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Pamiec programu

[Program  xxx.prg

Modut glowny  xxx.mod

Dane programu

Procedura (rutyna) giowna main

Procedury (rutyny)

Moduly programowe  xxx.mod

Dane programu

Procedury (rutyny)

Moduly systemowe  xxx.sys

TASK > PROGRAM > MODUt > PROCEDURA

Struktura programurobota

Operating manuals Integrator’s guide

Program robota obejmuje szereg danych tworzacych system robota.

Sa to:

U Modut gtéwny (Main) zawierajacy w sobie procedure gtowna (main),

U Moduty programowe zawierajgce dane wprowadzane przez uzytkownika typu
workobject, tool, dane typu robtarget, jointtargeti inne,

U Moduty systemowe zawierajace informacje wykorzystywane przez system
robota,

W przypadku jednego robota utworzony jest jeden Task (Zadanie) posiadajacy program
i modut gtéwny (Main).

W przypadku gdy zakupiono opcje Multitasking w systemie moze by¢ zdefiniowane
wiecej taskow.
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program memory (task) 0 program memory [task] 1 program memory [task] 2

[program | [program | [program |
main module main module main module
“program program

modules modules modules
System B A — syseem ]
modules modules modules

TASK > PROGRAM > MODUt > PROCEDURA

Struktura Multimove

Application manuals RobotWare options Multimove

AL HR HB
nRpmw

Struktura systemu Multimove stworzona w przypadku gdy jeden kontroler steruje
dwoma Ilub wiecej robotami lub manipulatorami tworzy dla kazdej jednostki
mechanicznej wiasny Task (Zadanie), w ktorym znajduje sie program, a w nim modut
gtowny (Main), moduty programowe oraz moduty systemowe. Dostep do wszystkich
taskow jest mozliwy z panelu Flexpendant lub przez RobotStudio. Funkcja Multitasking
jest niezbedna do tego aby uruchamiac kilka programow jednoczesnie na kontrolerze.
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TASK > PROGRAM > MODUt > PROCEDURA

Struktura Multimove

DVD > Application manuals > RobotWare options > Multimove

Dodatkowa ptyta z opcjami systemowymi A IR IR
MAPpD

W systemach Multimove istnieje mozliwos¢ aktywacji lub deaktywacji tasku
poprzez menu Quickset. Nalezy zaznaczy¢ w nim, ktére jednostki mechaniczne
maja by¢ aktywne w trybie manualnym.
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43 BMW_FBK_G01_02.mod
4 BMW_FBK_G05.mod

40 KB
106 KB
41 KB
18 KB
151 KB

6 KB
60 KB

6 KB
16 KB

8KB

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - moduty

Operating manuals Integrator’s guide
Dodatkowa ptyta z opcjami systemowymi

Fizycznie modut jest jednym plikiem o wielkosci zwykle do kilkuset KB. Na
rysunku widok modutow programowych systemie Windows.
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1 MODULE- Modulel
=—CONST-r

et-Target_10:=[[800,0,300], [0.000000001,0,1,0],[@,0,0,0], [9E+@9,9E+89,9E+09, 9E+09, 9E+09,9E+09] ];

——CONST- r t-Target_10_2:=[[799. ,0,400], [0. 1,0,1,0],[0,8,0,0], [9E+09,9E+09,9E+09, 9E+@9, 9E+89, 9E+89] ]
SCONST- - Target_20_2:=[[-499.999999815, -499.999999923,118], [@,0.923879533,0. 382683431, -0.000000001], [ -2,-1,0,0]

t-Target_20:=[[-500,-500,10], [@,0.923879533,0. 382683431, -0.000000001], [-2,-1,0,0] , [9E+@9, 9E+@9, 9E+89, 9E+
ta-tooll:=[TRUE,[[@,0,0],[1,0,0,0]],[1,[@,0,0],[1,0,0,0],0,0,0]];
bjdata-wobjl:=[FALSE,TRUE,"",[[@,0,@],[1,0,0,0]],[[0,0,0],[1,0,0,0]]];

—CONST-r

Target_20 2,vma

——Move)-Target_10_2,vma
> *Movel - Target_10,vmax,

—ENDPROC

ENDMODULE

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - moduty - dane programu

Operating manuals Integrator’s guide
Dodatkowa ptyta zopcjami systemowymi A DRD
MmpD

Moduty mozna otwiera¢ w programach typu notatnik lub RobotStudio. Modut
moze zawiera¢ definicje danych typu tooldata, wobjdata, jointtarget itd. oraz
procedury wykonawcze utworzone przez uzytkownika. Na rysunku widok danych
w module o nazwie Modulel a pod nimi procedura (routine) z instrukcjami ruchu

—widok z programu RobotStudio.
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PROC DetallStnl()
ovel [[-216.21,-439.04,271.09],[0.0519619,0.559271,0.705551, -0.432105],[0,0,-1,1], [9E+@9, 9E+89, 9E+09, 9E+@9, 9E+89, 9E+89] ], vmax, 250, tWeldGun\WObj : =wobjDetallStnl;
[[-471.80,110.53,326.34],[0.252129,-0.910676, -0.265313,0.191598],[0,1,-2,1], [9E+@9, 9E+89, 9E+09, 9E+9, 9E+@9, 9E+89] ], vmax, 250, tWeldGun\WObj : =wobjDetallstnl;

PDispSet dispDetallStnlWeldl;

Movel pl@,vmax,z20,tWeldGun\WObj:=wobjDetallStnl;
ArclStart [[-684.01,142.28,-2.93],[0.254283,-0.850762,-0.347326,0.301512],[0,0,-1,1], [9E+@9,9E+09,9E+09,9E+89,9E+09,9E+09] ], v508, seaml,weldl, fine, tWeldGun\WObj: =wobjDetallStnl;
wobjDetallStnl;

!slupek lewy, krawedz przerywana
!ArcLEnd [[-684.06,147.63,-2.92],[@.254285,-0.850767,-0.347316,0.301507],[0,0,-1,1], [9E+89,9E+@9, 9E+09,9E+89, 9E+89,9E+09] ] ,v500, seaml,weldl, fine, tWeldGun\WOb
!ArcLStart [[-685.11,160.50,-2.90],[@.254282,-0.850743,-0.347337,0.301553],[0,0,-1,1], [9E+89,9E+089,9E+09,9E+89, 9E+089,9E+09] ],v500, seaml,weldl, fine, tWeldGun\WObj : =wobjDetaliStnl;
nd [[-685.89,166.32,-3.95],[0.278866,-0.86709,-0.329222,0.249002],[0,0,-1,1], [9E+@9,9E+89, 9E+89, OE+89, 9E+89,9E+@9] ], V500, seaml,weldl, fine, tleldGun\WObj: =wobjDetallStnl;

pl@,vmax,z28, tWeldGun\WObj:=wobjDetallStnl;
L [[-635.86,66.01,157.67],[@.252141,-0.910688,-0.26527,0.191586],[0,1,-1,1], [9E+09,9E+89,9E+089,9E+09,9E+89,9E+89] ], vmax, 220, tWeldGun\WObj:=wobjDetallStnl;

ENDPROC

—
PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - moduty - procedura
Operating manuals Integrator’s guide
A\ IR IR
MmpD

Widok procedury w RobotStudio, na zielono wyswietlane sg znaki rozpoznawane jako
tekst (ciag znakow lub cyfr poprzedzony wykrzyknikiem jest rozpoznawany jako tekst).
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Movel [[-216.21,-439.04,271.09],[0.0519619,0.559271,0.705551, -0.432105],[0,0,-1,1], [9E+09,9E+09, 9E+09, 9E+@9, 9E+89, 9E+@9] ], vmax, 250, tWeldGun\WObj : =wobjDetallStnl;
Move) [[-471.80,110.53,326.34],[0.252129,-0.910676,-0.265313,0.191598],[@,1,-2,1], [9E+@9,9E+89,9E+@9, 9E+09, 9E+09,9E+89] ], vmax, 250, tWeldGun\WObj : =wobjDetallStnl;
t dlspDetallstnmeldl

tweldGun\wObj =wobjDetallStnl;

rt 1,160.5 -9. 1 1
End [[- 685 89 166 32 -3.95], [0 278866 -8.867@9,-0. 329222 e. 249802],[0 0,-1, 1] [9E+89 9E+09,9E+09,9E+09,9E+09, 9EH

Movel pl@,v 0, tWeldGun\WObj : =wobjDetal1lStnl; @g Automatyczny vmunm stlnikéw FFX
Movel [[-635.86,66.81,157.67],[B.252141,-8.918688,-8.26527,8.191586] RA-POwO8 atrrymane (313) (Fredhoid 100%)

<Nienazwany program> w T_ROB1/DetallModule/Detal1Stn1
ladanialpmgv amy W undw v
308 WaitSyncTask =idbetallstnl

*

Wob)
uwanie 4 Modyfikacja
Edn"l H dow pozydji

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - moduty - procedura

Operating manuals Integrator’s guide

Na rysunku przedstawiono fragment procedury zawierajgcej instrukcje ruchu i
instrukcje spawalnicze w programie RobotStudio oraz na panelu Flexpendant jak
wida¢ w RobotStudio czes¢ kodu procedury jest w odmiennej kolorystyce aby
zwiekszy¢ czytelnos¢ kodu Rapid. Instrukcje na panelu Flexpendant sa
wyswietlane w kolorze zielonym.

Wspotrzedne punktéw zapisywanych podczas tworzenia instrukcji ruchow
RobotStudio widoczne sa jako:

wspotrzedne x,y,z punktuwzgledem okreslonego uktadu wpotrzednych,
kwaterniony okreslajgce ustawienie narzedzia w przestrzeni,

Kwaterniony 4 / 6 osi robota,

Katowe potozenie osi zewnetrznych

W instrukcji ruchu wystepuja po nich argumenty typu tool, wobj, speed itp.

Na panelu Flexpendant aby zmniejszy¢ liczbe wyswietlanych informacji dane typu
robtarget reprezentowane sa jako gwiazdka lub nazwa. Wartosci ukryte pod
gwiazdka mozna zobaczy¢ zaznaczajac gwiazdke a nastepnie naciskajac przycisk
Debug (usuwanie bteddw) nastepnie View Value (Wyswietl wartosg).

Zawartos¢ procedury mozna przeglada¢ na Flexpendant przesuwajac ekran
z6ttymi strzatkami, plusem i minusem mozna zmniejsza¢ lub powiekszac
czcionke
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- MoveJ ToPoint Speed Zone [\WOhbij]

instrukcja do szybkiego poruszania robota, gdy nie jest wymagany
doktadny ruch liniowy; robot porusza sie z narzedziem do punktu
ToPoint, z predkoscig Speed, a doktadnos¢ przejscia trajektorii przez
zadany punkt okreslony jest przez strefe Zone,

[\WObj] — opcjonalny argument stuzacy do okreslenia ukladu odniesienia,
w jakim przemieszczane jest narzedzie; ustawienie domysine to WObj0

Movel *, v1000, z50, \Wobj:=ramal

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - instrukcje

Technical reference manuals Robot controllers Rapid instructions

AL HR B
nRpmw

Instrukcja ruchu MoveJ umozliwia przemieszczenie robota z pozycji, w ktorej aktualnie

sie znajduje do pozycji okreslonej wspotrzednymi punktu robtarget (ToPoint). Robot

obliczajac ruch zastosuje taka trajektorie przejazdu aby jak najbardziej ograniczy¢ ruch

osi ramienia. Podstawowe argumenty tej instrukcji to:

U Robtarget (ToPoint)

O Predkos¢ (Speed) v1000 (predkosc¢ ruchu w [mm/s]

Q Strefa (Zone) z50 (promien strefy w [mm)]

U Narzedzie (Tool) (zdefiniowane narzedzie uzytkownika)

Q Wobj - argumentem opcjonalnym zawsze wyswietlanym po znaku backslash (\) jest
uktad wspo6trzednych, w ktorym zapisano wspotrzedne punktu
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z50 — strefa przejscia wokot punktu

z0
fine

Movel *, v1000, z50, \Wobj:=ramal

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - instrukcje

Technical reference manuals Robot controllers Rapid instructions

AL HR B
nRpmw

Strefa przejscia wokot punktu. Na rysunku przedstawiona jest zasada jej
funkcjonowania. im wieksza strefe wokot punktu zdefiniujemy - wartos¢ podawana jest
jako promien sfery w milimetrach - tym wczesniej robot zacznie omija¢ punkt
przechodzac do kolejnego. W przypadku strefy z = 0 robot musi doktadniej przejs¢ przez
punkt posredni, w przypadku kiedy strefa Z zdefiniowana jest jako Fine robot musi
przejsc przez punkt i wyhamowac¢ w nim do predkosci O [mm/s].

10
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« MOVEL ToPoint Speed Zone \WODbj]

instrukcja do szybkiego poruszania robota, gdy  jest wymagany
doktadny ruch liniowy; robot porusza sie¢ z narzedziem do punktu
ToPoint, z predkoscia Speed, a doktadnosc przejscia trajektorii przez
zadany punkt okreslony jest przez strefe Zone,

[\WObj] — opcjonalny argument stuzacy do okreslenia uktadu odniesienia,
w jakim przemieszczane jest narzedzie; ustawienie domys$ine to WODbj0

Movel *, v1000, z50, \Wobj:=ramal

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - instrukcje

Technical reference manuals Robot controllers Rapidinstructions

AL HR B
nRpmw

Instrukcja ruchu MovelL umozliwia przemieszczenie robota z pozycji, w ktérej aktualnie
sie znajduje do pozycji okreslonej wspotrzednymi punktu robtarget (ToPoint). Robot
obliczajac ruch wyznaczy linie prostg przejazdu miedzy punktami i wzdtuz tej linii bedzie
przesuwat TCP narzedzia. Ta instrukcja ruchu moze okazac sie niewtasciwa w przypadku
duzych réznic potozenia narzedzia.

Podstawowe argumenty tej instrukcji to:

U Robtarget (ToPoint)

O Predkos¢ (Speed) v1000 (predkosc¢ ruchu w [mm/s]

Q Strefa (Zone) z50 (promien strefy w [mm)]

U Narzedzie (Tool) (zdefiniowane narzedzie uzytkownika)

Q Wobj - argumentem opcjonalnym zawsze wyswietlanym po znaku backslash (\) jest
uktad wspo6trzednych, w ktorym zapisano wspotrzedne punktu

11
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- MOVEABSJ ToJointPos Speed Zone [\WODbj]

instrukcja do przemieszczenia robota do pozycji TodointPos
zdefiniowanej katami ustawienia osi, z predkoscia Speed i
doktadnoscia przejscia trajektorii przez zadany punkt okreslony
przez strefe Zone;

aktywne narzedzie i uktad odniesienia WODbj nie majg wptywu
na wykonanie instrukcji, a stuza jedynie do obliczania bezwtadnosci,
predkosci TCP, warunkéw hamowania oraz trajektorii naroznikowych;

instrukcja stosowana do wyjatkowych punktéw np.: pozycja home
czy punkt koncowy, bedacy punktem osobliwym, itp.

. np.. MOVEABSJ p10, v100, z10, :

TASK > PROGRAM > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - instrukcje

Technical reference manuals Robot controllers Rapid instructions

AL HR HB
nRpmw

MoveAbsJ to instrukcja, w ktorej wystepuje argument jointtarget - przechowuje on
dane o potozeniu kagtowym osi robota.

Uwaga: robtarget przechowuje wspotrzedne punktu, a jointtarget wartosci kagtowe osi.

12
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« MOVEC CirPoint ToPoint Speed Zone [\WODbj]

instrukcja do poruszania robota ruchem po tuku; argumenty j.w., przy
czym od razu programowane sg dwa punkty tuku — posredni i koncowy

MoveC ** v1000, z50, \Wobj:=ramal

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - instrukcje

Technical reference manuals Robot controllers Rapid instructions

AL HR HB
nRpmw

Instrukcaj MoveC umozliwia robotowi poruszanie sie po tuku. Instrukcja ta

posiada dwa argumenty robtarget. Istotne jest, ze tylko drugi punkt przechowuje
dane o kacie potozenianarzedzia.

13
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Modyfikuj drugi robtarget MoveC

Dodajinstrukcje MoveC Dodajinstrukcje MoveC

as

\
Dodajinstrukcje MovelL
Modyfikuj MoveC

MoveC **, v1000, z50, \Wobj:=ramal

PROGRAM > TASK > MODUt > PROCEDURA

Struktura programu - instrukcje

Technical reference manuals Robot controllers Rapid instructions

AL RN
mmwi

Przyktad opisuje jak utworzy¢ instrukcje w ktorych narzedzie poruszac sie bedzie

po okregu.

U Ustaw TCP narzedzia w miejscu czerwonego znacznika i dodaj instrukcje
MoveL.

O Przesun TCP narzedzia robota do znacznika ciemnoniebieskiego i dodaj
instrukcje MoveC - pierwszy robtarget zostanie zapisany i kursor podswietli
druga gwiazdke.

O Przesun TCP do znacznika jasnoniebieskiego i nacisnij przycisk Modify
Position (Modyfikuj pozycje) potwierdz OK — w ten spos6b zapisano pozycje
drugiej gwiazdki.

O Przesun TCP robota do znacznika ciemnozielonego i dodaj instrukcje MoveC -
pierwszy robtarget zostanie zapisany i kursor podswietli druga gwiazdke.

O Przesun TCP robota do znacznika jasnozielonego i nacisnij przycisk Modify
Position (Modyfikuj pozycje) potwierdz OK — w ten sposéb zapisano pozycje
drugiej gwiazdki a robot zamknie koto.
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