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Zalacznik nr 1. Tabulogram Programu sterujacego ROBOT
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1.Przeznaczenie programu

Zadaniem Programu ROBOT jest umozliwienie obslusi od jednego

do osmiu niezaleznsch robotow prostsch PR-02, z ktorch kazds sklada sic

z co najwszej 32 modulow dwupolozeniowsch. Moduls o wiekszej liczbie
polozen mozna traktowac. jako zlozenie kilku modulow dwuPolozeniowsch

(tzn. modul trojPolozeniows odpowiada dwom modulom dwupolozeniowsm, modul

czteropolozeniows-trzem dwuPolozeniowsm itd. ) w sensie rezerwacji we/ws

sterujacsch oraz zajetosci pamieci RAM przeznaczonej na zapamiethnie

kolejnsch polozen. Moduls masa posiadac lub nie sssnalizacje realizacji

zadanego Polozenia ( sprzezenie zwrotne ). •

Aktualna wersja Programu ROBOT zrealizowaneso dla mikroprocesorowej

Jednostki centralnej 8-bitowej MM80, umozliwia obsluge modulow dwu- i

trojpolozeniowch.

Liczbe modulow, ich tup oraz fizyczne adresu we/wsi sterujacsch nalezs

okreslic na etaPieseneracj iprogramu dla danego zestawu robotow.

Przujeto, ze jednemu robotowi odpowiada jeden Prosramy ktoreso stan

Jest sssnalizowans na panelu programowania ( dioda "Rodzaj pracs"

swieci sie na zielono, na zoltoy na czerwono lub jest zsuszona ).

Sterowanie modularni robota polesa na wskonswaniu uruchomionego

prosramu uzstkowego zbudowanego z dziewieciu tspow instrukcji

wprowadzonsch uprzednio z panelu programowania.

Program obslusuje panel pros
s terowania, we/wg sterujace

obiektowe, zegar jednostki centraln6j

Przewiduje sic doloiczenie
uzstkowsch do/z pamieci
fragmentow .13i'09FLIMU ROBOT
i kanalu transmisji.

ramowani a, panel
modulami rabatowy we/wg

MM80.

procedur zapisu/odczstu
zewnetrznej PK1 oraz

do testowania panelu

Prosramow
wskorzsstanie
programowania
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2. Stanu prac rogramow uzutkowkh robota i sposob ich sugnalizacji

O stanie Pracu kazdego z programow informuje wartosc slowa STAN.
Program okreslamu jako obsl•usiwanu, gdu znajduje siewstanie
548 ( znaczenie poszczegolnuch stanow programu i sposob ich sugnalizacji
zdefiniowano w tabeli 1.) Graf stanow takiego programu przedstawia rss.l.

Zmian stanow danego programu przu przdisciu do obslugi. innego
ilustruje rus.27 a rus.3 obrazuje zmianu stanow podczas korzustania
z przuciskow Panelu sterowania robota.

ukonaniu .
instrukcji

R9S.1. Zmian stanow Programu N-Przuciskami "Rozkazu robota" na panelu
programowania.

AUT(b .RECZNA

dla innego
robota

Rus.2. Zmianu stanow Programu N przu Przejsciu do obslugi innego robota.



STOP lokalny

START lokalny

STOP lokalnY
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Rys.3. Zmiany stanow programow PrzY korzYstaniu z przYciskow panelu
sterowania. •

! kÓd !
!STAN'-u I

Znaczenie SYgnalizacja ! Uwagi.

!
! 0 ! brak programu N zgaszona !
! 1 ! STOP N zgaszona !

!
! 2 ! STOP AWARYJNY N czerwona ! Wykonwanie
! 3 ! ZACIECIE N czerwona .Programu awarYjnie!
! I zawieszone
! 4 ! AUTO N zoltaf !
! !
i 5 i AUTO START auto+ start+
!.- ! AUTO STOP auto+ Tylko
! 71 ! RECZNA START

RECZNA STOP
reczna# start+ Jeden

reczna+ program
!N zielona# dla 58 !

Tabela 1. Stan programu i ich sYgnalizacja.

Komunikacja programu z panelem programowania odbYwa sic na zasadzie
interpretacji przerwany natomiast- z panelomL sterowania na zasadzie
cyklicznego czytania odpowiednich wejsc:
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3. Programowanie robota

Czsnnosc Programowania robota, wykonywana wylacznie w stanie OBSLUGA,

sklada sic z trzech faz: wprowadzania instrukcji' prac krokowej i Pracy

automatycznej.
W Prowadzanie instrukcji polega na wPisswaniuzpaneiu

programowania (STAN=8) nastePujacyth instrukcji:

-Pozycjonowanie, czuli zaPamietanie w Pamieci RAM aktualnego polozenia

wszystkich modulow robota;
-zalaczenie wsjscia, czyli zwarcie W9iSCill o numerze 1116 lub

ustawienie flagi Programowej (ars.=10171.132);
-wylaczenie W9iSCiG, C291i rozwarcie WHiSCi0 o numerze 1446 lub

wyzerowanie flagi Programowej (arg.;=1014132);

-czekanie przez okreslonY czas (argument=1499 okresla ilosc jednostek

0.1 sekundowych);
-czekanie warunkowe na wlaczenie okreslonego wejscia (nr wej.=1Z13)

lub flagi programowej (argument=1014132);
-powtarzanie wybranej sekcji Programu ( ar9ument=1499 na poczatku

sekcji oraz arg.=0 pa koncu sekcji);

-skok do instrukcji o zadanym numerze (arg.=104999);

-skok warunkowY(ars.=14-13 lub ars.=1014132)-omija nastePna instrukcje,

3(19 wejscie jest zwarte lub flaga programowa ustawiona;

-koniec, bezargumentowa instrukcja zamykajaca program uzYtkowY.

W tabeli 2 zestawiono wszystkie typy instrukcji oraz podano zakres ich

argumentow. Na rYs. 4 opisano przyciski panelu programowanfa i elementy

syynalizamine ( padane liczby r w zaPisie heksadecYmalnym lub oktalnym7

oznaczaja kod przerwania z przycisku lub argument instrukcji OUT ).

'NP instrukcji !

1
2
3

Oznaczenie

POZ.
WY.ZAL.
WY.WYL.

Zakres argumentu

1416 7 1014132
17716 r 1014132

4 CZEK. 1499

5 CZEK.WAR. 1413 7 1014132

6 POWT. 0499

7 SKOK 104999

e SKOK WAR. 1413 r 1014-132

9 KONIEC

Tabela 2. T9139 instrukcji i dopuszczalne wartosci ich argumentow.
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W stanie RECZNA STOP dana instrukcje mozna skasowac (przycisk "(asowanie')

lub zastaPic inna instrukcja.

WYkorzustujac przsciski "+" lub "-" ("Ster. reczne") oraz "Nr modulu" lub

"Nr wyjscia" ustawiamy dan modul lub wyjscie w okreslone polozenie.

PoPrawnosc instrukcji sPrawdzams przyciskiem "Spr. instr."

Po pierwszym nacisnieciu wyswietla sic kod t u instrukcji( liczba 1-9),

PO drugim argument ( nie dotyczY POZ. i KONIEC).

Podczas testowania instrukcji SKOK WAR. i CZEK'. WAR. mozna w orzYstac

przycisk "Ssmulacja", ktorego uzscie sprawie: ze w czasie najblizszego

testowania stanu danego wejscia (lub flagi programowej) program traktuje

Je jako wleczone.

P raca krokowa polega na wykonywaniu jednej instrukcji o zadansm

numerze PO wcisnieciu przycisku "Start" gdY program znajdowal sic

w stanie 8. Na wyswietlaczu Pojawi sic numer nastennej.instrukcji lub 10,
jezeli wykonana instrukcja bY1 KONIEC. Stan Programu zmienia sic na
7, a PO wykonaniu instrukcji wraca na 8.

UWAGA: Przed wykonaniem Pierwszej instrukcji wszystkie moduly powinny
znajdowac sic w Polozeniu skrajnym, W9jSCia powinny bsc rozwarte
a flagi programowe wYzerowane. Te wstepna synchronizacje modulow
i W9jSC realizujems przy pomocy przycisku "Sterowanie modulow"
(Po wleczeniu zasilania jest ona wskonywana automatycznie).

P raca automatyczna polega na wYkonwaniu ciasu instrukcji

programu uzytkowego poczynajac od pierwszej ( o numerze 10 ) lub od zadanej

na wyswietlaczu. Program moze znajdowac sic w stanie 4 lub 5; w tYm drugim
przypadku na wyswietlaczu jest' widoczny numer aktualnie wykonywanej

instrukcji. Mozemy wowczas sPrawdzac synchronizacje dwu programow uzytkowych,

z ktorych jeden zatrzYmuje sic na instrukcji CZEK.WAR. czekajac na ustawienie

flagi programowej przez drugi program.
Po wykonaniu instrukcji KONIEC program realizuje Ponownie pierwsza

instrukAp.
Wcisniecie Przycisku "Stop" na panelu - programowania lub sterowania

zawiesza wskonywanie danego Programu.
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4.Sssnalizowane biedy

W trakcie prac s krokowej lub automatsczn*ej na wsswietlaczu maga

PORIWiC sic nastePujace kods wskrstsch przez program sterujacs bledow:

0 - zla kolejnosc Przerwan z panelu programowania;
1 - wcisniecie "+" lub "-" y gds wczesniej nie okreslono numeru 149iSCia

lub numeru modulus lub gds STAN nie bs1 RECZNA STOP;
Proba skasowania, sprawdzenia lub wykonania nieistniejacej instrukcji;

4 - przekroczenie dostePnej pamieci RAM ( za' Auzs Program uzstkows );

6 - proba wprowadzenia wiecej niz 3 csfr . na wsswietlacz;
7 - zls argumunt instrukcji:

dla CZEK. POZO C1,993,
dla POWT. poza C0,993,
dla WY.WYL. lub WY.ZAL. poza (E1,163,[101,1323),
dla CZEK.WAR. lub SKOK WAR. POZO 411,13],E101,1323),

lub proba wskonania "Recznes "Auto", "Sterowanie modulow"
z numerem robota W9Z5Z9M od zadeklarowanej .ich liczbs
podczas generacji programu ROBOT;

8 - iristrukcja POWT. zamskajaca etle ma arg.i0 lub otwierajaca ma arg.=0,
9 - numer instrukcji SKOK rowns numerowi instrukcji docelowej ( skok

"na siebie"):
10 - brak instrukcji KONIEC lub brak zamskajacej etle instrukcji POWT.;
11 - biedne. parametrs generacji Programu sterujacego(*);
13 - niezidentsfikowans kod Przerwania z panelu programowania(*);

21 - "Auto", gds *program bs1 w innym stanie niz STOP - lub RECZNA STOP;

"):). "Reczna", gds program b91 w innym stanie niz STOP lub AUTO STOP;
23 - "Start", gds program . bs1 w stanie roznsm od AUTO STOP lub RECZNA STOP;

a PO dolaczeniu procedur Allusi pamieci kasetowej PK1:

31 - blad danych na tasmie *lub brak programu;
32 - pamiec nie wlaczona do sieci lub brak kasets;

33 - wlaczona blokada zapisu;
34 - pamiec niesprawna np. zablokowana tasma (*).

UWAGA; Na wsswietlaczu kod bledu jest zawsze poPrzedzons litera E (tabela 3

podaje zawartosc akumulatora instrukcji OUT sterujacej wsswietlaczem)

Bled s oznaczone gwiazdka (*) nie sa spowodowane pomslka uzstkownika.
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Wsswietlany znak ! Kod-heksadecgmalnie ! Kod-oktalnie

nie swieci sic 1 0 ! 0 !
0 1 3F ! 77 !
1 ! 6 ! 6 !
2- ! 5D ! 133 1

! 3 ! 4F ! 117 !
4 ! 66 1 146 !
j , 6D ! 155 !
6 ! 7D ! 175 !
7 ! 7 ! 7 !
S ! 7F ! 177 !
9 ! 6F ! 157 !

! ! !
A ! 77 ! 167 !
D ! 7C ! 174 !
C ! 39 ! 71 !
D ! 5E ! 136 1

! !
E ! 79 ! 171 !

"soacja" ! 1C. 1 34 !

Tabela 3. Dane sterujace siedmiosegmentowsmi wskaznikami
na panelu programowania.

5. Inicijalizacja programu

Po wlaczeniu zasilania Proiram sterujacs blokuje przerwania?
sasi wsswietlacz oraz diody susnalizacsjne, wgsterowuje zegar jednostki
centralnej, ustawia wszystkie modulg w polozenie skrajne, zeruje
W9iSCiLl obiektowe oraz robocza pamiec RAH: a nastepnie bada stanu
kolejnsch- Prosramow i realizuje' wgkonanie instrukcji.



6. Konfiguracja prototypowego zestawu robotow

Program ROBOT, sterujacy grupa robotow

uruchamiany i testowany na prototYpowYm

sie z nastepujacej • konfiguracji modulow:

robot:

robot:

robot:
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Prostych PR-02, bedzie
zestawie skladajacum

trzY moduly dwupolozeniowe ze sprzezeniem i jeden

bez sprzezeniay
trzy modulY dwupolozeniowe bez sPrzezenia i jeden

ze sprzezeniemy
dwa moduly dwuPolozeniowe ze
obrotowy (trojpo1ozeniow0 ze

sPrzezeniem i jeden

4-tY robot: dwa modu]y dwupolozeniowe ze sPrzezeniem i trzy
moduly dwupolozeniowe bez sprze7enia.


	Page 1

