Laboratorium: Techniki automatyzaciji Il
Instytut Inzynierii Mechanicznej

Nr ¢wiczenia: |Temat: . Data:
2 Manipulator robotyczny — podstawy sterowania.
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1. Cel ¢wiczenia:
Celem ¢wiczenia jest praktyczne zapoznanie z metodg sterowania ruchem manipulatora robotycznego

poprzez zaprogramowanie odpowiednich trajektorii ruchdéw robota.

2. Przebieg éwiczenia.
(1) Zapozna¢ si¢ z instrukcjg manipulatora oraz oprogramowania sterujacego,

(2) Zapoznac¢ si¢ z budowa robota, wykona¢ szkic uktadu kinematycznego.
(3) Sprawdzi¢ podiaczenie sterownika z komputerem oraz zasilanie sterownika:
» przewod USB polaczenie sterownika z komputerem,
* przewdd zasilania serwomechanizmow (zasilacz),
(4) Uruchomi¢ komputer i aplikacje Maestro Control Center
(5) Ustanowi¢ potaczenie sterownika z aplikacjag Maestro Control Center (lista rozw.: connected to:)
(6) Wiaczy¢ poszczegdlne kanaly (pole wyboru Enabled na karcie Status)
(7) Sprawdzi¢ ustawienia, predkosci 1 przyspieszen (wartosci na rysunku karty Status)
(8) Sprawdzi¢ dziatanie serw przy roznych wartos$ciach predkosci oraz przyspieszen (uwaga: ustawienie
wartosci 0 powoduje dziatanie z maksymalnymi predko$ciami oraz przyspieszeniami)
9) Zaprogramowac robota do realizacji zadania manipulacyjnego zdefiniowanego przez prowadzacego.
(10)  Przetestowac dziatanie programu wprowadzi¢ modyfikacje dla uzyskania ptynnosci ruchow.
(11) Koncowg posta¢ programu zapisa¢ do w postaci pliku tekstowego (menu: File-Save settings file,)
Nazwe pliku wpisa¢ do sprawozdania (na koncu).

uwaga: w pierwszej linii skryptu dopisa¢ znak # oraz nazwiska studentow realizujacych ¢wiczenie).

3. Schemat ukladu kinematycznego manipulatora
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4. Opis / schemat zadania manipulacyjnego.
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5. Whnioski / podsumowanie

nazwa pliku programu: ...
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