instrukcje ruchu

Podstawowe
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Podstawowe instrukcje ruchu
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Podstawowe instrukcje ruchu
Instrukcje ruchu - trajektorie

Podstawowe instrukcje ruchu

MovelL - ruch TCP po linii prostej. P2 MoveC- ruch TCP po tuku.
P1
: P1
\ O
P3
P2 0
0
Moved- ruch TCP po krzywej, bez utrzymania MoveAbsJ- ruch TCP po krzywej. Pozycja
orientacji narzedzia podczas ruchu. Pozycja docelowa zapisana w postaci obrotéw na
docelowa zapisana w postaci wspotrzednych . . poszczegolnych przegubach (jointtarget).
P1 P2 «kartezjanskich (robtarget). jPos10 jP0os20

e —

Instrukcje MovelL i MoveC sg wrazliwe na pozycje osobliwe!
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Podstawowe instrukcje ruchu

Parametry instrukcji ruchu F
Movel pHo*ne_10, v2(+00, z1TO, tSpindIe\Wot#:=wobjSt10; MoveC p40, p50, v500, z1, t

A B C D E A
T N D .

Moved pHome_10, v2000, z10, tSpindle\Wobj:= wobjSt10; MoveAbsJ jPos1, v300, z10, tSpindle;

A Pozycja docelowa (robtarget - Movel, MovedJ, MoveC, jointtarget - MoveAbsJ).

B Predkosc ruchu (speeddata) - predkosé, ktdrg robot bedzie starat sie osiggngé
np. v2000 - predkos¢ TCP v_tcp = 2000 mm/s.

C Strefa zaokraglenia naroza (zonedata) — np. z10 - 10 mm strefa dla Sciezki TCP.
D Narzedzie TCP (tooldata).

E Uktad wspotrzednych WorkObject (wobjdata) — parametr opcjonalny, jesli nie jest uzyty to domysinie wykorzystywany jest wobjo.
F Pozycja posrednia (robtarget) — wystepuje tylko w instrukcji MoveC.
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Podstawowe instrukcje ruchu
Pozycja zdefiniowana i pozycja bezposrednia

Movel p10, v2000, z10, tSpindle; Movel *, v2000, z10, tSpindle;

A B

A Pozycja docelowa zdefiniowana - jest ona definiowana poza instrukcjg
ruchu i moze by¢ ponownie uzyta przez dowolng instrukcje.

Pozycja docelowa bezposrednia — wartosci pozycji docelowej sg
B bezposrednio podane w instrukcji ruchu, a * oznacz uproszczony widok.
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Podstawowe instrukcje ruchu
Strefa zaokrgglenia naroza

A Pozycja docelowa. C

B Strefa, po osiggnieciu krawedzi ktorej robot rozpocznie ruch
w kierunku nastepnej pozycji (robtarget). \l}
C Trajektoria.

MovelL p10, v200, z50, tSpindle;

z50 - Strefa dla $ciezki TCP wynosi 50 mm. B
Wyijatek stanowi:

z0 - Strefa dla $ciezki TCP wynosi 0.3 mm l

Zamiennie moze pojawic sie fine — doktadny dojazd + robot zatrzyma sie " //
catkowicie przed przejSciem do nastepnej pozycji A “‘-.,_',".':::.,.,,.

MovelL p10, v200, fine, tSpindle;
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