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Modut - Technik robotyki w Przemysle 4.0

P Lekcja 2 - Podstawy programowania

Ustawienia

Rysunek 2.3. Pozycja wyjsciowa (a) . Finalne ustawienia na
koniec lekcji (b i c)

b)

a)

Rysunek 2.4. Geometryczny model zadania
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Rysunek 2.5. Efekt na koniec lekcji, ¢wiczenie 3 (a) i 4 (b)

Wymagania

Znajomosc¢ jezyka programowania (podstawy).

Uzyskane rezultaty lekcji

S10.1 Umiejetnos¢ programowania ramienia robota i wykonanie
okreslonych zadan.

Czas trwania

8 godzin

Aktywnosci i kroki wykonywane w czasie lekcji

Wykorzystujac cyfrowego blizniaka robota UR3e, zilustrowane zostana
podstawowe polecenia ruchu oraz obstuga chwytaka za pomoca
programowania tekstowego. W tym celu zostanie wykonane
podstawowe zadanie ,podnies i umiesc”, polegajace na przesunieciu
kilku elementéow w celu zbudowania wiezy.

W praktyce zostang omowione nastepujace aspekty:
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* Konfiguracje ramienia.
e Sterowane pozyskiwanie lokalizacji ramienia.

* Programowanie tekstowe podstawowych zadan za pomoca polecen
ruchu robota.

e Podstawowe transformacje pozycji.
e Instrukcje manipulowania czesciami za pomoca chwytaka.

Rysunek 23.a przedstawia ramie robota UR3e w s$rodowisku pracy
sktadajacym sie ze stotu roboczego, na ktdrym umieszczone s3 trzy mate
czesci. Czesci te beda przemieszczane kolejno za pomoca ramienia
robota do drugiego obszaru stotu, jak pokazano na rysunkach 2.3.b i 2.3.c.

W zwigzku z tym nalezy wykona¢ nastepujace czynnosci:

1. Zdefiniowac¢ w jezyku robota model geometryczny zadania, ktéry jest
szczegdtowo opisany na rysunku 2.4 i sktada sie z poczatkowej pozycji
czesci A zdefiniowanej przez uktad wspdtrzednych {PA} oraz potozenia
docelowego zdefiniowanego przez uktad wspotrzednych {T}. W tym celu,
wiedzac, ze oba potozenia odnosza sie do uktadu wspodirzednych
powigzanego z baza robota {B}, zaprogramuj za pomoca funkcji TRANS()
potozenie poczatkowe {PA} i potozenie docelowe {T}.

2. Znajdz konfiguracje robota, w ktérej {PA} i {T} sg osiggalne za pomoca
polecen LEWY/PRAWY, GORA/DOL, DODATNI/UJEMNY.

3. Wykonaj program paletyzacji, ktéry polega na przesunieciu trzech
elementéw z ich pozycji poczatkowej do migjsca docelowego. Muszg one
by¢ wyréwnane i oddzielone od siebie, jak pokazano na rysunku 2.5.a. Po
zakonczeniu zadania manipulator musi znajdowac sie w pozycji
spoczynkowej, okreslonej przez wartos¢ ich przegubdw {0°, -90°, 0°, -90°,
0°, 0°, 0°}.

4, Powtorz poprzednie ¢wiczenie, jesli tym razem elementy musza byc¢
utozone jeden na drugim w migjscu docelowym, jak pokazano na
rysunku 2.5.b i rysunku 2.3.a.

Po sprawdzeniu poprawnosci dziatania programoéw w  cyfrowym
blizniaku, zostanie wyswietlony monit o dostep, aby mozna byto je
zweryfikowaé w rzeczywistym systemie fizycznym.
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