Programarea logica

Functie simpla de impuls (PULSE)

Comutarea prin crestere “HIGH” de la
0 la 1 a iesini (impuls) se obfine:
STATE=TRUE

ppuLsef” State=|TRUE v||  ~| Time=[0.1 sec
OUT 1

Time

1
Comutarea prin scadere “LOW” de la 1
la 0 a iesirni se obtine STATE=FALSE

0 - T T v ¥ T T Time

PuLsER State=[FALSE ~|| | Time=[0.1 sec

OuT 1

0 T T T T Time
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Functie de comutare dependenta de traiectorie "SYN OUT"

In functie de tipul traiectoriei PTP, LIN CIRC, comutarea se poate realiza in
pozifia de start sau tinta a traiectoriei.

Astfel de cazuri se intalnesc in aplicatiile, de exemplu:
* inchiderea/deschiderea clestelui de sudare la sudarea in puncte

* amorsarea/dezamorsarea arcului la sudarea cu arc in mediu de gaz
protector

 pornirea/oprirea curgerii materialului de adaos la lipire sau la executia
etangarilor.
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Programarea logica

Actiunea de comutare in pozitia de start sau tinta a traiectoriei

Dupa selectarea lui "SYN OUT" se pot introduce uma@torii parametrii:
aici punctul de comutare se specifica cu START or END

% © o o

[sYNouTi [ State=[TRUE ~] at/sTART -] Delay=[0 ms

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 va fi comutata iesirea
FALSE
“START”

4 Poztie in care va fi activatda comutarea
an”

5 |-1000 ... +1000 | Intérzierea actiunii de comutare (ms)
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Actiunea de comutare in pozitia de start sau tinta a traiectoriei

Pozitia de start este pozitie de oprire de precizie, pozitia tintd este
racordata/aproximata:

‘SYN ouT/1 | State=|TRUE ~| at|START v| Delay=/0 ms

Pozitie tinta
Pozitie de start —
__A\P3

LINP1 VEL=0.3m/s CPDAT1 P2

LIN P2 VEL=0.3 m/s CPDAT2 .
SYN OUT 1 State= TRUE at START Delay=20 ms

Example:

>
A\
D

SYN OUT 2 * * State= TRUE at END Delay=-20 ms
LIN P3 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT3
LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4

Centrul domeniului de racordare/aproximare
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Programarea logica

Actiunea de comutare in pozitia de start sau tinta a traiectoriei

Pozitia de start si pozitia tintd sunt racordate/aproximate:

sYNouT[1 [ state=[TRUE -] at|START ~| Delay=[0 ms

Pozitie tinta

I Pozitie de start I

Example:

LINP1 VEL=0.3m/s CPDAT1
LIN P2 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT2
SYN OUT 1 “ * State= TRUE at START Delay=20 ms
SYN OUT 2 ‘ * State= TRUE at END Delay=-20 ms
LIN P3 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT3
LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4

Centrul domeniului de racordare/aproximare
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Actiunea de comutare realizata oriunde pe traiectorie

*  Prin utilizarea instructiunii "SYNOUT- PATH" se poate activa
functia de comutare in orice pozitie pe traiectorie, prin
introducerea valorii distantei.

* Lafel cala actiunea de comutare in pozitia de start si tinta,
aceasta se poate améana sau grabi suplimentar in timp.

» Actiunea de comutare dependenta de traiectorie este permisi
numai pentru migcarile pe traiectorie continua (LIN sau CIRC).

* Instructiunea SYNOUT-PATH se refera aici la linia unméatoare de
migcare din program.

v Dacé o instructiune SYNOUT-PATH, cu specificarea traiectoriei,
este programata pentru o migcare PTP, aceasta este respinsa de
interpretor in timpul executiei miscarii.
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Programarea logica

Comutarea in pozitia start sau tinta pe traiectorie

Dupa selectarea lui "SYN OUT" se pot introduce umatorii parametrii:
aici poztia tinta este selectata cu PATH.

¢ © 00 o

[sYN ouT/1- State=|TRUE ~||PATH ~|=[0 mm Delay=/0 ms

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
4 | “PATH Podtie tinta in care va fi efectuatd comutarea

-2000 ... +2000 | Distanta de punctul tinta a actiunii de comutare (in mm)

-1000 ... +1000 | Intarzierea actiunii de comutare (ms)

KUKARoboter GmbH , Hery Park 3000 ,D-86368 Gerstofen  Tel : +49 (0) 8 21 45 33-1906, Fax: +49 (0) 8 2145 33-2340, http: www kuka-roboter de
© Copyrightby KUKARoboter GmbH College 110.01.2004 1 College IAC 122

Actiunea de comutare oriunde pe traiectorie

Punctul de start este o pozitie de precizie cu oprire $i punctul finté
este aproximat/racordat:

YN ouTT. State=| TRUE ~||PATH ~|=[20 mm Delay=[5 ms

Punct tinta \

Example:

LINP1 VEL=0.3m/s CPDAT1
SYN OUT 1 “ * State= TRUE PATH=20 mm Delay=-5 ms
LIN P2 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT2
LIN P3 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT3
LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4
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Programarea logica

Actiunea de comutare oriunde pe traiectorie

Punctele start si tintd sunt aproxmate/racordate:

YN ouTT. State=| TRUE ~||PATH ~|=[20 mm Delay=[5 ms

Punct tinta \

LIN P1 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT1
SYN OUT 1 “ * State= TRUE PATH=20 mm Delay=-5 ms
LIN P2 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT2
LIN P3 CONT VEL=0.3 m/s CPDAT3
LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4

Example:
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Actiunea de comutare oriunde pe traiectorie

Dupé alegerea lui "SYN PULSE" se introduc urmatorii parametrii:

[sYN PULSE[1 [End_ State=[TRUE =] Time=[0.1 sec/PATH ~|=[0 mm Delay=[0 ms |

START
w1’ o\ [ ] - [

I Text lung I I Stare I Durata Momenvt _z_il
impulsului comutarii
OUT 1 OuUT 1
Time Time
1 1
0 +———"+—1—v Time O — T Time
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Programarea logica

Conectarea/deconectarea segmentului Interbus

Dupa alegerea lui "IBUS-Segm. ON/OFF se infroduc urmatorii
parametrii:

|IBUS OFF =] |

Conectare
/deconectare
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xercitii practice : Aplicatia de lipire (I/0)
10.Tehnologia manipularii

Configurarea dispozitivului de prehensiune (meniul)

In meniul Configurare se pot defini pana la 16 tipun de dispozitive de
prehensiune

File | Edit |Configure| Monitor | Setup |Commands|Technologyl Help |

I
1140 Diriver 3 1 Automatic External

2 SUBMIT Interpreter » ]
3 Statuzkeys (3
4 Jogging 3
5 User group

E Cur. tool/base

7 Tool defirition »
8 On/0ff options 3
8 Mizcellaneaus 3
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