LABORATORIUM 09

LABORATORIUM 09
PROGRAMOWANIE OPERACJI POWTARZALNYCH

Cel zajec¢

Wykorzystanie procedur do definiowania operacji powtarzanych wielokrotnie w czasie jednego cyklu.

Materialy do przygotowania
o Kurs programowania robotéw UR ,, Sciezka podstawowa e-series”’

Modut 3. Podstawy konfigurowania narzgdzia,
Modut 4. Programowanie ruchéw.

o USER MANUAL - UR10E E-SERIES (link na stronie przedmiotu)
Punkt 24.11.2. Ustalony punkt orientacyjny (bez mieszania z promieniem),

Punkt 24.11.5. Kierunek,

Punkt 24.11.6. Az,

Punkt 24.11.7. Az do kontaktu z narzedziem,
Punkt 24.12.3. PodPorgram .

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) pomigdzy trzema stanowiskami (A, B, C) realizujac
kolejno ruchy 1, 2, i 3 zgodnie z rys. 3 (wspotrzedne zostaty okreslone wzgledem uktadu podstawy robota).
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Cwiczenia czesé 1. (do wykonania przed zajeciami)

1. Przeanalizuj zadanie robota i zastanow si¢ jaka orientacje chwytaka nalezy ustawi¢ na stanowiskach

A, B, 1 C w celu umozliwienia prawidtowego chwytu oraz odtozenia detalu. Zwrd¢ uwage na
wymiary detalu i chwytaka (rozstaw palcow), potozenie TCP oraz orientacj¢ uktadu narzedzia.

2. Zastanow si¢ jak zrealizowaé operacj¢ podnoszenia i odkladania detalu z wykorzystaniem wezta

Kierunek (punkt 24.11.6) 1 warunkiem Az (punkt 24.11.6).

Cwiczenia czes$é 2. (do wykonania na zajeciach)

1. Korzystajac z weztow Kierunek oraz Az z warunkiem zatrzymania Odlegtosé (punkty 24.11.5 i 6)

zdefiniuj PodProgram (punkt 24.12.3) ,Podnies”. Nalezy zalozy¢, ze przed wywolaniem
podprogramu TCP jest ustawiony we wlasciwej orientacji 150mm nad plaszczyzng detalu, a w
momencie chwytu 5mm nad nig. W podprogramie nalezy kolejno: odpowiednim ruchem opuscic¢
chwytak do wiasciwej pozycji, chwyci¢ detal oraz wykona¢ ruch powrotny.

Przetestuj dziatanie podprogramu tworzac program, ktory podnosi detal ze stanowiska A (rys. 3).

Korzystajac z weztow Kierunek oraz Az z warunkami zatrzymania Odlegltos¢ i Kontakt z narzgdziem
(punkty 24.11.5, 6 i 7) zdefiniuj PodProgram (punkt 24.12.3) ,,0dt6z”. Nalezy zatozy¢, ze przed
wywolaniem podprogramu TCP jest ustawiony we wilasciwej orientacji nad miejscem odtozenia
detalu. W podprogramie nalezy kolejno: odpowiednim ruchem opusci¢ chwytak do momentu
kontaktu z podtozem, odlozy¢ detal oraz wykona¢ ruch powrotny ustawiajac TCP 150mm nad
ptaszczyzng odlozenia detalu.

Przetestuj dziatanie podprogramu uzupetniajac program z punktu 1 o operacj¢ przeniesienia i
odtozenia detalu na pozycje na stanowisko B (rys. 3).

Uwagal Zafoz, ze podprogram ,, Odioz” jest zawsze wykonywany po podprogramie ,, Podnies .

Uwaga2 W ruchu wykorzystujgcym warunek zatrzymania Kontakt z narzedziem Ustaw predkosé
narzedzia na 50mm/s.

. Korzystajac z podprograméw zdefiniowanych w punktach 1 i 2 napisz program realizujacy zadanie

cykliczne przedstawione narys. 3. Nalezy zatozy¢, ze w chwili poczatkowej detale znajduja si¢ tylko
na stanowiskach A i C. Zadaniem robota jest wykonanie kolejnych operacji:

e przeniesienie detalu ze stanowiska A na stanowisko B,
e przeniesienie detalu ze stanowiska C na stanowisko A,
e przeniesienie detalu ze stanowiska B na stanowisko C.

Po zakonczeniu powyzszych operacji uktad detali na stanowisku roboczym wraca do stanu
pierwotnego i mozna rozpocza¢ kolejny cykl programu. Program zapisz w pliku 1ab09 1.

Uwaga: nalezy nada¢ nazwe wszystkim punktom posrednim okreslajgcym potozenie chwytaka nad
poszczegolnymi stanowiskami (odpowiednio StanowiskoA, StanowiskoB, StanowiskoC). Jezeli ten
sam punkt posredni jest uzywany w roznych krokach programu nalezy wybraé go z listy istniejgcych
punktow (punkt 24.11.2 sekcje Uczenie punktow orientacyjnych, Uzywanie punktéw orientacyjnych
oraz Nazywanie punktow orientacyjnych).

Zmodyfikuj podprogram ,,Podnie$s” w taki sposob, aby osiggni¢cie podnoszonego detalu nie
wymagato znajomos$ci wspotrzednej Z punktu TCP (nalezy wykorzysta¢ wezet Az z warunkiem
zatrzymania Kontakt z narzgdziem). Program zapisz w pliku 1ab09_2.

Literatura

USER MANUAL - UR10E E-SERIES — https://www.universal-robots.com/download/manuals-e-
series/user/url0e/510/user-manual-url0e-e-series-sw-510-polish-pl/
Przyktady programowania robotow UR — https://academy.universal-robots.com/pl/filmy-samouczki/
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