Cwiczenie G

Cwiczenie G.

Cwiczenie przeprowadzane jest w cyklu dwutygodniowym.

W pierwszym tygodniu studenci powinni zapozna¢ si¢ z metoda programowania z
wykorzystaniem panelu uczenia i utozy¢ program przenoszenia detali do pojemnikow.

W drugim tygodniu studenci poznaja metode programowania z wykorzystaniem programu
zewngtrznego. W tej czesci ¢wiczenia nalezy stworzy¢ program, w ktérym akcje robota
wywotywane sa przez uzytkownika na zadanie poprzez podanie numeru podzadania na panelu
uczenia.

1. Opis programowania robota z wykorzystaniem panelu uczenia (tydzien 1)

Robot

Robot THL500 jest robotem typu SCARA, o stosunkowo prostej strukturze kinematycznej,
przez co nie pozwala na zmiang orientacji chwyconego detalu w plaszczyznie innej niz
ptaszczyzna XY.

Ogolny opis

W tekscie ponizej listowane odwotania dotycza pozycji Instruction Manual - Operator’s
Manual udostgpnionego studentom w wersji elektronicznej dla ¢wiczenia G.

Przed przystapieniem do programowania nalezy zaznajomic si¢ z panelem uczenia oraz plyta
sterownika 1 jej przyciskami i okre$li¢ ogdlne znaczenie przyciskow na podstawie instrukcji
fabryczne;.

Wskazowki

Pierwsze uruchomienie uktadu powinno nastapi¢ przy zalaczonym przetaczniku Teaching na
ptycie sterownika. W tym trybie przejs¢ do trybu edycji programu (EDIT).

Stworzy¢ nazweg swojego pliku zaczynajaca si¢ od przedrostka AIR, nastgpnie wpisa¢ skrot
dnia zaje¢ ( np. pon) i uzupetni¢ cyframi — kazda grupa ma do dyspozycji 19 liczb od 20*(n-
1)+1 ...20%(n-1) +19 (czyli np. od 1 do 19 dla n=1, gdzie n jest numerem grupy).

Edycj¢ przeprowadzi¢ z wykorzystaniem klawiatury znakowej. Na poczatku wpisa¢ program
pusty skladajacy sig z trzech linii tekstowych i jednej pustej

Np. PROGRAM AIRPON 01

SPEED =5 ¢ w programie prosze uzywac matych predkosci

END
Zapisa¢ komenda SAVE. Program powinien si¢ pojawi¢ w spisie programow.

Zabrania sie edytowania innych ni; wlasne pliki.
Wybra¢ ponownie swoj program i przystapi¢ do edycji wlasciwego programu.
Ogolnie fazy programowania i uruchomienia przedstawiaja si¢ nast¢pujaco:

1. Edycja programu. ( EDIT)

2. Edycja danych pozycyjnych (nie musi wystapi¢) (DEDIT)

3. Uruchomienie (RUN)
Struktura programu sklada si¢ z wykonywanych instrukcji ruchu (z ewentualnym
wykorzystaniem danych pozycyjnych) oraz akcji efektora. Obecnie efektorem jest
przyssawka, ktorej zalaczenie nastgpuje po rozkazie DOUT(1) , wytaczenie DOUT(-1).
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Nalezy pamigta¢ o tym, ze instrukcje #ypu ruchu i dane pozycyjne sa od siebie niezalezne, a
wiec istnieje mozliwos¢ zmiany jednego zbioru bez zmiany drugiego.
Wybrane wskazowki edycyjne ( tryb EDIT)
1. Rolg klawisza Enter peini klawisz oznaczony na panelu uczenia jako EXE (1-8)
ESC pozwala na wyjscie z danego trybu. (1-8)
Klawisze F1, F2, F3, F4, F5 skorelowane sa z wyswietlanymi komendami w menu(1-8)
BS kasuje znaki. (1-8)
NEXT pozwala przejs¢ do dalszej czgsci menu (1-8)
Komenda z menu COPY pozwala wygodnie kopiowa¢ rozkazy o podobnej strukturze,
ktore potem wymagaja zamiany tylko pojedynczych parametréw (4-14)
7. Klawisz INS zmienia tryb wstawiania (4-6)

AR

Po napisaniu programu zapisa¢ go komenda SAVE lub wyj$¢ bez zapisywania NOSAVE.
Wybrane wskazowki edycyjne dla trybu definiowania punktow (tryb DEDIT).

W trybie tym edytujemy poszczegodlne pozycje oznaczajac je symbolicznie np. POZI,
POZ2, itd. dla danego pliku programu, ktory zostal wybrany.

Do wprowadzania nowych pozycji uzywamy klawisza INS. Znaczenie Klawiszy i
Komend pokazane jest na stronie 5-5 1 5-6.

Mozna definiowac pozycje wykorzystujac komende TEACH (5-27), ktéra wprowadza dla
aktualnie pod$wietlonej nazwy aktualna pozycj¢ robota lub edytowaé pozycj¢ recznie.
Zaleca si¢ zbadanie przestrzeni roboczej poprzez doprowadzenie robota do punktow w
poblizu jej konca 1 probne wpisanie wspotrzednych. Kasowanie 1 wstawianie opisane jest
(5-31 —5-34)

Po stworzeniu odpowiedniego zbioru punktéw zapamigta¢ SAVE.

Obsluga bledu:

Jesli przy zapisywaniu pojawi si¢ btad np. skladniowy w programie (sygnalizacja
dzwigkowa) — sprawdzi¢, jakiego rodzaju to btad (F3-ERROR) i1 skasowac¢ (F3-
RESETEM) (sygnalizacja dzwigkowa powinna si¢ wytaczy¢)

Uruchomienie programu:

1. Przetaczy¢ przelacznik na ptycie sterownika z trybu Teaching na Internal ( 6-2).

2. Wybra¢ napisany swodj program korzystajac z komendy SEL. ( EXE zatwierdza
wybor)

3. Wybra¢ odpowiedni tryb pracy za pomoca komendy MODE. Mamy do wyboru
nastepujace tryby CONT, CYCLE , SEG, STEP (6-6).

4. Zalaczy¢ SERVO ON (na plycie sterownika) , RUN uruchamia program STOP
zatrzymuje (uwaga, producent nie zaleca uzywa¢ do zatrzymywania przycisku
SERVO OFF!)

5. W razie niebezpieczenstwa uzy¢ EMERGENCY stop, ale nalezy mie¢ na uwadze, iz
program powinien by¢ tak napisany, aby nie byto konieczno$ci uzywania tego
przycisku.

6. W razie pojawienia si¢ btedu zobaczy¢, jakiego jest rodzaju i ewentualnie zresetowac.

W czasie wykonywania programu program mozna zatrzymac uzywajac przycisku FEED
HOLD z panelu uczenia - robot zatrzymuje si¢ bezzwlocznie. Po powtdérnym nacisnigciu
FEED HOLD robot kontynuuje rozpoczety ruch — tak wigc przycisku tego uzywamy do
tymczasowego zatrzymania robota.
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Inng mozliwoscia zatrzymania robota jest uzycie z menu STOP — w takim wypadku robot
jednak nie zatrzymuje si¢ bezzwlocznie, ale dokancza rozpoczety krok.

Bezzwloczne przerwanie programu uzyskuje si¢ natomiast poprzez BREAK.

W czasie ruchu podglad wykonywanych linii programu uzyskujemy poprzez LDISP (z
dalszej czg$ci menu).

Wykonanie pojedynczego rozkazu mozliwe jest rOwniez za pomoca pozycji menu DO.
W tym trybie mozliwe do wykorzystania sa rozkazy wysytania sygnatu na wyjscie DOUT
(np. do sterowania przyssawka) lub MOVEA (ruch do absolutnej pozycji ztaczowej).

Program zaje¢:

1.

2.

Zbada¢ poruszajac recznie w trybie Teaching zakresy ruchow robota obserwujac czy
nie zachodzi niebezpieczenstwo zderzenia efektora z przeszkoda zewngtrzna.
Stworzy¢ program demonstrujacy ruchy o, w przyblizeniu, +/- 10 jednostek (stopnie
lub mm) w kazdym zlaczu.

Wykorzysta¢ rozkaz MOVEI (znaczenie rozkazu sprawdzi¢ w opisie j¢zyka - Robot
Language Manual)

Dla 3 ptytek roztozonych na tasmociagu ulozy¢ je w stos, a nastgpnie roztozy¢ w
odwrotnej kolejnosci oraz przetozyc do drugiego pojemnika.

Wykorzysta¢ edytor punktéw w trybie uczenia (tryb DEDIT) i rozkazy typu MOVE,
ewentualnie MOVEJ.

Zadanie dodatkowe:

Chwyci¢ plytke z narysowana strzatka i1 trzymajac ja z odpowiednia orientacja
objecha¢ (w granicach mozliwosci) zadany obiekt w taki sposdb, aby wektor
okreslony przez narysowana strzalkg¢ byt zawsze prostopadly do krawedzi obiektu
lezacego ptasko. Ruch wykonywaé na niewielkiej wysokos$ci (do 5 mm) od krawedzi
obiektu obrysowywanego.

2. Obstuga programu TSPC ( tydzien 2)

Program TSPC jest kompleksowym $rodowiskiem do programowania robota
odpowiadajacym funkcjonalnie programowaniu z wykorzystaniem panelu uczenia. Aby
mozliwe bylo wykorzystanie programu przetacznik na ptycie sterownika powinien by¢ w
pozycji External. Podstawowe menu programu zaprezentowane jest ponize;.

Pierwsza czynno$cia operatora winno by¢ potaczenie si¢ ze sterownikiem z menu

Communication.
File Display Monitor Operation Tool Commnication Option Help
D0ej2] = |2 | [O=[6] 20| s & %|=|2u|ox|%| B sl sal=| 2|




Menu File pozwala wybra¢ plik do edycji (Edit) jak rowniez tadowa¢ pliki z/do pamigci
sterownika (File Mode).

r o B
Transfer file M

File directary in PC File directory in rabat
ABCD ABLC -
ABCDT ABCD B
PL ABCDT
TASM AlRCZwWE1
g 3 VIEW . CFG AlRCAWE2
Bl Select edit file == VISCON ' AIRPON
_ . AIRPOMET
Saukaiw: | || robotycwiczenia | = B ek Er AIRPONEZ =
a —1 |AIRPONE3
Mazwa Data modyfikacji Ty AIRWT
|_jABCD 201210121149 Pl i
[ aBCDL 2012-10-12 11:20 PI ARTUR
LIpL 2012-09-27 18:02 Pl ' AUTOSTR.BAT 5
| |tasm 2012-09-27 18:32 Pl E?Eg&:g? F'P.iHH
|| VISCON 2012-08-27 18:02 Pl EXTENSEL AR
il T | b MACHINE PAR
PALLET LIB
Nazwa pliku: ! Ctwidrz I FL -
Pkitpu: | T DelPCfie | Changedi | S |
S Copy PC file | Rrename P fie|

Dizplay option
’71" Hide system files

End

—

Menu Operation umozliwia wybor programu do wykonania (Select), komenda Direct run z
tego menu umozliwia wykonanie pojedynczego rozkazu (co mozna wykorzysta¢ np. do
przemieszczenia robota w okreslone miejsce czy wytaczenia przyssawki).

Po napisaniu programu mozna za pomoca symulatora sprawdzi¢ dziatanie programu
(Tool\Program Check) i przesta¢ go do sterownika.

P
] 753000 SCARA ROBOT SIMULATOR S =
- Status | RunStop| Mode | ovemide |  RobotType
P e ‘i_fﬁfiﬁn_[{_
File|  ABCD1 @& GONT curent [100 | L TPPF |
m o CYCLE
T—  secuent | | [100 :‘i
Status | RESET = =]_set
5 TOP)
Line ~ Operation
B | o) B Gl
=
HOLD| pid | RESET| Do
Position Output Window
@ Joint ¢ World " Work & TP ¢ COM1 ©IP1 ¢ IP2 ¢ ALARM  clear Program Check B
s | Posion |
X 0.000 Enter a file name to be checked
Y 0.000
z 0.000 [D:ueketyewiczenia\ABCD1 Rief
c 0.000
T 0.000 Pragram check is not done
Program list
1 o ORRANARCE) = o, doubiecik o ger b Open . ard seach s
2 SPEED=10 M
3 MOVEI110 L
4 2 Aun Simulate End
5 MOVEI210
6 MOVEIZ-10
7 DOUTH)
8 MOVEI1-10
9 DOUTE1)
10 MOVEP1 =
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Jezeli program jest poprawny poprzez menu Display/Operation Panel mozna uaktywnié¢
Panel Operacyjny Robota. Pierwszym krokiem do uruchomienia jest zataczenie SERVO ON.
Jezeli operacja zostata przeprowadzona pomyslnie przycisk Run umozliwia start programu w
jednym z trybow pracy — ciaglym (w petli zamknigtej), z pojedynczym wykonaniem
programu, krokowym.

Zatrzymanie robota odbywa si¢ za pomoca podobnych komend jak na panelu:
- feed hold - zatrzymanie tymczasowe

- break — przerwanie natychmiastowe

- block stop- przerwanie z dokonczeniem kroku

Nie nalezy uzywac¢ wytaczenia Serva do wylaczenia dzialajacego robota.

Robot operation panel lil&r Current pos, monitor =1 =
Run progiam T Servo
Sel:clegd —— Maode 2 Stop “world coord ‘wiork, Jaint
[FBEDT  Select pogiand f Cont Block stop ON w[1es7er [128747 [30968
 Cycle Break et v [399.332 [3aa 832 [67 031
Statuz a=
wrring A | :?E_I:gmem Feed hold z[1%343 [136323 [36.343
s @ o703 |7.703 |-90.295
e _ 7 [0.000 |0.000 [0.000
et |—1 o 100 - Set -reset controller ——
= ,MJ ‘whork coord.
F G Step reset Tool coord. | spstem
k I Jﬁun Cucle reset
_Ousgresat | = T =
Select reset -DIN ] _J_— —DouT- :
o Jem sl am o Jam | amade]
;] 1 5 B 10 1 5 6 10
oo (AN (W oo MNEEE W
&l o (AN (W o ENEEE W
oz (WA ([ oz (HENEE ENEEE
oz [MEEEE (R o> [HEEEE ENNEN
o4 MNENE (R os [HEEEE ENEEN
o5 (WA (W o5 [HEEEE ENEEN
e (AW os: (MIM/EW

Dodatkowo w czasie pracy mozna wykorzystujac Monitor podglada¢ aktualne wartosci
pozycji oraz stany wejs¢ /wyjs¢ (przy wlaczonym Update data)

Mozliwe jest rowniez monitorowanie biezacej linii programu (wywotywane rowniez przez
Ctrl+A)



Show run program

=|E| &

Program name [4EC0
]stop[cont]

status

Line pos. |6

SPEED =10
MOVE] 1,10

MOVEL 210
> MOVEL 2,10
DauT
MOVEI1.-10
DouTi-1)
MOVE P1

MOVE P2
MOVE P3

EMD
DATA
POINT P2
FOINT P1
POINT P3
END

2B0B92, 307533, 137621, -16.076,
219231, 318.230, 137621,
-198.685. 378985, 133954, 52151

0.000 / RIGHTY
0.000 / RIGHTY
0.000 / RIGHTY

4142,

Cloze

Robot operation panel

Fiun program

Selected program Made

{* Cont
AECDT Select program| o

1 Cycle

Stah
S " Sagment

m Fun oo

Overide

Active |100 100 ‘_1

1 Direct run

_se |

[ )|

- Stop

Block stop
Break
Feed hold

e |

reset controller-

Prog. reset
Step reset
Cycle reset
Out sig reset
Select reset

Error reset

bl

Cloze

Po zakonczeniu pracy z robotem nalezy wytaczy¢ SERVO oraz rozlaczy¢ komunikacj¢ ze

sterownikiem.

Program zajec:

Wykorzystujac program stworzony na poprzednich zajgciach rozwina¢ go do wersji, w
ktorej na zadanie operatora wykonywane sa nastgpujace akcje:
1. Przenoszenie elementow do pojemnika lewego

2. Przenoszenie elementdw do pojemnika prawego

3. Przenoszenie elementow z pojemnika pelnego do pustego

4. Przenoszenie elementdw z pojemnika pelnego na taSmociag.

Do stworzenia programu wykorzysta¢ nast¢pujace kontrukcje programowe:

Global

a=0  deklaracja zmiennej umieszczana przed programem

End

Input tp, a ‘ odczytywanie numeru akcji z panelu

» <

Print tp, ,.komunikat
If a==1 then goto etykietal
etykietal:

move pl
delay 1

wyprowadzenie komunikatu o akcji na panel

‘skok warunkowy do miejsca okreslonego przez etykietg



