Podstawy robotyki
Obstuga i programowanie robota FANUC LR Mate 200iC/200iD
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Cwiczenia wstepne z manipulatorem

UWAGA!

W trakcie realizacji zadania nalezy bezwzglednie przestrzegaé¢ zasady bezpiecznej pracy ze
sprzetem zgodnie z instrukcja BHP (dostepna na ePortalu lub pod linkiem).

W szczegolnosci, poruszanie manipulatorem oraz uruchamianie programéw na manipulatorze
moze by¢ wykonywane wyltacznie pod bezposrednim nadzorem i po zatwierdzeniu przez
prowadzacego, chyba ze prowadzacy zwolni grupe ¢wiczeniowa z tego obowiazku.

Wszystkie zadania powinny by¢ realizowane na matych predkosciach (10%). Przed uruchomieniem
programu nalezy dobrze rozwazy¢ jego konsekwencje.

Wszystkie tworzone programy powinny mie¢ nazwe wedtug wzoru

LAB nazwa_ programu.

Wtaczanie, wytaczanie oraz rekonfigurowanie manipulatora jest zastrzezone wylacznie dla
prowadzacych lub pracownikéw technicznych laboratorium.

Zadanie nr 1.

Wymus ruch robota w trybie pracy recznej. Wykorzystaj rozne uktady odniesienia:

WORLD,

TOOL: wybierz uklad 6 (laser),
USER: zweryfikuj uktady 1-4,
JOINT.

Komentarz:

e Aby zmieni¢ uktad odniesienia, w ktérym porusza sie manipulator, uzyj przycisku
COORD.

e Aby odczytaé¢ aktualng pozycje manipulatora, nalezy wyswietli¢é odpowiedni ekran.
Wybierz SHIF+DISP > Status/Single. Aby przej$¢ na odpowiednia czesé ekranu,
wybierz DISP. Nastepnie wybierz 1 Position Display. Uktady odniesienia, w ktérym
definiowane sa wspotrzedne, mozna zmieniaé¢ przyciskami F2, F3, F4.

Pytanie:

1. Jaka jest réznica miedzy poszczegbdlnymi uktadami odniesienia?


https://lr.kcir.pwr.edu.pl/static/media/regulamin-czesc_II.pdf

2. Gdzie znajduje sie poczatek uktadu globalnego? Jak skierowane sa jego osie?

3. Gdzie znajduje sie poczatek wskazanego uktadu uzytkownika? Jak skierowane sa jego
osie?

4. Jaka jest pozycja koncowki efektora w uktadzie narzedzia?

5. Jak jest reprezentowana pozycja manipulatora w przestrzeni zadaniowej?

Zadanie nr 2.
Stworz nowy program. Pamietaj aby nazwa programu zachowala nastepujaca strukture:
LAB nazwa_ programu.

Napisz program, ktoéry pozwoli na automatyczne przesuniecie robota wzdtuz zadanego
ksztattu. Aby osiggac kolejne konfiguracje, operuj w globalnym uktadzie odniesienia. Rozwaz
rozne instrukcje ruchu.

Komentarz:

e Lista programéw znajduje sie pod przyciskiem SELECT.
e /mnacznie opcji w edytorze programu:

— POINT — dodaje instrukcje ruchu i zapamietuje aktualng konfiguracje;
— TOUCHUP — nadpisuje konfiguracje;

— INST - umozliwia dodanie instrukcji;

— EDCMD — komendy edycyjne.

e Na poczatku programu wybierz uktad odniesienia uzytkownika UFRAME_NUM=0 (INST
> next page > Offset/Frames). Oznacza to, ze nie korzystamy z zadnego lokalnego
uktadu odniesienia.
e Aby zmodyfikowaé¢ rodzaj instrukcji ruchu, najedz kursorem na litere na poczatku linii
i wybierz opcje CHOICE.
e Do obstugi lasera wykorzystaj makra EF_LASER_ON oraz EF_LASER_OFF.
e Aby wywota¢ makro, nalezy wybra¢ INST > CALL > CALL program > MACRO > nazwa_makro.
e Uwazaj, aby do zmiennych przypisywa¢ wartosci (Constant), a nie rejestry (R[]),
chyba ze wymaga tego specyfika programu.

Pytanie:
1. Jaka jest roznica miedzy podstawowymi instrukcjami ruchu?

2. Co oznaczaja poszczegdlne parametry instrukeji ruchu?




Zadanie nr 3.

Napisz program, ktory pozwoli na odwzorowanie kwadratu. Zdefiniuj poszczegolne wierzchotki
za pomocg parametru OFFSET.

Komentarz:

e OFFSET to dodatkowa opcja funkcji ruchu, mozna ja wybraé, przesuwajac kursor na
koniec linii, w ktoérej znajduje sie komenda.

e Rejestr pozycyjny (PR) zawiera informacje o pozycji manipulatora. Aby zbadaé zawartosé
tego rejestru wykonaj nastepujaca procedure: DATA > TYPE > Position Reg > POSITION.

e Aby odwotac¢ sie do i-tego rejestru, nalezy zadaé¢ komende PR[i]. Aby odczytaé lub
modyfikowaé j-ta wspolrzedna, nalezy wybraé¢ PR[1, j].

Pytanie:

e Jaka informacje zawiera rejestr pozycyjny? Jaka jest jego struktura?
e Do czego shuzy pozycjonowanie wzgledne? Jak mozna je realizowac?

Zadanie nr 4.

Stworz funkcje, ktora wymusza ruch koncowki chwytaka wzdtuz krawedzi kwadratu. Diugosé
boku kwadratu powinna by¢ zadawana jako argument wejsciowy funkcji. Punkt poczatkowy
kwadratu powinien wynikaé¢ z aktualnej konfiguracji manipulatora. Wywotaj te funkcje
7z poziomu nowego programu.

Komentarz:

e Argumenty wejsciowe funkcji mozna wykorzystaé w programie za pomoca rejestréow AR.
e Aktualna konfiguracja manipulatora jest zapisana w rejestrze LPOS.
e Aby wywotaé¢ program nalezy wybra¢ INST > CALL.

Pytanie: Jakie zmiany nalezalo wprowadzi¢ w kodzie wzgledem poprzedniego zadania?

Zadanie nr 5.

Napisz program, ktory pozwala narysowac siatke kwadratow. Program powinien by¢ realizowany
w petli.

Komentarz:

e Aby dodac¢ petle, skorzystaj z INST > FOR/ENDFOR.

e Instrukcje warunkowe dodaj za pomocag INST > IF/SELECT. Warto powiazaé¢ z ta
instrukcja odnosniki JMP/LBL.

e Aby uzywac rejestrow numerycznych, wybierz INST > Registers iodpowiednig operacje.



Pytanie: Jak sprawi¢, by siatka kwadratow byta rysowana pod katem 45°7

Zadanie nr 6.

Rozwiaz labirynt zadany przez prowadzacego.



