Instrukcja
Programowania Robota
Kuka KR 125




Wstep

Instrukcja ta zostata przettumaczona z oryginako jdodatek do pracy
magisterskiej przez Dariusz Wroblewskiego i tukaSeaka.

Zawiera ona zbiér komend oraz zasad programowarhata KUKA
KR125. Przydatna jest ona szczegdlnie w czasieramgwania w trybie off-
line.

Mamy nadzigj, iz pomaze ona innym studentom w lepszym zrozumieniu
zasad programowana robotéw przemystowych oredzie ceng pomog
naukows w czasie prowadzenia z&) praktycznych na hali Wydziatu
Mechanicznego Politechniki Szczéskiej i cwiczen z wykorzystaniem wiej
wymienionego robota.



ANIN - analog input;

Wczytywanie w cyklach weégia analogowego

Argumenty:

Stan- maze przyjmowa wartasci on/off cyklicznego czytania;

Wartasé sygnatu- czyli wynik operacji mee by zmienr, elementem pola albo
sygnatem;

Mnoznik - maze by stah, zmienmn, sygnatem albo elementem pola;

Nazwa sygnatu opisuje symbolicznnazwe zdefiniowar poleceniem SIGNAL
I musi by to nazwa pewnego wieja analogowego;

Offset -wartas¢ offset mae by stah, zmienny albo wartdcia pola;

Opis:

Modut analogowy udospnia interfejs analogowy, ktory me by czytany
poprzez predefiniowanzmienry sygnatowy $ANIN. Wejsicie analogowe mie
by¢ wczytywane przez diszy okres czasu instrukcja ANIN albo jednorazowo
do zmiennej typu REAL poprzez znak ,=", podczaslicgkego wczytywania
komend, ANIN. Wartasci analogowe swczytywane w odgpach 14ms. W tym
samym czasie dopuszczalng dwie komendy ANIN-ON. Dwie komendy
ANIN-ON mozna wpisé do te] samej wartei sygnatu albo odczytywaz tego
samego interfejsu analogowego. &ziopcjonalnej arytmetyce komendy ANIN
mozna wygcie analogowe patzy¢ z dalszymi operatorami i udegnic
wartos¢ sygnatu. Jedna komenda ANIN-ON moczytd maksymalnie trzy
interfejsy analogowe.

UWAGA:

Wszystkie wykorzystane zmienne albo pola mussstg zdeklarowane w dcie
zmiennych.

Wskazéwka:

Modut analogowy udospnia 8 analogowych interfejséw wiek@ 12 bitéw
(4,88mV ogniwa galwanicznego). Napie wefciowe mae st waha od -10V
do 10V, ale nie mee przekracza35V. Na wejciu od strony hardware'u me
mie¢ przydzielony nr interfejsu poprzez parametr sysiem



Przyktad:

1
Korekta toru(zmienna systemowa $TECHIN[1]) powinnzost&

zmodyfikowana wedtug wegia sensora $ANIN[2]. Weégie sensora $ANIN[2]
jest pobczone z symbolicznzmien SIGNALIL. Wynik mnazenia zmiennej
FAKTOR przez SIGNALI jest dodawane do zmiennej OEHASI
przypisywany cyklicznie zmiennej systemowej koretkigu STECHIN[1].

SIGNAL SIGNALI $ANIN[2]
ANIN ON $TECHIN[1] = FAKTOR * SIGNALI + OFFSET

2.
Za pomog komendy ANIN OFF cykliczne odpytywanie SIGNALI kezy sk.

ANIN OFF SIGNAL 1



ANOUT - analog output;
Sposb6b podawania wgia analogowego.

Argumenty:

Stan- maze by on/off;

Nazwa sygnatd zdefiniowana wczaiej komenda SINGNAL;
Mnoznik - maze by stah zmienna sygnatem albo elementem pola;
Operand maze by zmienrn, sygnatem albo polem;

Opis:

Podawanie wycia analogowego inaczejzw przypadku wyjcia binarnego lub
cyfrowego nie jest podawane w postaci w&ta@miennej, ale sterowane za
pomoa komendy ANOUT. Za pomacargumentu ,Stan" cykliczne podawanie
sygnatu analogowego jest wgkzane albo wiczane. Nazwa sygnatu jest
podawana za pomg@&omendy SIGNAL.

Wynik uzyskiwany za poma@cobliczenia wartéci wyjscia analogowego jest
obliczany cyklicznie. Nie mee by jednak zbyt wysoki, jego obleczenie musi
sie miesci¢c w ramach jednego cyklu. Wynik obliczenia musi sawierg w
zakresie od -1 do 1 albo od 0 do 1 w zal®ci od konfiguracji hardware'u.
Jesli wynik przekracza ¢ granice to jest ustalany na waxtobrzegowd, a
dodatkowo pojawia siwskazéwka ze sygnat agingt wartas¢ granicza. Ten
stan utrzymuje sido czasu asygnat znowu wréci do swoich granic (od -1 do 1
lub od 0 do 1).

Za pomog opcjonalnego stowa kluczowego DELAY wma zaprogramowa
zarowno dodatnie jak i ujemne omienie, aby sygnat ustaviroche wczeniej
lub p&niej, a warté¢ opd&nienia jest mierzona w sekundach czasu
rzeczywistego.

Wskazéwka:

Sterowanie robota udogptnia 16 wygé analogowych
(SANOUTTI]...$ANOUT[16]). Niewykorzystane wygia mog stuzy¢ jako
markery.



Przyktad:

1

Symbolicznej nazwie ANALOGI zostaje przypisane $oy¢ analogowe
$ANOUTI[5]. Wiaczapc obliczanie wartéci analogowej uaktywnia si
nastpujace obliczenia iloczyn zmiennej FAKTOR 1 zmiennejstgmowe]
$TECHVAL[1], zwieksza s¢ o wartd¢ OFFSET1. Jest to liczone cyklicznie i
przypisywane do wyria analogowego $ANOUT[5]. Komenda ANOUT OFF
ANALOGI ustalanie wyjcia analogowego jest zakezone.

SIGNAL ANALOGI $ANOUT[5]
ANOUT ON ANALOGI = FAKTOR * $TECHVAL[1] + OFFSET1

ANOUT OFF ANALOG 1

2.

Wyjscie analogowe $ANOUT[1] jest przypisane sterowatoaownika z téma
klejaca 0 symbolicznej nazwie KLEBER (Wigie analogowe jest funkcja).
Wartos¢ sterupca jest obliczana przez podzieleniesgkosci toru na dwa
(zmienna systemowa $VEL_ACT) i przez dodanie s@j2] Sygnat wyjciowy
obliczany cyklicznie jest opiany prze opcjonalny parametr DELAY o 0,05s.
Komendy ANOUT OFF KLEBER komenda ta kozy ustawianie wygia
analogowego.

SIGNAL KLEBER $ANOUT[1]
ANOUT ON KLEBER = 0.5*$VEL_ACT + 0.2 DELAY = 0.05

ANOUT OFF KLEBER



BRAKE

Zatrzymanie ruchu robota.

Argumenty:

F - dodanie opcjonalnego parametru F powoduje yatnie w duo szybszym

czasie. Jdi dla wybranego typu silnika zostat zaprojektowany maszyny za
pomoa zmiennej SEMSTOP_PATH to robotdrie zatrzymany w optymalnym
czasie na tym torze. W przeciwnym wypadku osiglabzatrzymywane

synchronicznie w czasie a tor zostanie opuszczoolyof zejdzie ze swojego
toru).

Przyktad:

DEF STOPUP()
BRAKEF KLEBER +
FALSE
WAITFORS$IN[10]
LIN $POS_RET
KLEBER = TRUE
END



CIRC

Ruch po okggu

Argumenty:

Punkt pomocniczy- jest to geometryczne wyanie dowolnego punktu
pomocniczego na torze po eRu. Jedynie dopuszczalneg svspoétrzdne
kartezjaskie. Punkt pomocniczy me by takze wyuczony, aby to uczyfi
nalezy poda& pojedynczy znak ,!". Jako punkt pomocniczy orazyge
docelows. System odniesienia w kartedgkim uktadzie dla pozycji
pomocnicze] jest definiowany poprzez zmigngystemow $BASE. Kat
kierunkowy i kgt statusowy oznaczony jako S i T. Westmz punktu
pomocniczegogsignorowane.

Jeili jako punkt pomocniczy wstawi giniezdefiniowane struktury to waso
tego punktu bda wyjete z aktualnej pozycji;

Pozycja docelowa jest to geometryczne wymnie opisujce pozycje docelogv
Tylko wspoétrzdne kartezjaskie g dozwolone do gytku. Pozycja docelowa
moze takee by uczomn, do tego celuzywamy znaku ,!". Punkt odniesienia jest
definiowany zmiena systemow $BASE.

Kat obrotu - arytmetyczne wyrgenie, ktére w pajczeniu ze stowem
kluczowym CA umaliwia wydtuzenie albo skrécenie tuku, jednostiiary jest
stopier. Dla kata obrotu nie ma ograniczenia, ama w szczegOlriei
zaprogramowakat obrotu jako wekszy niz 360°. Jéli kat obrotu jest dodatni to
tor tego obrotu przyjmie kierunek taki, aby p&eprzez pozycje startayy
punkt pomocniczyado pozycji docelowej. Zeli jest negatywny to ruchetizie
siec odbywat w przeciwnym kierunku. dé podaje s¢ kat obrotu to
zaprogramowana pozycja docelowa z reguty nie jeglyqpa docelow tylko
zostanie ona ustalona na podstawie podanego kbri&uo

Opis:

Za pomogq instrukcji CIRC sterownik oblicza ruch po eku od aktualnej
pozycji poprzez punkt pomocniczy do pozycjinkowej, ktéra jest ustalana
poprzez pozyej docelowy, albo poprzez & obrotu. Ruch odbywa siprzez
punkty wyznaczane metoda interpolacji. Podobniegedy ruchu PTP trzeba
zaprogramowa& predkos¢ i przyspieszenia oraz zmienne systemowe $TOOL |
$BASE. Pedkaosci i przyspieszenia odnaszsie nie do cagu motoru w kadej

osi, ale do TCP. Naky zdefiniow& nastpujace zmienne systemowe $VEL
(predkaosé), SACC (przgpieszenie).



Sterowanie:

Sterowanie mee by wzgledem aktualnego systemu bazowego zdefiniowanego
przez zmienna $BASE albo wzglem ukladu wspotednych maszyny
(kierowanego po torze trojnoga). Ustalenie, ktotgich opcji lzdzie ustawiona
odbywa s¢ przez zmieng systemow $CIRC_TYPE. Dodatkowo nima
wybrat czy orientacja &dzie stad czy zmieng. J&li wybierze s¢ zmienmn
orientac¢ z uwzgkdniomg bedzie zmiag orientacji w trakcie drogi od pozycji
startowej do zaprogramowanego miejsca docelowegmiaZa ta bdzie
przeprowadzana w stosunku do bazy albo do toréli Wgbierze s¢ stah
orientacje to przy sterowaniu zorientowanym naebarientacja w kadym
punkcie ldzie identyczna z orientacw punkcie startowym. Natomiast przy
wyborze sterowania zorientowanego na tor, orieataejatywna bdzie stala
wzgledem tréjnoga. Ewentualnie dodana orientacja w pozacelowej przy
wybraniu statej orientacji zostanie zignorowana.etma systemowa dotygza
ustalenia orientacji ma naz@8ORI_TYPE.

Status kgta:

Podczas ruchdéw po ofgu status ta w punkcie kacowym jest zawsze
identyczny ze statusemytia w punkcie pocgkowym. Podane S i T wewtrz
pozycji docelowej typu POS i E6POS zogtaignorowane.

UWAGA:

Aby zagwarantowa zawsze jednakowe poruszanie Balery jednoznacznie |
jednorazowo zdefiniowauktad osi. Dlatego pierwsza komenda ruchu programu
powinna by zawsze komenda PTP z podaniem Si T,

Wygtadzanie (zmienianie toru):

Doktadne wyznaczanie punktéw pomocniczych jest aiiggbne i jest strata
czasu. Dlatego w pewnym zdefiniowanym egdgt od pozycji docelowej nioa
zacz¢ wygtadzg.



Przyktad:
1
Ruch po okggu z uczeniem punku pomocniczego i wspgdrg/ch docelowych.

CIRC!

2.
Ruch po okggu z wyuczonym punktem pomocniczym i punktem doeglho.
Punkt kaicowy ruchu bdzie ustalony przezak-35°.

CIRC!,CA-35

3.
Ruch po okggu z zaprogramowanym punktem pomocniczym i pemkt
docelowym za pomacwspoéirzdnych kartezjaskich.

CIRC {X5,Y0,29.2},{X12.3,Y 0,Z-5.3,A9.2,B -& 20}

4.
Ruch po okggu z zaprogramowanym punktem pomocniczym i pemkt
koncowym, wygtadzanie jest aktywne.

CIRC {Z 500,X 123.6},PUNKT1,CA +260 CORI

5.
Stale zorientowane wzglem toru ruchu.

$ORI_TYPE=#CONST
$CIRC_TYPE=#PATH CIRC
H_PUNKT,{X 34,Y 11,Z 0}

6.
Wygtadzanie okgzno liniowe z punktu 2 do punktu 3. Wygtadzanie yaezse
30mm od punktu?2.

$APO.CDIS=30

$APO.CPTP=20

PTP PUNKT1

CIRC H_PUNKT,PUNKTZ2,CA WINKEL CDIS
PTP PUNKT3
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CONFIRM.

Stuzy do potwierdzenia odbioru komunikatow.

Argumenty:

Numer zargdzapcy - jako parametr podajeeshumer ledacy liczbs catkowity

albo wyraenie arytmetyczne, ktore obliczane jest do licigra identyfikuje

komunikat. Podanie 0 jako parametru powoduje komdicje wszystkich
mozliwych potwierdzé komunikatéw.

Przyktad:
1

Potwierdzenie przycia komunikatu numer 27.
CONFIRM 27

2.

Potwierdzenie przgria komunikatu o numerze MNUMMER.
CONFIRM MNUMMER

3.

Potwierdzenie przggia komunikatu o numerze MNUMMER+5.
CONFIRM MNUMMER+5

4,

Potwierdzenie wszystkich oczekaych komunikatow.
CONFIRM O

5.

Po wystaniu komunikatu sygnatu stopu zostaje wygtdkomunikat

potwierdzenia. Przed dalszym opracowaniem komuaiksibpu, komunikat
potwierdzenia musi zostapotwierdzony. Nasgpujacy program rozpoznaje i
potwierdza przyjcie komunikat automatycznie o ile tryb pracy simiknie

reczny) jest odpowiedni, i rzeczyyaie stan stopu zostat ustawiony.

DEF AUTO_QUIT()
INTM



1



DECL STOPMESS MLD ; predefiniowany typ struktunaddlomunikatéw
stopu

IF $STOPMESS AND $EXT THEN ; sprawdzenie komunikstiopu i
trybu pracy

M=MBX_REC($STOPMB_ID,MLD) ;odczytanie aktualnegasti

w MLD

IF M==0 THEN ; sprawdzenie czy moa potwierdzi komunikat IF

((MLD.GR0==2) AND (MLD.STATE==1)) THEN
CONFIRM MLD.CONFNO ; potwierdzenie danego
komunikatu ENDIF
ENDIF ENDIF END
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CONTINUE

Stuzy uniemaliwieniu zatrzymania przebiegu programu.

Opis:

Zmienrg systemow $ADVANCE mazna ustawd ile komend ruchu powinno
by¢ wykonanych. Jednak komendy, ktére oddzialywag otoczenie (komendy
wejscia/wyjscia), ich przebieg obliczenia zostaje zatrzymanigy Alo tego nie

dopuici¢ nalezy umiescic komen@ CONTINUE przed operacja wigja/wyijscia.

UWAGA:

Komenda CONTINUE jest waa tylko dla bezpgoednio nastpujacej po niej
linii kodu.

Wskazéwka:

Komendy, ktGre powodgjzatrzymanie programu, to:

ANOUT

HALT WAIT

PULSE

$SANOUT

$SAXIS_ACT $AXIS_BACK $AXIS_FOR PAS_RET
$POS_ACT $POS_BACK $POS_FOR $POS_RET
SIN $OUT

$0OV_PRO

Doskp do zmiennych importowanych oraZlje/L_STOP_BASE=TRUE (w
/IR1/$CONFIG>DAT) take:

$BASE $TOOL $EXBASE

Przypisanie do tych zmiennych rowaigowoduje zatrzymanie programu.

Przyktad:

1

Uniemazliwienie zatrzymania programu podczas przypesatho zmiennej
$OUT:

CONTINUE
$OUT[1]=TRUE
CONTINUE
$OUT[2]=FALSE

13



DECL

Stwzy do definiowania zmiennych i pol.

Sktadnia stiaaca do definiowania zmiennych lub pdl bez ustawiaciawartcci
poczatkowych

<DECL>Datatyp Variablel,..., VariableN,
Feldnamel [Groessel,... ,Groesse3 |,

FeldnameN[Groessel,.. .,Groesse3 |

Sktadnia do ustawiania zmiennych z wactami pocatkowymi (tylko w listach
danych)

<DECL>Datentyp Variable = Wert

Sktadnia do pol, ktorym ustawiagspoczitkowa wartcé¢ ( tylko w listach
danych)

<DECL>Datentyp Feldname[Groessel,... ,Groesse3 ]

Feldname[Feldindexl,...,Feldindex3] = Wert
Feldname[Feldindexl,...,Feldindex3] = Wert

Argumenty:

Datentyp- podaje si typ danych definiowanej zmiennej. Motp by zmienne
nastpujacych typow: INT, REAL, CHAR, BOOL, FRAME, POS, E6BO
AXIS, EBAXIS oraz samodzielnie definiowane typy gah STRW jak i
ENUM.

Yariable- nazwa zmiennej

Feldnam- nazwa pola (tablicy)

Wielkosé - podaje si w nawiasach kwadratowych (tablica), jej max. wyntea
3 elementy.

Wartas¢é - przy ustawianiu wartzi pocatkowej

Index tablicy- indeks w tablicy

Opis:

W programie wszystkie zmienne, ktorych chce gtywaé powinny zosté
zadeklarowane za pompamazwy i typu danych. Dogbne g typy proste,
ztozone i zdefiniowane przezzytkownika. Deklaracja zaczynaesstowem

14



kluczowym DECL nasjpnie po niej wysipuje typ danych i lista zmiennych lub
pol, ktére powinny b§ danego typu przy deklarowaniu zmiennych i pol ggin
z predefiniowanych typow. Stowo kluczowe DECL xaozostéa pominkte.
Predefiniowane typy danych to INT, REAL, CHAR, i oraz typy POS,
E6POS, FRAME, AXIS, E6GAXIS etc. deklaracja zmienmyypu POS mee
zosta catkowicie pomingta, typ ten jest typem standardowym i démym.
Zmienne mana definiowa i jednoczénie ustawia ich wart@g¢ pocatkows.
Deklaracja razem z ustawieniem wddiopocztkowej nie jest dozwolona w
pewnej casci programow i funkcji deklaracyjnej (na patku programu).
Wartos¢ pocatkowg zmiennych typoéw podstawowych podaje giko zwykh
stah. Warta¢ zmiennych bdacych typu strukturalnego jest agregatem. Wsgrto
podaje s¢ po znaku ,=". Pola, czyli tablice muszacbhgiefiniowane i musza
mie¢ ustalone warti pojedynczo dla kalego elementu nie mpa poda listy
elementow. Wyjtkiem s tablice znakdéw, wtedy do takiej tablicy vma
przypisa caty tekst.

Przyktad:
1

Deklaracja bez ustawienia waito pocztkowe).

DECL POS PI

INTAL,A2

REAL GES[7],BES[7],b
DECL SPARTYP S_PAR[3]

2.
Deklaracja pdl z ustawieniem wagto poczaitkowych (tylko w listach danych).

INT A[7] ; Tablica 7 wartdci catkowitych

All]=27 ; Pierwszemu elementowi przypisano lieZy
A[2]=313

A[6]=lI

CHARTEXT1[8O]
TEXTI[]="Meldetext"

CHAR TEXT2[2,80] TEXT2[1,

]="ErsterMeldetext" TEXT2[2,
]="ZweiterMeldetext"

15



3.
Deklaracja zmiennej z ustawienia wadigpocztkowe;.

FRAME F1={X 123.4,Y -56.7, Z 89.56}

16



EF

Uzgadnianie programow i podprogramow.

Argumenty:

Nazwa programu przy globalnych funkcjach max. 8 znakoéw przyKcjach
lokalnych max. 12 znakéw.

Lista parametrow typy danych wszystkich parametrow zetvanego
podprogramu w zdefiniowanej kolegw. Przy parametrach typu pole rozmiary
pola podawaneasastpujaco [],[,]1.[,,]

Deklaracje- w deklaracjach wszystkie komendyrsedozwolone. Granica
pomiedzy deklaracjami a poleceniami jest definiowanarpep pierwsze
polecenie. W deklaracjach trzeba uzgddrdeklaracje formalnego parametru
lokalnego podprogramu, deklaracje typow danychlatakje lokalnych
zmiennych bez wspnej definicji, deklaracja nazw kanatéw i sygnatéw)
Polecenia wyjscie z podprogramu poleceniem RETURN. Bez polecenia
RETURN ostatnim wykonanym poleceniem jest END.

Opis:

DEF jest uywana do deklaracji globalnego podprogramu lublloégo. Przy
wykonaniu programu rozeia st 2 rodzaje przekazywanych parametrow.
Przekazanie z parametrem ¥at | wyjscia.

Przyktad:
1

Definicja programu bez formalnych parametrow.
DEF PROG()
END

2.
Definicja programu z formalnymi parametrami STRCBPANNUNG

automatycznie ustawianymi jako OUT.
DEF SCHWEISS (STROM,SPANNUNG)

END
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3.
Definicja programu z formalnymi parametrami STRCBPANNUNG

automatycznie ustawianymi jako IN i jako OUT.
DEF SCHWEISS (STROM:IN,SPANNUNG:IN,RESULT:OUT)
END

4.

W podprogramie zmienng poddawane operacpbliczeniowym za pomac
zmiennej RECHNE (licz). Zmienne przybiegayartcsci A=l, B=2.

DEF PROG()
INTA,B

A=l

B=2
RECHNE(A,B)

END

DEF RECHNE(X1:0UT,X2:IN)
INTX1,X2

X1=X1+10

X2=X2+10

END
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DEFDAT

Stuzy do definiowania list danych.

Argumenty:

Nazwa listy danych w tym miejscu wstawia sinazwe zdefiniowanej listy
danych. Jest to nazwa obiektu, ktérazmaeni¢ max 8 znakow. Diuga@ jest
ograniczona systemem katalogowslidaazwa listy danych jest identyczna z
nazwa modutu to lista danych jest przypisana do tegpdutu. Dz¢ki temu
deklaracje wewstrz listy danych s widoczne w catym module. Modut i
przypisane mu listy danych razem twprzickszy modut. Public uzycie tego
stowa pozwala na to, aby zdefiniowane danesaidi danych zmienne mogty
by¢ dostpne w innych modutach, aby to uphevi ¢ w innych modutach naty
uzy¢ komendy IMPORT.

Lista definicji - zawiera ona zewirze deklaracje podprogramu i funkcji, ktéra
bedzie wykorzystywana w danym podmodule. Deklaracjmiennych
importowanych, deklaracje zmiennych, deklaracjewnaggnatow i kanatow,
deklaracje struktur i typow wyliczeniowych. Wszyistkpowyzsze deklaracije
mozna rownie umiesci¢ w centralnej Kcie danych w pliku $CONFIG.DAT.
Deklaracje zmiennych w ezci deklaracyjnej listy danych magzawierd
przypisanie wart€ci pocatkowe;.

Opis:

Oprocz predefiniowanych list danych sma definiowa whasne listy danych.
Stuza one do zgrupowania i do udeghienia specyficznych dla programu
definicji. Listy danych mog definiowa archiwizowane warkei zmiennych, w
szczegolnéci listy danych mog zawier@ wyuczone pozycje. Listy danych
mog istnie jako niezalene obiekty pod warunkiem ze nie istniejaden
podmodut o identycznej nazwie. Stowo kluczowe ENDDRonczy definicje
listy danych.

UWAGA:

W liscie danych nie me by zadnych komend.
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Przyktad:
1

Definicja listy danych.
DEFDAT SCHWEISS

ENDDAT

2.
Definicja listy danych globalnie degne;.
DEFDAT ZENDAT PUBLIC

ENDDAT

3.

Modut PROGI sktada siz podmodutu i przypisanej mu listy danych PROGI.
Je&sli zmiennej OTTO w programie gtdwnym zostanie prizgma nowa warkg

to zostanie ona wpisana do listy danych i zapisaaastate. Sterowanie
wejscia/wyjscia kedzie seé odbywato ju z nowa wartécia zmiennej, jest to
niezlkedne do korekt online albo innych korekt programolwydéli chce sé
zawsze pracowaz ta sama zmienna w programie gtownym to trzeba
odpowiednie zmienne ustatwv gtbwnym programie.

DEFDAT PROGI

INT OTTO =0

ENDDAT

DEFPROG10

HALT ; OTTO ma wartéc¢ O

OTTO=25

HALT ; teraz w lécie danych jest INT OTTO=25
END
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4.

Globalne listy danych: zmienna OTTO powinnahyidoczna w PROGI |
PROG2.

Zdefiniowane w lisice danych zmienne ma udosipni¢ obcemu programowi
gtdwnemu trzeba tylko zdefiniowdisty danych jako PUBLIC a w obcym
gtdbwnym programie na#y uzy¢ komendy IMPORT.

DEFDAT PROGI PUBLIC
INT OTTO = 0 ENDDAT

DEFPROG10
HALT OTTO =25
END

DEF PROG_2()

IMPORT INT OTTO2 IS /R1/PROGL1.. OTTO
END
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DEFFCT

Jest to deklaracja funkciji

Argumenty:

Nazwa funkcji- nie mae by ona diusza nk 8 znakdéw, jest to ograniczenie
narzucone przez system plikbw. Funkcje lokalne anoge¢ do 12 znakow.
Lista parametréw s3 one danymi zwyklymi i podaje eije po przecinku lub
mog by¢ rowniez tablicami i wtedy podajemy je w nawiasach kwadngtch.
Tablica mae by maksymalnie 3 wymiarowa. Po nazwie parametrwmo
pod& :IN lub :OUT (parametr wégiowy lub parametr wygiowy). Parametr
wyjsciowy jest przekazywany przez referencje.

Blok deklaracji- w tym bloku powinny znajdowasie tylko deklaracje, funkcje
sa niedozwolone w tym bloku. Granica miedzy blokieekldraciji a blokiem
funkcji jest zdefiniowana przez pierwsza wymijaca funkcje. W casci
deklaracyjnej mona zadeklarowa nastpujace rzecz: deklaracje parametrow
formalnych, deklaracje typow danych, deklaracje eemich lokalnych bez
ustalenia wartéci pocztkowej, deklaracje nazw sygnatow i kanatdw.e&z
funkcyjna- powinny s¢ w niej znajdowa tylko funkcje i wywotania komend.
Deklaracje nie $tu dopuszczone. Lokalne funkcje musz& bpuszczane za
pomog komendy RETTJRN.

Opis:

Funkcja zwraca warté do wywotugcego g podmodutu. Wywotanie funkcji
jest komend i dlatego jest mdiwe przypisanie wyniku funkcji do zmiennej,
albo wycie funkcji w blokach arytmetycznych. DeklaracjEEEFCT stuy
zarowno jako definicja globalnej funkcji jak i Idk&j. Mozna g wywotywat z
parametrami weégiowymi i wyjsciowymi. Parametry weégiowe przekazywane
Sa przez warté¢. Bezpdgrednie przekazanie parametru dziata tak jak
zdefiniowanie zmiennej funkcji. Przekazany parametee by stah, zmienna,
wywotaniem innej funkcji, prostym albo zonym typem. Zwracanie wasda
parametru wdgiowego poleceniem RETURN nie jest sive. Parametr
wejsciowy stuzy wytacznie do przekazywania wasth do funkcji. Parametrowi
wyjsciowemu naley przypis& nazwe zmiennej gdy jest to wywotanie przez
referencje. Zmienna ta @ w momencie wywotywania funkcji posiadgmkas
wartos¢, ta wartéé moze by wykorzystywana w podprogramie. W funkciji
parametrowi wejciowemu mana przypisd nowa wartasé¢ i bedzie ona z
powrotem przekazana podmodutowi | eoby w dalszym bloku programu
wykorzystana. Przekazywanie parametru jako parametjsciowy jest
wykonywane domginie, tzn.ze :OUT mae zosta pominkty.
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Komenda ENDFCT jest ostatnim wyeniem globalnej albo lokalnej funkciji.
Ostatnie wykonywane polecenie to instrukcja RETURMl interpreter
podczas przetwarzania funkcji napotka ENDFCT, &tarue wywietlony bhd.

Przyktad:
1
Deklaracja funkcji zwracagej zmiena typu INT o nazwie FKTI do ktorej

przekazuje siparametry Pli P2.
DEFFCT INT FKT1(P1,P2)
ENDFCT

2.
Deklaracja funkcji zwracaga zmieng typu BOOL o nazwie SCHWEISS

parametry wegciowe to STROM (napcie) i SPANNUNG (naizenie).
DEFFCT BOOL SCHWEISS (STROM:IN, SPANNUNG:IN)
ENDFCT

3.

W podanej funkcji powinna zostabliczona réanica dwoch zmiennych i
przekazana programowi gtbwnemu.

DEFPROG_1()

EXTFCT INT DELTA(INT:OUT,INT:OUT)
INT A,B,C

A=l

B=25

C=DELTA(A,B)

END

DEFFCT INT DELTA(XI:0UT,X2:0UT)
INTX1,X2,X3

X3=X2-X1

RETURN(X3)

ENDFCT
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DIGIN
Stuzy do cyklicznego wczytywanie wigia cyfrowego.

Argumenty:

Stan- maze przyjmowa wartasci ON/OFF, czyli rozpocgzie wczytywania |
zakaczenie wczytywania,;

Wartas¢ sygnatu- jest wynikiem operacji, mae to by zmienna, element
tablicy albo sygnat;

Faktor- maze by stah, zmienmn, sygnatem albo elementem tablicy.

Nazwa sygnatu opisuje zdefiniowanprzy pomocy stowa kluczowego
SIGNAL symboliczra nazve. Signalname musi opisywavejcie cyfrowe.
Offset - jest typu rzeczywistego i me to by stata, zmienna, sygnat albo
element tablicy.

Opis:

Sterowanie udospnia 3 cyfrowe interfejsy, ktore medoy¢ odczytywane za
pomoa zmiennych systemowych $DIGIN1, $DIGIN2 i $DIGIN8azde z tych
wejs¢ cyfrowych ma diugée 32 bitow i przynalene mu wygcie strobowe.
Wejscie cyfrowe mae zosta wczytane w pewnym przedziale czasu za pamoc
komendy DIGIN albo jednorazowo za pomaaperatora ,=" | przypisania do
zmiennej typu REAL. Jednocgge dosgpne jest wykorzystanie dwoch komend
DIGIN ON. Obie komendy DIGIN ON megodczytyw& to samo wecie
cyfrowe. Za pomog opcjonalnej arytmetyki midiwe jest posczenie wejcia
cyfrowego z innymi operatorami i przypisanie jakignsygnatowi. Komenda
DIGIN ON maze take odwotyw& sie do sygnatu we&giowego analogowego
(patrz przykiad).

Cykliczne wczytywanie wégia cyfrowego zostaje zakozone komengiDIGIN
OFF.

UWAGA:

Wszystkie ayte zmienne i tablice mugzost& zadeklarowane wdcie danych.

Wskazowka:

Dostp do wefcia cyfrowego powoduje zatrzymanie przebiegu progra
Indeksy tablic s obliczane jednorazowo w komendzie DIGIN ON nat®hia
wyrazenie, ktére powstaje po zgmeniu indeksow tablicy wadcami
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numerycznymi biedzie obliczane cyklicznie. \&&a cyfrowe nie mog by¢
uzywane w komendzie INTERRUPT.

Przyktad:

1

Binarne sygnaty wégiowe od $IN[1020] do $IN[1026] zostaprzypisane
wejsciu $DIGINL. Analogowemu weégiu $ANIN[1] zostaje przypisana nazwa
FAKTOR. Zmienna systemowa $TECHIN[1¢dizie zawierd wynik mnazenia
wartasci wejscia analogowego i cyfrowego podnszory o wart@é zmiennej
OFFSET. Komenda DIGIN OFF dezaktywuje cykliczne ytgwanie wegcia
cyfrowego.

SIGNAL $DIGIN1 $IN[1020] TO $IN[1026]
SIGNAL FAKTOR $ANIN[1]
DIGIN ON $TECHIN[1] = FAKTOR * $DIGIN1 + OFFSET

DIGIN OFF $DIGIN1
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ENUM

Pozwala zdefiniowatyp wyliczeniowy.

Argumenty:
Pierwszym argumentem jest nazwa.
Pozostate argumenty oddzielone przecinkami jelssti wartgci.

Opis:
Typ wyliczeniowy jest taki sam jak w kdym jezyku programowania. Maiwe
jest wywanie zmiennych wyliczeniowych w taki sposab, przed
wartoscig wyliczeniowg stosujemy #". Jdi trzeba wy¢ petnej definicji to
nalezy zastosowé nastpujacej adnotacji: nazwa typu numerycznego#nazwa
konkretnej wartéci, np.: WOCH_TYP#MONTAG. Petna symboliczna pewnej
statej musi by podana w dwoch przypadkach:
1. Jali stata wyliczeniowa jest parametrem aktualnympgrodramu albo
funkcji i jest wywana w pojedynczej komendzie poza podmodulem;
2. Jeeli stata wyliczeniowa jest po lewej stronie por@nia;

Przyktad:

1

Deklaracja typu wyliczeniowego ZUSTANDTYP Zawierajcego state
ZSTART,, ZSTOP, ZWART.

ENUM ZUSTANDTYP ZSTOP, ZSTART, ZWART

2.

W tym programie typ wyliczeniowy o nazwie SCHALTERF zawiera stale
EIN (wiaczone) i AUS(Wy4dczone). Te obie stale zosfajzyte wewmntrz
programu przy pomocy kroétkiej adnotacii.

DEF PROG()
ENUM SCHALTERTYP EIN, AUS
DECL SCHALTERTYP KLEBER IF
A>10 THEN

#KLEBER=EIN
ELSE

#KLEBER=AUS
ENDIF END
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EXIT

Stuzy do bezwarunkowego wigia z tli. Moze by¢ uzywana w kadej petli.

Przyktad:
1

Wyjscie z nieskaczonej ptli.

LOOP
A=(A+1)*0.5/B IF
A>=13.5 THEN

EXIT
ENDIF
ENDLOOP
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EXT

Deklaracja zewgtrznego podprogramu.

Argumenty:
Parametry komendysciezka | nazwa wykorzystywanego podprogramu
Lista parametru jest to lista przekazywana do tego podprogramu.

Opis:

Komenda EXT daje mdiwos¢ wywotywania globalnych podprograméw z
innych programéw. Globalny podprogram zapisuje ko osobny plik
zrodiowy. Nie mana takiego podprogramu odri¢ od programu gtdwnego.
Kazdy podprogram, ktory jest wykorzystywany music¢byywotany osoba
komend EXT. Nazwa isciezka wywotywanego podprogramu podobnie jak
uzywane parametry musza zaostarzedstawione kompilatorowi. Podanie listy
parametrow jednoczeie rezerwuje miejsce do ich zapisania.

UWAGA:

Komenda EXT stagjca w zewrtrznym podprogramie jest degiha jedynie w
czesci globalnej. W lokalnych podprogramach komenda &St niedozwolona.

Przyktad:
1
Deklaracja zewgtrznego podprogramu o nazwie UP1 w katalogu RI.

EXT/R1/UP1()
2.
Deklaracja zewgtrznego podprogramu o nazwie UP1 i deklaracja rigach

parametrow.

EXT /JUPL(INT, REAL:IN, CHAR[ ],
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3.
Deklaracja zewgtrznego podprogramu o nazwie UP i deklaracja ridajach
parametrow.

DEF PROG() ; Program gtéwny
EXT UP(INT:OUT, REAL:OUT,BOOL:IN)
INTA

REALB

BOOLC
UP1 (A,B,C)
END

DEF UP (XI :OUT,X2:0UT,X3:IN) : Zewetrzna funkcja

INTX1
REALX2
BOOL X3

END
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EXTECT

Deklaracja zewgtrznej funkcji. Wszystkie parametry i dangtakie same jak w
funkcji. Zewretrzna funkcja jest zapisywana jako osobny plik.z#&a
zewretrzna funkcja wykorzystywana w programie musi érs&/op wiasn linie
EXTFCT. Nazwa isciezka wywotywane] zewetrznej funkcji tak samo jak
parametry musg by¢ znane kompilatorowi tak samo jak w komendzie
poprzedniej przy podawaniu listy parametrow odpaolwie miejsce zostanie
zarezerwowane.

Przyktad:
1
Deklaracja zewgtrznej funkcji o nazwie FKT1 w katalogu RI.

EXTFCT/RL/FKTL()

2.
Deklaracja zewgtrznej funkcji o nazwie FKT1 i przekaznych |jej
parametrow.

EXTFCT /FKT(INT,REAL:IN,CHAR[ |,INT[,, l:IN)

3.
Deklaracja zewgtrznej funkcji o nazwie FKT1 i przekaznych jej
parametrow.

EXTFCTFKT1(INT:OUT,REAL:OUT,BOOL:IN)

4.

W funkcji jest obliczana rnica dwéch zmiennych i jest zwracana gtdwnemu
programowi, wartéci zmiennych po wywotaniu funkcjigsnastpujace: A=15,
B=20, C=15.

DEF PROG() ; Program gtéwny EXTFCTINT
DELTA(INT:OUT,INT:IN) INT A,B,C

A=25  B=20
C=DELTA(A,B)
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END

DEFFCT INT DELTA(X1:0UT,X2:IN) ; Zewstrzna funkcja
INTX1,X2,X3

X1=X2-X1

X3=X1

RETURN(X3)

ENDFCT
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FOR

Argumenty:

Licznik - zmienne typu INT sty jako licznik getli

Start- wyraz arytmetyczny podajy warta¢ pocatkows licznika

Ende- wartas¢ koncowa

Inkrementacja moze by ujemna, nie mee by réwna 0 i nie moee by
zmienn,.

Opis:

Warunkiem wykonaniaghli FOR jest:

- przy dodatniej inkrementacji: §kelicznik jest wiekszy niz wartas¢ koncowa to
konczy petle.

- przy ujemnej inkrementaciji: §& licznik jest mniejszy ni wartas¢ koncowa to
tez konczy petle.

Warunek wykonaniagili jest zawsze sprawdzany przed jej péeegm, tak
samo jak wartéci pocatkowe i kaicowe. Inkrementacja nie me by 0, mae
by¢ ujemna, jeeli nie jest podana to przyjmuje wadtdl. Zmienne w gtli sa
zmiennymi globalnymi. Kada gtle FOR naley zakaiczy¢ komend
ENDFOR.

Przyktad:
1
FORA=ITO10
B=B+1
ENDFOR
2.

FORA=1TO15STEP2
B=B+A
IF B==10 THEN
EXIT
ENDIF
ENDFOR
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GOTO

Jest to komenda skoku. Jako parametr przyjmujdedgylktora opisuje miejsce
docelowe skoku.

Przyktad:
1

Bezwarunkowy skok do miejsca oznaczonego MARKEI.
GOTO MARKEI

2.
Bezwarunkowy skok do miejsca w programie z etykietiDE.

IF X>100 THEN
GOTO ENDE
ELSE
X=X+1
ENDIF
A=A*X

ENDE:
END



HALT

Powoduje zatrzymanie wywotania programuzatrzymuje prace robota.
Wznowienie programu nme zosta wznowione po weéhieciu klawisza start.
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IMPORT

Stuzy do importu danych z list danych.

Argumenty:

Importhame- mazna tu poda inng nazwe, jezeli chce s¢ zaimportowa dane
do zmiennej o innej nazwie.

Sciezka i nazwa listy danychpodaje si skad dane bda importowane.
Datenname - odpowiada nazwie zmiennej, ktéra g wczytana z
zewretrznej listy danych.

Opis:

Funkcja IMPORT pozwala na dept do zewrtrznych list danych, ktoreas
opisane atrybutem PUBLIC. IMPORT musi coyzyty dla kadej jednej
importowanej zmiennej. Nie mana wy¢é dwa razy komendy IMPORT do tej
samej zmiennej. Zmienne mwa importowa tylko z listy danych, w ktérej ta
zmienna zostata zadeklarowana. Daneayaleportowa& z identycznym typem
jak ten zdefiniowany w dicie danych.. Dopuszczalne jest nadanie danej innej
nazwy ni ta zdefiniowanej w zewtrznej liscie danychZréodto i nazwa danych

sa oddzielone dwoma kropkami(..), miedzy kropkami meze by zadnego
pustego znaku

Przyktad:

1

Import wart@ci zmiennej catkowitej o nazwie WERT z listy danyzimazwie
DATEN. Nazwa zmiennej WERT jest przejmowana.

IMPORT INT WERT IS /DATEN. .WERT

2.
Import tablicy POS_EX z listy danych RI/POSITIONaNva zmiennej zmienia
sie na POS1 w programie imporfaym 5 zmienn.

IMPORT POS POS1[] IS /RI/POSITION..POS_EX
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INTERRUPT DECL

Jest to definicja przerwania.

Argumenty:

Priorytet- jest to wyraenie arytmetyczne typu catkowitego, ktore definiuje
priorytet o wartéci od 1 do 128. Wartg 1 ma najwekszy priorytet.

Warunek- jest to logiczne wyreenie definiugce, kiedy ma nagpic¢ przerwanie.
Dopuszczalne w tym miejscy:sstata boolowska, zmienna albo element tablicy,
nazwa sygnatu, proste poréwnanie, proste logicpesacja (NOT, OR, AND i
EXOR). Niedozwolone w tym miejscuy struktury.

Wywotanie podprogramd nazwa i parametry podprogramu (nazywanego
funkcja przerwania), ktére powinien zostaywotany w momencie wyspienia
przerwania.

Opis:

Funkcja przerwania daje monvosé reakcji na jakié wydarzenie wewistrz
programu, ktéra to sytuacja nie jest zsynchronizewvezasowo z przebiegiem
programu. Takie wydarzenie to np.: wysitenie bkdu, pewien sygnat
wejsciowy, etc. Deklaracja przerwania definiuje xiive przyczyny przerwania
| odpowiednia reakcje systemu. K przerwanie musi migriorytet, warunek

| odpowiednia funkcje przerwania. Jednogme mana zdefiniowa 32
przerwania. Deklaracja przerwania wz#aj chwili maze by¢ nadpisana przez
inna deklaracje.

UWAGA:

Deklaracy przerwania jest komenda, dlatego niezensk znalez¢ w czsci
deklaracyjnej.

Zdefiniowane przerwanie wyzwala reakcje doktadntedy, kiedy wszystkie
ponizsze warunki s spetnione:
1. Przerwanie jest wtzone (INTERRUPT ON)
2. Przerwanie jest aktywne (INTERRUPT ENABLE)
3. Przerwanie ma najwyzy priorytet ze wszystkich wygptijacych
przerwa
4. Pohczony z tym przerwanie warunek zostat spetnionsli jlginoczénie
wystapi dwa lub wecej przerwa to wykonane zostanie w pierwsze]
kolejnaici to o najwyszym priorytecie
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UWAGA.
Przerwanie zostanie rozpoznane na tymiopoe, na ktérym zostanie
zadeklarowane.

W wyzszych warstwach programu przerwanie mimo aktywa@@ zostanie
rozpoznane. Oznacza tee przerwanie zadeklarowane w podprogramie nie
zostanie obskkone w programie gtdwnym. Po rozpoznaniu warunkwalkta
pozycja robota zostaje zapisana a funkcja przeavamwywotana, mge to by
lokalny podprogram albo zewtizny podprogram. Przerwanie kazy Sk
komenda RETTJRN albo END. Naphie przerwany program jest wznawiany
od miejsca, w ktorym zostat przerwany.

Wskazowka:
Zmienne $TOOL i $BASE niegslostpne w podprogramie przerwania.

Wyrazenia, ktore w normalnym programie powagpyzerwanie programu (np.:
$OUT]]), nie zatrzymuyj wywotania funkcji przerwania. Funkcja przerwania
wykonywana jest z poziomu komend i jest wykonywat@menda po
komendzie. Przerwania zmiennych systemowych $EM BSTESTOPMESSss
obstugiwane take w przypadku lidu, czyli pomimo zatrzymania robota (ale
zadne komendy ruchu nig srykonywane).

UWAGA:

Jesli program stoi na komendzie HALT to przerwaniak teda rozpoznawane |
wykonywane (take komendy ruchu). Po obgkniu przerwania progranebzie
w dalszym cigu stal w komendzie HALT.

Przyktad:

1

Definicja przerwania z priorytetem 5, ktéra wywauyodprogram STOPUP,
jesli zmienna $STOPMESS jest pragvd

INTERRUPT DECL % WHEN $STOPMESS DO STOPUP()
2.
Definicja przerwania o priorytecie 23, ktéra wywgpodprogram UP1 z
parametrami 20 i WERT, §& zmienna $IN[12] jest prawgd

INTERRUPT DECL23 WHEN $IN[12]==TRUE DO UP1(20,WERT)
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3.

Na zaprogramowanym torze ruchu znagdsg dwa stanowiska, ktore dxi
dwém sensorom pogiézonym do wej¢ 6 i 7 mog zost& rozpoznane.
Nastpnie robot powinien ruszyz rozpoznanych pozyciji.

DEF PROG()

INTERRUPT DECL 10 WHEN $IN[6]==TRUE DO UP1()
INTERRUPT DECL 20 WHEN $IN[7]==TRUE DO UP2()

LIN STARTPKT
INTERRUPT ON
INTERRUPT ENABLE
LIN ENDPKT
INTERRUPT OFF

LIN PUNKT1
LIN PUNKT2

END
DEF UP1()
PUNKT1=$POS_INT
END

DEF UP2()

PUNKT2=$POS_INT
END
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INTERRUPT

Stuzy do aktywacji i dezaktywacji przenda

Argumenty:

Stowo kluczowe- maze by ON (wilaczenie), OFF (wyczenie), ENABLE
(udostpnienie), DISABLE (dezaktywacja).

Priorytet - podawany jest po stowie kluczowym, meoto by liczba albo
wyrazenie arytmetyczne.

Opis:

Ta komenda umidiwia wigczanie i wyhczanie przerwao podanym priorytecie.
Jesli zadeklarowane przerwanie jestagkone to bdzie cyklicznie sprawdzane
czy wysgpito. Wiaczone przerwanie nm@ by aktywowane albo
dezaktywowane. Dezaktywacja ughwia ochrore czsci programu przed
przerwaniem. Dezaktywowane przerwanigde rozpoznawane i zapisywane,
ale nie wykonywane. Jak tylko nagt aktywacja przerwania INTERRUPT ON
wszystkie przerwania ktore wygity do tego czasu w odpowiedniej kolefco
zostan obstwone. Przerwanie, ktore wygi wiecej niz raz, zostanie obstone
jednokrotnie. Przy wyspieniu przerwania wszystkie przerwaniazsnego
priorytetu mog zosta& zablokowane na czas obstugi tego przerwania. Po
powrocie z procedury obstugi przerwania ta blokadstaje usurta. Tak samo
dziata to dla bigacego przerwania, ktére zostanie ponownie wywotaketylko
przerwanie, ktére miato wgzy priorytet zostanie skozone. Jdi chce sé to
wywotanie ponownie zablokowatrzeba to zroldi w procedurze wywotania
przerwania. Procedura zawszgdbie w petni wykonana niezaleie czy pojawi
sie btad blokowania czy te wytaczenie przerwania. Przerwanie yrozosta
przerwane przerwaniem o wszym priorytecie. W tym przypadku programista
ma maliwosé wytaczenia jednego lub wtej przerwa. Przerwane przerwanie
zostaje wznowione w miejscu przerwania, czyli w jsua, w ktérym zostata
przerwana.

UWAGA:

Jednoczénie tylko 8 przerwa maze by wigczonych. Naley szczegodlnie
uwazaé¢ podczas globalnego aktywowania wszystkich zadekianych
przerwa.
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Przyktad:
1

Przerwania zadeklarowane z priorytetem 2 zgstégczone.
INTERRUPT ON 2

2.

Przerwania zadeklarowane z priorytetem 5 zgstgjaczone.
INTERRUPT OFF 5

3.

Wszystkie zadeklarowane przerwani zogtatsczone.
INTERRUPT ON

4.

Wszystkie zadeklarowane przerwani zogtargtaczone.
INTERRUPT OFF

5.

Wiaczone przerwania z priorytetem 3 zosttywowane.
INTERRUPT ENABLE 3

6.

Wigczone przerwania z priorytetem 2 zogtégzaktywowane.
INTERRUPT DISABLE 2

7.

Wszystkie wczone przerwania zosiagktywowane.
INTERRUPT ENABLE

8.
Wszystkie wczone przerwania zostaglezaktywowane.

INTERRUPT DISABLE
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0.

Podczas wykonywania programu klejenia z poziomudWware'u zostaje
wywotane awaryjne wykzenie. Programowo chcemy zatrzyimwko klejenie
a po zwolnieniu (wdgie 10) pistolet z klejem z powrotem ustawa torze.

DEF PROG()
INTERRUPT DECL 1 WHEN $STOPMESS DO STOPUP()

LIN PUNKT1
INTERRUPT ON
INTERRUPT ENABLE
LIN PUNKT2
INTERRUPT OFF

END

DEF STOPUPO
BRAKEF
KLEBER+FALSE
WAITFORS$IN[10]
LIN $POS_RET
KLEBER=TRUE
END
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LI

Ruch liniowy.

Argumenty:

Pozycja docelowa (Zielpositiory jest to wyraenie geometryczne, ktore
definiuje punkt kacowy ruchu liniowego. Dozwoloneg gylko wspotrzdne
kartezjaiskie. Pozycja docelowa me zosté tez wyuczona, aby tego dokoha
nalezy uzy¢ znaku ,!". System odniesieniazywany do wspoétrgdnych
kartezjaskich jest zdefiniowany zmiearsystemow $BASE. Statusyda Si T
wewmgtrz POS i E6POS zostarzignorowane. J pozycja docelowa zawiera
nie zdefiniowane komponenty to te wadbzostan wziete z bieacej pozycji.

Opis:

Komenda LIN oblicza, w jaki sposob przefiesic ruchem liniowym od
aktualnej pozycji do wskazanego przez pozycje dmeglmiejsca. Ruch
odbywa s¢ po punktach, ktére zosgapbliczone w kadym takcie interpolaciji i
robot przez te punkt przechodzi kolejno. Podobalegrzy ruchu PTP musza
zosta zdefiniowane pydkosci | przyspieszenia oraz zmienne systemowe
$TOOL i $BASE. Jednak pdkaosci i przyspieszenia nie odnasgie do cagu
motora wzdtu kazdej osi, a do TCP. Aby zdefiniowapredkosci i
przyspieszenie natg skorzystéa ze zmiennych systemowych $VEL §dkos¢)

i SACC (przyspieszenie).

Status kata:

Przy ruchu LIN status gta punktu kacowego jest zawsze identyczny ze
statusem #&ta punktu pocztkowego. Dane S i T wewtrz pozycji docelowej
typu POS albo E6POS zostarignorowane.

UWAGA:

Aby zagwarantowa zawsze taki sam ruch najejednoznacznie zdefiniowa
uktad osi. Dlatego zawsze piergskomend programu powinna liykomend
PTP z podanymi Si T.
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Orientacja:
Za pomog zmiennych systemowych $ORI_TYPE ama wybr& pomiedzy
statym i zmiennym sposobem orientacji:

$ORI_TYPE=#VAR - oznacza, ze podczas ruchu linicovegientacja
zmienia s¢ w jednakowy sposéb od pagtku az do kaica.

$ORI_TYPE=#CONST - oznacz, ze podczas ruchu lingmwerientacja
pozostaje stata. Orientacja zaprogramowana dla tpukkncowego
zostaje zignorowana ayta zostaje orientacja punktu patkowego.

UWAGA:

Jeili podczas ruchu LIN & osi 3 albo kt osi 5 musi zmieriznak to orientacja
moze zosta zachowana tylko, g osie lxda nieskaczenie szybko siporusza.
Poniewa nie jest to maliwe system sterowania po przekroczeniu wanmto
granicznych motoru dla ruchu zostanie przerwangradnikatem kidu.

Wygtadzanie:

Poniewa obliczanie punktdw pomocniczych jest niepotrzebnabiera czas, to
mozna w okrélonym odsg¢pie od pozycji docelowej rozpogz wygtadzanie
toru ruchu.

Programowanie wygtadzania ngatije w dwdch krokach:
1. Definicja obszaru wygtadzania za pomamiennej systemowej $APO:

$APO.CDIS - jest to kryterium odlegioiowe przesuricia (jest
aktywowane przez CDIS): kontur wygtadzania zostamaipocatkowany
w okreslonym odsgpie (mm) od punktu docelowego.

$APO.CORI - jest to odlegéd orientacyjna (jest aktywowana przez
CORI): pojedynczy kontur zostanie opuszczony, kiddyninupcy kat
dystansu do punku docelowego zostanie przekroczony.

$APO.CVEL - jest to kryterium pdkosci (jest aktywowana przez
C_VEL): po osignieciu pewnego procentu zdefiniowanego $APO.CVEL
i predkosci zdefiniowanej w $VEL.CP, kontur wygtadzenia zose
wprowadzony.
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2. Programowanie funkcji ruchu z definiowanieazycji docelowej i
rodzaju wygtadzenia:

- LIN-LIN wzglednie LIN-CIRC

Przy wygtadzaniu liniowo-liniowym system obliczartparaboliczny,
przy wygtadzaniu linowo-kotowym nie moa wyliczy¢ zadnego
symetrycznego konturu wygtadzania. Kontur wygtadaaskiada s z 2
parabolicznych segmentéw, ktére wzajemnéepszenikaj i jednoczénie
daza tangensoidalnie do pojedynczych @#daV celu ustalenia pogtku
wygtadzania naley zaprogramowa korzystajc z jednego ze stow
kluczowych: C_DIS, C_ORI lub C_VEL.

- LIN-PTP
Zatozeniem tego rodzaju wygtadzania jest te,zadna z osi robota w
komendzie LIN nie obrocita sibardziej nk 0 180° ize S s¢ nie zmienia.
Pocatek wygtadzania jest ustawiony za pomaeniennych $APO.CDIS,
$APO.CORI i $APO.CVEL. Natomiast to, co jest wygtade jest
ustawiane za pomagazmiennej $APO.CPTP. W komendzie LIN nale
uzy¢ jednego ze stéw kluczowych CDIS, CORI i C_VEL.

Przyktad:
1
Ruch liniowy z wyuczonymi wspoétezinymi celu.

LIN!

2.
Ruch liniowy z zaprogramowanymi wspadnymi celu, wygtadzanie jest
aktywowane.

LIN PUNKT1 CDIS

3.

Podanie pozycji docelowej we wspaidnych kartezjaskich.
LIN {X 12.3,Y 100.0,Z -505.3,A 9.2,B -50.5,C 20}

4.

Podanie tylko 2 wartwi pozycji docelowej, pozostate parametry zachgqwaj
biezace wartgci.

LIN {Z 500,X 123.6}
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5.

Podanie pozycji docelowej za pomamperatorow geometrycznych: uzyskane
jest poprzez odjecie 30.5 mm w osi X i dodania 20 wosi Z systemu
wspotrzdnych TOOL dla punktu 1, ktéry jest opisany we wespdinych BASE.

LIN PUNKT1: {z -30.5,Z 20}

6.
Wygtadzanie LIN-PTP z punktu 2 do punktu 3. Wyglaiz rozpoczyna si
30mm od punktu 2.

$APO.CDIS=30
$APO.CPTP=20 PTP
PUNKT1 LIN
PUNKT2 CDIS PTP
PUNKT3
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LIN REL

Ruch liniowy ze wspotrednymi wzgednymi.

Argumenty:

Pozycja docelowa (Zielposition) jest to wyraenie geometryczne opisgge
punkt kaxcowy. Dopuszczalneastylko wspotrzdne kartezjaskie i @ one
podawane wzgbem aktualnej pozycji. Pozycja docelowa nieze@osta
wyuczona. Przeswtia odbywad sie zgodnie z osiami wspokdnych. Jéli
pozycja docelowa posiada niezdefiniowanescistruktury to leda one miaty
wartos¢ 0, czyli wartgci absolutnie nie zmienia &i Dziatanie
zaprogramowanych komponentow orientacji definiujedgfiniowana zmienna
$SROTSYS. Statusydtow S i T zdefiniowane wewatrz pozycji docelowe;
zostaj zignorowane.

Opis:

Komenda LINREL dziata tak samo jak komenda LIN. ydedréznica jest
obliczanie wspotrgdnych, ktére s obliczane wzgidem aktualnej pozycji a nie
pewnego zdefiniowanego punktu w przestrzeni i ultagspotrzdnych.
Wszystkie zasady opisane LIN zachosviytaj waznosé.

Przyktad:

1

Robot rusza giz aktualnej pozycji o [IOOmm wzdtwosi X i 0 200mm wzdia
osi Z w kierunku ujemnym. Y,A,B,C,S i T pozostatale.

LINREL {X 100,Z -200}

2.

Wygtadzanie LIN-LIN od punktu 1 do punktu 2 i wydanie LIN-CIRC od
punktu 2 do punktu 3. Wygtadzanie od punktu 1 zecar, kiedy pedkosé
zwigkszy sé do 0.3m/s (30% z 0.9m/s). Wygtadzanie od punkizaéznie si
20mm przed tym punktem.

$VEL.CP=0.9 $APO.CVEL=30
$APO.CDIS=20 LIN PUNKT1
C_VEL LINREL PUNKT2REL
CDIS CIRC
HILFSPUNKT,PUNKT3
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LOOP

Petla nieskaczona.

Opis:
Za pomog petli LOOP wuzyskuje si cykliczne wykonywanie komend
zdefiniowanych wewstrz petli. Za pomog instrukcji EXIT wychodzi s z petli.

Przyktad:
1
Petla nieska@czona.

LOOP
A=A+1
IF A==65 THEN
EXIT
ENDIF
ENDLOOP
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PTP
Ruch od punktu do punktu.

Argumenty:

Pozycja docelowa (Zielposition) jest to wyraenie geometryczne opisige
punkt kaxcowy, g tu dopuszczalne wspobdne kartezjaskie albo wspotedne
specyficzne dla osi. Pozycja docelowazady¢ wyuczona wtedy nie podajemy
wartasci tylko ,!". Ukiad odniesienia dla pozycji docel@yopisanej zmiennymi
kartezjaskimi jest definiowany zmienna systemowa $BASESliJgozycja
docelowa zawiera nie zdefiniowane komponenty towelntasci zostam wziete

z aktualnej pozycji. CPTPoznacza wygtadzenie danego punktu docelowego.

Opis:

Ruch od punktu do punktu jest najszybsaozliwoscia przesurgcia ramienia
robota z aktualnej pozycji do innej zaprogramowgregycji. Obrét wzdha osi
przebiega synchronicznie tzrze wszystkie osie zaczymaj koncza ruch
jednoczénie. System sterowania obliczaedkos¢ kazdej osi tak, ze
przynajmniej jedna os przekroczy predefiniowanat@éargraniczm predkosci i
przyspieszenia. Maksymalnacgdkos¢ i maksymalne przyspieszenie musi zésta
zaprogramowane osobno dlazkej osi. Do tego naky uzy¢ zmiennych
systemowych:

- $VEL_AXIS|Nr] dla predkaosci
- SACC_AXIS[Nr] dla przyspieszenia

Wszystkie te parametry podajes sv procentach. Procenty te odngsie do
zdefiniowanych w danych maszyny maksimum.

UWAGA:

W przypadku, jéli obie te zmienne systemowe nie zogtaaprogramowane na
pocztku ruchu to pojawi si komunikat b¢du podczas wykonywanie programu.
To samo dotyczy zmiennych systemowych $TOOL i $BAGEomencie, jdi
pozycja docelowa jest podana we wspgdreych kartezjaskich.
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Status kgta:

Z powodu kinematyczno-pojedynczego robotzegedr i ta samy pozycje w
przestrzeni przyg przy r&nych ustawieniachgdw osi. Za pomag ustawié S
(Status) i T (Obrot) opisanej geometrycznie j&@sie w stanie zdefiniowa
jednoznacznie ustawienieatia osi. Oba te parametry wymagaglanych
catkowitych w formie binarnej. Bity oznacaajastpujacerzsczy:

Status: Bit 1: Pozycja punktu nadgarstka (O obpedstawowy, 1 obszar nad
gtowa)
Bit 2: Ustawienie kta osi 3 (0 ujemny, 1 dodatni) Bit
3: Ustawienie ita osi 5 (0 dodatni, 1 ujemny)

Obrot: Bit x: Ustawienie Kta osi x (0O dodatni, 1 ujemny)

Ustawienie Kta jest rozwaane kadorazowo dla kalej osi od pewnego
zdefiniowanego poteenia zerowego.

UWAGA:

Jeili brakuje parametrow S i T przy komendzie PTP tobgywa najkrotsze;
drogi. Aby zagwarantowaidentyczny ruch za kalym razem pierwsza
komenda ruchu programu powinnattkpmend PTP z podaniem Si T.

Wygtadzanie:

Poniewa obliczanie punktéw pomochiczych jest niepotrzebrabiera czas, to
mozna w okrélonym odsg¢pie od pozycji docelowej rozpogz wygtadzanie
toru ruchu.

Programowanie wygtadzania ngstije w dwdch krokach:
1. Definicja obszaru wygtadzania za pomamiennej systemowej $APO:

$APO.CPTP - jest to osiowe kryterium wygtadzanikty@owane przez
CPTP): oznaczaze wygtadzanie zacznie ¢si kiedy prowadzca os
przekroczy zdefiniowanej zmiennej $APO.CPTP proaelgfiniowanego
w $APO_DIS_PTP[Nr] pewnego ustalonego maksymalretm

$APO.CDIS - jest to kryterium odlegioiowe przesuricia (jest

aktywowane przez CDIS): kontur wygtadzania zostamaipocatkowany
w okreslonym odsgpie (mm) od punktu pmedniego.

49



$APO.CORI - jest to odlegso orientacyjna (jest aktywowana przez
CORI): pojedynczy kontur zostanie opuszczony, kiddyninupcy kat
dystansu do punku peedniego zostanie przekroczony.

$APO.CVEL - jest to kryterium pdkosci (jest aktywowana przez
C_VEL): po osignieciu pewnego procentu zdefiniowanego $APO.CVEL
i predkosci zdefiniowanej w $VEL.CP, kontur wygtadzenia zose
wprowadzony.

. Programowanie komend ruchu z pozycjacetbwy i rodzajem
wygtadzanie.

- PTP-PTP

Nalezy zaprogramowa komendy PTP ze stowem kluczowym CPTP,
ktore zawiera pozycje docelowa wygtadzanego rucRbszar
wygtadzania ustala sipoprzez zmienna $APO.CPTP. Wygtadzanie
zacznie si, kiedy ostatnia os przekroczy pewient kdo potaenia
docelowego. Kontur wygtadzania opisuje parabolerzegtrzeni. Bdzie
ona obliczona przez system sterowania a programistanazadnego
wptywu na jej forrg. Programowanie pozwala ustajedynie pocatek i
koniec wygtadzania.

- PTP-LIN wzgkdnie PTP-CIRC

Zatozeniem tego wygtadzania jesk zadna z osi robota nie przekroczyta
w komendach LIN i CIRC wicej niz 180° i parametr S sinie zmienia.
Pocatek wygtadzania jest ustalany przez zmige$®APO.CPTP. Koniec
wygtadzania jest ustalany poprzez zmienne $APO.CBIPO.CORI i
$APO.CVEL. W komendzie PTP programuje $sylko stowo kluczowe
CPTP i aby ustadiwygtadzenie CDIS (warkg domysina), CORI lub

C VEL.

UWAGA:

Aby umazliwi ¢ wygtadzanie musi by pozostawione swobodne dziatanie
komputera. J& to nie jest maliwe pojawi st komunikat,ze wygtadzenie jest
niemazliwe.
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Przyktad:
1
Ruch PTP z wyuczonymi wspoédnymi celu.

PTP! 2. Ruch PTP z zaprogramowanymi wsgahgmi celu, wiczono
wygtadzanie.

PTP PUNKT1 CPTP

3.

Podanie pozycji docelowej w kartegkich wspotrednych bazowych (BASE).
PTP {X 12.3, Y 100.0, 250,A9.2,B50,C 0, S18Q T 'B1010'}

4,

Podanie pozycji docelowej we wspadnych specyficznych dla osi.
PTP {Al 10,A2 -80.6,A3 -50,A4 0,A5 14.2, A6 0}

5.

Podanie tylko 2 wartei pozycji docelowej. Pozostate wadto pozostan takie,
jakie s.

PTP {Z 500, X 123.6}

6.

Podanie pozycji docelowej z pompoperatorow geometrycznych: obliczona
zostanie poprzez dodanie IOOmm do osi X we wspditgzch systemu TOOL
do punktu 1, ktory jest opisany zmiennymi BASE.

PTPPUNKTI:{X100}

7.

Wygtadzanie punktowo liniowe z punktu 2 do punktW\Bygtadzanie zaczyna
sie, jesli osi kierujgcej pozostanie & mniejszy nt 20% jej maksimum
zdefiniowanego w $APO_DIS_ PTP[Nr] do punktu 2.

$APOP.CORI=10
$APO.CPTP=20

PTP PUNKT1

PTP PUNKT2 CPTP CORI
LIN PUNKT3
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PTP REL

Ruch z punktu do punktu we wsp@dnych wzgédnych.

Argumenty:

Pozycja docelowy (Zielposition) jest wyraeniem geometrycznym opiggym
punkt kaicowy. Mazna tu uwywaé wspoéirzdnych kartezjaskich jak i
wspotrzdnych specyficznych dla osia®ne wzgédne, czyli w stosunku do
aktualnej pozyciji. Pozycja ta nie u®zosté wyuczona. Odlegkei s3 liczone
w kierunku zgodnym z osiami w systemie wspédirzych wpisanych w zmiegn
$BASE. Jéli pozycja docelowa zawiera niezdefiniowane kompugeto
dostam one warté¢ 0, czyli absolutne warfoi nie zmienia si. Dzialanie
zaprogramowanych komponentéw orientacji ustala ginedwana zmienna
$ROTSYS.

CPTP - jest to stowo kluczowe i oznaczze wygtadzanie ddzie aktywne.
Rodzaj wygtadzania podajeggpo tym stowie kluczowym: me to by CDIS,
CORI, C_VEL.

Opis:
Komenda PTPREL dziata podobnie jak komenda PTR zO0tnica, ze
wspotrzdne celu g liczone wzgédem pozycji bieace).

Przyktad:

1

Os druga zostanie obrocona o 30° w kierunku ujemniazystkie inne osie
zostaj nieruchomo.

PTPREL {A2 -30}
2.
Robot porusza siz aktualnej pozycji o IOOmm w kierunku osi X i 6Gnm w

kierunku osi Z z ujemmwartcicia. Y,A,B,C,S i T pozostajbez zmian.

PTPREL {X 100, Z -200}
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3.

Wygtadzanie PTP-PTP z punktu 1 do punktu 2 i wygéade PTP-CIRC z
punktu 2 do punktu 3. Wygtadzanie zaczyna, 9dy osi prowadzcej
pozostanie mniej ni40% lgta zdefiniowanego w $APO_DIS PTP[Nr], do
punktu 1 wzgddnie punktu 2.

$APO.CDIS=30 $APO.CPTP=40
PTP PUNKT1 CPTP PTPREL
PUNKT2REL CPTP CIRC
HILFSPUNKT, PUNKT3



PULSE

Aktywowanie impulsu wyjciowego.

Argumenty:
Sygnatjest typu BOOL. Dopuszczalne wasto to:

- OUT[NI]

- Zmienne okréajace wygnat
Poziom (Pegel) jest réwny:

- TRUE, kiedy impuls ma war§é 1 (wysoki (high))

- FALSE, kiedy impuls ma waré O (niski(low))
Czas trwania impulsu (Impulsdage- jest typu REAL. Wyraenie to
arytmetyczne, ktore opisuje diugotrwania impulsu. Zakres walt rozchga
sie od 0.1 do 3 sekund.

Opis:

Komenda PULSE shky do aktywacji impulsu wyciowego. Podczas
wykonywania tej komendy w§gie binarne przez pewien ustalony czadzie
miato zdefiniowan warta¢. Po uptynéciu jednostki czasu sygnat wgjowy
zostanie automatycznie zmieniony przez system. Wlatde i kasowanie
sygnatu wyjciowego nasjpuje niezalenie od poprzedniego stanu Wgia. Jéli
podczas jednego impulsu pojawk ssygnat przeciwny to impuls zostanie
skrécony. Jeeli wyjscie jest opadafe i zostanie ponownie aktywowane to czas
trwania impulsu rozpoczynaesod nowa. Podczas gdy impuls dgipwy ma
dodatny wartai¢ to wyjscie binarne jest ustawiane na TRUEzeke impuls
wyjsciowy ma opadage zbocze to wygie binarne jest ustawione na FALSE.
Op&nienie czasowe wynosi okoto 1% - 2%. Dla bardzotkich impulsow
op&nienie wynosi okoto 13%.

Wskazéwka:

- czasy impulséw poza dopuszczalnym interwateny bozpoznawane tylko w
czasie programu i powoduzatrzymanie programu;

- mazna jednoczénie zaprogramowamax. 16 impulséw wygiowych;

- przy zatrzymaniu procesu czas impulsu dalej basgn

- komendy RESET i CANCEL kasyjprzerywag trwanie impuls;

- trwajacy impuls mae by zmieniany przez komendy przeniya

- komenda PULSE powoduje zatrzymanie dziatania raoog, nie dziata to w
komendzie TRIGGER;

- jesli program podczas trwania aktywnego impulsugsie komend END to
Impuls nie zostanie przerwany,
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UWAGA:
Awaryjne wyhczenie, stop z bélem i stop obstugi nie zatrzymujmpulsu.

Przyktad:

1

Jesli wyjscie impulsu przy zboczu opadaym jest ponownie aktywowane to
czas trwania impulsu jest mierzony od nowa.

PULSE ($OUTI[50], TRUE, 0.5)
PUSLE ($OUTI[50], TRUE, 0.5)

Ausgang 50
e | 1
0
_ I

2.
Jesli wyj scie impulsu jest ustawione to przez zbocze opadaostanie usute.

$OUT[50] = TRUE
PULSE ($OUTI[50], TRUE, 0.5)
Ausgang 50

—
N N S—

!
]
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3.
W czasie trwania impulsu identyczne \igie zostanie ustawione to zbocze
opadagce usunie impuls.

PULSE ($OUT[50], TRUE, 0.5)
$OUT[50] = TRUE Ausgang 50

4.
Jesli podczas trwania impulsu zostanie ustawioneseig) 50(Ausgang 50) to
skréci sé czas trwania impulsu.

PULSE ($OUT[50], TRUE, 0.5)
$OUT[50]=FALSE Ausgang 50
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5.

Je&ili podczas trwania impulsu o dodatniej wadigpojawi se impuls ujemny to
wyjscie zostanie ustawione na ujegnwartai¢, a na dodatnaijak tylko ta
ujemna zniknie. Wszystkie impulsy musz& lmpdatniezeby wyjcie te byto
dodatnie.

PULSE($OUTI[50],TRUE,0.5)
PULSE($OUTI[50],FALSE,0.5)
Ausgang 50

6.
Jeili wyj scie jest ustawione na Low i zostanie potraktowgeenaym impulsem,
to wyjscie zostaje do keca taktu na Low a potem ustawia sa High.

$OUT[50] = FALSE
PULSE($OUTI[50],FALSE,0.5)
Ausgang 50

—
—

|
1

57



7.

Je&ili wyjscie podczas trwania impulsu zostato ustawione na Lo powrotem
ustawione na to, co byto poprzednio to porska@niu impulsu znowu zostanie
ustawione na Low.

PULSE($OUTI[50],TRUE,0.8)
Ausgangsmanipulation
Ausgang 50

_ e
I —
[ LT

8.
Jesli komenda END napotka na moment, kiedy impuls zegtrogramowany to
czas dziatania programu wydhuse az do czasu trwania impulsu.

PULSE($OUT[50],TRUE,0.8)
END Anweisung Programm
aktiv Ausgang 50

— I L
[S—
| L
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9.
Jesli program, podczas gdy wigie impulsu jest aktywne zostanie przerwany
przez komendy RESET albo CANCEL to impuls zostamewiocznie usuity.

PULSE($OUT([50], TRUE,0.8)

RESET oder CANCEL
Ausgang 50
] I
|
[
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REPEAT..UNTTL

Jest to ptla, ktdéra jest powtarzana dopoki warunek nie $pgtniony.

Przyktad:
1
Petla zostanie wykonana 100 razy. Po ostatnim wykmnnBmma warté¢ 101.
R=I
REPEAT
R=R+1
UNTILR>100
2.
Petla bedzie wykonywana tak dtugo dopoki $IN[1] niedzie prawd.
REPEAT
Anweisungen UNTIL
$IN[1]==TRUE

3.

Petla wykona s¢ jeden raz mino,z warunek jest j# spetniony, poniewa
najpierw wykonywane sskomendy w ptli a p&niej dopiero jest obliczany
warunek. R po zakwzeniu ptli bedzie miato warté¢ 102.

R=101

REPEAT
R=R+1

UNTIL R>100
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RESUME

Jest to zakaczenie wszystkich podprogramow i procedur obstupgepva.

Opis:

Komenda ta jest wywotywana tylko podczas obstugzepwar. Dlatego
dopuszczalna jest tylko w podmodule, ktéry obstegdipne przerwanie.
Komenda RESUME kaczy wywotanie, obstug wszystkich obecnie
wykonujgcych komend obstugi przerwa wszystkich podprogramow,zado
poziomu, w ktorym zostato zdeklarowane przerwaniktorego ta komenda jest

wywotywana.

UWAGA:

W momencie wykonania komendy RESUME zmienna $ADVANO (nie
moze by zadnego przebiegu programu). Wskik programu nie mae by na
tym samym poziomie, na ktorym zostato zadeklarowaizerwanie, musi on
by¢ przynajmniej o jeden poziomadj. Jeeli to nie lkdzie spetnione to nagii
przerwa w programie idalzie konieczny zresetowanie programu.

Wskazowka:

-ruch po komendzie RESUME nie powinienclwadnym ruchem kotowym,
gdyz punkt pocatkowy jest inny i wyjd inne kofa;

- zmiany w zmiennej $BASEgswazne tylko w danej procedurze obstugi
przerwania, nie ¢xla widoczne na zewgtrz,

-uzywanie zmiennej $ADVANCE w procedurze obstygizerwania jest
niedozwolone;

Przyktad:

1

Robot na zaprogramowanym z gory torze powinien azuzesci. Czesé
powinna zostarozpoznana sensorem na ¥ 15. Po znalezieniu efci robot
nie powinien §¢ do punktu kécowego toru, a powinien wrdcido pozyciji
przerwania i podnig€ czes¢. Po czym zanig ja do punktu roztadunkowego.

DEF PROG() ;Program gtéwny
INTERRUPT DECL 1 WHEN $IN[15] DO GEFUNDEN()

SUCHEN() ;Trasa poszukiva  musi by
zaprogramowana w podprogramie
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LIN ABLAGEPUNKT

END

DEF SUCHEN() ;Podprogram szukanig<4
LIN ANFANGSPUNKT CDIS
LIN ENDPUNKT

$ADVANCE=0 Zaden przebieg nie jest dopuszczany
END
DEF GEFUNDENC ;Procedura przerwar
INTERRUPT OFI ;Aby procedura przerwania nie zos
wywotana dwukrotnie
BRAKE
LIN $POS_INT ;Droga powrotna do punktu, w ktorym
nasgpito przerwanie
RESUME ;Opuszczenie toru poszukiwa
END
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RETURN

Jest to wyjcie z funkcji podprogramow.

gIF—Z)I'IS':URN jest uywany w funkcjach i podprogramachzysvany w funkcji musi
zwraca jakas warta¢, natomiast w podprogramie nie.
Przyktad:
1
RETURN O 2.

RETURN (X*3.1415)/360

3,
DEFFCTINT X
X=10
RETURN X
ENDFCT
4,

DEF PROG_2()
Vereinbarungen
Anweisungen

RETURN

END



SIGNAL

Jest to skojarzenie nazwy sygnatu z sygnatensoigeyym lub wygciowym.

Argumenty:
Nazwa sygnatu (Signalnamepodajemy dowolna nazy
Nazwa interfejsu (Schnittstellenamenazliwe typy, jakie mog wystpic:

m SIN[Nr] binarne wejcie
$OUT[NTr] binarne wyjcie
$DIGIN[NTr] cyfrowe wefcie
$ANIN[Nr] analogowe wégie
$ANOUT[Nr] analogowe wycie

Opis:

System sterowania robotem ma dwie klasy interfejsu:
1. Proste interfejsy procesowe (sygnaty)
2. Interfejsy logiczne (kanaty)

Wszystkie interfejsy & wywotywane za pomac symbolicznych nazw.
Komenda SIGNAL dczy nazwy symboliczne z predefiniowanymi zmiennymi
sygnatowymi. Komendy SIGNAL muszie znajdowa w czsci deklaracyjne;.
Kazde wygcie maze wystpowa w wiecej niz jednej komendzie SIGNAL.
Liczba sygnatow odpowiada liczbie wéjwyjs¢ systemu sterowania. Naie
rozr&ni¢ miedzy wejciem/wyjciem binarnym, a cyfrowym. Mowt binarnym
mamy na myli pojedyncze wejcie/wyjscie, natomiast mowc cyfrowe
rozumiemy to jako zbiér pojedynczych &jvyjsc.

Komenda SIGNAL i opcja TO mma zgrupowdé razem wecej niz jedne
binarne wejcie/wyjscie do jednego cyfrowego wéeja/wyjscia. Takie ziaone
sygnaly mog by¢ dziesetne, hexadecymalne (prefix H) albo bitowe (prefix B
Na sygnatach mina operowé operatorami boolowskimi. Max. mpa 32
sygnaty binarne zgrupowav jeden cyfrowy sygnat.

Aby to bylo maliwe wszystkie predefiniowane nazwy sygnatow mubya
binarne a ich indeksy musza twoézyosmcy zakres, czyli nie ma by
zadnych luk pomidzy indeksami poszczegolnych sygnatéw skfadanyghdmy
grupe. Max. mana ziey¢ razem 32 wegia/wyjscia bitowe. W systemie
sterowania robotemas32 wepcia i 32 wygcia. Wyjscia od 1 do 28 maja
nakzenie IOOMA, wyjcia od 29 do 32 maja ratnie 2A. Niewykorzystane
wyjscia mog stuzy¢ jako markery.
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Przyktad:

1

Symboliczne] nazwie schalter zostatlo przypdkbnwane wyjcie binarne
$OUTI[7]

SIGNAL SCHALTER $0UT[7]

2.
Binarne wegcia $IN[1] do $IN[8] zostaj przypisane symbolicznej nazwie
INWORT i zgrupowane w wegie cyfrowe.

SIGNAL INWORT $IN[1] TO $IN[8]

3.
Binarne wyjcia $OUT[1] do $0UT[8] zostgjzgrupowane w jedno cyfrowe
wyjscie 0o nazwie OUTWORT. Nagpnie sygnatom $0UT[3], $0UT[4],
$OUTI[5] i $OUTI[7] zostaje przypisana wastgeden.

SIGNAL OUTWORT $ OUT[1] TO $ OUT [8]

OUTWORT ='B01011100’
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STRUC
Jest to komenda deklarowania typow struktur.

Opis:

Typ strukturalny jest kompleksowym typem danyclbritlaczy takie same lub
rézne typy danych. Wane predefiniowane typy strukturalne to: AXIS, FRAME
POS, E6POS i E6AXIS. Nie wolno tych nazw wykorzyssy jako nazw
wilasnych typow struktur. Wae jest, aby najpierw zdefiniowastruktue a
nasepnie definiow& zmienne typu danej struktury, a nie na odwrot.

WAZNE:

- predefiniowana lista danych $CONFIG jest umieszez przed lokalnie
definiowanymi listami danych.

- lokalna lista danych jest umieszczona przedzalan do niej podmodutem.

DOSTEP DO KOMPONENTOW STRUKTUR:
Do komponentow struktur degt jest swobodny. Aby dostaie do komponentu
nalezy pod&:

nazwa struktury, nazwa zmiennegj

Nazwa zmiennej, jakpodajemy jest to zmienna, do ktorej chcemgyosinost.
Gdy struktura zawiera podstruktury to, abydo nich odwoté nalezy pod&:

nazwa struktury, nazwa podstruktury. nazwa komponentu

DOSTEP DO WARTOSCI DANYCH W STRUKTURACH:

Do wartagci danych w strukturach degt takze jest swobodny. Aby uzyska
dostp do wkcej niz jednego albo wszystkich elementow struktury malazy¢
agregatow.

Przyktad:

1

Deklaracja typu strukturalnego S1TYP z komponent&mROM(nap¢cie),
SPANNUNG(nag¢zenie), VORSCHUB, ktoreasypu REAL.

STRUC S1TYP REAL STROM, SPANNUNG, VORSCHUB
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2.
Deklaracja typu strukturalnego S2TYP z komponent&mROM(napécie)
typu REAL i tablig TEXT[80] typu CHAR.

STRUC S2TYP REAL STROM, CHAR TEXY[80]

3.

W podprogramie do spawania powinny zosf@zekazane nagujace
informacje w zmiennych:

- predkos¢ spawania

- linia, po ktorej s spawa

- opcja z/bezwiatta (symulacja)

DEF PROG()

STRUC STYP REAL DRAHT, INT KENNL,BOOL LIBO

DECL STYP SPARAMETER

S_PARAMETER.DRAHT=10.2; zainicjalizowanie pierwsadgmponentu
S_PARAMETER.KENNL=60

SPARAMETER.LIBOTRUE

SUP(SPARAMETER) ; wywotanie podprogramu

...; Inicjalizacja z pomagcagregatu
S_PARAMETER= {DRAHT 7.3, KENNL 50, LIBO=TRUE}
S UP(S_PARAMETER) ; ponowne uruchomienie podprogram

END
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SWITCH...CASE

Jest to komenda wyboru.

Argumenty:

Kryterium wyboru (Auswabhlkriterium)- kryterium musi by typem
zwracagcym, liczly catkowity albo typem wyliczeniowym. Blok identyfikacii
(Blockkennung)- bloki CASE a podobnie jak kryterium wyboru typu INT,
CHAR lub typu wyliczeniowego. Mma definiowa dowolnie wiele blokéw,
jezeli zostanie gyty kilka razy ten sam blok to w takim przypadkedbie
wywotywane jego pierwsze wygtienie. Gdy aywamy kilku wart@ci to naley
pamktac, aby oddzielaje przecinkami.

Opis:

Zasada dziatania komend SWITCH...CASE jest takassgak w innych
jezykach programowania.

Bardzo wana informacja, o ktorej nalg pamktac to to, aby typ danych,
kryterium wyboru i warunki znajdage se w CASE byly zgodne.

Pomkedzy komend SWITCH, a pierwszym CASE nie m® by zadnej wolnej
linii ani komentarza.

Komenda DEFAULT mae w ogole nie wysipi¢. Natomiast gdy sijuz
pojawia to mae sk pojawi tylko jeden raz. Nie wolno wychodzi z komendy
SWITCH poleceniem EXIT.

Przyktad:

1

Kryterium wyboru i blok identyfikacji s typu integer. Wykorzystywana jest
komenda DEFAULT jako zwrécenie komunikatigdid.

SWITCH VERSION
CASE1l

CASE 2,3
UP_2()
UP_3()
UP_3A()
DEFAULT
ERROR_UP()
ENDSWITCH
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2.
Kryterium wyboru i bloki identyfikacji 8 typu charakter. Funkcja UP_5() nie
zostanie nigdy wywotana gdylok ,HANS" istnieje dwa razy.

SWITCH NAME
CASE ,ALFRED"

CASE ,BERT","HANS
UP_2()
UP_3()
CASE ,HANS"
UP_5()
ENDSWITCH
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IRIGGER

Stuzy do wywotania pewnej akcji rownolegtej w czasiepdacy robota.

Argumenty:
Odlegtc¢ (Strecke) jest to wartéé typu rzeczywistego. M@ by zmienna lub
stab, przy czym:

- DISTANCE = 0 pocatek

- DISTANCE = 1 koniec
Wolno wywaé tylko tych dwoch wartéci.
Czas (Zeit) jest to zmienna typu catkowitego. E#by zmienry lub sta, w
przypadku, gdy &dzie:

- dodatnia to komenda zostanie wywotana o tylecpggniej

- ujemna to komenda zostanie wywotana o tyle crazagniej
Jednostl czasu wykorzystywana jest milisekunda.
Komenda (Anweisung) maze to by:

- funkcja podprogramu

- przypisanie do zmiennej

- komenda PULSE
Podprogram &dzie obstugiwany tak jak procedura obstugi przenaaglatego
przy podawaniu podprogramu jako komendy musi Zastgte stowo kluczowe
PRIO znak rowngci i priorytet operacii.
Priorytet- priorytet operacji podajeesbd 1 do 128 przy czym priorytet 1 jest
najwyzszy.

Opis:

TRIGGER pozwala réwnolegle do ruchu robota wywotywadprogram, albo
przypisanie do zmiennej. Jest fiiwe odwleczenie w czasie wykonanie tej
komendy przez opcje DELAY, albozavykon& ta operacje o pewien okres
czasu wczéiej. Jednake punkt przeiczenia mae by przesungty tylko tak
daleko, aby weiz pozostawat wewgtrz tego samego zdania. Granica zdania jest
automatycznie ograniczeniem tego przestiai Dlatego mena np. ustawi
DISTANCE = 1 i DELAY ustaw¢ na warté¢ negatywn (ujemry). Podanie
pozytywnej (dodatniej) wartei DELAY spowodowatoby przekroczenie
granicy.

Zdanie jest okrdeniem na pojedynczy ruch robota.

Przy wygtadzaniu DISTANCE = 1 oznaczeodek tuku wygtadzenia, $&
poprzednie zdanie jestjwdaniem wygtadzenia to DISTANCE = 0 oznacza
punkt kaicowy poprzedniego tuku wygtadaapgo.
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Przyktady:
1

Wiaczenie 130 ms po starcie ngmstego ruchu wgiczenia ustawienia sygnatu.
TRIGGER WHEN DISTANCE=0 DELAY=130 DO $OUT[8]=TRUE

2.
Na kaicu nasgpnego ruchu veiczy¢ wywotanie podprogramu z Priorytetem 5.

TRIGGER WHEN DISTANCE=1 QUOTIENT(DIVIDEND,DIVISORPRIO=5

3.
Zakresy wiczania przy ronych ruchach i operacjach ojienia.

DEF PROG()

PTP PUNKTO
TRIGGER WHEN DISTANCE=0 DELAY=40 DO A=12

;przejscie 0-1
TRIGGER WHEN DISTANCE=1 DELAY=-20 DO UP1() PRIO=10

;przejscie 0-1
LIN PUNKT1 TRIGGER WHEN DISTANCE=0 DELAY=10 DO
UP2(A) PRIO=5

;przefcie 1 - 2'B
TRIGGER WHEN DISTANCE=1 DELAY=15 DO B=l

;przegcie 2'B - 2'E
LIN PUNKT2 CDIS TRIGGER WHEN DISTANCE=0 DELAY=10 DO
UP2(B) PRIO=12

;przegcie2'E-3'B
TRIGGER WHEN DISTANCE=1 DO UP(A,B,C) PRIO=6

;przegcie 3'B-3'E
LIN PUNKT3 CDIS TRIGGER WHEN DISTANCE=0 DELAY=50 DO
UP2(A) PRIO=4

;przegcie 3'E-4
TRIGGER WHEN DISTANCE=1 DELAY=-80 DO A=0

;przegcie 3'E-4
LIN PUNKT4

END
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WAIT FOR

Argumenty:
Wyrazenie logiczne fFortsetzungsbedingungégst typu BOOL. Robot oczekuje
na wykonanie pewnego wym@nia i dopiero wtedy mie prze§é dalej.

UWAGA:
Kompilator nie potrafi rozpozriasytuacji, kiedy wyraenie z powodu ztego
sformutowania nigdy nie przyjmie wam TRUE. W takim przypadku program

zostanie zatrzymany na zawsze, gayczekuje na nieniwy do spetnienia
warunek.

Przyktad:
1

Przerwanie programu do momentu$N[17] bedzie TRUE.
WAITFORSIN[17]

2.
Przerwanie programu do momentuBT1 bedzie FALSE.

WAIT FOR BIT1 == FALSE
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WAIT SEC

Czas oczekiwania.

Opis:

Komenda ta zatrzymuje wykonywanie programu nadémna ilos¢ sekund.

Maksymalna dopuszczalna wastdo (2*31)*diugasé taktu.

Przyktad:
1
Zatrzymanie programu na 17.156 sekundy.

WAIT SEC 17.156

2.
Zatrzymanie programu na iosekund zapisarw zmiennej V_ZEIT.

WAIT SEC V ZEIT
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WHILE

Jest to ptla wykonupca sé do poki jest spetniony warunek.

Opis:

Warunek jest sprawdzany przed wywotaniegtlipdlatego jéli jest spetniony
od razu to ptla sk nie wykona ani razu.e¢fla wykona st, kiedy warunek ma
wartas¢ TRUE (jest spetniony). Przy wagm FALSE program kaczy petle
WHILE i kontynuuje dziatanie. Kala komenda WHILE jest zakozona
komend END WHILE.

Przyktad:
1

Petla wykona st 99 razy, po wyiciu z getli W ma warta¢ 100.

W=l

WHILE W<100
W=W+1

ENDWHILE

2.
Petla bedzie sé wykonywa tak dtugo jak diugo $IN[1] jest prawd

WHILE $IN[1]==TRUE
Anweisungen
ENDWHILE

3.
Petla nie wykona sl ani razu. Pozagtia W bedzie miato warté¢ 100.

W=100 WHILE

W<100
W=W+1

ENDWHILE
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