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Funcţia de aşteptare dependentă de timp: WAIT

La alegerea instrucţiunii de WAIT se poate introduce valoarea
timpului de aşteptare. Această comandă determină întotdeauna o 
oprire a rulării în avans a programului chiar şi pentru timpul de 
aşteptare de 0 secunde.

Timp de aşteptare în sec.

Example:
PTP P1 VEL=100% PDAT1
PTP P2 VEL=100% PDAT2
WAIT Time=1 sec
PTP P3 VEL=100% PDAT3

P1

P2

P3

Mişcarea se  
întrerupe pentru 1 
sec. în punctul P2

 
 
 

I 10 .01.2004 I  Col lege I AC  I  4KUKA Roboter  GmbH , Hery Park 3000 , D-86368 Gersthofen , Tel .:  +49  (0) 8 21 /45 33-1906,  Fax:  +49 (0) 8  21/45  33-2340,  ht tp: //www.kuka-roboter.de
© Copyright by KUKA Roboter  GmbH  College

Funcţia de aşteptare dependentă de semnal: WAITFOR

La alegerea comenzii WAITFOR se pot introduce următorii parametrii:

• realizează o operaţie logică SI în interiorul
parantezei
(e.g. WAIT FOR (IN1) AND ( IN2))

• realizează negaţia expresiei Boole-ene

“AND”

“NOT”2

• realizează o operaţie logică SI între paranteze
(e.g. WAIT FOR (IN1) AND ( IN2))

• realizează negaţia expresiei Boole-ene

“ AND”

“NOT”
1

ObservatiiValoriCâmp

1 2 3 4 5 6
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Funcţia de aşteptare dependentă de semnal: WAITFOR

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

Operaţie
logică în
interiorul
parantezei, 
operandul
este situat in 
interiorul
parantezei.

Operaţie
logică în
exteriorul
parantezei, 
operandul
este situat
între expresiile
din paranteze.

Formele mixte sunt
posibile: pana la  12 
operanzi pot fi legati logic 
într-o expresie.

Condiţia de aşteptare poate, de exemplu, să fie programată 
în forma generală următoare:
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1 2 3 4 5 6

Funcţia de aşteptare dependentă de semnal: WAIT FOR

După selectarea lui "WAIT FOR" se pot introduce următorii parametrii:

Valori ale intrărilor/ieş irilor, biţilor de 
memorie sau temporizatoarelor

1- 40964

Intrări/ieş iri, diferiţi biţi de memorie
(flags sau merkers), temporizatoare
sau nume definite de către utilizator

IN, OUT, 
TIMER, 
FLAG, 
CYCFLAG, 
variabilă a 
utilizatorului

3

ExplicaţiiValoriCâmp
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Funcţia de aşteptare dependentă de semnal: WAIT FOR

După selectarea lui "WAIT FOR" pe pot introduce următorii parametrii:

1 2 3 4 5

•Executie fără rularea în avans a 
programului
•Executie cu rularea în avans a 
programului

“ ”

“CONT”6

Numele cu text lung poate fi programat
în modul expert cu lista sistemului
activata

“ ”
Nume

existent cu 
text lung

5

ExplicaţiiValoriCâmp

6
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Funcţia de aşteptare dependentă de semnal: WAIT FOR

La selectarea lui "WAIT FOR" cu oprirea rulării în avans a programului
activată, se va realiza întotdeauna o poziţionare exactă, chiar dacă
evenimentul din condiţie este îndeplinit. 

Example:
PTP P1 VEL=100% PDAT1
PTP P2 CONT VEL=100% PDAT2
WAIT FOR IN 1 
PTP P3 VEL=100% PDAT3

P1

P2

P3

Mişcarea va fi întreruptă 
în punctul P2  până 
intrarea 1 este activată.

Oprirea rulării în
avans a programului
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Funcţia de aşteptare dependentă de semnal: WAIT FOR

Dacă alegerea lui "WAIT FOR" este cu "CONT", îndeplinirea
condiţiei este verificată prin rularea în avans a programului. Dacă 
condiţia este îndeplinită, se va realiza o poziţionare aproximativă.

Exemplu:
PTP P1 VEL=100% PDAT1
PTP P2 CONT VEL=100% PDAT2
WAIT FOR IN 1 CONT 
PTP P3 VEL=100% PDAT3

P1

P2

P3

Posibilă 
verificare a 
intrării 1.

Execuţie cu
rularea în
avans a 
programului

= execuţie în
avans

Modificari
ulterioare ale 
semnalului nu 
sunt luate în
considerare
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Funcţii de comutare

Funcţie de 
comutare simplă

Funcţie de impuls
simplă

Funcţie de comutare
dependentă de 
traiectorie

Funcţie de impuls
dependentă de 
traiectorie

Se pot alege următoarele funcţii de comutare:
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Funcţie de comutare simplă OUT

După alegerea lui "OUT" se pot introduce următorii parametrii:

Starea în care ieş irea va fi comutatăTRUE
FALSE3

Număr al portului de ieşire1- 40961

•Executie fără rularea în avans a programului

•Executie cu rularea în avans a programului

“ ”

“CONT”
4

Numele cu text lung poate fi programat în
modul de lucru expert cu lista de sistem
activată

“ ”
Nume existent cu 
text lung

2

ExplicaţiiValoriCâmp

1 2 3 4
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Funcţie de comutare simplă OUT

Example:

LIN P1 VEL=0.2 m/s PDAT1
LIN P2 CONT VEL=0.2 m/s PDAT2
LIN P3 CONT VEL=0.2 m/s PDAT3

LIN P4 VEL=0.2 m/s PDAT4
OUT 1 ‘ ‘ State= TRUE

P1

P2 P3

P4

Ieşirea 1 va fi 
activată în
punctul 3.

Punctul 3 nu va fi
aproximat/racordat (din 
cauza opririi rulării în
avans a programului)
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Funcţie de comutare simplă OUT

Example:

LIN P1 VEL=0.2 m/s PDAT1
LIN P2 CONT VEL=0.2 m/s PDAT2
LIN P3 CONT VEL=0.2 m/s PDAT3

LIN P4 VEL=0.2 m/s PDAT4
OUT 1 ‘ ‘ State= TRUE CONT

P1

P2 P3

P4

Poziţie posib ilă în care 
ieşirea 1 va fi activată, din
cauza rulării în avans a 
programului.

În punctul 3 se va realiza
racordarea/aproximarea
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Funcţii simple de impuls PULSE

După alegerea lui "PULSE" pot fi introduşi următorii parametrii:

2 3 4 51

•Executie fără rularea în avans a programului

•Executie cu rularea în avans a programului

“ ”

“CONT”
4

Starea în care va fi comutată ieş ireaTRUE
FALSE3

Număr al portului de ieşire1- 40961

Durata impulsului, valoare în secunde0.1 … 3 5

Numele cu text lung poate fi programat în
modul de lucru expert, cu lista sistemului
activata. 

“ ”
Nume existent cu 
text lung

2

ExplicaţiiValoriCâmp

 


