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1. Założenia i opis oprogramowania sysbemu SUM-R dla IBM PC 

1.1. Założenia 

A. Przyjęuo następujące wytyczne: 

a) sysuem powinien zapewniać automabyzację padań w maksymalnim 

stopniu 

sysbem powinien być dostosowany do prowadzenia badań wielu 

typów robotów 

C) system powinien być obwarty, tzn. powinien zapewniać możli-
wość rozbudowy oprogramowania dla nowych typów robotów i 
nowyca sprawdzeń. 

B. Dla spełnienia w/w oy..aabań przyjęto następujące zaIoLeria: 
b) zarządzanie zasoba,ai pro6ramowymi powinno odbywać się poprzez 

system rozwijanych 1L1, apehiający szd b_:i i jeĄnoznaczny 
dostęp do poszu,.i.ane,o opro6ramowahia 

b) oprogra_aawanie dla ;:azdeo typa robota zajmuje o&zielny 

katalo6, umożliniajqc łatwą rozburlowę o.proE,ramowania dla no-
wych typów robotów oraz dla n.owyuh rodzajów sprawdzeń 

C) pro6ramy obsługi poszczególnych sprawdzeń ..owinny być skon-
struowane w sposób umożliwiający prostą obsItie;ę. 

C. iJrzyjgbo nas'Jępuj4ce zaio2enia dla systemu: 
a) system umo2iliwia: 

- w,:bor typu robota 

- wybór typu spraodzeria 

- wizualizację i uzupeiniarie danych nac.)._ów-ca, protokołu 
spraoe4,onia, protokołu z oac,,aA oraz inforA.acji o środowisku 

b)_system zapeonia pro,ra.dową obs,Luię wejściow h i a,Aściow„ch 
s naIów z u_ 1:adu sterou,Ida badane,o robota 

ci wszysb.lie probraTy obs,Lubi foszcc,ólno ch sprawdzeń przywolują 
A 

odpowiedlie arkusze, 1:tóre ilustrują: 
- poIozenie pIaszczyzn i ,)unkboo pomiarowych 

- konfiburację rauion (stopni so-obody) 
- ty P oJciążnikUw 



bypy iOwiC omiarowycn 

- plansze pomiarowe 

- ul:Iada pomiarowe. 

1.2. Opis systemu 

A. „7stęp 

System sKIada się z trzeci rodzajów oprogramowania: 
a) programy zarządzające badaniami (MEN-li-LIENU-i) 
b) programy obsługi poszczególnych_ sprawdzeń (S14-Si) 
c) programy wspomagające dla LISA-80-
Podstawowe programy są napisane w języku C/IBM, natomiast programy 
wspomagające w Basic (MSA-80). 

B. Opis działania 

Po włączeniu komputera i wybraniu właściwego katalogu ON wersji 
roboczej tc/mol,') należy wywołać system nazwa (SUM bez parametrów. 
System zgłosi się na monitorze karta tytułowa. 
Po wciśnięciu dowolnego klawisza na konsoli zostanie automatycznie 
wywołany program MRNU-1. 

Wykonanie powyższego programu powoduje wyprowadzenie na monitor menu 
pn. TYP R0,02A oraz w stopce eKranu repertuaru możliwych funkcji. 
Wybranie ty1.7,u robota następuje po.przez przeaieszczanie "podświetle-
nia" poszczególnych pozycji listy za pomocą klawiszy służących do 
przeaieszczania kursora (strzałka w górę i w dół). 
Iotwierdzenie wyboru następuje poprzez wciśnięcie Ldawisza Enter (CR) 
Po wybraniu typu robota następuje automatycznie zrniana katalogu 
i wywołanie programu „S.ENU-2 dla danegb robota. 
Nazwom robotów przypisano odpowiednio katalogi od R1 do RI ON wersji 
aKtualnej do R?). 

Wykonanie programu IOENU-2 powoduje wyprowadzenie na ekran monitora 

listy .opcji dotyczących Konkretnycn sprawdzeń (nazwy sprawdzeń 
i wydruki pomocnicze). Wybór sprawdzenia następuje w analogiczny 
sposób ja K dla programu rgiu-1 opisanego wyżej. 
Programy oznaczono odpowiednio nazwami od S1 do Si ON wersji aktual-
nej do S3, a dla wydruków pomocniczych cyfrę zastlpiono odpowiednią 
literą, np. Sn - wydruk nagłówka). 



3. 1,1J-2.0 

4. Sl.0 

5. S2.6 

6. 33.0 

7. 64.0 

6. 35.0 

9. 36.0 

10. 37.0 

11. 58.0 

Wybór określonej pozycji z listy przez wcisnięcie klawisza nter 

(CR) powoduje auboaatyczne wywołanie odpowiedniego programu. 
Wszystkie prograay ousIugi poszczególnycn sprawdzeń działają J trybie 
interakcyjnym i s4 programami samoopisuj4cymi się. 

1.3. Wykaz programów systemu SUM-R dla IW:-PC 

1, SULI.0 - program Jyświeblajqcy kartę tytul'owq,systemu 
2. .,ZAT-1.0 - program ()usługi ,derwszego zestawu opcji 

amożliwiaj4cy wyoór zestawu programów do obsługi 
badań według typu robota 

- proram ousIugi drugiego zestawu opcji 

umożliwiaj cy wybór ;:rogramu obsługi konkretnego 
sprawdzenia 

- program dot. obsl-ugi sprawdzenia pr-,estrzeni roboczej 

- program dot. obsługi sprawdzenia powtarzalności po-
zycjonowania z udziaIam urz4dzenia pomiarowego 

CL-16 f-21y -.1ottinger Baldwin diesstecnnik (UM) 

- proóram obsługi sprawdzenia dokładności odtwarzania 
toru rucnu przy pomocy pomiarowett;o urządzenia Wizyj-
nego 4Z2-1 wyposażonego w kaaery CCD 

- program obsIuj_ sprawdzenia sztywności, 
program zapevinia Jspółprac z systemem ASA-80 (patrz 

proóram SiLA.D.AS) oraz urządze.liem. poidiarowym C -16 
f-my HMI 

program obsługi sprawdzalAa pręd,ości i przyspiesze-
nia - odnośnii, do programów systemu (patrz p.2) 

progrcm ousIu,i sprawCzania czasu ruz2uLau i iaoa-

nia współpracę z nas,,ępuj4cyai urz4azeniani 
po.,liarowymi f-ly 

- ,aseta vvz.Aaciaczy po-ciaroJych 

- moduł LC-8E55 do sterowania wzmacniac y 
- moduł przetworni,:a QC typu LC-11 

program obsługi sprawdzenia napięcia pr,tdnicy ta-
chometrycznej uKIadów napędowych - współpracuje 
z urz4dzeniami ja ,c w 1.9 

- program obsIugi sprawdzenia prądu silniKów napędowycn 
współpracuje z urządzeniami pomiarowymi ja1 . w p. 1.9 



12. S9.0 - program obsługi sprawdzenia sta/.ości parametrów 

w czasie - adpo.iednik programów W.0 i So.0 

z wy(lIużong częstością pomiarów 

13. S-1-.Q - progfam przjgotouaaia naałówka - u.dożliwia przygo-

towanie informacji o robocie w jednolitej formie 

redakcyjnej 

1.4. Wykaz programów systemu ,ISA-80 

I. SI1JA.BAS 

2. FT.BAS 

3. MIK.BAS 

4. BAR.BAS 

- program obsługi siłownika współpracujący z progra-

mem S4.0 I I-PC dla obsługi sprawdzenia sztywności 

program obsługi sprawdzenia prędkości - 

współpracuje z czujnikiem fotoelektrycznym typu FT 

- program obsługi sprawdzenia przyspieszenia - 

współpracuje z urządzeniem pomiarowym f-my CAREX 

CAX 1304 i CAX 1002 

- program obsiugi fotoopbycznej bariery ochronnej. 

2. Założenia i opis oprogramowania użytkowego dla układów sterowa-

nia robota IRb, IRp (USH) 

Programy USR są programami użytkowymi dla badanyca robotów przemy-

sIowyca. 

2.1. Założenia 

- dla każdego typu robota przemysłowego opracowany jest program 

użytkowy zapisany na jodncj  kasecie (max 16 podprogramów na jednej 

stronie kasety) 

- program użytkowy zawiera pełny zestaw podprogramów użytkowych 

sprawdzetl wykonywanych zg. z wymaganiami określonymi w obowiązu-

jących Ki 

- jeżeli ZN nie precyzuje warunków sprawdzenia, przyjmuje sig warun-

ki norm ISO 

- każdy podprogram użytkowy jest urucnamiany automatycznie przez 

obwody we/wy układu sterowania robota 

- dla roaoba typu IRo po syncaroi.dzacji pierwsza instrukcja usbawia 

część alani ulacyjną w położeniu zdrowym 
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- realizacja podprogramów użytkowy= rozpoczyna się t koczy od 
położenia 'erowego części manipulacyjnej 

- każdy ó_pis podprobTamu użytkowego zawiera (p. bauela 
1) nazwę 
2) komentarz. 

3) opis wywołania w pracy ręcznej i automatycznej 
4) opis warm-ków sprawdzenia 

4.1) nr ark. 

4.2) nr ark. 

11.3) nr aik. 

4.4) nr ark. 

4.5) nr ark. 

położeń. płaszczyzn pomiarowych 
poIozed punktów pomiarowycn 

konfiguracji ramion części manipulacyjnej 
obciążnika 
głowicy pomiarowej opaz opis definicji narzędzia 

pomiarowego 

4.6) nr ark. układu pomiarowebo 
5) tabelę parametrów: ouciążenia, prędkości, liczby cykli 

- w pracy automatycznej każdy,bodpruc;ram użytkowy wybierany jest 
-ombinacją sygnaiów na wej. 5,6,7,8 i urucnamiany sygnałem* 
na uej 1 

- część manipulacyjną robota uakbywnia Się przy przejściu sygna-
łu wejściowego ze stanu wysokiego na niski dla IRb i ze stanu 
niskiego na wysoki dla IRp 

- pomiar wpvoIany jest zmianą poziomu sygnału na wyj I z nisi-de-
b° na wysoki. 

2.2. Opis programu użytkoweo dla robota IRb i IRp 

Po wczytaniu proramu z kasety i uruchomieniu programu, część mani-
pulacyjna robota ustawia się w położeniu zerowym. 
Na str. 7-Ozamieszczono _L odprogramy obsługi wej i wyj układu stero-
wania robota IRu i 'Rp, a w tabeli wy'caz podprogramów i informacji 

o warunkach wyorania sprawdzed. 
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