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1 Wstep

Niniejszy dokument zawiera uzupeknienie informacji zawartych w instrukcjach Obstuga i
programowanie robota IRB 1400 [2] oraz Programowanie robota IRb-1400 [3]. Zalecane
jest wczesniejsze zapoznanie sie z wymienonymi instrukcjami. Dokument oparty jest na
instrukcji obstugi IRB 1400 [1].

2 Uklady wspéirzednych IRB 1400

Robot IRB 1400 umozliwia prace w kilku uktadach wspétrzednych. Wsréd najwazniej-
szych mozna wymienié¢ uklad zwigzany ze Swiatem (World Frame), uklad zwigzany z kon-
cem ostatniego przegubu (Wrist Frame), uktad zwiazany z narzedziem (Tool Frame) oraz
uktady zwiazane z obiektem (Object Frame) lub zdefniowane przez uzytkownika (User
Frame). Uktadéw zwiazanych z narzedziem, obiektem lub definiowanych przez uzytkow-
nika moze by¢ wiele, dodatkowo zawsze musi by¢ wybrany uktad narzedzia.

Aktualng pozycja robota w przestrzeni roboczej jest potozenie srodka uktadu wspéi-
rzednych narzedzia (TCP) wobec ukladu $wiata (lub uzytkownika, jesli tak jest zdefnio-
wane w programie).

W Jogging window M mozna wybieraé¢ aktualny uktad wspétrzednych w ktérym po-
ruszamy robota w trybie recznym (zmienna Coord), uktad narzedzia (zmienna Tool) oraz
uktad uzytkownika/obiektu (zmienna Wobj). Wartos¢ Wobj ma znaczenie jedynie jesli
zmienna Coord ma warto$¢ Wobj.

2.1 World Frame

World Frame jest niezmiennym uktadem wspotrzednych zwigzanym ze swiatem. Nie jest
modyfikowalny.
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2.2 Tool Frame

Tool Frame jest uktadem wspodlrzednych konicowki efektora (TCP). Uktad ten nalezy obo-
wigzkowo zdefniowaé dla kazdego uzywanego przez robota narzedzia. Do definicji uktadu
wykorzystuje sie metody cztero-, piecio- lub szesciopunktowe.

Aby zdefiniowaé¢ nowe narzedzie (uklad narzedzia) nalezy, bedac w trybie pisania pro-
gramu, wybra¢ View: Data Types. Nastepnie wybra¢ typ tooldata i nacisnaé przycisk
New. Po wpisaniu i zatwierdzeniu nazwy nalezy wybra¢ utworzone narzedzie i nacisnac
Special: Define Coord. W nowo otwartym oknie w polu Method wybiera si¢ metode,
a nastepnie w dolnej czesci ekranu zapamigtuje punkty.

Metoda czteropunktowa polega na ustawieniu manipulatora w czterech konfigura-
cjach. W kazdej z tych konfiguracji wspolrzedne kartezjanskie (x,y,z) punktu na narze-
dziu, ktéry ma by¢ poczatkiem uktadu Tool Frame (TCP) musza by¢ identyczne. Orien-
tacja narzedzia, i jednoczes$nie konfiguracja manipulatora, ma by¢ inna dla kazdego z tych
punktéw. Im bardziej oddalone konfiguracje, tym doktadniej wyliczany jest TCP. Orienta-
cja tak zdefniowanego narzedzia jest identyczna z orientacjg ostatniego przegubu (Wrist
Frame).

Metoda pieciopunktowa jest rozszerzeniem metody czteropunktowej. Rézni si¢ od
niej tym, ze po okreéleniu pierwszych czterech konfiguracji jak w metodzie czteropunk-
towej zapamictuje sie piaty punkt lezacy na dodatniej potosi Z wychodzacej z punktu
wskazywanego przez pierwsze cztery konfiguracje. Piaty oraz czwarty punkt muszg mieé
takg samg orientacje. Metoda ta okresla dodatkowo potozenie osi Z uktadu wspotrzed-
nych. Osie X oraz Y beda najblizsze osiom X i Y Wirst Frame, spelniajac jednoczesnie
warunek ortogonalnosci uktadu z nowa osig Z.

Metoda szeSciopunktowa rozszerza metode piaciopunktowsa o kolejny punkt, tym
razem lezacy na dodatniej potosi X wychodzacej z punktu wskazanego przez pierwsze
cztery konfiguracje. Punkty czwarty, piaty oraz szosty muszg mie¢ taka sama orientacje.
Metoda ta okresla zaréwno potozenie TCP jak i orientacje Tool Frame wobec Wirst
Frame (i przez to r6wniez World Frame).

2.3 User Frame

User Frame jest uktadem wspotrzednych zdefiniowanym przez uzytkownika. Uzywany
jest w przypadkach, gdy tatwiej jest opisa¢ programowany ruch w lokalnym, zdefniowa-
nym przez uzytkownika ukltadzie (np. stotu roboczego) niz w globalnym uktadzie World
Frame. Dodatkows zaletg uzywania User Frame jest zwiekszona przenosnosé¢ programu.
Przyktadowo, majac do wykonania trzy identyczne, kilkuetapowe dziatania w trzech miej-
scach przestrzeni roboczej wystarczy zdefiniowaé¢ dla kazdego z tych miejsc User Frame
oraz jeden program wykonujacy te dzialania — a nastepnie jedynie przetaczaé sie po-
miedzy ukatdami. Uzycie uktadow lokalnych zwieksza rowniez odpornosé programéw na
reorganizacje przestrzeni roboczej.

Aby utworzy¢ nowy lokalny uktad wspétrzednych nalezy, bedac w trybie pisania progra-
mu, wybra¢ View: Data Types. Nastepnie wybra¢ typ wobjectdata i nacisnac przycisk
New. Po wpisaniu i zatwierdzeniu nazwy nalezy wybra¢ utworzony uktad wspotrzednych
i nacisnac Special: Define Coord. W nowym oknie nalezy ustawi¢ User Method na



Podprogramy dla IRB 1400 (Routines) 3

3 points, a Obj Method na no change. Do defnincji uktadu wykorzystuje sie metode
trzypunktows.

Metoda trzypunktowa polega na okresleniu trzech charakterystycznych punktéw de-
finiowanego uktadu wspotrzednych. Pierwszym punktem jest poczatek uktadu, nastepnym
— punkt na dodatniej potosi X. Ostatni — punkt na dadatniej ze wzgledu na Y poiptasz-
czyznie XY definiowanego uktadu.

Aby zapamigtywanie punktéow oraz ruch odbywaty sie wobec nowo zdefiniowanego ukta-
du, nalezy doda¢ do instrukcji w programie argument okreslajacy w jakim User Frame
instrukcja dziata. Mozna to zrobi¢ zaznaczajac instrukcje i naciskajac OptArg. Nastepnie
nalezy wybiera¢ argument [\WObj], i nacisnaé¢ przycisk Add. Po dodaniu argumentu do
instrukcji nalezy przypisa¢ do niego dopowiedni User Frame.

3 Podprogramy dla IRB 1400 ( Routines)

W IRB 1400 nie ma mozliwosci wywolania w programie innego, niezaleznego od niego
programu. Aby podzieli¢ program na podprogramy nalezy wykorzysta¢ mechanizm pro-
cedur (routines). Procedury zdefiniowane w tym samym programie moga by¢ wywotywane
w innych procedurach programu. Domyslnie ekran pisania programu wyswietla zawartos¢
gtownej procedury (main). Aby utworzy¢ nowa procedura nalezy wybra¢ View: Routines
(przenosi na ekran wyboru procedur), a nastepnie przycisk New. Po wpisaniu i zatwier-
dzeniu nazwy ponownie wyswietla sie ekran wyboru procedur. W przypadku definiowania
precedury przyjmujacej argument nalezy w tym momencie wybra¢ Decl. W oknie wlasci-
wosci procedury nalezy przejsé do listy argumentéw (przycisk &), a nastepnie za pomoca
New doda¢ nowy argument. Tak zdefiniowanych argumentéw mozna uzywaé jako zmien-
nych w danej procedurze.

Wywotanie procedury w innej polega na uzyciu instrukeji ProcCall oraz wybraniu nazwy
i wartosci argumentéw wywotywanej procedury.
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