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Cwiczenie nr 1

Obstuga i programowanie robota IRB-1400

1. Celem ¢éwiczenia jest zapoznanie sie z obstuga i programowaniem robota IRB-1400

llustracja 1: Robot IRB-1400

2. Przebieg ¢wiczenia:

W pierwszej kolejnosci zapoznaliSmy sie z mozliwosciami sterowania robota za
pomocg manipulatora umieszczonego na panelu sterowania po czym

przystgpilismy do programowania robota przy uzyciu jezyka RAPID.



2.1. Wykonanie prostych ruchéw przy uzyciu podstawowych polecen.
a) insrukcja MoveC
MoveC pl, p2, v500, fine, tool2;

Przenosi efektor robota tool2 do punktu p2 po tuku, poprzez punkt pl z

predkoscig v500 oraz najwyzszg mozliwg doktadnoscia.
b) insrukcja MovelL
Movel pl, v500, z30, tool2;

Najczesciej wykorzystywana przez nas instrukcja. Przenosi efektor robota

liniowo do punktu p1 z predkoscig v500 i doktadnoscig z30.
c) funkcja Offs
Offs(pl, 10, 20, 30);

Funkcja modyfikuje wspétrzedne punktu pl 0 10mm W 0Si X, 20mm W 0OSi y

oraz 30mm w osi z. Przyktadowe zastosowanie:
Movel pl, v500, z30, tool2;
Movel Offs(pl, 10, 20, 30), v500, z30, tool2;

Przesunie efektor robota do punktu pl a nastepnie do punktu

0 wspotrzednych punktu p1 zmodyfikowanych parametrami funkcji Of fs.

d) petle for, while

w naszych programach wykorzystalismy jedynie petle for. Instrukcja while

nie byta wykorzystywana w naszych skryptach.
e) instrukcja if
w trakcie ¢éwiczenia nie mieliSmy potrzeby uzywania tej instrukcji jednak

mamy swiadomosé, ze ona istnieje i w pewnych przypadkach moze byé

niezwykle przydatna.



2.2.Narysowanie wspoisrodkowych kwadratéw ramieniem robota.

Do wykonania tego c¢wiczenia uzylismy petli for oraz instrukcji MoveL

i funkcji Of £s. ponizej znajduje sie kod naszego programu:

Moved pl,v1000, fine, tool0;

FOR 1 FROM 1 TO 5 DO
k:=1*50;

MoveL
MovelL
MoveL
MovelL
MoveL

ENDFOR

Offs(pl, k,0,k),v1000,fine, tool0;
Offs(pl,-k,0,k),v1000, fine, tool0;
Offs(pl,-k,0,-k),v1000, fine, tool0;
Offs(pl, k,0,-k),v1000, fine, tool0;
Offs(pl,k,0,k),v1000,fine, tool0;

Po uruchomieniu programu ramie robota zakreslato 5 wspdétsSrodkowych

kwadratow o zmiennej dtugosci boku.

2.3. Narysowanie elipsy ramieniem robota.

Program ten zrealizowalismy modyfikujac poprzedni oraz dodajac do obliczen

funkcje sin oraz Cos dostepne w zestawie funkcji robota. Ponizej znajduje sie

kod napisanego przez nas skryptu:

Moved pl,v1000, fine,tool0;

FOR i FROM 0 TO 100 DO

p:=1*18;

J:=Sin(p) *2*i;

k:=Cos (p) *2*1i;

MoveL

ENDFOR

Offs(pl,k,0,3),v500,z5,t00l10;

Po uruchomieniu programu ramie robota zakreslato spirale.

3. Whioski

Poznany przez nas robot ma ogromne mozliwosci sgdzac po bogactwie

funkcji na jakie natkneliSmy sie piszac powyzsze skrypty.

W trakcie wykonywania instrukcji natkneliSmy sie na problem doktadnosci

ruchow. Gdy byta ustawiona za duza dokfadnosc robot nie byt w stanie wykonac



zadanych przez nas ruchéw o czym informowat btedem na wyswietlaczu panelu
sterowania.

Btedy pojawiaty sie réwniez, gdy manipulatorowi zadano ruch ktory wykraczat
poza obszar roboczy ramienia.

Ciekawg funkcjg robota jest mozliwos¢ sterowania manipulatorem zaréwno

we wspotrzednych lokalnych jak i kazdym silnikiem oddzielnie.



