1 Zasady bezpieczastwa

W trakcie trwania zajglaboratoryjnych ze wzgledéw bezpieéatwa nie na-
lezy przebywa w strefie dziatania robota, ktéra oddzielona jest od pozostatej
czesci laboratorium barierkami. W przypadku koniec&oionatychmiastowego
zatrzymania robota nalezy wcisnprzycisk "STOP awaryjny” znajdujacy sie na
panelu sterowania (rysuné&l oraz na panelu operatora (rysurigk
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Przemystowy robot IRB1400 sktada sie z dwoch zasadniczydtczgerow-
nika oraz manipulatora. Manipulator posiada 6 stopni swobody. Poszczegélne
osie napedzane sa silnikami pradu zmiennego, i posiadaja elektromechaniczne
hamulce. Manipulator ma mozlivgo zainstalowania chwytaka, ktorego maksy-
malna masa wraz z tadunkiem wynosi 5kg. Sterownik robota posiada wydajna
jednostke centralna, oraz dwa dodatkowe komputery obstugujace uktady sterowa-
nia silnikbw oraz sprzegi komunikacyjne. Robot posiada ztacza RS232, RS422
oraz 2 ztacza CAN przeznaczone do obstugi sensoréw zewnetrznych, posiada
rowniez wegcia i wyjscia analogowe i dwustanowe, oraz dodatkowe uktady wy-
konawcze umozliwiajace dotaczenie dodatkowych, zewnerznych silnikbw. Robot
moze by programowany zaréwno w trybie on-line jak i off-line w jezyku wy-
sokiego poziomu Rapid. Program napisany przy uzyciu zewnetrznego kompurera
moze by wczytany przez sterownik ze standardowego dysku 3.5"/1.44MB. Jezyk
Rapid posiada bogaty zestaw instrukcji ruchu. Istnieje mo&Hivaberowania za-
rowno we wspotrzednych wewnetrznych jak i zewnetrznych. Dzigki duzej sztyw-
nosci konstrukcji oraz dobrej doktadaoi odtwarzania zadanej trajektorii robot
ma szeroki zakres zastosdwaPo wyposazeniu w odpowiednie urzadzenia wy-
konawcze moze stuzydo wykonywania operacji montazu, malowania, spawania

itp.

3 Opis stanowiska laboratoryjnego

3.1 Szafa sterownicza

Szafa sterownicza zawiera uktady elektroniczne niezbedne do sterowania ma-
nipulatorem, oraz uktady peryferyjne. Widok ogolny szafy oraz potozenie panelu
operatora, panelu sterowania i gtbwnego wytacznika zasilania przedstawiono na
rys. 1
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Rysunek 1: Szafa sterownicza robota IRB1400

3.2 Panel operatora

Na panelu operatora umieszczony zostat przycisk "STOP awaryjny”, wiacznik
zasilania silnikéw, przetacznik wyboru trybu pracy oraz licznik roboczogodzin
manipulatora. Potozenie poszczegolnych elementéw pokazano 8a rys
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Rysunek 2: Panel operatora

Przetacznik trybu pracy umozliwia wybranie jednego z trzech trybow pracy
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robota:

© — praca automatyczna

praca w trybie sterowania
X\ — recznego z ograniczeniem
predkdsci ruchu do 250mm/s
praca w trybie sterowania
T\ 100% — recznego bez ograniczenia
predkdsci ruchu

3.3 Panel sterowania

Panel sterowania zawiera elementy interfejsu uzytkownika. Przy jego pomocy
przeprowadzane sa wszystkie operacje programowania i sterowania recznego ro-
bota.
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Rysunek 3: Panel sterowania

3.4 Manipulator

Manipulator posiada 6 stopni swobody. Poszczegdélne osie napedzane sa sil-
nikami pradu zmiennego za g@ednictwem przektadni. Po osiagnieciu zadanej
pozycji napedy sa blokowane sterowanymi elektrycznie hamulcami. Potozenia
osi mierzone sa koderami przyrostowymi. Dzigki podtrzymaniu bateryjnemu za-
silania, infomacja o potozeniu osi nie jest tracona po wytaczeniu sterownika. Roz-
wiazanie takie pozwala na unikniecie kazdorazowej synchronizacji robota po wia-
czeniu zasilania. Przyjeta numeracja osi zostata przedstawiona na rysunku
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Rysunek 4: Oznaczenia osi robota

4 Sterowanie w trybie recznym(jogging)

4.1 Informacje wstepne

Do sterowania ruchem robota wykorzystywany jest joystick umieszczony na
panelu sterowania (rysunék Joystick posiada 3 stopnie swobody (ruch w osiach
X, y joystick’a oraz ruch obrotowy). Predébruchu jest proporcjonalna do wy-
chylenia joystick’a. Sterowanie robotem w trybie recznym jest mozliwe gdy za-
silanie do silnikow jest zataczone. Na panelu sterowania znajduje sie przycisk
zezwolenia na zataczenie zasilania silnikbw. Przycisk ten posiada 3 potozenia.
Gdy jest zwolniony (nie w&niety) znajduje sie w potozeniu 1, gdy jest lekko
wcisniety znajduje sie w potozeniu 2, gdy jest silnie $vigty, znajduje sie w po-
tozeniu 3. Sterowanie robota joystick’iem jest mozliwe, gdy przycisk zezwolenia
na zataczenie zasilania silnikéw znajduje sie w potozeniu 2. Sterowanie w trybie
recznym nie jest mozliwe gdy jest zataczony przycisk "STOP awaryjny”. W takim



przypadku przy prébie wykonania jakiegokolwiek ruchu, w oknie dialogowym na
panelu sterowania pojawi sie komunikan stop state activeW celu przecia

do normalnego stanu pracy nalezy zwolprzyciski "'STOP awaryjny” na panelu
sterowania oraz na panelu operatora, a nastepnie vicisttawile przytrzyma
przycisk “wtacznik silnikdw” na panelu operatora (rysurigk

4.2 Tryby sterowania ruchem

Sterowanie reczne moze odbywae we wspotrzednych wewnetrznych robota
(tj.przez sterowanie kazda z osi z osobna) lub we wspotrzednych zewnetrznych.
W trybie sterowania we wspoétrzednych zewnetrznych mozna stéroeaalez-
nie kazda wspotrzedna potozenia i orientacji efektora. Tryb sterowania recznego
wybiera sie przez odpowiednie ustawienie przetacznika wyboru trybu pracy na
panelu operatora (rysune). Na panelu sterowania nalezy wybrakno dialo-
gowe oznhaczone symbole@.

Wspoétrzedne wewnetrzne zostaly podzielone na dwiéaz@V pierwszej znaj-
duja sie osie 1, 2i 3, w drugiej osie 4, 5, i 6. Wspéirzedne zewnetrzne zostaly po-
dzielone rowniez na dwie cgei: sterowanie potozeniem efektora (ruch liniowy)
oraz sterowanie orientacja. Wyboru wspotrzednych oraz grupy dokonuje sie przy-
ciskami umieszczonymi po prawej stronie Swjetlacza na panelu sterowania.
Znaczenie przyciskéw zostato przedstawione na rysimnkerzycisk wyboru pa-
leta/robot pozwala na wybranie obiektu sterowania.

Robot reorientacja osie 1,2,3
/ ' /

y = [ k< J 2 &

Paleta 1ruch liniowy \ osie 4,5,6

Rysunek 5: Oznaczenia przyciskdw wyboru trybu sterowania

4.3 Sterowanie reczne we wspotrzednych wewnetrznych

Po wyborze trybu sterowania we wspoétrzednych wewnetrznych w oknie dia-
logowym wyswietlana jest pozycja kazdej osi w stopniach. W okienku pod oknem
pozycji znajduje sie przyporzadkowanie osi robota do poszczegolnych stopni stopni
swobody joysticka. Oznaczenijeoznacza ruch joystick’'a w osi y, symbeb
oznacza ruch w osi X, oznacza ruch obrotowy joystick’a.
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4.4 Sterowanie reczne we wspotrzednych zewnetrznych

W trybie sterowania we wspoétrzednych zewnetrznych istnieje mogtiste-
rowania potozeniem efektora (ruch liniowy, ng&.lub jego orientacja (reorienta-
cjarys.5).
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| mmmm | "<—=
| Jogging | Robot Pos: |v
| | |
|Unit: IRB | x: 133.1 mm |"<—-—
< |Motion: Reorient | y: 458.9 mm |v
| | z: 905.8 mm |
| [ql: 0.16024 |~
< |Coord: Tool [] [qg2: -0.71134 | v
| Tool: tool0 .. [g3: -0.52638 |
|WOb 7 wobjl .. g4 -0.43731 |
| |- |>
| Joystick lock: None [] | X zZ y |
| Incremental: No [] | | o -> |
| | Y |
< Jmmmmmmmm | >

| World Base Tool WOb ]



5 Programowanie

Aby przeft w tryb programowania nalezy wtaczyprzycisk: E na panelu
sterowania. Programy mozna wczytyava dyskietek 3.5", oraz z pamieci we-
wnetrznej robota.

W lewym gérnym rogu ekranu, w oknie programowania, pojawi sie menu File.
Poruszanie sie po menu, oraz wybieranie odpowiednich funkcji, odbywa sie przy
pomocy klawiszy: Up, Down i Enter (ry®). Klawisze te znajduja sie po prawej
stronie panelu sterowania. (ry3.
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Rysunek 6: Przyciski pozwalajace na poruszanie sie po menu

Po rozwinieciu menu File i wybraniu komendy Open, ukaza sie programy
zapisane w pamieci wewnetrznej robota. Wybieramy program "DEMO"(klawisze
Up i Down) i akceptujemy go klawiszem Enter. Pojawi ekran zawierajacy, miedzy
innymi, ciag instrukcji zawartych w wybranym programie (rys.

File Edit View IPL1 IPL2
Program Instr EXERCISE/main
1(4)

MoveL *, v300, fine,
_MoveL, *, v300,
MoveL */v300
MoveL

Nazwa nstrukcji

/ Copy Pat{t.f: OptArg.. .X(JdPGS Test-> \\

Wartosc pozycji
instrukeji Predkosc robota  Precyzja pozycjonowania Akty wie
h narzedzie

Rysunek 7: Elementy sktadowe instrukcji



5.1 Uruchomienie programu

Aby uruchomé program nalezy wybiapolecenie Test w prawym dolnym
rogu ekranu. Po wybraniu tej opcji pojawi sie nowe okno (8)sw dolnej cz&ci
tego okna dostepne bedzie nowe menu, w ktérym dostepne sa polecenia:

Start start programu

FWD nastepna instrukcja

BWD poprzednia instrukcja

— powr6t do poprzedniego ekranu
Modpos modyfikacja pozyciji

Widoczny na rysunki wskaznik programu (Program Pointer), wskazuje na
instrukcje, ktdra jest aktualnie wykonywana. Dzieki PP , mozna uruahpno-
gram z dowolnego miejsca. Po wybraniu opcji Start program zostanie urucho-
miony od instrukcji na ktéra wskazuje wskaznik programu (PP).

File Edit View Special
Program Test EXERCISE/main
Speed:= 100% O
Running:= Continuous [J
wskaznik programu  (PP) 1(4)

| ) | MoveL *, v300, fine, tool0;
MoveL *, v300, fine, tool0Q;
*
»

MoveL , fine, to
MoveL

, fine, tool0:

Start FWD BWD Modpos Instr->

Rysunek 8: Widok okna edycyjnego podczas programowania

5.2 Modyfikacja pozycji

Wykorzystujac program "DEMO", mozna zmodyfikobvaozycje, ktore zapa-
migtane sa jako argumenty instrukcji MoveL. W tym celu nalezy:

1. Wiaczy€ okno programowania(rys).
2. Ustawic pozycje (musi b§ podswietlona) do zmiany i wcisrgaFWD.

3. Ustawit robota w nowej pozycji za pomoca joystick’a.



4. Wybrat opcje Modpos.

5. Uaktywnic zmieniana pozycje i wcisggponownie FWD, aby prz&j do
nastepnej pozycji, jezeli chcemy modyfikcdvaastepne pozycije.

6. Jezeli skéczono wprowadzZazmiany, przyciskiem Start, mozna uruch@mi
program z nowymi ustawieniami.

5.3 Zmiana argumentu instrukcji

Zatézmy, ze chcemy zmietiargument (fine) instrukcji MoveL, odpowiada-
jacy za doktadngt pozycjonowania.
Aby zmient argument instrukcji nalezy:

1. Podswietlic zmieniany argument.

2. Wcisn& klawisz Enter. Pojawi sie nowe okno (ry8), z lista dostepnych
argumentow.

3. Wybrat nowy argument (pdsvietlenie kursorem), a nastepnie wcistin-
ter i Ok.

Instruction arguments

Movel, *, w300, 7fine, tooll

Zone : fine

Hew fine z1l

z5 210 z15

220 230 z40

250 Z260 zB0

Next Func More,. Cancel QK

Rysunek 9: Widok okna edycyjnego w trakcie zmiany argumentu

5.4 Dodawanie nowych instrukciji

Nowe instrukcji moga by dodawane poprzez kopiowanie (copy, paste) juz
istniejacych i modyfikacje pozycji, lub przez wybo6r nowych instrukcji (lista IPL1
i IPL2) z gornego menu.



	Zasady bezpieczenstwa
	Wstep
	Opis stanowiska laboratoryjnego
	Szafa sterownicza
	Panel operatora
	Panel sterowania
	Manipulator

	Sterowanie w trybie recznym (jogging)
	Informacje wstepne
	Tryby sterowania ruchem
	Sterowanie reczne we współrzednych wewnetrznych
	Sterowanie reczne we współrzednych zewnetrznych

	Programowanie
	Uruchomienie programu
	Modyfikacja pozycji
	Zmiana argumentu instrukcji
	Dodawanie nowych instrukcji


