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1 Wstep

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie z podstawami programowania robotéw manipulacyjnych
firmy FANUC przy wykorzystaniu srodowiska symulacyjnego Roboguide. Aby przystapic¢
do realizacji zadania nalezy zainstalowa¢ oprogramowanie Roboguide.

Roboguide to zintegrowane wirtualne srodowisko przeznaczone do modelowania zrobo-
tyzowanych stanowisk produkcyjnych oraz programowania i symulowania pracy robota.
Oprogramowanie w peli odzwierciedla rzeczywiste mozliwosci robotow firmy FANUC.

2 Tworzenie stanowiska roboczego

Po uruchomieniu $rodowiska Roboguide otwiera sie okno (Rys. 1) pozwalajace na wybor
dotychczas realizowanych projektéw lub stworzenie nowej komoérki. W celu stworzenia
nowego stanowiska nalezy wybra¢ ikone New Cell.

*Materialy przeznaczone do realizacji kursu Podstawy Robotyki — online, wersja beta, przygotowana
w oparciu o Roboguide V9 rev. D, data aktualizacji 24 kwietnia 2020
tKatedra Cybernetyki i Robotyki
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Rysunek 1: Widok po uruchomieniu srodowiska Roboguide.

Spowoduje to przejécie do kreatora Workcell Creation Wizard, ktéry umozliwi stwo-
rzenie i skonfigurowanie komorki w osmiu krokach:

Krok 1 Ustalenie nazwy projektu (Rys. 2a).

Krok 2 Wybdr metody tworzenia nowego stanowiska. W tym kroku mozliwe jest wyko-
rzystanie domyslnej konfiguracji, konfiguracji zgodnej z ostatnio edytowang, odtwo-
rzenie konfiguracji w oparciu o plik backup lub utworzenie komorki na podstawie
konfiguracji dostepnego rzeczywistego robota.

W celu rozpoczecia pracy z nowg komoérka nalezy wybraé¢ nowego robota z domysing
konfiguracja (Create a new robot with default HandlingPro config) (Rys. 2b).
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(a) Krok 1 - podanie nazwy komorki. (b) Krok 2- wybér konfiguracji.

Rysunek 2: Okna startu programu.

Krok 3 Wybdr wersji oprogramowania dla Wirtualnego Kontrolera Robota, w ktore wy-
posazony bedzie robot - powinno ono by¢ zgodne z oprogramowaniem, w ktére
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wyposazony jest rzeczywisty robot (wybér dowolny, gdy praca odbywaé sie bedzie
jedynie na wirtualnym robocie) 3a,

Krok 4 Wybér aplikacji i narzedzi, w ktore wyposazony bedzie robot. W tym kroku
nalezy wybra¢ pakiet LR Handling tool. Jest to podstawowy pakiet do zadan ma-
nipulacyjnych. Okno widoczne na rysunku Rys 3b.
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(b) Wirtualny kontroler podczas procedury

Krok 3- wybé ji ia.
(a) Kro WyDboT Wersjl oprograimowania startu.

Rysunek 3: Okna startu programu.

W tym kroku mozna takze zdefiniowaé narzedzie/ konicowke robocza, w ktora bedzie
wyposazony robot tzw. EAOT (End of Arm Tooling). Konfiguracje narzedzia mozna
takze przeprowadzi¢ pézniej - w tym celu nalezy kliknaé¢ na ikone Set Eoat later
(Rys 3b).

Krok 5 Wybér rodziny i typu robota. Nalezy wybra¢ LR Mate 200iD (lub inny zgodnie
z koncepcja realizacji projektu).

Krok 6 Konfiguracja zewnetrznych osi, w ktore wyposazone bedzie stanowisko. Sa to
wszelkiego rodzaju pozycjonery i serwonapedy oraz dodatkowe roboty, ktére chcemy
umiesci¢ wewnatrz stanowiska. W tym kroku nalezy pozostawic¢ ustawienia domysine
i przejs¢ dalej.

Krok 7 Dodatkowe opcje konfiguracji - m.in. dodatkowe opcje oprogramowania (np. sys-
tem wizyjny lub unikanie kolizji), a takze opcje jezykowe. W zaktadce Advanced
mozna wybra¢ rozmiar pamieci. W tym kroku nalezy pozostawié¢ ustawienia do-
myslne i przejsé dalej.

Krok 8 Podsumowanie konfiguracji stanowiska. W tym kroku sg wyswietlane parametry
skonfigurowanego robota (Rys 5b).

Po nacisnieciu przycisku Finish jest generowany wirtualny kontroler oraz model ro-
bota. Na ekranie wys$wietla sie wirtualny Teach Pendant. Po zakonczeniu procedury kon-
figuracji stanowiska i startu zostanie wygenerowana podstawowa komorka robocza z wy-
branym uprzednio robotem. Widok okna programu przedstawiono na Rys. 6

Okno programu zawiera m.in:

e standardowy pasek narzedzi - znajduja sie na nim wszystkie podstawowe funkcje
obstugi robota.
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(b) Wirtualny kontroler podczas procedury

Krok 3- wybé ji ia.
(a) i) wy or WerSJl oprogramowanla startu.

Rysunek 4: Okna startu programu.
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(b) Wirtualny kontroler podczas procedury

Krok 3- wybé i ia.
(a) o wybOr wersji oprogramowania startu.

Rysunek 5: Okna startu programu.

e pasek widoku - obstuga widoku, obrét kamery oraz pomiar odlegtosci,
e Cell Browser - przegladarka struktury catego stanowiska, zawierajac m.in.:

— obiekty state stanowiska (fixtures) - podesty, tasmociagi, p6tki z elementami,
itd.,

— czedci bedace przedmiotem dziatania naszego stanowiska (parts),

— panel sterownika robota (robot controller), gdzie znajduje sie robot oraz m.in.
jego chwytaki (tooling) oraz programy dzialania (Programms),

e obszar roboczy stanowiska wraz z wybranym robotem.

Widok obszaru roboczego mozna zmieniaé¢ przy uzyciu réznych kombinacji klawiszy
myszki. Mozliwe jest wys$wietlenie/schowanie okna podpowiedzi komend. W tym celu
na belce programu (Rys 12) nalezy wybra¢ ikonke myszy. Wowczas zostanie wyswietlo-
ne/schowane okno widoczne na Rys.13. Do zmiany widoku obszaru roboczego mozna
wykorzystaé takze przyciski znajdujace sie na belce (Rys. 12).
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Rysunek 7: Belka programu.

3D World Mouse Commands

Rysunek 8: Procedura startu.

Na Rys. 10b przedstawiono widok robota. Robota mozna przesuna¢ wzdtuz osi zazna-
czonego przy podstawie robota uktadu wspoélrzednych. Tool center point (TCP) robota
jest oznaczony za pomoca zielonej kuli. Po kliknieciu w zielong kule pojawia si¢ uktad
wspotrzednych XY7Z umozliwiajacy przesuwanie koneéwki robota wzdtuz osi (Rys. 10b).

Jezeli kula zmieni kolor na czerwony, tzn. ze punkt nie moze zosta¢ osiagniety przez
robota. Ustawienie przegubéw robota mozna zmieni¢ takze wpisujac na znajdujacej sie
na dole okna belce (dostepnej po kliknieciu na zielona kule) odpowiednie wartosci (w
uktadzie Cartesian (WORLD) lub JOINT do wyboru).



6 Programowanie robota FANUC w $rodowisku symulacyjnym Roboguide

=i

(a) Krok 3- wybor wersji oprogramo-

wania. (b) Wirtualny kontroler podczas pro-

cedury startu.

Rysunek 9: Okna startu programu.

2.1 Dodawanie odpowiedniego narzedzia robota

Aby doda¢ odpowiednia koncéwke robocza nalezy w drzewie projektu (zaktadki widoczne
po lewej stronie) rozwinaé katalog Robot Controller i katalog danego robota, a nastepnie
rozwing¢ zaktadke Tooling i wybraé¢ uktad wspotrzednych odpowiadajacy danemu narze-
dziu (np. UT: 1 (Eoatl)). Po dwukrotnym kliknieciu w wybrany uklad wspotrzednych
wyswietli sie okno pozwalajace na konfiguracje narzedzia, widoczne na Rys. 10a.
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Okno konfiguracji narzedzia.

Rysunek 10: Konfiguracja narzedzia

W zaktadce General mozna przypisa¢ nazwe narzedziu. Gotowe narzedzie mozna do-
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da¢ korzystajac z biblioteki gotowych elementow, klikajac w ikone robota, woéwczas otwar-
te zostanie okno biblioteki gotowych elementéw.

Aby dodaé chwytak nalezy wybraé zaktadke grippers, nastepnie typ np. 36005{-200-2 i
zatwierdzi¢ wybor klikajac OK. Nastepnie nalezy klikna¢ Apply. Wowcezas chwytak pojawi
sie w oknie roboczym. Jego fizyczne wlasciwosci (mase oraz rozmiar) mozna zmodyfikowaé
w oknie narzedzia. Wielko$¢ chwytaka nalezy dopasowaé¢ do wielkosci robota. Mozna takze
odpowiednio ustawi¢ jego polozenie oraz orientacje (Location).

W celu umozliwienia symulacji otwierania i zamykania narzedzia nalezy przej$¢ do za-
ktadki Simulations i w ustawieniach chwytaka (Gripper Settings) ustawi¢ w polu Function
opcje Material Handling-Clamp. Nastepnie wybra¢ zamkniety model chwytaka (klikajac
ikone z robotem - analogicznie jak przy dodawaniu otwartego chwytaka nalezy wybraé
element z biblioteki w wersji zamknietej, np. 36005{-200-4).

Po dodaniu narzedzia nalezy ustali¢ jego TCP. W tym celu nalezy wybraé zaktadke
UTOOL i zaznaczy¢ opcje Edit UTOOL. Wéwczas zostanie uaktywnione okno parame-
trow TCP. Parametry te mozna wpisa¢ recznie w odpowiednie pola (X,Y,Z, W,P,R) lub
ustawi¢ zielong kulke w odpowiedniej pozycji przesuwajac ja wzdtuz odpowiednich osi.
W przypadku chwytaka dobrze jest umiesci¢c TCP pomiedzy elementami chwytajacymi.
Przyktadowe ustawienie TCP przedstawiono na Rys. 11. Po kliknigciu przycisku Use Cur-
rent Triad Location oraz przycisku Apply konfiguracja TCP zostanie zakonczona.

Rysunek 11: ddddd
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Rysunek 12: Belka programu.

Rysunek 13: Okno dostepnych komend.
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Tool center point (TCP) robota jest oznaczony za pomoca zielonej kuli (rysunek 14).
Po kliknieciu w zielong kule pojawia si¢ uktad wspétrzednych XYZ (rysunek 14b) umozli-
wiajacy przesuwanie koncéwki robota wzdtuz osi oraz obrot. Po najechaniu na o$ pojawia
sie symbol reki wraz z oznaczeniem osi — wowczas mozliwe jest przesuwanie koncéwki
robota wzdtuz osi. Aby obroécié¢ robota wokot zadanej osi nalezy najechaé¢ na koniec osi —
wowcezas pojawia sie strzatki symbolizujace obrot. Jezeli kolor TCP zmieni si¢ na czerwo-
ny, oznacza to, ze robot nie jest w stanie osiggnaé zadanego punktu.

Ruch robotem jest mozliwy albo poprzez przemieszczanie myszka uktadu TCP robota,
albo z poziomu Teach Pendanta — wéwczas sterowanie robotem wirtualnym odbywa sie w
sposéb identyczny jak w przypadku rzeczywistego robota (wiecej informacji w rozdziale
3.2).

(b) TCP wraz z ukladem wspélrzed-

(a) Widoczne TCP. nych.

Rysunek 14: Przyktadowy widok robota.

2.2 Dodawanie dodatkowych elementow

Komoérke zawierajaca robota nalezy wyposazy¢ w dodatkowe elementy w zaleznosci od
potrzeb. Elementy moga by¢ réznych typow np.:

e Parts - czedci,

e Fixtures - podajniki, stoty, szafy, palety,

e Machines - elementy, ktérymi mozna sterowaé (np. tasmociagi),
e Obstacles - przeszkody, ogrodzenia.

Aby dodaé¢ stél, na ktérym bedzie znajdowat sie element przenoszony przez robota,
nalezy w drzewie projektu kliknaé¢ prawym uchem w zaktadke Fizture, i wybraé¢ opcje Add
Fizture — > Box. W przestrzeni komoérki zostanie dodany prostopadtoscian. Wyswietli
sie takze okno wtasciwosci elementu (widoczne na rys. 15a). W zakladce General mozna
m. in. zmieni¢ nazwe, rozmiar i kolor obiektu, oraz jego polozenie (Location). Potozenie
obiektu mozna zmieni¢ takze przesuwajac go wzdtuz osi przypisanego do obiektu uktadu
wspotrzednych. Obiekt, bedacy w tym wypadku stotem, nalezy umiesci¢ w zasiegu robo-
ta, aby mogty by¢ z niego pobierane elementy. Dla obiektu Fixture nalezy takze ustawic
odpowiednio tzw. User Frame. W tym celu w drzewie projektu nalezy wybra¢ zaktadke
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UserFrames i pozycje UF: 1 (UFramel). PO dwukrotnym kliknieciu pojawi sie okno po-
zwalajgce na edycje UFrame. Aby odblokowaé edycje nalezy zaznaczy¢ pole Edit UFrame,
wowczas wyswietli si¢ aktualne potozenie UFrame (widoczne na Rys. 15b).
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Rysunek 15: Okna edycji stotu.
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(b) Aktualne polozenie UFrame.

Uktad wspotrzednych UFrame nalezy umiesci¢ w wybranym miejscu. Pomocne moze
by¢ narzedzie Move To. Narzedzie pozwala na wybor m. in. krawedzi, powierzchni i rogu.
Wybér krawedzi i wskazanie jej spowoduje przejscie TCP do wskazanej pozycji. Wowczas
mozna podczas ustawiania UFrame wybraé¢ opcjeUse Current TCP Location. Przyktad
ustawienia UFrame dla stotu wraz z oknem Move To pokazano na Rysunku 16. Jesli
uktad user frame zostal ustawiony poprawnie, nalezy klikna¢ przycisk Apply.
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Rysunek 16: Przyktad ustawienia UFrame
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Aby dodaé¢ detal, ktory bedzie przenoszony przez robota, nalezy w drzewie projektu
klikngé¢ prawym uchem na zakladke Parts nastepnie wybra¢ Ad Parts i doda¢ odpowiedni
element. Po dodaniu elementu wyswietla si¢ okno pozwalajace na jego edycje. Dodany
element znajduje sie na racku w pewnej odleglosci od robota. Jezeli element nie jest
widoczny, nalezy oddali¢ widok i sprawdzi¢, czy rack z elementem nie jest ustawiony w
innym miejscu. Nalezy odpowiednio ustawi¢ rozmiar elementu.

Aby mozliwa byla poprawna wizualizacja procesu pobierania i odktadania detalu nale-
zy odpowiednio skonfigurowac zaleznos$ci pomiedzy elementami majacymi kontakt z prze-
noszonym elementem.

W dalszej konfiguracji stotu i detalu pomocne bedg takze nastepujace uwagi:

e chwytak a detal

Nalezy wejsé w okno narzedzia (UT:1), wybraé¢ zaktadke Parts i wybraé element,
ktory bedzie przenoszony przez chwytak. Element znajdzie siec wowczas w chwyta-
ku. Rozmiar elementu mozna zmieniaé¢ klikajac dwukrotnie na element (pojawi sie
okno edycji detalu). Jesli jest konieczne przesuniecie elementu w chwytaku nale-
zy dwukrotnie klikng¢ na chwytak, w oknie edycji dla narzedzia wejs¢ w zaktadke
Parts zaznaczy¢ FEdit Parts Offset. Wowcezas uaktywnia sie pola, w ktérych nalezy
wpisa¢ odpowiednie przesuniecie i zmiane orientacji detalu. Mozna takze zmienic¢
potozenie detalu przesuwajac go wzdhuz osi wyswietlonego uktadu wspotrzednych.
Jesli potozenie jest zgodne z oczekiwaniem, nalezy je zatwierdzi¢ klikajac Apply.

e konfiguracja stotu Aby moéc wskazaé, ze detal bedzie pobierany ze stotlu nalezy
dwukrotnie klikna¢ w element. Pojawi sie okno pozwalajace na modyfikacje ele-
mentu typy Fixture. W zaktadce Parts nalezy zaznaczy¢ element, ktory ma byc¢
powiazany ze stotem, a takze ustawié¢ jego polozenie (zaznaczajac opcje Edit Part
Offset, przesuwajgc element wzdtuz wskazanych osi wspotrzednych lub wpisujgc war-
tosé przesuniecia.) Nastepnie w zaktadce Simulation nalezy wybraé, czy element ma
by¢ ze stotu pobierany (Allow part to be picked) czy tez odktadany ((Allow part to
be placed).

W odpowiedni sposob mozna doda¢ i skonfigurowaé inne elementy zrobotyzowane-
go stanowiska. Po zakonczeniu konfiguracji stanowiska mozna przejs¢ do odpowiedniego
zaprogramowania robota.

3 Programowanie robota

W $rodowisku Roboguide istnieje kilka mozliwosci pisania programéw. Program mozna
napisa¢ przy pomocy edytora Simulation Program Editor, korzystajac z wirtualnego pro-
gramatora Teach Pendant lub przy wykorzystaniu zintegrowanego edytora jezyka KA-
REL. W dalszej czesci instrukcji oméwiono dwa pierwsze sposoby. Program symulacyjny
napisany przy uzyciu edytora jest okreslony jako Simulation Program, natomiast program
napisany przy uzyciu Teach Pendanta jako TP Program.

3.1 Swmulation Program FEditor

Wykorzystanie edytora Simulation Program FEditor pozwala w prosty sposob zaprogra-
mowaé ruch robota oraz interakcje pomiedzy elementami stanowiska (pobieranie oraz
odktadanie elementéw). Opcja jest dostepna w zaktadce Teach znajdujacej sie w na bel-
ce gltéwnej okna programu. Po wybraniu Add Simulation Program wys$wietli sie okno, w
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ktorym nalezy wpisa¢ wybrang nazwe programu. Po zawiedzeniu nazwy zostanie otwarty
edytor, ktorego wyglad przedstawiono na rysunku 17. Dostep do utworzonego programu
jest mozliwy m. in. z poziomu drzewa projektu (nalezy rozwinaé¢ zaktadki Robot Controller
oraz zakladke dostepnego kontrolera i wybraé zaktadke Programs).

{4, Simulation Program Editor - Robot Controller! - PROG_1 ==l
Simulation Program Editor - Robot Controller] - PROG. TES = | - o] ol
" : = ~ o BB B L
- B - = 3 3 Record " Touchup | MoveTo | Forward Backward | Inst Nene  Mone
Record  Touchup | Movelo Forward Backward | Inst | MNome | None PR ;r Q

-l X [Eea

1: CALL ZEROWANIE

2: CALL ZEROWANIEZ

3: FORR[M]=1T0 3

4: L P[ 1] 2000mmisec FINETOOL_OFF SET,PR[1]

5: L P[2] 2000mmisec FINETOOL_OFF SET,PR[1]

6: Pickup (‘Element1[T) From ('Stolt") With (‘GP: 1 -UT: 1 (Narzedzie 1)')
7: L P[3] 2000mmisec FINE OFF SET,PR[1]

8: WAIT 1.00(sec)

9: L P[4] 2000mmJsec FINE TOOL_OFF SET,PR[1]
10: L P[5] 2000mmisec FINE TOOL_OFF SET,PR[1]
41 Drop (‘Element1") From 'GP: 1-UT: 1 (Narzedzie 1)) On (‘Fixturet’)
12; WAIT 0.50(sec)
13: CALL USTAW_X
14: WAIT 2.00(sec)

PPP PP PP L2 0P PP L P

16: ENDFOR

(b) Widok edytora z przykladowym

(a) Widok edytora bez programu. :
programem symulacyjnym.

Rysunek 17: Simulation Program Editor — okno edytora

Na rysunku 18 przedstawiono belke edytora wraz z opisem niektorych ikon.

Zapamietaj pozycje Wvykonaj poprzednia
w wybranej linii programu linie programu
e ik 4 Wykonaj kolejna . :
Wstaw instrukcje ruchu 7 7 E
e linie programu Wstaw instrukcje
Record Teuchup MoveTo Forward Backward Inst Mone Mone

/‘ I' ¢ 2 - ﬂ

|
Przesui wybrana  Przesuit wybrana  Usui wybrana linijke
linijke w gore linijkke w dol i

Rysunek 18: Opis belki Simulation Program Editor

W trakcie programowania mozna wykorzysta¢ nastepujace opcje:

e Record — wstawianie instrukcji ruchu. Domys$lnie wstawiany jest format ruchu L.
Po rozwinieciu zaktadki dostepne sg inne formaty ruchu. Instrukcje ruchu mozna
takze zmodyfikowaé¢ juz po wstawieniu do programu. Mozliwe jest takze ustawienie
OFFSETu dla punktu.

e Touchup — zapisanie pozycji w wybranej linii programu.
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e Move To — przemieszczenie chwytaka do wskazanego elementu typu Parts (np. de-
talu do pobrania),

e Forward/Backward — wykonanie kolejnej/poprzedniej linii programu ( umozliwia
wykonanie programu krok po kroku),

e [nst — wstawianie innych instrukeji (m. in. Pickup/Drop (umozliwiajacych pobiera-
nie/odktadanie elementu), CALL, FOR).

Instrukcje Pickup wymaga wskazania jaki element ma zosta¢ pobrany, skad oraz przy
pomocy jakiego narzedzia (rysunek reffig:pickup).

W przypadku instrukeji Drop konieczne jest wskazanie jaki element ma by¢ potozony,
skad, oraz gdzie ma zosta¢ odlozony (rysunek 19b).

1: Pickup ( | @ Elementt |y

Frum[| Stol1 V|:|

With | | ¥ GP:1-UT: 1 (Marzedzie 1) o | )

(a) Instrukcja Pickup.

2 Drop( | Elementl |y
From | ¥ GP:1-UT: 1 (Marzedzie 1) L | )
Dn[| i=# Fixturel v|l

(b) Instrukcja Drop

Rysunek 19: Przyktadowe linie programu zawierajace instrukcje Pickup i Drop

Mozliwo$¢ pobierania/odkladania elementéw jest zdefiniowana poprzez potaczenia mie-
dzy elementami wskazane przy tworzeniu komorki.

Do uruchamiania/zatrzymywania symulacji stuzy grupa przyciskéw znajdujacych sie
na gtéwnej belce programu (rysunek 20).

B -5 -BE|e » -1 20RO T A 5%

Rysunek 20: Przyciski wykorzystywane do obstugi symulacji.

3.2 Wirtualny Teach Pendant

Drugim sposobem tworzenia programéw jest wykorzystanie wirtualnego Teach Pendanta
(tzw. iPendant). Aby uruchomi¢ wirtualnego Teach Pendanta nalezy wybraé ikone ¥
znajdujaca sie na belce (rysunek 20).

Po uruchomieniu wy$wietli sie¢ wirtualny Teach Pendant (rysunek 21).

Praca odbywa sie identycznie jak w przypadku rzeczywistego robota z wykorzystaniem
rzeczywistego Teach Pendanta. W zaleznosci od wersji wykorzystanego oprogramowania
widok Teach Pendanta moze by¢ rézny (m. in. rézny rozktad przyciskéw), jednak ogélne
zasady pracy nie ulegajg zmianie.
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H Bubot Cprwert 7ﬂ m
T PROG_1 LINE 0 ] ABORTED 109.
UTILITIES Hints | [H

LR HandlingTool
V9.10P/03 7DF1/03

Copyright 2017, All Rights Reserved
FANUC CORPORATION
FANUC America Corporation
Licensed Software: Your use constitutes
your acceptance. This product protected
by several U.S. patents.

[TYPE]  LICENSE PATENTS

EDT | |DATA

El-

E
o
i
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]
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=
]

(EEEE (2

- - - - [EEEs)
IanReE 4

Rysunek 21: Wirtualny Teach Pendant.

Niezbedne przy wykonywaniu éwiczenia informacje mozna znalezé w instrukcji [?].
Przemieszczanie robota jest mozliwe zaréwno poprzez przesuwanie TCP, jak i przy uzyciu
odpowiednich przyciskow na Teach Pendancie.

3.3 Swmulation Program Editor a wirtualny Teach Pendant

Korzystanie z Simulation Program Editor pozwala na pisanie programéw symulacyjnych
i znacznie utatwia prace. Z poziomu edytora nie jest jednak mozliwe modyfikowanie reje-
strow robota. Aby zmodyfikowaé rejestry nalezy napisaé TP Program za pomoca Teach
Pendanta, a nastepnie wywota¢ go w programie symulacyjnym.

7 poziomu programu napisanego przy wykorzystaniu wirtualnego Teach Pendanta nie
jest natomiast mozliwe przedstawienie interakcji pomiedzy elementami (np. pobieranie i
odktadanie detali). Aby operacje mogly byé¢ widoczne w symulacji nalezy stworzy¢ proste
funkcje pobierania i odktadania detali za pomoca Simulation Program Editor.

Po otwarciu w Teach Pendancie programu napisanego w Simulation Program Editor in-
strukcje aktywne jedynie w srodowisku Roboguide (takie jak m.in. podnoszenie/odktadanie
przedmiotéw) sa zapisane w postaci komentarza i pod$wietlone na z6étto. Po przeniesieniu
na rzeczywistego robota nie beda aktywne.

4 Uwagi pomocnicze
W realizacji zadania pomocne moga okazaé¢ si¢ nastepujace uwagi:

e Przy wykonywaniu zadania warto skorzysta¢ takze z instrukcji dotyczacej progra-
mowania robota dostepnej na stronie
https://kcir.pwr.edu.pl/ "mk/PodstawyRobotyki/fanuc_instrukcja
oraz przyktadowych zadan
https://kcir.pwr.edu.pl/ mk/PodstawyRobotyki/FANUC_zadania. Po dodaniu
manipulatora wraz z kontrolerem mozna sterowaé¢ robotem (oraz pisaé¢ program)
przy wykorzystaniu Teachpendanta, tak jak miatoby to miejsce na Laboratorium.


https://kcir.pwr.edu.pl/~mk/PodstawyRobotyki/fanuc_instrukcja
https://kcir.pwr.edu.pl/~mk/PodstawyRobotyki/FANUC_zadania
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e W Laboratorium 010 dostepne sa dwa roboty firmy FANUC: FANUC LR Mate
200iC oraz FANUC (R-30iA). Podczas realizacji zadania mozna wybraé wskazane
roboty wraz z odpowiednim kontrolerem. Nie jest to jednak konieczne. Mozna takze
skorzysta¢ z innych, dostepnych w oprogramowaniu robotéw.
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