Programowanie robota Irb-1400
Opis zadania

Wymagania wstepne:

e Zapoznaé si¢ z zasadami bezpieczenstwa i obstugi stanowiska robota, w tym panelu
sterujacego, IRb-1400 podanymi w instrukcji ,,Obstuga i programowanie robota IRb-
1400 (nr 526)”

e Zapozna¢ si¢ z zasadami programowania robota IRb-1400 — instrukcja Programowa-
nie robota IRB1400

e Zaproponowaé algorytmy realizacji zadan podanych w dalszej czesci instrukcji.
Przebieg ¢wiczenia:

1. Zaprogramowac ruch pomiedzy zadanymi punktami w przestrzeni roboczej, porownac
realizacje ruchu przy wykorzystaniu polecen: MoveL i MovelJ.

2. Wykorzystujac instrukcje MoveC zrealizowaé¢ ruch po okregu

3. Napisa¢ funkcje realizujacg ruch po kwadracie od biezgcego punktu, dtugo$¢ boku
powinna by¢ parametrem funkcji. Wskaznik laserowy (wyjscie cyfrowe do3) powinien
by¢ wlaczany na czas ruchu i wytgczany po jego zakonczeniu. Poréwnaé realizacje
trajektorii dla réznych ustawien stref tolerancji (np. z100 i fine).

4. Wykorzysta¢ napisang funkcje w programie, ktéry pyta uzytkownika o dtugosé boku,
liczbe powtdrzen i przesuniecie pomiedzy kolejnymi kwadratami, a nastepnie wyko-
nuje zadany ruch.

5. Napisa¢ program, ktory bedzie pytat o uzytkownika o wspotrzedne z i y, w zakresie
[1,8], a nastepnie na wirtualnej szachownicy rysowal pole w kolumnie y i wierszu .

6. (*) Napisa¢ program, ktory bedzie rysowal szeScian o zadanym boku, przy czym
koncowka robota powinna by¢ ustawiona stale prostopadle do aktualnie rysowanej
Sciany.

Przeglad wybranych instrukcji i funkcji:

CPos() odezyt biezacej pozycji (z,y, z) robota (typu pos)
CRobT() odezyt biezacej pozycji i orientacji robota (typu robtarget)
TPErase czysci ekran wyswietlacza
TPWrite wypisuje komunikat na ekranie wyswietlacza
TPReadFK  odczytuje nacisniety klawisz funkcyjny
TPReadNum odczytuje warto$¢ numeryczng

Do wykonania zadania przydatne bedq takze: If, For, While, MoveC, MoveJ, Movel,

0ffs, Set, Reset opisane w instrukcji ,,Programowanie robota IRB1400” z wymagan

wstepnych.
Materialy dodatkowe:


http://rab.ict.pwr.wroc.pl/dydaktyka/instrukcje/instIRB1400v3.pdf
http://rab.ict.pwr.wroc.pl/dydaktyka/instrukcje/instIRB1400v3.pdf
http://rab.ict.pwr.wroc.pl/dydaktyka/instrukcje/irb1400-komendy.pdf
http://rab.ict.pwr.wroc.pl/dydaktyka/instrukcje/irb1400-komendy.pdf

1. Podstawy RAPID-a (fragmenty), Marek Duchinski

2. Dokumentacja techniczna robota


http://rab.ict.pwr.wroc.pl/dydaktyka/instrukcje/overwiew-tlumaczenie.pdf
http://rab.ict.pwr.wroc.pl/irb1400/

