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str.: 2 Instrukcja programowania EMM

1. Bezpiecze nstwo - BHP

Przed przysipieniem do zai student musi bezwzglnie zapozna sie z instrukcja opisujca
stanowisko EMM. Bez odpowiedniej wiedzy i znajditio zagadnienia nie zostanie dopuszczony do
wykonywaniac¢wiczenia.

Proces wdczania i uruchamiania stanowiska przeprowadza jedymowadzcy! Stanowisko gotowe
do zag¢ ma uruchomiony komputer w ktérym pisze suruchamia programy. W przypadku niejagripnie
nalezy uruchamia programu na stanowisku tylko sprawdaznformacg w dokumentacji. W razie braku

informacji w materiatach nalg spyta& sig prowadacego. Klawisz[ESC] na klawiaturze PC zatrzyma
wykonywanie programu.

Nie naley przekraczé ustawionych oston modutu gdy znajduje sh w ruchu. Nie mzna wktada
rak i innych czsci ciata oraz innych przedmiotow (niedacymi elementami wyposania) w zasig pracy
robota i cazsci ruchomych stanowiska. W razie wygienia niebezpiecistwa zdrowia, kolizji lub
nieprawidtowe] pracy stanowiska nayenacisa¢ dowolny awaryjny wyicznik w postaciczerwonego
przycisku “grzyba”, ktére g umieszczone w skrajnych gziach oraz pgodku stanowiska. O zaistniatej
sytuacji naley natychmiast powiadoriprowadzacegoéwiczenie.

Najblizsza pomoc medyczna to Przychodnia w budynku NT pticy Narbutta 85, Zaapteczka
pierwszej pomocy znajdujecsna hali warsztatu

2. Programowanie

Programy stergre prag modutu montaowego pisé mazna w dowolnym edytorze tekstu ASCII.
Zapis programu do wykonania na stanowisku musi wdbysic w postaci pliku tekstowego. Néile
stosowé nazwy plikow tekstowych skifadgje st do &gmiu znakdéw, bez polskich liter, zaktzone
rozszerzeniem *.prg

2.1 Pierwszy program — wiadomo sci podstawowe

Pierwszy program, nazwany jakdtaj.prg to pierwsze kroki. W edytorze wpisano 3 peae linie:

# program wyswietlajacy napis Witaj
write "Witaj"

newl

stop

ktére tworz petny program. Objaienie, w kolejnéci linii (wierszy) programu:

# - znak ten oznaczaze dana linia jest jedynie komentarzem, ktory niewpé/wu na dziatanie
programu. Komentarz obejmuje ggkdrg linig. Nie mazna dodawéa komentarzy do linii
zawieragcych polecenia. Jak widgowyzej nie stosuje s¢ polskich liter w kodziezrédiowym
programu.

instrukcjawrite wypisuje na ekran wardé wyrazenia lub staf tekstova, patrz punkt 3.3

przeniesienie wiwietlania do nowego wiersza

instrukcjastop powoduje natychmiastowe zalazenie wykonywania programyeij wpisanie w
4:  ostatniej linii programu jest konieczne i niezlgdne do prawidtowego dziatania programu !!!
W kazdym programie powinna lbyprzynajmniej jedna instrukcstop.

Program skfada siz linii tekstu zawierajcych dyrektywy i polecenigzyka. W jednej linii mae znajdowa
sie tylko jedno polecenie, dyrektywa, komentarz lukita. Linia mae mie¢ do 127 znakéw diugai.
Separatory (znaki spacji i tabulacji) nogystpowa: wewnatrz linii, na jej pocatku i na kaicu. W

*  Klawisze klawiatury komputerowepsoznaczane poprzezegje ich nazwy w nawiasy kwadratowe.
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przyktadach nie stosowano innych znakow (np. patinga) zamiast spacji. Poszczegodlne elementy (state
identyfikatory, stowa kluczowe, operatory, etykietyusz by¢ oddzielane separatorami. Nie istnieje
mechanizm pozwalagy na kontynuacje jednej linii programu w rgostej linii pliku - linia programu

stanowi caté¢ w ramach linii pliku. Wielkéc liter jest znacaca,; tzn. identyfikatory 'Aaa’ i 'aaa gzne.

Dobrze: Zle:
write "Koniec" write"Koniec"
let IdO1 4 let Id01_4
while 1d02 :etykieta_3 while |d02:etykieta 3

gdzie:

instrukcja ma na celu wypisanie na ekranie
1: stowa Koniec, instrukcjavrite i “koniec” 1
rozdzielone spagj

brak rozdzielenie jest powodengbt i nie
osiagniecia celu

instrukcjalet przypisuje zmiennej 1d01 instrukcja zamiast definiowtazmienny i jej wartasé
2 wartas¢ 4; w ten sposob wprowadza sv co jest w przypadku tegezyka programowania
' programie now zmienra, nadajc jej nierozerwalne wprowadza zmienid01_4 bez
jednoczénie jalgs wartasc, wartasci,

miedzy nazva zmiennej Id02 i :etykieta brak spacji

dopoki warté¢ zmiennej 1d02 jest una od powoduje ze interpreter rozumie 1d02:etykieta (bez

zera wykonywaneaspolecenia zawarte

3: : : g o 3) jako nazw zmiennej; oddzielona cyfra 3
ml?(;zzgr:i{zmevtwelziseztzms(llnitzrivgezrazgcq powoduje ze cala linia jest niezrozumiata dla
wy -€ty —=> P el interpretera (kid programu)

Objasnienia:

- polecenie -inaczej instrukcja,

« dyrektywa — zapis taki sam jako instrukcji, lecz na etagimgilowania programu wykonywana jest
podczas wczytywania programu,

- komentarz — wiersz lub wiersze ufatwigje programniicie orientagg w dziataniach programu i
celach poszczegolnych jegozéa,

+ etykieta — oznaczeniem miejsca w programie, np do ktéregmasipic¢ przekierowanie.

2.2 Uruchamianie programu

2.2.1 EMM

Praca uytkownika EMM polega na obstudze komputera PC zladkq ekranowy Norton
Commander(R) pracagego w systemie DOS - zalecana znajémostrukcji obstugi. Proces wdzania
stanowiska EMMprzeprowadza jedynie prowadacy! Stanowisko gotowe do zgj ma uruchomiony
komputer w ktérym pisze i uruchamia programy. Zapis plikow na dysku tylkgprzeznaczonym do tego
miejscuC:\student\lub w folderze wskazanym przez prowackgo zajcia.

W celu wykonania programwitaj.prg po akceptacji prowadzego naley:

1. najechakursorem na plik w naktadce ekranowej Norton Comaes(R) i nacisst [Enter].

2. zatwierdzt ponownym nagéhnigciem klawisza[Enter] domyslina opck transpo lub wybr& inng z
podrecznego menu. Opcjranspo — kompilacja bez obstugi sterowania robotem i dtogatej
procedury jego bazowania. Opcja interpretera z\wan@®&m -robster.

2.2.2 Stanowiska studenckie

W trakcie realizacjéwiczenia zespoty lub indywidualnie studenci praaug stanowiskach PC1 — PC4
pofaczonych przez stekomputerovs z EMM. Dostp do komputera modutu poprzez odpowiedni katalog na
zmapowanym dysku G: z np. Komputer PC1 powiniercrat w katalogu 1 itp. Gytkowanie innych
katalogéw nt przyznane jest zabronione. W przypadku pracy aacstisku studenckim, a taé& w czasie
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pracy na EMM bez naktadki, nale uruchomé program wpisujc nazw interpretera oraz nazprogramu
jako parametr:

transpo.exe witaj.prg [enter]

W przypadku gdy program nie znajduje 8 tym samym katalogu co interpreter mglaeazwe programu
poprzedzt sciezka dosgpu np.

transpo.exe c:\student\program\witaj.prg [enter]

W systemie Windows(R) ikenpliku tekstowego *.prg mma przesusgt nad ikor programu transpo
w oknie Eksploatora. Mdiwe jest rownie uruchomienie interpretatora pofeeenastpnie podanie nazwy
programu lubéciezki i nazwy programu. Konieczne jest tak jak i w pmgminim przypadku podanie petnej
nazwy z rozszerzeniem programu w postaci *.prg

Realizacg programu mena w dowolnej chwili przerwia naciskaic klawisz [ESC]. Wykonanie
programu rozpoczynaesod wykonania tréci pierwszej linii programu. O ile polecenia niekagup inaczej
linie programu wykonywaneaskolejno wedtug kolejnai ich wystpowania w pliku / plikach programu.
Program zapisany jest w pliku / plikach ASCII.

2.3 Podprogramy

W przypadku korzystania z podprogramuywa st jedynej wystgpujacej w jezyku dyrektywy
include. Sktadnia jej jest ngpiujaca:

include nazwa_pliku
gdzie nazwa_pliku jest poprawna nazwa pliku w sygeViS-DOS, np.

include plik.prg
include c:\prg\lib\uk_trans.prg

Dyrektywa powoduje datzenie w miejscu jej wyspienia do bieacego pliku programu zawagci
pliku podanego jako argument dyrektywy. Dyrektyimglude mog by¢ zagniedzone i mog wystkpowat
w plikach wielokrotnie. Potiej zamieszczono przyktad programu wykorzygtago podprogram:

# program wykorzystujacy podprogram witaj.prg
include witaj.prg

newl|
write "Koniec programu glownego"
wait 12
stop
gdzie:

1: komentarz

wywotanie programwvitaj.prg jako podprogramu, dyrektywiaclude powodujeze podczas
2 uruchamiania programu kamniddiowy podprogramu jest “wstawiany” wewtre koduzrédiowego
' programu, w miejscu, w ktérym jest wstawiona dyyekd include; dyrektywy niezalenie od
lokalizacji w kodziezrodtowym s wykonywane na etapie uruchamiania programu,

efektem instrukcjnewl jest przejcie do nowej linii wgwietlanych na ekranie danych,
instrukcja wypisania na ekranie

czekaj okréony czas, gdzie 1=0,25 sek.

zakaiczenie programu
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Uwagi:

Po uruchomieniu powAgzego programuie pokaze sig na ekranie napisKoniec programu
gtdbwnego. Wynika to z faktuze w programiewitaj.prg wystepuje instrukcjastop. W podprogramach
nie stosuje si instrukcji stop w znaczeniu kaca programu, lecz nie ona wysfpowsa np. przy
instrukcjach stergpych. Naley je jednak uywa¢ gdy wymaga tego algorytm dziatania programu.
Instrukcja stop wyspuje hajczsciej w programie gtownym lub samodzielnych programa Po
poprawieniu programwvitaj.prg, polegajcym na usuriciu ostatniej linii zawierajcej instrukcg stop i
ponownym uruchomieniu ca® programu zadziata. Brak instrukcgitop w programie gtownym lub
samodzielnych programach spowodujeswigtlenie bkdu po wykonaniu wszystkich instrukcji w postaci
nazwy pliku z ostatnim ostatniej linijki programu takze numerem linii. Instrukcja newl (skrot od
NEWLine) powoduje przégie do nowej linii ekranu. Brak instrukcji kagogj caty ekran konsoli i
ustawiajicej kursor w jego lewym gornym rogu. Instrukcja twvabwoduje zawieszenie wykonywania
programu (odczekanie) liczbywiartek sekund wskazanej przez waétonvyrazenia podam po spacji.
Sktadnia jest nagpujaca:

wait wyrazenie

Jeili liczba ta jest ujemna, instrukcj@ait odczekuje 0 sekund. W naszym przypadku liczba tiajé 3
sekundy oczekiwania.

3. Instrukcje

W jezyku wystpuja cztery rodzaje instrukcji:
- instrukcje podstawienia wadd pod zmiena (wystkpuje przy obliczeniach)et
+ instrukcje sterujce: goto, goifplus, goifzero, call, return, stop, while, break,
continue,
« instrukcje wejcia / wyjscia: write, newl, read, wait, beep.

3.1 Instrukcje obliczeniowe

Instrukcja obliczeniowa let ma naptijaca skfadni:
let zmienna wyrazenie

gdzie:

zmienna jest nazvg zmiennej (definiowanej i ewentualnie - przy pierys wyshpieniu hazwy zmiennej -
deklarowanej), natomiastvyrazenie jest dowolnym wyraeniem arytmetycznym. Przyktady podano
ponizej.

3.1.1 Zmienne

W programie maliwe jest wywanie zmiennych. £to wylacznie globalne zmienne proste typu
rzeczywistego. Identyfikatorem (nazzmiennej jest dowolny poprawny identyfikator. 2mne §
deklarowane (i jednoczeie definiowane) przez ich pierwsze wysenie jako 1 argumentu polecerlet.
Zmienne istnigj az do wykonania polecenia stop. Odwotanie dio nieistniejcej (niezdefiniowanej)
zmiennej stanowi hH. Przykiad definiowania (deklarowania) zmiennej:

# deklaracja zmiennej a (jednoczesne nadanie wartosci 5)
leta 5
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gdzie:
1: komentarz

2: deklaracja zmiennej o hazwée 0 zadanej wartai réwnej 5
Dopuszcza siprzecazenie identyfikatora jako jednocgee nazwy zmiennej i nazwy etykiety, np.:

goifplus ident :ident
3.1.2 Operatory i wyra zenia arytmetyczne

W jezyku zaimplementowano pasze operatory arytmetyczne, stasujzapis wg tzw. Zasady
odwrotnej notacji polskiej (ONP).

Operator arglﬂrzzgriéw Znaczenie: Prlfl); f;‘gzﬁ??is Przyktad wg ONP:
* 2 mnozenie a*b ab*
/ 2 dzielenie alb ab/
+ 2 dodawanie a+l al+
- 2 odejmowanie a-3 a3-
log 1 logarytm naturalny log 5 5 log
power 2 potgowanie xy 2"3 2 3 power
sin 1 sinus sin 0.7 0.7 sin
arctg 1 arc tangens arctg 0.7 0.7 arctg

Wszystkie operatory przyjmajargumenty rzeczywiste i zwragayartasci rzeczywiste. Wszystkieaky

wyrazane § w radianach. Brak jest operatorow unarnych (jedmaoaentowych, np. -a) i operatoréw
przetwarzajcych napisy.

Wyrazeniem arytmetycznym jest sekwencja identyfikatordmiennych liczbowych, operatoréw i

statych liczbowych oddzielonych separatorami. W aigniach nie stosuje ginawiaséw oraz znaku
rOWnNGsCi.

Przyktad 3.1

# deklaracja zmiennej wynik (jednoczesne nadanie wartosci 2+3)
let wynik 2 3 +

write "wynik = "
write wynik

gdzie:
1: komentarz
2:

deklaracja zmiennej o nazweynik, ktérej warté¢ wynosi 2 + 3
3: instrukcja wypisania na ekranie stowa i znaku fiilgy="

instrukcja wypisania na ekranie waitozmiennejwynik, a poniewa brak jest instrukcji newl
wartai¢ ta jest wypisana w tej samej linii co stowo i zrfaklynik ="
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Przyktad 3.2

# deklaracja zmiennej a (jednoczesne nadanie wartosci 2)
let a 2
write "potega "
write a
write " ="
write a 2 power
gdzie:

komentarz

deklaracja zmiennej o hazwée ktérej warté¢ wynosi 2

instrukcja wypisania na ekranie stowa i spacfitgga ”

instrukcja wypisania na ekranie waitozmienneja, a poniewa brak jest instrukcjnew! wartas¢ ta

4 jest wyswietlona na ekranie w tym samym wierszu co stowatéga ”
5 instrukcja wypisania na ekranie spacji i znakéw“ispodobnie jak powsyej brak instrukcjinewl
' powoduje wywietlanie w tym samym wierszu
6 obliczenie patgi 0 wyktadniku réwnym 2 zmienngji wypisanie wyniku obliczenia na ekranie w

tym samym wierszu, co dotychczas

3.2 Instrukcje steruj ace

goto
goifplus
goifzero
call
return
stop
while
break
continue

3.2.1 Instrukcje skokéw

Instrukcja goto powoduje zmia@ kolejndci wykonywania poleae programu - skok do linii
oznaczonej podaretykiet. Sktadnia instrukcji jest nagiujaca:

goto :etykieta
przy czym etykietaetykieta musi istnié¢ w programie np.:

:poczatek
write "Witaj"
goto :poczatek

Uwaga:

Powyzszy fragment kodurdédiowego program dulzie wyswietlal napis w sposoéb gile — jeden za
drugim & do kaca linijki, a nastpnie nasfpi przegcie do nowego wiersza itd. Aby zalazy¢ nalery
nacisn¢ klawisz [Esc].
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Instrukcja goifplus powoduje skok do linii zawierajej podana etykiet jesli wartos¢ podanej
zmiennej jest dodatnia. Skiadnia instrukcji goifpjast naspujaca:

goifplus zmienna :etykieta
przy czym etykietaetykieta musi istni€é w programie np.:

leta 2

goifplus a :dodatnie

write "a niedodatnie - bez skoku"
stop

:dodatnie

write "a dodatnie - dobrze"

stop

Uwaga:
Tylko przy niedodatnich warfoiach deklarowanych zmienng pojawi sg informacja o nie
wykonaniu skoku do etykiety i prograne giakaczy.

Instrukcja goifzero powoduje skok do linii zawieragej podana etykiet jesli wartos¢ podanej
zmiennej jest rowna 0.0 Skitadnia instrukcji goitz@st nasfpujaca:

goifzero zmienna :etykieta
przy czym etykietaetykieta musi istnié¢ w programie np.:

# deklaracja zmiennej Id14 (jednoczesne nadanie wartosci 3, innej niz 0i 1)
let 1Id14 3
# odczyt do zmiennej Id14 stanu portu wejsciowego nr 2 (wartosc O lub 1)
get I1d14 2
goifzero Id14 :brak_chwytaka
goto :dalej
:brak_chwytaka
write "brak chwytaka na wieszaku"
stop
:dalej
write "chwytak na wieszaku"
Uwaga:
W przypadku braku chwytaka stan portu nr 2 (Id14nesi O i nasipuje skok do etykiety
‘brak_chwytaka ,
wyswietlenie komunikatu i zakiazenie programu.

3.2.2 Etykiety

Etykiety g to identyfikatory poprzedzone znakiem “:" (dwuked). Shiza do oznaczania okénych
miejsc w kodziezrodtowym programu. Etykieta nie me zawierd separatora. Etykieta me wystpi¢ w
programie w dwéch postaciach:

definiujacej: jako okrélajaca miejsce w programie np. :
:tu_skoczyc

wskazujcej: jako wskazanie na okfene miejsce w programie np. :
goto :tu_skoczyc

Post& definiujaca etykiety mae wystpi¢ tylko jeden raz w caltym programie. Patrz teformacije i
przyktady w instrukcjach skokow (3.2.1).
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3.2.3 Instrukcje wywotania i powrotu z procedury

Instrukcja call stwzy do skoku do wskazanej etykieta linii z zapetaniem miejsca powrotu.
Instrukcja return powoduje powr6t do zapaganego miejsca. Obie instrukcje implemeatskok ze
sladem pozwalaicy na tworzenie procedur (podprograméw). Procedumga by¢ zagniedzone. W jednej
procedurze mee by wiele instrukcji return. Procedura wewatrz kodu zrodiowego programu lub
podprogram w postaci wydzielonego i zapisanego wizimhym pliku kodu zrédtowego stia do
wielokrotnego wykorzystywania. Takie rozwania pozwalaj na uporzdkowanie okréonych dziata
programow i nie powtarzanie wielokrotne tego sameggu instrukcji w kodziezrédtowym. Jeeli program
darg czynnd¢é ma wykonywa wielokrotnie to nalgy dazy¢ do opracowania procedury lub podprogramu.
Ma to take znaczenie w przypadku wprowadzania zmian, ktaresi st tylko w jednym miejscu, a nie w
wielu. Skladnia powyszych instrukcji jest nagbujaca:

call :etykieta

return

Z wywotaniem procedury (tzn. zyciem poleceniacall) nie wiaza sig zadne mechanizmy
przekazywania parametrow i tworzenia zmiennych llokeh. Parametry mama przekazywa przez tzw.

zmienry globalmy. Instrukcjastop powoduje natychmiastowe zatlazenie wykonywania programu. Patrz
punkt 2.1i2.3

3.2.4 Instrukcja p etli

Instrukcjewhile, break i continue pozwalag na organizacje gli ze sprawdzaniem warunku na
pocatku. Skladnia tych instrukcji jest naptijaca:

while zmienna :etykieta
#zakres petli — miedzy instrukcja while a :etykieta

etykieta
break
continue

Wykonanie instrukcjwhile polega na:

sprawdzeniu czy war§é zmiennej sterupcej zmienna jest tda od 0.0,
- jesli tak, wykonywany jest zakres:fhi az do napotkania etykietyetykieta, a nasipnie
1 wraca s¢ ponownie do wiersza 1 kodu programu,
+ jesli nie, wykonanie ptli jest kaaczone i sterowanie przekazywane jest do linii ¢gpastj po
linii zawierapcej etykiet :etykieta

pocatek zakresu gli

komentarz

koniec zakresugli

etykieta: etykieta

o gk |jw N

instrukcjabreak powoduje natychmiastowe przerwanie wykonywaniaesik @tli,

instrukcjacontinue polega na natychmiastowym porzuceniu wykonywaalkaesu ptli i przejsciu
do kolejnego sprawdzenia.
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Petle mogy by¢ wzajemnie zagniglzone. Napotkane polecenia break i continue rozumgarjako

odnoszce st do aktualnie wykonywanej (najmniej zagrdeonej) gtli.

Przyktad 3.3

# podprogram ruchu palety w lewo do stacji lewej

write "Ruch w lewo"
set 13

write "Zderzak lewej stacji aktywny"

set 4

# definicja zmiennej petli (najczesciej wartosc 1)

let stacja 1

# definicja zmiennej Id03 (nadanie wartosci 2, rozna od odczytanej 1 lub 0)

let 1d03 2

# definicja petli (zmienna, etykieta)

while stacja :na_stacji

# odczyt portu 23 do zmiennej 1d03

get 1d03 23

# obliczenie zmiennej petli (stacja = stacja - 1d03)

let stacja stacja 1d03 -

# definicja etykiety wyjscia z petli

‘na_stacji

clear 13

write " obroty stop”

newl

write "Paleta na stacji roboczej w gore"
set 0

wait 1

newl

write "Paleta podniesiona"

Przyktad 3.4.aib

z wyciembreak

Z wyciemcontinue

# demo34a - polecenie break
letn5

# demo34b - polecenie continue
letn5

write "n=" write "n="
write n write n
newl newl
while n :koniec while n :koniec
letnnl- letnnl-
break continue
write "n=" write "n="
write n write n
newl newl
:koniec :koniec
write "n=" write "n="
write n write n
newl newl
# koniec # koniec
programik wypisuje: programik wypisuje:
n=5 n=5
n=4 n=0
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3.3 Instrukcje wej $cia / wyj scia konsolowego

Instrukcjami wejcia (klawiatura) / wygcia (ekran, giénik systemowy) konsolowega snstrukcje o

nastpujacej sktadni:

write wyrazenie

write "stala tekstowa"
newl

wait wyrazenie

beep wyrazenie

read zmienna

file

instrukcjawrite wysyta na konsole wargé wyrazenia lub stat tekstov (tekst),

3: instrukcjanew! wysyta na konselznak przejcia do nowej linii,

4. instrukcjawait odczekuje podanjako wyrazenie liczbe ¢wiartek sekundy,

5: instrukcjabeep generuje dwiek trwajacy podan jako wyrazenie liczbe ¢wiartek sekundy,
instrukcjaread wczytuje z klawiatury liczbi jej wartas¢ przypisuje zmienneggmienna, ktéra

6: musi by wczeniej zdeklarowana; gdy odczyt nie odby poprawnie, nagpuje bhd i przerwanie
pracy programu

7:  instrukcjafile

Przyktad 3.5

#program potega

:start

# definicja etykiety

newl

# przejscie do nowej linii

write "Podaj liczbe podnoszona do potegi:
let liczba O

# definicja zmiennej z nadaniem wartosci O
read liczba

#odczyt zmiennej liczba

let potega O

# definicja zmiennej z nadaniem wartosci 0
let potega liczba 2 power

2005-01-12 Instrukcja programowania EMM 8
# obliczenie potegi (potega = liczba ~2)
write "Potega liczby "

write liczba

write " wynosi "

write potega

beep 1

wait 2

beep 1

# sygnal dzwiekowy podwojny

goto :start

# skok do etykiety
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3.3.1 Procedura pauza

Procedura sty do okresowego zatrzymywania wykonania programwzasie jego testowania.
Wywotanie procedury skutkuje komunikatem na ekrawiezekiwaniem na nawiecie klawisza [Enter].
Sktadnia tej procedury jest nagtjaca:

call :pauza
lub

let pauza parametr

call :pauza
Parametrem (opcjonalnym) jest numer pauzy. W wypadku wieluvwatan
proceduryparametr pozwala zorientowasic o ktére wywotanie chodzi.

parametr Parametr przekazuje sie w zmiennpguza.
Wartas¢ parametru pozostaje niezmienna az do kolejnej - jawnej -aomi w
programie

3.4 Instrukcje freemem

Instrukcja freemem powoduje wykasowanie wszystkich zmiennych istmggh w programie.
Wartdéci zmiennych g tracone, a ich identyfikatory stiggic nieznane (wszystkie zmienne przestajnie -
sytuacja jest taka, jak przy uruchomieniu programu)

Sktadnia instrukcjfreemem jest nastepuga:

freemem

Instrukcja przeznaczona jest do wspotpracy z iksjguspawn.

3.5 Instrukcje spawn

Instrukcja spawn powoduje przerwanie wykonywania kieego programu i zatadowanie programu
podanego jak@grument. Istniepce w programie zmienne zostagachowane. Nazypliku podaje si w
cudzystowiu. Przy wykonaniu instruk@pawn stan systemu (robota, uktadu transportowego, poritd)
pozostaje niezmieniony.

Skladnia instrukcjspawn jest nastepgra:
spawn “nazwa_pliku”

np.
spawn "c:\pliki\program2.prg"

4. Stanowisko

Do instrukcji sterujcych stanowiska zaliczagsinstrukcjeset i clear. Sktadnia ich jest nagiujaca:

set wyrazenie
clear wyrazenie
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gdzie:

wyrazeniewyrazenie wyznacza numer portu wigjiowego (od 0 do 14) patrz (4.4).

Instrukcjeset i clear odpowiednio ustawiajstan wskazanego przez wyrazenie portuseigjvego na "1”
lub "0”.

Przyktad 4.1

# podprogram wystawia zderzak stacji kodowania i chowa go po 2 sekundach

set 2

# ustawienie "1" na porcie wyjsciowym 2
wait 8

# czas oczekiwania

clear 2

# wyzerowanie portu wyjsciowego 2

Uwaga:

Przy programowaniu natg uwzgkdni¢ czas potrzebny na przetworzenie sygnalu steego w
urzadzeniu wykonawczym. Przewsie okres zadzialania wynosi 0,25 — 1 sekundy wezpakci od
wielkosci elementu wykonuagego ruch.

4.1 System transportowy

Rozmieszczenie elementow systemu transportowegesloRe s w czsci 1 instrukcji opisujcej
budowe stanowiska.

4.1.1 Zderzaki
Zderzaki g jednokierunkowe — zatrzymupalet na stacji tylko przy odpowiednim kierunku najazdu

palety. Przy niewkciwym kierunku ruchu paleta nie zatrzyma sa stacji tylko w jej pobhu. Zderzaki po
wysterowaniu stanowiprzeszkod w ruchu palet w obu kierunkach.

set 2 zderzak stacji kodagej w gorze,

set 3 zderzak stacji prawej w gorze,

set 4 zderzak stacji lewej w gorze,

set 5 zderzak stacji kicowej (odktadczej, po lewej stronie) w gorze,
set 12 zderzak stacji odczytu w dolarfiozliwiony przejazd palety)

Zderzaki po wysterowaniwaaktywne (zatrzymuj palety - wyptek zderzak stacji odczytu). Zderzaki
zatrzymuj palety na stacjach ze swojej prawej strony, tiewrthomienie palety na odpowiedniej pozyciji
odbywa st przy ruchu jej w lewo) - wyjtek stanowi zderzak Kaowy stanowiska odkladczego z lewej
strony stanowiska.

4.1.2 Podniesienie stacji

set 0 stacja robocza lewa i prawa jednagze uniesionegozycjonowanie
set 13 uniesienie stacji zatadowczo-wytadowczej (po prastenie stanowiska), nate
et 14 stosowé obie komendy jednocgeie, przy czym wpisanie obu komend musi

nastpowa w kolejnych liniach
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Przyktad 4.2

# podprogram unoszacy palete na stacji zaladowczo-wyladowczej
set 13

set 14

write "Paleta na stacji zal-wyl uniesiona"

Do podniesienia stacji zat-wyt wykorzystujemy wdavos¢ systemu transportowego polegaj na
braku jednoczesnego wgpbwania “1” na obu wspomnianych wgjach portu. Wynika to z uwagi na
oczywist niemanaos¢ rownoczesnego ruchu w dwdch kierunkach. Kombindggn dwoch sygnatow
sterupcych “1” jest wykorzystywana do wysterowania pofimka stacji zal-wyt bez konieczia
zwiekszania ildci sygnatéw (np. poprzez multiplikagj przy ograniczonych zasobach systemowych
sterownika PLC.

4.1.3 Kodowanie

Do identyfikacji palet wykorzystywany jest kod ustany w kostce kodowej zamontowanej na
palecie. Odpowiedni kod nie byt przypisany np. odpowiedniemu rozmieszczeniu elédvena palecie.

set 8 kodowanie palety — trzpie3 wysungéty,
set 9 kodowanie palety — trzpie4 wysunéty,
set 10 kodowanie palety — trzphel wysungty,
set 11 kodowanie palety — trzpie2 wysungéty,
clear 8 kodowanie palety — trzphe3 cofnkty,
clear 9 kodowanie palety — trzphe4 cofnkty,
clear 10 kodowanie palety — trzphel cofnity,
clear 11 kodowanie palety — trzphe2 cofnity,

Kod palety mae zosté nadany jedynie zatrzymanej palecie na stacji ka@dosy Proces kodowania
polega na pojedynczym wysgniu trzpienia z pary i zwtoce czasowej przed komenbowajca dany
trzpiea. Potem naley wysura¢ kolejny trzpiéh z pary nadagcych okrélony kod. Kolejnd¢ wysuwania
trzpieni dowolna.

kod palety 10 trzpieli 3
kod palety 9 trzpi22i 3
kod palety 6 trzpigli4
kod palety 5 trzpie 2 i 4

Przyktad 4.3

# podprogram ustawia kod 5

set 9

wait 1

clear 9

set 11

wait 1

# ciag dalszy listingu na nastepnej stronie
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clear 11
wait 1
write "ustawiony kod palety 5"

Kodowanie palety odbywa esina stacji kodowania w czasie spoczynku palet. Katozasowa po
komendzie wysuwagej trzpiev umaziwia jego ruch. Brak opfnienia nie pozwala przendig¢ sie
trzpieniowi do pozycji kodujcej. Identyczna sytuacja jest przy jego cofanizeBrprzemieszczeniem palety
ze stacji kodowania natg upewnt sig czy w programie znajdajsic komendy chowage trzpienie i
wystepuje zwloka czasowa na ruch powrotny trzpieni. \&epiwnym wypadku trzpienie dziatdeda jak
zderzak. Z uwagi na mniejsze ich wymiary nderzak spowoduje to uszkodzenie gtowicy kackeyj.

Kodowanie palety mma przeprowadzitakze z zastosowaniem procedwggtkodpal, ktéra posiada
nastpujaca sktadngé:

let kodpal parametr
call :setkodpal

parametr parametrem wywotania jest poprawny kod (tj. ustéwiaa palecie), tzn.: 5, 6, 9,
10

Uwagi:
kody inne nk poprawne gignorowane,
procedura nie dziata, gdy na stacji kodowania raepalety.

4.1.4 Odczyt kodu

Na podstawie sygnatow z stacji odczytu odpowiadaih wysunétym poszczegdlnym trzpieniom w
kostce kodowej mma zidentyfikowd palet. Paleta w czasie odczytu kodu palety musi znajdosiana
stacji odczytu. Kod palety w postaci dzigeej otrzymywany jest przypisag odczytanym sygnatom
nastpujace wagi:

kod_palety = trzpig@ 4 * 8 + trzpigi_3 * 4 + trzpiéi_2 * 2 + trzpiéi_1* 1
co odpowiada
kod_palety = ((trzpie 4 * 2 + trzpié_3 ) * 2 + trzpiéy 2 ) * 2 + trzpié 1 * 1

Przyktad 4.4

# podprogram odczytuje aktualny kod palety

let kodpal 0

# laczniki drogowe LD poprzez podprogram Id_czyt.prg
include Id_czyt.prg

let kodpal Id10 2 * 1d09 + 2 * Id08 + 2 * |d07 +

write "Kod palety ="

write kodpal

Odczyt kodu palety mma zrealizowa poprzez procedargetkodpal, ktérej sktadnia jest nagtujaca:
call :getkodpal

Procedura nie wykorzystugadnych parametréw. W odpowiedzi na wywotanie procada zwraca
wartai¢, ktora jest przekazywana w zmiennej globakefipal.



str.:16 Instrukcja programowania EMM

kodpal Mozliwe wartdici to: 5, 6, 9 lub 10
Wartas¢ zmiennejkodpal moze by dowolnie wykorzystywana, nie zaleca gdnak jej zmieniania.

Uwagi:
+ procedura nie dziata, gdy na stacji odczytu niepadety.

4.1.5 Przemieszczanie palet

set 13 ruch palety w prawo,

set 14 ruch palety w lewo,

Uwaga: Aby zatrzymatrwajacy ruch palet w prawo konieczna jest komenda
clear 13

Zmiana kierunku ruchu palet wymaga miedzy zatrzyieran ruchu w danym kierunku a
uruchomieniem przeciwnego ruchu 1 sekundowej prgezmsowej na zatrzymanie silnika.

Przyktad 4.5

# program zmiana kierunku ruchu palet

set 13

# ruch palet w prawo

wait 10

# czas oczekiwania (ewentualnie odczyt z czujnika)
clear 13

# zatrzymanie ruchu w prawo palet

wait 4

# opoznienie wymagane przy zmianie kierunku!!!
set 14

# ruch palet w lewo

wait 10

# czas oczekiwania

clear 14

# zatrzymanie ruchu w prawo palet

Uwaga:

Gdy po komendzie nakaagej ruch w danym kierunku nie odwotamy ruchu paletiodatkowo
polecimy ruszé sig transporterowi w przeciwnym kierunku, ngst awaryjne zatrzymanie ruchu i
podniesienie gistacji zaladowczo-wytadowczej niezahie czy na stacji znajdujecspaleta czy nie. Nahy
unikat tej sytuacii.

Ruch palet meze by zrealizowany poprzez zycie proceduryruchpal, ktérej skladania jest
nastpujaca:

let pal2poz parametr
call :ruchpal
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gdzie jako parametr stosuje:si

1 stacja zatadowczo-wytadowcza,
2 stacja kodowania,

3 stacja odczytu,

4 stacja robocza prawa,

5 stacja robocza lewa,

6 lewa skrajna stacja keowa,

Uwagi:
«  przed uruchomieniem programu wykorzystggo bibliotek paleta musi znajdowssie na pozycji
1 (stacja zatadowczo-wytadowcza),
« wywotanie procedury z innym parametren hj 2, 3, 4, 5 lub 6 powoduje zatrzymanie programu,
- wywotanie jatowe (np. parametrem 3 gdy paleta stoi na stacji 3) ignorowane.

Przyktad 4.6
# przemieszczenie palety z pozycji dowolnej na pozycje 5 realizuje sekwencja

let pal2poz 5
call :ruchpal

4.2 Manipulator

Przestrzé robocz okresla rysunek 1. Podano na nim réwnievspotrzdne chwytakow na
wieszakach, pozycji bezpiecznej oraz pogyatkdw bazujcych stacji roboczych.

Uwaga:Przestrzen robocza uktadu symulatora i systemu EMM r@nia si¢ nieznacznie.
4.2.1 Ruch

Przemieszczenie 4di robota z chwytakiem lub bez niego madokonywa sie jedynie w jednej osi na
raz. Do czasu zakazenia ruchu zatrzymane jest przetwarzanie kol&jhipad programu.

Instrukcja sterujca ruchem robota ma poéta

robotgo os pozycja

gdzie:
o0s zmienna lub stata oznacze@ G (1-3), 1-ruch w poprzek (lewo-prawo), 2-ruch w
gfab (przod-tyt), 3-ruch wzdtu(géra-dot) - patrz punkt 4.2.4,
pozycja wyrazenie okrélajace pozycje (potzenie) w danej osi w mm,

Przyktad 4.7

# ruch w trzeciej osi (gora-dol) na pozycje 80
robotgo 3 80

Zakresy ruchow w poszczegolnych osiach wyadsgs.1):
05 1(x) - wartdci od 0 do 690

0Os 2(y) - wartdgci 0-380

Os 3(z) - wartgci 0-80
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~

4.2.2 Manipulowane cz esci

Robot mae przemieszczadwa rodzaje c&ci przedstawione na rysunku 2.

Cze$¢ typu korek (1 sztuka) przenoszona jest za panubevytaka zewetrznego (wyposzonego w
zewrgtrzne naktadki szek). Korek mae by umieszczony bezpgeednio na palecie lub za gednictwem
tulejek. Do dyspozycji jest siedemeszi typu tuleja o wymiarach “L” réwnych: 12 (2 sziukl4 (1 sztuka),
16 (2 sztuki) i 20 (2 sztuki). Umieszczare@me w gniazdach wykonanych na paletach. Patrztpti2i3
Budowa tulejek umdiwia umieszczenie jednej na drugiej. Uzyskanagkiziemu kombinacja wysokai
rozszerza madiwosci manipulacji cgsciami. Do przemieszczania pojedynczych tulejek otsadzonych
korkiem wykorzystywany jest chwytak wewtrzny.
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tule jka
“ N ‘ Nt : wymiar ‘L7
S 12
U ] | 17
S\ ) i
1 ! |
Rys. 2
4.2.3 Chwytaki
set 7 chwytak zamocowany w @i (przez zmieniacz chwytakow) robota,
set 6 otwérz szczki chwytaka zamocowanego wski robota,

W celu zamknjcia szcgk chwytaka uchwyconego w i (rysunek 3) natey odwota komena
otwierapca poprzez instrukej clear. Odmocowanie chwytaka me odby sie jedynie po dojedzie
bezpieczn trajektorh przez robota do wolnego wieszaka. Po odmocowamiiekzny jest ruch w osi 3 na
wspoétrzdng co najmniej 20 przed ruchem w pozostatych osiablzbkdczeniem programu.

Przylga robota

/ Zmienlacz chwytaka

Punkt "0

Phyta przytaczeniowa

I
_
iy e =

Otwarte @ _!_'é_
|

U

Pozycje chwytakdw na wieszakach. Liczby dkap kolejne wspétrzdne bezwzgidne w poszczegoélnych
osiach (6 1, & 2 i & 3) w ukladzie EMM:

Rys. 3
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Wieszak lewy: Wieszakrodkowy: Wieszak prawy:
480, 0,0 581,0,0 681, 0,0

Pobranie chwytaka pugt!!) ki$cia manipulatora nagpuje od gory - trzeciasoo wart@ci minimum
20, nastpnie wymagane jest agjanie dwdch pozostatych wspdidnych i dopiero po ich uzyskaniu
obnizenie pustej ici w dét, do podanych wagj wartgci wspoétrzdnych odpowiednich wieszakow. Po
uchwyceniu chwytaka w ki niezledny jest ruch do przodu z uchwytu wieszaka w osa2pozycg 15,
zapewniajcej wysungcie st ze spgzyn mocupcych chwytak na wieszaku i urdawiajac ruch jedynie w
pionie. Ruch w poprzek §¢dl) mazliwa jest dopiero po miRciu (przyrost wartéci wspétrzdnych w osi 2 z
wartasci 15 do 80) ramion wieszaka — niezalie od wspoirzdnej w osi 3.

Procedurachwytak pozwala, przy zachowaniu oktenych warunkéw na pomigtie ustalania
doktadnego przebiegusciezki manipulatora w celu pobrania z magazymadanego chwytaka.
Automatycznie nagpuje przejazd chwytaka z dowolnej pozycji na pogyalreslona jako bezpieczn W
kolejnych krokach nagpuje pobranie chwytaka i jego wyprowadzenie z mggaz Procedura posiada
nastpujaca sktadng:

let chwytak parametr
call :chwytak
gdzie jako parametr stosuje:si

odtéz chwytak,

jezeli w kisci manipulatora nie znajdujegstaden chwytak to nic sinie stanie,
jezeli juz jakis chwytak jest zatzony, to zostanie odimny na swoéj wieszak w
magazynie,

pobierz chwytak nr 1 (tzn. ten w wieszaku nr 1ragkym lewym)

jezeli w kisci manipulatora jest juchwytak nr 1, to nic ginie dzieje;

jezeli jest juz jakis inny chwytak, to zostanie on odfiy na swoje miejsce i
pobrany zostanie chwytak nr 1

analogicznie jak dla parametru 1 (tylko wieszeddkowy)

analogicznie jak dla parametru 1 (tylko wieszakngia

Uwaga:
« przed uruchomieniem programu wykorzystggo bibliotek wszystkie trzy chwytaki musza bw

wieszakach,

uzycie innego parametrund, 1, 2 lub 3 zatrzymuje program,

po pobraniu chwytaka robot staje na pozyciji:

x=450/550/650 (zalmie od chwytaka)

y=55

z=80

procedug nalezy wywolywaé w bezpiecznym polaniu robota nad paleta, zalecanaastpujace

wspétrzdne:

x=450/550/650 (zalaie od chwytaka)

y=55

z=80

za doprowadzenie w sposoOb bezpieczny do tega@oi@ odpowiada autor programu

wykorzystupcego bibliotek,

btad uchwycenia chwytaka przez&irobota powoduje przerwanie programu.
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Przyktad 4.8.aib
przyktad z uyciem tzw.jgzyka nizszego rzdu

przyktad z uyciem tzw.jezyka wyzszegorzedu

# demo 48a

# pobranie chwytaka nr 3

# kisc pusta; robot na pozycji 500,30,45
robotgo 3 80

robotgo 2 0

robotgo 1 650

robotgo 30

set7

wait 2

get ch_pom 10

goifplus ch_pom :jest_ok
write "Blad uchwycenia chwytaka"
newl

stop

;jest_ok

robotgo 2 20

robotgo 3 80

robotgo 2 55

stop

# robot na pozycji 650,55,80
# koniec

# demo 48b
# pobranie chwytaka nr 3

# kisc pusta; robot na pozycji 500,30,45

include robolib.prg
let chwytak 3

call :chwytak

stop
# robot na pozycji 650,55,80
# koniec

4.2.4 Wspotrz edne na paletach

Rozmieszczenie gniazd w paletach zabazowanychaopsh roboczych wzgllem kotkoéw bazowych

przedstawia rysunek 5 (str.22).

4.2.5 Wspotrz edne manipulatora

Wspéirzdne osi 1 i 2 robota zgodne z punktem 4.2 i 4.202ubhwycenia manipulowanych zi
nalezy zap¢ robotem z zamocowanym chwytakiem zewmym lub wewgtrznym (wyposaonym w
odpowiednie nakladki szek) okreslona pozyct nad palet w osi 3, patrz rysunek 4. Punkt “0” robota
wysterowanego w osi 3 na wsp@idna 80 znajdujsie 207,5 mm nad powierzchnzabazowanej palety.

naktadki szczek
zewnetrzne

\

\

, \
szczeki chwytaka i
\

|

\

\

113,5

korek butelki g E N —

N

o

i

\
|
|
noktacki |
szczek ‘
wewnetrzne

119
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Rys. 5 Schemat pogblowy przedstawiagy punkt programowy, chwytak, patet
a.) dane wg instrukcji i uktadu rzeczywistego,
b.) szkic do wyznaczenia wsp&dnej z dla zadanej odlegéoi q chwytaka od powierzchni
zabazowanej palety
Rysunek 5 pozwala na wyznaczenie wsp@hnej w osi Z dlazadanej odlegtéci szczk uchwytu
od powierzchni zabazowanej palety. Na rysunku 5zgmegolne oznaczenia mapastpujace
znaczenia:
o X,Y,Z- uklad wspotrzdnych,
e mM,n — wartdci wspohrzdnych odpowiednio w osiach x iy,
e ( — zadana odlegioi g chwytaka od powierzchni zabazowanej palety,
e ki lub k —znana wysokd chwytaka
e Z,— poszukiwana wspokdna w osi z
2,=80-[207,5—(q+k;)]
z,=80—207,5+(g+k;)
2,=0+k,—127

Na rysunku 6 przedstawiono wymiary i wzajemne zabéci geometryczne palet na stanowiskach
montaowych.
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W celu uchwycenia przez chwytak naguej tulei spoczywafej bezpérednio w gniédzie
zabazowanej palety naleopusci¢ sie z zamkngtymi szczkami wewrgtrznymi nad odpowiednim gniazdem
na wspotredma w osi 3 wynosaca 2.5 (kropka). Umieszczenie korka w tej tulei wymmagpuszczenia
chwytaka z elementem w zamktyich szczkach na wysok& 14 w osi 3 (nad tym gniazdem).

Przyktad 4.9

# podprogram pobranie chwytaka prawego

:chap_prawy

write "Pobranie chwytaka prawego z pozycji gotow do pozycji gotow"
newl

# przejscie do nowej linii

write "Osiaganie pozycji - W gore"

robotgo 3 80

write ", w bok"

robotgo 1 100

write ", do tylu"

robotgo 2 0
write " - pozycja bezpieczna"
newl

write "W prawo po chwytak"
robotgo 1 650
write ", w dol"

robotgo 3 0

write " na dole."

newl

write "Pobierz chwytak..."
set 7

write "uchwycony."

newl

write "Do przodu"

robotgo 2 15

write ", wyjazd ze sprezyn zakonczony."
newl

write "W gore"

robotgo 3 80

write ", do przodu"

robotgo 2 80

write ", w lewo"

robotgo 1 100

write ", do tylu."

robotgo 2 0

write " Robot w pozycji bezpiecznej"
return

Wspotrzdne pozycji bezpiecznej robota wynesz00, 0, 80 W tej pozycji naley ustawia robota w
czasie przerw w jego wykorzystywaniu. Pozycja beepna jest tate zalecana jako pogiek i koniec
podprograméw z wykorzystaniem robota. Przed aiakeniem programu natg odtazy¢ pobrany chwytak
na wolny wieszak.

Uwaga:System symulatora ma ing przestrzen robocz.
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4.3 Odczyt stanow czujnikdéw stanowiska

Instrukcja get odczytuje stan portu wepwego wskazanego przez wyrazenie i zapisuje zawennej
zmienna. Sktadnia jej jest nagtijaca:

get zmienna wyrazenie
gdzie:

zmienna przechowuje stan portu

wyrazenie wyznacza numer portu wejowego (0-23)

Przyktad 4.10

# definicja zmiennej 1d03 (nadanie wartosci 2, rozna od odczytanej 1 lub 0)
let IdO3 2

# odczyt portu 23 do zmiennej 1d03

get 1d03 23

Spis czujnikéw w zalenosci od numeru portu:

0 paleta na stacji zatadowczo-wytadowczej

1 wieszak prawy zajy,

2 wieszaksrodkowy zagty,

3 wieszak lewy zagty,

4 chwytak wewntrzny,

5 czujnik prawy chwytaka daje sygnat — otwarty,

8 chwytak trzeci,

9 czujnik lewy chwytaka daje sygnat — zamigi
10 chwytak zewgtrzny
12 paleta przy zderzaku koowym z lewej (stanowisko odktadcze),
13 przycisk start stacji zatadowczo-wytadowczej,
14 paleta na stacji kodowania,
15 paleta na stacji odczytu,
16 trzpien kostki kodowej 1 z 4 lewy / gérny (dziata na priamz 2),
17 trzpien kostki kodowej 2 z 4 lewy / dolny (dziata na praamz 1)
18 trzpien kostki kodowej 3 z 4 prawy / gorny (dziata na pnken z 4)
19 trzpien kostki kodowej 4 z 4 prawy / dolny (dziata na prian z 3)
20 wjazd na stacje Prawa
21 paleta na stacji Prawej w dole
22 wjazd na stacje Lewa
23 paleta na stacji Lewej w dole
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Zmienna zmienna musi byvczeniej zdeklarowana przez wygieniem w instrukcji get . Patrz (3.1)
I ujednolicenia zmiennych odczyt @0 nasipowa poprzez podprogram
|d_czyt.prg przypisuacy do zmiennycHd/NN stany portow wegiowych “0” lub “1” gdzie NN to numer

Dla utatwienia

zmiennych:

ld01
1d02
ld03
ld04
|d05
1d06
ld07
1d08
1d09
Id10
ld11
ld12
ld13
ld14
ld15
1d16
ld17
1d18
1d19
1d20
ld21

Podprogram|d_czyt.prg przypisujcy stany wszystkich portéw wsejowych do zmiennych
wymaga aby przed jego pierwszymyaiem wywota& podprogramld_def.prg definiujacy zmienne. W
przypadku ruchu palet aby wychwy§civystepowanie krétkich czasowo sygnatéw z jedynieaezhikow
drogowych dotycacego systemu transportowego zalegeksizyst& z podprograntd_trans.prg . Dzigki
zmniejszeniu iléci sprawdzanych portéw podprogram wykonuje siybciej. W kracowym przypadku, tj.
uzycia wewntrz petli duzej ilosci instrukcji, zaleca siuzycia pojedynczej komendy get wykonywanepdu
szybciej w stosunku do wywolywania odpowiedniegodgrogramu sczytggego stan wielu portow

wejsciowych.

paleta na "lewy koniec",

wjazd na "stacja Lewa" zmiana stanu "1" na "0",
paleta na "stacja Lewa",

wjazd na "stacja Prawa" zmiana stanu "1" na "0",
paleta na "stacja Prawa",

paleta na "stacja odczytu",

kod 1 z 4 lewy / gérny (dziata na przemian z 2),
kod 2 z 4 lewy / dolny (dziata na przemian z 1),
kod 3 z 4 prawy / gorny (dziata na przemian z 4),
kod 4 z 4 prawy / dolny (dziata na przemian z 3),
paleta na "stacja kodowania",

paleta na "stacja zatadowcza",

"wieszak prawy" zagy,

"wieszaksrodkowy" zagty,

"wieszak lewy" zajty,

chwytak sygnat "zamkasty",

chwytak sygnat "otwarty",

przycisk "start" "stacja zatadowcza " natéty,

kod chwytaka wewgtrznego,

kod chwytaka bez naktadek szkz

kod chwytaka zewgtrznego
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4.4 Opis portow wyj $ciowych
Instrukcje sterujce wzgkdem numer portu wygiowego:

stacja robocza Lewa i Prawa uniesione (palety gomgevane),
wolne,

zderzak stacji kodagej w gorze,

zderzak stacji prawej w gorze,

zderzak stacji lewej w gorze,

zderzak stacji odktadczej w gorze (aktywny z lestepny),

otworz szczeki chwytaka zamocowanego ¥eikiobota,

chwytak zamocowany w §gi (przez zmieniacz chwytakéw) robota,

kodowanie palety - trzpfe3 wysungéty,

O 00 N OO U1 A W N ©+ O

kodowanie palety - trzpied4 wysungéty,

=
o

kodowanie palety - trzpiel wysungéty,

[BEY
[BEY

kodowanie palety - trzpfe2 wysungty,

[y
N

zderzak stacji odczytu w dole (paleta nie zatrzyauyay,

=
W

ruch palet w prawo,

'_I.
N

ruch palet w lewo (z 13 uniesienie stacji zatadawagtadowcze))

5. Uwagi

Napisany program przed uruchomieniem na stanowiskontzowym naley sprawdzé w
symulatorze. Sprawdzenie odbywa& stcznie z uwagi na brak bezgpedniej maliwosci jednoczesnego
uruchomienia kompilacji i symulatora.

Instrukcja [ oprogramowania symulatora a@pstego pod adresem
http://www.cim.pw.edu.pl/monma_I/ odnosz sig do stanowiska montawego przed modyfikagjjego
usytuowania w budynku ST. W czasie zmiany lokajiaze wrzesniu 2003 nagipita reorganizacja, gtownie
we wspoétrzdnych robota. Z tego powodu w korzystaniu z tejridsji podczas pracy z symulatorem do
czasu zmodernizowania jego oprogramowaniu zyalewzgkdniat poprawki dosipne w instrukcji
symulatora.

Wykorzystanie nagpujacych procedur:

chwytak
ruchpal
setkodpal
getkodpal
pauza

wymaga zastosowania biblioteki w swoim programidliBteka zawarta jest w plikuobolib.prg, ktéry
nalery dolaczy¢ poleceniem:

include robolib.prg

ewentualnie z podaniegaiezki dostpu, np.
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include c:\programy\robolib.prg

Dyrektywainclude powinna wysipi¢ na pocatku pliku.

6. FAQ Najcz esciej zadawane pytania

Po zakaczeniu programu paleta Nalezy uwzgkdni¢ bezwtadné¢ uktadu transportowego
przemieszcza sipoza stagj docelovy, przy jego wyhczaniu.

E}frac%gram dziata ale kompilator zgtasza W programie musi wyspié instrukcjastop.

Podniesiony zderzak opuszcza s Koniec pracy kompilatora wymusza powr6t stanowiska
zakaczeniu programu. EMM do stanu pocgtkowego.

Instrukcja zostata przygotowana na podstawie:
«  "Jezyk sterowania montawego gniazda obrobkowego - gramatykayka” wersja 1.12 autorstwa
dr inz. Macieja HORCZYCZAKA ITM-PW
+ “Biblioteka ROBOLIB” wersja 0.92 autorstwa drzinMacieja HORCZYCZAKA ITM-PW



