Lucrarea 3

Miscarea punctului caracteristic pe traiectorii liniare si circulare

Scopul lucrarii

e  Deplasarea punctului caracteristic al robotului pe o traiectorie oarecare (miscare
PTP (Point To Point);

e  Deplasarea punctului caracteristic al robotului pe traiectorii liniare si circulare.

Notiuni teoretice

Modalitati de migcare a robotilor Kuka (metode de interpolare)

Miscare in raport cu sistemul
de coordonate atasat axelor
robotului

Migcari raportate la traiectorii

PTP (punct cu punct) LIN (liniar) CIRC (circular)

Sculase va deplasa
de-a lungul celei mai
rapide traiectorii la un

Conducerea sculei de-a
lungul celei maiscurte
traiectorii cu o viteza de

Conducerea sculei de-a
lungul unei traiectorii
circulare cu o viteza de

puncttinta. deplasare definita (dreapta) || deplasare definita.
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P2
P1
P1
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Miscare prin programare PTP

Ceamai
rapida deplasare

Ceamai scurta
distanta
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Migcarea pe traiectorie liniara

Punctul TCP va fi condus de-a lungul celei mai scurte traiectorii
(linie) la punctul tinta.
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Miscarea pe traiectorie circulara

Pozitia de start

Pozitie inteymediara

TCP-ul se deplaseaza spre pozitia tintd pe un arc de cerc.
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Aplicatii practice

1. Robotul trebuie sd se deplaseze in pozitiile Invatate posl, pos2, pos3 situate n spatiul
de lucru al robotului ca in figura 3.1, pe traiectorii liniare sau pe o traiectorie circulara din
posl in pos3 prin pos2. Aceeasi variantd de program, dar pozitiile invatate (din ATS si de
la panoul de invatare) sa fie definite ca pozitii apartinand unui vector de pozitii POS[3].
Sistemul de referintd Orxryrzr este atasat bazei robotului.



2. Robotul sa se deplaseze pe o traiectorie liniara intre pozitiile POS[1], POS[2], POS[3],
POS[4] pe traiectorii liniare, ca in figura 3.2.

3. Robotul sa indeplineasca o sarcind de manipulare a doud piese de dimensiuni diferite
de pe paleta caruciorului pe paletele din posturile de asteptare. Programul sa realizeze o
sortare a pieselor in functie de dimensiuni (deschiderea dispozitivului de prehensiune) pe
paletele din posturile de asteptare 1 si 2.
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Figura 3.2.

Rezolvare exercitiul 1
Etapele de invatare a pozitiilor posl, 2, 3 sunt:
- sunt definite pozitiile robotului cu comanda DEFP pos1 (sau pos2 sau pos3);
- daca se utilizeaza vector de pozitie, comanda este: DIMP pos[3];

- se va misca robotul cu ajutorul panoului de invatare in pozitia posl din spatiul sdu de
lucru;

- se memoreaza aceasta pozitie cu comanda HERE posl1;
- pos2 se Invata prin comanda TEACHR pos2 posl:
X:0
Y:0
Z:-1100
P:0
R:0;
- se citeste (prin comanda SHOW par 33) valoarea parametrului par 33, a carui valoare
numerica este numarul de impulsuri de la traductorul de pozitie al axei 1 pentru o

rotatie a acestei axe comandate cu 90 de grade in sensul pozitiv al axei. Fie aceasta
valoare notatd cu w;

- se calculeaza numarul de impulsuri corespunzator pentru o rotatie a axei 1 de 20 de
grade, astfel: (w*20)/90;

- se deplaseaza bratul robotului in pozitia pos2 si se memoreazd aici si pos3 prin
comanda HERE pos3;



- cu comanda LISTPV POSITION se citeste valoarea impulsurilor la traductorul de
pozitie al axei 1, fie notata acesta valoare cu q;

- se calculeazd noua valoare din pos3 a impulsurilor la traductorul de pozitie a axei 1
prin:

a=q+(w*20)/90 dacd miscarea este in sensul pozitiv al axei 1
a=q-(w*20)/90 daca miscarea este in sensul negativ al axei 1;
- prin comanda SETPV pos3 1 <a>, se defineste noua pozitie pos3.

PROGRAM exercitiu 1
SPEED 20
MOVED posl
MOVELD pos2
MOVELD pos3
MOVELD posl
MOVECD pos3 pos2
2. Robotul sa se deplaseze pe o traiectorie liniara intre pozitiille POS[1], POS[2],
POS[3], POS[4] pe traiectorii liniare, ca in figura 3.2.

Rezolvare exercitiul 2.
- se defineste vectorul de pozitii: DIMP POS[4];

- se misca bratul robotului in pozitia POS[1] cu ajutorul panoului de invatare, se invata
aceastd pozitie HERE POS[1];

- se invatd POS[2] relativ la POS[1] cu modificarea valorii coordonatei carteziene pe
axa x astfel:

TEACHR POS[2] POSJ[1]

X: 1500

Y:0

Z:0

P:0

R:0

Se deplaseaza bratul robotului in POS[2], se invata aceastd pozitie prin comanda HERE
POS[2] (manevra necesara in memorarea numarului de impulsuri la fiecare axa
comandata in pozitia respectiva).

Similar se Invatd celelalte 3 pozitii cu modificari ale coordonatelor carteziene: a lui
POS[3] fata de POS[2] cu Y:+2000, a Iui POS[4] fata de POS[3] cu X:-1500.

PROGRAM exercitiu 4
SPEED 20
MOVESD POS 1 4.



