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Edukacyjnego pozycjoner obrotowy do robota

szybki start ver.1.1

https://irobocom.pl/pozycjoner

Urzadzenie stuzy do pozycjonowania materiatdw na stole obrotowym napedzanej silnikiem
elektrycznym. Pozycjoner ma zastosowanie w celach dydaktycznych. Mozna go samemu przerabia¢ i
modyfikowa¢ w procesie nauki.

Jedynym przeznaczeniem edukacyjnego pozycjonera obrotowego jest wtgczenie do lub potgczenie

z inng maszyna lub wyposazeniem np. z robotem lub sterownikiem PLC.
Urzadzenie jest przeznaczone do prac szkoleniowych.

Urzgdzenie moze by¢ uzywane tylko przez osoby doroste. Osoby mtodociane powyzej 16 roku zycia
mogg uzywacé urzgdzenia tylko pod nadzorem.

UWAGA!
f} Producent nie odpowiada za szkody wywotane niezgodnym z przeznaczeniem stosowaniem
badz nieprawidtowg obstugg urzadzenia.

Przed uruchomieniem nalezy zapozna¢ sie z instrukcjg obstugi producenta.
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1. Budowa pozycjonera obrotowego

Lp

Nazwa

stot obrotowy

korpus pozycjonera

postument pozycjonera

sensor optyczny

gniazdo sygnatowe

LAN

dioda sygnalizacyjna LED

@ N O O b~ W DN

przycisk ustawien
fabrycznych

znacznik czujnika
optycznego

Stot obrotowy przeznaczony jest do pozycjonowania klockéw o wymiarach 25x25x25 mm oraz walcow

o $rednicy 25 mm.

Katy obrotu stotu:45 °(45°,90°,135°,180°)
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2. Podtaczenie zasilani i sygnatow sterujgcych pozycjonera

no used

Zaleca sie uzycie zasilacza 24 V 1,5A, 30 W

wejscia sterujgce :prawo/lewo PNP 24 vV DC

wejscia sterujgce :wyzwalanie skoku stotu | PNP 24 V DC

(zbocze narastajgce, min 200 ms)

E-Stop NC 24 V DC

Po podtaczeniu napiecia zasilania nastepuje auto kalibracja pozycjonera.

Pozycjoner ustawi sie na najblizszy znacznik w przejdzie w stan gérowaci do pracy.

Aktywacja obwodu bezpieczenstwa (otwarcie stykéw) zluzuje naped i pozwoli manualnie ustawic
pozycje zerowq.

Nalezy poprawnie podtaczy¢ wartosci napieciowe sygnatow sterujacy. Nieprawidtowe podtgczenie

moze doprowadzi¢ do uszkodzenia sterownika pozycjonera obrotowego.

f Nieprawidtowe podtgczenia napiecia zasilania oraz sygnatow sterujacych

Moze skutkowacé uszkodzeniem sterownika pozycjonera.
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3. Podtaczenie obwodu awaryjnego zatrzymania E-STOP

UWAGA

Po aktywacji obwodu bezpieczenstwa (otwarcia stykéw) miga dioda czerwona a naped stotu

pozycjonera jest zluzowany.

Ponowne uruchomienie pozycjonera moze nastapi¢ po dezaktywacji obwodu

bezpieczenstwa oraz wytaczeniu i ponownym witgczeniu napiecia zasilania powyciera.

Przed uruchomieniem pozycjonera obrotowego nalezy przetestowac

dziatanie obwodu awaryjnego zatrzymania E-Stop.
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4. Konfiguracja pozycjonera

Cﬁ) robocom.pl ver:1.1 x +

A Niezabezpieczona 192.169.0.100

astorino-indexer

nazwa sieci

182.169.0.100
192.168.0.1

255.255.255.0

8888

45° ~

Urzgdzenie jest dostarczane z fabrycznymi ustawieniami pokazanymi powyze;.
IP pozycjonera: 192.169.0.100

W celu przywrdécenia ustawien fabrycznych nalezy odtgczyé urzadzenie o zasilania, wcisngé

przycisk RESET (z boku urzgdzenia) i wigczy¢ zasilanie trzymajac przycisk ok 5 s.

Accesspoints name tworzy punkt dostepowy do ktérego mozemy potgczyc¢ sie po wifi

Name WLAN , WLAN password — pozwala na potgczenie pozycjonera w siecig wifi.

Po ustawienia kata obrotu pozycjonera nalezy zapisa¢ Save.

Wprowadzenie nowych parametréw sieci wymaga zapisania i zresetowania urzadzenia Save >>
Restart
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5. Potgczenie WiFi do pozycjonera

W celu nawigzania potgczenia wifi z pozycjonerem nalezy zataczy¢ karte bezprzewodowg zaznaczajac
opcje WiFi ON na stronie www pozycjonera (patrz punkt 4)

Whpisujemy Name WLAN i WLAN password sieci z ktdrg chcemy sie pofaczy¢ a nastepnie
<Save> i <Restart>
Po zresetowaniu pozycjonera logujemy na serwer po LAN
http://1P:8888/
przyktadowo:

http://192.169.0.100:8888/

Username: admin
Password: admin

i odczytujemy przydzielone IP wifi oraz MAC adres

Jezeli w polu IP Wifi nie ma podanego zadnego adresu IP, oznacz to ze nie potgczylismy sie z siecia.

B O © 1921690100:8888/serverindex X+

] A Niezabezpieczona | 192.169.0.100

Wybierz plik Update

ROBOCOM.PL ﬂ
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6. Podtaczenie sieci Modbus

Pozycjoner pracuje jako serwer Modbus TCP.

Standard adresacji Modbus

Pozycjoner odczytuje od clienta holding registers, a wystawia input register
3x = Input Register = 30001-39999 >>> wysyta do clienta

4x = Holding Register = 40001-49999 <<<odbiera od clienta

INPUT:

4x = Holding Register = 40001-49999

0x40000 - krok

0x40001 - liczba krokéw

0x40002- liczba krokéw

0x40003 — kierunek

liczba kat

1i2bit krokow obritu
00 1 45°
01 2 90°
10 3 135°
11 4 180°

OUTPUT:
3x = Input Register = 30001-39999
0x30000 — potwierdzenie wykonania kroku

0x30001 — odczyt sensora optycznego
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7. Przyktada konfiguracji Modbus w robocie UR3

Pozycjoner MASTER Robot SLAVE (klient)

@ Plik O == 09:58:18 cccec @
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
konfiguracjaTcP - —  Ustawienia we/wy klienta MODBUS <>
T 192.168.1.200
Konflguracja we/wy IP: 192.168.1.200 El
%Bezpieczeﬁstwu o 0| |Wyjscie rejestru |w 0| krok =
PG o 0| |Wyjscie rejestru |« 1| flosc_krok_b_1 =
MODBUS
. o 0| |Wyjscie rejestru |w 2| ilosc_krok b 2 =
Ulkttady B
Podstawa o 0| |Wyjscie rejestru |w 3| kierunek =
Narzedzie
¢/ Unia 1
W PuRkt 1 o 1| |Wejscie rejestru |w 0| krok_0OK =
H Punkt 2
Plynne przejicie o 1| |Wejscie rejestru |w 1| |sensor_optyczny =
Sledzenie przenosni
EtherNet/IP
PROFINET [[] Pokaz opcje zaawansowane +
Konfiguracja OnRob{—_
4] i [ 1]
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8. Przyktada konfiguracji Modbus TCP na sterownika Astraada One

4x = Holding Register = 40000-49999

Devices v 8 X| [f Ethemet ' [f] Modbus TCP_Slave X |H XBIO Berghof IO &l ger | izt | Device |BH PC_PRG
E__" m&mﬁ;m = || Find Fiter Show al = g AddFBfor 0 Channel.. 7 Go to Instance
=Bl PLC Logic oy Variable Mapping  Channel Address Type Default Value  Unit Description
=€) Application = "9 Channel 0 %QWO ARRAY [0..3] OF WORD Write Multiple Registers
) brory Manoger Modbus Slave Init ="e Channel 0[] %QW0 WORD 0x0000
4] PLC_PRG (PRG) "# Application.PLC_PRG.krok_pozycjoner EL 240%5.8 BOOL
= (&8 Task Configuration ModbusTCPSlave Parameters "# Agplication.PLC_PRG kat_obrotu_bitt B %e¥e:  BOOL
= B MainTask (IEC Tasks) "# Application.PLC_PRG.kat_obrotu_bit2 v Br2 Qo2 BOOL
&) pic_pre ModbusTCPSlave /O Mapping "¢ Applcation.PLC_PRG.Kerunek_pozycionera % B %Gxe3  BOOL
= & VISU_TASK (IEC-Tasks) "» Bit4 %QX0.4 BOOL
@ visuElems.Visu_Prg ModbusTCPSlave IEC Objects o BitS %QX0.5 BOOL
+ ] Visushization Manager "5 Bit6 %QX06  BOOL
&) vsuslization S "o Bit7 %QX0.7  BOOL
= (@ Ethernet (Ethemet) S — “» B8 %QX1.0 BOOL
= [@ Modous_TCP_Master (Modbus TCP Master) “» Bit9 %QX1.1 BOOL
1 [Modbus_TCP_Slave (Modbus TCP Siave) "» Bit10 %QX1.2 BOOL
= (i Extension_Slats (Extension Slots) "» Bit1l %QX1.3 BOOL
M xBIO_Berghof_IO (XBIO Berghof 10) L") Bit12 %QX1.4 BOOL
K <Empty> s Bit13 %QX1.5 BOOL
L Bit14 %OX1.6 BOOL
) Bit1S %QX1.7 BOOL
[ @ " Chamnel O[1]  %OW1 WORD 0x0001

3x = Input Register = 30000-39999

levices v B X i Ethemet ' [ Modbus TCP Slave x H X @] Visuslzaton Manager | @] aton | () Devie | ~
= 9 pozygioner_praencsnk T - - » = =
= (3 Device (Berghof M6 Control) General Find Filter Show all ~ o Add FB for 10 Channel.. " Go to Instance
= [i_'l_ﬂ PLC Logic o Variable Mapping  Channel Address Type Default Value Unit Description
) Application & Cheannel0Z]  %QW2 WORD 0x0002
ﬂ Library Manager Modbus s ik "y Channel0[3]  %QW3 WORD 0x0003
] PLC_PRG (PRG) =% Channel 1 HIWO ARRAY [0..1] OF WORD Read Holding Registers
= (@ Task Configuration Modbus TCPSlave Parameters = Channel 1[0]  %IW0 WORD 0x0000
= & MaiTask (IEC Tasks) “$ Appication. PLC_PRG odczyt_wykonania kr...  # B0 w8 BOOL
&) pic_rre Maodbus TCPSlave /O Mapping *9 Applcation.PLC_PRG.odczyt_sensora_opty... “» Bit1 kO3 BOOL
= § VISU_TASK (IEC Tasks) 45 Bit2 %D0.2 BOOL
&) visuElems.Visu_Prg ModbusTCPSlave IEC Objects 5 Bit3 %DX0.3 BOOL
+ f) Visuslization Manager % Bit4 %I04 BOOL
5 ) visuaization Satm 5 Bits w05 BOOL
= Ethernet (Ethernet)
. (€ ) wiormeon £ Bits %IX0.6 BOOL
(@ Modbus_TCP_Master (Modbus TCP Master) » Bit7 %DX0.7 BOCL
[ modbus_TcP_slave (Modbus TCP Slave) £ Bita *%IX1.0 BOOL
= [f extension_Slots (Extension Slots) 5 Bit9 %IX1.1 BOOL
M XBI0_Berghof IO (XBIO Berghof 10) 9 Bit10 S%IX1.2 BOOL
K <Empty> » Bit11 %IX1.3 BOCL
*» Bit12 %IXL4 BOOL
*» Bit13 %INL5 BOOL
» Bit14 *IXLE BOCL
Reset Mapping Always updatevariables  Use parent device setting ~
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9. Wgrywanie oprogramowania pozycjonera obrotowego

W celu wgrania nowego oprogramowania nalezy potaczyc sie z serwerem aktualizacji
oprogramowania wpisujgc w przegladarce:

http://IP:8888/
przyktadowo:

http://192.169.0.100:8888/

@ 192.169.0.100:8888 el +

A Niezabezpieczona | 192.169.0.100

Nastepnie logujemy sie do serwera:
Username: admin
Password: admin
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M O @ 192169.0100:8888/serverindex X+

C (] A Niezabezpieczona | 192.169.0.100

Wybierz plik Update

Po zalogowaniu wybieramy plik z nowym oprogramowaniem <Wybierz plik >
dodajemy plik z oprogramowaniem pozycjoner_robocom.pl_x.x.bin i klikamy <Update>
Po zatadowaniu oprogramowania nalezy zresetowad pozycjoner obrotowy — klikajgc <Restart> na

stronie gtéwnej pozycjonera lub wytgczy¢ i wiaczy¢ zasilanie.

Wgrang wersje oprogramowania mozna odczytac z gtéwnej strony www podajnika obrotowego

ED Cﬁﬁ robocom.pl ver:1.1 x +

] A Niezabezp ezzona | 192.169.0.100

astorino-indexer

nazwa sieci

1982.169.0.100

192.168.0.1

255.255.255.0
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Oprogramowanie do podajnika liniowego:

LINK (w opracowaniu)

10.Kody dioda sygnalizacyjnej LED

LED OPIS
Swieci czerwona Poprawna praca po witgczeniu
(pozycjoner przygotowany do auto
kalibracji)
miga czerwona Aktywowany obwdd bezpieczenstwa
Swieci zielono Pozycjoner prawidtowo skalibrowany
(gotowy do pracy)

miga na przemian ERROR
czerwono/zielono

Po wtgczeniu pozycjonera do zasilania zaswieci sie dioda LED na czerwono, po kilku sekundach nastgpi
auto kalibracja urzadzenia i dioda zmieni kolor na zielony. Oznacza to gotowos¢ pozycjonera do pracy.

11.Czesci zamienne — wydruki

Pliki z wydrukami czesci zamiennych mozna pobrac :

LINK (w opracowaniu)
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