( )
| |

Rys. 4.3. Ztacza szafy sterujacej

e X1 - zlgcze komunikacyjne RS232 (COM2)

e X2 - zlgcze komunikacyjne RS485 (COM1)

e X3 - zlgcze sygnatdéw kontrolnych (Start, Stop, Tryb pracy, Stop bezpieczenstwa)
e X4 — zigcze wejsé i wyjs¢ uniwersalnych dla uzytkownika

e X5 — zlgcze silnikow dla robota

e X6 — zlgcze sygnatowe dla robota

o X7, X8, X9 — zlacza enkoderéw dla robota

X1 - R485
Zigcze interfejsu RS485 (COM1) umozliwia sterowanie robotem

= w protokole MODBUS-RTU. Moze zosta¢ wykorzystane np. do kontroli

485-B — 485-A robotem z zewnetrznego urzadzenia (Modbus master), przesytania
[
485-GND —

informacji z systemu wizyjnego itp.

‘L 2] 1 — RS485 A (+), 2 - RS485 B (-), 5 — RS485 GND
X2 - RS232
5 Zlgcze interfejsu RS232 (COM2) przeznaczone do komunikacji

T z komputerem PC.

RX—
GND— 2 -RS232TX, 2-RS232 RX (-), 5— RS232 GND

= O —

X3 - CONTROL Zigcze z sygnatami wejsciowymi stuzacymi do kontroli pracy robota.

y | 13 Tower TR300
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+24V — napiecie do aktywacji wejsc

2. ESTOP - wejscie zewnetrznego przycisku STOPU

- BEZPIECZENSTWA
STOP 4 [ ® 1 +24V _ .y . . . .y .
el 3. START - wejscie uruchomienia programu (aktywne, gdy wejscie

6e 3 | START MODE jest w stanie wysokim)
Lj’ 4. STOP - zatrzymanie programu / robota
MODE — wejscie trybu pracy (uczenie / praca)
X4 -1/0
X4 Zlacze sygnatéw wejsciowych / wyjsciowych dla uzytkownika.
our1 B ) i 1 — 8: wejscia uniwersalne IN1...IN8 (stan niski OV, wysoki 5..24V)

ouT2 106 e2 | N2 g _ 14: wyjécia uniwersalne OUT1...OUT6 (stan niski: OV, stan wysoki:
QuT3 Me 3 IN3

OUT4 IS SEEREdR IN4 +24V, maks. obcigzenie 500mA / wyjscie)
OuUTS 13 @ ®5 INS
OUT6 |14e @6 | IN6 15 — wyjScie napiecia zasilania wyjs¢ +24V
+24Vout i5e o7 IN7 . . .
GNDVout [16e 8 | IN8 16 — masa zasilania wyj$¢

Ztacze sygnatow sterujacych X3
Ztacze pozwala podtaczy¢ np. zewnetrzny pulpit do uruchamiania / zatrzymywania programu oraz zewnetrzny
STOP BEZPIECZENSTWA.

i |

[ -y
STOP 4 e l 1 +24V ESTOP
MODE 5 2 ESTOP
6e @3 ‘ START
":—I“ ’l— START
1

Rys. 4.4. Przyktad podiaczenia zewnetrznego stopu bezpieczenstwa i przycisku uruchamiajacego
program do ztacza X3

o By mozliwa byla praca robota konieczne jest podtaczenie przynajmniej

zewnetrznego przycisku bezpieczenstwa do wejscia ESTOP.

Ztacze sygnatow wejsé/wyjsé X4

Na ztgczu tym dostepnych jest 8 uniwersalnych wejs¢ oraz 6 uniwersalnych wyjs¢, ktére moga by¢ wykorzystane
do sterowania robotem lub zewnetrznymi elementami wykonawczymi.

Wejscie jest aktywowane po podaniu napiecia 5...24V.

Gdy wyjscie jest aktywne pojawia sie na nim napiecie +24V, gdy nieaktywne OV. Maksymalne obcigzenie
wyjscia to 500mA.

Tower TR300
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o Wyjscie OUT6 jest takze wyjsciem sterowania chwytakiem (steruje zaworem dla

chwytaka pneumatycznego, generuje napiecie +24V dla chwytaka elektrycznego)

4.6. Oprogramowanie sterujace

Oprogramowanie MIC4-TRC1-PC stuzy do konfiguracji oraz programowania kontrolera ruchu w ktéry
wyposazony jest szafa sterujgca robotem TOWER.

Oprogramowanie dziata na komputerze klasy PC, z systemem Windows (XP, Vista, 7, 8, 10). Programowanie
odbywa sie przez port RS232 (dostepny na zigczu szafy X2 — COM2) lub przez port USB (dostepny w szafie
w sterowniku MIC4-2412). Port USB pozwala takze na aktualizacje oprogramowanie wewnetrznego sterownika.

INFORMACJA
o Nie zaleca sie uzywania potgczenia USB w aplikacjach, w ktérych moga pojawiac sie

spore zaklécenia (np. sterowanie serwonapedami AC).

4.7. Kompletacja zestawu

Zestaw z robotem TR300 w podstawowej konfiguracji sktada sie z :
e Robota Tower TR300
e Szafy sterujacej TRC1
e Dokumentaciji

e Oprogramowania

Tower TR300
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5. Instalacja

Do prawidtowego dziatania Tower TR300 wymagane jest przestrzeganie wytycznych dotyczacych poprawnego

ustawienia systemoéw. Ponizsze informacje pozwola na odpowiednig instalacje robota.

5.1. Ustawienie robota

Robota Tower TR300 nalezy zamontowa¢ na stabilnym podtozu, tak by jego praca przebiegata prawidtowo i nie

spowodowata kolizji lub awarii np. w wyniku utraty réwnowagi czy drgan.

5.2. Podtaczanie sygnatéw do szafy sterujacej

Przed podtaczeniem zasilania szafy sterujgcej nalezy poditgczy¢ odpowiednie przewody od robota, zgodnie z ich
opisem do gniazd X5, X6, X7, X8, X9 (zlacza opisane w rozdziale 4.3)

Nalezy takze podtaczyé zewnetrzny obwodd bezpieczenstwa do zigcza X3.

:

‘I xv\aW+-.—
2
1

X8 -

X5
il
|

™ X9 EETE
-
B
=

L —
L
Rys. 5.1. Podtaczenie sygnatéw z robota do szafy sterujacej
. Tower TR300
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6. Bezpieczenstwo

W niniejszej instrukcji zawarto informacje dotyczace bezpieczenstwa, ktére nalezy stosowaé w celu ochrony
przed zagrozeniami oraz unikniecia usterek i awarii. Przestrzeganie ponizszych zasad nie gwarantuje, catkowitej
pewnosci poprawnego dziatania aplikacji. Stosowanie ponizszych zalecen nie zwalnia uzytkownika z
koniecznosci, zachowania wzmozonej uwagi i przestrzegania zasad BHP.

Naruszenie integralnosci robota poprzez podigczanie dodatkowych komponentéw lub zmiana oprogramowania
mogg spowodowaé jego nieoczekiwane dziatanie. Za jakiekolwiek zmiany powodujace uszkodzenie systemu

robota catg odpowiedzialno$¢ ponosi uzytkownik.

6.1. Ogdlne zasady

Robota nalezy uzytkowac wytacznie w sposdb zgodny z przeznaczeniem i przy catkowitej sprawnosci systemu
(elektryka, mechanika, oprogramowanie itd.).

Nalezy pamietaé, ze zastosowany system zabezpieczen nie gwarantuje catkowitego bezpieczenstwa. Btedy w
montazu, defekty mechaniczne oraz inne nieprzewidziane zdarzenia mogg prowadzi¢ do uaktywnienia sie
zagrozen.

W przypadku koniecznosci przebywania osoéb w strefie pracy robota, podczas jego postoju niezbedne jest jego

odpowiednie zabezpieczenie przed niezamierzonym uruchomieniem.

6.2. Instalacjarobota

Instalacja robota powinna zostaé przeprowadzona zgodnie z informacjami zawartymi w rozdziale 5.

6.3. Zabezpieczenia

Szafa sterujgca robotem posiada niezbedny ukiad bezpieczenstwa oparty m.in. o przekaznik bezpieczenstwa
kategorii 4, ktéry kontroluje stan gtéwnego stycznika zasilania napeddéw oraz powoduje jego odtaczenie

w przypadku roztagczenia obwodu bezpieczehstwa.

Obwdd bezpieczenstwa robota sktada sie z potaczonych szeregowo przycisku STOPU BEZPIECZENSTWA
zamontowanego na szafie sterujacej, zewnetrznego przycisku bezpieczehstwa podtgczanego do ztacza X3 oraz
dodatkowego sygnatu pochodzacego np. z czujnika (czujnikdow) otwarcia drzwi klatki robota, podtaczanego do
ztgcza X6.

Kazde roztaczenie obwody bezpieczehstwa spowoduje zadziatanie ukfadu bezpieczehAstwa i odigczenie
napedéw (gasnie podswietlenie na przycisku RESET). By ponownie wigczy¢ napedy nalezy wycisnaé wcisniete
przyciski bezpieczenstwa / zewrzeé zewnetrzne obwody bezpieczenstwa, a nastepnie wcisng¢ przycisk RESET.

Kontrolka na przycisku RESET powinna sie zapalic.

y | 17 Tower TR300
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RESET POWER
( )

Stop bezpieczenstwa — X4 Stop bezpieczenstwa

GLOWNY
‘ zewnetrzny

it ':, - ]

NIt DOTYKACH
URZAGZEN ELEKTRYCZNE

Rys. 6.1. Stop bezpieczenstwa na szafie sterujacej i na zewnetrznym pulpicie podtagczonym do ztgcza X3

6.4. Obszar roboczy

Obszar ruchu robota powinien byé zabezpieczony przed dostepem oséb w czasie jego pracy. Wielkos¢ stref

ochronnej wynika z dtugosci ramienia poziomego.

Przestrzen

Przestrzen
robocza
manipulatora

1
0

Rys. 6.2. Obszar roboczy robota (widok z géry)

Ponadto konstrukcja ochronna:

= musi byé odporna na obcigzenia zwigzane z sitami osigganymi w czasie pracy robota oraz inne warunki
Ssrodowiska pracy,

= nie moze powodowac¢ powstawania nowych zagrozen,

=  musi by¢ zgodna z odpowiednimi wymaganiami.

Nalezy zachowa¢ odpowiednie odlegtosci bezpieczenstwa.

Tower TR300
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Czujniki podtgczone do obwodu bezpieczenstwa, roztaczajg obwdd w momencie naruszenia zabezpieczen (np.

otwarcie drzwi klatki). Nalezy ponadto zwréci¢ uwage na nastepujace aspekty:

= Liczba drzwi w ogrodzeniu ochronnym musi byé ograniczona do minimum,

=  Mozliwosé uruchomienia robota powinna by¢ zablokowana do momentu zamkniecia i zabezpieczenia drzwi
konstrukcji ochronnej,

= Jesli drzwi zostang otwarte podczas pracy robota, zabezpieczenie wylgczenia awaryjnego musi zostaé

zatgczone.

W celu ochrony przed zagrozeniami konieczne jest zastosowanie konstrukcji bezpieczenstwa i/lub innych

srodkow bezpieczehstwa.

6.5. Oznaczenie

Aplikacja robota Tower TR300 powinna by¢é odpowiednio oznaczona ze wzgledow bezpieczenstwa.
Umieszczone symbole czy tabliczki nie mogg by¢é modyfikowane ani usuwane. Oznaczeniami sa;

=  Tabliczki znamionowe, parametréw, informacyjne,

=  Znaki ostrzegawcze,

=  Symbole bezpieczenstwa,

=  Odpowiednie oznaczenia przewodow (rowniez kolor).

INFORMACJA

o Oznaczenia obecne na aplikacji moga sie nieznacznie rézni¢ od przedstawionych w instrukcji ze

wzgledu na ich aktualizacje.

6.6. Obowiazki operatora

Operator robota Tower TR300 powinien stosowac sie do wymogdéw eksploatacji, bezpieczenstwa, wszelkich

zasad podanych w niniejszej instrukcji oraz ogdlnych zasad BHP. Uzytkownik aplikacji musi zadbac¢ o

bezpieczenstwo innych oséb znajdujacych sie w poblizu.

Osoba konfigurujgca oraz montujgca robota Tower TR300 wykonuje jego instalacje wedtug wymogoéw

bezpieczenstwa podanych w instrukcji. Jest ona odpowiedzialna za:

= Ustawienie robota wraz z uktadem sterowania i potrzebnymi komponentami,

=  Podtaczenie przewodow, umozliwiajgc poprawne dziatanie robota,

= Instalacja odpowiednich systeméw bezpieczehstwa.

Wymagania stawiane operatorowi robota TR300:

= Zapoznanie sie z dokumentacjg dotyczacej robota Tower TR300,

=  Odbycie szkolenia z obstugi robota (wykonywanie danych dziatan),

= Czynnosci, ktore skladajg sie na obstuge robota musza by¢ dokonywane przez wykwalifikowane osoby,
ktére dzieki swojemu wyksztatceniu iumiejetnosciom bedg potrafic oceni¢ prace robota iewentualne
zagrozenia ptyngce z wykonywanych procedur.

y | 19 Tower TR300
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Ponizsza tabela przedstawia zestawienie zakresu dziatan personelu obstugujacego robota:

Zadanie Operator ‘ Programista Serwisant

Uruchamianie
i wylaczanie uktadu X X X
sterowania robota

Uruchamianie /
zatrzymanie programu

X
X
X

Wybér programu X

Tryb manualny

Programowanie

X X [ X | X

Konfiguracja

Uruchomienie

Konserwacja

Naprawa

Wytaczenie

Transport

X [ X X | X | X [ X [X |X |X [X

Inne... X X

INFORMACJA
c Dziatania dotyczace instalacji lub modyfikacji ukladu elektrycznego i mechanicznego

powinny byé prowadzona wytacznie przez wykwalifikowane osoby.

6.7. Transport

Nalezy przestrzega¢ zasad przewozenia robota Tower TR300 w odpowiedniej pozycji, ktéra nie naruszy uktadu
mechanicznego, ani elektrycznego. Transport powinien odbywac sie zgodnie z wytycznymi ponize;j:

=  Przewody nie moga by¢ podtgczone do szafy sterowniczej,

=  Drzwi szafy sterowniczej muszg by¢ zamkniete,

=  Przewody robota nalezy odpowiednio zabezpieczy¢ przed uszkodzeniami,

= Robot powinien by¢ przewozony w pozycji pionowej

= Poszczegodlne osie robota powinny byé unieruchomione

Tower TR300
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7. Ramie robota Tower TR300

7.1. Geometria

1032,5
| N

776,53

361,5

300

200
300

168,15

n
™~
=l

Rys. 7.1. Wymiary gabarytowe robota Tower TR300

Rysunek pokazuje dtugosci i zakresy pracy osiggane przez robota Tower TR300 we wszystkich osiach. Rysunek
uwzglednia wymiary przyktadowego chwytaka.
Dtugosci moga réznic sie w zalezno$ci od:

* zakresu roboczego

** od napedu

7.2. Zlacza przy koncoéwce chwytaka

Przy osi obrotowej chwytaka dostepne sg zlagcza umozliwiajgce podigczenie chwytaka pneumatycznego lub

elektrycznego (dwa przytacza powietrza @5mm, ztacze sterujace +24V).

Tower TR300
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Zigcze sterujace +24V

Przytacza powietrza

Rys. 7.2. Widok chwyta wraz ze zlgczami sterujgcymi

7.3. Montaz kotnierza pod chwytak

Chwytak montowany jest do robota za pomocg adaptera przedstawionego na rys. 7.3.

Rys. 7.3. Adapter do montazu chwytaka

7.4. Podstawarobota

Stot robota wyposazony jest w cztery nogi o regulowanej wysokosci. Przed rozpoczeciem pracy catg podstawe

nalezy wypoziomowac.

y | - Tower TR300
www.wobit.com.p Teet Instrukcja obstugi v1.0.4



8. Uruchamianie robota

INFORMACJA

Przed rozpoczeciem pracy robota, nalezy dokladnie sprawdzi¢ jego montaz, stan wiacznikow
bezpieczenstwa, sprawnosé¢ urzadzen dziatajacych w uktadach mechanicznym i elektrycznym

oraz czy nie wystepuja zadne btedy.

Po poprawnym zamontowaniu robota oraz podtaczeniu przewoddéw od robota do szafy sterowniczej nalezy
podtaczy¢ przewdd zasilajgcy do gniazda zasilania. Wiaczenie zasilania nastepuje przez przetgczenie

przetgcznika gtéwnego w pozycje ON. Zasilanie sygnalizowanie jest zapaleniem kontroli POWER.

Tower TR300
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9. Oprogramowanie MIC4-TRC1 PC

9.1. Instalacja oprogramowania MIC4

Instalacja aplikacji

-TRC1 PC

sprowadza sie do pobrania odpowiedniego skompresowanego folderu ze strony

www.wobit.com.pl. Plik nalezy znalez¢é na stronie robota TOWER TR300 w obszarze Download lub w zaktadce

,Pliki -> Oprogramowanie” na stronie gtoéwnej. Najnowsza wersja oprogramowania znajduje sie zawsze

na stronie firmy WODit.

INFORMACJA

Z pobranego pliku w formacie .zip nalezy wyodrebni¢ wszystkie pliki do nowego folderu,

a nastepnie nalezy uruchomié plik MIC4_TOWER.exe jako administrator (klikajac prawym

przyciskiem myszy na ikone programu i wybierajac opcje ,,Uruchom jako administrator”).

W przeciwnym wypadku program moze nie wykry¢ zainstalowanych portow COM.

Okno programu powinno pojawi¢ sie na ekranie i by¢ gotowe do programowania.

Stan/symulacja wejsé IH1 - TN8

ORoNoONONORGEGEO]

T3 MICA-TRCL PC vers 1.20 ==
- . — a—_ - - [
Pofaczenie  Opcje Info
5 Sterowanie manualne Konfiguracia Program ruchu ' Rejestry uiyﬂwwmia‘
Tryb (Input MODE) Status
- | BEEDY
Napedy M1 (1) M2 (12) M3 (13/Y) M4 (34/R)
| sTaTus: - Poka
|
i| PREDKOSC 0 sl 0 fmm/s] 0 [mmfs] 0 Ist/s]
POZYCIA 0 [=t] 0 Mmml [mm] @ [st]

Stan/symulacja wyjsé OUT1 - OUT6

ONORONONONG

@
S
1
8

| Predkosé 1% J0G
Min | € D F Max
. s
o

° /8

J4(R)-

v
JA(RW
lokwj orientacig R

@

Wil

=

Sterowanie manualne (ZABLOKOWANE - tryb pracy aktywny)

BAZOWANIE |

*,’s Zapiszpozycie

|| status: ..

Rys. 9.1. Okno programu MIC488-PC

STOP

9.2. Elementy interfejsu programu
72 MICA-TRCI PC ver: 1.20 W I
|Potaczenie _Opcje Info | 1 2 3
5 Sterowanie manualne B program ruchu ' Rejestry uzytonnika

14
Rys. 9.2. Pasek

-24-
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narzedzi
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1) Pasek narzedzi

2) Sygnalizacja potaczenia ze sterownikiem

3) Uruchomienie okna z podgladem stanu wej$¢-wyjsé

4) Zaktadka stuzaca do manualnego sterowania napedami
5) Zaktadka z ustawieniami sterownika

6) Zakladka zwigzana z tworzeniem programéw ruchu

7) Zakitadka z podgladem rejestrow uzytkownika

Pasek narzedzi:
» Potaczenie — konfiguracja potaczenia sterownika robota z programem
» Opcje — ustawienia programu MIC4-TRC1 PC
» Info — informacje o programie MIC4-TRC1 PC

9.3. Podtaczenie kontrolera MIC4-2412 do komputera

) STEROWANIE
WYJSCIA NAPEDAMI

| I

[123 45600 133856 12345 67 8 0000 K OR 10K SR oLk o0
oo o R R
aursurs S contnon

R3232 / U S B MIC4-2412 4 - axis motion controller

Qe

aaaaaa

con .

O 00600000 W

ODWOM-O n 00000000
cou2 g e

=
o
£
N
B
=
N

POWER como com npuTS

|

RS485 WEJSCIA
Rys. 9.3. Schemat potaczenia MIC4-2412 z PC

Potaczenie USB

Do potaczenia przez USB nalezy uzy¢ przewodu USB typu A — B mini. Po podiaczeniu do komputera mozna
wilgczy¢ zasilanie sterownika iuruchomi¢ program MIC4-TRC1 PC. Poprawna komunikacja bedzie

sygnalizowana informacjg w gérnym oknie aplikaciji.

UWAGA!

A Potaczenie USB nalezy wykona¢ zawsze przed wilgczeniem zasilania sterownika.

Tower TR300
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Potaczenie USB podatne jest na zaklocenia w sieci zasilajgcej oraz na zaklécenia
elektromagnetyczne wystepujace w warunkach przemystowych. W przypadku pojawiania sie
probleméw z komunikacja nalezy zastosowaé¢ dodatkowe elementy zabezpieczajace
w postaci:
& =  Stosowania filtréw sieciowych,
= Stosowania przewodu USB dobrej jakosci, o dlugosci < 1,5m wyposazonego w koraliki
ferrytowe,
= Stosowania optoizolowanych HUB’6w USB po stronie komputera PC.

Przy wiekszych zakléceniach moze zdarzy¢ sie, ze komunikacja nie bedzie mozliwa.

INFORMACJA

o MIC4-2412 komunikuje sie przy wykorzystaniu portu USB (1.1, 2.0).

Potaczenie RS232
Sygnaty RS232 (RX, TX, GND) nalezy podtaczy¢ do portu COM1 (zaciski 1, 2, 3 sterownika).

W celu nawigzania pofaczenia nalezy w programie MIC4-TRC1 PC na pasku narzedzi wybra¢ Pofgczenie ->

Ustawienia. W otwartym oknie wybieramy potaczenie RS232. Jesli znamy port COM oraz predkos¢ transmisji

(domysinie 38400) wciskamy przycisk Pofgcz. Jesli nie, wciskamy przycisk Wyszukaj.

.
T Ustawienia polaczenia lﬂ

Typ polaczenia

@ CoMo 1 usB

Polaczenie COM

PortPC: |COM1 - Baudrate: | 57600
;%Wy'szukaj

Rozlgczony
Wersja firmware: — Wersja hardware: —
l i Polacz l l ¥ Rozlacz l l @ ok l

Rys. 9.4. Okno ustawien komunikacji z PC

9.4. Instalacja sterownika MIC4-2412

Po poprawnym podtgczeniu sterownika do komputera PC system Windows powinien automatycznie

zainstalowac sterowniki potrzebne do poprawnej pracy z kontrolerem MIC4-2412.

9.5. Sterowanie manualne napedami

Sterowanie manualne pozwala przetestowa¢ napedy oraz zada¢ komendy ruchu dla poszczegdlnych napeddw.
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[= micaTrRe1 pe ver: 220 DI I — — —

Polaczenie Opcje  Info
i
I Frogram ruchu Rejestry uzytkownika

E Stergwanie manuzlne Konfiguracja

Tryb (Input MODE) Status 1
--- - [ BeEDY
Napedy M1 (J1) M2 (32) M3 (33/Y) M4 (J4/R) 2
o (I N e
PREDKOSC 0 ksl 0 [mm/s] () fmm/s] O [st/s]
POZYCIA 0 [st] 0 mm] mm] () [st]
Stan/symulacja wejsc IN1 - ING& Stan/symulacja wyjsc OUT1 - OUTE
¥ Pokaz

DOOO®O OO E DDDOO G @
3
Sterowanie manualne (ZABLOKOWANE - tryb pracy aktywny) &

S
Min | € EI F Max

s
0

14(R

x _ )
*, s Zapisz pozycig

v
JA(R)+
okuj orientacje R

g N5

= 4 wii+

Status: ...

Rys. 9.5. Okno sterowania manualnego

1) Pokazuje tryb i stan pracy robota. Przycisk BLEDY pozwala na wyswietlenie listy bledow napedow

robota

2) Pokazuje informacje o napedach (status, predkos¢ aktualna, pozycja aktualna)

3) Pokazuje stan wejs¢ i wyjs¢ oraz pozwala na ich symulacje

4) Panel sterowania manualnego. Pozwala na sterowanie w trybie JOG, wigczenie bazowania wszystkich

napeddéw oraz zapisanie aktualnej pozycji

9.6. Diagnostyka

Przycisk Podglad I/0 pozwala na szybkg diagnostyke sterownika.

("= Diagnostyka wejse-wy e — |
Wyijcia OUT1 - OUT6 Wyjscia sterujgce Wejscia sterujgce Wyjscia napedéw M1 - M4
0OUT1- OUTE ouTD1- 6 ™D1-8 M1(X) M2(Y) M3@Z) M4(R)
) (] (o] (ox] [] (] ®® 00 00 00
000 0O® OO O O OGO OGOOOPOOCOO
12 3 4 5 6 EN SRST SH1 SH2 SH3 ERST SRl SR2 SR3 SR4 SEl SE2 SE3 SEA
Status
) Error
O com MIC4-2412
O um
) Power
m1- e N9 - 16
(@00
00 0OOCOOO O O & & O & & O
iz 3 4 &8 € 78 START STOP MODE ESTOP EMPTY ENC4C ENC4B ENC4A
Wejscia IN1 - IN8 Wejscia sterujgce IN9 - IN16
L

Rys. 9.6. Okno podgladu i symulacji wejs¢-wyjsé
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@ - wejscie/wyjécie nieaktywne (stan niski)
@ - wejscie/wyjscie aktywne (stan wysoki)

Za pomocg przyciskdw znajdujgcych sie nad wejsciami IN1..IN8 oraz wyjsciami OUT1..0UT6 mozliwe jest

symulowanie ich dziatania. Symulacja wejs¢ dziata takze w funkcjach czujnikow bazujgcych i kraricowych.
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10. Programowanie sterownika MIC4-2412

10.1. Wprowadzenie
Programowanie sterownika odbywa sie przy wykorzystanie wbudowanej w MIC4-TRC1 PC aplikacji WBCProg.

Aplikacje uruchamia sie z zaktadki Program ruchu przyciskiem Tworzenie programéw ruchu (WBCProg).
Programowanie polega na wprowadzaniu w jezyku tekstowym, zwanym WBL (Wobit Basic Language) prostych
komend np. ,PABS M1 10” (ruch na pozycje absolutng 10 dla napedu M1).

Jezyk ten dzieki prostym komendom tekstowym pozwala w intuicyjny i szybki sposdb tworzy¢ programy dla
sterownika MIC4-2412. Z poziomu stworzonego programu mozliwe jest dowolne sterowanie ruchem napeddéw,
sterowanie uniwersalnymi wyjsciami, reakcja na wejscia, zliczanie impulséw z enkoderéw, funkcje op6znien

czasowych, proste operacje matematyczne, operacje na zmiennych dostepnych przez rejestry MODBUS itp.

Uzytkownik ma mozliwos¢ zapisania do pamieci sterownika 6 niezaleznych programéw sktadajacych sie z maks.
1000 komend kazdy. Oprocz tego mozliwe jest zapisanie 8 niezaleznych tablic pozycji skladajacych sie z 227

pozycji kazda (jedna pozycja w tablicy zawiera pozycje dla 4 napedéw M1...M4).

Wybrany program z pamieci sterownika moze by¢ uruchomiony automatycznie po wiaczeniu zasilania

sterownika lub po aktywacji wejsciem IN8. Takiej konfiguracji dokonuje sie w oknie zaktadki ,Program ruchu”.

10.2. Okno gtéwne
[== wacProg Program: program 1 o[ E ]

i

1 || Projekt Edycja  Testowanie Pomoc |
Projekt Numer banku pamiec  Testowanie programu Tablica pozydji Panele

M Program: Brak pofaczenia | @ o

Pozycje: Aktualna linia: l:l

Panel podpowiedzi 4 #GRIPPER OUT6 // Definicja wyiScia Sterujacego chwytakiem -

Komendy | Rejestry | zmienne | Etykiety | HOME

N

Dostepne komendy
SET - SET SPEED = 25 Iy,
IF B SET LICZWMIK CYKLI = 0
ENDIF SET NUMER_PCQZYCJI = 0

tablicy (MOVEPTP, MOVE]

(=]
m
5
=
I

END
PROGRESET JUMP TEST_MOVEXY

SET LICZNIK CYKLI = LICZNIK CYKLI + 1
BRAKE JUME MAIN

WAITPOS

SET AccMl = 360 /f P 5°2] 4

cmm namr — 220 Pl Uemnsinmin  Fdnminsnd

£l [0 r

5|| konsola

Kompilacja: 2015-12-14 10:02:22

Linia 7 : UWAGA Ustawiono zmienng : "LICZNIK CYKLI"

Linia & : UWAGR Ustawiono zmienng : "NUMER POZYCJI™

Rozmiar programu: komendy 79/1000, zmienne 2/128, ectvkiety 5/128, pozycie 137227
Kompilacja zakoficzona SUKCESEM

Otwarto program z C:\Users\B. Blaszkiswicz \Desktop \TOWER \program testowy'program 1.prg o [Offtine

Rys. 10.1. Gléwne okno programu WBCProg
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1) Pasek narzedzi:
Zawiera dostep do wszystkich funkcji programu.

2) Pasek skrotow:
Zawiera skroty do najwazniejszych funkcji programu. W czesci ,testowanie programu” znajdujg sie
przyciski pozwalajace na uruchomienie programu w celu przetestowania jego pracy. Obok przyciskow

wyswietlana jest takze informacja o aktualnym stanie programu oraz ewentualnych btedach.

Otworzenie Zapisanie Pl’Oi.EktU Przestanie programu Wybor pamigci ) Testowanie programu
projektu do nowego pliku do sterownika do zaprogramowania (Start, Stop, Pauza, krok w przéd, krok w tyt)

aDICa pozyc!
| Program wstrzymany | [J_x
.o

Aktualna linia: D

Zapisanie Kompilacja Tablica pozycji
projektu projektu

Rys. 10.2. Pasek skrotow

3) Panel podpowiedzi:
Zawiera spis wszystkich komend oraz rejestréow kompilatora WBCprog (zaktadki Komendy i Rejestry).
Pokazuje takze uzyte w programie witasne zmienne (zaktadka Zmienne) oraz etykiety (zaktadka Etykiety).
4) Okno edytora kodu:
Edytor tekstowy stuzacy do wprowadzania komend. Edytor posiada funkcje wyrdzniania wprowadzanych
komend/zmiennych utatwiajac pisanie programu.
5) Okno informacji o kompilacji programu:

Pokazuje informacje o skompilowanym programie (rozmiar programu itp.) lub informacje o btedach.

10.3. Zapisywanie oraz wczytywanie programu

Przycisk Zapisz g powoduje zapisanie zmian w projekcie.

7]
Przycisk Zapisz jako Il:Jpowoduje zapisanie projektu do nowego pliku.
Przy zapisywaniu projektu tworzone sa trzy pliki (o takiej samej nazwie, ale innym rozszerzeniu):

» Plik gtdwny z programem (rozszerzenie .prg).
» Plik z aktualnymi ustawieniami sterownika(rozszerzenie .cfg).
» Plik z pozycjami z tablicy pozycji (rozszerzenie .csv).

Przycisk Otworz ﬁ powoduje otworzenie projektu (otwieramy plik z rozszerzeniem .prg).

Jesli w katalogu z projektem nie ma pliku konfiguracyjnego (*cfg) lub pliku z tablicg pozycji (*csv)
0 program wyswietli komunikat o braku tych plikéw. Zapisanie projektu spowoduje automatyczne

utworzenie tych plikow.

10.4. Menu szybkich komend
Klikniecie prawym przyciskiem myszy w wybranej linii programu w oknie edytora powoduje pojawienie sie menu,

ktére pozwala na dodanie do programu wybranych komend.
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T |

Kemendy | Rejestry | zmienne [ Etykiety |

Dostepne komendy

HOME
PABS

PROGRESET

m

Podglad rejestrow/zmiennych

a [

-

Zmienna Wartos¢ I

10.5. Tablica pozycji

=t Kasuj breakpoint

POEEOFDIT HE@Ex

A
==

:  Ustaw breakpoint

Wytnij linig

Kopiuj linig

Whlej linie

Bazowanie

Hamuj

Stop

Ustaw predkosc ruchu
Pozycja z tablicy
Czekaj na pozycje
Parametry rampy

Pozycja zadana

Crekaj [s]

Ustaw wiyjécie (OUTX)
Ustaw rejestr (SET A = B)
Sprawdz wejscie (INX)
Sprawdz rejestr (IF A>B)
Dodaj etykiete

Skocz do etykiety

Rys. 10.3. Menu szybkich komend

Tablica pozycji pozwala zapamieta¢ do 227 rekordow, ktére moga byc¢:

» niezaleznymi pozycjami dla 4 napedow,

» parametrami dla interpolacji liniowej (realizowanej przez napedy M1 i M2),

x

Tablice uruchamia sie klikajac przycisk " *, znajdujacy sie na pasku skrotow.

-

T Tablica pozycji napedéw

~
=

Tablica pozydji

l Wstaw zaznaczona pozycje do programu l

o indeksie 0)

M1..M4 - pazycja absolutna dla funkeji MOVEPTP
Wprowad "x" gdy dana oé nie ma by¢ uiyta (za wyjatkiem pozydi

Aktualna pozyga (J): 0,00 0,00 0,00 0,00

N |Nazwa |Jl,rx |J21v |J3,|f2 |34,rR ‘:
0_ P0s0] X X x X I—I
T |PosPTPO &0 120 120 &0

2 |poseTe1 60 20 0 &0

T |PosPTP2 &0 120 120 x

G |PosPTP3 -120 120 ) -120

S |PosPTP4 0,0 10 120 0

& |PosPTPS 120 120 ) 120

7 |PosPTPs a0 &0 a0 0

B |Posxr1 250 -160 50,0 -120

5 [Posxr2 -250 160 120 45

0 |Poskr3 0 160 120 0

11 [Poskr4 250 160 50 45 I

[ 1 Wezytaj tablicg pozycii

)

I |£._==| Zapisz tablicg pozydji I

Rys. 10.4. Tablica pozyc;ji
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Tablica pozycji jest zapisywana w postaci pliku *.csv, ktéry moze by¢ otwierany i edytowany za pomocg arkusza
kalkulacyjnego (np. programu Microsoft Excel). Mozna takze wczytaé¢ przygotowany wczesniej plik z pozycjami

do tablicy klikajac przycisk Wczytaj pozycje tablicy.
10.6. Przesylanie programu do sterownika

W celu zaprogramowania sterownika nalezy wcisna¢ przycisk Wyslij do sterownikae.

Programowanie sterownika @

| o |

Wysl
PROGRAM POZYCIE

‘ ) wiysii ‘ [ Zamknij l

Rys. 10.5. Okno przesytania programu do sterownika

Po wcisnieciu przycisku Wyslij nastapi przestanie programu do sterownika.

Program / pozycje z tablicy zostang zapisane w pamieci sterownika o numerze ustawionym na pasku skrotow:

Numer banku pamieci ] Testowanie programu

e (17 | (©]/0)/O)

Pozycje: [ 1_v

Rys. 10.6. Wybor banku pamieci

Przed wystaniem do sterownika program jest automatycznie kompilowany. Nie ma wiec

0 koniecznosci jego wczesniejszej kompilacji za pomoca przycisku %

10.7. Uruchamianie i testowanie programu

Przestany do sterownika program moze zosta¢ uruchomiony recznie za pomocag przycisku o
Po uruchomieniu okno edytora zostaje zablokowane. Za pomocg przycisku o mozna wstrzymaé prace

programu, a nastepnie przyciskami oe sterowaé krokowo jego praca. Aktualnie wykonywana linia

oznaczana jest obrazkiem 5]

Podczas dziatania programu mozliwe jest podejrzenie aktualnych wartosci wybranych rejestréw i zmiennych
(maks. 12). W celu dodania do podgladu na Panelu podpowiedzi nalezy klikngé prawym przyciskiem myszy
na interesujgcy nas rejestr (w zaktadce Rejestry) lub zmienng (w zaktadce Zmienne) i wcisnaé¢ ,Dodaj
do podgladu’.
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[ Projeit r—-—-‘- Dodatki Pomoc

Projekt Numer banku
Dodanie zmiennej @ @ o—
do podgladu s
RN vosoowiein —
\ — e
Okno podgladu
zmiennych i rejestrow

Dames
-

SET LICZNIK = 0

MATN: Aktualnie wykonywana linia programu

n'__rmnm-u —

SET OUT2 = OFF
WAIT IN1 = OFF
SET LICZNIK = LICZNIK + 1
SET TIMBL = O
ELSE
SET OUT1 = OFF

IF TIMBL > 10

Rys. 10.7. Dodawanie

T —
[ Komendy | Resestry | zmienne [ Etvisety|

Rejestry (amienne systemowe)

rejestrow / zmiennych do podgladu

Praca krokowa wstrzymanego programu

e —E

4 | SBY LICZNIK = 0 // Wyzerowanie zmiennej LICZNIK .

ouT - SET OUT1 = ON
gmms F SET OUT2 = OFF
WAIT IN1 = OFF
;mm | SET LICZNIK = LICZNIK + 1 E|
STATUS |= SET TIMB1 = 0 |
:‘m | BLSE
DecM SET OUT1 = OFF
PosM 2
| exp1F
2o | 1e Tom1 > 10
Okno podgladu 21 SET OUT2 = ON
. S . 22 | ENDIP
zmiennych i rejestrow 23
| e vz
20 |
Usun z podgladu
wszystkie -
,
Usunigcie zmiennych %-mh
z podgladu = =

Rys. 10.8. Usuwanie zmiennych z podgladu
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11. Jezyk programowania — specyfikacja WBL

Jezyk WBL (Wobit Basic Language) to prosty jezyk tekstowy zblizony do BASIC lub ST (Structured Text),
ukierunkowany na tworzenie programéw ruchu dla sterownika MIC4-2412. Utatwia on tworzenie programow
realizujgcych ruch napedow oraz daje znacznie wiekszg elastycznos¢ w stosunku do innych jezykow.

Ponizej znajdujg sie najwazniejsze informacje zwigzane z programowaniem w jezyku WBL za pomocg programu
WBCprog.

11.1. Kompilacja programu

Kompilacja programu powoduje wygenerowanie danych na podstawie wprowadzonych komend, ktére sag
zrozumiate dla sterownika. Skompilowany program, jesli nie zawiera bleddéw, moze zosta¢ przestany

do sterownika.

11.2. Dziatanie programu w sterowniku

Stworzony program wykonywany jest przez sterownik komenda po komendzie. Program powinien by¢
.zapetlony” za pomocag funkcji skokdéw. Jes$li program po ostatniej komendzie nie wykona skoku
do wczesniejszych komend zostanie zakonczony. Zakonczony program powoduje wylaczenie wszystkich

wyjs$¢ oraz zatrzymanie i wytaczenie napedow.

11.3. Komentarze w programie

Wprowadzenie znakow ,//” przed dowolng komendg lub opisem spowoduje, ze bedzie on pominiety podczas

kompilacji programu. Przykfad:

SET OUT1= ON

//SET OUT2 = ON L. . ..
SET OUT3= ON // Ta linia programu zostanie pominieta

Umieszczenie fragmentu programu miedzy znakami ,,/*” oraz ,*/” spowoduje, Ze zostanie on ominiety na etapie

kompilowania programu. Przyktad:

SET OUT1= ON

/*

SET OUT2 = ON

SET OUT3 = ON

* / // Te linie programu zostang pominiete

SET OUT4= ON

11.4. Wartosci zmiennoprzecinkowe

Wartoéci liczbowe z przecinkiem nalezy wprowadza¢ uzywajac znaku kropki ,, .” Symbol przecinka spowoduje

btad podczas kompilaciji.

| SET VmaxMl = 1.45 // Warto$¢ zmiennoprzecinkowa

11.5. Komendy

Komenda to linia w programie, ktéra zostaje odpowiednio zinterpretowana przez sterownik i wykonana.

Komenda moze zawiera¢ dodatkowe parametry lub nie.

SET VmaxMl = 2 // Komenda SET uzyta do zapisania wartos$ci do rejestru predkosci maks. napedu M1.
PABS M1 -5 // Komenda PABS zadajgca pozycje absolutng
WAITPOS // Komenda WAITPOS oczekiwania na dojazd do pozycji (bez parametréw)

Spis wszystkich komend znajduje sie w punkcie 11.12.
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11.6. Definicje

Definicje pozwalajg nada¢ wtasng nazwe dla statej wartosci liczbowej lub rejestru. By stworzy¢ definicje nalezy

przed jej nazwg dodac znak ,#’, a za nazwa wprowadzi¢ wartos¢ lub rejestr, ktéremu ma odpowiadaé np.:

#POWTORZEN X 10

#PREDKOSC_M1  AccMl

#HMI PREDKOSC $R50 // Stata wartosé 10 jako nazwa "POWTORZEN_X"

// Rejestr AccM1 jako nazwa "PRZYSPIESZENIE_M1"
IF HMI_PREDKOSC < PREDKOSC MAX // Rejestr MODBUS 50 jako nazwa "HMI_PREDKOSC"
SET PREDKOSC M1 = HMI PREDKOSC

ENDIF

Ponadto program posiada kilka zdefiniowanych na state wartosci:

Definicja ‘ Wartosc¢ Opis \
OFF 0 Stan wytgczony
ON 1 Stan wigczony
M_OFF 0 Naped wytgczony
M_ON 1 Naped wtaczony
M_SPEED 2 Zadana predkosc
M_POS_SEARCH 3 Ruch do zadanej pozycji
M_POS_OK 4 Zadana pozycja osiggnieta
M_POS_ERROR 5 Btad pozycji
M_POS_HOMING 6 Bazowanie
M_POS_CORRECTION 8 Korekcja pozycji
RIS 1 Zbocze rosngce przerwania
FAL 2 Zbocze malejace przerwania
RISFALL 3 Zbocze rosngce i malejace

11.7. Etykiety i funkcje skokow

Skoki miedzy komendami pozwalaja na realizacje bardziej skomplikowanych funkcji sterowania np.:
wykonywania okreslonej ilosci powtérzen, ponowienia wybranego fragmentu programu czy jego realizacji
w zaleznosci od spetnienia warunku. Skoki w programie realizowane sg do tzw. etykiet — czyli nazw dodanych

w dowolnych fragmentach programu, zakonczonych znakiem dwukropka ,:” np.:

FUNKCJA 1: // Etykieta o nazwie “FUNKCIA_1”
SET OUT1= ON

SET OUT2= OFF

RETURN

5 0 // zréb cos...

JUMP FUNKCJA 1 // Skok do etykiety ,FUNKCJA_1”

11.8. Nazwy etykiet i wlasnych zmiennych

Uzytkownik moze wprowadza¢ wtasne zmienne, nazwy etykiet itp. zbudowane z dowolnych znakéw bedacych
literami i cyframi. Utworzone nazwy nie moga by¢ takie same jak nazwy komendy i rejestréw. Spis

zarezerwowanych nazw znajduje sie w punkcie 11.12..

11.9. Rejestry

Rejestry to zmienne, ktére uzywane sg przez sterownik do kontroli napeddéw, odczytu wejsé, sterowania wyjsé
itp. Dostepne sa takze uniwersalne rejestry uzytkownika, pozwalajagce na komunikacje w protokole
MODBUS-RTU z urzadzeniami zewnetrznymi.

Spis wszystkich rejestrow znajduje sie w punkcie 11.12..
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11.10. Rejestry MODBUS uzytkownika

Uzytkownik ma dostep do 500 rejestrow (komoérek pamieci) do ktérych moze zapisywac lub odczytywac¢ dowolne
wartosci. Dostep do tych rejestréow jest mozliwy takze przez interfejsy RS232/RS485 w protokole
MODBUS-RTU.
Wartosci zapisywane/odczytywane przez MODBUS moga byé typu INT, DINT, REAL. By poprawnie
interpretowac rézne typy danych przed adresem rejestru nalezy uzy¢ przedrostka:
$I — dla wartosci typu INT
$D — dla wartosci typu DINT
$R — dla wartosci typu REAL

SET S$RO= 10.2 // Zapisanie do rejestru 0 (typu REAL) wartos$ci 10,2
IF $I200> 50 // Sprawdzenie, czy wartos$é¢ (INT) w rejestrze 200 > 50
PABS M1 $R20 // Zadanie pozycji absolutnej (typu REAL) z rejestru 20

11.11. Przerwania

Przerwania umozliwiajg przerwanie aktualnie wykonywanej linii programu (np.na skutek zmiany sygnatu
na wybranym wejsciu IN) i skok do zdefiniowanej etykiety. Pozwala to na szybka reakcje sterownika na sygnaty
zewnetrzne.
Przerwanie moze by¢ wykonane dla:

» zmiany stanu wejs¢ IN1...INX

» zapisu przez Modbus rejestréw uzytkownika (0...500).

» cykliczne przerwanie realizowane z okresem 10ms

Przerwanie powoduje skok do okreslonej etykiety, ktéra musi by¢ dodana do programu:

Zrédto przerwania Nazwa etykiety ‘
Zmiana stanu na wejsciu IN1 ... INX INT_INT ... INT_INX

Zapis przez Modbus do rejestru 0...500 INT_MODBUS

Przerwanie cykliczne 10ms INT_TICK

Etykieta przerwania musu kohczy¢ sie komenda RETURN i nie moze wewnatrz zawiera¢ komend skokdéw
(JUMP). Podczas trwania przerwania (dopoki nie pojawi sie komenda RETURN) inne przerwania sg

zablokowane. Po komendzie return nastepuje powrét do miejsca wykonywania programu sprzed przerwania.

By aktywowac przerwanie od danego sygnatu nalezy zapisa¢ do odpowiedniego rejestru konfiguracyjnego np.:

SET CFGINT IN1= RIS // Przerwanie od zmiany stanu z 0 na 1 na wejsciu IN1
SET CFGINT MODBUS =HIGH // Przerwanie od zapisu do rejestrédw Modbus (0..500)
SET CFGINT TICK =HIGH // Przerwanie czasowe wykonywane co 10 ms

Do konfiguracji przerwan mozna uzy¢ nastepujacych wartosci:

Przerwania od wejsS¢ IN1..INX:
0 (OFF) — przerwania wytaczone
1 (RIS) — przerwanie wigczone na zbocze rosnace (zmiana sygnatu z 0 na 1 na wejsciu)

2 (FALL) — przerwanie wtgczone na zbocze opadajgce (zmiana sygnatu z 1 na 0 na wejsciu)
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3 (RISFALL) — przerwanie wtaczone na zbocze rosngce i opadajgce (zmiana sygnatu z O na 1 albo 1 na 0

na wejsciu)

Przerwania od zapisu rejestrow uzytkownika przez MODBUS, przerwanie cykliczne

0 (OFF) — przerwania wylgczone

4 (HIGH) — przerwanie wtaczone

11.12. Spis komend i rejestrow

11.12.1 Komendy podstawowe

Komenda Opis Sktadnia
SET X = Y
Ustawia wyjscie, zmienng, rejestr, wykonuje operacje|SET X = Y operacja Z
SET .
matematyczne. SET X = funkcja(Y)
operacja— dostepne operacje opisane nizej.
IF X warunek Y
. gdy warunek spetniony
ENDIF
Poréwnuje stan wejs¢, wyjs¢, zmiennych, rejestréw. Gdy |lub
IF / ELSE |warunek spetniony wykonanie kolejnych linii programu, az |IF X warunek Y
JENDIF |do komendy ENDIF (do ELSE jesli istnieje). Jesli nie|.. gdy warunek spetniony
przeskoczenie do ENDIF (ELSE jesli istnieje) ELSE
... gdy warunek niespetniony
ENDIF
warunek — dostepne warunki opisane nizej
Poréwnuje stan wejs¢, wyjsé, zmiennych, rejestréw. Dopdki | WHILE X warunek Y
WHILE / |warunek spetniony wystepuje zapetlenie miedzy WHILE, a|.. wykonywanie dopdki warunek spetniony
ENDWHILE | ENDWHILE. Jesli warunek niespetniony nastepuj wyjscie z| ENDWHILE
ENDWHILE. warunek — dostepne warunki opisane nizej
Oczekuje na ste.m wejscé, .vyyljsc, zmiennych, .re!e.s.trO\A{..Jes.ll WAIT X warunek Y
WAIT warunek spetniony przejscie do nastepnej linii. Jesli nie — e
.. . . warunek — dostepne warunki opisane nizej
oczekuje, az zostanie spetniony.
DELAY Wprowadza opdznienie czasowe w sekundach. DELAY X
JUMP Skok do istniejgcej etykiety programu. JUMP NAZWA_ETYKIETY
RETURN |Powrdt do linii za ostatnig komendg skoku. RETURN
END Zakonczenie dziatania programu END

Parametry X, Y, Z mogg by¢ zmiennymi uzytkownika, rejestrami urzadzenia, rejestrami modbus lub warto$ciami

statymi.

Spis dostepnych operacji i warunkéw matematycznych

Operacje matematyczne ‘ Funkcje matematyczne Warunki
» + (dodawanie), > sin (sinus),
» -(odejmowanie), > cos (cosinus),
» *(mnozenie), > tg(tangens),
» [ (dzielenie), » ctg (cotangens), >
» % (reszta z dzielenia), > asin (arcus sinus), >
» | (suma bitowa), » acos (arcus cosinus), >
» & (iloczyn bitowy), > sqrt (pierwiastek >
» || (suma logiczna), kwadratowy), >
» && (iloczyn logiczny), > min (wartos¢ min),
» >>(przesuniecie bitowe w > max (warto$¢ maks),

prawo),

» << (przesuniecie bitowe w Funkcje trygonometryczne przyjmuja

= (réwny),

< (mniejszy),

> (wiekszy),

<= (mniejszy rowny ),
>= (wiekszy rowny)
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lewo),

wartosci w stopniach.

11.12.2 Komendy ruchu

Komenda ‘ Opis Skfadnia
HOME WkaI’lUje' bazowanie robota. Wymagane przed HOME
rozpoczeciem pracy robota.
PABS Zadanie pozycji absolutnej (réwnej wprowadzonej|PABS MX Y
wartosci). Y — pozycja absolutna
. . - . . .. PREL MX Y
PREL Zwiekszenie (zmniejszenie) aktualnej pozycji napedu. Y — pozycja relatywna
BRAKE tagodne zatrzymanie robota (ustawienie predkosci 0). | BRAKE
STOP Zatrzymanie robota (szybkie). sTOP
MOVEPTP @NAZWA_POZzZYCJI
MOVEPTP Zadanie pozycji dla napeddw z tablicy pozyciji. 0 @ _POZyYcl

MOVEPTPNUMER_POZYCII

MOVEPTP_SYNC

Zadanie pozycji dla napeddéw z tablicy pozycji z
synchronizacjg predkosci.

MOVEPT_SYNC@NAZWA_POZYCJI
MOVEPT_SYNCNUMER_POZYCJI

Zadanie pozycji dla robota w uktadzie kartezjarskim

MOVEXY@NAZWA_POZYCJI

MOVEXY (X,Y,Z,R) MOVEXYNUMER_POZYCJI
Zadanie przesuniecia pozycji robota w ukfadzie | MOVEXY_REL@NAZWA_POZYCII
MOVEXY_REL NP
- kartezjanskim (X,Y,Z,R) MOVEXY_RELNUMER_POZYCJI
Oczekiwanie na osiggniecie pozycji we wszystkich
napedach.
WAITPOS UWAGA: Jesli dany naped nie jest aktywny (SET MX = WAITPOS
OFF) to jest on pomijany przy sprawdzaniu pozycji.
MX: numer napedu (M1 (J1), M2 (J2), M3 (J3), M4 (J4))
11.12.3 Rejestry ogéine
Rejestr ‘ Opis ‘ Dostep ‘ Zakres wartosci
Dostep do wybranego wyjscia uniwersalnego X=numer wyjscia 1..6
OUTX &P 4 g0 Wyl & R/W |0 —wyjscie wytgczone,
sterownika. L,
> 0 — wyjscie wiaczone
OUTPUTS Bln'arny dostep do  wszystkich  wyjs¢ R/W  |0..65535
uniwersalnych
Dostep do wybranego wejscia uniwersalnego X=numer wejscia 1..8
INX &P . Y & ) & R 0 — wyjscie nieaktywne
sterownika. o
> 0 — wyjscie aktywne
INPUTS Bln'arny dostep do  wszystkich  wejs¢ R 0 . 65535
uniwersalnych.
TIMAX Uniwersalny timer o podstawie czasu 10 ms R/W |0-999999
TIMBX Uniwersalny timer o podstawie czasu 1 sek R/W |0-999999
0 (OFF) — przerwanie wyfaczone
Konfiguracja przerwan dla wejs¢ IN1...IN20 1 (RIS) — przerwanie na zbocze rosnace
CFGINT_INX R/W
- X=1..20 / 2 (FALL) — przerwanie na zbocze opadajgce
3 (RISFALL) — przerwanie na oba zbocza
Konfiguracja przerwania dla zapisu danych do 0 (INT_OFF) - wytaczone
DB -
CFGINT_MODBUS rejestrow uzytkownika Modbus. R/W 4 (INT_HIGH) - wtaczone
Konfiguracja przerwania cyklicznego, 0 (INT_OFF) - wyfaczone
CFGINT_TICK R/W -
- wykonywanego co 10ms / 4 (INT_HIGH) - wtaczone
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11.12.4 Rejestry napedow

Rejestr (0]0]13 ‘ Dostep Zakres wartosci
. . Odczyt: 0 — naped w spoczynku
MX Sprawdzenie czy naped jest w ruchu. R 1 naped w ruchu
0 (M_OFF) — naped wytgczony
1 (M_ON) — naped wtaczony
2 (M_SPEED) —tryb predkosci
3 (M_POS_SEARCH) — tryb pozycji
4 (M_POS_OK) — pozycja osiggnieta
5 (M_POS_ERROR) — bfad pozycji
StatMX Status pracy napedu. R 6 (M_POS_HOMING) — bazowanie
8 (M_POS_CORRECTION) — korekcja pozycji
9 (M_POS_LIM_L) - osiggnieta skrajna
pozycja L
10 (M_POS_LIM_R) - osiaggnieta skrajna
pozycja R
SPEED Predkos¢ globalna napeddw w procentach R/W ]0,2..100 (%)
ACCEL Rampa dla napeddéw w procentach R/W |0,2...100 (%)
T i ji h ka. RORIENT =1
vb orllentaq.l obrotu ¢ V\{yta @ Gdy .O . Zapis: 0 — orientacja odblokowana
RORIENT [(ON) orientacja chwytaka jest stata i niezalezna od w . :
. . 1 — orientacja zablokowana
obrotu w podstawie robota (o$ J1)
VmaxMX | Predkos¢ maksymalna dla trybu pozycji. R/W |REAL
VactMX Predkosc¢ aktualna napedu. R REAL
Przyspieszenie dla rozpedzania w trybie zadanej
AccMX pozycl. . . ) R/W |REAL
Przyspieszenie dla rozpedzania i hamowania w
trybie zadanej predkosci.
DecMX Przysp.)'leszenle dla hamowania w trybie zadanej R/W  |REAL
pozycji.
PosMX Pozycja aktualna napedu. R/W |REAL
LimLMX Limit pozycji programowej w strone ujemng (L) R REAL
LimRMX Limit pozycji programowej w strone dodatnig (L) R REAL
PTPM Punth odpowiadajace pozycjom w tablicy pozycji o R/W  |REAL
indeksie 0.

11.12.5 Rejestry modbus uzytkownika

Rejestr (0]0] ‘ Dostep Zakres wartosci
S10 - $1499 | Rejestry uzytkownika (wartoéci typu INT) R/W [INT (-32768...32767)
SDO0 -$D498 | Rejestry uzytkownika (wartosci typu DINT) R/W | DINT (-2147483648...2147483647)
SRO -SR498 | Rejestry uzytkownika (wartosci typu REAL) R/W  |REAL (zmiennoprzecinkowa)

UWAGA: rejestry $1, $D i $R zajmujg tg sama przestrzen pamieci.

11.13. Przyktady

11.13.1 Ustawienie wyjscia

SET OUT1
SET OUT6
SET OUT6

1 Zatagczenie wyjscia OUT1

= ON
= OFF

11.13.2 Operacje matematyczne

SET ABCD
SET EFGH

SET EFGH =
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Wiaczenie wyjscia OUT6
Wytaczenie wyjscia OUT6

=10 Zapisanie do zmiennej ABCD wartosci 10
ABCD - 20 Wykonanie operacji odejmowania
ABCD * 20 Wykonanie operacji mnozenia
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SET ABCD = ABCD +1

SET ABCD = ABCD & EFGH
SET ABCD = ABCD % EFGH
SET ABCD = ABCD && EFGH
SET ABCD = ABCD >>2

SET ABCD = sin (EFGD)
SET ABCD = sqrt (EFGD)

Zwiekszenie zmiennej ABCD o 1

lloczyn bitowy

Reszta z dzielenia

lloczyn logiczny

Przesuniecie bitowe w prawo

Funkcja sinus (EFGH — wartos¢ w stopniach)
Funkcja pierwiastka kwadratowego

11.13.3 Zwtoka czasowa (opoznienie przed nastepna komenda)

DELAY 2.5
DELAY X

11.13.4 Oczekiwanie na wartos¢

WAIT IN1 = 1

WAIT $T2 = 10

10

WAIT $R4 > 20.5

od 20,5

WAIT StatMl = M POS OK

11.13.5 Warunek
IF IN4 = 1

ENDIF

IF ABC > 10
ENDIF

IF ABC >=10

10

ELSE

ENDIF

11.13.6 Petla warunkowa
WHILE IN4 = 1
l;!I:Il.DWHILE

WHILE ABC > 10
l;:I:Il.DWHILE

11.13.7 Przerwanie

SET CFGINT IN1 = RIS
SET CFGINT IN2 = FALL
SET CFGINT TICK = 4
INT IN1:

RETURN

INT IN2:

RETURN

INT TICK:
RETURN

@ www.wobit.com.pl

Zwioka czasowa 2,5 [s]
Zwloka czasowa o wartosci zmiennej X

Oczekiwanie na aktywne wejscie IN1
Oczekiwanie na wartos¢ (INTEGER) rejestru Modbus o adresie 2, rowng

Oczekiwanie na wartos¢ (REAL) rejestru Modbus o adresie 4 wiekszg

Oczekiwanie na zakonczenie ruchu w osi napedu 1 (M1)

Wykonanie komend w warunku, gdy wejscie IN4 aktywne

Wykonanie komend w warunku, gdy zmienna ABC wieksza od 10

Wykonanie komend w warunku, gdy zmienna ABC wigksza lub réwna
Wykonanie jesli warunek spetniony

Wykonanie jesli warunek niespetniony

Wykonanie komend w petli, gdy wejscie IN4 aktywne

Wykonanie komend w petli, gdy zmienna ABC wieksza od 10

Wiaczenie przerwania dla rosngcego zbocza na wejsciu IN1
Wiaczenie przerwania dla opadajgcego zbocza na wejsciu IN2
Wiaczenie przerwania od przerwania czasowego (co 10ms)
Tu nastapi skok, gdy na IN1 pojawi sie stan wysoki

Tu nastapi skok, gdy na IN2 pojawi sie stan niski

Tu bedzie nastepowat skok co 10ms

Tower TR300
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11.13.8 Sterowanie napedami

UWAGA - miedzy kolejnymi komendami ruchu powinna znajdowaé sie komenda oczekujaca
na osiagniecie zadanej pozycji (np. WAITPOS)

Bazowanie napedéw
HOME Uruchomienie bazowania napedéw

Niezalezne ustawianie rampy dla napedéw

SET AccMl = 10 Ustawienie przyspieszenia ruchu osi 1 na 10 [j/s"2]

SET DecMl = 20 Ustawienie przyspieszenia ruchu osi 1 na 20 [j/s"2]

SET VmaxMl = 5 Ustawienie predkosci maks. osi 1 na 20 [j/s*2] (dla trybu zadanej
pozycji)

SET PosM2 = 0 Ustawienie aktualnej pozycji osi 2 na 0. Uwaga — komenda nie

powoduje ruchu

Zadawanie pozycji dla pojedynczych napedéow

PABS M3 20,5 Zadanie pozycji absolutnej 20,5 [j] dla osi 1
PREL M3 -5 Zmniejszenie pozycji 0 5 [ w osi 1

PABSM4 4 Zadanie predkosci absolutnej 4 [j/s] dla osi 1
PRELM4 0,5 Zwiekszenie predkosci o 0,5 [j/s] w osi 1

Zadawanie pozycji dla wielu napedow jednoczesnie

MOVEPTP @POZYCJA 1 Zadanie pozycji z tablicy pozycji o nazwie POZYCJA_1
MOVEPTP 5 Zadanie pozycji z tablicy pozycji o indeksie 5
MOVEPTP_SYNC @POZYCJA 1 j-w., ale z synchronizacjg predkosci we wszystkich osiach
MOVEPTP_SYNC 5 j-w., ale z synchronizacjg predkosci we wszystkich osiach

Oczekiwanie na zakonczenie ruchu

WAITPOS Oczekiwanie na zakohczenie ruchu wszystkich osi 1
WAIT StatMl =M_POS_OK Oczekiwanie na osiggniecie pozycji w osi 1
WAIT M1 = O Oczekiwanie, az 0$ 1 nie bedzie w ruchu

11.13.9 Zadawanie pozyciji dla robota w ukladzie kartezjanskim

Pozycja 0,0 w uktadzie kartezjarskim znajduje sie w srodku osi obrotu robota.

Minimalna i maksymalna pozycja w osi X/Y wynika z minimalnego i maksymalnego zakresu pracy ramienia
poziomego (naped J2)

Os X to okresla ruch w lewo/prawo.

Os. Y okresl ruch w przod/tyt

Os Z okre$la ruch gora/dot

Os. R okresla obrét chwytaka

Tower TR300
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1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 ] 1 1

0
Rys. 11.1. Osie robota Tower TR300

Funkcje ruchu w uktadzie kartezjanskim X/Y
Zadanie pozycji o nazwie POZYCJA_1 z tablicy pozycji

MOVEXY @POZYCJA 1

MOVEXY 5

MOVEXY REL (@POZYCJA 1

MOVEXY REL 5

Zadanie pozycji o numerze 5 z tablicy pozycji

Przesuniecie o zadang wartos¢ z tablicy pozycji o nazwie POZYCJA 1

Zadanie pozycji o numerze 5 z tablicy pozycji o indeksie 5

Przykfad wykonania ruchu do punktu z tablicy pozycji

MOVEXY @POSO
WAITPOS

MOVEXY REL (@POS1
WAITPOS

// Wykonanie ruchu do punktu POS0 z tablicy
// Oczekiwanie na zakofhiczenie ruchu

// Wykonanie ruchu relatywnego o warto$é POS1 z tablicy

Przyktad wykonania ruchu do punktu z parametréw zapisanych w programie lub wartosci ,online”

SET RORIENT = 1
SET PTPM1= 300
SET PTPM2 -150
SET PTPM3 = 100
//SET PTPM4 = 0

MOVEXYO

WAITPOS
SET PTPM1 = &RO
SET PTPM2 = &R2

SET PTPM3 = &R4
//SET PTPM4 = 0

MOVEXYO
WAITPOS

//
//
//
//
//

//
//

Zablokowanie orientacji w osi chwytaka
Pozycja X docelowy

Pozycja Y docelowa

Predkos$¢ ruchu po linii

Pozycja dla osi R nieistotna, bo orientacja jest zablokowana

Wykonanie ruchu do zdefiniowanej wyzej pozycji
Oczekiwanie na zakonczenie ruchu

Pozycja X pobrana z rejestru o adresie 0 (dostep przez Modbus)
Pozycja Y pobrana z rejestru o adresie 2 (dostep przez Modbus)
Pozycja Z pobrana z rejestru o adresie 4 (dostep przez Modbus)
Pozycja dla osi R nieistotna, bo orientacja jest zablokowana

Wykonanie ruchu do pozycji przestanej do robota przez Modbus

Oczekiwanie na zakonczenie ruchu
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12. Interfejsy

12.1. RS485, RS232, USB

Kontroler MIC4-2412 wyposazony zostat w obstuge interfejséw USB, RS232 (gniazdo COM2) oraz RS485
(gniazda COMO i COM1).

| 123 45 6L+ L- 12 3 456 123456 7 8 +CLK-+DIR-+CLK- +DIR- +CLK- +DIR- +CLK- +DIR-

DCOUT DCIN M1 M2 M3 M4
DRIVERS CONTROL

OUTPUTS

MIC4-2412 4 - axis motion controller
@ ERR

LvZ-7IIN

PE GND +24V A B GN ™M1 2 34 2M5 67 8 3M 310112 4M13 141516

POWER

A B GND
ComMmo

INPUTS

com1

Rys. 12.1. Schemat sterownika MIC4-2412

12.2. Protokét MODBUS
Sterownik pozwala na komunikacje z urzadzeniem nadrzednym (MASTER) w protokole MODBUS-RTU.

Komunikacja moze odbywac sie poprzez port RS485 (COM1).

Parametry transmisji:

Domyslny adres: 1 (konfigurowane w zakresie 1...126)

Domyslna predkosé transmisji: 38400 b/s(dostepne predkosci 9600, 19200, 38400, 57600, 115200)
Bity stopu: 1, Parzystosé: brak

Timeout: 750us (maksymalny czas odstepu miedzy kolejnymi bajtami w ramce)

Opis komunikacji, spis rejestrow uzytkownika i sposéb sterowania napedami przez MODBUS-RTU dostepny
jest w dokumentac;ji ,MIC488_ protokol MODBUS.pdf”
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13. Rozwiagzywanie probleméw
Rozdziat ten poswiecony jest identyfikacji zrédet probleméw z eksploatacja Tower TR300 oraz podaniu

rozwigzan dla typowych utrudnien uzytkowania aplikaciji.

13.1. Program MIC4-TRC1 PC

Problem Rozwiazanie

Plik MIC4_TOWER.exe nalezy uruchomic¢ jako
administrator (klikajac prawym przyciskiem myszy na
ikone programu i wybierajac opcje ,Uruchom jako
administrator”).

Zainstalowane porty COM nie zostaty wykryte

Nalezy uruchomi¢ MIC4_TOWER.exe jako

Program nie chce sie uruchomié
administrator.

13.2. Kontroler MIC4-2412

Rozwiazanie

Problem

Problemy z kompatybilno$cig portu USB 3.0
(niebieski kolor gniazda) mogg wystgpi¢ w systemie
Windows 7 podczas komunikacji z urzadzeniami USB
HID. W przypadku probleméw z komunikacjg nalezy
podtaczy¢ sterownik do portu USB 2.0.

Btad komunikacji poprzez port USB 3.0

13.3. Robot Tower TR300

Problem Rozwiazanie

Sprawdzi¢ potaczenia przewodow. Wiaczy¢ zasilanie.

Nie dziata
Odbezpieczenie przyciskéw bezpieczenstwa.

Dziatanie niepoprawne Sprawdzi¢ poprawny montaz elementéw.

Wykrycie przecigzenia serwonapedoéw lub
przekroczono zakresu ruchu. Nalezy wylaczyc¢

Miganie serwonapedow
i wtgczy¢ zasilanie.

y | a4 Tower TR300
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14. Konserwacja/naprawal/czyszczenie

14.1. Smarowanie wozka i prowadnicy

Prowadnice z szyng profilowg muszg by¢ smarowane smarem statym lub olejem. Zaleca sie regularne

smarowanie zgodnie z wytycznymi w tabeli zamieszczonej ponize;:

Przedziaty smarowania uzupetniajgcego [km] przy obcigzeniu <0,10 Cgyyn 1000

llos¢ smaru do smarowania uzupetniajgcego [g] 0,5

Za pomocg adaptera smarujgcego, wozek jezdny mozna podtaczyé bezposrednio do smarowania centralnego.
Zamontowane szyng profilowang pionowo, w bok lub w gore, ilo§¢ smarowania uzupetniajgcego zwieksza sie
0 ok. 50%.

INFORMACJA

Czestotliwosé smarowania uzupetniajagcego zalezy w bardzo duzym stopniu od obcigzen

o i warunkéw otoczenia. Oddziatywania otoczenia, takie jak wysokie obcigzenia, drgania
mechaniczne i zanieczyszczenia skracajg przedzialy smarowania. W czystym otoczeniu

i przy matych obcigzeniach przedzialy smarowania mozna przedtuzy¢.

Zalecane smary wedtug DIN 51825:

= do normalnych obcigzen — K2K,

» do obcigzen wyzszych (C/P < 15) — KP2K o klasie konsystencji NGLI 2 wedtug DIN.
Przyktadowe smary:

= BEACON EP1, Fa. ESSO,

=  Microlube GBO, (KP 0 N-20), Staburags NBUSEP, IsoflexSpezial, Fa. KLUBER,

= Optimom Longtime PDO, PD1 lub PD2 zaleznie od temperatury zastosowania, Fa OPTIMOL,
= Paragon EP1, (KP 1 N-30), Fa. DEA,

=  Multifak EP1, Fa. TEXACO.

Zalecane oleje do smarowania:

= Klasa lepkosci : ISO VG 680,

= Olej standardowy : Mobil SHC 636, w petni syntetyczny na bazie weglowodoru (PAO).

14.2. Smarowanie sruby kulowej

Podobnie jak w przypadku ftozysk tocznych, sruby sg bardzo wrazliwe na zewnetrzne warunki pracy.
W przypadku dostania sie odpryskow, badz wody do nakretki (Sruby kulowej), sruba moze ulec znacznemu
zuzyciu, a w szczegolnych przypadkach nawet uszkodzeniu.

Dla nizszych temperatur pracy nalezy stosowa¢ smary o mniejszej lepkosci. Dla wyzszych temperatur pracy,

duzych obcigzen i niskich predkos¢ nalezy stosowac smary o wiekszej lepkosci.

Tower TR300
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15. Doradztwo techniczne i kontakt

Instrukcja obstugi Tower TR300 zawiera informacje na temat poprawnej konfiguracji ieksploatacji robota
przemystowego. Jezeli dokumentacja nie dostarcza Panstwu wszystkich potrzebnych informaciji lub majag

Panstwo pytania, prosimy o skontaktowanie sie z Naszymi specjalistami.

INFORMACJA

W przypadku nagtej usterki nalezy zgtosi¢ zdarzenie Naszej firmie natychmiastowo w celu

rozwigzania problemu.

W celu szybszej itatwiejszej konsultacji z Naszymi specjalistami nalezy posiada¢ nastepujace informacje
(w zaleznosci od pytania):

=  Typ i numer seryjny robota,

=  Typ i numer seryjny kontrolera robota,

=  Typ i numer seryjny napedéw robota,

=  Wersja oprogramowania kontrolera,

=  Specyfikacja zakresu roboczego robota,

=  Charakterystyka problemu, czestotliwos¢ wystepowania btedu, czas trwania usterki.

Dane kontaktowe oraz adres firmy podany jest ponizej:

P.P.H. WObit E.K.J. Ober s.c.

Deborzyce 16
62-045 Pniewy
Polska

Sekretariat:

tel. +48 61 22 27 410

fax +48 61 22 27 439
e-mail: wobit@wobit.com.pl

strona internetowa: www.wobit.com.pl

Godziny pracy:
poniedziatek - pigtek
8:00 - 16:00

Numery kontaktowe do danych dziatow:

Dzial Doradztwa, Sprzedazy i Projektow:
tel. +48 61 22 27 422

Mechanika i napedy liniowe:
tel. +48 61 22 27 412

Tower TR300
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tel. +48 61 22 27 427

Pomiary:
tel. +48 61 22 27 415
tel. +48 61 22 27 417

Napedy, kontrola i sterowanie:
tel. +48 61 22 27 413
tel. +48 61 22 27 421

Dziat Obstugi Klienta:
tel. +48 61 22 27 422
tel. +48 61 22 27 411
tel. +48 61 22 27 416
tel. +48 61 22 27 414

Reklamacje:
tel. +48 61 22 27 430

Ksiegowos¢:
tel. +48 61 22 27 434

Tower TR300
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16. Deklaracja zgodnosci

17. Zalacznik 1 — rysunek wymiarowy
18. Zalacznik 2 — rysunek ztozeniowy
19. Zalacznik 3 — Schemat XYZ

20. Zatacznik 4 — Schematy elektryczne
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Rozwiazania i komponenty dla Automatyki

Solutions and Components for Automation

P.P.H. WObit E.K.J. Ober s.c.

62-045 Pniewy, Deborzyce 16
tel. +48 61 22 27 410

fax. +48 61 22 27 439
wobit@wobit.com.pl
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