ASTORINO Klasa:

Z . . Grupa:
Cwiczenia opracowa’r:

Imie i Nazwisko:

irobocom.pl
PRACOWNIA:
Operator i programista robotéw |
przemystowych
Ocena: -------------------------------------------------------
Temat éwiczenia: Przenos$nik tasmowy — segregowanie elementéw
OPIS ZADANIA

Aplikacja segreguje elementy na dwie grupy: metalowe i niemetalowe. Elementy

niemetalowe odktadane sg do magazynu A, elementy metalowe przenoszone sg robotem

na przenosnik tasmowy.

Elementy metalowe zostajg przetransportowane do stanowiska kontroli jakosci a

nastepnie robot odktada elementy w magazynie B.

W stanie poczatkowym robot znajduje sie w pozycji HOME, lampka sygnalizacyjna H1
zgaszona chwytak jest otwarty.

Uruchomienie systemu zrobotyzowanego nastepuje po zadaniu sygnatu START:

robot ruchem ztgczowym z predkoscig 30mm/s jedzie 50 mm nad punkt P3
pobierania elementu z magazynu opadowego,

pobiera element z magazynu opadowego ruchem liniowym i odjezdza na odlegtos¢
60 mm od punktu pobierania P3,

jezeli czujnik indukcyjny nie wykryje elementu metalowego (B1=0), robot ruchem
liniowym z predkoscig 30 % odktada element do magazynu A

jezeli czujnik indukcyjny wykryje element metalowy(B1=1), zatgcza sie lampka
sygnalizacyjna H1 robot ruchem liniowym z predkoscig 40% transportuje element do
punktu odktadania na poczatku przenosnika tasmowego (punkt P6).

nastepnie przenosnik tasmowy transportuje element do stanowiska kontroli jakosci
(punkt P7 — koniec przenosnika tasmowego, pozycjoner).

po wykryciu elementu przy pomocy czujnika indukcyjnego B2 w na stanowisku
kontroli jakosci , robot odbiera element i transportuje ruchem liniowym z predkos$cig
35 % do magazynu B

po odtozeniu przez robota elementu w magazynie B, gasnie lampka sygnalizacyjna
HA1




ponowne uruchomienie cyklu pracy robota jest mozliwe po zadaniu sygnatu START

pod warunkiem obecnosci elementu w magazynie opadowym.

WYTYCZNE DO WYKONANIA CWICZENIA

W celu wykonania ¢wiczenia:

wigcz i sprawdz dziatanie wszystkich napeddw robota,

przetestuj dziatanie uktadu bezpieczenstwa robota oraz poprawnos¢ montazu i
dziatanie chwytaka robota,

wykonaj zerowanie osi robota ASTORINO,

skonfiguruj TOOL w srodowisku robota,

rozmiesc i zamontuj magazyn opadowy, magazyn Ai B oraz przenosnik tasmowy
zgodnie z rysunkiem 1 — widok rozmieszczenia elementow systemu
zrobotyzowanego,

podtgcz przycisk START (NO) oraz lampke sygnalizacyjng H1 zgodnie ze
schematem 1 — schemat podtgczenia wejs¢ i wyjsS¢ w robocie,

podtgcz sygnat sterujgcy przenosnikiem tasmowym ON/OFF.

zdefiniuj w robocie punkty:

P3 — punkt pobierania elementu z magazynu opadowego (rysunek 2)

P6 — punkt odktadania elementu na poczatek przenosnika tasmowego (rysunek 3),
P7 — odktadanie na koniec przenos$nika tasmowego (rysunek 3),

P8 — punkt odktadania do magazynu A (rysunek 4),

P9 — punkt odktadania do magazynu B (rysunek 4),

przetestuj program w trybie CHECK. nastepnie uruchom program w trybie

wykonywania programu z zapewnieniem odpowiednich warunkow bezpieczenstwa.



Rysunek 1 — widok rozmieszczenia elementéw systemu zrobotyzowanego
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Rysunek 2 — P3 punkt pobierania elementu z magazynu opadowego




punkt p6
odktadania
elementu




punkt P7 — koniec przenosnika
tasmowego (pozycjoner)

Rysunek 3 — widok punktéw pobierania i odktadania na przenosniku tasmowym

WYKAZ FUNKCJI W AS LANGUAGE

TOOL x

wybor jednego z uktadéw TOOL, x =1,2,3

SPEED x

predkos¢ robota w %

SPEED x MM/S

predkosé robota w mm/s (maks 250 mm/s)

ACCEL x przyspieszenia robota w %

DECEL x hamowanie robota w %

SIGNAL x zatacza sygnat x (1-8 lub wew. 2001-2016)

SIGNAL —x wytgcza sygnat x(1-8 lub wew. 2001-2016)

JMOVE p ruch robota po pozycji p (joint), gdzie p jest
punktem ztgczowym lub kartezjarskim

LMOVE p ruch liniowy po punktu p, gdzie x jest punktem
ztgczowym lub kartezjanskim

JUMP p,x tryb ruchy typu JUMP do pozycji p, gdzie x jest
punktem ztgczowym lub kartezjariskim, x —
wysokosc¢ skoku

DRAW x,y,z ruch liniowy wzgledem x,y,z zgodnie z uktadem
BASE

TDRAW x,y,z ruch liniowy wzgledem x,y,z zgodnie z uktadem

TOOL




TWAIT x

wstrzymuje program na x sekund

SWAIT x wstrzymuje prace programu do momentu stanu
wysokiego sygnatu x (1-8 lub 2001-2016)

SWAIT —x wstrzymuje prace programu do momentu stanu
niskiego sygnatu x (1-8 lub 2001-2016)

LAPPRO p,x porusza sie w kierunku Z narzedzia na okreslong
odlegtosc¢ - x od punktu p liniowo

LDEPART x przesuwa robota do pozycji w okreslonej odlegtosci - x
od aktualnej pozycji wzdtuz osi Z narzedzia

JAPPRO p,x porusza sie w kierunku Z narzedzia na okreslong
odlegtosc¢ - x od punktu p jointowo

C1MOVE p okresla punkt posredni interpolacji kotowej

C2MOVE p porusza robota do punkty p w interpolacji kotowej
przechodzac przez punkt okreslony w poleceniu
C1MOVE p; przed poleceniem C2MOVE konieczne jest
uzycie polecenia CIMOVE

HOME porusza robota do pozycji HOME

HERE p zapis aktualnej pozycji robota do punktu x

(SIG(x)) sprawdza stan sygnatu x —zwraca TRUE lub FALSE
Przyktad: IF ((SIG(2001)) == TRUE THEN

POINT p tworzy zmienng punktu x

SHIFT(p BY x,y,2)

tworzy nowy punkt na podstawie przesunieé¢ punktu p
Przyktad: POINT TST = SHIFT(P1 BY 10,0,0)

Petla FOR FOR ... TO ... END
DO....UNTIL
WHILE .... END
Wyrazenia IF .... THEN ... ELSE ... END

warunkowe:

IF ... THEN .... END




PRZYKLADOWY PROGRAM
.PROGRAM PRZENOSNIK1

TOOL 1 ; przylaczenie narzedzia 1

; PARAMETRY pracy robota

SPEED 30 ALWAYS; PREDKOSC 30 %
accel 80 always ;przyspieszenie
decel 80 always ;hamowanie
;warunki poczatkowe
ON_OFF_przenosnik = 3 ; sygnal sterujacy przenosnikiem
chwytak =1

H1=2

signal -chwytak; otworz chytak
signal -H1 ; lampka H1 wylaczona
HOME

WAIT SIG(1001);czekamy na START

IF SIG(1002) THEN

PRINT"wykryto element matalowy"
signal H1 ; zalaczona lampka H1
;pobieranie elementu z magazynu
jappro P3,50
Imove P3
signal chwytak
twait 1
lappro P3,50
jappro P6, 50 ; odkadanie na poczatek przenosnika
Imove P6
twait 1
signal - chwytak
twait 1
lappro P6, 50

signal ON_OFF_przenosnik ; zalaczenie przenosnika ON/OFF =1



WAIT SIG(1003);czekamy na sygnal z konca przenosnika

signal - ON_OFF_przenosnik ; wylaczenie przenosnika ON/OFF =0

;pobieranie elementu z przenosnika
signal - chwytak

jappro P7,50

Imove P7

twait 1

signal chwytak

twait 1

lappro P7,50

;odkladanie elementu do magazyny B
lappro P9, 50
Imove P9
twait 1
signal - chwytak
twait 1
lappro P9, 50
signal - H1 ; lampka H1 wylaczona
HOME
ELSE
PRINT"wykryto element niemetalowy"
;pobieranie elementu z magazynu
jappro P3,50
Imove P3
signal chwytak
twait 1

lappro P3,50

jappro P8, 50 ; odkladanie elementu niemetalowego do magazynu A
Imove P8
twait 1

signal - chwytak



twait 1
lappro P8,50
HOME

END

.END

Schemat podiaczenia przenosnika tasmowego do 10 ASTORINO
ASTORINO wersja A

Astorino steruje wyjscia masa. Sygnalty sterujgce przenosnikiem wymagajg podania +24V,
masa jest wspdlna. Dlatego w celu dopasowania sygnatu kierunku przenosnika (P/L),
nalezy podac¢ sygnat +24 przy pomocy dodatkowego przekaznika potprzewodnikowego np.
AOD4184

mosfet przekaznik bezstykowy
- AOD4184
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ASTORINO wersja B
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