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i == sz g
CONST - dana stata; jej wartos¢ moze by
zmieniana recznie, ale nie mozna jej zmienic

L podczas wykonywaniaprogramu )

(" VAR-danazmienna, ktdérej wartosé¢ moze byc )
zmieniana podczas wykonywania programu;
po restarcie systemu zmienne typu VAR
wracajg do wartosci poczgtkowych,
ustalonych w programie

J

(" PERS - zmienna trwata, ktérej wartosé¢ moze byc¢ )
zmieniana podczas wykonywania programu; po
restarcie systemu zmienne typu PERS zachowuja

\_ wartoscizapamigtane przedrestartem P

DANE

VAR, PERS, CONST

Technical reference manuals Rapid instructions

wartosc zdefiniowana
CONST num Volta:=1;

VAR num Integra:=2;
PERS num Ursula:=3;

N/

Integra:=200;
Ursula:=300;

I

CONST num Volta:=1;
VAR num Integra:=200;
PERS num Ursula:=300;

N/

CONST num Volta:=1;
VAR num Integra:=2;
PERS num Ursula:=300;

znﬁanazadanaprogranuMNo

wartosc po zmianie

wartosc poresecie/restarcie programu

AL HR HB
nRpmw

Dane przechowywane przez system moga by¢ typu Stata, Const, Zmienna Var i

,Zmienna trwata” Pers.

W przyktadzie pokazano jak zdefiniowane w systemie dane CONST, VAR i PERS
zachowuja sie w przypadku zmiany ich definicji podczas uruchomienia programu.

Dane mozna dodawac przez Program data, (Dane programu) w ABB menu.

Dane typu num moga by¢ zdefiniowane np. jako state lub zmienne.
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»+++VAR- num-Dix2;
-|——PROC- Path_10()

= [ Dix2:=signalDixi; ~wykonaj_procedure_Path_20:” etykieta /
rels e ir Dixoe1- THEN znacznik w programie
------------ GOTO-wykonaj_procedure_Path_2@;
........ ENDIF
J-Target_20, ne,SchunkTool\WObj: =Workobject_1; ” 2 :
J-Target_3e, ne,SchunkTool\WObj:=Workobject_1; ”GOTO 1nStrUkcJa przenoszatca PP

J:=orkobject_1; (Program Pointer — wskaznik programu) w

J-Target_40, s
e,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;

J-Target_se,

23 [ wykonaj_procedure_Path_2: inne miejsce tej samej procedury.
;7 il BT ath_20;
5 25  [-metreamnsd Movel-Target_20,v100@,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
—ENDPROC
= 20()
—> -Target_60, e,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;
— J-Target_7e, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
—> J-Target_8e, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
=3 J-Target_90, e,5chunkTool\WObj: =Workobject_1;
—----Movel-Target_100 ne,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
33 [ eeeeeens Movel-Target_6@,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
34 —ENDPROC
—

INSTRUKCJA GOTO

GOTO - przeniesienie PP w obrebie procedury

Technical reference manuals Rapidinstructions

Przyktad opisuje sytuacje, w ktorej w module utworzono zmienng numeryczng VAR num
Dix2.

W procedurze Path_10 przypisano Dix2 wartos¢ cyfrowego sygnatu wejsciowego o
nazwie SignalDixi.

Nastepnie wstawiono warunek IF THEN (Jesli zmienna Dix2 = 1 (tak naprawde stanie sie
to jesli sygnat wejsciowy bedzie miat wartosc¢ 1) to wykonaj skok to znacznika o nazwie
~wykonaj_procedure_Path_20”

Oznacza¢ to bedzie, ze Program Poitner ominie czes¢ kodu Rapid i przeskoczy do
znacznika. W przypadku gdy wartosc¢ Dixi2 bedzie inna niz 1 program bedzie wykonany
w catosci.

Zastosowano tutaj rowniez instrukcje Proccall, ktéra umozliwia przechodzenie PP z
jednej procedury do innej (w tym przypadku do Path_20).

Kod przedstawiony na rysunku jest kodem z programu RobotStudio.

Aby zdefiniowad Dix2 :=SignalDixi nalezy najpierw taki sygnat np. wirtualny utworzyé w
systemie robota.



12 «++VAR: num-Dix2;
13 | 5——PROC- Path_10()
+eseees.Dix2:=SignalDixi;

-+ IF-Dix2=1-THEN

~~~~~~~ GOTO-wykonaj_procedure_Path_20;

ENDIF

«+Movel-Target_20,v1000, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
- +Movel-Target_30,v1000, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
- -Movel-Target_40,v1000, fine,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;
- -Movel-Target_50,v1080, fine,SchunkTool\WObj : =Workobject_1;
wykonaj_procedure_Path_20:

--Path_20;

Movel-Target_20,v10@@, fine,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;
26 | —ENDPROC

27 E—PROC: Path_20()

28 | —--:-Move)-Target_60@,v1000, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
29 | —-..-Movel-Target_70,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
30 | —:---Move)-Target_80,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
31 | —----Move)-Target_90,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
32 | —----Movel-Target_100,v1000, fine,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;
B [ormenemaaind Movel- Target_60,v1000, fine,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;

SIGNALDIXI:=0

GOTO - przeniesienie PP w obrebie procedury

Technical reference manuals Rapidinstructions

Przyktad dziatania instrukcji



SIGNALDIXI:=1

GOTO - przeniesienie PP w obrebie procedury

Technical reference manuals Rapidinstructions

[+« - vAR: num-Dix2;

E——Pi

—E
=——pl
—_—

ROC: Path_10()
+++Dix2:=SignalDixi;

+ IF+Dix2=1- THEN

------- GOTO-wykonaj_procedure_Path_20;

-+ - ENDIF
- -Movel-Target_20,v1000, fine,SchunkTool\WObj : =Workobject_1;
«+Movel-Target_30,v1000, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
++Movel-Target_40,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;

+++<Movel-Target_50,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=kWorkobject_1;

«+ ~wykonaj_procedure_Path_20:
«+-Path_2e;

++++-Movel Target_20,v1000, fine,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;

NDPROC
ROC- Path_20()
-+ -Movel-Target_60,v1000, fine,SchunkTool\WObj: =Workobject_1;

-+« -Movel-Target_70,v1000, fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;

- -Movel-Target_80,v1000, fine,SchunkTool\WObj : =Workobject_1;
«-Movel-Target_90,v1000, fine,SchunkTool\WObj : =Workobject_1;
++-Movel-Target_100,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
++-Movel-Target_60,v1000,fine,SchunkTool\WObj:=Workobject_1;
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MODULE testgoto

= VAR num rell:=2;

- PROC gotowe()
gornypoziom:
WaitTime \Inpos,1;
rell:=1;

= IF rell<2 THEN

GOTO gornypoziom;

ELSE WaitTime \Inpos, 2;

ENDIF
ENDPROC
ENDMODULE

INSTRUKCIA WAIT

»WaitTime” instrukcja zatrzymania
programu i odliczania czasu, argument
opcjonalny \Inpos okresla, ze robot odliczy
wyznaczony czas bez zmiany pozycji

Wait - instrukcja zatrzymania programu

Technical reference manuals Rapid instructions
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Instrukcja WaitTime stuzy do odliczania czasu, jesli podany jest argument opcjonalny
\Inpos, to robot zatrzymuje sie w instrukcji ruchowej poprzedzajacej instrukcje
WaitTime i ,,odlicza” zadany czas (tutaj to 1 [s]).
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»WaitDO” instrukcja Wait Digital Output -
kursor programu pozostanie w linii
instrukcji do momentu ustawienia
okreslonego sygnatu wyjscia
~WaitSyncTask” instrukcja do
synchronizacji taskéw robota w
okreslonych punktach. Wymaga ,tasklist” i
»syncident” — unikalnej nazwy punktu
synchronizacji

INSTRUKCIA WAIT

»WaitDIl” instrukcja Wait Digital Input -
kursor programu pozostanie w linii
instrukcji do momentu ustawienia
okreslonego sygnatu wejscia

Przyktad:

WaitDlI di4, 1;

Wykonywanie programu bedzie
kontynuowane gdy sygnat wejscia ,,di4”
zostanie ustawiony

Przyktfad:

WaitDI grip_status, 0;

Wykonywanie programu bedzie
kontynuowane gdy sygnat wejscia
grip_status zostanie zresetowany

Wait - instrukcje zatrzymujace program

Technical reference manuals Rapid instructions

Pozostate instrukcje Wait
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— Manual X
=V % PLL-PCOCTIIE x
* <No named prog in T_ROB1/
Tasks and Programs ¥ Routines
2358 PROC Saferoad()
2359) rHomePath: Common
2360
361 Compact IF
2362
2363 IF
2364
2363) MoveC
2366
367 Movel
2368 ENDPR(
2363 I Reset
2370 ENDMODULE J
Set
Next --> I
Add w: Edit Hide
Instruction Dedarations
Production ROB_1
b . % 9
—

INSTRUKCJA PROCCALL - EDYTOR PROGRAMU

T—= Mamsal Guard Stop X
B

Add Instruction - Procedure Call

oK Cancel

Select a procedure to add to the program. Active filter:
[©] rDeformationWelding ([ rHomePath /\\
] rLargeSleightTacking [ rLargeSleigh .

[F] rLittleSleightTacking[f rLittleSleightWelding
[F rxObcinanie ] Routinel
] rPartSearch E Saferoad

[f] SetEAxAngleJoint [ SetLoadPosStnl
[F] SetProcPosStnl [ SetServPosStnl
[f] smartac £ testslopejob
k5 zsc Smscauwe
!

2357
23s8
2359
2360
2361
2362
2363
2364
2365
2366
2367
2368
2369

%

2370

PROC Saferoad()
rHomePath;
rDeformationSearch;

rDeformationTacking:
rLargeSleightTacking;
rLittleSleightTacking

rDeformationWelding:
rLittleSleightWelding:
rLargeSleightWelding:
rHomePath:

ENDPROC

ProcCall - wywotanie kolejnej procedury

Technical reference manuals Rapidinstructions
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Instrukcja wywotujgca inng procedure. Jesli w linii procedury Path_10 znajdzie sie
instrukcja Proccall procedury Path_20 to Program Pointer po dojsciu do tej instrukcji
przejdzie do procedury Path_20i a po jej przejsciu wréci do Path_10
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Search_Part Test_rygiel, pRygiel_7, pRygiel_8, v300, tWeldGun\WObj:=WobjLittleSleight;
VAR bool Test_rygiel:=FALSE;

IF Test_rygiel=TRUE THEN
TPWrite "Rygiel bazy Litle Sleigh nie zostal zwolniony";
Stop;

ENDIF

DANE PROGRAMU

BOOL - dane programu FALSE / TRUE

Technical reference manuals Rapid instructions
AL HR R
Mpwp

Przyktad danej typu BOOL ktéra moze mie¢ wartosc typu fatsz / prawda (False/True)
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PROC TIMEMEASURE()
VAR clock tmeasure;
VAR num time;
ClkReset tmeasure;
ClkStart tmeasure;
Movel RelTool(p10start,0,0,30), v1000, z50, pisak;
Movel p10, v1000, z50, pisak;
AccSet 40, 40\FinePointRamp:=30;
Movel] p10Ostart, v1000, fine, pisak\WObj:=wobj0;
clkstop tmeasure;
time:=clkread(tmeasure);
tpwrite ""\num:=time;
ENDPROC

DANE PROGRAMU

CLOCK - pomiar czasu

Technical reference manuals Rapidinstructions

AL HR B
nmpmw

Przyktad dziatania pomiaru czasu. Nalezy utworzy¢ zmienng numerycznag np. ,time”,
zmienng typu clock tutaj np. ,tmeasure” Nastepnie podaje sie instrukcje ClkReset,
ClkStart a w momencie gdy chcemy zakonczy¢ pomiar ClkStop.

Uwaga, aby szybciej znalezé¢ potrzebne instrukcje na panelu FlexPendant stosuj
filtrowanie wg nazwy.

Aby na FlexPendant wprowadzi¢ zapis time := clkread (tmeasure) nalezy najpierw dodac
instrukcje ,, := 7 w menu Common a potem dodac¢ jej lewa i prawg strone!
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E/IF:)(\)IEJS[?:(?;&,—49.65,596.78],[0.0108005,—0.997788,-0.0645406,—0.0116651],[-1,0,»3,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+O9,9E+09,9E+09]], v1000, fine, flamaster;
Movel [[378.98,83.85,250.00],[0.010766,-0.997792,-0.0644979,-0.0116168],[0,0,-2,0],[9E +09,9E+09,9E+09,9E +09,9E +09,9E+09]], v1000, fine, flamaster;
rb11aon\1/(TLe[r[;678.98,83.85,250.00],[O.010766,—0.997792,—0.O6/-14979,—0.0116168],[0,0,—2,01,[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+O9]],, v1000, fine, flamaster;
rf\1'1aon\1/reT:.e[r[;G_l'S.98,183.85,250.00],[0.010766,—0.997792,—O.0644979,—0.0116168],[0,0,»2,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+O9]],, v1000, fine, flamaster;
rf:lllacr:\l6::.e[r[;378.98,183.85,250.00],[0.010766,—O.997792,—0.064-4979,—0.0116168],[O,0,—.2,0],['E)E+O9,9E4l-09,9E-¢'09,9E+09,9E+09,9E+091],, V1000, fine, flamaster;
rllaczcz:_e[r[’378.98,83.85,250.00],[0.010766,-0.997792,—0.0644979,—0.0116168],[0,0,—2,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]], V1000, fine, flamaster;
ENDPROC

PROC hammer()
VAR robtarget pdob:=[[469.64,-49.63,604.99],[0.010804,-0.997785,-0.0645981,-0.0116556],[-1,0,-3,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];

pdob := CRobT(\Tool:=flamaster\WObj:=kartka);

Movel Offs(pdob,0,0,100), v1000, fine, flamaster\WObj:=kartka;
Movel pdob, v1000, fine, flamaster\WObj:=kartka;

Movel Offs(pdob,0,0,100), v1000, fine, flamaster\WObj:=kartka;
Movel pdob, v1000, fine, flamaster\WObj:=kartka;

ENDPROC
—

CRobT - odczytanie pozycji
Technical reference manuals Rapidinstructions
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Przyktad dziatania funkcji CRobT
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OV s wN

3 8
> 12

DATA

MODULE-Misha

=]——PROC - mmm( )

Movel
Movel
MoveC
——Move)

Movel

—>ENDPROC
PROC- Forloopa

-[[94.95,77.56,0.28],[0.0708146,0.0611092, -0.0644
-[[310.83,104.80,-5.71],[0.0708152,0.0611095,-0.¢
-[[195.26,141.54,1.41],[0.0708127,0.0611101,-0.0€
-[[210,116.61,-93.55],[0.0708805,0.061114,-0.0644
-[[383.52,218.27,-234.62],[0.502425,-0.542301,-0.

0

-+ +FOR-i-FROM-1-TO-3-DO

+«+«ENDFOR
ENDPROC
ENDMODULE]

FOR - powtdrzenie

Technical reference manuals Rapidinstructions
Powtdrzenie wykonywania procedury ,mmm” trzykrotnie.

Przyktad dziatania instrukcji FOR

AL HR HB
nRpmw
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-IPROC - Forloopa()

= 12 [+-++FOR-i-FROM-1-TO-3-DO
13 | eeeeceas mmm
14 [Heeooenne IF-i=3-THEN
1S | seeessnscnnn Routinel;
16 | secveces ENDIF
17 -+ ++ENDFOR
18 ENDPROC
19 ENDMODULE

DATA

IF -— warunek

Technical reference manuals Rapidinstructions
Gdyi = 3 wykonana zostanie procedurao nazwie ,Routinel”

IF - warunek

AL HR HB
nRpmw
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2 MODULE-Misha

3 J|El——LOCAL" VAR- pose- posel:=[[0,0,50],[1,0,0,0]];

4 [E—PROC- mmm()

5§ | »weovwaws Movel-[[94.95,77.56,0.28],[0.0708146,0.0611092, -0.0644544, -0.993527],[-1,-1, -
6 —>——Movel-[[310.83,104.80,-5.71],[0.0708152,0.0611095, -0.08644561,-0.993527],[0,-1
7 ———MoveC-[[195.26,141.54,1.41],[0.0708127,0.0611101, -0.0644567,-0.993527],[-1,-1
8 ———Movel-[[210,116.61,-93.55],[0.0708805,0.061114, -0.0644475,-0.993523],[-1,-1,-
9 ———Movel- [[383.52,218.27,-234.62],[0.502425,-0.542301, -0.00760624,-0.673366],[-1
10 | svovnnns PDiSpOff;_:

12 —ENDPROC
13 PROC-Forloopa()
14  ---+FOR-i-FROM-1-TO-3-DO

..:' ........ m;
B neeenes IF-i=2-THEN
ARG ~ewrmrwararewayd PDispSet-posel;
m— PDispOff — anulowanie przesuniecia
20 ENDPROC
21 ENDMODULE
DATA

PDispSet - przesuniecie o stata wartos¢

Technical reference manuals Rapidinstructions
Gdyi = 2 wykonana zostanie instrukcja przesuniecia 0 50 mm wspétrzednych osiz w procedurze mmm A DRD

nRpmw

PDispSet - przyktad kodu.
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