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Stanowiska do nauki Podstaw Robotyki znajdujg sie w Sali 48 —
Pracownia Automatyki i Robotyki ZST w Grudzigdzu.

Zakup i wyposazenie Pracowni Automatyki i Roboty ZST zostato sfinansowane w ramach projektu ,,Nowa jako$¢ ksztatcenia zawodowego w grudzigdzkich szkotach”
realizowanego w ramach Programu Operacyjnego Kapitat Ludzki, Priorytet IX rozwdj wyksztatcenia i kompetencji w regionach Dziatanie 9.2. Podniesienie atrakcyjnosci i
jakosci szkolnictwa zawodowego wspétfinansowanego ze Srodkéw Unii Europejskiej w ramach Europejskiego Funduszu Spotecznego.

Widok stanowisk Podstaw Robotyki (stanowiska: 13-1, 14-2, 15-3, 16-4, 17-5
cyfra po mysiniku okresla numer klucza sprzetowego do stanowiska).
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1. Aby uruchomi¢ Program wybieramy z klucza (czytaj pendriv‘a) Program RobLABEXE2.exe

Narzedzia splikagji
Narzedzia gléwne Udostepnianie Widok Zarzadzanie
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Elementy: 12 1 zaznaczony element. 7,79 MB

Elementy: 0

2. Po uruchomieniu programu zaczynamy pisanie programu od otwarcia odpowiedniego
pustego pliku wybranego z listy.
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3. Wybieramy z listy Nowy Projekt.
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4. Nastepnie przyciskajac prawy przycisk myszki na prawym polu wybieramy dodaj punkt.
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Aktywne okne listy pozycji

Strona41z10



5. Nastepnie w okienku sterowanie tgczymy sie z robotem wirtualnym i za pomocg suwakow
ustawiamy pozycje nad wybranym przedmiotem.
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6. Po ustawieniu pozycji zapisujemy go poprzez przycisk pod suwakami odpowiednio go
opisujac (P1, P2 itd..) i tak kolejno dla kazdej pozycji.

D GARGbLAB vZA\Projects\Nowy projektint* RobLAB “Symulstion-Robot- Plus  3) - & %
Pk Edyga Opcje Widok Help ) |
lLd @ -8 eian06 0 AgaH-0an @wa \
@) Parametry w-ox [0 L)

3m ~ 11 pavza

- Srodowisko 3D | STOF

4 of¥ Robor 9] stoP
—gh PD- [Pedstawa] 0%
st R1-Cfos1] = e =

‘ # R2-8(0£2) [T A &E & 33
#% R3-B[043] AN il R[] B3E KE JsE sl 6 of

L1-B[0s4]

g,g‘us - Alasis 8]

| g‘]cu lawrruk] v

| RO I
Paiametiy iobota witualnego 4
+ Podstawa
[‘Pﬂ Podstawa
~+ Cai
[+ Cesregionalna —————— 4 o 2
e e s . - { \ ;'.fr‘ PO 5> PO 12 M@ V= V-V~ |

3 i ~= - AY )| [ Program sterujacy = - OX

12 06 P ; ] ] | A Wi & E o

Strona51z10



7. Aby napisa¢ program zaczynamy od wpisania w pole program sterujacy cyfry np. 10 i kazde
kolejne zadanie mianujemy np. O 10 wyzszg cyfra, dla przemieszczenia ramienia do punktu
uzywamy zwrotu MOV i wybranej pozycji. Skok w numeracji co 10 pozwoli nam dopisywac
kolejne kroki programu w czasie ewentualnej modyfikacji.
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8. Dla zamkniecia chwytaka ramienia nalezy uzy¢ komendy HCLOSE zamiast MOV.
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9. Najlepiej ustali¢ pozycje bezposrednio nad klockiem w wysoko$ci dwukrotnie wyzszej od
wysokosci klocka, aby po zkapaniu go ramie podniosto go i podczas przenoszenia nie
zawadzito o inny. W przyktadzie poprzednim byt to punkt P1, a P2 juz w pozycji do chwycenia
klocka. Chcac przedstawi¢ klocek w inne miejsce podnosimy go do pozycji nad klockiem i
ustalamy kolejny punkt w ktory ma sie przesung¢ ramie.
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10. By ramie puscito przedmiot nalezy uzy¢ komendy HOPEN.
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11. Nastepnie powr6t do punktu nad przedmiotem a nastepnie do punktu PO, czyli poczatkowej
pozycji ramienia.
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12. Po zakonczeniu nalezy sprawdzi¢ poprawno$¢ programu, dopiero po tej czynnosci mozemy
go uruchomic lub wstrzymac badz zatrzymac catkowicie.
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13. Dla efektu petli mozemy dopisa¢ jeszcze dwie formutki odsytajagce program do
poczatkowego zadania.

T
Piik Edyca Opcje Widok Help |
BERURN ™ - JHE PSR oSSl - IR PP 8. 0 AgD-dap
b Parametry 44 -0 t
i |8 i L weam
4 Srodowisko 3D b '
| 4 of Robor i @ stor
@0 PD- [Pedstawa] == _
#% R1-C[0:1] Bl ek s [ e
&% R2-B[0:2] (& o i3 A B B | 3= e
g:::l{:‘s:% ANo JiFl 2P B KE B[ K[ G
0 13- A Lais 5]
£ CH- [chwytak]

=
s Program sterujacy = -0x |
i ~ Wi @E G T~
TCP JOG [ & ! — )y
i . ~ . i 01 10 MOV P1
Czeit - - 02 20 MOV P2
LU K — > 03 30 HCLOSE
2 [ W Toww - 4 40 MOV P1
LT W[ il " ~— - y o - 05 50 MOV P3
B = e = 08 60 MOV P4
Cagic lokalna | o7 70 mopew
R Y | — | o s0moves
5 —6 = | o3 90 mov eo
@O-x 5
35| T +] 050000 = ol I 100 GOTO 10

11 110 ENO]

14. W przypadku robota rzeczywistego postepujemy prawie tak samo jak z wirtualnym, z tym ze
faczymy sie z robotem rzeczywistym zamiast wirtualnego i ustawiamy punkty patrzac na ruchy
ramienia w czasie rzeczywistym. Program piszemy identycznie jak w robocie wirtualnym. Dla
przyktadu dziatania robota rzeczywistego mozna uruchomi¢ program Projekt Elektryk.
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15. Aby uruchomi¢ robota nalezy wpierw wigczy¢ w nastepujacy sposéb przyciski na zasilaczu
tak aby zaswiecity sie wszystkie diody. Dla poprawnego dziatanie robota rzeczywistego nalezy
réwniez zatgczyC sprezone powietrze (sprezarka przy stanowisku 13-1). Sprezone powietrze
potrzebne jest do dziatania pneumatycznego chwytaka robota.

Poradnik ten zostat napisany jedynie w celu szybszej nauki pisania
algorytmu programu _dla robota Mechatronik i wszelkie

niepewnosci zgtaszaé nalezy do nauczyciela prowadzacego, ktdry
pomoze rozwiazac problem, a takze udzieli zgody na wiaczenie

robota rzeczywistego i uruchomienie programu. Tym samym autor
poradnika nie bierze na siebie odpowiedzialno$ci za awarie
spowodowane btedem w programowaniu.
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