Obstluga i programowanie robotow

przemystowych — zadania do wykonania®
Arkadiusz Mielczarek!
Laboratorium Robotyki
Wydziatl Elektroniki

Politechnika Wroctawska
Spis tresci
1 Cel éwiczenia 1
2 Wymagania wstepne 1
3 Uwagi odnosnie wykonywanych zadan 2
4 Zadania do wykonania 2
5 Sprawozdanie 3

1 Cel éwiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie z obstuga oraz sposobem programowania robotéw prze-
mystowych ABB IRB120 oraz FANUC LR Mate 200iC i 200iD. Cwiczenie bedzie realizo-
wane na jednym z tych robotéw wedtug wskazan prowadzacego. W dalszej czesci instrukeji
fragmenty opatrzone umieszczonym w nawiasie dopiskiem FANUC lub IRB, dotycza je-
dynie grup realizujacych ¢wiczenie na wskazanym robocie.

2 Wymagania wstepne

Przed przystapieniem do realizacji ¢wiczenia nalezy:
e zapoznaé sie z tredcig instrukeji Instrukcja bezpieczenstwa i higieny pracy w Labora-
torium Robotyki [2] (dostepne tutaj),

e (FANUC) zapoznac sie z trescia instrukcji Obstuga i programowanie robota FANUC
LR Mate 200iC/200iD [] (dostepne tutaj),

*Cwiczenie laboratoryjne przeznaczone do realizacji w ramach kursu Robotyka (2) — data ostatniej
modyfikacji: 29 lutego 2020.
tKatedra Cybernetyki i Robotyki


http://kcir.pwr.edu.pl/~amielcza/Robotyka2/bhp010n
http://kcir.pwr.edu.pl/~amielcza/Robotyka2/fanuc_instrukcja.pdf
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e (IRB) zapoznaé sie z tresciami instrukcji Materialy dydaktyczne dla robota IRB120
[3] oraz Programowanie robota IRb-1400 [1] (dostepne tutaj).

e przypomnie¢ podstawowe pojecia zwigzane z robotami manipulacyjnymi, w tym:

— uktad wspoétrzednych,

— przestrzen konfiguracyjna,
— przestrzen robocza,

— tancuch kinematyczny;,

— kinematyka prosta,

— kinematyka odwrotna,

e zapoznaé sie z niniejsza instrukcja.

3 Uwagi odnos$nie wykonywanych zadan

e manipulatorem nalezy porusza¢ z matymi predkosciami,

e (FANUC) w kazdym programie nalezy na poczatku okresli¢ uktady: narzedzia (UTO-
OL_NUM=...) i uzytkownika (UFRAME _NUM=...). Uklady powinny sie pokry-
waé z aktualnymi (SHIFT + COORD). Na potrzeby zadania zostalo zdefiniowane
narzedzie (UTOOL 10), do dyspozycji studentéow zostal oddany User Frame 5,

e (FANUC) punkty zapamietane za pomoca instrukcji Point pamietaja do jakiego
User Frame si¢ odnosza. Inaczej jest w przypadku rejestréw pozycyjnych. W przy-
padku uzycia takich w programie, nalezy upewni¢ si¢, ze program jest uruchamiany
z odpowiedniem User Frame,

e (IRB) nalezy upewnic sie, ze wszystkie punkty w programie sa liczone i realizowane
w tym samym User Frame (z tym samym argumentem \WObj — argument ten
nalezy recznie dodaé¢ do instrukeji gdyz jest opcjonalny). W szczegdlnoscei instrukeje
pobierajace punkt i realizujace ruch,

e (IRB) na potrzeby zadania zostato zdefiniowane narzedzie (to0110),

e (IRB) podprogram nalezy zapisa¢ w innej procedurze (Routine) niz gtéwnej (main).
W przypadku programu realizujacego kwadrat sugeruje sie zapisanie w osobnej pro-
cedurze, tak by nie trzeba byto przepisywaé¢ go przy rozszerzeniu programu o ryso-
wanie siatki.

4 Zadania do wykonania

1. Zrealizowac¢ przyktadowe zadania sterowania recznego manipulatorem:

(a) we wspéhrzednych konfiguracyjnych,
(b) we wspolrzednych roboczych.
2. Za pomoca metody trzypunktowej zdefiniowa¢ User Frame, tak aby osie X i'Y pokry-

waly sie z osiami na narysowanej siatce ponizej wskaznika laserowego. Sugerowane
jest poruszanie sie we wspotrzednych WORLD lub TOOL.


http://kcir.pwr.edu.pl/~amielcza/Robotyka2/abb
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3. Napisa¢ prosty program do ruchu pomiedzy czterema punktami w przestrzeni ro-
boczej manipulatora. Zaobserwowa¢ réznice pomiedzy instrukcjami ruchu w prze-
strzeni konfiguracyjnej i roboczej. Zaobserwowaé réznice w doktadnosci ruchu przy
roznych parametrach.

4. Za pomoca instrukcji ruchu po tuku napisaé¢ program $ledzacy wiazka lasera tuki
narysowane na kartce.

5. Napisa¢ program majacy wyrysowaé¢ kwadrat 5 X 5[cm] (na siatce ponizej).

6. Zmodyfikowa¢ program wyrysowujacy kwadrat, tak aby przyjmowal argument dtu-
gosci boku kwadratu oraz obecne polozenie efektora jako punkt startowy. Napisaé
program nadrzedny pozwalajacy na wyrysowanie siatki takich kwadratow.

7. Zredefioniwa¢ User Frame, tak aby kwadraty rysowane byty pod katem.
8. Zadanie dodatkowe:

(FANUC) — przemysleé sposob kalibracji/definicji uktadu wspétrzednych lasera, tak aby
polozenie wiazki na siatce byto niezalezne od wspoétrzednej Z w WORLD,

(IRB) — skalibrowaé¢ narzedzie (TOOL) robota.

Powyzsza lista zadan jest propozycja, ostateczny zakres zadan do wykonania zostanie
podany przez prowadzacego na zajeciach.

5 Sprawozdanie

Sprawozdanie z przebiegu ¢wiczenia powinno zawierac:

e Imie i nazwisko autora, numer i termin grupy, sktad grupy, temat ¢wiczenia, date
wykonania ¢wiczenia, dat¢ dostarczenia sprawozdania.

e (el ¢wiczenia.

e Opis zrealizowanych zadan:

— co dane zadanie miato na celu,
— sposdb przeprowadzenia zadania,
— opracowanie otrzymanych wynikow,

— uzyskany rezultat — wnioski.

e Whnioski koncowe.
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