PROGRAMOWANIE OPERACJI POWTARZALNYCH

ZADANIE ROBOTA

Robot jest wyposazony w chwytak dwupalczasty, ktorego parametry oraz sposéb montazu do interfejsu
mechanicznego (orientacja w uktadzie narzedzia) zostaty przedstawione na rys. 1. Zadaniem robota jest
przenoszenie dwoch identycznych detali (rys. 2) pomiedzy trzema stanowiskami (A, B, C) realizujac
kolejno ruchy 1, 2, i 3 zgodnie z rys. 3 (wspoirzgdne zostaty okreslone wzgledem uktadu podstawy robota).
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Rys. 3. Zadanie robota

WERSJA PODSTAWOWA

Sekwencja ,,PrzedUruchomieniem”

Sekcja programu uruchomiona raz, gdy program jest uruchamiany. Sekwencje mozna doda¢ ustawiajgc
opcje ,,Dodaj sekwencj¢ przed uruchomieniem” w wezle ,,Program robota”.

v PrzedUruchomieniem
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"P RuchJd

@ start
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PROGRAMOWANIE OPERACJI POWTARZALNYCH

Sekwencja ,,Program robota”

Program robota moze by¢ realizowany w nieskonczonej petli, jesli w wezle ,,Program robota” zostanie
wybrana opcja ,,Program zapetla si¢ w nieskonczonos¢”.
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WERSJA Z PODPROGRAMAMI — uzycie wezta PodProgram

Sekwencja ,,PrzedUruchomieniem” — bez zmian

v Program robota
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WEZEL KOMENTARZ

Wezel umieszczony jest w grupie ,,Podstawowe”. Po wstawieniu w drzewie programu pojawia si¢ wezel

oznaczony symbolem ', wezel pozwala na opis fragmentu programu co zwigksza jego czytelnosc.

v Program robota
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WERSJA Z PODPROGRAMAMI — Uzycie zmiennego punktu orientacyjnego

Zmienny punkt orientacyjny to punkt orientacyjny, ktory jest zapisany w zmiennej. Zmienne tworzone sg
za pomocg wezta Przypisanie umieszczonego w grupie ,,Zaawansowane”. Po wstawieniu w drzewie

programu wezet oznaczony jest symbolem =)

Typy zmiennych dostepne w sterowniku robota zostaty zestawione w tabelce.

Typ Zakres Uwagi Przyklad
logiczny True, False wartosci prawda i falsz | = stop := True
Howit od -2147483648 licsby calkowit S
CatkKOwW1 1Cz CatkKowlite - =
Y| do 2147483647 Y = yb=2
Zmienno liczby rzeczywiste - =
przecinkowy y yw =— dystans :=25.4
faficuchy ciaggi znakow o — "
znakowe ag =— info:="A>B
budowane z wartosci
_ liczbowych lub == q:=[0, 3.14, 1.57, -1.57, 0, 3.14]
listy logicznych, mozna na —
nich wykonywac == A:=[[1,2],[3,4].[5.6]]
operacje macierzowe!
ozveie stuza do opisu pozy = B
pozycj robota? == P1:=p[-.240,-.600,.150,.0,3.14,.0]

! elementy listy moga by¢ odczytywane i zapisywane pojedynczo, dostep do elementu umozliwia

odwotanie lista[nr], gdzie nr okresla pozycje elementu (pozycje numerowane sg od zera), np.:

== bark := q[1]

2 poza opisywana jest 6-elementowym wektorem, ktorego pierwsze 3 elementy opisuja pozycije, ostatnie 3

elementy opisuja orientacja podang w postaci wektora obrotu (konwersje mozna przeprowadzi¢ np. za

pomocg https://tools.glowbuzzer.com/rotationconverter) .
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Sekcja ,,Przed uruchomieniem”

v PrzedUruchomieniem
| .

== A := p[.050, -.600,
=B := p[-.240, -.600,
*=C := p[-.240, -.250,
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.150,
.150,
.150,

-2.2214, 2.2214, .0]
.0, 3.1415, .0]
2.2214, 2.2214, .0]

v Program robota
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