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7.4 Poziţionările aproximative (racordările) ale mişcărilor 
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Racordările mişcărilor (poziţionare aproximativă)

La miscarea cu poziţionare aproximativă (racordare), poziţiile
învăţate nu sunt atinse cu precizie şi robotul nu este frânat
complet.
Avantaje: mai puţină uzură în sistemul mecanic al robotului
si timpi mai scurţi de ciclu.
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Scurtarea timpului de ciclu prin racordare (mişcări cu aproximaţie)
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Mişcări PTP cu poziţionare aproximativă (racordare)

P1

P2

P3
Cea mai scurtă distanţă

Traiectorii posibile de poziţionare aproximativă (racordare) PTP

Mişcări PTP P2 este punctul
programate cu racordat
racordare (aproximat)
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Mişcări programate PTP cu poziţionare aproximativă (racordare)

P1

P2

P3Contur B

Contur A

Prin valoarea distanţei pentru racordare
(“Approximation distance”) se specifică
mărimea domeniului de racordare. Traiectoria
de mişcare cu racordare nu este determinabilă
şi nici predictibilă.
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Mişcări pe traiectorie liniară cu poziţionare aproximativă (racordare)

P1

P2

P3
Două arce de parabolă
(simetrice la viteze egale)

Mişcare pe traiectorie P2 este punctul
liniară cu poziţionare de racordare
aproximativă (racordare) 
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Mişcări pe traiectorie liniară cu poziţionare aproximativă (racordare)

P1

P2

P3

Approximation distance in mm

Prin valoarea distanţei de racordare
(“Approximation distance”) se specifică distanţa
de la punctul P2 la punctul în care începe
traiectoria de racordare. Traiectoria rezultată
nu este un arc de cerc. Aceasta este valabilă şi
pentru comanda mişcării pe traiectoria
circulară.
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Rularea în avans a programului

Ce înseamnă rularea în avans a programului?

Ce funcţie are rularea în avans a programului?

De ce este influenţată rularea în avans a programului?

În timpul rulării programului, pe ecranul KCP-ului se desemnează, pentru
vizualizare, printr-o bară albă principală, (cursor alb) linia curentă de 
program care este executată. Bara de execuţie în avans nu este vizibilă ş i
precede cursorul alb cu 3 linii de program (iniţializare standard).

Pentru a se putea calcula o traiectorie, de exemplu pentru o mişcare cu 
poziţionare aproximativă, este necesară citirea în avans a datelor de 
planificare ale traiectoriei. Vor fi prelucrate astfel nu numai datele de 
mişcare, ci şi instrucţiunile cu calcule aritmetice ş i comenzile periferiei
robotului.

Instrucţiunile şi datele care influentează periferia (de exemplu, instrucţiunile
pentru porturile de intrare/ieş ire) determină o oprire a rulării în avans a 
programului. Dacă se întâmplă acest lucru, nu se mai poate realiza o 
mişcare cu poziţionare aproximativă.
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Rularea în avans a programului

Cursor curent principal (vizib il)

Cursor pentru rularea în avans a programului
(invizibil)
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Rularea în avans a programului

Mesajul de informare despre oprirea rulării în
avans a programului este generat.

Rularea în avans a programului este
oprită aici

 
Exerciţii practice: Mişcarea pe traiectorie continuă, poziţionare aproximativă (tăierea 

cu jet de apă sub presiune); Offset-ul mesei 
 

8. Navigatorul (generarea programelor) 
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Utilizarea navigatorului

Antet

Structura
directoarelor

Directoare
respectiv
liste de fişiere

Linie de stare

 


