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i.Przeznaczenie programu

Zadaniem prosvany ROBOT Jest umozliwienie absluai od Jedneso
do osmiu niezaleznuch robotow prostuch PR-02y z ktoruch kazdy sklada sie
Z O noJduwyzed 32 modulow dwupolozeniowuch. HModuly o wiekszed liczbie

_polozen mozna traktowac  Joke  zlozenie kilku modulow duwupolozeniowuch

(tzn. modul troderolozeniowy odpowiada duom modulom dwupolozeniowsms modul
czteropolozeniowy-trzem dwupolozeniowun itd. ) w sensie rezerwacdi we/wy
sterudacych oraz zadetosci pamieci RAM przeznaczoned na zapamietonie
kolednuch polozen. Moduly mosa posiadac lub nie swanalizacde realizacdi
zadaneso polozenia ( sprzezenie zwrotne ).

Aktualna wersja prosramu  ROBOT s  zrealizowaneso dla mikroprocesorowed
jednostki centralned 8-bitowed MMBOr umozliwia obsluse modulow duwu- i
trodeolozeniowch.

Liczbe modulowr ich tup oraz fizuczne adresy we/ws steruvdacuch nalezy
okreslic na etapie s en e r a ¢ J i prosramu dla danegso zestawus robotouw.

przujetoy ze Jednemu robotowi odpowiada Jeden prosrame ktoreso stan
_Jjest susnalizowany na panelu  prosromowania  ( dioda “Rodzad pracy”
swieci sie na =zielonoy na zoltor na czerwono lub  Jest zsaszona ).

Sterowanie modul ami robota polesa na wykonuwaniu  uruchomioneso
programu  uzytkoweso vy zbudowaneso A dziewieciu tupow instrukcdi
worowadzonych uprzednio =z ponelu programovania.

Proaram abslusuie panel prosvramowaniar panel
sterowaniar we/ Wy steruijace modulami robotouy we/wy
obiektower =zesar Jjednostki centralned  HMB0.

Przewiduie sie dolqczenie . procedur zapisu/odczyty PTOSTANOW
uvzytkowsch  do/=z pamieci  zewnetraned PKR1 oraz wykorzystanie
frasamentow ‘programu  ROBOT do testowania paneluy  prosramouwania

i kanalu transwisdi.
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2. 8tany pracy orosramow uzythowuch robota i sposob ich swanalizocdi
0 stanie pracy kazdeso z prosramow informude wartosc slowa STAN.

PFrogram okreslamy Jako obslugiwan vy ady znaddude sie ¥ stanie
538 ( znaczenie poszczesolnych stanow prosramu i sposob ich swsnalizacdi

zdefiniowano W tabeli 1.) Graf stanow takieso prosramu przedstowia rus.l.

Imiany stanow daneso prosramy przy  przedsciu do obslusi. inneso
ilustruje rys.2» a rus.3 obrazuje =zmiony stanow podczas korzustania
z przyciskow panelu sterowania robota.

Wukonaniu
instrukcdi

Rys.l. Zmiany stanow prosramu N przyuciskami “Rozkazy robota” na panelu

progranouania.
~ AUTOy - RECZNA ’
o

dla inneso
robota

RECZNA

dlﬂ inneg L}



STOF lokalnu

START lokalny
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STOP lokalny

Rys.3. Zmiany stanow programow erzy  korzustaniu z przsciskow panelu
sterowania. . :

! kod ! iguczenie { Sasnulizacdun*! Uwaai !
ISTAN-u ! - | ! !
| - — -

! { l ! |
1.0 } brak prosramu ! N zaaszona ! !
L | ! STOP l N zaaszona I !
[ ! ! | |
! S STOF AUARYJNY ! N czerwonad )1  Wukonuwanie !
! ! ZACIECIE ! N czerwona} (lprosramu awarwinie!
! v ! | zawleszone !
! ]:q { auTo { N zoltod 1 |
r - ! : | . ) { l
C AUTO ‘START t auto} startt i
L- 16 ! AUTO STOP ! auto ! { Tulko !
V7 RECZNA START ! recznob start? 1 kJjeden l
! Eﬂ ! RECZNA STOF { recIne ! \proaranm !
! ! N zielonad dla 5i8 ! -
Tabela 1. Stany prosramu i ich suysnalizacda.

Konmunikac.a programu  Z  panelem praogramowania odbuywa sie na  zasadzie
interpretacdi prEzervans natomiast - z panclami sterowania na zasadzie

cykliczneso czytania odeowiednich

WE.JIsC.
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3. Frosramowanie robota

Czunnosc prosramowonia robotar wukonuwana wylacznie w stanie OBSLUGA,
eklada sie =z trzech faz: werowadzania instrukcdis pracy Kkrokowed i pracy
avtomatyczned. .

Wprowadzanie instrukcdi poleaa na wpisswaniu z panelu
prosramowania (STAN=8) nastepudacuch instrukcdiz

-pozycJonowanier czyli zapamietonie w pamieci RAM aktualneso polozenia
wezysthkich modulow robotaf

-zalaczenie wyJsciar czuli zuarcie wyiscia o numerze 1316 lub
ustawienie flasi prosranowed (ars.=1013132)%

~-wylaczenie wyisciar czuli rozwupcie wyjscia o numerze 1216 1lub
wyzerowanie flagi prosramowed (ars.=1013132);

~czekanie przez okreslony czas (arsument=1399 okresla ilosc Jednostek
0.1 sehkundowuch) s’

~czekanie warunkowe na wlaczenie okresloneso wedscia (nr wed.=1313)
lub flasi prosramowed (orsument=1013132)}%

-powtarzanie wubraned sekcdi prosvamu ¢ arsument=1399 na poczatku
sekcdi oraz ars.=0 na koncu sekcdi)y

-skok do instrukcdi o zadanum nunerze (ars.=103999)7

—skok warunkowy(arg.=1313 lub ars.=101%132)-omija nasterna instrukcdes
ady wedscie Jest =zwarte lub flasa prosramowa ustawionas

~koniecs bezarsumentowa instrukc.da zamuwkadaca prosram uzytkows.

W tabeli 2 zestawiono wszustkie tuey instrukcii oraz podano  zokres ich
argumentow. No rus. 4 opisano przuciski panelu programowanic i elementy
syanalizacydine ¢ podane liczby + w zarisie heksadecymalnum Llub  oktalnums
oznaczada kod przerwania z przycisku lub arsument instrukcdi OUT ).

! Typ instrukecdi Oznaczenie l Zakres arsumentu !
1 — ‘ -
! ! 1 {
! i | FOZ. | !
! 2 ! WY.ZAL. i 1216 ¢+ 1Q13132 !
! 3 ! WY.WYL. Ioiz1é6 » 1013132 |
! 4 i CZEK. | 1599 |
! ) ! CZEK.WAR. ! 1:13 » 1013132 !
i 6 ! FOWT. ! 0¢99 1
! 7 ! SKOK ! 104999 {
! 8 ! SKOK WAR. I 1513 » 1014132 !
! 9 i KONIEC ! e i
1 1 ! i

Tabela 2. Tupy instrukcldi i dopuszczalne wartosci ich arsumentou.
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W stanie RECZNA STOF dena instrukcde mozna skasowac (przycisk “Kasowanie™)
lub zastapic inna instrukcida.

Wukorzystudac preuciski “+* lub “-" ("Ster. reczne”) oraz “Nr modulu” lub
“Nr wydscia” ustawiamy  dany modul lub wudscie w okreslone polozenie.

Poprawnosc instrukedi sprawdzamy przyciskiem “Spr. instr.”
Po pierwszum nacisnieciu wuswietla sie kod tupu instrukedi( liczba 139)»

RO druaim arsument ( nie dotyczy POZ. 1 KONIEC).

Podczas testowania instrukcdi SKOK WAR. i CZEK. WAR. wmozna wukorzustac
przyucisk “Symulacda”y ktoreso uzucie spraviary zZe w czasie najblizszeso
testowania stanu daneso wedscia {(lub  flasi programoued) progsram  traktude

v

Je  Jako wlaczone. :

.

Praca krokowa polesa na wslkonywaniv Jedned instrukcJi o zadanum
numerze po  weisnieciv przycisku “Start” » ady prosram znaddowal sie
w stanie 8. Na wyswietloczu poJdowi sie numer nastepned - instrukedi Iub 10
Jezeli wukonana instrukcda byl KONIEC. Stan programy  zZmienia sie na
7y a po  wskenaniu instrukcdi wraca na 8.

UlAGA: Przed wukonaniem pierwszed instrukcdi wszuystkie moduly powinny
znaddowac sie w polozeniu skradnyme wydscia powinny buc rozuarte
a flasi programowe wyzerowane. Te wstepna sunchronizocde modulow
i wydsc realizujeny PTZY  POMOCY przycisku “Sterowanie modulow”
(po wlaczenivu zasilaqiu Jest ona wukonswana cuvtomatucznie).

Praca gautomnatyczna polesa na wukonuwaniu ciasu instrukcdi
prosrany uzytkoweso poczunadoc od pierwszed ( o numerze 10 ) lub od zadaned

na wuswietlaczu. Frosram woze =znaddowac sie w stanie 4 lub 55 w tum drusim
przupadky na wuswietlaczu Jest widoczny  numer aktualnie wukonuwaned

instrukcJji. Mozemy wowczas sprawdzac synchronizacde dwu prosramou uzutkouwschs
2z ktoruch Jeden zatrzumude sie na instrukcdi CZEK.WAR. czekadac na ustauienie
flosi programowed przez drugi program.

Po  wukonaniu instrukcJi KONIEC program realizuje ponownie  pierwszo
instrukde.

Weisniecie przucisku “Stor” na  panelu - prosramowania  lub  sterougnia
zawiesza wyhkonuwanie daneso prosramu.
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4.949anal izowane bledy

W trakcie eoracy krokowed lub auvtomatyczned na wuswietlaczu wmosa

poJawic sie nastepudace kody wybkrytuch przez perosram  sterudacy bledou:

0

N DR

10
13
21
7

F-e

23

31
32
33
34

i

zla kolednosc przerwan z panelu prosramowoniaj

wcisniecie “+* lub “-" » ady wuczeshied nie okreslono numery wydiscia
lub numeru wmodulus lub sdy STAN nie byl RECZNA STOP$

proba skasowoniar sprawdzenia lub wukonania nieistniedaced instrukcdis
przekroczenie dostepned pamieci RAM  ( za "duzy program  vzgthkows )3
proba  wprowadzenia wieced niz 3 cufr . na wuswietlocz?

zly argumunt instrukcdi® ‘ ’

dla CZER. poza [1,991,
dla POWT. poza [0r991y
dla WY.WYL. lub WY.ZAL. poza {[1,163:0101,13213,
dla CZEK.WAR. lub SKOK WAR. poza ([1,131,0101+13213,

lub probo wukonania “Reczna”y "Auto”y “Sterowanie modulow”
Z numerem robota wyzsZUM od =zadeklarowaned . ich liczby
podczas generacJdi erosramu ROBOTS

instrukcJda POWT. zamukadaca petle ma ars.#0 lub otwieradaca ma arg.=0»
numer instrukcdi SROK rowny numerowi instrukcdi docelouwed ( skok
“na siebie”)

brak instrukcdi KONIEC 1lub brak zamukajaced petle instrukcdi POWT.?
bledne . parametry generacdi programu sterudaceso(®)?
niezidentufikowany kod przerwania =z panelu prosranowania(#*) s
“Auto”s ady ‘prosram byl w innum stanie niz STOP -lub RECZNA STOP;

“Reczna”y ady program byl w innum stanie niz STOP lub  AUTO STOF:
“Start”r gdy prosram bul u stanie roznum od AUTO STOF lub RECZMA STOPY

a po dolaczeniv procedur ggﬁusi panieci hkasetowed PRL:

hlad donych na tasmie lub brak prosramus’
pamiec nie wlaczona do sieci lub brak kosetys
wlaczona blokada zapisuy

pamiec nieserauna  np. zablokowana tasma (%) .

UWAGA: N wuswietlaczu kod bledu Jest zawsze poprzedzony litern E (tabela 3

padaje rawartosc akumulatora instrukcdi QUT sterudaced wuyswietlaczem)

Rledy oznaczone swiazdka (%) nie sa spowodowane pomylka uzutkouwnika.
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e ]

Huswietlany znok ! Kod-heksadecumalnie ! Kod-oktalnie |

——
:

!
{
! nie swieci sie ! 0 ! 0 |
{ 0 ! IF ! 77 {
l i ! 6 | ) |
! 2 ! SR ! 133 !
¢l 3 l 4F ! 117 {
! 4 ! Y:) i 144 !
! a9 ! on l 155 !
! 6 ! 70 ! 175 b
i 7 ! 7 ! 7 l
! 8 | 7F { 177 §
| 9 ! &F ! 157 1
! ! | !
! a I 77 ! 167 |
! B ! 7C ! 174 !
! C ! 39 ! 71 !
| D 1 5E ! 1346 !
! ! ! !
! E ! 79 | 171 !
! "spacJa” ! 1C | 34 1

Tabela 3. Dane sterudace siedmiosesmentowumi wskaznikomi
’ na panelu prosramovania.

3. Inicdalizacda programy

Po wlaczeniu =zasilania oprosram sterudacy blokude przerwanias
a0si wyswietlace oraz diody sugnoalizacwiner wysterowuvie zesar Jednosthki
centralnedy ustawia wszustkie moduly  w  polozenie skradneyr zerude
wyjscia obiektowe oraz robocza pamiec RAMr a  nastepnie bada stany
kolednych- prosramow i realizuje  wykonanie instrukcii.




6. Konfiguracda pr

Prosram ROBOT, sterudacy srupn robotow prostuch FR-02,
i te

uruchamiany

1-5zy robot:

2-9i

3-ci

-
|
i 4-ty
i

robot:

robots

robot
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ototypoweso zestawwy raobotou ,

bedzie

stowany na prototypowym zestawie skladajoacum
gie = nastepuiaced - konfisuracdi modul ows

trzy moduly dwupolozeniows =ze sprzezeniem i Jeden

hez sprzezenias

trzy moduly dwupolozeniowe bez sprzezenia i Jeden

Z@ sprzezeniems

dwa moduly dwunolozeniows =ze sprzezeniem i Jeden

obrotowy (trojrolozeniowy)  ze serzezeniem.

t dua moduly duupolozeniove Z@ SPTEZEZEN1eH
modul o duurolozeniowe bez SPTEZEZENLA.

i trzy
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