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PRZEDMOWA

W niniejszej instrukcji opisano zagadnienia zz@ine z ¢zykiem AS* wwywanym w Kontrolerach

Robotow Serii D firmy Kawasaki. Celem instrukcjsjedostarczenie szczegétowych informaciji

w zakresie systemu AS, podstawowych zastogpvealzajow danych, kontroli trajektorii robota

oraz wszystkich poleaénstrukcji umaliwiajacych wytkowanie systemu AS. Procedury obstugi

robota nie zostaly tutaj uwzginione, informacje w tym zakresie dgste a w Instrukcji obstugi.

Instrukcja niniejsza powinna byczytana po zaznajomieniugSz wymienionymi poriej,

powigzanymi instrukcjami. Bytkowanie robotow midiwe jest po zapoznaniu eSiz trecia

instrukcji i po jej zrozumieniu.

1. Instrukcja bezpiecZstwa

2. Instrukcja instalacji i podkzenia robota

3. Instrukcja instalacji i podkzenia kontrolera

4. Instrukcja dotycaca zewsmtrznych sygnatdw we/wy (dla pgzen w urzdzeniami
zewrgtrznymi)

5. Instrukcja kontroli i utrzymania

Tres¢ niniejszej instrukcji zostata przedstawiona z zefdem,ze instalacja i podtzenie robota
sa wykonywane zgodnie z wgj wymienionymi instrukcjami.

Wyjasnienia zawarte w instrukcji zawiesajinformacje o funkcjach dodatkowych, ale
w zalenosci od specyfikacji okrdonego uradzenia, nie kada przedstawiona opcja e by
funkcja robota. W razie jakichkolwiek niewygaionych pyta lub probleméw powstatych
w trakcie obstugi robota, garo zackkcamy do kontaktu z firgmn Kawasaki Machine Systems.
Dane kontaktowe najliszych biur firmy Kawasaki Machine Systems, pastalizamieszczona
z tylu oktadki niniejszej instrukciji.

Uwaga* AS wymawiamy [ez].

1. Niniejsza instrukcja nie stanowi gwarancji systemawvktorych wykorzystywany jest robot.
Odpowiednio, firma Kawasaki nie ponosi odpowiedméti zazadne wypadki, straty i/lub
problemy zwazane z prawami wilasea przemystowej, wynikle z aytkowania
przedmiotowych systemow.

2. Zaleca s} szkolenie, prowadzone przez fignKawasaki, dla wszystkich pracownikow
przydzielonych do uruchomienia, uczenia, utrzymdutakontroli robotéw, przed pogjiem
ich obownzkdw.
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3. Firma Kawasaki zastrzega sobie prawo zmiany, pdpraavlub uaktualniania niniejszej
instrukcji bez wczéniejszego powiadomienia.

4. Niniejsza instrukcja nie nie by¢, w cataci, ani w czsci, przedrukowywana lub kopiowana
bez wczéniejszej, pisemnej zgody firmy Kawasaki.

5. Instrukcja powinna hyprzechowywana w miejscu degghym o kadej porze. Jdi robot jest
reinstalowany, przenoszony na inne miejsce lubesiar@wany innemuaytkownikowi,
instrukcja powinna wdrowa: wraz z robotem. W przypadku zgubienia lub znisaeze
instrukcji, naley skontaktowa si¢ z firma Kawasaki.

Wszelkie prawa zastrzezone. Copyright © 2007 Kawasaki Heavy Industries Ltd.

SYMBOLE

Pozycje wymagage w niniejszej instrukcji szczegélnej uwagi sznaczone nagiujacymi
symbolami.

Aby zagwarantowaprawidtows i bezpiecza obstug robotow oraz unikag urazow fizycznych
| szkdd materialnych, stosuj zasady bezpigstrea podane w oknach opatrzonych tymi
symbolami.

A NIEBEZPIECZENSTWO

Niezastosowanie gido wskazanych kwestii mae skutkowat
nieuchronnym urazem lubsmiercia.

A OSTRZEZENIE

Niezastosowanie gido wskazanych kwestii mae skutkowat
ewentualnym urazem lubsmiercia.

Niezastosowanie gido wskazanych kwestii mae skutkowat
ewentualnym urazem i/lubsmiercia.

[UWAGA]

Wskazujesrodki ostranaosci w zakresie specyfikacji
robota,
przenoszenia. uczenia. duai i utrzvmanie
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A  OSTRZEZENIE

1. Dokladnasé i efektywnasé wykreséw, procedur oraz wyjgnionych
szczegotow, zawartych w niniejszej instrukcji nie raze by¢ potwierdzona
z cah pewndicig. W razie jakichkolwiek niewyjasnionych pytan lub
problemow, goraco zaclgcamy do kontaktu z firmg Kawasaki Machine
Systems.

2. Tres¢ dotyczaca bezpieczéstwa opisana w niniejszym podgczniku znajduje
zastosowanie do kzdej wykonywanej pracy, nie tylko do tej zwizanej
z opisywanym robotem. W celu bezpiecznego wykonywpracy, zapoznaj
sie z niniejszym podrecznikiem, wszelkie zwazane z tematem zasady,
regulacje prawne i istotne materiaty, a talke opisane w kadym rozdziale
zasady bezpiecagstwa, a w kaicu, podejmij niezbedne kroki do
zapewnienia bezpiecaestwa kazdej konkretnej pracy.




90209-1017DED-PL Spis tresci - Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

(

SPIS TRESCI )

=Y |8 0103 = T LT PSP P PP PP i
1.0 Informacje ogdlne dotygze systemu AS -+« -vorveeeieiiiiiiiit e 1 2]
1.1 Informacje ogdlne dotygze Systemu AS -+« ovvreeeeieiiiiiiiit e ] 22
1.2 Charakterystyka SYStemU AS -« - errmmmmmmnt e 1-3
1.3 Konfiguracja SYStemuU AS -« eerermi e 1-5
2.0 SYSEEIM AS v ettt 2-1.
21 StAtUS SYSTEMU AS - vrrrrrrte et s s R e
292 Parametry SYSteMU AS - v rr ettt e 3eeenns 2
2.3 KoNfiguracja SYStEMU AS -« rvrrrtnt 2.5
2.4 SEEIOWANIE WE/WY -+ v ettt % P AR
2.4.1 Sterowanie terMINAlEIM ««« rx v rrre mmmmmmmme i inerinarrnernensm@aforenes
2.4.2 ZEWREIZNA PAMGE -+ v v v rrrrrr ettt s e 228
2.5 Instalacja oprogramowania terminala: - «««xeeeeeee 2-9
2.6 Operacje przeprowadzane z komputerow 0SORSEYE -« 2-10
26.1 KONFIQUIaCja SYSTEMU ««« v v rrrrrer et 2-20----
2.6.1.1 taczenie z robotem poprzez RS-232C - -« e e vvenieneenienen. 2210
2.6.1.2 taczenie z robotem poprzez SIETHERNET oo, 2----2-1
2.6.2  Przesytanie i pobieranie danyCh -« ssewem e 4. 2.1
2.6.3 ZaAMYKANIE SYSTEIMU =« v v rrrrrre ettt 2-15....
2.6.4  Wyteczne funkcje oprogramowania steygggo KRterm :--...oooeeeennnnnnns 2-16
2.6.4.1 Tworzenie pliku-dZi@NniKa <« -« -« s e eeieeia 2-236-----
2.6.4.2 FUNKCjE MaKIO - - rrrereiii e D0 T
3.0 Wyraenia W RZYKU AS - reeereei e 321
3.1 ZaPiS | KONWENCE -+ v v vvrvneent et s e B e
3.2 Informacje o ustawieniu, informacje liczcbowmformacje

ZAWIIARCE ZNMAKI «++ v v e e te ettt ettt k
3.2.1 INfOrMaCje QOZYCji TODOtA- -+« v x v rne e ettt 3-£
3.2.2  INfOrMACE lICZIOB: + -+ e v ee ettt 3.
3.2.3  INfOrmMacje ZaWi€rafe ZNaki -« -« «r terrrmmnmmtitt 3-10
3.3 Variables (ZMIENNE) -« x e rermtt i et 3o
3.3.1  Zmienne (zmienne globalne) -« -« axmmmmmareiriiii e 3-1
3.3.2 Zmienne lokKalne -+« i ettt e e s s 3-3---

iv



90209-1017DED-PL Spis tresci - Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

3.4
3.5
3.5.1
3.5.2
3.53
3.6
3.7
3.8
3.8.1
3.8.2
3.8.3
3.9

4.0

4.1

4.1.1
4.1.2
4.1.3
4.2

4.2.1
4.2.2
4.2.3
4.2.4
4.3

4.3.1
4.3.2
4.3.3
4.3.4
4.4

4.4.1
4.4.2
4.4.3
4.5

4.5.1
4.5.2
4.5.3
4.5.4

NAZWY ZIMIEMNYCH -+ eee ettt ettt 313 .-
Definiowanie zmiennych POZYCji -+« -+« wmmmmmmeeerernerniriinii 4321
Definiowanie przy pomocy polec&prowadzanych z ekranu -------e----- 4-3-1
Definiowanie przy pomocy inStrukCji progranau: - «coeeeeeeiiienn.. 6---3-1
Wykorzystywanie ztaonych wartdci przeksztatcenia------oooevvveeeinnnn. 6-3-1
Definiowanie zmiennych rzeczywistyCh -« crerevrariiiiii, 20---3-
Definiowanie zmiennej ggu Znakow -« e eereerirniiiin 342
WYT@ZENIA [ICZDOWE -+« v eeeeeeet et ettt e 2....3-2
OPEIALONY « v v v errttenttttt it i e e 3D
KOIEJNGE OPEIAC -+« v vrrereee et et ettt tn ettt 3...3-2
WYTEENMIA [OGICZINE « v rereee ettt ettt et et 4....3-2
WYTr&Zenia CROUZNAKOW -+« ««xxerrerrrene ettt 325
Programy WgzyKu AS - erern i 4-1
TYpY Programow WEZYKU AS -« v ererreureiiiiiiiin s 422
Programy Stergife robOtEmM -« « rerrerereriritit et i e 42D
Programy dziatage rownolegle (PC Program)  ««««-««««« -« evns 4-2

YN R 00 1 0= 1 & ST R e
TWOrzenie i dyCja PrOgramOW « -« -« «« mmmmmmmserntrnttnittttee e 4-4
Format programow AS -« veememimmmm e bl
POIECENIA EUYC]i v rrrrrrrrre et st s 426
Procedury programoWaNi@ ««« -« -« mmmmmmmns s eesssnesnsnieseee Garenns 4-
TWOTIZENIE PrOGramOW «« e cerenrrnsrmmmmmmmnssenaenaenaenaenaenaneneeeen s feBonnees
WYKONYWANTE PrOGIaMOW =« eeereesse ettt 4-9
Wykonanie programu Steggpgo robotem: -« cxoevvieiiiiiiiiiiii e 4-9
ZatrZyMyWani€ ProgramOW - -« « s mmmmmmmm ettt 4-10
Wznawianie programu Stegapgo robotem - - v vovovieiiiiiii 4-1.1.
Wykonywanie programow PC - -« v e mmmmmmmne et 4-11
Przeptyw (flow) wykonywania programoOw « -« seeeeseeeeeeeen., 4-12
Podprogram standardowy -« -« -« mmmmmmmmneeeeneeee e R 4-
Podprogram standardowy z parametrami s« ceeeeeeeerarniniii 4212
Proces asynChroniCzny (PrZerWani€) «««r«ruree rereereuemmutntteianaeanne, 4-13
Taktowanie ruchu robota i wykonanie KrokOmgramu -« ««---coooeeeeeeeenne. 4-14
Chgta sciezka ruchu (CP - continuous path) - «««ocooeoevemmenin. 4-17
Przerwy w cigtej sciezce ruchu (CP) «-evvevvrerieimii 4-18

Relacje pomdzy przehcznikiem chgtej sciezki ruchu (CP) a instrukcjami

ACCURACY (doktadndci), ACCEL (przyspieszenia), DECEL

\Y



90209-1017DED-PL Spis tresci - Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

(NAMOWANIA) -+ v v e rrr ettt e s 19..... 4
4.5.4.1 CP ON: Standardowy typ FUCHU =« -« mmmmmmmeei 4-19
4.5.4.2 CP ON: RUCN typU 2 +++vrrrrreiiimmmmee a2
O Nt T @ =2 © ) =1 =S 4-24
4.55 RUCh PO OKEEONE] §CIEZCE « -+ vvrvrrrerere a0 4225
4.5.5.1 Konfiguracja danych dotygzych obcazenia -« 4-25
5.0 Polecenia wprowadzane w trybie ,MONitor” <« -« oeoeeerieiiiii, 5-1
5.1 POlECENia @AYC]i -+ wrrrerrrerr e 5-2..
5.2 Polecenia steragge programem i danymi «««--cooeeeeeeeeeiiiinninn, 5-15
5.3 Polecenia dotyaze przechowywania programu i danych --------------5-27
54 Polecenia Stergge programem : -« -« oeeeeeiieanistt s s oo e 02 536
5.5 Polecenia dotyaze informacji 0 pozycji robota:------ooeerrremmeeaanne. 5-45
5.6 Polecenia Stergge SYSteMEM < - rorrrmm 5-50
5.7 Polecenia sygnatdw DiNArNYCh «« -« v mmrammamiiii 5-85
5.8 Polecenia dotyaze wyswietlania komunikatOw -« oooeeeeeeiiimnns 5-100

6.0 |nstrukcje programowaniajyka AS s B2

6.1 INSEFUKCJE FUCHU -+ v e ettt e 6-2 .-
6.2 Instrukcje sterace prdkosCia i dOKIAANGCig: -« -« rr rrrrrrrrrreeeeeanns. 6-16
6.3 INStruKCje Steraice NArZAZIEM <+« xxrerrerrern ettt anaaeaaaaae e 6-24

6.4 INSrUKC]E KONMFIGUIACi-- -+ v e rrrrmremmeaes ettt 6-31-----

6.5 INStrukcje Sterace Programem «« -« « e rererereens s e 6234

6.6 INStrUKC]E StIUKLUIY PrOGIamU - «««cxameammmrsmnenenaentnataeaeaeeeeeenne 6-47
6.7 INStrukcje SygnatOw DINarnyCh -« -« o euremmenmeei e 6-60
6.8 Instrukcje sterace KOMUNIKAtami -« -« treeeeeeiett e 6282

6.9 Instrukcje dotyczce informacji 0 ustawieniu:«««««+«+vvvvviimmmnnnnnnnnt..6-90

6.10 Instrukcje stergpe programem i danymi-:: cooooeermm. 6-103

7.0 Parametry SYSteMU AS -« -« errtrne i R 7
8.0 OPEIALOIY « v v v er ettt 8-1

8.1 OpEratory arytmMetyCzZME -« -« x et et as D 8
8.2 Operatory relacyjne -« coeeeereremmmmmm e 82

8.3 Operatory [0giCzZNe ««« -« vrerett s e el

8.4 Operatory DiNarnE -« v e 8-6---

8.5 Operatory Wark@i przeksztatCenia: -« -« e e reeemmmmmmmmnne s eeneeneenees 827

Vi



90209-1017DED-PL Spis tresci - Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

9.0 FUNKC @+ v v e e e 9-1
9.1 FUNKCjE WartECi [ZE@CZYWISTE] <+ rv v rrererrneeeiatieeaeee e 9-2
9.2 Funkcje wartéci ustawienia (pozycji robota) -+ -rvvvrsvememe 9-31
9.3 FUNKCj@ Mat@mMatyCzn@ - - v rvrere et 48..... O-
9.4 FUNKCj@ GIQU ZNAKOW =+ v rrvrrerneeeeietetet et s e 9240
10.0 Programy dziatage rownolegle (PC Programs):-----:::«eevvsmmmmmnnnnse..10-1
11.0 PrzyktadOwe programy -« «-«--«- sees e a1
11.1 Konfiguracja pocgkowa programoOw -« ««-««--eeeoeeemeeneeemmmmmnn e -0 1122
11.2 Paletyzacja -« -« vrorrrrremeeenee s mmmm e ] 123
11.3 ZeWRLIZNa DIOKad@ -« vrererre e 11-5
11.4 PrzeksztalCanie N@IEZia -« «x- rerrrrerrrer e 11-8
11.4.1 Wartéci przeksztatcenia nag¢dzia-1

(gdy rozmiar nargdzia nie JeSt ZNANY) -« - rreeerrreemrmmmeaeaene 11-8
11.4.2 Wartéci przeksztatcenia nag¢dzia-2

(gdy rozmiar nargdzia jest Znany) «------coeeeeeerieen s mm——— 1120
11.5 POZYCJE WZEIANE -+ v v et 11-11
11.5.1 Wykorzystanie ustawAgpozycji) WZgkdnyCh «« -« e eeveviiiiniii, 11-11
11.5.2 Przykiad programu wykorzystgpgo pozycje wzgldne -« vveeveeennnn. 11-12
11.6 Pozycje wzgldne wykorzystujce funkcg FRAME -+ -vvvvvvviiniiiniiiinies 11-14
11.7 Ustawianie konfiguracji ramienia robota--------« i, 11-17
Zatacznik 1 Lista KOMUNIKAtOW I OW: -« ««xemerreeeeeiiii e A-1
Zakacznik 2 Lista SEFOW GZYKa AS «--rvvrrrrrmariieiiietite s s s A= 38
Za}qcznik 3 Kody ASCH crrerrrri ittt it s ssse i s e s s A-59.....
Zalgcznik 4 Ograniczenia liczby SYGNatOW -« -« e e eeeieeiieiia A-62

Zafacznik 5 Katy Eulera (O, A, T = Orientation, Azimuth, Tool):---+-------ovviro - A-64

Vil



90209-1017DED-PL 1. Informacje ogdlne dotyczace systemu AS — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z o.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

1.0 INFORMACJE OGOLNE DOTYCZ ACE SYSTEMU AS

Roboty firmy Kawasaki # sterowane za pomg@coprogramowania opartego na systemie
noszacym nazw AS. W niniejszym rozdziale przedstawiono ogoinéormacje dotycgce
systemu AS.

1.1 Informacje ogolne dotyaze systemu AS
1.2 Charakterystyka systemu AS
1.3 Konfiguracja systemu AS

1-1
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1.1 INFORMACJE OGOLNE DOTYCZ ACE SYSTEMU AS

W systemie AS maesz komunikowési¢ z robotem lub tworzayprogramy za pomagezyka AS.
System AS jest zapisany w paiitrwalej modutu stergpego robota. Po wézeniu zasilania,
system AS uruchamiagsi oczekuje na wprowadzenie poléce

System AS steruje robotem zgodnie z zadanymi poigge i programami. W czasie dziatania
programu ména take wykonywa kilka rodzajow funkcji. Oto niektore z funkcji, e mog
by¢ wykorzystywane w czasie dziatania programuswigtianie statusu systemu lub ustawienia
robota (potaenia i pozycji), zapisywanie danych w zevanej pamici oraz pisanie/edycja
programow.

1-2
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1.2 CHARAKTERYSTYKA SYSTEMU AS

W systemie AS robot jest sterowany i obstugiwangparciu o program przygotowany przed
rozpoczciem operacji, opisagy zadania niezloine dla tej operacji. (Teaching Playback
Method - metoda uczenia odtwarzania.)

Jzyk AS mae by podzielony na dwa typy: polecenia wprowadzane rarek (monitor

commands) oraz instrukcje programu (program instms).

Polecenia wprowadzone z ekranu: wykorzystywane pikania, edycji i wykonywania
programow. $ one wprowadzane po dwietleniu na ekranie znaku
zackety (>) i natychmiast wykonywane. Niektére polecenia
wprowadzane z ekranw svykorzystywane wewgirz programu jako
instrukcje programu.

Instrukcje programu: wykorzystywane do kierowania pgogramach ruchami robota,
nadzoru i kontroli zewgirznych sygnatow, itp. Program jest zbiorem
instrukcji programu.

W niniejszym podgczniku, polecenia wprowadzone z ekranuokreslane poleceniami a
instrukcje programu instrukcjami.

System AS jest wytkowy ze wzgtdu na naspujace cechy:

1. Robot mae by przesuwany wzdiuciagtych trajektoriisciezki (CP motion: Continuous
Path motion - aigtasciezka ruchu).

2. lIstniep dwa uklady wspotednych, wspotrzdne globalne i uklad wspokdnych
narzdzia, umaliwiaj ace bardziej precyzyjne sterowanie ruchami robota.

3. Wspotrzdne mog by¢ przesuwane lub obracane, odpowiednio do zmiarwiesia
przedmiotu obrabianego.

4. Podczas uczenia lokalizacji lub wykonywania odtaara, robot mge by przesuwany
wzdtuz sciezki liniowej z jednoczesnym zachowaniem pozycji Reeza.

5. Programy mog by¢ nazywane w dowolny sposob i zapisywane w dowolrigshiach.

6. Kazda jednostka operacyjna meoby¢ okreslona jako program; programy te mpby¢
taczone w celu utworzenia jednego, zioego programu. (Subroutine - podprogram
standardowy.)

7. Poprzez kontrel sygnatdw, programy magby¢ przerywane i rozgetiane do innych
programow, powoddg zawieszenie bigcych ruchdw po wégiu sygnatu zewgtrznego.
(Interruption - przerwanie)

8. Program sterygpy procesem (PC program - program st@yjprocesem dziakegym

1-3
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rownolegle) mae by wykonywany jednoczmie z programem stergym robotem.

9. Programy i dane ustawienia (lokalizacja) mbgc wyswietlane na terminalach zych
urzadzen, np. kart PC.

10.Programowanie mi@ by¢ przeprowadzane z wykorzystaniem komputeréw osgathisha
ktoérych zatadowano oprogramowanie dostarczone piimez Kawasaki (KRterm lub

KCwin32). ( Off-line programming - programowanie w trybie afffi)

1-4



90209-1017DED-PL 1. Informacje ogdlne dotyczace systemu AS — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z o.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

1.3 KONFIGURACJA SYSTEMU AS

Kontroler robota serii D firmy Kawasaki sktada ginastpujacych elementow:

Robot Kontroler Teach pendant - programatpr
Kawasaki robota serii D reczny
Komputer
0sobisty

Kontroler zewstrzny

Polczenie komputera osobistego, na ktérym znajdgjemiogramowanie terminala dostarczone
przez firmg Kawasaki KRterm lub KCwin32 z kontrolerem serii Dnazliwia wykonanie
ponizszych operaciji:

- Zapisywanie poledgjezyka AS

- Zapisywanie i tadowanie na i z komputerow osgloist

Kontroler serii D

Komputer osobisty

Oprogramowanie Programator

termianala KRterm reczny

lub KCwin32 | |

Komputer osobisty robota serii D Programatorgczny
- Wprowadza polecenizzgyke  Codzienne operacje - Wybiera program
AS - Wyswietla nazwy programéw i
- Tworzy programy AS krokow
- Zapisuje/taduje programy - Manualnie steruje robotem
[UWAGA] - Kontroluje sygnaly

Oprogramowanie monitorage dla PC wspoétdziata z - Ustawia warunki odtwarzania
95/98/Me/2000/XP. Przygotuj odpowiedni system - Uczy danych ustawienia
operacyjny. (lokalizaciji)

- Uczy danych pomocniczych
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2.0 SYSTEM AS

W niniejszym rozdziale przedstawiono status sy@&&nparametry systemowe oraz konfigugacj
systemu AS

2.1 Status systemu AS

2.2 Parametry systemu AS

2.3 Konfiguracja systemu AS

2.4 Sterowanie We/Wy

2.5 Instalacja oprogramowania terminala

2.6 Operacje przeprowadzane z komputerow osobistych
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2.1 STATUS SYSTEMU AS
System AS posiada nagtijace trzy tryby:

1. Monitor mode - tryb monitorowania
Jest to podstawowy tryb systemu AS. W trybie tynkevywane s polecenia wprowadzane
z ekranu. Z tego trybu milbwy jest dostp do trybu edycji (Editor) i odtwarzania (Playback
Mode).

2. Tryb uczenia
Tryb ten umaliwia tworzenie nowych programéw lub modyfikowarsgniepcych. W trybie
tym system wykonuje wytznie polecenia edycji.

3. Playback mode - tryb odtwarzania
System pracuje w trybie odtwarzania podczas wykama programu. Gdy CPU nie jest
zagty, wykonywane s obliczenia dotyczxe sterowania ruchem i przetwarzanepslecenia
wprowadzane z terminala. W trybie tym niektore pefeéa wprowadzane z ekranu nie mog
by¢ wykonywane.
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2.2 PARAMETRY SYSTEMU AS

Przy pomocy polecenia wprowadzanego z ekranu SWITaddliwe jest konfigurowanie
nastpujacych parametrow systemowych. Status oraz warunénfgiurowane dla kalego
z parametréw magby¢ sprawdzane lub zmieniane z terminala.

1. CHECK.HOLD
Okresla, czy odpowiadana polecenia EXECUTE, DO, STEP, MSTEP i CONTINIgay
przehcznik HOLD/RUN jest ustawiony w pozycji HOLD.

2. CP
Wiacza lub wyhcza cagta sciezke ruchu. Gdy znajduje siw pozycji ON, robot wykonuje
ptynne przejcia pomedzy odcinkami ruchu. Gdy wagznik jest w pozycji OFF, robot
zwalnia i zatrzymuje gina kacu kadego odcinka ruchu.

3. CYCLE.STOP
Okresla, czy CYCLE START ma siznajdowa w pozycji ON czy OFF, gdy wprowadzany
jest zewstrzny sygnat wstrzymania w celu zatrzymania ruchota.

4. MESSAGES
Wiacza lub wyhcza wychodzenie wiadorda do terminala w odpowiedzi na polecenia
PRINT lub TYPE.

5. OX.PREOUT
Ustawia taktowanie sygnatow wygja OX w instrukcjach blokowych, umilowiajac
wczesniejsze wyjcie sygnatlu podczas zmiany paol zamiast podczas konfiguracji
doktadndgci.

6. PREFETCH.SIGINS
Konfiguruje taktowanie sygnatow wgjia programéwegzyka AS i wywiera taki sam wptyw
na taktowanie sygnatow, co OX.PREOUT.

7. QTOOL
W trybie uczenia (TEACH) oké&, czy dokoné& zmiany przeksztatcenia nadzia zgodnie
Zz numerem naezlzia wyuczonym w instrukcji blokowe;.

8. REPONCE (Repeat Once - odtworz raz)
Jali przelacznik ten znajduje siw pozycji ON, program jest wykonywany raz.slle
przehcznik ten znajduje siw pozycji OFF, program jest wykonywany w SposGigigi
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9. RPS (Remote Program Selection - zdalny wybér progja

Wiacza lub wyhcza wybér programOw na podstawie statusu binarneggnatow
zewrgtrznych.

10. SCREEN

Wihacza lub wyhcza przewijanie ekranu, gdy informacja jest zbytaduaby zmigci¢ sic na
jednym ekranie.

11. STPONCE

Konfiguruje program w taki sposobie na raz wykonywany jest jeden krok luli,tee
nastpuje wykonywanie aigte.

Dalsze informacje dotyaze konfiguracji parametréw systemowych, patrz 5@eéenia
wprowadzane z ekranu SWITCH, ON, OFF.
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3.0 WYRAZENIAW J EZYKU AS
W niniejszym rozdziale przedstawiono rodzaje infagini zmienne gywane w gzyku AS.

3.1 Zapis i konwencje

3.2 Informacje o pozycji robota, informacje liczbmvinformacije zawierage znaki
3.3 Zmienne

3.4 Nazwy zmiennych

3.5 Definiowanie zmiennych pozycji

3.6 Definiowanie zmiennych rzeczywistych

3.7 Definiowanie zmiennychagu znakdéw

3.8 Wyraenia liczbowe

3.9 Wyraenia cagu znakow
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3.1 ZAPIS | KONWENCJE

1. Wielkie i mate litery
Dla lepszego zrozumienia, pesze zasady dotygzstosowania w niniejszym pagzniku
wielkich i matych liter. Wszystkie stowa kluczowgstemu AS (polecenia, instrukcije, itpa) s
pisane daymi literami. Zmienne i inne pozycje pisane matymi literami. Jednak podczas
wprowadzania na terminalu AS mpigy¢ uzywane zarowno die, jak i mate litery.

2. Klawisze i przedczniki
Nazwy klawiszy na programatorzeecenym lub na klawiaturze komputera oraz

przehcznikdw na kontrolerzeaotaczane w niniejszej instrukeiji prz{_|.

Przyktad RUN/HOLD, Backspace

3. Skroty
stowa kluczowe magby¢ skracane. Np. polecenie EXECUTE rady¢ skracane jako EX.
Patrz zaicznik 2 Lista ¢zyka AS.

4. Space, Tab
Co najmniej jedno puste miejsce lub tabulagavymagane jako ogranicznik pogdey
poleceniem (lub instrukg) a parametrem*. Spacje lub tabulacja takze wymagane
pomigdzy tymi parametrami, ktére nig eddzielone przecinkami lub innymi ogranicznikami.
Nadmiarowe spacje lub tabulacgeignorowane przez system.

Uwaga* Parametr stanowi niegtdne dane uzupeinigje polecenie lub innfunkcie. Np.
w przypadku polecenia SPEED, parametr danych jesizebny do okrdenia
predkosci robota. Jéi polecenie lub funkcja zywa kilku parametréw, przecinek
lub spacja oddziela key z nich.

Przyktad SPEED 50

5. Klawisz ENTER
Polecenia wprowadzane z ekranu i instrukcje progranprzetwarzane poprzez naukcie
klawisza ENTER. W niniejszej instrukcji klawisz EHNR jest przedstawiany jaka.

6. Pomijane parametry
Wiele polecé wprowadzanych z ekranu i instrukcji programu padaiparametry, ktére mag
by¢ pominkte. Jé&li pomigdzy tymi opcjonalnymi parametrami znajduje; rzecinek,
powinien on by zachowany, nawet§k parametr jest pomijany. depomijane g wszystkie
kolejne parametry, przecinek rowai@aze byt pominkty.
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7. Wartdsci liczbowe
Wartdéci s wyrazane w zapisie dziegnym, chybaze zastrzeono inaczej. Wyrzenia
matematyczne magby¢ uzywane do okrdania tych wartéci jako argumentow. Jednak
zauwa, iz akceptowane warfoi s3 ograniczone. Pomsze zasady wyjaiaja sposob, w jaki
interpretowanesswartaci w raznych przypadkach.

(1) Odlegta¢

Uzywana do okrdania dlugdci ruchu robota pomdzy dwoma punktami Jednostk
odlegiaci jest milimetr (mm); podczas wprowadzania, jedkas jest pomijana.
Wprowadzane wartsi mog by¢ albo ujemne, albo dodatnie.

(2) Katy

Okresla i modyfikuje pozyagj robota w okrélonym ustawieniu (lokalizacji) i opisuje wasto
obrotu osi robota. Waréoi mog by¢ ujemne lub dodatnie, z maksymalnyatém pomedzy
180 a 360 stopni, w zaleosci od wywanych polece

(3) Zmienne skalarne

Zmienne te okrdaja rzeczywiste wartai, chybaze zastrzeono inaczej. Wartzi dla
zmiennym mog sic mieici¢ w zakresie od-3.4E+38 do 3.4E38 (-3.4x1G%do 3.4-10%9).
Jeli przekraczaj £999999, s wyrazane jako XE+y (X jest mangysa y jest wyktadnikiem).

(4) Numer osi

Reprezentuje osie robota w liczbach catkowitycHL.atb osigalnej liczby osi (standardowy

typ posiada 6 osi). Osig aumerowane poczyri od base joint - osi podstawowej. (Zwykle
wyrazane jako JT1, JT2 ....).

(5) Numer sygnatu

Identyfikuje sygnaty binarne (ON/OFF). Waitd 53 wyrazane w liczbach catkowitych i
mieszca si¢ W ponizszym zakresie.

Zakres standardowy| Zakres maksymalny
Zewrxtrzny sygnat wyjcia | 1— 32 1-96
Zewrxtrzny sygnat wecia | 1001- 1032 100t 1096
Sygnat wewngtrzny 2001~ 2256 2001 2256
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Ujemna wart&¢ numeru sygnatu wskazuje na agzenie (OFF).

Stowa kluczowe
Zasadniczo, nazwy zmiennych w ramach systemu ASarbgg przydzielane swobodnie.

Jednake, stowa kluczowe okséjace polecenia, instrukcje, itp. w systemie A% s
zarezerwowane i nie madpy¢ uzywane jako nazwy danych ustawienia, zmiennych, itp.
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3.2 INFORMACJE O POZYCJI ROBOTA, INFORMACJE LICZBOWE, | NFORMACJE
ZAWIERAJ ACE ZNAKI

W systemie AS istnigjtrzy rodzaje informacji: informacje o ustawieniuriformacje liczbowe i
informacje zawierace znaki.

UWAGA* “Ustawienie” nazywano dawniej “lokalizagj jednak zgodnie z
migdzynarodowymi standardami (ISO), w niniejszym pgodniku wywa sk
okreslenia ustawienie, ktére oznaczaaznie potaenie oraz pozyejrobota.

3.2.1 INFORMACJE O POZYCJI ROBOTA

Informacja o ustawieniu, znana #ak jako informacja o pozycji jest wykorzystywana do
okreslania potaenia i pozycji robota w okénym obszarze pracy. Paknie i pozycja robota
odnosz sk do potgenia i pozycji punktu centralnego nedzia (TCP) robota. Patenie

| pozycja razemasnazywane ustawieniem (lokalizacjobota.

Ustawienie jest oki&ane poprzez miejsce, w ktérym znajdujersibot i kierunek, w ktérym jest
ustawiony; dlatego gdy robot otrzymuje instrekeuchu, obie te rzeczyaswykonywane
jednoczénie:

1. Punkt centralny naeglzia robota przesuwaesilo okrglonego potaenia.
2. Uktad wspotrzdnych narzdzia robota obracagstlo okrélonej pozyciji.

Dane ustawienia as okreslone poprzez zestaw wadtd przesunjcia osi lub wartéci
przeksztatcenia:

1. Joint displacement values - wadigprzesungcia osi
Informacja o ustawieniu jest okfana poprzez dtowe lub liniowe wartéci przesunjcia
kazdej z osi robota. Korzystgg z wartdci enkodera, osie obrotowe uzyskugatowe
przesunicie wyraane w stopniach, a osie liniowe uzyskuprzesunicie wyraane
w milimetrach.

Przyktad Osie g okreslane w kolejnéci od JT1,...JT6, a wardoi przesunjcia kazdej z nich g
prezentowane porgj numeru osi.
T1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6
#pose = 0.00, 33.00, -15.00, 0, -40, 30

2. Transformation value - waidé przeksztatcenia
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Opisuje ustawienie wspoidnych w relacji do wspoteinych odniesienia. dénie okrelono
inaczej, odnosi sido wartdci przeksztatcenia uktadu wspdaidnych narzdzia wzgédem
wspotrzdnych globalnych robota. Pdienie jest okrdane wartéciami XYZ na
wspotrzdnych globalnych, pozycjaatami Eulera (O, A, T = Orientation, Azimuth, Toal)*
Do najczsciej wywanych wartéci przeksztatcenia nalg wartcci przeksztatcenia nagdzia,
okredlajace ustawienia wspokdnych narzdzia wzgedem wspétrzdnych wygciowych
narzdzia oraz wartéci przeksztatlcenia wzgllem przedmiotu obrabianego, oegace
ustawienie wspohinych narzdzia wzgkdem wspotrzdnych przedmiotu obrabianego.
Uwaga* Patrz zaacznik 5 Katy Eulera (O, A, T = Orientation, Azimuth, Tool).

Przyktad X Y z O A T
pose (ustawienie) = 0, 1434, 300, O, O, O

Je&li robot posiada wicej niz szé¢ osi, wartéci dodatkowych osi & prezentowane wraz
z wartgciami przeksztatcenia.

Przyktad X Y z O A T J1i7
pose (ustawienie) = 0, 1434, 300, O, O, O 1000

Tool transformation values - waém przeksztatcenia nagdzia

Zp1

Zy
o Z « klad  wspGirzdnyct
Wspotrzdne wyfciowe t )
narzdzia
narzdzia* I b b TN
) Wartcici
oY )
Yo o - \. przeksztalcenia
Wartaici przeksztalcenia ‘x\\yfglqdem przedmiot
\ obrapianego
Base coordinates -

Wspétrzdne

_ _ przedmiotu
Wartdsci przeksztatcenia

przedmiotu obrabianego

obrabianego

Wartaici ‘
przeksztatcenia %

podstawy o™ \Wyjsciowe wsp6irzdne podstawy**

Uwaga * Wspotrzedne wygciowe narzdzia posiadaj punkt pocatkowy potazony w srodku
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powierzchni kotnierza mocaygego nargdzie i & okreslane wartéciami
przeksztatcenia nagdzia (0,0,0,0,0,0).

Wartaici przesunicia osi Wartaici przeksztatcenia

Precyzja odtwarzania oraz Punkt pocatkowy ukfadu

jednoznaczna konfiguracja robatawspétrzdnych narzdzia
w okrelonym ustawieniu wykorzystywany w trybie odtwarzanja
nie zmienia & nawet po zmianie

narzdzia. (przesungcie

wspoétrzdnych wygciowych

Zalety narzdzia)

Mozliwos¢ uzycia wspoirzdnych
wzglednych  (np.  wspotnych
przedmiotu obrabianego).

- Wygoda przy przetwarzaniu, jake
dane g prezentowane w wagoiach
XYZOAT.

- Punkt centralny nagdzia (TCP) - Wspohzdne [gda sk zmienialy
zmienia st (wspoétrzdne| zgodnie z wartéciami przeksztatcenia
wyjsciowe nargdzia pozostaj| podstawy Ilub narzlzia, wkc dla

takie same). zachowania bezpieczstwa niezhdne
Wady - Brak maliwosci  uwzycia| jest petne rozeznanie, co do skutkow

wspotrzdnych wzgédnych (np.| kazdej zmiany.

wspotrzdnych przedmioty - Konfiguracja robota me sk

obrabianego). zmieni&, jesli nie zostata ustawiona

przed rozpocxiem odtwarzania.

Konfiguracja ustawienip- Opis wspotrzdnych wzgédnych, jak
poczitkowego programu np. wspotrzdnych przedmiotu
- Ustawianie konfiguracji robota w obrabianego
lub tw przed ustawieniem- Opis ustawienia, ktore ma dy
Proponowane | okreslonym wartgciami| zmienione przy #yciu wartgci
wykorzystanie | przeksztalcenia liczbowych z funkeg SHIFT Ilub
- Inne powszechne ustawienia podobn.

Opis ustawienia, ktére ma &y
zmienione przez informacije
pochodzce z czujnika.

Uwaga** Wspotrzedne wygciowe podstawysgkonfigurowane jako wartgi domyéline robota
| s3 okreslane wartdéciami przeksztatcenia podstawy (0,0,0,0,0,0).

Wartdsci przesungcia osi oraz warkei przeksztalcenia posiadaswoje zalety i wady.
Wykorzystaj je zgodnie ze swoimi potrzebami.
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[UWAGA]

1.W przeciwigistwie do sytuacji, gdy ustawienie jest definiowapeprzez wartsci
przesungcia osi, gdzie konfiguracja robota jest niepowtkraarobot mae przyjmowa
rézne konfiguracje w zakresie tego ustawienia. Dzgietak ze wzgidu na fakt, i
wartaici przeksztatcenia okikja wytacznie wartéci XYZOAT uktadu wspotrzdnych
narzdzia robota, a nie definwjwartagsci kazdej z osi. Z tego wzgtu, przed
uruchomieniem robota w trybie odtwarzania, upewiij ze konfiguracja robota zostata
ustalona przy pomocy polec&onfiguracji (LEFTY, itp.) lub poprzez zapisaniemosci
przesungcia osi.

2.Poniewa wartaici przeksztatcenia as okreslane przez wspétezine globalne, fdi
wspotrzdne globalne @& zmieniane przy pomocy polecenia/instrukcji BASHEinkt
centralny nargdzia (TCP) robota zmieniagso ta samy wartas¢. Stanowi to jedqz zalet
wykorzystywania wartei przeksztatcenia, natg jednak pangtac o wplywie, jaki
zmiana wspohnych globalnych ddzie miata na przeksztalcane punkty. Uchybienie
w tym zakresie mege spowodowakolizje z uradzeniami zewetrznymi.

Zachowaj take ostranos¢ podczas korzystania z polecenia/instrukcji TOOL.

3.2.2 INFORMACJE LICZBOWE

W systemie AS, wartgi liczbowe i wyraenia mog by¢ wykorzystywane jako informacje
liczbowe. Wyraenie liczbowe jest warfoia wyrazoma w cyfrach i zmiennych patzonych

z operatorami i funkcjami. Wyzania liczbowe s wykorzystywane nie tylko do oblicie
matematycznych, ale tad jako parametry monitoringu poléaanstrukcji programu.

Np. polecenie DRIVE okia trzy parametry: numer osi, stopigpredkasé. Parametry maghbyc¢
wyrazane w wartéciach liczbowych albo few wyrazeniach, jak w poaszych przyktadach:

DRIVE 3,45,75 Przesuwaonumer 3 0 45° z pdkoscia 75%.

DRIVE joint, (start+30)/2, 75 Jdli okreslono joint=2, start=30, joint 2 §o0 2) jest
przemieszczana +30° zgpkoicia 75%.

Wartdici liczbowe wykorzystywane w systemie AS ima podziek na trzy rodzaje:

1. Liczby rzeczywiste
Liczby rzeczywiste mag zawierg zaréwno liczby catkowite, jak i utamki. Magto by
wartaici dodatnie oraz ujemne pogdizy —3.4 E+38, a 3.4 E+388.4x10%, a 3.410%) lub
zero. Liczby rzeczywiste magoy¢ prezentowane w notacji naukowej. Symbol E vigié
mantyg od wykladnika. Wyktadnik mae by¢ liczba ujemry (potga 1/10) lub dodatai
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(potzga 10).
Przyktad 8.5E3 8.5x10° (pominkto + w wyktadniku)
6.64 6.64x10° (pominkto E, 0)
—-9E-5  —9.0%10° (pominkto przecinek dziesiny)
=377 -377x10° (pominkto przecinek dziesiny, E, 0)

Pamgtaj, ze wanych jest pierwszych siedem cyfr, jednak liczbaznyah cyfr mae sk
zmniejszé w procesie oblicze

Wartaici rzeczywiste bez utamkéwg srazywane liczbami catkowitymi. Zakres waha wi
0d-16 777 216 do +16 777 215, a w przypadku vsartprzekraczajcych ten limit, wanych
jest pierwszych siedem cyfr. Liczby catkowitea gazwyczaj wprowadzane w notacji
dziesktnej, chocia czasami wygodnie jestespostugiwa notacy binarry lub szesnastkoa
"B oznaczaze liczba zostata wprowadzona w notacji binarnej.0ddaczaze liczba zostata
wprowadzona w notacji szesnastkowe;.

Przyktad ~B101 (5 w notacji dziesinej)
AHC1 (193 w notacji dziesinej)
—"B1000 (-8 w notacji dziesitnej)
—"H1000 (-4096 w notacji dziesinej)

. Wartgci logiczne
Wartaici logiczne posiadajtylko dwie opcje - ON (wdczony) i OFF (wydczony) lub TRUE
(prawda) i FALSE (fatsz). Warg6 —1.0 jest przypisana do opcji TRUE lub ON, a wart0
(lub 0.0) jest przypisana do opcji FALSE lub OFFN,OOFF, TRUE i FALSE s
zarezerwowane dlagyka AS.
Logiczna prawda = TRUE, ON,1.0
Logiczny fatsz = FALSE, OFF, 0,0

. Wartaci kodu ASCII
Przedstawiaj wartc¢ liczbowa jednego znaku kodu ASCII. Znak ten jest poprzegzan
apostrofem (’), ktory odedia go od innych wartai.

‘A '1 v "%
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3.2.3 INFORMACJE ZAWIERAJ ACE ZNAKI

Informacja zawieragca znaki dotyczra systemu AS jest przedstawiana jakm @nakéw kodu
ASCII ujety w cudzystow (). Jakaze znak cudzystow wskazuje patak i koniec cigu, nie
moze on by uzyty jako czs$¢ ciagu. Ponadto, znaki kontrolne kodu ASCII (CTRL, @R, itp.)

nie mog by¢ zawarte w cigu.

Przykiad
>PRINT “KAWASAKI”

[\

polecenie ¢ig znakow
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3.3 ZMIENNE

W systemie AS, nazwy magby¢ przypisane informacjom o ustawieniu, informacjom
liczbowym i informacjom zawieragym znaki. Nazwy teasnazywane zmiennymi, ktore maa
podziel¢c na dwa rodzaje: zmienne globalne i lokalnéli Jée zastrzeono inaczej, zmienne
globalne g okreslane jako zmienne.

3.3.1 ZMIENNE (ZMIENNE GLOBALNE)

Zmienne dla informacji o ustawieniu, informacjiZmwej i informacji zawieragej znaki g
nazywane odpowiednio zmiennymi ustawienia, zmienng@czywistymi*, zmiennymi a@igu.
Kilka wartasci mazna zgrupowdi uzywajac zmiennej tablicowej zdefiniowgedra nazw.

Uwaga* Jako ze wigksza¢ wartasci liczbowych uywanych w systemie AS to liczby
rzeczywiste, zmienne liczbowea snazywane zmiennymi liczb rzeczywistych.
Jednake pametaj, iz liczby catkowite, wartéci logiczne i wartéci kodu ASCII g
wyrazane przy pomocy liczb rzeczywistych. Z tego wdgl zmienne rzeczywiste
mog odnost sie do tych wartéci.

Po zdefiniowaniu, zmienna jest zapisywana w ganwraz z okrélona wartdscia. Dlatego te
moze by uzyta w dowolnym programie.

3.3.2 ZMIENNE LOKALNE

W przeciwigistwie do zmiennych globalnych przedstawionych p@jyyzmienne lokalneas
definiowane ponownie podczaszkaego wykonania programu i ni@ gapisywane w pargi.
Zmienna z “.” (kropk) na pocztku nazwy jest uwaana za zmierglokalna.

Zmienne lokalne s pomocne w przypadkach, gdy kilka programdiywa tej samej nazwy
zmiennej, ktérej wart@d zmienia s} podczas kadego uruchomienia programu. Zmienne lokalne
mog by¢ takze wywane jako parametry podprograméw standardowychtriRake 4.4.2
Podprogramy standardowe z parametrami.)
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UWAGA

Zmienna lokalna nie nie by definiowana przy pomocy polecer

wprowadzanego z ekranu.

Poniewa zmienne lokalne nie aszapisywane w pargi, wartg¢ zmiennej

lokalnej .pose nie @ byt wyswietlona przy pomocy posszego polecenia.
>POINT. pose

Aby wyswietli¢ biezaca wartags¢ zmiennej lokalnej, ustaw jej waktona zmienn
globalra, w miejscu gdzie zdefiniowana jest zmienna lokalaanasipnie yj

polecenia POINT.

POINT a=.pose Wykonuje program definigcy zmienn lokalm

przed ayciem polecenia POINT.
>POINT a
X[mm] Y[mm] Z[mm] Oldeq] Aldeg] T[deg]
XXX XOOXKK XXX KKK XXXRXXXX XXXXXXXK
Change? (Zmieni¢?) ( Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN. ) [J

I
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3.4 NAZWY ZMIENNYCH

Nazwy zmiennych mugzzaczyna sie od znakow alfabetycznych i mpgawierd tylko litery,
cyfry, kropki i znaki podkréenia. Dopuszczalne aswielkie i mate litery (na ekranie
wyswietlacza wywietlane lkeda mate litery). Dlugé¢ zmiennej jest ograniczona dogipiastu
znakow. W przypadku nazw diszych, tylko pitnascie pierwszych znakéwebzie wanych.
Poniej zamieszczono kilka przyktadéw niedopuszczalmyaw:

3p pierwszy znak nie jest znakiem alfabetycznym
part#2 "#” jest pierwszym czionem nazwy zmienneg@sungcia i
nie mae by uzyta wsrodku nazwy zmiennej
random stowo kluczowe
UWAGA

1. Zmienne opisyfe wartgci przesunicia osi g poprzedzane symbolem “#”, ktéry odnia je
od wartdci przeksztalcenia. Zmienne agu znakow (w ¢zyku AS) g poprzedzang
symbolem “$”, ktéry odrgnia je od zmiennych rzeczywistych.

pick  (wart@¢ przeksztatcenia) #pick (wadtagprzesunicia osi)
count (zmienna rzeczywista) $countiérma cagu)

U

2. Wszystkie zmienne madoy¢ uzywane jako zmienne tablicowe. Tablice sktadag z kilku
wartagci nosacych & sam wartas¢; wartagsci te & odr&niane od siebie przy pomocgy
wartasci indeksowej. Kada warté¢ w tablicy jest nazywana elementem tablicy. Aby
okreili¢ element tablicy, datz warté¢ indeksow elementu otoczannawiasami. Np. “part
[7]” wskazuje sidbdmy element tablicy “part”. W odsieniu do indekséw zywaj liczb
calkowitych w zakresie od 0 do 9999. W przypadHli¢arojwymiarowych aywaj sktadni
podobnej do poaszej: part [7, 1,1]=1.

3. Po zdefiniowaniu zmienna ta w® by uzywana w ré@nych programach. Z tego powodu
zachowaj ostrmos¢, aby nie dokona niepotrzebnych zmian w zmiennych, ktérg|s
uzywane w régnych programach.

3-13



90209-1017DED-PL 3. Wyrazenia w jezyku AS — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

3.5 DEFINIOWANIE ZMIENNYCH POZYCJI

Zmienne opisujce informacje o ustawieniw $razywane zmiennymi pozycji. Zmienna pozycji
jest definiowana, jdi jest jej przypisana wargd. Natomiast do momentu przypisania jej w&sto
zmienna ta pozostaje niezdefiniowana, @i jeiezdefiniowana zmienna jest wykorzystywana

przez wykonywany program, wygiuje bhd.

Zmienne pozycji spomocne gdy.

1. Te same dane ustawienia mdgy¢ wykorzystywane w sposob powtarzalny bez potrzeby
przeprowadzania za kdym razem uczenia.

2. Okreslona zmienna ustawienia mmby wykorzystywana w rénych programach.

3. Okreslona zmienna pozycji nie by wykorzystywana lub zmieniana, w celu zdefiniowania
réznych ustawié.

4. Obliczone wartéci mog by¢ uzyte jako informacja o ustawieniu, zamiast przepzeaia
czasochtonnego procesu uczenia robota pozycjigayocy programatoraecznego.

5. Zmienne pozycji mogby¢ nazywane dowolnie, tak program meae by tworzony w sposéb
bardziej czytelny.

Zmienne pozycji gsdefiniowane w sposob przedstawiony @epi
3.5.1 DEFINIOWANIE PRZY POMOCY POLECE N WPROWADZANYCH Z EKRANU

1. Polecenie HERE zapisuje aktualne dane pozycji eopotl okrélona nazws.
Przykitad 1 WYykorzystywanie wartei przesungcia osi
Poprzed nazve zmiennej symbolem #, aby odric¢ ja od wartdci przeksztatcenia.
Po poleceniu pojawisic wartaci przesurgcia osi bieacego ustawienia:
>HERE #pose
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6
XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX
Change? (Zmieni¢?) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)[]
>

Przykiad 2 WYykorzystywanie wartai przeksztatcenia
Po poleceniu pojawisic wartgci przeksztatcenia hiecego ustawienia:
>HERE pose
X[mm]  Y[mm] Z[mm] Ol[deg] Aldeg] T[deq]
XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX XXXXXXX
Change? (Zmieni¢?) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)

>
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2. Polecenie POINT jest wykorzystywane do definiowampiezycji przy pomocy innej
zdefiniowanej zmiennej pozycji lub w celu zdefinama go poprzez dane wprowadzane z
terminala.

Przyktad 1 WYykorzystywanie wartei przesungcia osi

(1) Definiowanie nowej, niezdefiniowanej zmiennej
>POINT #pose
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6
0.000 0.000 0.000  0.000 0.000  0.000
Change? (Zmienic?) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)
>
Wprowad: nowe wartéci, oddzielagc kazda z nich przecinkiem:

XXX, XXX, XXX, XXX, XXX, XXX

(2) Zmiana wartéci zdefiniowanej zmiennej
>POINT  #pose
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6
10.000 20.000 30.000 40.000 50.000 40.000
Change? (Zmienic?) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)
Wprowad: wartas¢, ktéra chcesz zmieii
30,,, ,20, ;Zmienia war§6 JT1i1JT 5na 30i 20

(3) Zastpowanie wartéci zdefiniowanej zmiennej
>POINT  pose_l=pose_2
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6
10.000 20.000 30.000 40.000 50.000 40.000

Change? (Zmieni¢?) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)

Pojawia st wartas¢, ktéra ma b§ zdefiniowana jako pose 1 (ostatnia waito
pose_2). Naénij [, aby ustawd wartcgci lub zmier je, stosujc identyczm
procedug jak w punkcie (2) powse,.

Przykiad 2 WYykorzystywanie wartai przeksztatcenia
Przeprowad procedug jak powyej, z tym wyptkiem, ze nazwa zmiennej nie powinna
zaczyna sic symbolem #.
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3.5.2 DEFINIOWANIE PRZY POMOCY INSTRUKCJI PROGRAMU

1. Instrukcja HERE zapisuje aktualne dane pozgtjota pod okrdona nazw.
HERE pose

FTNAIAAD AT

J&li uzywana jest nazwa zmiennej ustawienia zacapaage od #,
zmienna opisuje war§oi przesungcia osi (tj. #pick, #start).

J&ili nazwa zmiennej nie posiada prefiksu i zaczynadidowolnej litery
alfabetu, zmienna opisuje wastbprzeksztatcenia (tj. pick, start).

2. Instrukcja POINT zagpbuje zmiena pozycji wartdcia pochodaca z uprzednio
zdefiniowanego ustawienia.
POINT pose_1=pose 2
wartasci “pose 1" g zastpowane wartéciami zdefiniowanej zmiennej “pose_2".sli¢pose
_2" nie jest zdefiniowana, wygiuje bhd.

3.5.3 WYKORZYSTYWANIE Zt O ZONYCH WARTOSCI PRZEKSZTALCENIA

Wartdsci przeksztatcenia portdzy dwoma wspotdnymi mog by¢ wyrazane jako paiczenie
wartaici przeksztatcenia porgdzy dwoma lub wiksz iloscia przefciowych wspéirzdnych.
Nosi to nazw ztozonych wartéci przeksztatcenia lub wzglnych wartéci przeksztatcenia.

Np. zal@my, iz “plate” jest nazw zmiennej dla warkei przeksztalcenia odnagzj st do
wspotrzdnych globalnych, okéajacych wspotrzdne piyty. Nasfpnie, jeli ustawienie
przedmiotu wzgldem pozycji “plate” jest definiowane jako “objectztozone wartéci
przeksztatcenia przedmiotu wzdem wspotrzdnych globalnych robota madpy¢ opisane jako
“plate+object”.

W ponizszym przykitadzie, nawet §e ustawienie “plate” zmienia si(np. ptyta przesuwa Qi

korekty wymagaj tylko wartagci przeksztatcenia “plate”, natomiast pozostate qmog uzyte
bez zmian.
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Punkt
) odbioru
object
(przedmiot)

icku
@_ ?podnriJesienie)

plate+object

+ Punkt pocatko
wspé’rrz;dng/ch%lo\tl)va){lnych

Ztozone wartéci przeksztatcenia magby¢ definiowane przy iyciu dowolnego polecenia lub
instrukcji wywanych do zdefiniowania zmiennej pozycji. (Najtegwjest wywaé polecenia
HERE.)

Najpierw, wywajac programatoragcznego, przesukrokowo narzdzie robota do ustawienia,
ktére ma by nazwane “plate”. Nagbnie wprowad jak ponkej, aby zdefiniowa ustawienie

piyty (plate).
>HERE plate @

Przesu krokowo narzdzie robota do ustawienia, ktore ma Imazwane “object” i wprowad
>HERE plate + object

Wartdéci przeksztalcenia “object” definwjteraz bieace ustawienie wzgtlem “plate™ (Jgli

w tym punkcie “plate” nie jest zdefiniowana, “objenie zostanie zdefiniowany i wygdi biad).

Uwaga * Po wprowadzeniu polecenia HERE na ekranie p@asu wartg¢ przeksztalcenia
ustawienia dla zmiennej paiona najbardziej na prawo (tj. w tym przypadku “abje
Wartas¢ nie odnosi s do “plate + value”. Aby wéwietli¢ wartcsci dla “plate +object”,
uzyj polecenia WHERE, gdy robot znajduje & tym ustawieniu.

W koncu, przesia krokowo chwytak robota do ustawienia, w ktérym amapodnié¢ przedmiot
I wprowack:
>HERE plate + object + pickup @

To ostatnie polecenie okita “pickup” odnosace s¢ do wartdci przeksztatcenia “object”.
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Jak przedstawiono povgj, ztazone wartéci przeksztatceniaagsdefiniowane przez kombinacj
kilku wartosci przeksztatcenia oddzielonych “+”. Nie wprowadzaginych spacji poradzy znak
“+” a wartasci przeksztatcenia. tywajac tej metody, mzesz zestawiadowolra niezlgdng ilos¢
wartasci przeksztatcenia.

J&li robot ma podnig przedmiot w ustawieniu okdlenym jako “pickup”, zdefiniowanym
w relacji do “object”, program zostanie zapisarkyganizej:

JMOVE plate+object+pickup
lub LMOVE plate+object+pickup

[ UWAGA ]

1. Nie zmieniaj kolejnéci, w ktorej wyraona jest wzgidna warté¢
przeksztatcenia. Np. i zmienna wartéci przeksztatcenia “b” jest
zdefiniowana wzgidem zmiennej wartgi przeksztalcenia “a”, “a+b” daje
oczekiwany wynik, jednak “b+a” niekoniecznie.

2. Dane ustawienia “object” i “pickup” z powrgzego przyktaduaszdefiniowane
wzgledem innych danych ustawienia. Z tego wdgl, nie tywaj polecé jak
“*JMOVE object” lub “LMOVE pickup”, jgli nie masz pewrkei co do ich celu i
wplywu na program.

Jeli wykorzystujesz ztgone wartéci przeksztatlcenia w sposob powtarzalnyyjypolecenia
POINT, w celu skrocenia czasu obliazdozonych wartéci przeksztatcenia. Np. aby zhlt si¢
do ustawienia “pickup” i nagpnie przej¢ do niego meesz wprowadzi

JAPPRO plate + object + pickup, 100 przybliz sig na 100 mm powiej “pickup”.
LMOVE plate + object + pickup przejd ruchem liniowym do “pickup”.

Zamiast tego, jdi wprowadzisz jak poriej, 0szczdzi to czasu na obliczenia:

POINT x = plate + object + pickup obliczaj ustawienie docelowe.
JAPPRO x, 100 przybliz sic na 100 mm powaej celu.
LMOVE x przejd ruchem liniowym do celu.

Oba powysze programy skutkyjtym samym ruchem, jednak ostatni z nich obliczearie
przeksztatcenie tylko raz, wd czas wykonania jest krétszy. W przypadku tak tyobs
przyktadow, ranica kgdzie nieznaczna, jednak im bardziejzroy program, wzrasta ona, a wraz
zZ nia skroceniu ulega ogolny czas cyklu.
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[ UWAGA ]

W przypadku robotéw z 7 osiami, zapataj co nasfpuje:
1. Uzywajac polecenia POINT zwiduwag: na warté¢ JT7. Na przyktad w:
POINT p=p1+p2
Wartas¢ JT7 przypisana do “pdolzie wartgcia JT7 w “p2”. Warté¢ zmiennej
potazonej najbardziej na prawo od wyemia jest przypisana do zmiennej po lewej

od “=".

2. Przypisujc okrelona wartcgs¢ JT7, dodaj “/7” na kacu polecenia POINT. Na
przykiad,

POINT/7 p = TRANS(,,,,,,value)

przypisupc “value”(wartg¢) do wartdci JT7 dla zmiennej “p”.
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3.6 DEFINIOWANIE ZMIENNYCH RZECZYWISTYCH

Zmienne rzeczywisteasdefiniowane poprzez instrukcje przypstkowania (=). Dla zmiennej
rzeczywistej obowdizuje nasipujacy format:

Real_variable_ name = numeric_value (Nazwa_zmienmegczywistej =
wartas¢_liczbowa)

Przykiad a=10.5

count=i*2+8

Z[2]=Z[1]+5.2
Zmienna po lewej mee by zmienry skalara (tj., liczba) lub elementem tablicy (tj., Z[2]).
Zmienna jest definiowana,sjejest jej przypisana wargd. Natomiast, do momentu przypisania
jej wartasci, zmienna ta pozostaje niezdefiniowana, £l jeiezdefiniowana zmienna jest

wykorzystywana przez wykonywany program, vggsije bhd.

Wartcé¢ liczbowa po prawej me@ by stata, zmienna lub zenaze by wyrazeniem liczbowym.

Jali instrukcja przyporzdkowania jest przetwarzana, wdadopo prawej od instrukcji
przyporazdkowania obliczana jest w pierwszej kolgjcip nasgpnie wartd¢ ta jest przypisywana
zmiennej znajdagej st po lewej.

Jali zmienna po lewej od instrukcji jest nowa i nigdiczeniej nie przypisano jej warfoi,
wartaé¢ znajdupca st po prawej przypisywana jest tej zmiennej autonmtige Jéli zmienna
znajdupca s¢ po lewej jest ji zdefiniowana, nowa waldé zastpuje wartéé biezaca.

Np. instrukcja “x=3" przypisuje warfd 3 zmiennej “X". Czytaj, “przydziel 3 do x”, nie “pest
rowne 3”. Poniszy przyktad ilustruje w sposob czytelny koldjprzetwarzania:

X=x+1.

Gdyby przyktad ten stanowit rownanie matematychy&by ono czytane jako “x jest rowne X
plus 17, co jest pozbawione sensu. Instrukcja prezgolkowania jest czytana “przydziel wasto
x plus 1 do x”. W takim przypadku obliczana jestnsubiezacej wartdci “x” i 1, a nasgpnie jest
ona przydzielana do “x” jako nowa wa¥toRownanie takie wymaga uprzedniego zdefiniowania
X, jak pongej:

x=3

X=x+1

W takim przypadku, wartgia wyniku “x” jest 4.
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3.7 DEFINIOWANIE ZMIENNYCH CIAGU ZNAKOW

Zmienne cigu znakéw g definiowane poprzez instrukcje przypstkowania (=). Dla zmiennej
znakow obowgzuje nasgpujacy format:
$string_variable=string_value ($zmiennagci znakéw=wart& ciagu
znakow)

Przyktad $al=%a2

$error mess[2]="time over"

Zmienna cigu po lewej mee by zmienm (tj., $name) lub elementem tablicy (tj., $line[2])
Zmienna jest definiowana,sjejest jej przypisana wargd. Natomiast, do momentu przypisania
jej wartdci, zmienna ta pozostaje niezdefiniowana, €l jaiezdefiniowana zmienna jest

wykorzystywana przez wykonywany program, vggsije bhd.

Ciag znakow po prawej nie by stah typu taacuchowego, zmierntancuchows lub tez maze
by¢ wyrazeniem cigu. Jéli instrukcja przyporzdkowania jest przetwarzana, wadi@o prawej
obliczana jest w pierwsze] kolegey, nasgpnie warté¢ ta jest przypisywana zmiennej
znajdujcej sk po lewe.

$name = "KAWASKI HEAVY INDUSTRIES LTD."
W powyzszej instrukcji cig ujgty w cudzystéw “” zostanie przypisany do zmienngpame”.
Jali zmienna po lewej od instrukcji nigdy wdreej nie byla wykorzystywana, ag zostanie
przypisany automatycznie.sllemienna znajduca s¢ po lewej jest jia zdefiniowana, instrukcja
ta w miejsce biemcego cigu wstawia nowy ag po prawe;.
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3.8 WYRAZENIA LICZBOWE

Wyrazenia liczbowe maog zawierg cyfry, zmienne, specjalne funkcje lub inne wwgaia
liczbowe hczone razem operatorami. Wszystkie wgrde liczbowe, ktorych wargé jest
wyznaczana przez system, gajynik w liczbach rzeczywistych. Wytanie liczbowe maogby¢

uzywane dowolnie w miejsce wa#to liczbowych. Mog one by wykorzystywane jako
parametry w poleceniach wprowadzonych z ekranuhstrukcjach programu lub #gako

indeksy tablic.

Interpretacja wartei zalezy od kontekstu, w ktorym pojawiacsiwyrazenie. Np. wyraenie
okreslone dla indeksu tablicy jest interpretowane jakajack liczly catkowity. Wyrazenie
okreslone dla wartéci logicznej jest interpretowane jako fatsz (falsgfli jego wartGcia
wynikowa jest O i prawda (true), §i wartos¢ ta jest réna od O.

3.8.1 OPERATORY

Do okreélania wyraen stuza operatory arytmetyczne, logiczne i binarne. Wdagsbperatory
tacza dwie wartdci, aby uzyské pojedynca wartas¢ wynikowa. Wyjatki: dwa operatory (NOT i
COM) pojawiap sk z jedm wartccia, a operator ) pojawia s¢ z jedra lub z dwoma
wartasciami. Pontej opisano poszczegodlne operatory.

Operatory + Dodawanie
arytmetyczne - Odejmowanie lub negacja
* Mnozenie
/ Dzielenie
A Poktga
MOD Reszta
Operatory < Mniej niz
relacyjne <=, =< Mniej niz lub réwne
== Rowne
<> R&zne od
>=, => Wieksze nk lub réwne
> Wieksze nk
Operatory AND Logiczne |
logiczne NOT Logiczne uzupetnienie
OR Logiczne LUB
XOR Wytaczapce logiczne LUB
Operatory BAND Binarne |
binarne BOR Binarne LUB
BXOR Binarne XOR
COM Uzupelnienie
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[ UWAGA ]

1. Operator relacyjny “==" jest operatorem sprawdewn, czy dwie wartéci s3 rowne
i czy r&nia sic od wskanika przypisania “=*

2. Operator binarny BOR wykonuje operacje OR wieslaniu do odpowiedniego bita
binarnego dwoch waroi liczbowych.( W tym przypadku warkd jest wyraona

w notacji binarnej, jednak me by wykorzystana w dowolnej notaciji.
~B101000 BOR ”"B100001- ~B101001
Ten wynik r@ni si¢ od wyniku z operacji OR.
AB101000 OR AB100001-»  -1(TRUE)
W tym przypadku, “B101000 i “B10000% Bterpretowane jako wada logiczne
i jakozezadna nie jest O (FALSE), waktojest oceniana jako TRUE.

3.8.2 KOLEJNO S€ OPERACJI

Wyrazenia g oceniane zgodnie z sekwengyiorytetow. Priorytety te wyszczegolniono paajj
przypisupc im wartgci od 1 do 14. Zauwa iz kolejnas¢ operacji mae by sterowana dzki
zastosowaniu nawiasow grupeych sktadniki wyraenia. W przypadku wytan zawierajcych
nawiasy, pierwsze obliczane jest wignie znajdujce s¢ w nawiasach znajdagych sé
najgkbiej, a nasfpnie system przetwarza nawiasy znajdejst coraz bardziej na zewinz.

Oceniaj funkcje i tablice.

Przetwarzaj operatory relacyjne dotyoz chgoéw znakow (Patrz 3.9 Wyrania cagow).
Przetwarzaj operatory pafi “*".

Przetwarzaj operatory jednoargumentowe “-“(negadj@®T, COM.
Przetwarzaj mngenie “*” i dzielenie”/” od lewej do prawe;.
Obliczaj reszt (operacja MOD) od lewej do prawe;j.

Przetwarzaj dodawanie”+” i odejmowanie”-* od levdg prawe;.
Przetwarzaj od lewej do prawej operatory relacyjne.

. Przetwarzaj od lewej do prawej operatory BAND.

10. Przetwarzaj od lewej do prawej operatory BOR.

11. Przetwarzaj od lewej do prawej operatory BXOR.

12. Przetwarzaj od lewej do prawej operatory AND.

13. Przetwarzaj od lewej do prawej operatory OR.

14. Przetwarzaj od lewej do prawej operatory XOR

© N OA~EWDNPRE
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3.8.3 WYRAZENIA LOGICZNE

Wyrazenia logiczne dajwartcci logiczne TRUE lub FALSE. Wyignia logiczne mag by¢
wykorzystywane w programach jako warunki determicelj kolejne operacje programow.
W ponizszym  przyktadzie proste wyrenie logiczne, “x>y”, jest wykorzystywane
w podprogramie standardowym w celu ckegia, ktéra z dwdch zmiennych machyrzypisana
do zmiennej “max”.

IF x>y GOTO 10
max=y

GOTO 20

10 max=x
20 RETURN

Podczas oceny wytania logicznego, warfd zero zostata uznana jako FALSE, a wszystkie
wartasci niezerowe jako TRUE. Dlategoztevszystkie wartéci rzeczywiste lub wyraenia
wartasci rzeczywistych magby¢ uzywane jako wart& logiczna.

Np. dwie ponisze instrukcje posiadajdentyczne znaczenia, ale druga z nich jest tgwnaedo
Zrozumienia.

IFx GOTO 10
IF x<>0 GOTO 10
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3.9 WYRAZENIA CIAGU ZNAKOW

Wyrazenia cagu mog zawierd ciagi znakow, zmienne agu, specjalne funkcje lub inne
wyrazenia cagu fkczone razem operatorami. Pa@@)i przedstawiono operatoryzywane
Z wyrazeniami cagu.

Operator cigu + Zestawia
< Mniej niz
<=, =< Mniej niz lub réwne
Operatory == Roéwne
relacyjne <> Ra&zne od
>= => Wigksze nk lub réwne
> Wigksze ni

W wyniku uzycia operatora ggu otrzymasz ag, a w przypadku aycia operatora relacyjnego,
wartas¢ rzeczywisd.

Jali uzyjesz operatory relacyjne wraz zagami znakoéw, a@gi beda porownywane znak ze
znakiem, zaczynag od pierwszego znakuagu. Jéli wszystkie znaki ok sk identyczne, dwa
ciagi zostam uznane za réwne, §e jednak kzdzie istniata chéby tylko jedna ranica, cag
posiadajcy wyzszy kod znaku zostanie oceniony jakaegcwickszy. Jéli jeden z cigu kedzie
krétszy, zostanie on 1@j oceniony. W przypadku operatorow relacyjnychiggami, spacje
i tabulacje g traktowane jako znaki.

"AA" < "AB"
"BASIC" == "BASIC"
"PEN." > "PEN"
"DESK" < "DESKS"

[ UWAGA ]

W przypadku wyraen ciagu wielkie i mate litery $ uznawane za #e znaki.
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4.0 PROGRAMY W JEZYKU AS

Niniejszy rozdziat péwiccony jest programowaniu wezyku AS. Wyjgniono w nim
programowanie i wykonywanie programow oraz ruchyota. Po zapoznaniuest trecia tego
rozdziatu, dla pogbienia wiedzy, zalecacsizeczywisj obstug systemu lub PC-ROSET

Uwaga PC-ROSET jest zgodnym z systemem AS symulatordmotap wykorzystujcym
komputer osobisty.

4.1 Typy programow AS

4.2 Tworzenie i edycja programow

4.3 Wykonywanie programow

4.4 Przeptyw (flow) wykonywania programow
4.5 Ruch robota
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4.1 TYPY PROGRAMOW AS

Program jest seriinstrukcji mowacych robotowi, w jaki sposéb magsporusza, wysyta
sygnaly, wykonywa obliczenia, itp. w danym procesie. Nazwa prograidada si z nie wicej
niz 15 znakdw, przy czym pierwszy z nich to znak afgbzny i mae on zawieratylko litery,
cyfry i kropki. Mozesz tworzy dowolm ilos¢ programéw, jéli tylko mieszca sie one w panci.
Programy s zazwyczaj tworzone przy pomocy trybu edycji sysieAS, ale maesz take
uzywat¢ osobnego komputera, na ktorym zatadowano oprograme terminala KRterm,
KCwin32 lub oprogramowanie PC-ROSET, a gasie tadowa gotowe programy do pagi
robota.

4.1.1 PROGRAM STERUJACY ROBOTEM

Program stergpy robotem to program, ktory steruje ruchami rob@ta tworzenia tego typu
programu meesz tywa¢ wszystkich instrukcji programu, w tym instrukajichu robota.

4.1.2 PROGRAMY DZIALAJ ACE ROWNOLEGLE (PC PROGRAM )

Programy kontrolne procesu dzialzg rownolegle lub programy stercga procesem madoye
wykonywane jednoczeie z programami stemgymi robotem. Programy kontrolne procesu
dziatapce réwnolegle & uzywane do kontroli lub monitoringu wdzen zewrgtrznych przy
pomocy zewstrznych sygnatéw we/wy. Program kontrolny procesu daeyajrownolegle

I program steracy robotem mog komunikowa si¢ ze sol przy pomocy zwykiych zmiennych
lub sygnatow wewgtrznych.

Programy kontrolne procesu dziatsgaréwnolegle i programy stergp robotem wykorzystaj
wspolne instrukcje. Dlatego, w niektorych przypadkach, program kontrolny procesuadyiataj
rownolegle mae byt wykonywany jako program stergjy robotem. Jednak, instrukcje ruchu
inne ni instrukcja BRAKE nie mog by¢ uzywane w programach kontrolnych procesu
dziatapcych réwnolegle. Réwnie funkcje BASE i TOOL nie $ dostpne dla programéw
kontrolnych procesu dziatgych réwnolegle.
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4.1.3 AUTOSTART

Program kontrolny procesu dzialey rownolegle mge by skonfigurowany w taki sposobe
PO wihczeniu zasilania zostanie on uruchomiony automatgcz

1. Wiacz  parametr systemowy AUTOSTART.PC (lub AUTOSTARAR. -
AUTOSTARTS.PC).

2. Utworz program, ktory ma Byuruchomiony automatycznie i nazwij go AUTOSTART.PC
(lub AUTOSTART2.PC — AUTOSTARTS.PC).

Niektore polecenia wprowadzane z ekranu gnbgé wykonywane przy pomocy instrukcji
programu MC,;
np. MC CONTINUE, itp. (Patrz 6.9 Instrukcje programcC.)

Ponie] pokazano przykladowy program, ktéry jest uruciaay automatycznie (autostart
program). W niniejszym przykiadzie robot monitorddOTOR POWER (zasilanie silnika)
i wykonuje program pgl, §& wtaczone jest zasilanie. Aby utaivzrozumienie, pomigto
kontrole bezpieczestwa (safety checks), jednak w sytuacjach rzeczywhsupewnij st, ze
uwzgkdnione zostaly tale procedury kontroli bezpieazstwa.

autostart.pc()

1 WAIT SWITCH (POWER) ;oczekuje na viczenie MOTOR POWER (zasilania silnika)

2 WAIT SIG(27) ;sprawdza, czy robot znajduje sv pozycji wygciowej (home position)*
3 MC EXECUTE pgl;Wykonuje pgl(robot motion program - program ruobioota)

Uwaga * Przed wykonaniem niniejszego programu skonfigyyazycg wyjsciowa (home
position) i przydziel sygnatowi 27 sygnat dedykow&OMEL.
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4.2 TWORZENIE | EDYCJA PROGRAMOW

W niniejszej sekcji utworzono prosty program ingjgay robot w wykonaniu ok&onego
zadania. Program ten stanowidigtrocedur, ktore robotcdzie musiat przeprowadziPodczas
wykonywania programu w systemie AS, kroki prografmersze) § przetwarzane od gory do
dotu, a operacje okflmne w kadym kroku g wykonywane przez robota.

4.2.1 FORMAT PROGRAMU AS

Kazdy wiersz (step - krok) programgzyka AS jest wyraany w nasipujacym formacie.

step number (numer kroku) label (etykieta) program instruction
(instrukcja programu) ;comment (komentarz)

1. Step number (numer kroku)
Numery krokow § przydzielane automatycznie do wszystkich wierssyg@amu. Kroki g
numerowane kolejno, zaczyaajod 1, a po kalorazowym wstawieniu lub uswgiu wierszy
ich numeracja jest zmieniana.

2. Label (etykieta)
Etykiety 1 uzywane w programie do rozgatania programéw. Etykieta me by liczba
catkowita w zakresie od 1 do 9999 lulzteiagiem sktadajcym sk z maksymalnie 15 znakdéw
alfabetycznych, kropek i podkiten (rozpoczynajcym sk znakiem alfabetycznym), po
ktorym nastpuje dwukropek (;). Etykietyaswstawiane na poatku wiersza programu,
bezpdrednio po numerze kroku. Etykiety mplgy¢ wykorzystywane jako miejsca docelowe
gakzi z dowolnego miejsca w programie.

3. Comment (komentarz)
Srednik (;) wskazuje,ziwszystkie informacje znajdige s po jego prawej stronie stancwi
komentarz. Komentarze nig przetwarzane jak instrukcje programu podczas wyk@nia
programu i aywane § wytacznie do objgniania tréci programu. Maliwe jest tworzenie
wierszy programu zawiekgjych wyhcznie komentarz, bez etykiety lub instrukcji. Mawe
jest takke pozostawianie pustych wierszy w celu poprawiemigelngci programu. (Wiersz
pusty sktada gico najmniej z jednej spacji lub tabulacji r@stacej posredniku.)
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4.2.2 EDITOR COMMANDS (POLECENIAEDYCJI)

Do tworzenia i edycji programow wykorzystywangergastpujace polecenia edycji. (Parametry
wyrdznione mog by¢ pominkte.)

EDIT program name, step

(EDYTUJ nazwa Uruchamia tryb edyciji.
programu, numer kroku)
Program instructions

(instrukcie programu) W miejsce bieacego kroku wstawia naywinstrukcg.

ENTER key () (klawisz Przechodzi do Kkolejnego kroku, bez zmieniania

ENTER) biezacego.

I[<)r olfg\j\g Bt (D liczba Usuwa kroki programu (Delet - usu

E Konczy tryb edycji i powraca do trybu monitorowania.
F character string (F 4@ Wyszukuje znaki i wéwietla wiersz, w ktorym si
znakow) znajdup. (Find - znajd)

I Wstawia nowy krok (Insert - wstaw).

L Wyswietla poprzedni krok. (Last - ostatni)

M  /existing characters/

new _characters W miejsce istniacych znakéw wstawia nowe. (Modify
(Mlistniejace znaki/ nowe - modyfikuj)

_znaki)

0 Umieszcza kursor na ligcym kroku w celu dokonania

edycji. (Jeden wiersz).
P step count (P liczha Wyswietla okrélong liczbe krokdw programu. (Print

krokow) druk)

ZRn;?erv?Cter string (R 4 Zastpuje znaki w kroku.

S EEEEEer (numeru Wybiera krok programu. (Step - krok)

kroku)

XD Wycina i zapisuje wybrany krok lub kroki w schiow
XY Kopiuje i zapisuje wybrany krok lub kroki w scvé&u.
XP Wkleja zawart& schowka.

XQ Wkleja zawarté¢ schowka w odwrotnej kolejdoi.
XS Pokazuje zawarg6 schowka.

T Uczy w trybie edycji (opcja).
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4.2.3 PROCEDURY PROGRAMOWANIA

Programowanie jest wykonywane w przedstawionychzepirokach:

Przygotowanie do programowania: Zaplanuj/potwidaabki operacji robota, potwietdryb
i parametry, uruchom tryb edycji (Edit mode).

~

—1 Utworz program (polecenie EDIT)/Naucz ustawieni@¢penie TEACH/HERE). [——

Modyfikuj program U Wyucz ustawienie

L Niewtasciwy — Czy program/ustawienie jest poprawne—’.rlg Niewtasciwe

program . ustawienie

Powtorz cykl: potwierd tryb/parametry, okék predkasé.

< L Polecenie EXECUT

» Czy program/ustawienie jest poprawneg? Niewtasciwy
; : ; — program/ustawien
. Stopniowo zwgksz predkaose.
..... Nie : Czy prdkosi¢ jest zgodna z konfigurad]

Ny Modyfiku
oK

program/ustawienie.

Regularnie powtarzar
cykle

4.2.4 TWORZENIE PROGRAMOW
W programie AS niezlaine jest wyuczenie robota dwoch rzeczy:

1. Warunkow pracy (work conditions) robota.
2. Sciezki (path) (pose - ustawienia) dla nadzia robota.

Poniej zaprezentowano przyktadowy program. Robot wykeadanie przedstawione na
nastpnej stronie: podniesie € dostarczos przez zsuwni (przendnik tasmowy) i umieci
ja w pudetku.

Najpierw okrél wszystkie ruchy wymagane do ulezenia zadania:

4-6
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Sprawd, czy chwytak jest otwarty.

Przesu do ustawienia 50 mm powsj czsci (#part) znajdujcej sk na zsuwni.
Przesu prosto w dot do egci (#part).

Zamknij chwytak i chw§ czese.

Przesu prosto w g&¢ 150 mm ponad zsuwqi

Przesu do potaenia 200 mm powaej pudetka (#box).

Przesi cze$¢ w dét do pudetka.

Otworz chwytak i zwolnij czs¢.

Przesu z powrotem do pofeenia 180 mm powaej pudetka.

© N OA~EWDdPRE

Zmienne #part | #box okékajace potaenie oraz pozyejrobota g zwane ustawieniem (pose)
(location - lokalizagj) danych w systemie AS. Przed wykonaniem prograkrasionazwe
zmiennej ustawienia, jak pokazano w rozdziale 3.

2.¢.)
5. ||'s. ' 1o,
@) | 6. /7. A
VAR o VA E
parl ~ ; —
\ ’,#bO)‘
\# par

Programy g tworzone i edytowane w edytorze AS (Editor). Aliwarzy¢ program o nazwie
“demo”, wprowad “EDIT demo[I". Powinien pojawt si¢ ekran jak poriej:

> EDIT demo [

.PROGRAM demo

1?
Teraz AS oczekuje na pierwszy krok, ktory ma lyprowadzony. Wprowad“OPENI [0~ po
Hl?”

4-7
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> EDIT demo
.PROGRAM demo

1?0PENI [
27

Nastpnie, dla drugiego kroku, wprowatJAPPRO #part, 507"

> EDIT demo
.PROGRAM demo
1? OPENI

2 ? JAPPRO #part, 50 [
37

Wprowad: pozostat czes¢ programu w identyczny sposéb. Przed éraetiem [, popraw
wszystkie b¢dy powstate podczas wprowadzania krokéw, nacidkajvisz cofagcy Backspace.

Jesli na kaacu bkdnego kroku nagénigty zostanie klawisz], pojawia s¢ komunikat bédu i krok
jest odrzucany. W takim przypadku, ponownie wpraw&dok. Po wprowadzeniu catego
programu powinien pojawisic ekran jak poriej:

> EDIT demo
.PROGRAM
1? OPENI
2 ? JAPPRO #part,50
3 ? LMOVE #part
4 ? CLOSEI
5 ? LDEPART 150
6 ? JAPPRO #box,200
7 ? LMOVE #box
8 ? OPENI
9 ? LDEPART 180
10?E [

Ostatni krok “E[1" nie jest poleceniem przeznaczonym dla robota, acpolem zakitczenia
trybu edycji (patrz tabela w 4.2.1). Program zogtaczony. Jéli program jest wykonywany,
system AS przetwarza kroki w kolefobod 1 do 9.

Dalsze informacje na temat sposobow tworzenie pragw, patrz 11. Przyktadowe programy.
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4.3 WYKONYWANIE PROGRAMOW

Programy stergge robotem i programy kontrolne procesu dziakajéwnolegle swykonywane
w odmienny sposob.

4.3.1 WYKONANIE PROGRAMU STERUJ ACEGO ROBOTEM
Aby wykon& program, ustaw przgznik TEACH/REPEAT w pozycji REPEAT. Nagiie

upewnij sg, ze przehcznik TEACH LOCK, na programatorzecznym, jest w pozycji OFF.
Potem whcz zasilanie silnika (MOTOR POWER) i ustaw pazehik HOLD/RUN w pozyciji

RUN.

1. Wykonywanie programu przyyciu polecenia EXECUTE
Po pierwsze, ustaw gkos¢ monitorowania. Robot podczas wykonywania progrdxuzie
si¢ poruszat z4 predkascia. Predkos¢ powinna by ustawiona na waréé mniejsz od 30%,
przy konfiguracji pocatkowej 10%.

> SPEED 10 [

Aby rozpocaé¢ wykonywanie, ayj polecenia EXECUTE. Napisz jak pasj:
> EXECUTE demo [J

Robot powinien wykonawybrane zadanie. §le nie porusza si w przewidziany sposob,
ustaw przeicznik HOLD/RUN w pozycji HOLD. Robot zwolni i zayma s¢. W nagtych
przypadkach, na@ij przycisk EMERGENCY STOP na panelu kontrolerab luna
programatorzegcznym. Whczone zostaphamulce i robot natychmiastsatrzyma.

Jeli robot porusza siprawidtowo z pgdkoscia 10%, nasfpuje stopniowe przyspieszanie.

> SPEED 30 [J
> EXECUTE demo [] Robot dziata z gidkoscia 30%.
> SPEED 80 [
> EXECUTE demo [] Robot dziata z pdkascia 80%.

Po co najmniej jednokrotnym wydaniu polecenia EXHEUdo wykonania programow e
by¢ uzyty, znajdupcy sk na panelu kontrolera, przycisk CYCLE START.

Aby wykon& program wgcej niz jeden raz, wprowadpo nazwie programu licztpowtdrzeé:
> EXECUTE demo,5 [J Wykonuje 5 razy.
> EXECUTE demo,—1 [] Wykonuje program w sposoluagty.

4-9
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2. Wykonywanie programu przyyciu polecenia PRIME
Ustaw pedkos¢ monitorowania w taki sam sposob, jak w przypadilegenia EXECUTE
| wykonaj polecenie PRIME.
>PRIME demo [
Robot jest teraz gotowy do wykonania programu. $tégie CYCLE START na panelu
obstugi rozpoczyna wykonywanie. Wykonywanie zm@ talke uruchomi przy pomocy
polecenia CONTINUE.

3. Wykonywanie programu przy pomocy polecenia STubklawisza CHECK
Mozliwa jest kontrola ruchu i téei programu poprzez wykonanie programu krok po érok
Uzyj polecenia wprowadzonego z ekranu STEP lub kizaviSHECK' znajdujicego st na
programatorzegcznym.
Uwaga W momencie mywania klawisza CHECK, wykonywanie programu jest
zatrzymywane na Kau kadej instrukcji ruchu.

Podczas wykonywania programu stecego robotem, niektére polecenia wprowadzane znakra
Sa wytaczane. Podobnie, podczas wykonywania, polecenie (BXE nie mae by
wprowadzone dwukrotnie.

4.3.2 ZATRZYMYWANIE PROGRAMOW

Istnieje kilka sposobow zatrzymywania programowydts w toku wykonania. Przedstawione
ponizej trzy z nich g opisane w kolejniei od najbardziej do najmniej nagego.

1. Nacinij przycisk EMERGENCY STOP na panelu kontroleria ha programatorzeaeznym.
Wiaczone zostapnhamulce i robot zatrzymaeshatychmiast. Poza nagtymi przypadkami,
korzystaj z metody 2 i 3.

2. Przehcz wyhcznik HOLD/RUN (wstrzymaj/wgcz) na panelu obstugi na pozydiiOLD.
Robot zwolni i zatrzyma i

3. Wprowadzenie polecenia ABORT zatrzymuje wykonamegmmu po ukfczeniu przez
robota bieacego kroku (instrukcji ruchu).

> ABORT [

Do zatrzymania wykonywania mga take uzy¢ polecenia HOLD.
> HoLD [
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4.3.3 WZNAWIANIE PROGRAMU STERUJ ACEGO ROBOTEM

W zaleznosci od tego, w jaki sposOb zatrzymano program, egnkilka metod wznawiania
programu.

1. Po zatrzymaniu robota przy pomocy przycisku EMERGENSTOP, zwolnij blokag
EMERGENCY STOP i naénij MOTOR POWER, aby wiczy¢ zasilanie silnika. Po
nacknigciu CYCLE START, robot rozpoczyna ruch.

2. Jali do zatrzymania robota zyto przehcznika HOLD/RUN, wykonanie wznawiamy
ustawiajc go w pozycji RUN.

3. Aby wznowik wykonanie po gyciu polecenia ABORT lub HOLD, lub zegdy program
zostal zawieszony z powodu ¢bti, wyj polecenia CONTINUE. ( Je&li wznawiasz

wykonanie po wysapieniu bkdu, naley wyzerowa btad przed ponownym uruchomieniem
programu.

> CONTINUE [J
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5.0 POLECENIA WPROWADZANE W TRYBIE ,MONITOR”

W niniejszym rozdziale dokonano grupowania paieegrowadzanych w trybie ,monitor”
wedtug poniszych kategorii i opisano szczegotowadka polecenie. Polecenie wprowadzane w
tym trybie sklada si ze stowa kluczowego wytajacego polecenie i parametru(ow)
nastpujacego(ych) po nim, jak pokazano w przyktadzie pepi

5.1 Polecenia edycji

5.2 Polecenia sterge programem i danymi

5.3 Polecenia dotygze przechowywania programu i danych
5.4 Polecenia sterge programem

5.5 Polecenia dotygze informacji o pozycji robota

5.6 Polecenia sternge systemem

5.7 Polecenia sygnatdw binarnych

5.8 Polecenia dotygze wywietlania komunikatow

PRZYKLAD

Stowo kluczowe Parametr

EDIT program name - nazwa
programu, step number - numer
kroku

Parametry oznaczone mdgy¢ pominkte.

Pomkdzy stowami kluczowymi a parametrami zawsze wpraapdpacje (space)

[0 oznacza klawisz Enter w niniejszym przyktadzie.
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5.1 POLECENIA EDYCJI

EDIT Uruchamia edytor programu.

C Konczy edycg biezacego programu i przechodzi do innego
programu (Change - zmiana).

S Wybiera krok programu, ktory ma bywyswietlany (Step -
krok).

P Wyswietla okrélony numer kroku programu (Print - druk).

L Wybiera poprzedni krok (Last - ostatni).

I Wstawia nowy krok (Insert - wstaw).

D Usuwa krok programu (Delet - ugu

F Szuka znaku (Find - znad

M Zastpuje znaki (Modify - modyfikuj).

R Zastpuje znaki (Replace - zap).

0] Umieszcza kursor na ligeym kroku (One line - jedna linia).
E Konczy dziatanie edytora (Exit - zakez).

XD Wycina i zapisuje wybrany krok lub kroki w schowku.
XY Kopiuje i zapisuje wybrany krok lub kroki w schowku
XP Wkleja zawarté¢ schowka.

XQ Wkleja zawart&¢ schowka w odwrotnej kolejidoi.

XS Pokazuje zawartd schowka.

T Uczy instrukcji ruchu w trybie edycji. (Opcja)
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EDIT  program name - nazwa programu, step number - numer kroku

Funkcja
Wchodzi w tryb edycji, umdiwiaj ac tworzenie i edyej programow.

Parametr

1. Program Name (hazwa programu)

Wybiera program, ktéry ma byedytowany. Jdi nie okrelisz nazwy programu, otwarty do
edycji zostanie program ostatnio edytowany lub zystrany (lub te zatrzymany z powodu
btedu). Jéli okreslony program nie istnieje, utworzony zostanie ngrggram.

2. Step number - numer kroku

Okresla numer kroku, ktory ma kyedytowany. Jdi nie okrelisz zadnego kroku, edycja
zostanie rozpoeta od ostatnio edytowanego krokusllgpodczas ostatnio wykonywanego
programu wysipit btad, wybierany jest krok, w ktorym wygdit btad.

[UWAGA]
Program nie mze by edytowany podczas wykonywania.

Program nie mee by wykonany lub usurty podczas edycji. & program wywotuje
aktualnie edytowany program, wggtije bhd i wykonanie programu zostaje wstrzymane.
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C nazwa programu , numer kroku

Funkcja
Zmienia aktualnie wybrany program w trybie edyciji.

Parametr
1. Program Name (hazwa programu)
Wybiera program, ktéry ma Byedytowany.

2. Step number - numer kroku
Okresla numer kroku, ktéry ma Byedytowany. Jdi nie okrelono zadnego kroku, wybierany
jest pierwszy krok programu.

S step number - numeru kroku

Funkcja
Wybiera i wywietla okrélony krok do edyciji. (Step - krok)

Parametr

Step number - numer kroku

Je&li nie okralono zadnego kroku, wybierany jest pierwszy krok progradeli numer kroku
jest wyzszy ni liczba krokOw okrélonego programu, wybierany jest nowy krok gpsejacy po
ostatnim kroku programu.
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P step count - liczba krokow

Funkcja
Wyswietla okrélona liczbe krokéw, zaczyna od bieacego kroku.

Parametr

Step count - liczba krokow

Okresla liczke krokow, ktore maj by¢ wyswietlone. Jéli liczba krokdw nie jest okéona,
wyswietlany jest tylko bigacy krok.

Objasnienie
Wyswietla tylko okrélona liczbe krokdw. Ostatni krok nagdcie jest gotowy do edyciji.

Funkcja
Wyswietla do edycji poprzedni (ostatni) krok. ([Curtestep number}-1=[step number of the
step to be displayed]) - ((Numer bigego krokul-1=[numer kroku, ktory ma kdywyswietlony])

5-5



90209-1017DED-PL 5. Polecenia wprowadzane w trybie ,Monitor” — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

Funkcja
Wstawia ling przed bieacym krokiem.

Objasnienie

Krokom nastpujacym po wstawionej linii przydzielane :iowe numery. Aby zakezy¢ tryb
wstawiania, naénij klawisz [1. Wszystkie linie zapisane przed zakpeniem trybu wstawiania
Sa wstawione do programu.

Przykiad
Polecenie CLOSEI jest wstawione peadry krokami 3 a 4.
1?0PENI
2?2JAPPRO #PART, 500
3?LMOVE #PART
4?LDEPART 1000
5?S4 ‘Wyswietl krok 4, aby wstawiprzed nim ling.
4  LDEPART 1000
4?1 :Napisz polecenie .
41 CLOSEI :Napisz w instrukcjach dla wstawionej linii
51 Btad! Nie mo zna tworzy ¢ obiektow przez edycj e kodéw pol. :Nacknij enter,
aby zakaczy¢ wstawianie linii
5 LDEPART 1000 ;Krok 4 posiada teraz nowy numer jako krok 5.
5?
[UWAGA]

Aby wstawt pust linie, nacknij Spacebar (spagjlub TAB (tabulact), a nastpnie ],
bedac w trybie wstawiania.
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D step count - liczba krokow

Funkcja
Usuwa okrélona liczbe krokow, whcznie z krokiem bizacym.

Parametr

Step count - liczba krokow

Okresla liczbe krokow, ktére maj by¢ usungte, zaczynac od bigacego kroku. Jdi liczba
krokow nie jest okrdona, usuwany jest tylko bigcy krok.

Objasnienia
Usuwa tylko okrélona liczbe krokdw, zaczynac od bigacego kroku. Po usugtiu, wszystkim
pozostatym krokom przypisywane i swietlane § nowe numery.

[UWAGA]

Jeili okreslona liczba krokow jest wksza od liczby krokOw programu, usuwane
sa wszystkie kroki nagpujace po bieacym kroku.

F character string - ci ag znakdéw

Funkcja
Wyszukuje (finds) w bicym programie okidony ciag, pocawszy od bieacego kroku do
ostatniego i w§wietla pierwszy krok, ktéry zawiera okiteny ciag.

Parametr
Character string - &y znakow
Okresla ciag znakow do wyszukania.
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Przykiad
Wyszukuje w kroku nagpujacym po bieacym kroku cag znakow “abc” oraz wwietla krok
zawierajcy ten cag.

1?F abc @
3 JMOVE abc
3?

M /existing characters/ new characters - /istniej  gce znaki/ nowe znaki

Funkcja

Modyfikuje znaki w bigacym kroku.

Parametr
1. Istniepce znaki
Okresla, ktore znakigsw biezacym kroku nadpisywane.

2. Nowe znaki

Okresla znaki, ktére zagpuja istniepce znaki.

Przykiad
Modyfikuje krok 4, wstawiajc zamiast zmiennej ustawienia abc, zmieterf.

4 JMOVE abc
472M/abe/def [ O]

4 JMOVE def
42
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R character string - ci gg znakow

Funkcja
Zastpuje istniejce znaki w bigacym kroku, okrélonymi znakami.

Parametr
Character string - g znakow
Okresla nowe znaki, ktore zagiuja istniepce znaki.

Objasnienie

Poniej przedstawiono proceduwykorzystywania polecenia R:

1. Uzywajac Spacebar przeskursor pod pierwszy znak, ktéry mactsaspiony.

2. Nacénij klawisz R i nasfpnie Spacebar.

3. Wprowad nowe znaki. Pargiaj, ze nowowprowadzone znaki nie zgmija znakow
potazonych powyej kursora, tylko te, ktdre znajdusic o dwie spacje na lewo, zaczys@j
powyzej R. (Patrz pouszy przykiad)

4. Nacknij .

Po nadinieciu [0 system AS sprawdza, czy linia jest poprawna. Wpadku bédu, wpis jest
ignorowany.

Przykiad
Przy pomocy polecenia Rqatkos¢ jest zmieniana z 20 do 35.

1 SPEED 20 ALWAYS
17 R 35 [0

1 SPEED 35ALWAYS
17
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Funkcja
Umieszcza kursor na higcym kroku w celu dokonania edycji. (“O” od “onedih- jedna linia,
nie zero).

Przykiad
Przy pomocy polecenia O zmienna ustawienia abczjegniana na zmieandef. Kursor jest
przesuwany przy pomocy klawiszalub - .

3 JMOVE abc

3200

3 JMOVE abc BackSpace ; uswn “abc” wywajac Backspace
3 JMOVE def [J ; Wprowad: “def”

3 JMOVE def

3?

[UWAGA]

Polecenie to nie me by stosowane z programatotgznego.

Funkcja

Konczy tryb edycji i powraca do trybu monitorowania.
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XD step count - liczba krokéw

Funkcja
Wycina okrélona liczbe krokow z programu i zapisuje je w paiiibuforowe;.

Parametr

Step count - liczba krokow

Okresla liczbe krokow, ktére maj by¢ wycicte i zapisane w pagti buforowej, zaczyna¢ od
biezacego kroku. Wyei¢ mazna do dziesiciu krokow. Jéli nie okrelono, wycinany jest tylko
biezacy krok.

Objasnienie

Wycina okrélona liczbe krokow i zapisuje je w pargi buforowe;.

Polecenie XY kopiuje i nie wycina krokéw, a poleiseiXD wycina kroki. Pozostate kroki
W programie otrzymuj odpowiednio, nowe numery.

XY step count - liczba krokéw

Funkcja

Kopiuje okrelona liczbe linii i zapisuje je w paneici buforowej.

Parametr

Step count - liczba krokow

Okresla liczke krokdw, ktére maj by¢ skopiowane i zapisane w paytii buforowej. Skopiowéa
mozna do dziesiciu krokéw. Jéli liczba krokOw nie jest okéona, kopiowany jest tylko hiacy
krok.

Objasnienia

Kopiuje okrelona liczbe krokdw, w tym bieacy krok i zapisuje je w pargi buforowe;.
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Polecenie XD wycina kroki, a polecenie XY kopiuj@ki. Program pozostaje taki sam, a liczba
krokow nie zmienia gipo zastosowaniu polecenia XY.

XP

Funkcja

Wstawia zawart@ pamkci buforowej przed bicym krokiem.

Objasnienie
Aby zapisé pazadary zawarté¢ w pameci buforowej, iyj polecenia XD lub XY przed
omawianym poleceniem

XQ

Funkcja
Wstawia zawart@& pamkci buforowej w odwrédconej kolejsoi przed bigacym krokiem.

Objasnienie
Wstawia zawart@& pamkci buforowej w odwréconej kolejsoi, jak w przypadku polecenia XP.
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XS

Funkcja
Wyswietla zawarté¢ pameci buforowe).

Objasnienie
Wyswietla biezaca zawartéd¢ pameici buforowej. J&i pamig¢ buforowa jest pusta, nic nie
zostanie wywietlone.

T variable name - nazwa zmiennej

Opcja
Funkcja
Umazliwia, w trybie edycji, uczenie instrukcji ruchuM®OVE, LMOVE, itp.), przy pomocy
recznego programatora.

Parametr

Nazwa zmiennej

Okresla nazve zmiennej ustawienia docelowego, ktére méa bgzone, wyrzona w wartagciach
przeksztatcenia lub w wasdiciach przesuicia osi. Jéi jest ona okréona w formie A[ ], to jest
odczytywana jako zmienna tablicowa. W takim przypad zmienne nie mag by
wykorzystywane w numerach elementowsliJes one pomijane, bigce wartdci przesunicia
0si ¢ uczone jako ustawienie state.

Objasnienie

Wprowad: to polecenie w trybie edycji. W trakcie wykonywanikczny programator wyvietla
specjalny ekran uczenia. Wyuczone w tym miejscuthyus zapisywane jako instrukcje
w programie w kroku, gdzie wprowadzane jest polecdn Jgli przeprowadzane jest uczenie
wiecej niz jednego kroku, zmienna otrzymuje npwazwe w taki sposob,z zwickszana jest
ostatnia liczba w nazwie zmiennej. Dalsze informagatrz Instrukcja obstugi.

Przykiad
Z parametrem
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2 JAPPRO #a

3? Tpos Wyucz przy pomocy TP ¢cznego programatora).

Aby wrocic do systemu AS, naiiij Cancel.

(W tym miejscu przeprowadzane jest uczenie 3

krokow.)

3 JMOVE pos0

4  JMOVE posl

5 LMOVE pos2

Bez parametru
2 JAPPRO #a
3?7 T Wyucz przy pomocy TP {cznego programatora)
wartcici osi. Aby zakéczye, nacénij Cancel.
(W tym miejscu przeprowadzane jest uczenie 2
krokow.)
3 JMOVE #0,10,20,0,0,0]
4  JMOVE #[10,10,20,0,0,0]

A OSTRZEZENI

Aby korzystaé z omawianego polecenia, niegldne jest pohczenie programatora
recznego z kontrolerem. Ponadto, robot musi kyw trybie uczenia (Teach mode)

I posiadat wiaczom blokade w trakcie uczenia - tj. TEACH LOCK w pozyciji
ON.

- J
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5.2 POLECENIA STERUJ ACE PROGRAMEM | DANYMI

CARD_FDIR* Sporadza wykaz nazw programow i zmiennych na karcie PC.
LIST Wyswietla wszystkie kroki programu i wagm zmiennych.
LIST/P Wyswietla wszystkie kroki programu.

LIST/L Wyswietla wszystkie zmienne ustawienia i ich wécto
LIST/R Wyswietla wszystkie zmienne rzeczywiste i ich wacio
LIST/S Wyswietla wszystkie zmienneagu i ich dane.

DELETE Usuwa programy i zmienne z pagtiirobota.

DELETE/P Usuwa programy z pawgi robota.

DELETE/L Usuwa zmienne ustawienia z paoiirobota.

DELETE/R Usuwa zmienne rzeczywiste z paoiirobota.

DELETE/S Usuwa zmienne ggu z pamici robota.

Uwaga* Polecenia te s uzywane do sterowania pagnia kart PC, jednak wspoétpragupne
z dyskietkami, jdli CARD_ jest zmienione na FD_. Dalsze informagmtrz
objanienia dla kadego polecenia.
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CARD_FDIR

FD_FDIR

Funkcja
Wyswietla nazwy programow lub zmiennych. CARD__ FDIRhosi s¢ do danych na kartach PC,
a FD_ FDIR na dyskietkach.

Objasnienie
Uzycie polecé CARD_FDIR i FD_FDIR powoduje wéyvietlenie wszystkich podprogramow
standardowych i zmiennych w programach.

Przykiad
>FD_FDIR [J Wyswietla nazwy  wszystkich programow,
podprogramow standardowych i zmiennych na
dyskietce.
>CARD_FDIR Wyswietla nazwy  wszystkich programow,
podprogramow standardowych i zmiennych na karcie
PC.

Jali przelacznik SCREEN jest w pozycji ON, \wietlacz nie wykonuje przewijania
i zatrzymuje si na kacu ekranu. Aby kontynuowawyswietlanie, nadinij Spacebar (spag}
Aby zakaiczy¢ wyswietlanie, nadinij L.

[UWAGA]

Nazwy programow i zmiennych z symbolémub [ wyswietionym na pocgku
nazwy oznaczaj ze tr&¢ tych programow lub zmiennych wgei nie zostata
zdefiniowana.
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LIST program name , (nazwa programu)

LIST/P program name , (nazwa programu)

LIST/L pose (location) variable, ......... (zmienna ustawienia (lokalizacji))
LIST/R real variable, ......... (zmienna rzeczywista)

LIST/S string variable |, ......... (zmienna eigu)

Funkcja

Wyswietla okrélony program i dane.

Parametry

Program name - nazwa programu (/P), pose variabfeienna ustawienia (/L), real variable -
zmienna rzeczywista (/R), string variable - zmieaigu (/S)

Okresla typ danych, ktore majby¢ wyswietlone. Jéli nie okre&lono, wyswietlane § wszystkie
dane zawarte w panai. J&li dokonano wyboru zmiennej tablicowej, na ekragaigvyswietlane
wszystkie jej elementy.

Objasnienie

Polecenie LIST powoduje wwietlenie wszystkich nazw programéw, ich podprogram
standardowych i zmiennych. Z drugiej strony, paheelLIST/P powoduje wiwietlenie
wytacznie tréci programu gtébwnego.

Przykiad

>LIST [ Wyswietla zawart®¢ wszystkich programow, w tym zmienne i ich
wartaci..

>LIST/L [ Wyswietla wszystkie zmienne ustawienia (lokalizacjjh wartgci.

>LIST/R [ Wyswietla wszystkie zmienne rzeczywiste i ich wacto

>LIST test[d[] Wyswietla zawarté¢ wszystkich programéw zaczyneych s¢ od “test”,

w tym ich podprogramy standardowe i ich wéeto

Jali przelhcznik SCREEN jest w pozycji ON, Wwietlacz nie wykonuje przewijania
i zatrzymuje s§ po zapetnieniu ekranu. Aby kontynuaivavyswietlanie, nacinij Spacebar
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(spact). Aby zakaiczye wyswietlanie, naginij [,

DELETE program name, ......... (nazwa programu)

DELETE/P program name, ......... (nazwa programu)

DELETE/L pose variable, ......... (zmienna ustawie nia)

DELETE/R real variable [array elements ] , ... (zmienna rzeczywista
[elementy tablicy])

DELETE/S string variable [array elements ], ......... (zmienna ci qgu [elementy
tablicy])

Funkcja

Usuwa okrélone dane z panti.

Parametry

Program name - nazwa programu (/P), pose variabfienna ustawienia (/L), real variable -
zmienna rzeczywista (/R), string variable - zmieaigu (/S)

Okresla typ danych, ktére mapy¢ usunkte.

Objasnienie

Polecenie DELETE usuwa catkowicie oitome programy; tj. program gtowny oraz re@stjace

dane, jéli sa w nim wywane. (Jednale, dane wykorzystywane w innych programach nie s

usuwane).

- Wszystkie podprogramy standardowe wywotywane ppzegram lub przez jego podprogramy
standardowe.

- Wszystkie zmienne ustawieniaywane w programie i w jego podprogramach standaydow

- Wszystkie zmienne rzeczywisteywane w programie i w jego podprogramach standaydow

- Wszystkie zmienne ggu wywane w programie i w jego podprogramach standaydbw

Polecenie DELETE/P, w przeciwistwie do polecenia DELETE, usuwa wgznie program, bez
podprogramow standardowych i zmiennych wykorzystyyea przez program.

Je&li wraz z poleceniami DELETE/R | DELETE/S nie olano elementdw tablicy, usuwang s
wszystkie elementy zawarte w ollmej zmiennej tablicowej. dié elementy zostaty okione,
usuwane gwytacznie okrélone elementy.

Przykiad
>DELETE test [ Usuwa program “test” i wszystkie podprogramy stadoae oraz

5-18



90209-1017DED-PL 5. Polecenia wprowadzane w trybie ,Monitor” — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

zmienne @ywane w programie.

>DELETE/P pgl1,pgl12 [ Usuwa program “PG11” oraz “PG12". (Podprogramy
standardowe i zmienne nig gsuwane.)

>DELETE/Ra [ Usuwa wszystkie elementy zmiennej tablicowej “a”.

>DELETE/R a[10] [] Usuwa 10-ty element zmiennej tablicowej “a”.
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5.3 POLECENIA DOTYCZ ACE PRZECHOWYWANIA PROGRAMU | DANYCH

SAVE Zapisuje okrélone programy.

SAVE/P * Zapisuje programy.

SAVE/L * Zapisuje zmienne ustawienia.

SAVE/R * Zapisuje zmienne rzeczywiste.

SAVE/S * Zapisuje cigi znakow.

SAVE/A * Zapisuje informacje pomocnicze.
SAVE/SYS * Zapisuje dane systemowe.

SAVE/ROB * Zapisuje dane dotygze robota.
SAVE/ELOG * Zapisuje dane dziennikagolow.

LOAD * taduje programy i dane do pagtii robota.
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SAVEISEL fle name program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)
CARD_SAVE/SEL file name = program name, ......... (nazwa pliku =

nazwa programu)

FD_SAVE/SEL file name =program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

Funkcja

Polecenie SAVE zapisuje programy i zmienne w komzat (Stosuj wycznie, gdy PC jest
pofaczony z kontrolerem robota.)

Polecenie CARD_SAVE zapisuje programy i zmiennkaréach PC.

Polecenie FD_SAVE zapisuje programy i zmienne rekidykach.

Parametry

1. File Name (nazwa pliku)

Zapisuje okrélone programy podatnazwa pliku. Jgli nie okrelono rozszerzenia, do nazwy
pliku automatycznie dodawane jest rozszerzenié.“.as

2. Program Name (nazwa programu)
Wybiera program, ktory ma byapisany. HJi nie okreslono, zapisywaneasvszystkie programy
istniejace w pamgci.

Objasnienie

Polecenia SAVE/P, SAVE/L, SAVE/R, SAVE/S, SAVE/SY&pisuj kazdy typ danych
(odpowiednio programy, zmienne ustawienia, zmieraeezywiste, zmienne ggu oraz dane
systemowe) w oddzielnych plikachzytie samego polecenia SAVE powoduje zapis wszystkic
picciu typow danych w jednym pliku.

Polecenie SAVE (bez /SEL) zapisuje choee programy, w tym dowolne zmienne
I podprogramy standardoweywane przez te programy.

Polecenie SAVE/SEL zapisuje wygknie program, bez podprograméw standardowych
I zmiennych wykorzystywanych przez program.
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Przykiad

>SAVE f3=cycle,motor [] Zapisuje dane systemowe pod naphku “f3.as”, dwa
programy “cycle” i “motor”, podprogramy standardowe
nazwane od tych programdéw oraz zmienmgwane
przez te programy.

[UWAGA]

Je&li okreslona nazwa pliku istnieje juw pameci, do nazwy istniecego pliku
automatycznie dodawana jest literka “b” przed reezemiem pliku. Np.,
“filel.as”istnieje ju w pameci i wykonywane jest polecentesAVE file1 [, plik ten
otrzymuje now nazwe “filel.bas”. Nowo utworzony plik zostanie nazwany
“filel.as”.

5-30



90209-1017DED-PL 5. Polecenia wprowadzane w trybie ,Monitor” — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

SAVE/PISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)
SAVE/L/SEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)
SAVE/RISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)
SAVE/SISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

SAVE/A file name (nazwa pliku)
SAVE/SYS file name (nazwa pliku)
SAVE/ROB file name (nazwa pliku)
SAVE/ELOG file name (nazwa pliku)

CARD_SAVE/P/SEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

CARD_SAVE/L/SEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

CARD_SAVE/R/SEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

CARD_SAVE/S/SEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

CARD_SAVE/A file name (nazwa pliku)

CARD_SAVE/SYS file name (nazwa pliku)

CARD_SAVE/ROB file name (nazwa pliku)

CARD_ SAVE/ELOG file name (nazwa pliku)

FD_SAVE/PISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

FD_SAVE/LISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

FD_SAVE/RISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

FD_SAVE/SISEL file name=program name, ......... (nazwa pliku = nazwa
programu)

FD_SAVE/A file name (nazwa pliku)
FD_SAVE/SYS file name (nazwa pliku)
FD_SAVE/ROB file name (nazwa pliku)
FD SAVE/ELOG file name (nazwa pliku)

Funkcja

Zapisuje w pliku na dysku program (/P), pose végialzmienia ustawienia (/L), real variable -
zmienry rzeczywisi (/R), string variable - zmiearciagu (/S), auxiliary information - informacje
pomocnicze (/A), system data - dane systemowe (fS'¢Bot data - dane robota (/ROB) oraz
error log - dziennik kidéw (/JELOG).

Podobnie jak w przypadku polecenia SAVE, CARD_SAMEFD_SAVE/ @ wywane
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odpowiednio do zapisywania plikow na kartach PCyskietkach (Stosuj polecenie SAVE/
wytacznie, gdy PC jest pgzony z kontrolerem robota). Patrz 2.6.2 Przesgtarpobieranie
danych).

Parametry

1. File Name (nazwa pliku)

Zapisuje dane podatnazwa pliku. Jdli nie okrelono rozszerzenia, do nazwy pliku
automatycznie dodawane gonisze rozszerzenia, odpowiednio do typu danych zgevart
w pliku:

program PG system data - dane systemowe SY
informacja o pozycji LC robot data (dane robota) .RB
zmienne rzeczywiste  .RV error log - dziennigdgiw EL
zmienne cgu ST

informacje pomocnicze .AU

2. Program Name (nazwa programu)
Okresla nazwe programu, ktory ma ldy zapisany. Ji nie okre&lono, w pliku na dysku
zapisywanegwszystkie programy i dane istrieg w pamgci.

Objasnienie

1. SAVE/P

Zapisuje w okrdonym pliku na dysku okéone programy i podprogramy standardowe
wywotane przez programy (w tym podprogramy stanolaed wywotane przez podprogramy
standardowe).

Nazwy zapisanych w pliku programéw syswietlane na terminalu systemowym. Mogic
takze pojawi& nazwy dodatkowych programow, takich ktore nie agsbkreslone przy pomocy
polecenia SAVE. $to nazwy podprograméw standardowych wywotywanyctep okrélony
program. Podprogramy te sapisywane w tym samym pliku co programy.

Programy g zapisywane w pliku w kolejdci alfabetycznej, niezataie od kolejnéci, w ktorej
byly zapisane.

2. SAVE/L, SAVE/R, SAVE/S
Zapisuje wyhcznie zmienne zywane w okréonych programach i podprogramach
standardowych wywotane przez te programy. (/L:gpitylko zmienne ustawienia, /R: zapisuje
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tylko zmienne rzeczywiste, /S: zapisuje tylko zmiercagu)

3. SAVE/A
Zapisuje informacje pomocnicze.

4. SAVE/SYS
Zapisuje dane systemowe.

5. SAVE/ROB
Zapisuje dane dotygee robota (dane robota).

6. SAVE/ELOG
Zapisuje dziennik ktdéw. Polecenie to nie me byt wprowadzane razem z innymi poleceniami
SAVE/. Np., SAVE/ELOG/R nie dziata.

7. Jéli wprowadzisz /SEL z /P,/L,/R,/S, zapisane zostagtacznie gtowny program i zmienne
wykorzystywane w gidownym programie. Podprogrampdtadowe i zmienne w podprogramach
standardowych nieggzapisywane.

Jeali okreslona nazwa pliku istnieje juw pameci, do nazwy istniecego pliku automatycznie
dodawana jest literka “b” przed rozszerzeniem pl{Ratrz okno UWAGA dotyece polecenia
SAVE).

Przykiad

>SAVE/L file2=pg1, pg2 [ Zmienne ustawieniazywane przez programy pgl
i pg2 @ zapisane pod nazwpliku “file2.Ic”.
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LOAD/Q file name (nazwa pliku)

CARD_LOAD/Q file name (nazwa pliku)

FD_LOAD/Q file name (nazwa pliku)

Funkcja

Polecenie LOAD taduje pliki z pagti komputera do parxi robota. (Stosuj wykznie, gdy PC
jest pohczony z kontrolerem robota).

Polecenie CARD_LOAD taduje pliki z karty PC do paanirobota.

Polecenie FD_LOAD faduje pliki z dyskietki do pasiirobota.

Parametry

File Name (nazwa pliku)

Zapisuje okréone programy podatnazwa pliku. Jgli nie okr&lono rozszerzenia, do nazwy
pliku automatycznie dodawane jest rozszerzenié.“.as

Objasnienie

Polecenie to taduje dane (dane systemowe, programienne) z okrdonego pliku do pamci
robota. Préba tadowania nazwy programu, ktéry jstnieje w pamici wywotuje bhkd
i wykonanie polecenia LOAD jest przerywane.

[UWAGA]

W czasie tadowania zmiennych ustawienia, zmienngeczywistych lub
zmiennych cigu, ktore jui istniep w pamgci, dane przechowywane w
pamkci sa nadpisywane bez osteania. (Programy nieasiadpisywane.)

Jali polecenie LOAD jest anulowane w trakcie nadpiagi danych
W pamekci, oryginalne daneasusuwane.

W przypadku polecenia LOAD z /Q, przed tadowaniemvalnych danych systemowych lub
programow pojawia ginastpujacy komunikat:
Load? (1:Yes, O:No, 2:Load all, 3:Exit)

Poniej przedstawiono dagine opcje:
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1: Ladowanie danych.
0: Dane nie gtadowane, nagpuje przejcie do nasipnych danych.

2: Ladowanie danych i pozostatych danych w plika tdedatkowych zapyia
3: Dane nie stadowane, nagbuje zakaczenie polecenia LOAD.

Jeli w programie znajduje sinieczytelny lub niepoprawny krok, wwyietlany jest poriszy
komunikat: “The step format is incorrect (0:Congrioad 1: Delete program and exit)” (Format
kroku jest niepoprawny (0: Kontynuuj tadowanie Bwprogram i zakfcz)). Jéli operacja jest
kontynuowana po wprowadzeniu “0”, po zatadowanagpamu ayj edytora w celu poprawienia
kroku.

Przykiad
>LOAD pallet [ taduje dane z pliku “pallet.as” do pagoi
Loading... (tadowanie...)
System data - dane systemowe
Program al()

Program test()

Transformation values - wartosci przeksztalcenia
Joint interpolation values - wartosci interpolaciji osiowej
Real values - wartosci rzeczywiste

Loading done - wykonano fadowanie.

>

>LOAD f3.pg 0 taduje wszystkie programy z pliku
“f3.pg” do pamgci.
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5.4 POLECENIA STERUJ ACE PROGRAMEM

SPEED Ustawia pgdkos¢ w trybie “Monitor”

EXECUTE Wykonuje program.

STEP Wykonuje jeden krok programu.

MSTEP Wykonuje jedn instrukcg ruchu.

ABORT Zatrzymuje wykonanie po ukozeniu bieacego kroku.
HOLD Zatrzymuje wykonanie.

CONTINUE Wznawia wykonanie programu.
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SPEED monitor speed (pr edko $¢ w trybie “monitor”)

Funkcja

Ustawia pedkasé w trybie ,monitor” w procentach.

Parametr

Monitor speed (mdkos¢ w trybie ,monitor”)

Ustawia pedkos¢ w procentach. 3k wartosé ta jest rowna 100, gakosé bedzie ustawiona na
100% pedkaosci maksymalnej. J& wartos¢ ta jest rowna 50, pdkos¢ bedzie ustawiona na
potowe predkaosci maksymalnej.

Objasnienie

lloczyn prdkaosci w trybie ,monitor” (ustawianej przy pomocy tegmlecenia) i pgdkosci
programu (ustawianej w programie przy pomocy ih&jiluSPEED) okréla prdkosé ruchu
robota. Np., j&i predkos¢ w trybie ,monitor” jest ustawiona na 50, akos¢ w programie jest
ustawiona na 60, maksymalnaqtikos¢ robota ledzie wynosita 30%.

[UWAGA]

Jeli iloczyn predkosci w trybie ,monitor” i predkosci programu ma wisz wartas¢ niz
100, maksymalna pakos¢ robota jest automatycznie ustawiana na 100%.

Wartas¢ domyslna prdkosci w trybie ,,monitor” to 10%.

Polecenie to nie ma wplywu naegpkos¢ ruchu, ktory jest aktualnie wykonywany. Nowa
konfiguracja pgdkasci jest stosowana po ukczeniu bigacego i zaplanowanego ruchu.

Przykiad

Jeli predkaos¢ programu jest ustawiona na 100%:
>SPEED 300 Predkas¢ maksymalna jest ustawiona na 30%.
>SPEED 50 [ Predkas¢ maksymalna jest ustawiona na 50%.
>SPEED 100 [ Predkas¢ maksymalna jest ustawiona na 100%.
>SPEED 200 [ Predkas¢ maksymalna jest ustawiona na 100%.
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EXECUTE program name, execution cycles, step number (nazwa programu,
cykle wykonania, numer kroku)

Funkcja

Wykonuje program robota.

Parametr

1. Program Name (nazwa programu)

Wybiera program, ktory ma bywykonywany. Jdi nie okrelono, wybierany jest program
ostatnio wykonany (przy pomocy polecenia EXECUTEINE, STEP lub MSTEP).

2. Execution cycles - cykle wykonywania

Okresla, ile razy ma b§ wykonywany program. 3k nie okrelono, przyjmowane jest 1. Aby
wykonywa: program w sposob agty, wprowad liczbe ujemry (—1).

3. Step number - numer kroku

Okresla krok, od ktérego zaczynagsivykonywanie. Jdi nie okrelono, wykonywanie zaczyna
si¢ od pierwszego wykonywalnego kroku programdli jgogram jest wykonywany wcej niz
jeden raz, od drugiego cyklu, program jest wykonywad pierwszego kroku.

Objasnienie

Wykonuje okrélony program robota od olilenego kroku. Wykonywanie jest powtarzane
okreslona liczbe cykii.

Jesli uzywanejest to polecenie, ponizsze warunki sa konfigurowane
automatycznie:

SPEED 100 ALWAYS

ACCURACY 1 ALWAYS

Koniec cyklu jest zaznaczany instrukcja STOP lub ostatnim krokiem programu.
- J

Przykiad
>EXECUTE test-1[0J Wykonuje program o nazwie “test” w sposohgty. (Program
jest wykonywany cigle, & do wprowadzenia np. polecenia
HALT lub do momentu wygpienia bédu.)

>EXECUTE [ Wykonuje ostatnio wykonywany program. (Tylko jedsl).
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STEP program name, execution cycles, step number (nn  azwa programu, cykle
wykonania, numer kroku)

MSTEP program name, execution cycles, step number ( nazwa programu,
cykle wykonania, numer kroku)

Funkcja

Wykonuje jeden krok programu robota.

Parametr

1. Program Name (nazwa programu)

Wybiera program, ktory ma bywykonywany. Jéi nie okrelono, wybierany jest aktualnie
zawieszony lub ostatnio wykonany program.

2. Execution cycles - cykle wykonywania

Okresla, ile razy ma by wykonywany program. Ji nie okreslono, przyjmowane jest 1.

3. Step number - numer kroku

Okresla krok, od ktérego zaczynagsivykonywanie. Jdi nie okrelono, wykonywanie zaczyna
sig¢ od pierwszego wykonywalnego kroku programuli Jaie okrelono zadnego parametru,
wybierany jest krok nagbujacy po ostatnio wykonanym.

Objasnienie

Polecenie to ma by wykonywane bez parametrow, jedynie w gasjacych warunkach:

1. po instrukcji PAUSE,

2. jesli program byt zatrzymany z innych powodéw: biad,

3. gdy poprzednia instrukcja programu byta wykonarzy pomocy polecenia STEP.

Polecenie MSTEP wykonuje jeden segment ruchwe@pajinstrukcg ruchu i kroki przed kolepn
instrukcp ruchu). Polecenie STEP wykonuje tylko jeden krakgpamu (robot nie musi
wykonywa ruchu).

Przykiad

>STEP assembly,,23 [] Wykonuje wyhcznie krok 23 programu “assembly”.
Ponowne wprowadzenie STEP bez parametru,
bezpdrednio potem, powoduje wykonanie kroku 24.
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ABORT

Funkcja
Zatrzymuje wykonywanie oké®nego programu robota.

Objasnienie

Zatrzymuje wykonywanie programu robota po tukzeniu bieacego kroku. Jéi robot jest
w ruchu, wykonywanie jest zatrzymywane po tubzeniu ruchu. Wykonywanie programu jest
podejmowane ponownie przy pomocy polecenia CONTINUE

[UWAGA]

W systemie AS ruchy robota i aktualnie wykonywanekk nie zawsze &
identyczne. Z tego wzgdlu, jeli przetwarzanie krokéw jest szybszez miuch
robota, robot mae wykonywa przed zatrzymaniem, po higym ruchu o jedel
ruch wkcej.

=)

HOLD

Funkcja
Natychmiast zatrzymuje wykonywanie olmmnego programu robota.

Objasnienie

Ruch robota jest natychmiast zatrzymywany. W przeastwie do zastosowania wgiznika
EMERGENCY STOP, nie nagiuje wyhczenie zasilania silnika. Polecenie to daje takn sa
efekt, gdy przeicznik HOLD/RUN jest ustawiony w pozycji HOLD. Wykgwanie programu
jest podejmowane ponownie przy pomocy polecenia TENE.
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CONTINUE NEXT

Funkcja

Podejmuje wykonywanie programu zatrzymanego insfluRAUSE, ABORT lub poleceniem
HOLD, qdz tez z powodu bjdu. Polecenie to nie by takze uzywane do uruchomienia
programow przygotowanych poleceniami PRIME, STEPNISTEP.

Parametr

NEXT

Jeli nie wprowadzono NEXT, wykonywanie jest podejmowaod kroku, w ktorym je

zatrzymano. B wprowadzono NEXT, wykonanie jest podejmowanekooku nasgpujacego

po kroku, w ktérym je zatrzymano.

Objasnienie

Whplyw, jaki na restart programu posiada stowo kbwez NEXT r@ni sie w zaleznosci od tego,

w jaki sposob nagpito zatrzymanie programu

1. Program zatrzymany w czasie wykonania krokulighu:
CONTINUE restartuje program i powoduje ponowne wykiaie przerwanego kroku.
CONTINUE NEXT restartuje od kroku naptijacego po kroku, w ktorym program zostat
zatrzymany.

2. Wykonywanie programu zatrzymane podaeniu kroku lub ruchu:
CONTINUE i CONTINUE NEXT restartgj program od tego kroku natychmiast po
ukonczeniu kroku, niezalmie od NEXT.

3. Program zawieszony instrugdjVAIT, SWAIT lub TWAIT:

CONTINUE NEXT przeskakuje instrukcje i wznawia wykevanie od nagpnego kroku.

[UWAGA]

Wykonywanie programu nie me by¢ ponownie podite przy pomocy polecenja
CONTINUE, gdy:
+  Program zakiczyt sk prawidtowo.
«  Program zostat zatrzymany przy pomocy instrukcjiLHIA
+  Uzyto polecenia KILL.
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5.5 POLECENIADOTYCZ ACE INFORMACJI O POZYCJI ROBOTA

HERE
POINT
POINT/X
POINT/Y
POINT/Z
POINT/OAT
POINT/O
POINT/A
POINT/T
POINT/7

Definiuje zmieng pozycji jako pozycji bigace;.
Definiuje zmieni pozyciji.

Okresla wartg¢ X zmiennej pozyciji.

Okresla wartg¢ Y zmiennej pozyciji.

Okresla wartG¢ Z zmiennej pozycji.

Okresla wartgci OAT zmiennej pozyciji.
Okresla wartg¢ O zmiennej pozycji.

Okresla wartg¢ A zmiennej pozyciji.

Okresla wartg¢ T zmiennej pozycji.

Okresla wartg¢ sibdmej osi dla zmiennej pozyciji.
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HERE pose variable name (nazwa zmiennej pozycji)

Funkcja

Definiuje zmieni pozycji (lokalizacji) jako pozycja higca. Pozycja ta mie by wyrazana w
wartasciach przeksztatcenia, przestoia osi lub w ztaonych wartéciach przeksztatcenia.
Parametr

Nazwa zmiennej pozycji (lokalizacji)

Moze by okrelana w wartéciach przeksztalcenia, przestoi@a osi lub w ziaonych
wartasciach przeksztatcenia.

Objasnienie

Pozycja ta me by wyrazana w wartéciach przeksztatcenia, przestoia osi lub w ztaonych
wartgsciach przeksztatcenia.

[UWAGA]
Okreslana jest tylko zmienna pauna najualej na prawo w zZionych wartéciach

przeksztatcenia. (Patrz przyktad pas). Jdli inne zmienne #ywane
w wartgciach zt@onych nie g okreslone, polecenie to powoduje wyptenie
btedu.

Wartdéci zmiennej § wyswietlane na terminalu z ngpujacymi, a po nich pojawia Si
komunikat “Change?” (zmieé?). Wartdci moga by¢ zmienione poprzez wprowadzenie
wartasci oddzielanych przecinkiem. Wasto ktora nie jest zmieniana m® by pominkita. Aby
zakaczye edycg wartasci, po komunikacie “Change?” néaij .

Jali zmienna jest okrigana w wartéciach przesugcia osi (nazwa zmiennej zaczyqa St

symbolem #), w§wietlane § wartasci osi pozycji bieacego. J&i zmienna jest warkwia

przeksztatcenia, vgyvietlane g wartgici XYZOAT. Wartasci XYZ okreslaja potazenie punktu
poczitkowego uktadu wspéterinych narzdzia, w odniesieniu do wspéanych globalnych.
Wartasci katow OAT okrelaja pozycg uktadu wspétrzdnych narzdzia.

Przykiad

>HERE  #pick [ Okresla pozycg biezaca robota jako “#pick” (wartéci

przesurgcia osi).

>HERE place [J Okresla pozycg biezaca robota jako “place” (wartwi
przeksztatcenia).

HERE plate+object [] Okresla biezace ustawienie robota jako “object ” w odniesieniu d

pozycji “plate”(ztazone wartéci przeksztatcenia). Ske“plate” jest
niezdefiniowane, wyspuje bhd.
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POINT pose variable name = pose values, joint displacement values
(nazwa zmiennej pozycji =
warto §ci  pozycji, warto S$ci
przesuni ecia 0si)

Funkcja

Przydziela informacje o ustawieniu po prawej od tig’zmiennej pozycji po lewej od “=".
Parametr

1. Nazwa zmiennej pozycji

Okresla nazwe zmiennej informacji o ustawieniu, ktéra mackpkreslona (mae byt okrelona
w wartgciach przesurcia osi, przeksztatcenia lub w zemych wartéciach przeksztatcenia).

2. Wartgci pozycji

Jeli nie okre&slono, znak “=" jest pomijany.

3. Wartdci przesurgcia osi

Parametr ten musi byokreslony, j&li nazwa zmiennej pozycji po lewej jest oloma przez
wartasci przesungcia osi, a wartci informacji o ustawieniu po praweja swartgsciami
przeksztalcenia (f# parametr po lewej nie jest okteny przez wartéci przesunicia osi,
omawiany parametr nie wymaga pozycji). Gloae tutaj wartéci przesungcia osi konfiguruj
ustawienie robota. ke nie okreslono, do zdefiniowania zmiennej pozycjiywana jest bigaca
konfiguracja.

Objasnienie

Przydziela wartéci pozycji okrélone po prawej od zmienne] pozycji.sllenie okrelono
wartasci pozycji, na terminalu wyietlane g zdefiniowane ji, edytowalne warkei dla
okreslonej pozycji. J&8i zmienna pozycji jest niezdefiniowana, $wietlane leda wartaci: O, 0, O,
0,0,0.

Po wykonaniu POINT wiwietlane § wartasci pozycji, a po nich pojawia gikomunikat
“Change?” (zmierii?) oraz znak zaely. Wartcci te mog by¢ nastpnie edytowane. Zakaoz,
naciskajc samd] po znaku zacity.

Jali zmienna jest okidona przez warkei przesunjcia osi, wywietlane g wartasci osi. Jéli
zmienna jest zdefiniowana wadtta przeksztatcenia, wgyietlane § wartagci XYZOAT.
Wartasci XYZ okreslaja potazenie punktu pocgkowego ukladu wspokinych narzdzia,
w odniesieniu do wspékdnych globalnych. Wartgi katbw OAT okrélaja pozycg uktadu
wspotrzdnych narzdzia. Jéli zmienna jest wyrzana w ztaonych wartéciach przeksztatcenia,
okreslana jest zmienna patona najdalej na prawo w zonych wartéciach przeksztatcenia.
Jgli inne zmienne ywane w wartéci ztozonej nie § okreslone, polecenie to powoduje

wystapienie bédu.
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[UWAGA]

Jali typy wartdsci po prawej i lewej stronie znaku "=" 1ia Sie omawiane

polecenie dziata w nagtujacy sposob:

1. POINT transformation values=joint displacement w®alu (wartéci
przeksztatcenia=warfoi przesungicia 0si)

Wartdsci przesunicia 0si po prawej g przeksztatcane w wadw
przeksztatcenia i przydzielane zmiennej po lewe;.

2. POINT joint displacement values=transformation ealujoint displacement
values (wartéci przesunjcia osi=wartéci przeksztatcenia, wago
przesungcia 0si)

Wartdsci przeksztatcenia po prawej przeksztalcane w walci przesunicia
osi i przydzielane zmiennej po lewejsligvartosci przesurgcia osi po prawej
Ssa okreslone, wartgci przeksztatcenia as przeksztatcane przez robota
przyjmujacego konfiguragj okreslonych wartdci przesunjcia osi. Jé&i nie
okreslono, wartdci przeksztalceniaasprzeksztatlcane przez robota w jego
biezacej konfiguracji.

Podczas okéania wartdci, mazna wprowadzi maksymalnie dziewé cyfr.
Doktadna¢ wpiséw zawierajcych wicej niz dziewie¢ cyfr nie jest gwarantowana.

Przyktad

>POINT #park Wyswietla wartd¢ pozycji “#park”.
(jesli nie zdefiniowano, w§wietlane jest 0,0,0,0,0,0)

JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6

10.000 15.000 20.000 30.000 50.000 40.000

Change?(If not, hit RETURN only) (Zmieni¢? (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.))

15

JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6

10.000 15.000 20.000 -15.000 50.000 40.000

Change?(If not, hit RETURN only) (Zmieni¢? (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)) [

>POINT pick1=pick [] Przydziela wartéci przeksztatcenia “pick” do
wartasci przeksztatcenia “pickl” i wiwietla wartgci,
ktore musz by¢ poprawione.

>POINT  pos0=#pos0 [] Przeksztalca warfoi przesunicia osi “#pos0” na
wartasci przeksztatcenia i przydziela je do “pos0”.

>POINT #posl=posl,#pos2 [] Przeksztalca warfoi przeksztalcenia “posl” na
wartgci przesunjcia osi, uywajac konfiguracji
robota zadanej przez #pos2 i przydziela véartdo
“#posl”.
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POINT/ X transformation variable name transformati on values (nazwa
zmiennej przeksztalcenia = warto  $ci przeksztatcenia)

POINT/Y transformation variable name transformati  on values

POINT/ Z transformation variable name transformati  on values

POINT/ OAT transformation variable name transforma  tion values

POINT/ O transformation variable name transformati  on values

POINT /A transformation variable name transformat  ion values

POINT /T transformation variable name transformat  ion values

POINT/ 7 transformation variable name transformati  on values

Funkcja

Przydziela elementy wada przeksztaicenia okéone po prawej stronie znaku “=" do
odpowiednich elementéw wa#ktm przeksztatcenia po lewej od “=". Wadth te leda
wyswietlane do edycji, na terminalu.

Parametr

1. Nazwa zmienngj

Wybiera nazw zmiennej przeksztatcenia, ktora ma: lzglefiniowana (wartai przeksztatcenia
lub ztazone wartdci przeksztatcenia).

2. Transformation values - waftd przeksztatcenia

Jeli nie okreslono, znak “=" jest pomijany.

Objasnienie

Przydziela wydcznie okrélone elementy (X, Y, Z, O, A, T) wada przeksztatcenia. Po
wykonaniu omawianego poleceniaduyetlane § wartasci kazdego elementu, a po nich pojawia
sig komunikat “Change?” (zmietf?) oraz znak zaeglty. Wartgci te mog by¢ nastpnie
edytowane. Zakixz naciskajc klawisz[l po znaku zacity.

Przykiad
Ponizsze polecenie przydziela waitokata OAT al do a2. Wardoi przeksztaicenia al i a3 s
nastpujace:

al = (1000, 2000, 3000, 10, 15, 30)

a2 = niezdefiniowano

>POINT/OAT a2 = al
X[mm] Y[mm] Z[mm] Oldeq] Aldeq] T[deg]
0. 0. 0. 10. 15. 30.
Change?(If not, hit RETURN only) (Zmieni¢? (Jesli nie, naci$nij klawisz RETURN.)) [l
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5.6 POLECENIA STERUJACE SYSTEMEM

WHERE

10

FREE

TIME
ULIMIT
LLIMIT
BASE
TOOL
SETHOME
SET2HOME

Wyswietla biezace ustawienia robota.

Wyswietla status sygnatow binarnych.

Wyswietla informacg na temat wielkéci wolnej pamgci.
Wyswietla i ustawia bigacy czas i dat

Ustawia gora granie ruchu robota.

Ustawia dolia grani@ ruchu robota.

Zmienia wartéci przeksztatcenia podstawy.

Okresla wartGci przeksztatcenia nagdzia

Konfiguruje pozyc domows.

Konfiguruje pozyc domow nr 2.
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WHERE display mode (tryb wy $Swietlacza)

Funkcja

Wyswietla biezace ustawienie robota.

Parametr

Display mode (tryb wiwietlacza)

Okresla tryb wyswietlania danych. Istnieje 16 trybow, zaprezentoyhnponkej (tryby od 7 do
16 stanowd opck). Jali nie okrelono trybu, wywietlane § wartdci przeksztatlcenia punktu
centralnego naeglzia (TCP) wspotranych globalnych orazaky osi (JT1, JT2, ..., JT3). Tryb
wyswietlacza nie zmieniagdo momentu ponownego ngakcia [l.

WHERE —  ...... Wyswietla biezace ustawienie robota w wasétdach przeksztatcenia we
wspotrzdnych globalnych orazaky osi (JT1, JT2, ..., JT3).

WHERE 1  ...... Wyswietla biezace ustawienia przy pomocytéw osi.

WHERE 2  ...... Wyswietla biezace ustawienie XYZOAT we wspoékdnych globalnych

(mm, st.).

WHERE 3 ... Wyswietla biezace zlecone wartai (st.).

WHERE 4 ... Wyswietla odchylenia od zleconych waitd (bit).

WHERE 5 ... Wyswietla wartéci enkodera kadej osi (bit).

WHERE 6  ...... Wyswietla pedkos¢ kazdej osi (st./s).

WHERE 7  ..... Wyswietla biezace ustawienia robota, w tym osi zestranej. (Opcja)

WHERE 8  ..... Wyswietla biezace ustawienie w ukladzie wspdaidnych nieruchomego

przedmiotu obrabianego. (Opcja)

WHERE 9 ... Wyswietla zlecone wartei kazdej osi dla wartéci przeksztatcenia.

WHERE 10  ...... Wyswietla pad silnika.

WHERE 11  ...... Wyswietla predkos¢ silnika.

WHERE 12  ...... Wyswietla biezace wartdci  przeksztalcenia wyrane we
wspo6trzdnych globalnych innego robota. (Opcja)

WHERE 13  ...... Wyswietla biezace wartdci przeksztalcenia wyrane we
wspotrzdnych narzdzia innego robota. (Opcja)

WHERE 14  ...... Wyswietla zlecone wartwi pradu silnika.

WHERE 15  ...... Wyswietla oryginalne dane enkodera.

WHERE 16  ...... Wyswietla pedkos¢ punktu centralnego naidzia (TCP).

Przyktad >WHERE [J
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JT1  JT2 JT3 JT4 JT5 JT6

9.999 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

X[mm] Y[mm] Z[mm] O[deq] Aldeg] T[deg]
15.627 88.633 930.000 -9.999 0.000 0.000

IO/E signal number (numer sygnatu)

Funkcja
Wyswietla biezacy status wszystkich zewtnznych i wewstrznych sygnatéw we/wy.

Parametr

Numer sygnatu

1........ Wyswietla 1-32, 100131032, 20032032

2.0, Wyswietla 33-64, 10331064, 20332064

T Wyswietla 65-96, 10651096, 20652096

4o........ Wyswietla 97128, 10971128, 20972128

Jeli nie okreslono...... Wyswietla 1-32, 100131032, 200£2032
Objasnienie

Jeli parametr systemowy DISPIO 01 znajduje & pozycji OFF, dla sygnatéwebacych
w pozycji ON wywietlane fdzie “0”, natomiast dla sygnatowedtacych w pozycji OFF
odpowiednie jest “x”. Sygnaly dedykowang wyswietlane wielkimi literami (“O” i “X”). J&li
parametr systemowy DISPIO_01 znajdujewsipozycji ON, dla sygnatowgolacych w pozyciji
ON wyswietlane ledzie “1”, natomiast dla sygnatovediacych w pozycji OFF odpowiednio “0”.
Dla zewrtrznych sygnatéw we/wy, ktére nig gainstalowane, wiyvietlane jest “-".

Je&li wraz z poleceniem wprowadzane jest “/E” numeygratu o wartéci 3001 i wyszych §
wyswietlane wraz z sygnatami o numeraeh 1001, 200%-. (Opcja)

Wyswietlacz jest aktualizowany w sposOhgty, az do momentu zak@zenia wywietlania przy
pomocy klawiszal.

(Patrz 7.0 DISPIO_01 parametr systemowy)

Przykiad
Gdy DISPIO_01 jest on w pozycji OFF.

>0 [
32- 1 XXXX  XXXX XXXX XXXX XXXX  XXXX  XXXO  XXXO
1032-1001  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  OXXX
2032 -2001  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX

>

>I0/E I
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32 - 1 XXXX  XXXX XXXX XXX Xxxx XXXX  XXXO  XXXO
1032 - 1001 XXXX  XXXX XXXX XXXX Xxxx XXXX  XXXO  XXXO
2032-2001  xxxXX  XXXX  XXXX  XXXX  OXXXX  XXXX  XXXX  XXXX
3032-3001  XxXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX  XXXX
>

Gdy DISPIO_01 jest on w pozycji ON
>0 [

32- 1 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0001 0001
1032-1001 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 1000
2032-2001 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
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ULIMIT Joint displacement values (warto  $ci przesuni ecia 0si)
LLIMIT Joint displacement values (warto  $ci przesuni ecia 0si)

Funkcja
Ustawia i wywietla gorra/dolng granie zakresu ruchu robota.

Parametr

Wartdéci przesurycia osi

Ustawia ograniczenia programowe (gorne lub dolneyamasciach przesugcia osi. Jéi nie
okreslono tego parametru, yietlana jest bieaca wartdcé.

Objasnienie

J&li nie okr&lono omawianego parametru, $wjetlane § wprowadzone warkgi, a po nich
pojawia s komunikat “Change?” (zmief®?). Po tym komunikacie wprowadadane wartéci,
jak w przypadku polecenia POINT. Aby zakay polecenie, naénij klawisz 1.

Je&li nie okr&lono omawianego parametru, $wjetlane g aktualnie ustawione wasa limitu,
a po nich pojawia sikomunikat “Change?” (zmiet®).

Przykiad
SULIMIT Wyswietla biezace ustawienia.
JT1 JT2  JT3 JT4  JT5 JT6
Maximum 120.00 60.00 60.00 190.00 115.00 270.00 (Maksymalny dopuszczalny limit)
Current  30.00 15.00 25.00 -40.00 60.00 15.00 (Biezace ustawienia)

Change? (zmieni¢?) ( If not, hit RETURN only ) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN)
>110,50
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6
Maximum 120.00 60.00 60.00 190.00 115.00 270.00
Current 110,00 50,00 25.00 -40.00 60.00 15.00
Change? (zmieni¢?) ( If not, hit RETURN only ) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)[]

>SULIMIT #upper [ Konfiguruje gérne ograniczenia programowe dla ustnia
zdefiniowanego jako
“#upper”.
SLLIMIT #ow [ Konfiguruje dolne ograniczenia programowe dla ugaia

zdefiniowanego jako “#low”.
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BASE transformation values (warto  s$ci przeksztatcenia)

Funkcja
Definiuje wartdci przeksztalcenia podstawy, ktére dkag relacg ustawienia porgdzy
wspotrzdnymi globalnymi, a wspoétednymi wyjsciowymi podstawy.

Parametr

Wartdéci przeksztatcenia (lub ztone wartéci przeksztatcenia)

Okresla nowe wspohzdne globalne. Omawiane waito przeksztalcenia okékaja ustawienie
wspotrzdnych globalnych w odniesieniu do wspétimych wyfciowych podstawy, wytane
we wspétrzdnych wygciowych podstawy. 38 nie wprowadzono zadnych wartéci,
wyswietlane g§ biezace wartgci przeksztatcenia podstawy.

Objasnienie

Jeali dla parametru ok&ono “NULL”, wartosci przeksztatcenia podstawy skonfigurowane
jako “null base” (XYZOAT=0, 0, 0, 0, 0, 0,). Podszaicjacji systemu, warfoi przeksztalcenia
podstawy g automatycznie ustawiane jako null base (wartayjsciowe podstawy).

Po ustawieniu nowych watiti przeksztatcenia podstawy, swietlane g wartasci ( XYZOAT )

oraz komunikat “Change?” (zmiéf?). Aby zmieni omawiane wartaei, wprowad nowe,
oddzielagc je przecinkami i naénij (. J&li nie okreslono zadnego parametru, \yietlane §
biezace wartgci.

Jesli robot przesuwa sido ustawienia zdefiniowanego przy pomocy wanitprzeksztatcenia lub
jest obstugiwany gcznie w trybie podstawowym, system automatycznibczdp ustawienie
robota, biosic pod uwag okreslone tutaj wartéci przeksztatcenia podstawy.

Gdy jako parametr aywana jest zmienna ustawienia gliezmienna ustawienia jest okfana
ponownie, pamiaj iz musisz ponownie zdefiniowaakze wartgci przeksztatcenia podstawy
przy pomocy polecenia BASE oraz jako parametr nostawienie. Zmiana dokonana w zakresie
zmiennej ustawienia zostanie odzwierciedlona waveirprzeksztatcenia podstawy.

Polecenie BASE nie wywiera wplywu na ustawienia eflkne przy pomocy warfoi
przesurgcia osi.
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[UWAGA]
BASE abc [  BASE NULLOJ

DO JMOVE def[] §Do JMOVE  def [

Nawet jgli w obu powyszych przyktadach informacje o ustawieniu “def’identyczne, cel
robota ledzie s¢ réznit zgodnie z wartéciami przeksztalcenia podstawy. Patrz wykres z@ni

Z
~ Y
~ X
defab
Wspétrzdne X
wyjsciowe podstawy ‘\\
abc Y
X
Przykiad
>BASE [ Wyswietla biezace wartdci przeksztatcenia podstawy.
X[mm] Y[mm] Z[mm] Ol[deg] Aldeg] T[deq]
-300. 0. 0. 0. 0. 0.
Change? (zmieni¢?) (If not , hit RETURN only) (Jesli nie, naci$nij klawisz RETURN.)[]
>BASE NULL [] Zmienia wartéci przeksztatcenia podstawy na null base
(wartdéci wyjsciowe podstawy).
X,Y,Z,0,A T1T)=0,0,0,0,0,0)
>BASE abc [J Zmienia ustawienie wspokdnych globalnych na ustawienie

okreslone zmiengn ustawienia “abc”.
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TOOL transformation values (warto  $ci przeksztatcenia)

Funkcja

Definiuje wartdci przeksztalcenia nagdzia, ktdére okrélaja relacg ustawienia pongdzy

wspotrzdnymi narzdzia, a wspoétrdnymi wyjsciowymi narzdzia.

Parametr

Wartdéci przeksztatcenia (lub ztone wartéci przeksztatcenia)

Okresla nowe wspohedne narzdzia. Omawiane waroi przeksztalcenia okikja ustawienie
wspotrzdnych narzdzia w odniesieniu do wspékdnych wygciowych nargdzia, wyraone we
wspotrzdnych wygciowych narzdzia. Jéli nie wprowadzonagadnych wartéci, wyswietlane g

biezace wartdci przeksztatcenia nagdzia.

Objasnienie

Jeili dla parametru ok&ono “NULL”, wartosci przeksztatcenia nagdzia & skonfigurowane
jako “null base” (XYZOAT=0, 0, 0, 0, 0, 0,). WspAddne wyfciowe narzdzia posiadaj punkt

pocatkowy potazony w srodku powierzchni kotlnierza moecgego nargzdzie, a osie &
rownolegte do ostatniej osi robota. Podczas injicastemu, wartéci przeksztalcenia nagdzia

Sa automatycznie ustawiane jako null tool (wspgdize wygciowe narzdzia).

Po ustawieniu nowych watiti przeksztalcenia nagdzia, wyswietlane g wartagsci ( XYZOAT )

oraz komunikat “Change?” (zmiéf?). Aby zmieni omawiane wartai, wprowad nowe,
odzielapc je przecinkami i nagnij ENTER. Jéli nie okrelono zadnego parametru, dwyietlane
sq biezace wartdci.

Jesli robot przesuwa sido ustawienia zdefiniowanego przy pomocy wanitprzeksztatcenia lub
jest obstugiwanyecznie w trybie podstawowym lub w trybie pracy wgpdszednych narzdzia,
system automatycznie oblicza ustawienie robotarabipod uwag okreslone tutaj wartéci
przeksztatcenia nagdzia.

Gdy jako parametraywana jest zmienna ustawienia §ljezmienna ustawienia jest okiana
ponownie, pamtaj iz musisz ponownie zdefiniowaakze wartdci przeksztatcenia nagdzia,
przy pomocy polecenia TOOL oraz jako parametr nogtawienie. Zmiana dokonana w zakresie
zmiennej ustawienia zostanie odzwierciedlona w esairprzeksztatcenia nagdzia. Patrz, 11.4
Przeksztatcanie nagdzia.

Przykiad
>TOOL grip O Zmienia ustawienie wspokdnych narzdzia na ustawienie
okreslone zmiengn ustawienia “grip”.
>TOOL NULL O Zmienia wartéci przeksztalcenia nagdzia na wartéci

5-60



90209-1017DED-PL 5. Polecenia wprowadzane w trybie ,Monitor” — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

wyjsciowe narzdzia (null tool).
(X,Y,Z,0,A T)=0,0,0,0,0,0)

SETHOME accuracy, HERE
SET2HOME accuracy, HERE

Funkcja

Konfiguruje i wyéwietla pozycg wyjsciowa HOME.

Parametr

1. Accuracy - doktadn@

Konfiguruje zakres doktadkoi (accuracy) pozycji HOME w milimetrach. Robot ghge sk
w pozycji HOME, gdy znajduje siobok punktu HOME o ok#&ona tu odlegtdc. Jsli nie
okreslono,1 mm jest przyjmowany jako wagtodomyéina.

2. HERE

Konfiguruje bieace ustawienie jako HOME.

Objasnienie

Jgli nie okre&lono zadnego parametru, \yietlane § biezace wartdci, a po nich pojawia si
komunikat “Change?” (zmiet®?). Wprowad zadane wartéci i nacknij klawisz ENTER. Jdi

nie wprowadzonaadnych zmian, nagiij ENTER.

W systemie AS maiwe jest ustawienie dwoch pozycji HOME (HOMEL1L i ME2). HOME 1
jest ustawiane przy pomocy polecenia SETHOME, HOMEprzy pomocy polecenia
SET2HOME.
Przykiad
>SETHOME 2 [ Konfiguruje dokladn& na wartéci 2 mm i zmienia
pozycg HOME, przez wprowadzenie nowych wado
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6 accuracy[mm]

0. 0. 0. 0. 0. 0. 2.
Change? (zmieni¢?) ( If not, hit RETURN only ) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)
,90,-90
JT1 JT2 JT3 JT4 JT5 JT6 accuracy[mm]
0. 90. -90. 0. 0. 0. 2.

Change? (zmieni¢?) ( If not, hit RETURN only ) (Jesli nie, nacisnij klawisz RETURN.)[]
>
>SETHOME 10,HERE [J Konfiguruje bieace ustawienie jako pozycj HOME.
Dokladng¢ jest ustawiana na 10 mm; tj. sygnat
dedykowany HOME &dzie wysytany, gdy robot aginie
pozyck oddalor od pozycji HOME o 10 mm.
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5.7 POLECENIA SYGNALOW BINARNYCH

Kontrolery robotow serii D tywaja dwoch typdw sygnatdow binarnych: zegtrznych sygnatéw
we/wy pomedzy robotem a ugglzeniami zewetrznymi i wewretrznych sygnatdw we/wy
wykorzystywanych wewdirz robota. Wewetrzne sygnaly we/wy as uzywane pomgdzy
robotem a programami kontrolnymi procesu dzighani rownolegle lub jako test sygnatow
sprawdzajcy programy przed rzeczywistym paciteniem urgdzen zewrgtrznych.

Sygnaly binarnesssterowane lub definiowane przy pomocy gaisficych poleca.

RESET Wytacza wszystkie zevgtrzne sygnaty we/wy.

SIGNAL Whacza (lub wyhcza) sygnaty wyciowe.

PULSE Wiacza sygnaty wychodee na okréony czas.

DLYSIG Wiacza sygnaty wychodze po uptywie okrdonego czasu.
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RESET

Funkcja

Wytacza wszystkie zewttrzne sygnaty wychodee. Polecenie to nie ma wpltywu na sygnaty
dedykowane, sygnaly wdzenia/wyhczenia narazia oraz na sygnaly antynomii dla
wielofunkcyjnych sygnatow wygia OX/sygnatow zewgirznych WX.

Dzicki wykorzystaniu opcjonalnych ustauiie sygnaty aywane w ekranie interfejsuas
niezalene od niniejszego polecenia. (Opcja)

[UWAGA]

Pamgtaj, iz polecenie to wyicza wszystkie sygnaly za vgikiem tych
wspomnianych powaej, nawet w trybie odtwarzania.
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SIGNAL signal number, ...... (numer sygnatu)

Funkcja
Wihacza lub wyhcza okrélone zewsntrzne lub wewatrzne sygnaty we/wy.

Parametr

Numer sygnatu

Wybiera numer zewgtrznego sygnatu wychodeego lub sygnatu wewirznego. Liczba
dodatnia widcza sygnat, ujemna wadza go.

Objasnienie
Numer sygnatu okéta, czy jest on zewstrzny, czy te wewretrzny.
Dopuszczalne numery sygnatu

External output signall — actual number of signals (rzeczywisty
(zewrgtrzny sygnal numer sygnatu)

wyjscia)

Internal  signal  (sygnat2001-2256

wewretrzny)

External  input  signal Nie maze by¢ okreslony

(zewrgtrzny sygnat weicia)

Jali numer sygnatu jest liczbdodatni, sygnat jest wiczany; jgli jest liczla ujemny, sygnat jest
wytaczany. J&i wprowadzane jest “0”, sygnaly wychagtze nie § zmieniane. J wybierzesz
numer sygnatu, ktory jestjwstawiony jako sygnat dedykowany, wystbtad.

Przykiad
>SIGNAL -1,4,2010 [ External output signal1l jest w pozycji OFF, 4 jest
w pozycji ON, Internal signal 2010 jest w pozycfNO
>SIGNAL -reset,4 [] Jali zmienna “reset” jest liczbdodatna, wytaczany jest

sygnat wychodcy okr&lany
przez ¢ wartg¢, a whczany jest sygnat wychogzy
(output signal) 4.
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PULSE signal number, time  (numer sygnatu, czas)

Funkcja
Wiacza okrélony sygnat na ok&ony czas.

Parametr

1. Numer sygnatu

Wybiera numer zewgtrznego sygnatu wychodeego lub sygnatu wewtrznego (tylko wartéci
dodatnie). Jéi wybierzesz numer sygnatu, ktory jest juzywany jako sygnat dedykowany,

wystapi biad.

Dopuszczalne numery sygnatu

External output signall — rzeczywisty numer sygnatu lub 64 (mniejsza
(zewrgtrzny sygnal wartasc)

wyjscia)

Internal signal (sygnat2001-2256

wewrgtrzny)

2. Time - czas
Konfiguruje czasokres wysytania sygnatu (w sekuhjladgli nie okreslono, parametr ten jest
automatycznie ustawiany na 0,2 sekundy.

DLYSIG signal number, time (numer sygnatu, czas)

Funkcja

Wysyla okrélone sygnaty, po uptywie okslenego czasu.

Parametr

1. Numer sygnatu

Wybiera numer zewgtrznego sygnatu wychodeego lub sygnatu wewitrznego. Jéi numer
sygnatu jest liczipdodatna, sygnat jest wiczany; jgli jest liczla ujemra, sygnat jest wylczany.
Jeali wybierzesz numer sygnatu, ktory jest uzywany przez sygnat dedykowany, wastbiad.

Dopuszczalne numery sygnatu

External output signall - rzeczywisty numer sygnatu lub 64
(zewrgtrzny sygnal (mniejsza warts)

wyjscia)
Internal  signal  (sygnat2001-2256
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wewretrzny)

2. Time - czas
Okresla w sekundach czas wstrzymania wysytania sygnatu.
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5.8 POLECENIA DOTYCZ ACE WYSWIETLANIA KOMUNIKATOW

PRINT Wyswietla dane.

TYPE Wyswietla dane.
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PRINT device number: print data, ....... (numer uradzenia: dane druku)
TYPE device number: print data, ....... (numer urzdzenia: dane druku)

Funkcja

Wyswietla na terminalu dane druku oklienego parametru.

Parametr

1. Device number (numer wdzenia)

Wybiera uradzenie, ktérego dane md)y¢ wyswietlane:

1: Komputer osobisty

2: Teach pendant - programatecany

Je&li nie okr&lono, daneswyswietlane na aktualnie wybranym adzeniu.

2. Print data (dane druku)

Wybierz jedn lub wigcej z poniszych opcji. Wybierac wigcej nz jedm, oddzielaj dane
przecinkiem.

(1) character string (@) znakow) np. “count ="

(2) real value expressions (wyemia wartéci rzeczywistych) (wart&E jest obliczana
I wyswietlana)  np. count

(3) Format information (informacja dotygza formatu) (kontroluje format wychagzgo
komunikatu) np. /D, IS

Je&li nie okrelono parametru, wivietlana jest pusta linia.

Objasnienie

Jali dla numeru urzdzenia wprowadzono “27, ekran programatorgznego zmienia @i
automatycznie na ekran klawiatury. Nagi <NEXT PAGE>, aby powrdéi do regularnego
ekranu.

Poniej wyszczegolniono kodyzywane do okrdania formatu wygcia (output format) wyraen
liczbowych (numeric expressions). zAdo momentu okgenia odmiennego kodu,
wykorzystywany jest ten sam format. W przypadkidego formatu, j@éi wartosc jest zbyt dua
do wyswietlenia na danej szeralm, przestrzé zostanie wypetniona gwiazdkanmi)( W takim
przypadku zmig liczbe znakdw na tak ktora mae zostéd wyswietlona. Maksymalna liczba
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znakow, ktore magby¢ wyswietlone w jednej linii wynosi 128. Aby w jednepii wyswietli¢
wigcej niz 128 znakow, &yj kodu /S objanionego na nagbnej stronie.

[UWAGA]

Jali przelacznik MESSAGES jest w pozycji OFF, na ekranie teata nie
zostam wyswietlonezadne komunikaty.

Kody specyfikacji formatu

/D

/Em.n

/Fm.n

/Gm.n

/Hn
/In

Uzywa domylnego formatu. Jest rownoznaczne z éler@em formatu jako
/1G15.8, z § réznica, iz usuwane gzera wystpujace za wartéciami liczbowymi,
a pomedzy nimi pozostawiana jest zawsze tylko jedna spacj

Wyswietla wartdci liczbowe w notacji naukowej np. -1.234 02. “wKresla

0golm liczbe znakdéw wygwietlanych na terminalu, a “n” liczb miejsc
dziesgtnych. “m” powinno by co najmniej piciokrotnie wiksze od n.

Wyswietla wartgci liczbowe w zapisie statopozycyjnym np. -1.234n”
okresla ogolry liczbe znakow wygwietlanych na terminalu, a “n” liczbcyfr
czesci dziesgtnych.

Jali wartos¢ jest wiksza, nk 0,01 | mae by wyswietlona w formacierm.n

z m cyframi, warté¢ jest wyswietlana w tym formacie. W innym przypadku,
wartas¢ jest wywietlana w formaciem.n.

Wyswietla wartdci jako liczby notacji szesnastkowej w polu cyfr n.

Wyswietla wartdci jako liczby dziesitne w polu n cyfr.

Ponisze parametryasuzywane do wstawiania oldlenych znakow porgdzy chgi znakow.

/Cn

/S
Xn
/In

Wstawia przesuw o wiersz w miejscu, gdzie wprowagzast omawiany kod,
przed lub te za danymi druku. 3k kod ten jest umieszczany wewire danych
druku, wstawianych jest n-1pustych linii.

Linia nie jest wstawiana.

Wstawia n spacji.

Wyswietla wart@¢ jako liczke notacji szesnastkowej w polu n cyfr. W miejsce
pustych znakéw wstawiane sera. (Opcja)
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/Kn Wyswietla wart@¢ jako liczly dziesgtna w polu n cyfr. W miejsce pustych
znakéw wstawianegzera. (Opcja)

/L ldentycznie, jak w przypadku /D, z tym wifiem, ze w przypadku tego kodu
usuwane gwszystkie spacje. (Opcja)

Przykiad

W niniejszym przykladzie waré zmiennej rzeczywistej “i’ rowna &i5 a paty element
zmiennej tablicowej “point” 12,66666.

>PRINT “point", i, "=", /F5.2, point [i] [
point 5 = 12.67 Wyswietlacz powinien wygidac w nasgpujacy sposob.
point 5 =[] Jeli wartos¢ point[5] réwna si 1000 (1000,00), wyietlacz

powinien wyghdat w nasgpujacy sposob. Wartg jest zbyt
dwza, aby mogta hyywyswietlona (tj. liczba cyfr jest wksza
niz 5).

W ponizsszym przyktadzie kod /S jestzywany do wgwietlania danych bez zmiany
nastpujacych po nich linii.

>PRINT “ABC”

>PRINT/S, “DEF”

>PRINT “GHI” []

| ABC

| DEFGHI |  Wyswietlacz powinien wygldac w nasgpujacy
sposoéb, z “GHI” w tej samej linii co “DEF".
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6.0 INSTRUKCJE PROGRAMOWANIA J EZYKA AS

6.1 Instrukcje ruchu

6.2 Instrukcje sterage pedkaoscia i doktadndcia
6.3 Instrukcje steragce narzdziem

6.4 Instrukcje konfiguracji

6.5 Instrukcje sterage programem

6.6 Instrukcje struktury programu

6.7 Instrukcje sygnatow binarnych

6.8 Instrukcje sterage komunikatami

6.9 Instrukcje dotycce informacji o ustawieniu
6.10 Instrukcje sterage programem i danymi

Przyktad

Keyword - stowo kluczowe Parametr

T

JMOVE pose variable name, clamp number
(nazwa zmiennej ustawienia, numer Rdeza)

Parametry oznaczone mgy¢ pominkte.

Pomkdzy stowami kluczowymi, a parametrami zawsze wpargaspacje (space).

[0 oznacza w podanych przyktadach klawisz Enter.



90209-1017DED-PL 6. Instrukcje programowania jezyka AS — Kontroler serii D

ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

6.1 INSTRUKCJE RUCHU

JMOVE
LMOVE
DELAY
STABLE
JAPPRO
LAPPRO
JDEPART
LDEPART
HOME
DRIVE
DRAW

TDRAW

ALIGN
HMOVE

XMOVE
C1IMOVE
C2MOVE

Przesuwa robota w ruchu z interpoaagiowns.

Przesuwa robota w ruchu z interpoddajiowa.

Zatrzymuje ruch robota na okleny czas.

Zatrzymuje ruch robota na okheny czas, po osgnigciu zbieznosci osi..
Zbliza robota do punktu docelowego, w ruchu z interpglasions.
Zbliza robota do punktu docelowego, w ruchu z interpglagowa.
Opuszcza bigce ustawienie, w ruchu z interpolagsiows.

Opuszcza biece ustawienie, w ruchu z interpolatinpiowa.

Przesuwa do pozycji wigiowej.

Przesuwa w kierunku pojedynczej osi.

Przesuwa o okéony dystans w kierunku osi X, Y, Z wspaGidnych
globalnych.

Przesuwa o okiéony dystans w kierunku osi X, Y, Z uktadu wspétimych
narzdzia.

Ustawia w linii G narzdzia (tool) Z z osi wspotrzdnych globalnych.

Przesuwa w ruchu z interpoladiniowa (o kisci przesuwa si w ruchu
z interpolacy osiows).

Przesuwa ruchem liniowym do oklenego ustawienia.

Przesuwa w ruchu z interpolagjotowa. (Opcja)

Przesuwa w ruchu z interpola¢jotowa. (Opcja)
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JMOVE pose variable name, clamp number  (nazwa zmiennej ustawienia, numer
narzdzia)
LMOVE pose variable name, clamp number (nazwa zmiennej ustawienia, numer
narzdzia)

Funkcja

Przesuwa robota do okfenego ustawienia.

JMOVE: Przesuwa w ruchu z interpokaogiows.

LMOVE: Przesuwa w ruchu z interpoladiniowa.

Parametr

1. Nazwa zmiennej ustawienia

Okresla punkt docelowy robota. (Dopuszczalngveartgci przeksztalcenia, zitone wartdci

przeksztatcenia, wadoi przesungcia osi lub funkcje informacji o ustawieniu.)

2. Clamp number (numer nadzia)

Okresla numer nargzia, ktére ma hyotwarte lub zamkigte w ustawieniu docelowym. Liczba

dodatnia zamyka nadzie, ujemna otwiera je. Mtiwe jest skonfigurowanie dowolnego

numeru nargzia, & do maksymalnego numeru ustawionego przy pomocyecpala

HSETCLAMP (lub funkcja pomocnicza 0605)sli@ominicto, narzdzie nie otwiera silub nie

zamyka.

Objasnienie

Robot porusza siruchem z interpolagjosionws podczas wykonywania instrukcji JMOVE. Robot

porusza & w taki sposobze stosunek przebytej odlegtd do catkowite] odlegiri pozostaje

rowny dla wszystkich osi, w czasie catego ruchuusthwienia pocgkowego do ustawienia

koncowego.

Robot porusza siruchem z interpolagjliniowa podczas wykonywanie instrukcji LMOVE.

Punkt pocztkowy uktadu wspétrzdnych narzdzia (TCP) przesuwa esiwzdiuz trajektorii

liniowych.

Przykiad

JMOVE  #pick Przesuwa ruchem z interpolacpsions do ustawienia ok&onego
wartasciami przesunicia osi “#pick”.

LMOVE ref+place Przesuwa ruchem z interpolacjiniowa do ustawienia okéonego
ztlozonymi wart@ciami przeksztatcenia “ref + place”.

LMOVE  #pick,1 Przesuwa ruchem z interpoladiniowa do ustawienia ok&onego
wartagsciami przesuricia osi  “#pick”. Po osignicciu ustawienia,
narzdzie (clamp) 1 jest zamykane.
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DELAY time (czas)

Funkcja

Zatrzymuje ruch robota na okleny czas.

Parametr

Time - czas

Okresla w sekundach czas zatrzymania ruchu robota.

Objasnienie

W systemie AS, instrukcja DELAY jest traktowana jaistrukcja ruchu, ktéra “moves to
nowhere - przesuwa do aiK'.

Nawet jgli ruch robota jest zatrzymywany przez instrgkDELAY, wszystkie kroki programu
przed naspm instrukch ruchu g wykonywane przed zatrzymaniem.

Przykiad

DELAY 2.5 Zatrzymuje ruch robota na 2,5 sekundy.
STABLE time (czas)

Funkcja

Odracza wykonanie nagihej instrukcji ruchu, ado uptynicia okréglonego okresu czasu po
oskgnieciu zbieznosci osi. (Oczekuje do momentu, w ktorym robot jésbany.

Parametr

Time - czas

Okresla w sekundach czas zatrzymania ruchu robota.

Objasnienie

Je&li po zatrzymaniu robota przy pomocy omawianeg@@ehia osie przestdpy¢ zbiezne, czas
jest liczony od momentu ponownegoaggiiecia przez osie zbiacsci.
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JAPPRO pose variable name, distance (nazwa zmiennej ustawienia, odlegfp
LAPPRO pose variable name, distance (nazwa zmiennej ustawienia, odlegio

Funkcja

Przesuwa w kierunku nasdzia (tool) Z o okréona odlegt@¢ od wyuczonego ustawienia.
JAPPRO: Przesuwa w ruchu z interpalazgions.

LAPPRO: Przesuwa w ruchu z interpotglipiowa.

Parametr
1. Pose variable names - nazwy zmiennej ustawienia
Okresla ustawienie kacowe (w wartéciach przeksztatcenia lub wadtiach przesugcia osi).

2. Odlegtaé

Okresla (w milimetrach) wart§ przesungcia pomegdzy ustawieniem kicowym a ustawieniem
faktycznie osignictym przez robota na osi kierunku Z uktadu wspgtrgich narzdzia. Jéli
okreslona odlegtéc jest wartdcia dodatna, robot przesuwa sw kierunku ujemnym osi Z. e
okreslona odlegté¢ jest ujemn wartascia, robot przesuwasw kierunku dodatnim osi Z.

Objasnienie

W przypadku omawianych polegepozycja nargzia jest konfigurowana w pozycji danego
ustawienia, a pozycja w oktenej odlegtdéci od danego ustawienia w kierunku osi Z uktadu
wspotrzdnych narzdzia.

Przykiad

JAPPRO place,100 Przesuwa ruchem z interpolaagsiowy do ustawienia 100 mm od
ustawienia “place” w kierunku osi Z uktadu wspéltaych narzdzia.
Ustawienie “place” jest okéne w wartgciach przeksztatcenia.

LAPPRO place, offset Przesuwa ruchem z interpoladiniowa do ustawienia oddalonego od
ustawienia “place”, ok&onego w wartéciach przeksztalcenia,
o odlegt@é¢ okreslona przez zmiena “offset”, w kierunku osi Z uktadu
wspotrzdnych narzdzia.
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JDEPART distance (odlegiac)
LDEPART distance (odlegtac)

Funkcja

Przesuwa robota do ustawienia oddalonego oghdego ustawienia o0 okdlena odlegiae,
wzdtwz osi Z uktadu wspotdnych narzdzia.

JDEPART: Przesuwa w ruchu z interpolaagions.

LDEPART : Przesuwa w ruchu z interpolalipiowa.

Parametr

Odlegtas¢

Okresla w milimetrach odlegi® pomkdzy ustawieniem bigcym a ustawieniem docelowym na
osi kierunku Z uktadu wspokdnych narzdzia. Jéli okreslona odlegtéc jest wartdcia dodatna,
robot przesuwa si“back” (w tyh) lub w kierunku ujemnym osi Z. sleokreslona odlegtéc jest
wartascia ujemry, robot przesuwa si‘forward” (do przodu) lub w kierunku dodatnim @i

Przykiad
JDEPART 80 Narzdzie robota przesuwaegsw tyt 0 80 mm w kierunku-Z ukfadu
wspotrzdnych narzdzia ruchem z interpolacpsiow.

LDEPART 2[bffset Narzdzie robota przesuwaegsw tyt o wartgé 2[offset (przesurcie)
(200 mm jgli offset = 100) w kierunku— Z uktadu wspohrzdnych
narzdzia ruchem z interpolagjiniowa.
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HOME home pose number (numer pozycji domowej)

Funkcja
Przesuwa ruchem z interpolagsiows do ustawienia ok&onego jako HOME lub HOMEZ2.

Parametr
Home pose number (numer pozycji domowe))
Okresla numer pozycji domowej (1 lub 2).sllgpominigto, przyjmowana jest waté HOME 1.

Objasnienie

Skonfigurowane magby¢ dwie pozycje domowe (HOME 1 i HOME 2). Omawianatiokcja
przesuwa robota do jednej z pozycji domowych, rackenterpolacj osiowa. Pozycja domowa
powinna by okreilona przed gyciem polecenia/instrukcji SETHOME lub SET2HOMESlJe
nie zdefiniowano pozycji domowej, przyjmuje,ste wspotrzdne wygciowe/punkt pocatkowy
stanows pozycg wyjsciowa (wszystkie osie w).

Przykiad
HOME Przesuwa do pozycji domowej okienej poleceniem/instrukgi
SETHOME w ruchu z interpolacpsiows.
HOME 2 Przesuwa do pozycji domowej oki@nej poleceniem/instrukgj

SET2HOME w ruchu z interpolacpsiows.
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DRIVE joint number, displacement, speed  (numer osi, przesugtie, pedkosc)

Funkcja

Przesuwa pojedyngos robota.

Parametr

1. Joint number (numer osi)

Okreslanie numeru osi, ktora mabprzesungta. (W przypadku robotow wypaganych w sz&
osi, & one oznaczone numerami od 1 do 6, zaczgr@ osi najbardziej oddalonej od kotnierza
MOocCupcego narzdzia.)

2. Displacement (przesuuie)
Okresla wielkas¢ przesungcia osi jako warté dodatni lub ujemn.

Wartas¢ ta jest wyraana w jednostkach oldlajacych take ustawienie osi; tj. §# 0$ jest osi
obrotows, wartc¢ ta jest wyraana w stopniaclt), a j&li os jest osi przesuwan, wartG¢ ta jest
wyrazana w jednostce odlegim (mm).

3. Speed - pkaosé

Okreslenie pedkosci przedmiotowego ruchu. Jak w przypadkgdBiosci zwyklego programu,
wyrazana jest w procentacheglikosci monitorowania. Ji nie okrelono, przyjmuje si wartas¢
100% pedkosci monitorowania.

Objasnienie

Omawiana instrukcja przesuwa tylko jgas.

Predkos¢ ruchu dla tej instrukcji stanowi kombinacpredkosci okreslonej przez nj oraz
predkosci monitorowania. Ridkas¢ programu ustawiona w programie nie ma wplywu ¢a t
instrukcg.

Przykiad

DRIVE 2,-10,75 Przesuwa © (joint) 2 (JT2)-10° z biezacego ustawienia. Bulkos¢
stanowi warté¢ 75% pedkosci monitorowania.
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DRAW X translation, Y translation, Z translation
X rotation, Y rotation, Z rotation, speed (ruch
postpowy X, ruch posgpowy Y, ruch posfpowy Z, ruch
obrotowy X, ruch obrotowy Y, ruch obrotowy Z epkos¢)

TDRAW X translation, Y translation, Ztranslatio n
X rotation, Y rotation, Z rotation, speed (ruch

postpowy X, ruch posipowy Y, ruch posfpowy Z, ruch
obrotowy X, ruch obrotowy Y, ruch obrotowy Z edkosc)

Funkcja

Przesuwa robota z okiena predkaoscia ruchem liniowym z bigacego ustawienia o okilena
odlegtai¢ w kierunku osi X, Y, Z i dokonuje obrotu o okienej wartdci wokot kazdej z osi.
Instrukcja DRAW przesuwa robota w oparciu o wsp@he globalne, instrukcja TDRAW
przesuwa robota w oparciu o wspétine narzdzia.

Parametr

1. X translation (ruch pagtowy X)

Okresla w mm wielk@¢ przesurgcia na osi X. Jdi nie okrelono, wprowadzana jest wasto
0 mm.

2. Y translation (ruch pogtowy Y)
Okresla w mm wielk@¢ przesunicia na osi Y. Jdi nie okr&lono, wprowadzana jest waéto
0 mm.

3. Z translation (ruch pagiowy Z)
Okresla w mm wielk@¢ przesunicia na osi Z. J nie okrelono, wprowadzana jest waéto
0 mm.

4. X rotation (ruch obrotowy X)
Okresla w st. wielk@¢ obrotu wokét osi X. Dopuszczalny zakres jest nazgjniz +18C°. Jéli
nie okr&lono, wprowadzana jest waétoO st.

5. Y rotation (ruch obrotowy Y)
Okresla w st. wielké¢ obrotu wokét osi Y. Dopuszczalny zakres jest nazigjniz £18C°. Jdli
nie okra&lono, wprowadzana jest watoO st.

6. Z rotation (ruch obrotowy Z)
Okresla w st. wielkd¢ obrotu wokot osi Z. Dopuszczalny zakres jest nsaigjniz +180°. Jéli
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nie okr&lono, wprowadzana jest waétoO st.

7. Speed - pdkos¢
Okresla predkos¢ w %, mm/s, mm/min, cm/min lub s.s$llenie okrelono, robot przesuwa¢si
z predkascia programu.

Objasnienie
Robot przesuwasruchem liniowym z bigacego ustawienia do olklenego ustawienia.

Przykiad

DRAW 50,,-30 Przesuwa ruchem liniowym z bigego ustawienia o 50 mm w kierunku
osi X axis i 0 =30 mm w kierunku osi Z wspaiinych globalnych.
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ALIGN

Funkcja
Przesuwa ©Z uktadu wspotzdnych narzdzia w taki sposob, aby byta rownolegta z nagai
osih wspotrzdnych globalnych.

Objasnienie

Przy kadym zastosowaniu, §& kierunek ruchu referencyjnego jest ustawiony dige
Z kierunkiem nargzia (tool) Z, DO ALIGN umealiwia dogodne wyrownanie kierunku
narzdzia do wspotrednych globalnych, przed przeprowadzeniem uczemgataustawienia.
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C1MOVE pose variable name, clamp number  (nazwa zmiennej ustawienia, numer

narzdzia)
C2MOVE pose variable name, clamp number  (nazwa zmiennej ustawienia, numer
narzdzia)

Opcja

Funkcja

Przesuwa robota do oklenego ustawienia po drodze kotowe;.

Parametr

1. Pose variable name (nazwa zmiennej ustawienia)

Okresla punkt docelowy ruchu robota. (Dopuszczalaewsartagci przeksztatcenia, zione
wartasci przeksztatcenia, wao przesungcia osi lub funkcje informacji o ustawieniu.)

2. Clamp number (numer nadzia)

Okresla numer nargzia, ktére ma hyotwarte lub zamkigte w ustawieniu docelowym. Liczba
dodatnia zamyka nadzie, ujemna otwiera je. Mtiwe jest skonfigurowanie dowolnego
numeru nargzia, & do maksymalnego numeru ustawionego przy pomocyecpala
HSETCLAMP (lub funkcja pomocnicza 0605)sli@ominicto, narzdzie nie otwiera gilub nie
zamyka.

Objasnienie
Instrukcja CIMOVE przesuwa do punktu znagdego st w potowie drogi na trajektorii kota,
instrukcja C2MOVE przesuwa do kea trajektorii.

Aby przesuwaé robota ruchem z interpoladkotowa, niezlzdne jest wyuczenie trzech ustaivie
Omawiane trzy ustawieniaadia sie w instrukcjach CLMOVE i C2MOVE.

CI1IMOVE: 1. Ustawienie ostatniej instrukcji ruchu.

2. Ustawienie, ktére ma byizyte jako parametr instrukcji CLMOVE.
3. Ustawienie kolejnej instrukcji ruchu. (instruk¢g IMOVE lub C2MOVE)

C2MOVE : 1. Ustawienie ostatniej instrukcji ruchu CIMOVE.

2. Ustawienie instrukcji ruchu poprzedgaj instrukag CIMOVE.
3. Ustawienie instrukcji ruchu C2MOVE.
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[UWAGA]

Przed instrukg CLMOVE wymaganeasnastpujace instrukcje ruchu:
ALIGN, CIMOVE, C2MOVE, DELAY, DRAW, TDRAW, DRIVE, HDME,
JMOVE, JAPPRO, JDEPART, LMOVE, LAPPRO, LDEPART, SBIA,

XMOVE

Po instrukcji CLMOVE musi nagti¢ instrukcja CIMOVE lub C2MOVE.

Instrukcja CIMOVE musi poprzedzastrukcg C2MOVE.

Przykiad
JMOVE cl1
C1MOVE c2
C2MOVE c3

JMOVE #a
C1MOVE #b
C2MOVE #c

C1MOVE #d
C2MOVE #e

LMOVE #pl
CIMOVE #p2

CIMOVE #p3
C2MOVE #p4

Robot przesuwa sruchem z interpolagjosiowg do c1,
nastpnie przesuwa siruchem z interpolagjkotowa pc
tuku utworzonym przez (c2 c3.

] tuk a,b,c

] uk c,d,e

] luk p1,p2,p3

p3

] tuk p2,p3,p4
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SPEED speed, rotational speed, ALWAYS

Funkcja
Okreslenie prdkasci ruchu robota.

Parametr

1. Speed - pdkos¢

Okresla predkos¢ programu. Zazwyczaj jest ona ollema w procentach w zakresie od 0,01 do
100 (%). Pedkos¢ absolutna mie by skonfigurowana poprzez oktenie pedkosci

w nastpujacych jednostkach: MM/S i MM/MIN. Jednostka S (setty)nokreila czas ruchu. 3k
jednostka ta jest pomigta, wielka¢ jest odczytywana jako procent (%).

2. Rotational speed -qukas¢ obrotowa( Opcja)

Okresla predkos¢ obrotows pozycji narzdzia w ruchu z interpolagjiniowa i kotowa. Zazwyczaj
jest ona okrdana w procentach w zakresie od 0,01 do 100 (%keé¢ absolutna mie by
skonfigurowana poprzez oktenie pedkasci w nast¢pujacych jednostkach: DEG/S i DEG/MIN
(deg = st.). Jdi jednostka ta jest pomietia, wielka¢ jest odczytywana jako procent (%)slle
parametr ten zostat pomity, predkos¢ obrotowa jest ustawiana na 100%.

3. ALWAYS (zawsze)

Po wprowadzeniu tego parametru konfiguracjedkosci, w omawianej instrukcji, pozostaje
wazna do wykonania kolejnej instrukcji SPEEDslDeie wprowadzono, pidkosé jest aktualna
tylko dla kolejnej instrukcji ruchu.

Objasnienie

Rzeczywista pdkos¢é ruchu robota jest okfmna iloczynem mdkosci monitorowania
i predkosci ruchu skonfigurowanej przez omawasarnstrukcg (Monitor speed (@dkosé

monitoringux Program speed (@tkos¢ programu). Jednak, w przypadkach, jak pamj nie
mozna zagwarantowgpetnej pedkaosci.

1. Jali odlegtas¢ pomidzy dwoma wyuczonymi ustawieniami jest zbyt mata.

2. Jali wyuczono pedkaos¢ ruchu liniowego o wart@ przekraczajca predkos¢ maksymala osi.

Predkas¢ ruchu jest okrdana odmiennie w ruchu z interpolaapsiow i liniowa. W ruchu

z interpolacy osiowa predkos¢ ruchu jest okrdana jako procent pdkosci maksymalnej kadej
osi. W ruchu liniowym pgdkos¢ ruchu jest okrdana jako procent pdkosci maksymalnej
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w punkcie pocgtkowym uktadu wspotrdnych narzdzia.

Gdy prdkos¢ jest oznaczona w jednostce odlégiona jednostk czasu lub w sekundach,
konfigurowana jest pdkas¢ ruchu liniowego w punkcie poatkowym ukladu wspotranych
narzdzia. Podczas ruchu z interpolaosiowns skonfiguruj pedkas¢ w procentach. (Nawetgie
predkos¢ ustawiono jako wartg absoluta lub czas ruchu, robot niegdlzie s¢ poruszat z 4
predkoscia. Prdkaos¢ natomiast bdzie przetwarzana jako procent, jaki stanowi dam@atodé
w predkosci maksymalne.)

Predkos¢ absolutna wyrzana w MM/ S | MM/MIN, a czas okéijacy predkosé w S, opisug
predkose, jesli predkos¢ monitorowania przyjmuje wardd 100 %. Jéi predkos¢é monitorowania
zmniejsza s, predkosci te rownie malep (proporcjonalnie).

[UWAGA]

Nawet jgli iloczyn predkosci programu i pgdkosci ustawionej przez polecenie SPEED
(monitor speed - pdkos¢ monitorowania) przekracza 100 %, rzeczywistadkosé
monitorowania nie przekracza 100 %.

Nie mazna skonfigurowé predkosci obrotowej bez vdczonej opcji steragej predkoscia
obrotow. Jeli opcja ta jest wydczona, wysipuje bhd.

Przykiad

SPEED 50 Ustawia pgdkos¢ kolejnego ruchu na 50 %.

SPEED 100 Ustawia pegdkos¢ kolejnego ruchu na 100 %.

SPEED 200 Ustawia pedkosé¢ kolejnego ruchu na 100 % @olkosé przekraczaica
100 % jest odczytywana jako 100 %)

SPEED 20MM/S ALWAYS Predkaos¢é punktu pocatkowego (punktu centralnego nedizia -

TCP) jest ustawiana na 20 mm/sek.da zmiany jej przez inn
instrukcg  SPEED (jéli predkosci monitorowania przyjmuje
wartas¢ 100 %).

SPEED 6000 MM/MIN Ustawia pedkos¢ nastpnego ruchu robota na 6000 mm / min.
(Predkos¢ punktu pocatkowego uktadu wspotezinych narzdzia,
jesli predkos¢ monitorowania wynosi 100%).

SPEED 58S Ustawia pedkos¢ nastpnego ruchu robota w taki sposd@e, punkt
docelowy jest oggany w cagu 5 sekund. (Rdkos¢ punktu
pocaitkowego ukfadu wspélerinych narzdzia, jeli predkos¢
monitorowania wynosi 100%).
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SPEED 100 MM/S, 10 DEG/S Ustawia pedkaos¢ kolejnego ruchu. Pierwsastwo mag te
ustawienia pgdkosci, ktore wymagaj diuzszego czasu do
oskgniecia punktu docelowego.

ACCURACY distance ALWAYS

Funkcja

Ustawia doktadn& podczas oki&ania ustawienia robota.

Parametr

1. Odlegtdé

Okresla w milimetrach odlegks zakresu doktadrsoi.

2. ALWAYS (zawsze)

Po wprowadzeniu tego parametru, konfiguracja deoidéd pozostaje wzna do wykonania
kolejnej instrukcji ACCURACY. Jdi nie wprowadzono, konfiguracja doktadiaojest aktualna
tylko dla kolejnej instrukcji ruchu.

Objasnienie

Po wprowadzeniu parametru ALWAYS wszystkie wykongevaruchy s sterowane przez
doktadnd¢, skonfigurowan przez omawiaginstrukcg.

Wartas¢ domyélna konfiguracji doktadngei to 1 mm.

Istnieje ograniczenie stosowania konfiguracji ddkigci, jako ze kontrola doktadnii
w systemie AS uruchamiana jest dopiero po rozgmgzprzez robota hamowania, podczas
zblizania s¢ do wyuczonego ustawienia. (Patrzzaki.5.4 Relacje portzy przeicznikiem
(Switch) CP, a instrukcjami ACCURACY, ACCEL, DECEL.

[UWAGA]

Jali doktadna¢ jest ustawiona na 1 mm, robot konfiguruje ustaisigro kadej
instrukcji ruchu, czynic przerwy pomidzy odcinkami ruchu. Aby zapewniuch po
ciagtej sciezce ruchu (CP), ustaw dokfaditana wikszy zakres.

Uwazaj, aby nie ustawi zakresu dokfadrici na zbyt mate warkgi. Moze to
spowodowa brak zbienosci osi.

Doktadnag¢ skonfigurowana przez omawtnnstrukcg nie dotyczy dokladnimi
powtOrzé a jedynie ustawiania robota, z tego wggl nie ustawiaj wartei 1 mm
lub mniejsze.

Przykiad
ACCURACY 10 ALWAYS Zakres doktadna@i jest ustawiony nal0 mm dla wszystkich
instrukcji ruchu nagpujacych po tej instrukcji ruchu.
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DECOMPOSE array variable name[element number] = po  se variable name

Funkcja

Zapisuje kady element wartei okreslonej zmiennej pozycji jako element zmiennej tathej
(X, Y, Z, O, A T dla wartéci przeksztatcenia; JT1, JT2, JT3, JT4, JT5, JEOC vdhrtdci
przesurgcia osi).

Parametr
1. Array variable name - nazwa zmiennej tablicowej
Okresla nazwe zmiennej tablicowej, w ktorej zapisane mby¢ wartasci kazdego elementu.

2. Element number (numer elementu)
Okresla pierwszy element, w ktorym madpy¢ zapisane elementy.

3. Pose variable name (nazwa zmiennej pozycji)
Okresla nazwe zmiennej pozycji, z ktoérej ma bywyodrbniony kady element (warkei
przeksztatcenia, wadoi przesunicia osi).

Objasnienie
Przydziela elementy okfienej informacji o ustawieniu do elementow zmiertagjicowej.

W przypadku warteci przeksztatcenia, przydzielanych jestsgzelementéw kadej z wartdci
XYZOAT. W przypadku wart€ci przesungcia osi, kady z elementow jest przydzielany na
podstawie wartai kazdej osi ramienia robota.

Przykiad

DECOMPOSE X[0]=part Przydziela elementy waka przeksztatcenia “part” do
pierwszych sz&iu elementdw w zmiennej tablicowej
“X".

DECOMPOSE angles[4]=#pick Przydziela elementy wadd przesungcia osi “#pick”
do elementu numer 4 i do elementow gagjacych po
nim w zmiennej tablicowej “angles”.

Np., w powyszej instrukciji, jéli wartosci #pick % rowne 10,20,30,40,50,60, to:

angle[4]=10 (angle -dt) angle[7]=40 (angle -dt)

angle[5]=20 (angle -dt) angle[8]=50 (angle -dt)

angle[6]=30 (angle -dt) angle[9]=60 (angle -dt)
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6.3 INSTRUKCJE STERUJ ACE NARZEDZIEM

OPEN Wysyta sygnat otwarcia nagdzia, gdy zaczynaskolejna instrukcja
ruchu.

OPENI Wysyta sygnat otwarcia naydzia, gdy ukaczona zostaje hiaca
instrukcja ruchu.

CLOSE Wysyta sygnat zamkgcia narzdzia, gdy zaczyna i kolejna
instrukcja ruchu.

CLOSEI Wysyta sygnat zamkacia narzdzia, gdy ukaczona zostaje higca

instrukcja ruchu.
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OPEN clamp number (numer narzdzia)
OPENI clamp number (numer narz edzia)

Funkcja
Otwiera nargdzia robota (wysyta sygnat otwarcia ngizia).

Parametr
Clamp number (numer naizia)
Okresla numer nargzia. Jéli pominigto, przyjmowane jest 1.

Objasnienie
Niniejsza instrukcja wysyla sygnaly stejeg zaworem chwytaka pneumatycznego w celu
otwarcia narzdzia.

W przypadku instrukcji OPEN, sygnat nie jest wysytaaz do rozpoczcia kolejnego ruchu.

Ponizej przedstawiono taktowanie dla wysytania sygngdémy wyciu instrukcji OPENI:

1. Jdli robot jest aktualnie w ruchu, sygnat jest wysytgpo uka@czeniu tego ruchu. slerobot
porusza s po chgtej sciezce ruchu (CP motion), gita sciezka ruchu jest zawieszana
(BREAK).

2. Jali robot nie porusza gj sygnat jest natychmiast wysytany do zaworu sieagjo

Przykiad

OPEN Sygnat otwarcia naeglzia jest wysytany do zaworu stetggo narzdzia
(clamp) 1, gdy robot zaczyna kolejny ruch.

OPENI 2 Sygnat otwarcia nagdlzia jest wysylany do zaworu steytggo narzdzia

(clamp) 2, gdy robot kixzy biezacy ruch.
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CLOSE clamp number (numer nargdzia)
CLOSEI clamp number (numer nargdzia)

Funkcja
Zamyka nargdzia robota (wysyta sygnat zamkoia narzdzia).

Parametr
Clamp number (numer naizia)
Okresla numer nargzia. Jéli pominigto, przyjmowane jest 1.

Objasnienie
Niniejsza instrukcja wysyla sygnaly stejeg zaworem chwytaka pneumatycznego w celu
zamkngcia narzdzia.

W przypadku instrukcji CLOSE, sygnat nie jest wysw, & do rozpoczcia kolejnego ruchu.

Ponizej przedstawiono taktowanie dla wysytania sygngdémy wyciu instrukcji CLOSEI:

1. Jdli robot jest aktualnie w ruchu, sygnat jest wysytgpo uka@czeniu tego ruchu. slerobot
porusza s po chgtej sciezce ruchu (CP motion), gita sciezka ruchu jest zawieszana
(BREAK).

2. Jali robot nie porusza sj sygnat jest natychmiast wysytany do zaworu sieagjo.

Przykiad

CLOSE 3 Sygnat zamknicia narzdzia jest wysylany do zaworu steftggo narzdzia
(clamp) 3, gdy robot zaczyna kolejny ruch.

CLOSEI Sygnat zamkricia narzdzia jest wysylany do zaworu steycggo narzdzia

(clamp) 2, gdy robot kixzy biezacy ruch.
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6.5 INSTRUKCJE STERUJ ACE PROGRAMEM

GOTO
IF

CALL
RETURN

WAIT

TWAIT

MVWAIT

LOCK
PAUSE
HALT

STOP
SCALL
ONE
RETURNE

Przechodzi do ok&onej etykiety (label).

Przechodzi do okéonej etykiety (label), gdy ustawiony
jest warunek.
Rozgatzia do podprogramu standardowego.

Powraca do programu, ktory wywotat podprogram
standardowy.

Wprowadza wykonanie programu w stan oczekiwania
(stand-by) do momentu ustawienia warunku.

Wprowadza wykonanie programu w stan oczekiwania
(stand-by) do momentu uptywu oklenego czasu.

Wprowadza wykonanie programu w stan oczekiwania
(stand-by) do momentu uzyskania zadanej odieglab
czasu.

Zmienia priorytety programow stesagjych robotem.

Wstrzymuje wykonanie programu.

Zatrzymuje wykonanie programu. (Wznowienie nie jest
mozliwe.)
Zatrzymuje wykonanie cyklu.

Rozgatzia do podprogramu standardowego.
Wywotuje program po wyspieniu bedu.

Wykonuje od kroku nagpujacego po kroku, w ktérym
wystapit btad.
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GOTO label IF condition

Funkcja
Przechodzi do kroku programu, ktéry jest oznaczukmgslong etykiet (label).

Parametr

1. Label (etykieta)

Okresla etykiet kroku programu, do ktdrego najeprzepé. Etykie maze by dowolna liczba
catkowita w przedziale od 0 do 32767.

2. Condition (warunek)
Okresla warunek dla przégia (jump). Parametr oraz stowo kluczowe IF mbgé pominkte.
Je&li pominigto, program wykonuje przgjie zawsze, gdy wykonywana jest instrukcja.

Objasnienie

Przechodzi do kroku oznaczonego etykigfabel). Jéli nie okrelono warunku, program
wykonuje przejcie, gdy ustawiony jest warunek.sllewarunek nie jest skonfigurowany,
wykonanie jest kontynuowane od rgmstego kroku po niniejszej instrukcji.

Pamktaj, ze etykieta i numer kroku #dia sie od siebie. Numery krokowagrzydzielane przez
system automatycznie do wszystkich krokdéw prografbtykiety & przydzielane krokom

programu w sposob celowyd s/prowadzane po numerze kroku.

Omawiana instrukcja dziata identycznie do instrulkeGOTO, gdy ustawiony jest warunek.

Przyktad

GOTO 100 Przechodzi do label 100, brak warunkusliJerok oznaczony
etykiety 100 nie istnieje, wygpuje bhd.

GOTO 200 IF n== J&li zmienna “n” jest réowna 3, program przechodzilaoel 200.

Jeli nie, wykonywany jest krok nagiujacy po tym kroku.
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IF condition GOTO label

Funkcja
Przechodzi do kroku oznaczonego &laleg etykiet (label), gdy ustawiony jest olkdteny
warunek.

Parametr
1. Condition (warunek)
Okresla warunek w wyrzeniach, np.: n ==0, n>3, m + n<0.

2. Label (etykieta)
Okresla etykiet kroku, do ktérego naby przegé (nie numer kroku). Etykieta musie¢si
znajdowa w tym samym programie.

Objasnienie

Program przechodzi do kroku oznaczonego dséme etykiety (label), gdy ustawiony jest
okreslony warunek. J& warunek nie jest spetniony, wykonywany jest knudsgpujacy po tej
instrukciji.

Jeli okreslona etykieta nie istnieje, wygtuje bhd.

Przykiad

IF n>3 GOTO 100 Jali wartos¢ (liczba catkowita) zmiennej “n” jest whksza od 3,
program przechodzi do kroku oznaczonego etyk{&bel) 100.
Je&li wartos¢ zmiennej nie jest wksza do 3, wykonywany jest krok
nastpujacy po niniejszym kroku.

IF flag GOTO 25 Jali wartos¢ (liczba catkowita) zmiennej “flag” jest #0a od O,

program przechodzi do kroku oznaczonego etyKiabel) 25. Jdi
wartas¢ zmiennej “flag” jest rowna 0, wykonywany jest krok
nastpujacy po niniejszym kroku. Jest to rownoznaczne zseapi
IF flag<>0 GOTO 25.
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CALL program name (nazwa programu)

Funkcja
Wstrzymuje wykonanie biscego programu i przechodzi do nowego programu (eagamu
standardowego). Po ukezeniu wykonania podprogramu standardowego, wykanywjest
ponownie oryginalny program od kroku ngmtjacego po instrukcji CALL.

Parametr

Program Name (nazwa programu)

Okresla nazwe podprogramu standardowego, ktéry ma ykonany.

Objasnienie

Niniejsza instrukcja wstrzymuje czasowo wykonaniezdzego programu i przechodzi do
pierwszego kroku okénego podprogramu standardowego.

[UWAGA]
Ten sam podprogram standardowy niezendy¢ jednoczénie wywotany przy pomocy

programu sterggego robotem i programu kontrolnego procesu dadgjo réwnoleglel
Ponadto, podprogram standardowy niezensam s wywotac.

W czasie, gdy wywotywaneaspodprogramy standardowe, #ma wstrzyméa do 20
programow.

Przykiad
CALL sub1 Przechodzi do podprogramu standardowego o nazwl&l"s Po wykonaniu
instrukcji RETURN w “subl”, wykonywany jest ponoignoryginalny
program od kroku nagtujacego po instrukcji CALL.
RETURN
Funkcja

Konczy wykonanie podprogramu standardowego i powradaaku nasfpujacego po instrukcji
CALL programu, ktory wywotat okrkdony podprogram standardowy.

Objasnienie

Omawiana instrukcja Kezy wykonanie podprogramu standardowego i powracardgramu,
ktory wywotat okrglony podprogram standardowy. sliepodprogram standardowy nie jest
wywotywany przez inny program (np, gdy podprograiendardowy jest wykonywany przez
polecenie EXECUTE), wykonanie programu jesidaone.

Po zakaczeniu podprogramu standardowego, wykonywany gdsf dryginalny program, nawet
w przypadku braku instrukcji RETURN. Jednekinstrukcja RETURN powinna byapisana
w ostatnim kroku podprogramu standardowego (lub @wadnym miejscu, w ktérym
podprogram standardowy madmakaiczony).
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WAIT condition (warunek)

Funkcja
Wprowadza program w stan oczekiwania do momenawirshia warunku.

Parametr
Condition (warunek)
Okresla warunek stanu oczekiwania (stand-by). (vwgraa w liczbach rzeczywistych)

Objasnienie

Omawiana instrukcja wstrzymuje wykonanie programu rdomentu ustawienia warunku.
Polecenie CONTINUE NEXT wznawia wykonanie programrzed ustawieniem warunku
(pomija wykonywan instrukcg WAIT).

Przyktad
WAIT SIG (1001, —1003)  Zatrzymuje wykonanie programu do momentu, gdy zgésny
sygnat wejciowy 1001 (WX1) jest wdczony, a sygnat 1003(WX3)

jest wyhczony.

WAIT TIMER(1)>10 Zatrzymuje wykonanie programu do momentu, gdy vsartionerl
przekracza 10 (sekund).

WAIT n>100 Zatrzymuje wykonanie programu do momentu, gdy warto
zmiennej “n” przekracza 100. (W niniejszym przypadiatazono,
iz zmienna “n” jest warteia podliczam przez program kontrolny
procesu dziatagy rownolegle lub przerwania programu.)
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TWAIT time (czas)

Funkcja
Wstrzymuje wykonanie programu do momentu uptywiegdnego czasu.

Parametr
Time - czas

Okresla w sekundach czas wstrzymania wykonania sygnatu.

Objasnienie

Omawiana instrukcja wstrzymuje wykonanie programurbmentu uptywu okéonego czasu.

Wykonywana instrukcja A TWAIT mie by pominkta przy uyciu polecenia CONTINUE
NEXT.

Instrukcja WAIT mae by z identycznym skutkiemaywana zamiast instrukcji TWAIT.

Przyktad
TWAIT 05 Wprowadza oczekiwanie na 0,5 sekunndy.
TWAIT deltat Wprowadza oczekiwanie do momentu upégie zmiennej “deltat”.
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6.6 INSTRUKCJE STRUKTURY PROGRAMU

IF...... THEN...ELSE...... END

6-47



90209-1017DED-PL 6. Instrukcje programowania jezyka AS — Kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotow Kawasaki w Polsce

IF logical expression THEN (JESLI wyrazenie logiczne TO)
program instructions(1) - instrukcje programu

ELSE (ALBO)

program instructions(2) (instrukcje programu)

END (KONIEC)

Funkcja

Wykonuje grug krokow programu, zgodnie z wynikiem wyemia logicznego.

Parametr

1. Logical expression (wytanie logiczne)

Wyrazenie logiczne lub wytaenie wartéci rzeczywistych. Sprawdza czy wasida jest TRUE
(prawdziwa) (nie 0), czy FALSE (fatszywa) (0).

2. Program instructions (1) (instrukcje programu)
Wprowadzone tutaj instrukcje programa wykonywane, jéi powyzsze wyraenie logiczne
posiada wart@ TRUE.

2. Program instructions (2) (instrukcje programu)
Wprowadzone tutaj instrukcje programa \wykonywane, j@i powyzsze wyraenie logiczne
posiada wart& FALSE.

Objasnienie

Omawiana struktura przeptywu sterowania wykonugingez dwoch grup instrukcji zgodnie

z wartGcia wyrazenia logicznego. Parej przedstawiono procedwwykonania:

1. Oblicza wyraenie logiczne i przechodzi do kroku (step) 4lijetrzymana wart& to O
(FALSE).

2. Oblicza wyraenie logiczne i wykonuje instrukcje programu (&li jotrzymana wart& to 1
(TRUE).

3. Przechodzi (jJumps) do 5.

4. Jdli istnieje instrukcja ELSE, wykonywane rogram instructions (instrukcje programu)

(2).

5. Kontynuuje wykonanie programu od kroku gpsjacego po END.
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1. Instrukcja ELSE i END musgzy¢ wprowadzane w osobnych wierszach.

2. Struktura IF... THEN musi sikonczy¢ instrukch END.

[UWAGA]
Przykiad

W ponizszym programie, i n jest wiksze od 5, mdkos¢ programu (program speed) jest
ustawiana na 10%,genie, na 20 %.

21 IF n>5 THEN
22 sp=10
23 ELSE

24 sp=20
25 END

26 SPEED sp ALWAYS

Ponizszy program sprawdza najpierw wattamiennej “m”. J&li “m” jest rozne od 0O, program
sprawdza zewgtrzny sygnat weciowy 1001(WX1) i w zalenasci od statusu sygnatu \éyietla
rozne komunikaty. W niniejszym przyktadzie, zesrana struktura IF nie posiada instrukcji
ELSE.

71 IF m THEN

72 IF SIG(1001) THEN

73 PRINT"Input signal is TRUE" (sygnat wejsciowy posiada warto$¢
TRUE)

74 ELSE

75 PRINT"Input signal is FALSE" (sygnat wejsciowy posiada warto$¢
FALSE)

76 END

77 END
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WHILE condition DO (JE SLIwarunek WYKONAJ)
program instructions (instrukcje programu)
END (KONIEC)

Funkcja
Je&li okreslony warunek posiada wa® TRUE (prawda), wykonywane snstrukcje programu.
Je&li warunek przyjmuje wartd FALSE (falsz), instrukcja WHILE jest pomijana.

Parametr

1. Condition (warunek)

Wyrazenie logiczne lub wytaenie wartéci rzeczywistych. Sprawdza czy waxida jest TRUE
(prawdziwa) (nie 0), czy FALSE (fatszywa) (0).

2. Program instructions (instrukcje programu)
Okresla grug instrukcji, ktére maj by¢ wykonane, j&i warunek przyjmuje warkt TRUE.

Objasnienie

Omawiana struktura przeptywu sterowania powtarzaederoki programu, j okreslony

warunek przyjmuje warté TRUE. Poniej przedstawiono procedwwykonania:

1. Oblicza wyraenie logiczne i przechodzi do kroku (step) 4lijetrzymana wart& to O
(FALSE).

2. Oblicza wyraenie logiczne i wykonuje instrukcje programulij@trzymana wart& to 1
(TRUE).

3. Przechodzi (jumps) do 1.

4. Kontynuuje wykonanie programu od kroku rasiacego po END.

[UWAGA]

W przeciwigistwie do struktury DO, i warunek przyjmuje warkd FALSE,zaden z krokow
programu w strukturze WHILE nie jest wykonywany.

Jeli uzywana jest omawiana struktura, waétevarunku musi siw koncu zmient z TRUE na
FALSE.

Przykiad
W ponizszym przyktadzie, monitorowane sygnaty wejciowe 1001 i 1002, a ruch robota jest
zatrzymywany w oparciu o ich warunki.slleoba sygnaly pochodze z podajnikow dwoch
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czesci (parts) zmieniaj swop wartaés¢ na O (podajnik jest pusty), robot zatrzymuje, si
a wykonanie jest kontynuowane od kroku gaspcego po instrukcji END (krok (step) 27
W niniejszym przyktadzie).

Jali jeden z podajnikbw w czasie uruchomienia stroktWHILE (external input signal
(zewretrzny sygnat wegciowy wyh) OFF=0), nie jest wykonywanyaden krok struktury,
a przetwarzanie jest przesuwane do kroku 27.

20

21

22 .

23 WHILE SIG(1001,1002) DO
24 CALL partl
25 CALL part2
26 END

27

28

29

30
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DO (WYKONAJ)
program instructions (instrukcje programu)
UNTIL logical expression (A Z DO wyra zenie logiczne)

Funkcja

Tworzy petle wykonania (DO loop)

Parametr
1. Program instructions (instrukcje programu)
Instrukcje te g powtarzane dopo6ty, dopdki wyenie logiczne nie przyjmie wasiti FALSE.

2. Logical expression (wytanie logiczne)

Wyrazenie logiczne lub wytgenie wartéci rzeczywistych. X wynik tego wyraenia
logicznego zmienia si na TRUE, wykonanie instrukcji programu w tej stiuke jest
zatrzymywane.

Objasnienie
Omawiana struktura przeptywu sterowania wykonupgpgrinstrukcji programu, @ podany
warunek (wyraenie logiczne) przyjmuje waké FALSE.

Ponkej przedstawiono procedwwykonania:

1. Wykonuije instrukcje programu.

2. Sprawdza warfd wyrazenia logicznego i f wynik przyjmuje warté¢ FALSE,
powtarzana jest procedura 1sl0evynik przyjmuje warté¢ TRUE, nasipuje przejcie do
procedury 3.

3. Kontynuuje wykonanie programu od kroku rastacego po instrukcji UNTIL.

Wykonywanie struktury DO jest kozone, gdy warkd wyrazenia logicznego zmieniaesiz
FALSE na TRUE.
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W przeciwigistwie do struktury WHILE, instrukcje programu wustiurze DO g
wykonywane co najmniej jeden raz.

Instrukcje programu ponglzy instrukch DO, a UNTIL mog by¢ pominkte. Jéli

instrukcji brak, powtarzana jest ocena wymaia logicznego nagiujacego po
UNTIL. Jesli wartos¢ wyrazenia logicznego zmieniagsha TRUE, kéaczone jest
wykonanie gtli i wykonywany jest krok nagpujacy po strukturze DO.

Struktura DO musi sikonczy¢ instrukcp UNTIL.

Przykiad

W przyktadzie poriej, struktura DO steruje napujacym zadaniem: g&¢ jest podnoszona
i przenoszona do bufora. Gdy bufor zostaje zapayniaviaczany jest binarny sygnat viejowy
“buffer.full”. Po wiaczeniu sygnatu robot zatrzymuje srozpoczyna ingoperacs.

10

11

12

13 DO

14 CALL get.part

15 CALL put.part

16 UNTIL SIG(buffer.full)
17

18

19
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FOR loop variable = start value [UWAGA] | value ST EP step value (DLA
zmienna gtli = wartos¢ pocaitkowa DO warté¢ koncowa KROK warté¢ kroku)
program instructions (instrukcje programu) END (KON IEC)

Funkcja
Powtarza wykonanie programu.

Parametr

1. Loop variable (zmiennath)

Zmienna lub wart& rzeczywista. Zmienna ta stanowi pierwskonfiguracg wartcsci
poczitkowej, po kadorazowym wykonaniughli dodawane jest 1.

2. Starting value (warédé pocatkowa)
Wartdé¢ rzeczywista lub wyraenie. Okréla pierwsza wartags¢ zmiennej gtli.

3. End value (wart@ koncowa)
Wartas¢ rzeczywista lub wyrgenie. Warté¢ ta jest poréwnywana do aktualnej wado

.....

4. Step value (wargo kroku)

Wartcé¢ rzeczywista lub wyrgenie mog by¢ pomingte. Po kadej petli wartos¢ ta jest
dodawana do lub odejmowana od zmienrglj.pJesli uzywasz instrukcji STEP, wprowaden
parametr, chybae zmienna gli ma wzrosma¢ o 1. Jéli nie okrelono wartdci kroku, do
zmiennej ptli dodawane jest 1. W takim przypadku, instruk§aEP rownie maze by
ominigta.

Objasnienie

Omawiana struktura przeptywu powtarza wykonanigulsji programu pomidzy instrukcjami
FOR i END. Zmienna g¢li jest powkkszana o okigona wartas¢ kroku po kadorazowym
wykonaniu gtli.

Ponkej przedstawiono procedwwykonania:

1. Wartd¢ pocatkowa jest przydzielana do zmienneflp
2. Obliczana jest wartg koncowa i warté¢ kroku.

3. Porownywana jest zmiennatjp z wartascia koncowa.
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N o gk

a. Jeli wartos¢ kroku jest dodatnia, a zmiennatlpjest wicksza, nt wartag¢ koncowa,
nastpuje przejcie do procedury 7.

b. Jeli wartos¢ kroku jest ujemna, a zmiennatlp jest mniejsza, i wartg¢ koncowa,
nastpuje przejcie do procedury 7.

W innych przypadkach, nagiuje przejcie do procedury 4.

Wykonywane g instrukcje programu po instrukcji FOR.

Po osagnicciu instrukcji END, warté¢ kroku jest dodawana do zmiennejlp

Nastpuje powrét do procedury 3.

Wykonywane g instrukcje programu po instrukcji END. (Wasto zmiennej gtli
w momencie testu porbwnawczego pasaej procedury 3 nie zmienigJi

[UWAGA]

Dla kazdej instrukcji FOR musi istnéeinstrukcja END.

Pamgttaj, ze jeli podczas pierwszej kontroli zmiennatlpjest wigksza, nt wartas¢ koncowa
(lub mniejsza, jdi wartos¢ kroku jest ujemna)yadna z instrukcji programu pogdezy FOR
a END, nie jest wykonywana.

Wartas¢ numeru gtli (zmienna ptli) nie maze by zmieniana przez inne programowa
(operatory, wyrzenia, itp.) w ptli FOR.

nie

Przykiad

Podprogram standardowy “pick.place” podnosié€a umieszczag na “hole” (otwor). Czsci sa
umieszczane w sposOb zaprezentowany na rysunkgepgitaleta jest umieszczona réwnolegle
do osi X i Y globalnego uktadu wspatdnych, a odlegk® pomkdzy czsciami wynosi
100 mm.

FOR row = 1 TO max.row

POINT hole = SHIFT (start.pose BY (row-1)*100,0,0)
FOR col =1 TO max.col

CALL pick.place

POINT hole = SHIFT(hole BY 0,100,0)

END

END
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A

Y 1|00mm
A
— O O O)

100mr{
.0 O O O O }max.co

O O O 0O/
/)
Y
start.pose max.row

G

S

X

CASE index variable OF (PRZYPADEK zmienna indeksu )

VALUE case numberl , ......: (WARTOSC numer przypadku 1)
program instructions (instrukcje programu)
VALUE case number?2 , ....... (WARTOSC numer przypadku 1)

VALUE case numbern , ......: (WARTOSC numer przypadku n)

program instructions (instrukcje programu)
ANY : (DOWOLNE)
program instructions (instrukcje programu)

END
Funkcja
Wykonuje program zgodnie z oklenym numerem przypadku.
Parametr

1. Index variable (zmienna indeksu)

Zmienna wartéci rzeczywistej lub wyrzenie. Okréla, ktéra struktura CASE ma by

wykonywana zgodnie z wascia tej zmienne;j.

2. Program instructions (instrukcje programu)

Wykonuje instrukcje programu, gdy waitozmiennej indeksu rownagsjednej z wartéci po

instrukcji VALUE.

Objasnienie

Omawiana struktura umliwia programowi wybor spawod kilku grup instrukcii | przetwarzanie

tej wybranej. Jest to pgine narzdzie gzyka AS zapewniage dogoda metod dopuszczaga

w ramach programu kilka alternatyw.

Ponkej przedstawiono proceduwykonania:

1. Sprawdzanie wadoi zmiennej indeksu po instrukcji CASE.

2. Kontrola krokbw VALUE i znalezienie pierwszegooku, ktory zawiera wartdé rowna
wartaé¢ zmiennej indeksu.
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3.  Wykonanie instrukcji po tym kroku VALUE.

4. Przejcie do instrukcji po instrukcji END.

Jeli nie istnieje warté¢ pasugca do zmiennej indeksu, wykonywangisstrukcje programu po
instrukcji ANY. Jdli brak jest instrukcji ANY,zaden z krokdw w strukturze CASE nie jest

wykonywany.

[UWAGA]

Instrukcja ANY oraz jej instrukcje programu mdgy¢ pominkte.

Instrukcja ANY w omawianej strukturze m@by¢ uzyta tylko jeden raz. Instrukcja ta muysi
si¢ znajdowa na kaicu struktury, jak zaprezentowano w paaiym przykladzie.

Dwukropek “” po instrukcji wyraenie ANY mae by pominkte. Wprowadzajc
dwukropek, zawsze wstawiaj spagpo ANY. ANY: bez spacji jest traktowane jako
etykieta.

Zarowno instrukcja ANY, jak i END musby¢ wprowadzane w osobnych wierszach.

Przykiad
W ponizszym przyktadzie, i wartos¢ zmiennej rzeczywiste] x jest ujemna, wykonanie
programu jest zatrzymywane po éwyetleniu komunikatu. 3 wartos¢ jest dodatnia, program
jest przetwarzany, zgodnie z pgsaymi 3 przypadkami:
1. jesli wartos¢ jest liczla parzysi w przedziale od 0 do 10,
2. jesdliwartos¢ jest liczly nieparzyst w przedziale od 1 do 9,
3. jesdli wartos¢ jest liczly dodatna inna, niz powyzej okrelone.
IF x<0 GOTO 10
CASE x OF
VALUE 0,2,4,6,8,10:
PRINT "The number x is EVEN" (liczba x jest liczbg PARZYSTA)
VALUE 1,3,5,7,9:
PRINT "The number x is ODD” (liczba x jest liczbg NIEPARZYSTA)
ANY :
PRINT "The number x is larger than 10" (liczba jest wieksza, niz 10)
END
STOP
10 PRINT "Stopping because of negative value" (zatrzymanie ze wzgledu na warto$¢ ujemna)
STOP
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SCASE index variable OF (PRZYPADEK CI AGU zmienna indeksu)

SVALUE string_1 , ....... (WARTOSC CIAGU ciag_1)
program instructions (instrukcje programu)
SVALUE string_ 2 , ....... (WARTOSC CIAGU ciag_2)

program instructions (instrukcje programu)

SVALUE string_n , ....... WARTOSC CIAGU ciag_n)
program instructions (instrukcje programu)

ANY : (DOWOLNE)

program instructions (instrukcje programu)

END (KONIEC)

Opcja
Funkcja
Wykonuje program zgodnie z oklenym ciagiem znakow.

Parametr

1. Index variable (zmienna indeksu)

Okresla zmiena ciagu znakoéw lub wyrzenie. Okréla, ktora struktura SCASE ma by
wykonywana zgodnie zggiem znakow tej zmiennej.

2. Program instructions (instrukcje programu)
Wykonuje instrukcje programu, gdy waitaciagu zmiennej indeksu réwnacgednej z wartsci
po instrukcji SVALUE.

Objasnienie
W przeciwigistwie do opisanej wczriej instrukcji CASE, warunek wykonania dla struktu
SCASE jest konfigurowany jakoagj znakéw. Patrz tede, CASE structure.

Jgli nie istnieje cig pasujcy do zmiennej indeksu, wykonywang isstrukcje programu po

instrukcji ANY. Jdli brak jest instrukcji ANY,zaden z krokéw w strukturze SCASE nie jest
wykonywany.
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[UWAGA]
Instrukcja ANY oraz jej instrukcje programu mdgy¢ pominkte.

Instrukcja ANY w omawianej strukturze o by uzyta tylko jeden raz. Instrukcja musi
si¢ znajdowa na kacu struktury.

Dwukropek “” po instrukcji wyraenie ANY mae by pominkte. Wprowadzajc
dwukropek, zawsze wstawiaj spagpo ANY. ANY: bez spacji jest traktowane jako
etykieta.

Zaréwno instrukcja ANY, jak i END mugdy¢ wprowadzane w osobnych wierszach.

Przykiad

W poniszym programie, i zmienna cigu znakéw $str réwna esiciagowi $a+'c’,
wykonywany jest program kontrolny procesu dzigdgjréwnolegle (PC). 3& zmienna cigu
znakow $str réwna siciagowi $a+"g”, wykonywany jest program pg.

SCASE $§str OF
SVALUE $a+'c”:
CALL pc

SVALUE $a+"g™:
CALL pg

END
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8.0 OPERATORY

W niniejszym rozdziale przedstawiono funkcje opm@wv w jkzyku AS. Operatory teas
uzywane w paiczeniu z poleceniami wprowadzanymi z ekranu (monttommands) oraz
instrukcjami programu (program instructions).

8.1 Operatory arytmetyczne

8.2 Operatory relacyjne

8.3 Operatory logiczne

8.4 Operatory binarne

8.5 Operatory wart@i przeksztatcenia
8.6 Operatory agu znakow
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8.1 OPERATORY ARYTMETYCZNE

Operatory arytmetyczne as wykorzystywane do wykonywania ogolnych oblicze
matematycznych.

Operator Funkcja Przyktad

+ Dodawanie =i+l

- Odejmowanie j=i-1

O Mnozenie i =iB

/ Dzielenie 1=1i/2

MOD Reszta i=iMOD2

A Potga I =i"3

Przykiad

=i+l Wartag¢ i plus 1 jest przypisana do i; npslie rowna st 5, do i zostanie

przypisane 6, jako wynik wytania i + 1.
I=iMOD 2 Jéli i jest rowne 5, operator wykonuje dziatanie 2 i przypisuje i resztl.

=i"3 Wartg¢ i° jest przypisywana do i. dei jest réwne 2, po lewej stronie

instrukcji do i1 przypisywane jest 8.
W przypadku dzielenia (/) i MOD (reszty)zycie O jako wartéci potazonej najbardziej na
prawo skutkuje wygpieniem b¢du.

Przyktad i=i/0
i=iMODO
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8.2 OPERATORY RELACYJNE

Operatory relacyjneaswzywane z takimi instrukcjami jak IF i WAIT, w celu emyfikacji

konfiguracji warunku.

Operator Funkcja Przyktad
< TRUE (1) (prawda), jéi wartos¢ po lewej jeS <
mniejsza od warkei po prawej J
S TRUE (1) (prawda), jéi wartos¢ po lewej jest Wsikszei S
od wartdci po prawej J
- TRUE (1) (prawda), j&i wartos¢ po lewej jest réwni<_.
B wartoici po prawej -
=< Jak powyej i=<j
- TRUE (1) (prawda), jéi wartas¢ po lewej jest Wsikszei o
B lub rowna wartéci po prawej -
=> Jak powyej i=> |
== TRUE (1) (prawda), jéli obie strony g réwne ==
<> TRUE (1) (prawda), jéli strony nie g sobie réwne <>
Przyktad

IF i<j GOTO 10

WAIT t==5

IF i+>100 GOTO 20

IF $a=="abc" GOTO 20

Jali j jest wicksze od i, (. instrukcja i<j jest prawdziwa),
program przechodzi do kroku oznaczonego etykiktbel) 10.
Jeli nie, wykonywany jest nagbny krok.

Jesli t przyjmuje warté¢ 5 (tj. t==5 jest prawg), program
przechodzi do nagtnego kroku, j@i nie, wykonanie program
jest zawieszane do momentu skonfigurowania warunku.

Jali i + ] jest wigksze od 100 (tj. wyteenie i + j > 100 jest
prawdziwe), program przechodzi do kroku oznaczoregkiet
(label) 20. Jdi nie, wykonywany jest nagbny krok.

Jeli $a jest rowne “abc” (fj. $a == “abc” jest pravide),
program przechodzi do kroku oznaczonego etykiktbel) 20.

Jeli nie, wykonywany jest nagbny krok
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8.3 OPERATORY LOGICZNE

Operatory logiczne assuzywane w takich operacjach logicznych, jak 0+1=114% 0+0=0
(logiczne OR (LUB)) lub 0x1=0, 1x1=1, 0x0=0 (logmezAND (I)). W gzyku AS istniej dwa
rodzaje operatoréw logicznych, operatory logiczraz dinarne.

Operatory logiczne niegsrzywane w obliczaniu warkai liczbowych, a przy oké&aniu prawdy
lub fatszu danej wartgoi lub wyrazenia. Jéi wartos¢ liczbowa jest O, przyjmuje &ize jest
falszywa - FALSE (OFF). Natomiast, wszystkim waciom r&nym od zera przypisuje ¢Si
prawd: - TRUE. Pamitaj, ze obliczenia, w ktérych aywany jest omawiany operator
w przypadku-1 dap wartaés¢ TRUE (prawda).

Operator Funkcja Przyktad
AND (1) Logiczne AND (1) i AND j
OR (LUB) Logiczne OR (LUB) iORj
XOR Wylaczapce logiczne OR (LUB) i XOR j
NOT (NIE) |Logiczne uzupetnienie NOT i
Przykiad
i AND j Wyznacza wart& logicznego AND pongidzy i i j. Zmienne i i | § zazwyczaj

wartasciami logicznymi, ale magby¢ takze liczbami rzeczywistymi. W takim
przypadku, wszystkim liczbom rzeczywistymzngm od O przypisuje si
prawc; - ON (TRUE).

[ | Wynik

0 0 0 (OFF)
0 not (nie) 0 0 (OFF)
not (nie) 0 0 0 (OFF)
not (nie) 0 not (nie) 0 | -1 (ON)

Wynik przyjmuje warté¢ ON (TRUE) tylko wtedy, gdy obie wada s3 prawdziwe - ON

(TRUE).
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iOR]j Wyznacza wart&@ logicznego OR pomdzy i i |.
[ j Wynik
0 0 0 (OFF)
0 not (nie) 0 -1 (ON)
not (nie)0 O -1 (ON)
not (nie) 0  not (nie) O -1 (ON)

Wynik przyjmuje warté¢ ON (TRUE) tylko wtedy, gdy obie wada s prawdziwe - ON
(TRUE) (lub kada z nich).

i XOR] Wyznacza wart& logicznego OR pomdzy i i|.
[ j Wynik
0 0 0 (OFF)
0 not (nie) O -1 (ON)
not (nie)0 O -1 (ON)
not (nie) 0  not (nie) 0 0 (OFF)

Wynik przyjmuje warté¢ ON (TRUE) tylko wtedy, gdy jedna z waséto jest prawdziwa - ON
(TRUE).

NOT i Wyznacza wart@& logicznego uzupetnienia i.

i | Wynik

0 -1 (ON)
not 0 (OFF)
(nie) 0

W systemie AS, logiczny status waxtolub wyrazenie mae by wyrazany w nasfpujacy
sposob:

True (prawda) not O (nie 0), ON, TRUE
False (fatlsz): 0, OFF, FALSE
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8.4 OPERATORY BINARNE

Binarne operatory logiczne wykoaupperacje logiczne dla kdego odpowiedniego bita dwdéch
wartaici liczbowych. Np., j&li liczba sklada si z 4 bitéw, obliczanedala wartcci: 0000, 0001,
0010, 0011, ...... , 1111 (W systemie AS, wéetdiczbowe sktadajsie z 32 bitow).

Wyrazenie binarne. | Wyrtaenie dziesitne
0000 0
0001 1
0010 2
0011 3
1111 15
Operator | Funkcja Przyktad
BOR Binarne OR (LUB) I BOR |
BAND Binarne AND (1) i BAND j
BXOR Binarne XOR i BXOR j
COM Binarne uzupetnienie COMi
Przyktad
i BORj Jeli i=5, j=9, wynik rowna s} 13.
i=5 0101
j=9 1001
1101=13
i BAND j Jdli =5, j=9, wynik réwna sj 1.
i=5 0101
j=9 1001
0001= 1
i BXOR Jali =5, j=9, wynik rowna s} 12.
i=5 0101
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=9 1001
1100=> 12

COMi Jali  i=5, wynik rowna st —6.
i=50... 0101
1... 1010= -6

8.5 OPERATORY WARTO SCI PRZEKSZTALCENIA

W systemie AS, operatory + + s3 wykorzystywane do okétania zi@onych wartéci
przeksztatcenia (wartoi XYZOAT). Pamktaj jednak,ze odmiennie i w przypadku zwyktego
dodawania lub odejmowania, prawo przemigonaie przypisuje prawdy (true) w przypadku
operacji przeksztalcenia. Wyenia arytmetyczne “ a + b” i “b + a’etla dawaly identyczny
wynik, natomiast “pose a + pose b” niekonieczrigzie rowne “pose b + pose a”. Dzieje ik,
poniewa w przypadku operacji przeksztaicenia brarge ppd uwag pozycje osi. Jak
w ponizszym przykfadzie:

al = (1000, 0, 0, 0, 0, 0)
a2=( 0,1000, 0, 60, 0, O)

al+a2 = (1000, 1000, 0,60, 0, 0) a2+al = (5866, 0,60, 0, O)
Y A
X
1866€ |- <
L ‘
. a
Y (o]
e 60 .
100C A ﬂ
1000 A 1000
a2 ) . /
a2 v
X
> X 50C
al 1000
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Operator Funkcja Przyktad

+ Dodawanie dwdéch wartoi przeksztatcenia pos.a+pos.b

- Odejmowanie dwoch wartoi przeksztatcenia | pos:pos.b

Przykiad
pos.a+pos.b pos.t
pos.a pos.a+pos.b
: b
pOS.&pos - pos.t
post T,

posS.a&pos.b

Operator przeksztatcenia=™ uzyty z pojedyncz wartccia (np. —pos.b) oznacza odwrain
wartagé¢ pos.b. Np., jdi wartos¢ przeksztalcenia pos.b okle ustawienie przedmiotu B
w odniesieniu do przedmiotu A, tepos.b okréla ustawienie przedmiotu A w odniesieniu do

przedmiotu B.
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W ponizszym przyktadzie, “holel” ma Byokreslony w odniesieniu do “partl” (zdefiniowanej
wczeniej). Mozna to uczyni przy pomocy zteonej wartdci przeksztatcenia partl+hole.

Przesu krokowo robota do ustawienia, ktére ma agefiniowane jako “holel” i wyucz go jako
“hole”, przy pomocy polecenia HERE.Z{vajac tego ustawienia (“hole”), nioa okrali¢
“holel”.

POINT holel = (partl)+hole

—partl+hole = hole

—partl
hole

Innym sposobem okétenia “holel”, bez sywania operatora—", jest napisanie “holel” na lewo
od wyrazenia w poleceniu POINT. Pasize polecenie tak okrdla “holel”.

POINT partl+holel = hole

holel

partl
partl+holel=hole
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8.6 OPERATORY CIAGU ZNAKOW

Operator | Funkcja Przykfad

+ taczy dwa cigi $a=$b + $c
Przyktad
$a=$b+$c taczy $b+$c i przypisuje tenagj do $a.

Jali  $b="abc”, $c="123", to $a rownasi‘abcl123”.
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DISTANCE (transformation value, transformation valu e) (warto$é
przeksztalcenia, warto $€ przeksztatcenia)

Funkcja
Oblicza odlegté¢ pomiedzy dwoma ustawieniami, ktérea swyrazone w wartéciach
przeksztatcenia.

Parametr
Transformation value - waié przeksztatcenia
Okresla nazwy dwoch wartei przeksztatcenia definiagych odlegiéé¢, ktdra ma by obliczona.

Objasnienie
Wskazuje w milimetrach odledté (distance) porgdzy dwoma ustawieniami. (Ustawienia raog
by¢ wprowadzone w dowolnym momencie)

Przyktad

k=DISTANCE(HERE,part) Oblicza odlegté¢ pomkdzy biezacym punktem centralnym
narzdzia (TCP), a ustawieniem “part” i zamienia wynik
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#PPOINT (jt1, jt2, jt3, jt4, jt5, jt6)

Funkcja

Wskazuje okrédone wartdci przesunicia osi.

Parametr

jtl

jt2 Okresla (w stopniach dla osi obrotowych) waddazdego kta.
it3

; Jeli nie okre&slono, przyjmowane jest 0.

jte

Objasnienie

Niniejsza funkcja wskazuje olglene wartdci przesunicia osi. Oznaczajone przesurcie
kazdej osi, od joint (osi) 1 do ostatniej (niekonieiezszéc)

[UWAGA]

Funkcja #PPOINT jest przetwarzana segnie w wartéciach przesugcia osi. Z tego wzgbu
na jej pocztku zawsze wprowadzaj “#”.

Przykiad
W ponizszym programie, joint @ 2 i 3 szécioosiowego robotaasprzesuwane o okflena
warta¢ z biezacego ustawienia.

HERE #ref Zapisuje w pamici biezace ustawienie.(#ref)
DECOMPOSE x[0]=#ref Rozktada kady komponent na elementy zmiennej
tablicowej x[0],...... X[5].

JMOVE #PPOINT (X[0], X[L]+a, x[2]-a/2, x[3], X[4], X[5])

W przypadku obu omawianych instrukcji otrzymujensyawienie jak w powiszym programie,

z tym wyjtkiem, ze obie osie nie porusaggic w tym samym czasie.

DRIVE 2, a, 100 Przesu jt2 o &.
DRIVE 3, -a/2, 100 Przesu jt3 0— a/2.
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SHIFT ( transformation values BY X shift, Y shift, Z shif  t)

Funkcja

Wskazuje wartsci przeksztatcenia ustawienia przesteto o odleght okreslona dla kadej osi
podstawowej (X,Y,Z) od ustawienia oklenego parametrem “transformation values” (wanito
przeksztatcenia).

Parametr
1. Transformation values - wast przeksztatcenia
Okresla ustawienie, ktore ma byrzesunjte w wartdciach przeksztatcenia.

2. X shift (przesunicie), Y shift (przesurtie), Z shift (przesuncie)

Okresla wartdci, ktore maj by¢ dodane do kalego elementu przeksztalcenia dlarego
powyzej. W przypadku pomikcia dowolnej wartéci, przyjmowane jest O.

Objasnienie

Wartasci X shift, Y shift, Z shift § dodawane do kalego elementu X, Y, Z danych waito

przeksztatcenia. Otrzymany wynik jest prezentowarwartcciach przeksztatcenia.

Przykiad
Jeli przeksztatcenie “x” przyjmuje waroi (200,150,100,10,20,30), to

POINT y=SHIFT(x BY 5, -5, 10)

“X” jest przesuwane o okflmna wartas¢ do (205,145,110,10,20,30) i te wadiosa przypisywane
zmiennej “y".
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9.3 FUNKCJE MATEMATYCZNE

ABS
SQRT

PI

SIN
CoS
ATAN2
RANDOM

Oblicza warté¢ bezwzgédm wyrazenia liczbowego.
Oblicza pierwiastek kwadratowy wyrenia liczbowego.
Oblicza statat

Oblicza warté¢ sinus.

Oblicza warté¢ cosinus.

Oblicza warté¢ arcus tangens.

Wskazuje losowo wybrany numer.
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ABS ( real value ) (warto $¢ rzeczywista)

SQRT ( real value ) (warto $¢ rzeczywista)

Pl

SIN ( real value ) (warto $¢ rzeczywista)

COS ( real value ) (warto $¢ rzeczywista)

ATAN2Z ( real valuel, real value 2 ) (warto $¢€ rzeczywista)

RANDOM
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Keyword (stowo .
Funkcja Przykiad
kluczowe)
ABS Oblicza warté¢ bezwzgédm wyrazenia liczbowego. ABS(\{a}Iue)
(wartgi¢)
SORT Oblicza pierwiastek kwadratowy wyenia liczbowego SQRT’(}/aIue)
(wartasé)
PI Obliczastater(3.1415...... ). Pl
SIN Oblicza warté¢ sinusa danegmta. SIN (wartGc)
COSs Oblicza warté¢ cosinusa danegata. COS (warté¢)
Oblicza warté¢ kata (w stopniach), ktorego tang{ATAN2(v1,v2)
ATAN2 rowna s¢ v1/v2.
RANDOM \{Vgszetla losowo wybrany numer w zakresid 0,0 d RANDOM
Przykiad
x=ABS(y) zamienia wart& |y| na x
X=SQRT(y) zamienia pierwiastek kwadratowy |y| na x
en=2[PI[t zamienia wynik 2r na en

Z=(SIN(x) * 2)+(COS(y) * 2)
slope=ATAN2(rise,run)
r=RANDOML10

zamienia wynik (sin(xf}-(cos(y)fna z
zamienia wynik tangetifrise/run) na slope
zamienia numer losowego wyboru od 0 do 10 nar
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11.0 PRZYKLADOWE PROGRAMY

W niniejszym rozdziale przedstawiono przykiadoweogpamy wykorzystujce opisane
wczesniej instrukcje i funkcjegzyka AS.

11.1 Konfiguracja pockowa programow

11.2 Paletyzacja

11.3 Zewntrzna blokada

11.4 Przeksztalcenie nadzia

11.4.1 Wartéci przeksztatcenia nagdzia-1 (gdy rozmiar nagglzia nie jest znany)
11.4.2 Wartéci przeksztatcenia nagdzia-2 (gdy rozmiar nagglzia jest znany)
11.5 Pozycje wzghne

11.5.1 Wykorzystanie pozycji wzginych

11.5.2 Przyktad programu wykorzystaggo pozycje wzgtine

11.6 Pozycje wzghne wykorzystujce funkcg FRAME

11.7 Ustawianie konfiguracji ramienia robota
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11.1 KONFIGURACJA POCZ ATKOWA PROGRAMOW

Przeprowadzenie porszych ustawie przed wykonaniem jakichkolwiek funkcji robota

utatwia programowanie.

- Przesti robota do pozycji domowej (patenie i pozycja).

- Zdefiniuj dla kadego zadania niezddne zmienne (np. w przypadku paletyzacji, ustaw
numery cesci dla kadej palety).

- Zainicjuj licznik, flag, itp.

- Ustaw dla zadania uktad wsp@dnych narzdzia.

- Ustaw dla zadania wsp&tdne globalne.

Y
100
®  (6)-f-x
150
(@) %
150
(1) @
Start Pallet
X

W powyzszym przyktadzie cgci sa paletyzowane w kolejdci od (1) do (6). W tym
przypadku do konfiguracji pogikowej powinien by uzyty program jak poriej. W tym
przyktadzie paleta jest ustawiona rownolegle dodkrzpdnych globalnych robota.

1 BASE NULL ;okresla uktad wspétrzednych globalnych robota (NULL)

2 TOOL tooll ;przeksztatcenie narzedzia (tooll)*

3 row.max=3 ;3 szeregi

4 col.max=2 ;2 kolumny

5 xs=100 ;ustawia odlegtos$¢ alokacji we wspotrzednych X (AX=100mm).
6 ys=150 ;ustawia odlegto$¢ alokacji we wspétrzednych Y (AY=150mm).
7 POINT put=start ;zastepuje warto$¢ pose(1) - pozycji(1) wprowadzong zmienna.
8 OPENI ;otwiera chwytak narzedzia.

9 HOME ;przesuwa do pozycji wyjsciowej (home pose).**

Uwaga Wartas¢ przeksztalcenia nagdzia (tool 1) powinna hy zdefiniowana przed
rozpoczciem przeksztatcania.
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Uwaga "~ Punkt pocatkowy (HOME) powinien by okreslony przed rozpocxiem
przesuwania.
11.2 PALETYZACJA

W niniejszym przyktadzie &&ci sa zbierane z podajnika i umieszczane na paletacizech
szeregach (w odlegioi 110 mm) i czterech kolumnach (w odlegio 90 mm). W celu
uproszczenia objaien, zarébwno paleta, jak i egci umieszczone na nieja sustawione
rownolegle do ptaszczyzny XY wspdidnych globalnych robota. Pomitw takze proceduy
synchronizacji podajnika i robota z wykorzystanienewrgtrznych sygnatow we/wy
(instrukcje SWAIT, SIGNAL, itp.).

Parts Feeder

O | #a
Pallet

© (0 (1 (12--

110

B © @ -

Robot 110
start [™~(1) (@) (3)  (4F--f-

90 90 90

- Paleta jest ustawiona rownolegle do ptaszczyzviywspotrzdnych globalnych.
- Ustawienie #a (Podajnik i) i ustawienie “start” (gdzie umieszczona jestrpisza czsé)
musz by¢ okreslone przed wykonaniem programu.
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Przyktadowy program
.PROGRAM palletize

; konfiguracja poczatkowa (3 szeregi, 4 kolumny, AX=90, AY=110, itp.)
row.max=3
col.max=4
xs=90
ys=110
SPEED 100 ALWAYS
ACCURACY 100 ALWAYS
POINT put=start
OPENI
; Start paletyzacji
FORrow=1 TO row.max
FOR col=1 TO col.max
JAPPRO #a,100
SPEED 30
ACCURACY 1 Zbiera czesci z podajnika.
LMOVE #a
CLOSEI
LDEPART 200
JAPPRO put, 200
SPEED 30
ACCURACY 1 Umieszcza czesci na palecie.
LMOVE put
OPENI
LDEPART 200
; Oblicza ustawienia czesci w nastepnym szeregu.
POINT put=SHIFT(put BY xs, 0,0)
END
; Oblicza ustawienia czesci w nastepnej kolumnie.
POINT put=SHIFT(start by 0,ys*row, 0)
END
.END
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11.3 ZEWNETRZNA BLOKADA (INTERLOCKING)

W niniejszym przykladzie przedstawiono ope¢acprzeprowadzan synchronicznie
z uradzeniem zewgtrznym. Program ten wykorzystuje instrukcje: SIGNAE, SWAIT,
ONI, IGNORE.

1. W podajniku cgici (Parts Feeder) ustawiang w kolejnaci losowej dwa rodzaje ezci
(parts) - Ai B. (Gotowy sygnat wagia dla zestawu: IN1)
2. Robot zbiera @%ci z podajnika i ustawia je na stacji badawczep(ihg Station).
(Gotowy sygnat wy4cia dla zestawu:0OUT1)
3. Na stacji badawczej ¢xi 53 klasyfikowane jako A, B oraz jako innezri lub B.
Gotowy sygnat wepia dla testu: IN2
Klasyfikacja sygnatu wégia dla czsci: IN3, IN4
(IN3,IN4)=(1,0) : c&s¢cA
(IN3,IN4)=(0,1) : cgsB
(IN3,IN4)=(0,0) lub (2,1) : Inne
4. Robot umieszcza exi zgodnie z klasyfikagjkazdej z nich.

Jeili w czasie, gdy robot zbiera € z podajnika i przenosi do stacji badawczej, pogasii
problem zwizany ze stagjbadawca, program jest natychmiast zatrzymywany i rozgiany
do podprogramu standardowego do wykrywania i usiavasterek. IN7 jest zewtrznym

sygnatem wejcia odpowiednim dla wysgpienia problemu. Sygnat IN6 jest wprowadzany po

ukonczeniu wykrywania i usuwania usterek, a robot wzaawykonywanie natychmiast po
wejsciu sygnatu.

Program shiacy do wykonywania powiszej operacji nosi nazw MAIN, natomiast
podprogram standardowy EMERGENCY.
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test
O Testing Station
a
O = Cze$¢ A
Parts Fpeae:er A Cb) = Czes¢ B
O
> o
Robot © Inne
Przyktadowy program
; Okresl zmienne
set.end =1001 ;sygnat dla gotowego zestawu (IN1) nosi nazwe
set.end
test.end =1002 ;sygnat dla gotowego testu (IN2) nosi nazwe test.end
a.part =1003 ;sygnat dla cze$ci A (IN3) nosi nazwe a.part
b.part =1004 ;sygnat dla czeéci B (IN4) nosi nazwe b.part
retry =1006 ;sygnat dla rozwigzanego problemu (IN6) nosi nazwe
retry
fault=1007 ;sygnat dla problemu (IN7) nosi nazwe fault
test.start=1 ;sygnat dla startu testu (IN2) nosi nazwe test.start
.PROGRAM main()
OPENI
10 JAPPRO part,100
ONI fault CALL emergency ;monitoruje pod katem wystgpienia sygnatu bledu i po
jego wykryciu przeskakuje do awaryjnego podprogramu
standardowego.
SWAIT set.end ;oczekuje na ustawienie czesci w podajniku.
LMOVEpart ;przesuwa do czeéci (Parts Feeder).
CLOSEI
LDEPART 100
JAPPRO test,100 ;przenosi czesé do stacji badawczej (Testing Station).
LMOVEtest
BREAK
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IGNORE fault ;zatrzymuje monitoring dla sygnatu IN7 (fault - btad).
SIGNAL test.start ;wilgcza sygnat test.start.

TWAIT 1.0

SWAIT test.end ;oczekuje do zakonczenia testu.

JDEPART 100

SIGNAL -test.start;wylgcza sygnat test.start.

IF SIG(a.part,-b.part) GOTO 20 ;w przypadku czesci A, przeskakuje do label 20.
IF SIG(-a.part,b.part) GOTO 30 ;:w przypadku czesci B, przeskakuje do label 30.
POINT n=r ;jesli nie jest to A, ani B, przenosi cze$¢ do r.
GOTO 40

20 POINT n=a ;okresla miejsce potozenia czesci A.

GOTO 40

30 POINT n=b ;okresla miejsce potozenia czesci B.

40 JAPPRO n,100 ;przenosi czesc¢ do jej ustawienia.

LMOVEN

OPENI

LDEPART 100

GOTO 10

.END

.PROGRAM emergency()

PRINT "*ERROR**" ;wysyta komunikat bledu na terminal.

SWAIT retry ;oczekuje na rozwigzanie problemu.

ONI  fault CALL emergency ;ponownie rozpoczyna monitoring pod katem biedu.
RETURN ;powraca do gtébwnego programu.

.END
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11.4 PRZEKSZATLCENIA NARZ EDZIA

W sekcji tej wyjaniono, w jaki sposob uzyskavartasci przeksztatcenia nagdzia i utworzy,
z ich wykorzystaniem, program.

11.41 WARTOSCI PRZEKSZATLCENIA NARZEDZIA-1 (GDY ROZMIAR
NARZEDZIA NIE JEST ZNANY)

Gdy rozmiar nargzia nie jest znany ze wzglu na jego niepgrczny ksztalt, wartei
przeksztalcenia nagdzia mana oblicz¢ w sposdb przedstawiony paej. OG5 Z

wspotrzdnych globalnych jest ustawiona prostopadle doquadt

1. Wybierz przedmiot posiadaly ostry punkt. Ustaw ka@owke przedmiotu w taki sposob,
aby wskazywata prosto w gorPunkt ten bdzie stanowit punkt odniesienia (reference

point) “r”.
]

Punkt odniesienia r

2. Przesua robota krokowo w taki sposéb, aby kotnierz robdtg odwrécony w dot.
Nastpnie wprowad nastpujace polecenia w trybie odtwarzania:

>SPEED 10 [
>TOOL NULL [ ;ustawia wspotrzedne wyjsciowe narzedzia.
>DO ALIGN [ ;ustawia w linii 0$ narzedzia Z z osig podstawy Z.

3. Uzywajac trybu podstawowego (Base Mode) przekmkowo robota w taki sposob, aby
srodek kotnierza byt prostopadly w stosunku do punétiniesienia. Nagbnie przesa
krokowo robota tylko wzdtwspétrzdnych globalnych X, Y, Z. Wprowadak pongej,
tak ze wart@gci przeksztatcenia dla tego ustawierigszypisane do zmiennej “a”:

>HERE a [J

a e ‘ Punkt odniesienia r

Base coordinates -

wspotrzedne globalne 11-8
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4. Zamocuj nargdzie do kotnierza i przesukrokowo punkt centralny nagdzia (TCP) do
punktu odniesienia w taki sposéb, alByZonowego uktadu wspokgnych narzdzia byta
prostopadta do osi X i Y wspékdnych globalnych.

Wprowad: jak poniej, aby wyuczy wartaci przeksztatcenia tego ustawienia jako

wartosci ztozone “a+b™:
>HERE a+b [J

B

-7\ Punkt odniesienia r

a+b

Base coordinates - wspotrzedne globalne

5. Na podstawie tych wado ztozonych, wartéci przeksztatcenia nagdzia mog byc
odczytane jako “-b”. Wprowad
>POINT t=-b [J
Przypisuje to wart& —b do zmiennej t .

6. Okr&l przeksztalcenie nagdzia jako t.
>TOOL t [

7. Aby sprawdzi, wprowad jak poniej:
>DO JMOVE r [J
Koncéwka narzdzia powinna przesuat sic do punktu odniesienia r.

Po okrgleniu przeksztatcenia namdzia, & do jego zmiany, wszystkie dziatania opierag
na nim.

11.4.2 WARTOSCI PRZEKSZATLCENIA NARZEDZIA-2 (GDY ROZMIAR
NARZEDZIA JEST ZNANY)

Gdy rozmiar nargzia jest znany, warfoi przeksztalcenia nagdzia mana uzyska
W SposOb przedstawiony pasj. Wartgci okreslone w omawianej procedurze sasadniczo
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bardziej precyzyjne od tych uzyskanych w poprzgdmecedurze. (Patrz wgj 11.4.1)

|
z 55 Y i

Osie XYZ, na rysunku powgj, wyrazaja wspotrzdne wygciowe narzdzia. Ponisza
procedura ustawia punkt patzowy uktadu wspoétrgdnych narzdzia na dziobie palnika
(torch tip) a @ Z w tym samym kierunku co palnik (torch).

(1)Okresl zmienmy przeksztatcenia nagdzia “torch”, wywajac polecenia POINT:

>POINT torch U

X Y Z O A
0 0 0 0 0 0
Change
>-30, 0, 200, 0, 35,0 [
X Y Z (@] A T
-30 0 200 0 35 0
Change [

>

(2) Okrel wartas¢ przeksztatcenia nagdzia, wywajac zmiennej “torch”.
>TOOL torch [
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11.5 POZYCJE WZGLEDNE
11.5.1 WYKORZYSTANIE USTAWIE N (POZYCJI) WZGLEDNYCH

Ustawienie mee byt okreslone wzgédem punktu odniesienia. Dokonajkonfiguracji w ten
sSposob, relacja pordzy ustawieniem, a punktem odniesienia pozostaéa,shawet po
ponownym zdefiniowaniu punktu odniesienia.

Np., po wyuczeniu czterech rogéw stotu, relacjayppzpomicdzy robotem, a stolem zmienia
sie w zaleznosci od ich potaenia. Jednak dopoki ksztatt stotu pozostaje nieaioig, relacje
czterech rogbéw pozostapiezmienione. Dlatego zejesli jeden z rogéw jest wyuczony jako
punkt odniesienia dla okdkania relacji w pozycjonowaniu bezwzghym pome¢dzy robotem
a stolem, a pozostate rogi wyuczone w odniesieniu do pierwszego rogsli gtot zostanie
przeniesiony, ponownie zdefiniowanydzie musiat b§ tylko punkt odniesienia.

Przyktad a a+b Uczenie
o——®
o >HERE a[
pa >HERE a+b [J
v >HERE a+c [J
7/ @o<—— O
L a+d a+c >HERE a+d L]
~ X Program
Z Tl . JMOVE a
\.\am LMOVE a+b
@
LMOVE a+c
LMOVE a+d
® LMOVE a
a+d\.
atc (Q\)
atb
Y ~S
Na rysunku (A) po prawej punkt odniesienia a i
ztozone wartdci przeksztatcenia innych rogow
X

sa wyuczone. Nagpnie na rysunku (B) punkt odniesienia 7.
jest okrélony ponownie. Jdi pozycja kici robota arc
nie jest ustawiona ponownie (tj. pozostaje takassaak pozycjaw
(A)), robot kzdzie s¢ poruszat po trajektorii linii aigte].

J&ili robot ma poruszasie wzdhuz linii punktowej,

niezlezdne jest ponowne zdefiniowanie pozycji i padaia.
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11.5.2 PRZYKLAD PROGRAMU WYKORZYSTUJ ACEGO POZYCJE WZGLEDNE

W tym przykitadzie czci sa paletyzowane jak w poprzednim, z tyia wykorzystywane s
dwie palety. Paletyasumieszczane osobno, jednak relacja poay punktem odniesienia a
miejscami, w ktdrych majby¢ potazone palety s takie same na kdej z palet. Operacja ta
ustawia cgsci z podajnika (Parts Feeder) na palecie (Palletp@d ustawieniu szeiu czsci,
robot wykonuje to samo w odniesieniu do palety Borfiingto procedug synchronizaciji
z podajnikiem cgsci).

Parts Feeder

Pallet A
O #a
4 () 6y-F
v 150
Mm @ @
a start
/
Pallet B

X

@ 6 ©-
ISO

Robot
b M @ @

Ustawienia do wyuczenia
#a : ustawienie, w ktérym robot zbieraggzi z podajnika
a :ustawienie odniesienia na palecie A
b :ustawienie odniesienia na palecie B
start : ustawienie pierwszej e¢gci na palecie, w odniesieniu do punktu odniesienia
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Przyktadowy program
.PROGRAM relative.test
; Konfiguracja poczatkowa (2 szeregi, 3 kolumny, AX=90, AY=50, itp.)
row.max=2
col.max=3
xs=90
ys=50
OPENI
flg=0 ; flg=0 : Pallet A, flg=1 : Pallet B
POINT pallet=a
; start paletyzacji
10 POINT put=start
FOR rowl TO row.max
FOR col=1 TO col.max
JAPPRO #a,100
LMOVE #a zbiera czesci z podajnika.
CLOSEI
LDEPART 100
POINT  put_pt=pallet+put
JAPPRO put pt,200
LMOVE put pt umieszcza czesci na
OPENI
LDEPART 200

palecie

nastepnej

POINT put=SHIFT(put BY xs,0,0) ;odnajduje  potozenie czesci w
kolumnie.

END

POINT put=SHIFT(start BY 0,ys*row,0) ;odnajduje potozenie czesci w nastepnej kolumnie

END

IF flg<>0 GOTO 30 ; przejscie do procedury koncowej po zakonczeniu palety B (flg=1)

flg=1

POINT pallet=b ;okresla ustawienie odniesienia palety B.

GOTO 10

30 TYPE "*** end ***"

STOP

.END
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11.6 POZYCJE WZGLEDNE WYKORZYSTUJACE FUNKCJE FRAME

W przyktadzie z sekcji 11.5.1, podczas ponownegbnisvania ustawienia odniesienia,
pozycja kici musi by poprawna. Ji wykorzystywana jest funkcja FRAME, nie jest to
konieczne. Aby zdefiniowa wartas¢ przeksztatcenia uktadu wspdddnych, przeprowad
uczenie czterech punktow (b, c, d, e). Punkty bokisslaja kierunek osi X, trzeci punkt d
okresla ptaszczyza XY, a punkt e punkt poatkowy. Po przeprowadzeniu uczenia punktow,
wprowad: nastpujace polecenia:

POINT a=FRAME(b,c,d,e)

Nastpnie, jako zmienna “a@”, definiowana wzgledne wspétrzdne. Wartéci XYZ okreslaja
pozyck punktu pocztkowego wspoétrzdnych wzgeédnych, natomiast wargoi katow OAT (O,
A, T = Orientation, Azimuth, Tool) wskazupozycg wspotrzdnych wzgédnych.

Wszystkie ustawienia dokonane na podstawie wsgdigch wzgédnych leda dalej
wyrazane jako ustawienie Q dlepotozenie palety zmienia i ponownie przeprowad

uczenie b, c, d, e, aby zdefiniofva w identyczny sposob jak powej.

Wspotrzdne wzgédne zdefiniowane przy pomocy funkcji FRAME sakze nazywane
wspotrzdnymi FRAME.

W ponizszym programie przyktadowym, operacja identyczria pezedstawiona w sekcji
11.5.2 jest przeprowadzana z wykorzystaniem wspdingch FRAME.
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Parts Feeder

O |#a Pallet A

org
Y X
SR x

Pallet B
Robot y
X
org

Pierwsza procedura gl paletyzacji cgsci na palecie A. Przeprowadzane jest uczenie trzech
naraznikbw na palecie, jednego jako punktu pgikpwego, nagpnego jako punktu na osi X

a kolejnego jako punktu na osi Y (patrz rysunek ymj). Wykonaj poniszy program, aby
przeprowadzi paletyzacj na palecie A ( zauwaze po okréleniu punktow, pozostata e&
programu jest identyczna z poprzednim programemykpdowym). Aby wykona
paletyzac; na palecie B, ponownie przeprowadczenie trzech natnikdéw i wykonaj ten
sam program. Wspékdne FRAME zostan zdefiniowane ponownie, a €zi beda
paletyzowane na palecie B i A.

Przyktadowy program
.PROGRAM frame.test

; Konfiguracja poczatkowa (2 szeregi, 3 kolumny, AX=90, AY=50, itp.)

row.max=2

col.max=3

xs=90

yx=50

OPENI

POINT pallet=FRAME(org,x,y,org) ;okresla wspotrzedne FRAME palety

; (3 punkty: dla punktu poczatkowego, dla osi X/Y)
POINT put=start ; Start paletyzacji
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kolumnie.

FORrow=1 TO row.max

FOR col=1 TO col.max

JAPPRO #a,100

LMOVE #a

CLOSEI Zbiera czesci z palety.
LDEPART 100

POINT put_pt=pallet+put

JAPPRO put pt,200

LMOVE put_pt Umieszcza czesci na palecie.
OPENI

LDEPART 200

POINT put=SHIFT(put BY xs,0,0) ;odnajduje potozenie czesci w nastepnej kolumnie.
END

POINT  put=SHIFT(startBY 0,ys*row,0) ;odnajduje potozenie czesci w nastepnej
END

STOP
.END
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11.7 USTAWIANIE KONFIGURACJI RAMIENIA ROBOTA

Wigkszas¢ robotow posiada szé osi i kiedy ustawienie jest uczone z wykorzystamie
wartasci przesungcia osi, podawana jest waftoprzesunicia kazdej z széciu osi, takze
ustawienie robota jest olitane w sposob niepowtarzalny. Z drugiej stronydiiestawienie
jest okrélane z wykorzystaniem waldo przeksztalcenia, w niektérych przypadkach,
w zaleznosci od konfiguracji ramienia robota, ggej niz jeden zestaw warfoi osi daje to
samo ustawienie ok§lene przez jedm warta¢ przeksztatcenia. W systemie AS robot,
zasadniczo, zachowuje konfiguracpoprzedniego dziatania i nie jest konieczna zmiana
konfiguracji robota. Jednak, w poniszych przypadkach, konfiguracja robota powinna by
okreslona przez instrukejkonfiguracji:
1. Kiedy robot porusza ei z punktu, posiada¢ niejasm konfiguracg, do punktu
wyuczonego przez warlo przeksztatcenia.
2. Gdy pita ¢ (0$ zgicta) przechodzi przez punkt patizowy (0°) w konfiguracji kici SBS.
(SBS: swivel - obrot, bend - zgiie, swivel - obrot)

Np. na rysunku po prawej, J ha
jesli ustawienie #a jest okéane konfiguragi ABOVE,
rezultatem instrukcji JIMOVE beldlzie
ABOVE (linia punktowa na rysunku), nawetljeustawienie b jes
jest pocatkowo okrglone BELOW.

JMOVE #a

JMOVE b

W ten sam sposob . dje#a jest okrélane UWRIST (JT5>0),
konfiguracja w ustawieniu bedzie UWRIST, niezaleie
od konfiguracji z momentu przeprowadzania uczestawienia.

Aby rozwigzat ten problem, musisz zmignkonfiguracg robota w czasie jego ruchu. Zréb to
wykonujac instrukcg konfiguracji po zakaczeniu instrukcji ruchu osi w punkcie okienym
wartasciami przeksztatcenia (instrukcje ruchu z interpplaosiona: JMOVE, JAPPRO,
JDEPART, DRIVEItp.). Wymieniono tutaj sZ@ instrukcji konfiguracji, w oknie uwagi na
nastpnych stronach przedstawiono zakprzyktadowy program.

LEFTY, RIGHTY

Ustawiap pozycg pierwszych trzech osi (JT1, JT2, JT3) robota. LEKresla konfiguracg
ramienia przypominaga lewe ram¢ cztowieka, RIGHTY prawe rargicztowieka.
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LEFTY RIGHTY

ABOVE, BELOW
Ustawia robota w takiej konfiguracjte trzecia ¢ (JT3) znajduje siw wyzszym potaeniu
(ABOVE) lub w nizszym (BELOW).

ABOVE BELOW

UWRIST, DWRIST
Ustawia robota w takiej konfiguracjie wart@¢ piatej osi (JT5) jest dodatnia (UWRIST) lub
ujemna (DWRIST) przy tej samej pozycji powierzckainierza narzdzia.

UWRIST DWRIST
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54

1. Zasadniczo, instrukcja konfiguracy 1ne vlp’fywa wartd@ci przesungcia osi (ustawienia
posiadajce nazwy z #) i robot przesuwa 9I0 wyuczonego pof@nia w wyuczonej
pozycji. Jednake, skutkuje to kidem podczas ruchu robota z interpalatipiowa
pomiedzy ustawieniami, gdzie konfiguracja na pagtkm rézni sie od konfiguracji punktd
docelowego.

2. Robot nie reaguje w sposob natychmiastowy naukge konfiguraciji. Konfiguracia
zmienia s¢ podczas wykonywania ruchu z interpotagsiova (JMOVE, JAPPRO
JDEPART, DRIVE, itp.).

3. W regularnych programach, konfiguracja nie mgi zmieniana za wyikiem, gdy
wymaga tego ok&tony cel. Instrukcje konfiguracjiaswykorzystywane w nagbujacych
przypadkach:

(1) Gdy program nie zaczynagsod instrukcji ruchu przesuwgjej robota do ustawienja
okreslonego przez wartmi przesunicia osi, instrukcja konfiguracji powinna o)
zapisana na pogtku programu, aby okéé¢ pozycg robota.

~

(2) Gdy instrukcja JAPPRO jestzywana w podany e sposob, nafy wykorzysta
instrukcg konfiguraciji:

JMOVE a
JAPPRO #b,100
JMOVE #b

Pozycja naspujaca po instrukcji ruchuJAPPRO #b,100” moze, zgodnie z konfiguragj
poprzedniego ruchu, z6i¢ sic od pozycji w #b. i pozycja kici (+ kata JT5) jest
odmienna, wykonanie kolejnego krokuMOVE #b”, moze powodowd znaczia rotacg
osi JT4 i JT6. Aby tego unilgd, musisz wykon& uczenie ustawienia 100 mm pakey
ustawienia #b jako #bb y¢ instrukcji IMOVE.

JMOVE a

JMOVE #bb

JMOVE #b

Innym sposobem na unikgie odchylenia na osiach JT4 i JT6 jest élaeie kierunku
kisci, z wykorzystaniem instrukcji konfiguracji. W tymprzyktadzie, w odniesieniu do
konfiguracji w #b zaktada swartas¢ UWRIST (wart@¢ osi JT5 jest dodatnia).

JMOVE a

UWRIST

JAPPRO #b,100

JMOVE #b

Pozycja kici osi zmienia € na UWRIST po wykonaniuJAPPRO #b, 100", unikajac
w ten sposob niepotrzebnej rotacji osi 4 i 6 podazgkonania IMOVE #b”.
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ZAL ACZNIK 5 KATY EULERA (O, A, T = ORIENTATION, AZIMUTH, TOOL)

Z\

Pozycja uktadu wspokinychZ ( x,y,z) w odniesieniu do uktadu wspatdnych globalnyctz

( X,Y,Z ) jest zazwyczaj wyrana przy pomocy#ow Eulera (O, A, T = Orientation, Azimuth,

Tool). Jak zaprezentowano na paagym rysunku, trzy &y mog by¢ okreslone w nasfpujacy
sposéb. Na powgzym rysunku dwa uktady wspdéédnych

> (xy,z) orazz ( X,Y,Z ) posiada wspolny punkt poczkowy.

O: Kat pomkdzy ptaszczyznZz a XZ
A: Kat pomkdzy ptaszczyzpnosh z a Z
T: Kat pomkdzy osi x a osi X"
Os X" znajduje si na ptaszcznie Zz, natomiastdt pomigdzy & oSk a osy z wynosi 90.

Omawiane trzy #y stanowd rownoczénie katy ruchow obrotowych uktadu wspoddnych
globalnychZ(X,Y,Z) niezkednych do osigniccia zbienadsci z uktadem wspokgnychZ(x,y,z).
Aby uzysk@& omawiany wynik, kolejn& ruchéw obrotowych nie nie zostéa zmieniona.

1. Ruch obrotowy O uktadu wspd&nych (X,Y,Z) wokot osi Z. (Przesuwa(X,Y,Z) do
>(X".Y",2).)

2. Ruch obrotowy A uktadu wspéanych>(X',Y',Z) wokét' osi Y. (Przesuwa(X',Y',Z) do
>(X",Y'",2).)

3. Ruch obrotowy T uktadu wspodanych Z(X",Y',z) wokét osi z. (Przesuwza(X",Y',z) do
2(x,y,2).)
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Ponadto, omawiane zagadnienie zoby rozpatrywane w kategoriach wsp@linych
biegunowych. Jdi punkt P, znajdujcy sk na osi z w odlegkei d od punktu pocgkowego, jest
zapisany jako (d, A, O), to O i A w waftmach oznaczanych przez ten uktad wspdlngch
rowna s¢ opisanym powsej O i A. Kierunek osi z jest wytany przez te dwie wagoi.
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