Programarea miscarilor robotului

7.4 Pozitiondarile aproximative (racordarile) ale miscarilor

Racordarile migcarilor (pozitionare aproximativa)

La miscarea cu pozitionare aproximativa (racordare), pozitiile
invétate nu sunt atinse cu precizie si robotul nu este frénat
complet.

Avantaje:mai putind uzura in sistemul mecanic al rob otului
si timpi mai scurti de ciclu.
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Scurtarea timpului de ciclu prin racordare (migcari cu aproximatie)
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Programarea miscarilor robotului

Migcari PTP cu pozitionare aproximativa (racordare)

Traiectorii posibile de pozitionare aproximativa (%ilane) PTP
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Migcéri programate PTP cu pozitionare aproximativa (racordare)

P1 Contur B

Prin valoarea distantei pentru racordare
(“Approximation distance”) se specifica
manmea domeniului de racordare. Traiectoria
de migcare cu racordare nu este detemrminabila
si nici predictibila.
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Programarea miscarilor robotului

Misgcari pe traiectorie liniard cu pozitionare aproximativa (racordare)

Miscare pe traiectorie P2 este punctul
liniara cu pozitionare - de racordare
aproximativa (racordare)

P1 Doué arce de parabola
(simetrice la viteze egale)
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Misgcari pe traiectorie liniard cu pozitionare aproximativa (racordare)
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Prin valoarea distantei de racordare
(“Approximation distance”) se specifica distanta
de la punctul P2 la punctul in care incepe
traiectoria de racordare. Traiectoria rezultata
nu este un arc de cerc. Aceasta este valabila si
pentru comanda migcarii pe traiectoria
circulara.
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Programarea miscarilor robotului

Rularea in avans a programului

Ce inseamna rularea in avans a programului?

in timpul ruldrii programului, pe ecranul KCP-ului se desemneaza, pentru
vizualizare, printr-o bara alba principala, (cursor alb) linia curenta de
program care este executata. Bara de executie in avans nu este vizbila si
precede cursorul alb cu 3 linii de program (initializare standard).

Ce functie are rularea in avans a programului?

robotului.

Pentru a se putea calcula o traiectorie, de exemplu pentru o miscare cu
poztionare aproximativa, este necesara citirea in avans a datelor de
planificare ale traiectoriei. Vor fi prelucrate astfel nu numai datele de
migcare, ci si instructiunile cu calcule aritmetice si comenzle periferiei

De ce este influentata rularea in avans a programului?

migcare cu poztionare aproximativa.

Instructiunile si datele care influenteaza periferia (de exemplu, instructiunile
pentru porturile de intrare/iesire) determina o oprire a rularii in avans a
programului. Daca se intdmpla acest lucru, nu se mai poate realiza o
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Rularea in avans a programului

File: | Program | Configure | Manitar I Setup Commands Technologyl Help

DEF air( |
INT

bTP P1 CONT Vel- 100

1
2
3
4 PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT
5
3
3
&

ETERESEE
PTF P4 [

Yel= 100

[ &

% PDATL Tool[2]:Gripper Base[l]:Table Al
PTE P2 KONT ¥el- 100 % PDATZ Tanl[2]:Gripper Base[1]:Tahle A

% PDAT3 Tool[Z]:Gripper Base[l]:Table &4
Yel= 100 % PDAT4 Tool[Z2]:Gripper Base[1]:Table &

100
Un =

10 \ LIN PS5 CONT Yel= 2 m/s CPDAT1 Tool[2]:Gripper Base[1]:Table &
11 \SET Grippe State= open GDATL
12 P4 CONT Yel= 2 w/s CPDAT3 Tool[2]:Gripper Base[1]:Table A
13 1= 100 % PDATS Tool[Z]:Gripper Base[l]:Table &
14 Pl CONT Vel= 100 % PDAT7 Tool[2]:Gripper Base[l]:Table &
15 HOME Wel=\100 % DEFAULT

—_— 16

Cursor curent principal (vizibil) |

)

Cursor pentru rularea in avans a programului

(invizibil)
|
[KRCHR1PROGRAMIAIR.SRC [né, calo ==
Hum || Cop |[5][1][H] &R |[1P=6][ T1][ POV 100% || RName | .03 PM| <
Change Motian Logic LastCmd | LineSel | TeuchUp | MevigaToR |
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Programarea miscarilor robotului

Rularea in avans a programului

I e e I O Commands | Teohnoogy | Hep

T LEr airi |

g i 100%

c <
% 4 PTP HOME ¥el= 100 % DEFAULT

5

& PTP Pl CONT Wel= 100 % PDATL Tool[2]:Gripper Ease[l]:Table &

7  PTP P2 CONT Wel= 100 % PDATZ Tool[Z2]:Gripper EBase[l]:Table 4

&  DPTP P3 CONT ¥el= 100 % PDAT3 Tool[2]:Gripper Ease[l]:Table &

a PTP P4 CONT Vel= 100 % PDAT4 Tool[Z]:Gripper Base[l]:Table A

10 | LIN PS CONT ¥el= 2 mis CROAT] Tagl[2]:Gripper Base[l]:Tahle A

11 rSET Gripperl States open GDATlI

1z “TINPXTOYI Vel= 2 &/s CPDETT T601[2]:Gripper Base[l]:Table A

13  PTP P2 CONE Vel= 100 % PDATE Tool[2]:Gripper Base[l]:Table &

14  PTP P1 CONT Wel= 100 % PDAT? Tool[2]:Gripper Base[l]:Table A

15 PTF HOME W¥el3 100
—_ 15 Py .

B Rularea in avans a programului este

oprita aici

[KRCIRIPROGRAMAIR. SRC Ln 10, Col 0 [e= |
C..] Time [ | Souce | Message I U
M 1035PM 123 Apprggimation ot possible 0
Num || Cap |8 [1]H] AR [[1P=10[T1 [ POV 100% | RName [ 1:04 PM| .
Tireren Mation logi | | LatCwd | LineSel | TeushUp | MaviGaToR |

Mesajul de informare despre oprirea ruldrii in
avans a programului este generat.
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Exercitii practice: Miscarea pe traiectorie continud, pozitionare aproximativd (tdierea
cu jet de apd sub presiune); Offset-ul mesei

8. Navigatorul (generarea programelor)

Utilizarea navigatorului

Antet

[ Fiter: User Corterts of: R1
PCRCYS (KRCY) Mame 4 Comment Changed #
LR 21050 161252
H [ARCHIWEY) HAMDLER on ex. 2205 132048 1
Directoare
Structura .
. respectiv
directoarelor . ,
liste de fisiere
4| ]

2 Dbject(s) [ | |

Linie de stare
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