Programarea logica

Functia de asteptare dependenta de timp: WAIT

La alegerea instructiunii de WAIT se poate introduce valoarea
timpului de asteptare. Aceastd comanda detemmina intotdeauna o
oprire a ruldrii in avans a programului chiar i pentru timpul de
asteptare de 0 secunde.

|W.AIT Time=m- SEC

I Timp de asteptare in sec.

Example:
PTP P1 VEL=100% PDAT1

PTP P2 VEL=100% PDAT2
WAIT Time=1 sec

PTP P3 VEL=100% PDAT3 Migcarea se

intrerupe pentru 1
sec. in punctul P2

KUKARoboter GmbH ,Hery Park 3000 ,D-86368 Gersthofen , Tel .. +49 (0) 8 21/4533-19086, Fax: +49 (0) 8 21/45 33-2340, http: /www kuka-roboter.de

© Copyrightby KUKARoboter GmbH College 110.01.2004 | College IAC I3

Functia de asteptare dependenta de semnal: WAITFOR

La alegerea comenzii WAITFOR se pot introduce umaétorii parametrii:

©0 9 09 ©

pvarT For | (] i) )] ~]
CYCFLAG
TIMER _|
FLAG =
“ AND” « realizeaz3 o operatie logica Sl intre paranteze
1 (e.g. WAIT FOR (IN1) AND (IN2))
“NOT” + realizeaza negatia expresiei Boole-ene
“AND” + realizeaza o operatie logica Sl in interiorul
2 parantezei
“NOT” (e.g. WAIT FOR (IN1) AND (IN2))
+ realizeaza negatia expresiei Boole-ene
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Functia de asteptare dependenta de semnal: WAITFOR

Conditia de agteptare poate, de exemplu, sé fie programata
in forma generald urmaétoare:

WAIT FOR (IN1 OR IN2 OR IN3) AND (NOT OUT1 OR OUT2) OR NOT (IN4)

~— v —— s
Operatie Operatie Formele mixte sunt
logica in logica in posibile: panala 12
interiorul exteriorul operanzi pot fi legati logic
parantezei, parantezei, intr-o expresie.
operandul operandul
este situatin este situat
interiorul intre expresiile
parantezei. din paranteze.
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Programarea logica

Functia de asteptare dependenta de semnal: WAIT FOR

Dupa selectarea lui "WAIT FOR" se pot introduce ummatorii parametrii:

I XXX,

pvarT For | (] =[] ) ] |
OUT = i :
CYCFLAG
TIMER |
FLAG  ~

IN, OUT, Intrari/iesiri, diferiti biti de memorie
TIMER, (flags sau merkers), temporizatoare
3 FLAG, sau nume definite de catre utilizator
CYCFLAG,
variabila a
utilizatorului
4 1- 4096 Valori ale intrarilor/iesirilor, bitilor de
memorie sau temporizatoarelor
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Programarea logica

Functia de asteptare dependenta de semnal: WAIT FOR

Dupa selectarea lui "WAIT FOR" pe pot introduce urmatorii parametrii:

©9 0900

A For | (] =N _|| =]
our -
CYCFLAG
TIMER
FLAG ~
“ ” Numele cu text lung poate fi programat
5 | Nume in modul expert cu lista sistemului
existent cu activata
text lung
« ” *Executie fara rularea in avans a
6 programului
“CONT” *Executie cu rularea in avans a
programului
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Functia de asteptare dependenta de semnal: WAIT FOR

activata, se va realiza intotdeauna o pozitionare exacta, chiar daca
evenimentul din conditie este indeplinit.

La selectarea lui "WAIT FOR" cu oprirea rularii in avans a programului

prarror[ ([ i = 1N
Oprirea rularii in
Example: avans a programului

PTP P1 VEL=100% PDAT1

PTP P2 CONT VEL=100% PDAT2
WAITFOR IN 1

PTP P3 VEL=100% PDAT3

P3

in punctul P2 pana

Miscarea va fi intrerupta

intrarea 1 este activata.

KUKARoboter GmbH , Hery Park 3000 ,D-86368 Gerstofen , Tel : +49 (0) 8 21/45 33-1906, Fax: +49 (0) 8 21/45 33-2340, htip: /www kuka-roboter de
© Copyrightby KUKARoboter GmbH College

110.01.2004 |1 College IAC 18

© KUKA Roboter GmbH 2006 / 01.00 BP . KRC2 V5 en R02

Pag. 87 din 156



Programarea logica

Functia de asteptare dependenta de semnal: WAIT FOR

Daca alegerea lui "WAIT FOR" este cu "CONT", indeplinirea
conditiei este verificata prin rularea in avans a programului. Daca
conditia este indeplinita, se va realiza o pozitionare aproximativa.

parrorT (] in ~hT )|cont -]
Exemplu: \ 3
PTP P1 VEL=100% PDAT1 SO
PTP P2 CONT VEL=100% PDAT2 rularea in
WAIT FOR IN 1 CONT avansa
PTP P3 VEL=100% PDAT3 programului | —
Modificari P2
ulterioare ale
v semnalului nu Posibila
sunt luate in verificare a
considerare intrarii 1.

e =executie in
avans

110.01.2004 1 College IAC 19
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Functii de comutare

Se pot alege urmatoarele functii de comutare:

File | Program | Cunfigurel Monitor | Setup |Cnmmands|TechnuIngyl Help
1 O Last command
Functie de o S
comutare simpla 2 Moveparams
OWAIT
1WAITFOR 4 Analog output #
o oot N SCoen
Funct,le de im pU|S _\1PULSE 3 IBUS-5eg. an/off EKRL assistant +
i 3 25vN OUT
Slmpla /lgsw PLULSE

/
Functie de comutare
dependenta de
traiectorie

Functie de impuls
dependenta de
traiectorie
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Programarea logica

Functie de comutare simpla OUT

Dupa alegerea lui "OUT" se potintroduce umatorii parametrii:

® @ 00

foutfi | State=|TRUE || ] |
1 | 1-4096 Numar al portului de iesire
“ ? Numele cu text lung poate fi programat in
2 | Numeexistentcu | modul de lucru expert cu lista de sistem
text lung activata
3 TRUE Starea in care iesirea va fi comutata
FALSE
“ 7 *Executie fara rularea in avans a programului
4
“CONT” *Executie cu rularea in avans a programului
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Functie de comutare simpld OUT

outh T state=[true =] =]

Punctul 3 nu va fi
aproximat/racordat (din

Example: cauza opririi rularii in
avans a programului)

LIN P1 VEL=0.2 m/s PDAT1

LIN P2 CONT VEL=0.2m/s PDAT2
LIN P3 CONT VEL=0.2m/s PDAT3
OUT 1 * ‘ State= TRUE

LIN P4 VEL=0.2 m/s PDAT4

lesirea 1 va fi
activata in
punctul 3.
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Programarea logica

Functie de comutare simpla OUT

loutli | state=[tRUE =][conT ]

In punctul 3 se va realiza

racordarea/aproximarea
Example:
LIN P1 VEL=0.2 m/s PDAT1 -%XP3
U

LIN P2 CONT VEL=0.2m/s PDAT2
LIN P3 CONT VEL=0.2m/s PDAT3
OUT 1 “ “ State= TRUE CONT

LIN P4 VEL=0.2 m/s PDAT4

Pozitie posibild in care
iesirea 1 va fi activata, din
cauza ruldrii in avans a
programului.
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Functii simple de impuls PULSE

Dupa alegerea lui "PULSE" pot fi introdusi urmatorii parametrii:

®e 00 o

|PULSE|1_|ZykIus beendet State=|TRUE ~|| ~| Time=:0.1 sec
1 | 1-4096 Numar al portului de iesire
“ ” Numele cu text lung poate fi programat in
2 | Numeexistentcu | Modul de lucru expert, cu lista sistemului
text lung activata.
3 TRUE Starea in care va fi comutata iegirea
FALSE
“ ? *Executie fara rularea Th avans a programului
4
“CONT” *Executie cu rularea in avans a programului
5 |01...3 Durata impulsului, valoare in secunde
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