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1. Zaltozenia i opis oprogramowania sysbtenu SULM-R dla IBH PC

1.1. Zatozenia

A, Przyjevo nastegpujdce wytyczne:
a) sysiem powinien zapewniaé autowmabyzacje padaid w naksymalnyn
stopniu
b) system powinien byé dostosowany do prowadzenia badah wielu
typow robotdw
¢) system powinien byé otwarty, tzn. powinien zapewniaé anozli-
wosé rozbudowy oprogradowania dla nowyca typdbw robosdw i

nowyca sSprawdzei.
B. Dla spetnieria w/w wyiac,ah przyjeco nastepujqce zatoseria:

&) zarzqdzanié zasobaal prograsowymi powinno odbjyiaé sig poprzesz
sysbtem rozw.janych icii, zapd.alajacy szybil 1 jenoznaczny
dostep 40 poSzuwnlwane o OpIoOgIaanowauia

b) oprograaowanie dla sazde,o c¢yg.u robova zajauwje oddzielny
fatalog, wanoiliwiajac zatwg rozbudowg oprograumowania dla no-
wych typbw roboLidw orzz dla nowych rodzajéw sprawdzeh

c) programy obstugl poszczegdlnycn sprawdzen gowinny byé skon-

_struowane w ‘sposdéo umozliwiajizcy prosty obsiuge.
C. rrzyjebo nassepujice zatsosenia dla sysiseau:
a} systea umowliwia:
- W_hur btypu rovoca
— wybdr tyru spravdzeria
- wizualizacje i uzupeiniarie daryca na,sdu<a, protukoiu
sprawCsenia, probokoiu z cacald ovraz inforaacyli o Srodowishu

b)_ systea zapsuwnia pro,radsows obswuse wejdclowyouw 1 wyjsSciow,cn
Syoaidw z w.*adu scerosania badane o robova

¢} wsuzysb.ile prograty ousaugl foszcac,0ln,cn sprawlzen przywolujg
odpowiedrie arkusze, Iuvére ilustrujq?

- polozenic piaszczyzn 1 puakcebw pomiarowycil '
; - konfiguracje rauion (stopnl swobdoly)

—~ typ ovcigzrikiu




%

- Lypy saowilic pomiarowycn
- plansze pomiarcwée

- u'ztad, poaiarove.

1.2. Opis systenu

A. Tstep

Systen sxiala sie z trzech rodsajow oprograﬂowania:
a) programy zarzgdzajgce badaniaal (MEN-T14IENU-1)

b) prograny obsiusl poszcze,dlnycu sprawdzeh (31481)

¢c) programy wspoasgajgce dla LISA-80.

Podstawowe programy sa napisane w Jezyku C/IBil, natoxniasbt programy
wspomagajace w Basic (LISA-80).

B. Opis dziatania

Po wiaczeniu kompubera i wybraniu wilasciweso katalogu (w wersji
robocze] te/mol,’) nalezy wywozxal systgﬁ nazwa (SUM bez parametrdw.
Systea zg2o0si sie na monitorze karta tytutowa.
Po wciénieciu dowolnego xlawilsza na konsoli zostanie aubomatycinie
wywotany program MENU-1.
dykonanie powyizszeg0o programu powoduje wyprowadzenie na monibor manu
pn. I'YP ROLOMA oraz w stopce efranu reperbuaru nozliwych funkeji.
Jybranie tyru rovboca nastgpuje popraez przeﬂigszczanie Ypodéwietle~
nia* poszczegdlnych pozycji listvy za poaocg klawiszy situzgcyca do
przeaieszczania kursora (strzalka w gére 1 w dd).
Fotwierdzenie wyboru nast@puje'yoprzez wcibniecie <lawisza Enter (CR)-
Po wybraniu typu robova nastepuje automatycznie zmiana katalogu -
i wywotanie progranmu .[EINU-Z2 dla danego robota.
Nazwom robobdéw przypisano odpowiednio katalogi od R1 do Ri (w wersji
astualnej do R7).
Wyxonanie prograwu MENU-2 powoduje wyprowadzenie na ekran monitora
listy opcji dotyczacych sonkretnycn sprawdzed (nazwy sprawdzen
i wydrusgi pomocnicze). Wybdr sprawdzenia nasbepuje w analogiczny
sposdb jak dla programu [HBuU-1 opisanego wyzeJ.
Programy oznaczono odpowiednio nazwaanli od S1 do Si (w wersji aktual-
nej do S3, a dla wydrukdw pomocniczych cyfre zastepiono odpowiednig
literg, np. Sn - wydruk nagzdwka). |

/
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e R
Wybor okredlonej pozycjl z listy przez wciSniecie klawisza Anter
(CR) powoduje autoamabtyczne wywolanie odpowiedniego programu.
Wszystkie prograay oustusl poszczegdlnycn sprawdzeh dzialajs 4 trybie
incerakcyjnym 1 sq pro,ramaani sancopisujacymi sie.

1.2, Wyxaz programdw systemu SUM-R dla IBI-FC

1. SUI.C - progran uydwietblajacy kartg tyturowg sysbtenu

2. aikU-1.C program ovsiusi pierwsze,o zesbtawu opcji

l

amozliwiajdqcy wyodr zestawu pro randéw do obsitu,i
badah wedtu, bypu robota ‘

3. WBLU-2.C - program ousiugl dru_ie.o zestawu opcji
unozliwiajsey wybdr prograau obstu,il konkretae_o
s, rawdsenia

4. 51.C — pro,ram dot. obstugi sprawdzenla .rnestrzeni robocze]

program dot. obsiu,l sprawdzenia powbarzalnodci po-

\
(€]
o

e
!

zycjonovania z udziaZen urzgdzenia pomiarowego
Cuir-16 f-ny IoStinger Baldwin .fesstecnnik (13ul)

6. 33.C - prosram obstugi sprawdzenia dokladnoéci odtwarzania
toru rucau przy pomocy pomiarowego urzadzenia wizyj-
nego WZ2-1 wyposazonego w kaunery CJD

7. S4.C —~ Pprogram obsiu,i sprawdzeais subywnosci,

Prograa zapewnia wspdipracy 7 sgsteme.n 134-30 (patrz
program SILA.BAS) oraz urzgdseaiesn poliarcwyn Cut-18
f~my EBL

0. 85.C - pTOpTam Obsiu,l sprawdzenia predaodci i yrzyspicsze-
Lia - odnosni. do prograundu systemnu 84 (pateos p.2)

9. 86.C - pTOogTea 00S8*u,l sprawczenia czosu ruglucauw i 'ladowa-
Lia aa0zliwia wspdiprecg 4 nas.guujicyai urzquzeniaai
pouaiaroyynl -1y A& .IDEl:
~ w88€0a wsaaCulaczy poularowych awk-IsL -

- wolud LC—BéBE do scerowania wzaacniacsy
- modut _rzetwornisza A/C typu LC-11
10. S5/7.C - pTOgram obslusl sprawdzenig napigcia pridnicy ta-
chowetrycznej u<taddw napgdowych ~ wspdipracuje
Z Urzgdzeniami jags w p. 1.9

11. S8.C = pProgram obsiu,l sprawdzernia pradu silnigéw napedowyca '

wspblpracuje z urzadzenianmi poaiarowymi jak w p. 1.9

G
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12. 89.C - program obsiugi sprawdzenia stasoScil parametrdw

W czasie - odpowiedinig prougrawndéw $7.C i So.C
z wydtuzony czestodcig poaiardw

13. Sh—g - progran pray,gotowadnia naj4ibéwia - uasoiliwia prsayse-

1.

,ll

v towanie inforaacji o robocie w Jjeduokitej fornmie

redaikcyjnej

4. ¥dlykaz prograndw systeau .ISA-30

SIEA.BAS —- program obstusi silownika wspdipracujgecy z progra-—
med S4.C IBM-PC dla obsxzugl sprawdzenia sztywnosci

FL.BAS - prosram obsiugi sprawdzenia predzosSci -
wspbipracuje z czujnikiem fobtoelextrycznym typu FIT

ILTK.BAS —~ program obsiugl sprawdzenia przyspieszenia -
aspdipracuje z urzgdzeniem poaiarowym f~my CARAX
CAX 1304 1 CAX 1002

BAR.BAS - prograi obsiugli fotooptycznej bariery ochronnej.

Zatozenia i opis oprogramowania uzybtiowego dla uxiaddw sterowa—

nia robota IRb, IRp (USR)

L]

Programny USR sg programami uZzytkowymi dla badanycn robotdéw przeumy-

stowycn. .

2.

—

1. Zalozenia

dla xazdego typu robota przecaysiowego opracowany Jjest program
uzytkowy zapisany na Jeémej-sasecie (max 16 podprograméw na jedne]
stromie kasety)

program uzybiowy zawlera peiny zestaw podprograunlw uzytiowych
sprawdzeh wyionywanych zg. z wymaganiaai okre$lonymni w obowigzu-—
jacych Zi .

Jezeli ZN nile precyzuje warunkéw sprawdzenia, przyjmuje sie warun-—
£i norm ISO

kazdy podprogram uzytsiowy Jest urucnamniany aubomatycznle przez
obwody we/wy uktadu sterowania robota

dla rouoba typu IR0 po syncarownizacjl plerwsza insbruxcja usbawia
czedé uani_ulacyjng w poloZeniu zérovya

7

| t



6o

~ realizacja polprogramow uzytxowyca rozpoczyna sig¢ @ kohczy od

polozenig zeroweyo czebci .aanipulacyjne]

- kazdy opis podprogramu uzybiowego zawiera (p. taovela 1)

1) nazwe

2) gomentarz

3} opls wywolania w pracy recznej 1 automabyczne]

4} opis warurkéw sprawdzenia

4.1) nr
4,2) nr
4.%3) nor
4.4) nr
4,.5) nr

ars.
ars.
arK.
ark.
ark.

potozen ptaszczyzn pomiarowyca

potozen punxtéw poaiarowycn

konfiguracjli ramion czedci manipulacyjne
obclqznika

gtowicy pomiarowe] opaz opis definicji narzedzia

podlarowego

4.8) nr ark. ugzadu pomiarowego

5) tabelg parametrdw: oncigzenia, predkoéci, liczby cykli

~ W pracy autbomatycznej kazdy podprogram uzybkowy wyvbierany jest

~oubinacjy sygnasbw na wej. 5,6,7,8 1 urucnawiany sygnakean

na wej

”

~- czg$¢ nanipulacyjnag roboba uadstywnia sig przy preejbéciu sygna-

Tu wejbclowero ze sbanu wysokiego na niski dla IRb i ze ssanu
& J

nis«iego na wysoki dla IRp

~ poalar wywotany Jjest zalang pozioau sygnatu na wyj 1 z nisaie-

-0 0a wWysoxi.

2.2. Opis prograau uzytxosego dla rovota IRb i IRp

Fo wezytaniu programu z xasety i uruchomieniu prograwmu, czgsé mani-

pulacyjna robota ustawia sie w potozeniu zerowynm.

Ta str.?LK>zamieszczono rodprogramy ousiugl wej i wyJ ukzadu stero-

wania robota IRv 1 IRp, a w Gaveli wytaz podprograadw i inforaacji

0 warunzath wy<orania sprawdzei.
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Podprogreada ovsiugl B 1 JY ugiada s.erowania robota IRu

10 PuZ Lol S0 4 {(potoZerie serowe)

11 SK0L
T Sa0LL
20 3£0K
21 3408 3
25 0¥
30 S5.CI
5" SL;CL&
35.510.X
"o 3.0L
41 305
45 340X
50 3K0.
5’1 a0
o0 3R0L

/0 SJ0K

WAR .81
10

VAR &

160
VAR 3
LRV,
110
aAR
50
ol
WAk 30
/0

-
6

EE 7

C (ER0G 2)

(PROG 1)

80 Jaun JAR W= o
&1 S 0K 100
90 3a0£ (rROG 4)
100 8KOZ (HROG 3)
110 340K WAR 7E 7
111 SuOK 120
115 SKOK 150
120 3KOK WAR JE 8
121 3KO0x 140
130 SKOK (FROG 6)
140 SuOK (PROG 9)
150 S£0X WAR J2 &
121 3407 170
160 3KOK (LRUG 8)
170 3£ue {208 7)
180 Snull wAR w2
101 3u0Z 190
185 330K 200
190 w:l0L Man 43 7
191 3ky7 200
195 3K0{ 23U

T, e

4850yW 4warsy

medty ¢ rozwarcy

!



220
2u71
210
220

SXUL WAR wid &
S0l 220

SKOL (PROG 1v)
Sa0X (FRUG 9)

230 ou0X AR J3 3

231 350K 250

240" SL0K («r0G 12)

250 3408 (PROG 11)

260 3£uL wAr o3 7

261 80X 27v

26 SKCX 3u0

270 3aul AR 6 o

271 3aCI 2%v

280 34C0T (LrOG 14)

230 3ald (£2C 13)

H500 oxCL VAR d8 o

Zul 3.00 320

20 kRuUG 10)

J2u 2 LE (LRua 15)

FROZ 1

320 POVT 1 + Y3
AL WY 1

FxOG

.
»
.

JONTWC o7

Jis NY 1

rGZ DCI EC )5 (pclowenie zerows
3u0d 9990

2

PROG 16

9990

KCiIsC

A0
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rodyronru 0bstusi wE 1 WY Teladu sterowania rowvova IRp

POZ JEW
PCZ SYN
TARZFDZIZ MR 1

s, opmn _
FRIC=

Ux,y,%) = 2Cws
WARZEDZI® LR 2

L]
3
.

SARZED4IE LR 10
10 WARZEDZIE R 1
20 IRED 1AX = 1500 PRED FPOD = 1000

30 POZ LIt V = 50 % DO.. BEZWZG ZJYEE (polu.enie syncaronizacyl ze-
rowe)

31 Sa0K 40 VIAR WE 1
32 3K0K 30
40 SXKOL 50 WAR WE 5 = 1
45 SKOK 200
50 3EKQK 60 VAR B
55 SXO0K 130 \
60 SKO0L 70 WAR JB 7 = 1 '
&5 3KOK 100 g
70 SKOK 90 wAR #E 8 = 1 '
80 SXOK (PROG 2)
90 SL0X (PROG 1)
100 SKOL 120 WAR WE 8
110 SKOK (rROG &)
120 SKOK (PROG %)
130 SKOK 140 WAR WE 7 =
135 SKOK 170
140 3KOX 160 WAR JE 8 = 1
150 SKOX (PROG 6)
160 S£0X (FROG 5)
170 3X0K 190 JAR JE 8 = 1
180 SKOX (PROG 3)
190 340K (FROG 7 )
200 SXOX 210 WAR J8 6 = 1
205 SKOCdL 280
0 3£0K 220 WAR WE 7 = 1

1

(o
H
)

I
.Y

o

A



215 3KOK 250

220 S£OK 240 WAR WE & = 1
230 3KOK (ZROG 10)

240 SZOK (PROG 9)

250 3KOK 270 WAR WE 8 = 1
260 3KOK (FROG 12).

270 SKOK (FROG 11)

280 S£O0K 290 AR JE 7 = 1
2055 SKOK 320

200 SJOK 310 WAR B 8
300 SKOK (PROG 14)
310 3XOX (PROG 13)
320 3KOX 340 WAR WE 8 = 1
330 SKOX (PROG 16)

340 SL0L (PROG 15)

I
.Y

TROG 1

%50 WARZEDZIZ sR 1 + 10

360 .RED .AX = PRED POD =
570 POUT LICZ3A POWD = 1 + 999

.
. ’

USTAW WY 1 = 1

KON POWT !
USTAW WY 4 = 0 !

POZ LIN V = 50 % DOK BEZTZG Z¥YKEE (poiozenie syncaronizacji
zerowe)

SKOK 9990
rROG 2

PRUG 16
9990 KONIEC

AL,



Tabela 1. Wykaz podprogranéw dla ukiadu.sterowania robota IRb, IRp...
. ] .

P i

>

zoklocernwa elek Zromajmez/yczne

Neazwa| Preeraczérzee, Nr Nr arkusza. Obcrizend| Fecllose”
oa;my, u'zsu/fuég/z , ; . : . ) :
sldeeca | o §. rormy ZN-8/MERA-018/246 5 lasz-i | punkty\ koriof glowice| ubbad | [KET | [ %]
/c Qse /z/ czyzny -laca /00/77. .
K 2 3 5 3 7 9 Es) i1 12
Potozerie zerowe " 10 1 -] :
RUCHI | @ i o] ~ - 2.4 4.1 ~ 1007 .
A o baclare rcwze//ob rechd Bl i 4 GP-3G
- orpelfosce” /wzg/yaz'efzmw o ] O
-‘ceans yorruchle T hamoware ¢ { {
'/3/?(31/7&/0&Q.f:{‘d v | 04
- am/aéfluc/y Sy‘?/arfc//ro.r'cc'owcyo b= U { 1 - - 2.4 - - 1.3%
C/o o/oef//e/zca U/ ] 0 - - 2.4 - - 5 Z'Z
- 1rapere aqc//uc'" ‘U 0 { 31
‘/sug/;/c/(._l /'JSL'ZIZLZZC\’;J 1 0 0] 507
Pzl | . ol ol = | = |2.5 Lo £0. - lioot/1a
A clo badanir poz cloROmWaIUl o 1 CP-1L o)
_}oo,«zcze-?o'//zf/c stopr swoéocl_g (¢)
pozZ 2 : ! A i.4 4.1
A clo badane /ooz 'C/bnowcuua 001 | Co GP-3L
ijar://éoIMeio (s aa/jcz/zeyo) 001 0C Ci
000 Cy
SZTY @,6,4 i1 110 2.6 4.4
B clo bacani sz fywnos'a' 1 1 01 GP-1F
1 100 GP-IL
| O 41
| . o 1040
KEM clo éaa/a/u'd oa;oor/zos'cz' na 0000




c.d.

Tabela 4
] 2 4 8
TESTI | clo éac/ama'Sfc:fos&t'/oqfa/7ztz//. 1 001 3.4
B a%y4on%y54yuﬂzny'roLﬁziez.¢v Nr 60-4
ﬁfo'éaé /araf:y /ejoo//u‘e z JURP) Nr6-0
RUCH2 c/,o okreslenia 1 000 -
B - /za/x¢c' rad e o411
- ordyc o sclrdkouy 04140
&3 éao/am.’u stalosce /oa/aﬂzez/n
POZ 2 clo baclan POZYCjoROMarE 01 01
B th/pac/Aoweyo ( c[y/zanu'cznego) 04.00
' - 0041
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