Programarea miscarilor robotului

7.2 Miscarea pe traiectorie liniard

Migcarea pe traiectorie liniara

Punctul TCP va fi condus de-a lungul celei mai scurte traiectorii
(linie) la punctul tinta.
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Profil de viteza

Viteza de deplasare

pe traiectorie V Profilul de viteza pentru deplasare

se referd la TCP-ul sculei alese

Vprogt—-----------5

P1 P2

Timp t

Accelerare Constant Decelerare
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei migcari pe traiectorie liniara

/— I Tip de migcare I I Parametrii de mi§care|

LIN =|[P1 [conT =] ¥el=[2 mys[cPDAT

I Precizie de urmarire a traiectoriei I

Pozitionare aproximatid a
traiectoriei ON

Denumirea
punctului
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Programarea unei migcari PTP

N
fun HED)  xvel=[2 mys|cPpati
R —

Frames 11

Scula:
Alegerea sculei
Tool Data[1]....[16], Nullframe

B L Base

NULLFRAME = Alegerea sistemului de

S p——— coordonate atagat piesei

'ﬁ Base_Data[1]..[32], Nullframe
N

External TCP
Daca robotul manipuleaza scula: False
Daca robotul manipuleaza piesa: True
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei migcari pe traiectorie liniara

[un =P CONTjVeI:Em!W‘

Accelerare

Valoarea acceleratiei care va fi
utilizata la comanda miscarii:
Domeniu: 1...100%

Distanta de racordare*):
(Approximation distance” )
Marimea razei de racordare

pentru miscare

Wirist PTP

Constant Crientation = Domeniu de valori 0..300mm

) Parametrul “Approximation distance” va fi
afisat cand se selecteaza optiunea (CONT).
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Programarea unei migcari pe traiectorie liniara

Controlul orientarii - Standard

Standard

Wrist PTP
Constant Orientation

Tn timpul miscérii pe traiectorie se va modifica continuu
orientarea sculei din pozitia start pana in poztia tinta.
Aceasta se realizeaza prin migcarea de rotatie
pronatie-supinatie si flexie-extensie pe directia de
strivire a sculei.
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei migcari pe traiectorie liniara

Controlul orientarii -
Mecanism de orientare PTP

. . In timpul miscarii pe traiectorie, orientarea sculei se va

moadifica continuu din pozitia start pana in poztia tinta.
Aceasta se realizeaza printr-o transformare liniara (in
coordonatele atasate axelor robotului) a unghiurilor
mecanismului de orientare. Problema constrangerilor
geometrice ale structuri mecanice a robotului
(problema singularitatilor) se poate rezolva cu aceasta
optiune, pentru ca nu se realizeaza controlul orientarii
prin miscarea de pronatiesupinatie si de flexie-
extensie pe directia de strivire a sculei.
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Programarea unei migcari pe traiectorie liniara

Controlul orientarii - Constant

=

Standard fad

Constant Crientation =

In timpul miscirii pe traiectorie orientarea rédmane
constanta. Pentru poztia tintd orientarea programata
va fi ignoratd si se va utiliza orientarea sculei din
punctul de start.
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Programarea miscarilor robotului

7.3 Miscarea pe traiectorie circulard

Miscarea pe traiectorie circulara

Pozitia de start

Pozitie inteymediara

TCP-ul se deplaseaza spre pozitia tintd pe un arc de cerc.
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Pozitie tinta

108 .01.2004 1 College IAC I 1

Miscarea pe traiectorie circulara

Punctul de referinta al sculei respectiv al piesei se deplaseazé spre
pozifia tintd pe un arc de cerc. Traiectoria este determinata de pozifia
de start, intermediara si tinta. Ca pozifie de start se poate considera
pozifia tintd a comenzii de migcare anterioare.

| Poztie intermediara | | e

Poztie tinta

Pozitia de start

Orientarea varfului sculei (TCP) in punctul intermediar nu este
&~ | luata in considerare si nu are nici o importanta in invatarea
coodonatelor pozitiei.
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Programarea miscarilor robotului

Profilul de viteza

Viteza de deplasare

e Profilul de vitezd a migcarii se refera la

TCP-ului sculei alese

Vprogq—----------5

P1 P2

Timp t

Accelerare Constant Decelerare
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Programarea unei miscari circulare

/— | Tip de miscare | / | Parametrii de mi§care|

cIrcz|[P1 [P2 [conT x| Vel=[2 mys[cPDAT ‘

| Precizie de urmarire a traiectoriei |

Racordarea traiectoriei ON

Denumire a
pozitiei tintd

Denumire a pozitiei
intermediare
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei migcari circulare

[cire -IIPﬂ@)

| Vel=|2 mys[CPDAT1 |

’7 MULLFRAME

)
Falss e
|
|
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Scula
Selectarea sculei
Tool_Data[1]..[16], Nullframe

Baza

Selectarea sistemului de
coordonate atagat piesei
Base_Data[1]..[32], Nullframe

TCP Extern
Robotul manipuleaza scula: False
Robotul manipuleaza piesa: True
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Programarea unei migcari circulare

[crc=I[PT P2 [cont=] vel=l2 mys[G0EH |

Standard

Wrist PTP =
‘Constant Orientation b

Acceleratie
Acceleratia mig carii.
Domeniu de valori: 1...100%

Approximation distance”
Marimea domeniului de
poztionare aproximativa pentru
migcare.

Domeniu de valori: 0...300 mm

) Parametrul “Approximation distance” este
afisat numai daca a fost selectata optiunea
de poztionare aproximativa (racordare)

CONT.
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei migcari circulare

Motion parameter 11

i~ Acceleration

~Approximation distance

100 mm
a 300
(LTI L]]]

[~ Orientation control

1 Standard

WWrist PTP
Constant Orientation

e f4
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Controlul orientarii - Standard

Tn timpul miscérii pe traiectorie se va modifica continuu
orientarea sculei de la pozitia start la poztie tinta.
Aceasta se realizeaza prin migcari de pronatie-
supinatie si flexie-extensie a sculei pe directia de
strivire a sculei.

108 .01.2004 1 College IAC 17

Programarea unei migcari circulare

Mation parameter 11

[ hcceleration
100 Y

~ Approximation distance

100 mm
a 300
(TIITITIII1]

|- Otientation contral

IStam:lan:l i ;
\Wrist PTP B
Brietant Crientaton
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Controlul orientarii — mecanism de orientare PTP

in timpul mig carii pe traie ctorie se va modifica continuu
orientareasculei de la pozitia start la pozitie tinta. Acest fapt
se realizeaza printr-o transformare liniara (in coordonatele
atagate axelor robotului) a unghiurilor axelor mecanismului
de orientare. Problema constrangerilor geometrice ale
structurii mecanice arobotului (problema singularitatilor) se
poate rezolva cu aceasta optiune, deoarece nu se realizeaza
controlul orientarii prin migcarea de pronatie-supinatie side
flexie-extensie pe directia de strivire asculei.
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Programarea miscarilor robotului

Programarea unei miscari circulare

Controlul orientarii - Constant

—
(
[pecrpre

Constant Orientation

Tn timpul miscérii pe traiectorie orientarea ramane
constanta. Pentru poztia tintd orientarea programata
va fi ignorata si se va utiliza orientarea din punctul de
start.
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Unghi plan complet (360°)

Un unghi plan complet trebuie
programat din cel putin 2 segmente.
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