Programarea miscarilor robotului

Stabilirea indirecta a sistemului de coordonate atasat bazei

» Se introduc in controler
coordonatele a 4 puncte (de
exemplu din CAD) in raport cu
sistemul de coordonate atagat
bazei.

» Se deplaseaza TCP-ul sculei de

referinta in cele 4 puncte.

Controlerul robotului va calcula

noul sistem de coordonate atagat

bazei.
Punct 4
.
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Exercitii practice: Mdsurarea mesei
. o . .
7. _Programarea miscarilor robotului
Modalitati de migcare a robotilor Kuka (metode de interpolare)
Migcare in raport cu sistemul
de coordonate atagat axelor Miscari raportate la traiectorii
robotului
PTP (punct cu punct) LIN (liniar) CIRC (circular)
Scula se va deplasa Conducerea sculei de-a Conducerea sculei de-a
de-a lungul celei mai lungul celeimai scurte lungul unei traiectorii
rapide traiectorii la un traiectorii cu o viteza de circulare cu o viteza de
puncttinta. deplasare definita (dreapta) || deplasare definita.
P, P,
P1 P2
P1
P1
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Programarea miscarilor robotului

7.1 Miscare prin programare PTP

Miscare prin programare PTP

Ceamai

j rta .
Cea mai scurtd rapida deplasare

distanta
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SYNCHRO - PTP

Viteza unei axe v

De exemplu: axa 2- axa conducatoare

Vmax4- -----------

axa 3 - axa adaptata
axa 6 - axa adaptata

P2

P1

Timp t

Constant Decelerare

Accelerare

Se desemneaza ca axa conducatoare, acea axa care necesita cel mai lung timp
de atingere a punctului tinta; aici nu se ia in considerare valoarea introdusa a
vitezei in formularul Inline.
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Programarea miscarilor robotului

Miscare prin programare PTP- profil de viteza maxim

Se utilizeaza de requla profilul de viteza maxim, ceea

v .| ce inseamnéd ca momentele de inertie vor fi mereu exploatate
optimal in fiecare punct al traiectoriei. In consecints, viteza
de miscare va fi adaptata astfel incat sa nu se depaseasca
valorile admise ale momentelor de inertie.
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Programarea unei migcari PTP

/ I Parametrii de miscare I

Tip de miscare
programata

CONT x| ¥el=[100 %[PDAT1

I Precizia de umatrire a traiectoriei I

Pozitionarea
aproximativa a
traiectoriei ON

Denumirea
punctului
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei migcari PTP

N
lpe SIET)  =lvel=[100 %fPDaT2 |
pa—

Sculd: TOOL_DATA[1]

alegerea sistemului de coordonate
atasat sculei

TOOL_DATA[1]...[16], sau Nullframe

Piesa: alegerea sistemului de
coodonate atasat piesei
Base_data [1]...[32], Nullframe

TCP extern:
Daca robotul manipuleaza scula: False
Daca robotul manipuleaza piesa: True
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Programarea unei miscari PTP

jpte =l[P1 [conT =] vel=[100 {]ﬁ 5

Acceleratie: valoarea acceleratiei
care va fi utilizata la comanda
migcarii: 1...100%

Distanta de pozitionare aprox.”:
madrimea razei de racordare
pentru migcare 0...100%

") Parametrul de pozitionare aproximativé va
fi afisat cand se selecteaza optiunea CONT
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Programarea miscarilor robotului

Deplasare SAK- partea |

Pentru a asigura coincidenta pozitiei curente a robotului cu
coordonatele punctului din linia din program, se efectueaza o
deplasare SAK (SAK=Satzkoinzidenz, BCO=Block Coincidence,
coincidenta liniei de program ).

i | pen | Comgan | Mo | sen | o | Tesmw | be
1 DEF aix{ )
@
B e e n Cursor al liniei de
8 —
: FTP HOME Vels 100 % DEFATLT program
-* [
7
»
IRCIR PR OGAAMIAIR, SR 4, cale - ]
€[ Toee: | Somsce | Mesage 1
M 7sead 1320 [ epe— £
Hum | o S0 AN TP= 47 11 POV 100 | ANama | T5OAM] w0
age | Monn | lege | Lentmd | imete | Towenun | megaron |

Miscarea se va realiza cu o viteza redusa. Robotul se va deplasa in
coordonatele punctului din linia de program subliniatad de cursor.
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SAK-deplasare partea a ll-a

Deplasarea SAK apare:
* Dupa o resetare de program printr-o deplasare SAK in poztia de acasa

* Dupa oselectie a coordonatelor punctului din linia de program pe care se
afla cursorul

* Dupa alegerea programului "Cell" inainte de a porni rularea programului
in modul "Automatic Extern”

» Dupa alegerea unui nou program
» Dupa modificarea unei comenz

* Dupamiscarea prin comanda manuala in modul de editare program.
‘:@z' Ca primasi ultima miscare din program se
recomanda o deplasare in pozitia de HOME, aceasta
fiind o poztie clara si univoc definita.
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Programarea miscarilor robotului

SAK-deplasare partea a lll-a

SAK are loc in urmatorul mod:

1. Dupa selectarea programului si prin apasarea continua a
tastei de START

2. Robotul se va deplasa automat cu viteza redusa
Dupa atingerea traiectoriei programate a robotului,
programul poate sa continue printr-o noua apasare a tastei
START.

Deplasarea SAK are loc intotdeauna pe traiectorie
directd intre pozitia curentad si pozitia tinta. Trebuie
manifestatd mare atentie la posibilele obstacole,
astfel incat sa se minimizeze coliziunile si de aici
~—== | defectarea probabila a pieselor, sculelor sau

& robotului!
In modul de functionare Automatic-Extern nu
v este disponibila facilitatea de deplasare SAK!
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Status si Turn

Intrarile “S” si “T” de utilizeaza la selectarea unei anume poztii clare,
determinate a robotului, atunci cand mai multe pozitii diferite ale axelor
comandate ale robotului sunt posibile pentru acelasi punct in spatiu.

@ Specificatiile lui Status si Turn sunt luate in considerare
numai pentru migcarile PTP. Din acestmotiv, prima
migcare in program trebuie sa fie o miscare PTP.

DEFDAT MAIN_PROGRAM( )

DECL POS XPOINT1={X 900, Y 0,Z 800,A0,B0,C0,S 6, T27}

DECL FDAT FPOINT1... /

| status | TURN
ENDDAT
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Programarea miscarilor robotului

Status si Turn

Status =2
Turn =43

Status =1
Turn =46

Status =4
Turn =63

Status =6
Turn =59
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Exercitii practice: Program “in-aer” (miscare prin comandda PTP)

Status si Turn

Anzeige | labetichn,| Befehle | Technolog.|  Hille |
T

= v

santaheen einer position in raum

PIP status Gels 100 T PDATT Tuol[1]:Entnahme Base[n]
halt

Toop

fiait cec u

PLp {postx B,y 6O,z 10680,3 RO, 15,c =155 1,0 48}

turpsxstatus  ; ruweisung auf eine variable
i twen=0i states 16110
3N R a3 0,k n,as pLat_n

wait sec 1
turn.s=2 J
turn . b=k 2
ptp furn 3 turnm0 status 101011 .0
ERCRIPROGRAMFRIISTATLS_TURNSAC  Ln 12, Cal0 -
ekt | Ms | Media 217
31136 P Starbhastn eforderkeh b
1150 S ekt = 5
-
2 &l

v BIR status_TuRn Stz 12| 12 POV=100% juergen 1138
| | | Sentienen [naviGaToR|

[Wusaznno | Brusco.. [T =0
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