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1. Parametry techniczne ASTORINO

Typ Robot 6-osiowy
Maks. udzwig 0.5 kg
Liczba osi 6
Maks. zasieg 578 mm
Powtarzalnos$c¢ +0.5mm
JT1 +158°

JT2 -90°+127°

JT3 0°+168°

Zakres ruchu T4 2400
JT5 +120°

JT6 +360°

JT1 40 °/s

JT2 40 °/s

‘s JT3 56 °/s

Maks. predkosc¢ T4 120 9/s
JT5 127.5 °/s

JT6 156 °/s

JT4 6.2 Nm

Allowable Moment JT5 1.45 Nm
JT6 1.1 Nm

Otoczenie pracy Temperatura 0°C - 40°C
Wilgotnosc 35% - 80%

Kontroler Teensy 4.1
Wejscia/Wyjscia 8/8 (PNP 8mA, NPN 15mA)
Maks. Pobér pradu 144 W
Zasilanie 100V-240V, 50-60Hz
Masa 12 kg
Pozycja instalacji Floor
Materiat ColorFabb xt-cf20 oraz ABS
Kolor Czarny
8 channel Zr:gdllfloe 24V 8x wejs¢/wyjsé

7. 08 Tor jezdny

Opcje System wizyjny OpenMV

Sledzenie tasmy

Maks. 2 enkodery

Dedykowane wejscia

4x 24V czasu rzeczywistego

Komunikacja
szeregowa

3.3V UART
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Zawartosc¢ zestawu

Robot ASTORINO

Przycisk bezpieczenstwa

Zasilacz 24V DC
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3. Zasieg

252.5
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based on point P

680

263

R578

R141



astorino m<E Kawasaki

Robotics

Revolution in
robotics education

4. Wymiary potgczeniowe
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5. Wymiary potaczeniowe — osprzet uzytkownika
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6. Potgczenia elektryczne

1 1. M8 4PIN ESTOP
2. M8 4PIN Enkoder 1 -
opcja rozwijana
S 3. M8 4PIN Enkoder 2 -
opcja rozwijana
4. USB TYPE B
5. M8 4PIN Kamera - opcja
rozwijana
6. Ztacze zasilania
7. Teach Pendant - opcja
rozwijana
8. NC
9. Wiacznik gtéwny
é 10.RJ45 - Ethernet
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7. Poradnik - szybki start

7.1. BEZPIECZENSTWO

Zawsze dbaj o bezpieczenstwo osobiste uzytkownikéw i innych oséb podczas
obstugi ramienia robota lub uruchamiania celi robota!

e W wersji podstawowej robot nie posiada elementéw zwigzanych z
bezpieczenstwem stanowiska zrobotyzowanego. W zaleznosci od aplikacji moze by¢
konieczne ich dodanie. Podstawowa wersja robota wyposazona jest w przycisk
awaryjny.

e Oznaczenie CE: Ramie robota podczas pracy w zastosowaniach produkcyjnych musi
podlegac ocenie ryzyka i musi by¢ zgodne z obowigzujacymi przepisami
bezpieczenstwa, aby zapewnic¢ bezpieczenstwo osobiste. W zaleznosci od wyniku oceny
nalezy zintegrowac dalsze elementy bezpieczenstwa. Sg to zwykle przekazniki
bezpieczenstwa i wytaczniki drzwiowe. Odpowiedzialny jest inzynier rozruchu systemu.
Aplikacje edukacyjne nie wymagaja dodatkowych elementéw bezpieczenstwa.

e Sterownik robota zawiera zasilacz 24 V, ktéry sam wymaga napiecia sieciowego
(100/240 V). Sprawdz etykiete na zasilaczu. Tylko wykwalifikowany personel moze
podtaczy¢ zasilacz do sieci i uruchomic go.

e Prace przy elektronice robota powinny by¢ wykonywane wytacznie przez
wykwalifikowany personel. Sprawdz aktualne wytyczne dotyczace wytadowan
elektrostatycznych (ESD).

e Zawsze odigczaj robota od zasilania (100/240 V) podczas pracy w podstawie robota
(sterowniku) lub jakiejkolwiek elektronice podtgczonej do kontrolera robota.

¢ NIE podtgczac na gorgco! Moze to spowodowac trwate uszkodzenie modutdéw silnika.
Nie nalezy instalowac¢ ani usuwac zadnych modutéw ani ztgczy
wtykowych/odtgczajacych (np. przycisku zatrzymania awaryjnego, modutéw DIO, ztaczy
silnika) przy wigczonym zasilaniu.

e Ramie robota musi by¢ ustawione na stabilnej powierzchni i przykrecone lub
zabezpieczone w inny sposéb.

e Uzywaj i przechowuj robota wytgcznie w suchym i czystym $rodowisku.

e Uzywaj systemu wytacznie w temperaturze pokojowej (15° do 32°C) - zalecane.

7.2. WYPAKOWANIE GOTOWEGO ROBOTA ASTORINO

Po wyciagnieciu z pudetka umies¢ robota na twardej powierzchni. Przymocuj robota do
podtoza.
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7.3. POLACZENIA

e Postepuj zgodnie z instrukcjami bezpieczenstwa, rozdziat 1.

e Zamontuj robota na odpowiedniej podstawie, stole, metalowej ptycie. Robot bez
chwytaka lub innego dodatkowego wyposazenia bedzie samodzielnie wykonywat
podstawowe operacje, takie jak zerowanie i uczenie ruchéw w bliskiej odlegtosci od

podstawy robota. Ze wzgleddéw bezpieczenstwa zaleca sie przykrecenie podstawy
robota przed jego wtgczeniem.

e Przykre¢ ztacze zasilania oraz ESTOP do robota.

e Wiacz zasilanie.

=

e Podtacz kabel USB do portu USB w podstawie robota, a nastepnie podtacz kabel do
komputera i poczekaj az system Windows zainstaluje sterowniki.

10
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7.4. PRACA NA KOMPUTERZE PC
e Robot powinien pokazac sie jako port COMx.

74 Device Manager
File Action View Help

= = EB=

a8 CA
- 499 Batteries
> 18 Computer
b~y Disk drives
Display adapters

rface Devices
AP controllers

B PortabM® Devices
4T Ports (COM & LPT)

- System devices
>~ § Universal Serial Bus controllers

pointing devices

"3 Communications Port (COML)

YZ' ECP Printer Port (LPT1)
Y3 USB Serial Port (COME) .
Processors

> %/ Sound, video and game controllers

P

e Zainstaluj software Astorino-RobotController

5 RobotCentroller - x

Welcome to the RobotController Setup Wizard =l

The installer wil guide you through the steps required to install RobotController on your computer.

WARNING: This computer program is protected by copyright law and intemational treaties
Unauthorized duplication or distribution of this program, or any portion of it, may resutt in severs civil
or criminal penalties, and wil be prosecuted to the maximum extert possibie under the law

< Back Next > Cancel

1% RobotController - x

Select Installation Folder =l

The installer will install RobotController to the following folder,

To install in this folder. click "Next". To install to a different folder, enter it below or click "Browse".

Folder
C:\Program Files (<86)vAstorinohAobotControllers, Tore
Disk Cost...
Install RobotCartroller for yourself, or for anyone wha uses this computer.
(O Everyone
(@) Just me
< Back Next > Cancel

5 RobotController

Confirm Installation

Click "Next" to start the installation

The installer is ready to install RobotController on your computer.

< Back

Next > Cancel

e Otworz program astorino

11
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2 astoring . %
Status
[ EMERGENCY STOP [ Moter [ Ready [ Error Connected
[ Cycle [1 Hold ] Home
Motors Control g
E
=l
”””” o]
(9}
MOTOR MOTOR HoLD 7
ON OFF =i
u.
Reset =
3
&
7
Home £
. =
Connection 2
E
=1
Zeroing f
o
Port COM: Connection Type: 3
Robot Type 2
® uss 3
O Ethernet astorino W& Kawasaki ?
v
IP Ad v
ress. A
192 168 = = Connect .
. . -
g
Language =

e Port COM, do ktorego podtgczony jest robot, powinien sam sie pojawi¢ na liscie

rozwijanej.
B\ Astorino - Robot Controller - X
Status
[] EMERGENCY STOP [ Motors OFF [ Ready [ Eror [ Connected
O cycle [ Hold [ Home
Motors Control g
2
E
- S
&
MOTOR MOTOR B
HOLD 2
ON OFF £y
Reset =
3
@
g
Home =
ol
Connection 3
o
3
a Connection Type: Zeroing = |
0
® uss W
w0
Port COM O Ethernet Robot Type (5]
-
o
3
s
IP Adress:
192 168 1 177 Tanmes:
Language

e Jezeli zaznaczone jest okienko btedu (Error), wcisnij reset
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2\ Astoring - Robot Controller - x
Status
L EMERGENCY STOP MotorsON [ Ready Error Connected
O cycle [ Hold [ Home
Motors Control g
5
@
MOTOR MOTOR El
HOLD g
ON OFF El
- H
3
a
g
H g
3
Connection El
3
=% ConnectionType i el
£d
® use ]
o
PortCOM: [COME > O Ethemet Robot Type (2]
z
MNoo= g
1P Adress:
29 258 ] 71 DISCONNECT
Language

e Wigcz silniki, ponownie kliknij RESET. Powinien sie zaznaczy¢

v

2t Astorine - Robot Contraller -
£ MotorsON &2 Ready [ Eror
O cycle [] Held ] Home
REPEAT
MOTOR MOTOR
HOWD
oN OFF
Home
Y Connection Type: e
Port COM: [COMS B Ro
1P Adress
= = DISCONNECT

e R ) e R M e

status Ready.

¢ Kliknij migajacy przycisk zerowania. Rozpocznie sie procedura zerowania.

Upewnij sie, ze robot w nic nie uderzy!

€L Astorino - Robot Controller

Status
[ EMERGENCY STOP

Moters

MOTOR
ON

Connection

=¥

1P Adress:

Port COM: [COM& ~

Motors ON Ready [ Error
O Cyele [ Hold [ Home
Control
REPEAT
MOTOR
HOLD
OFF
Reset
Home
Connection Type P
® use
O Ethernet Robot Type
MNooz
77 DISCONNECT
Language

Connected

000y | 5 5AG | swieiBod | [ooLfawo | swiod | 90T josuon

| & asto

Status

[ EMERGENCY STOP Motors ON Ready [ Error Comnected
[ Cyele [ Hold [ Home
Motors Control 5
REPEAT =
[}
8
MOTOI Bl
ON Robot is now completing the [roH El
watch it carefully and CANCEL if anyzhing iswrong g
Reset I
3
’
s
Home 2
2
Connection 2
E
=" zering
7
= n
PortCOM: [coMs o O Ethernet Robot Type 54
z
MNooz 2
P Adress
92| | [268 2 277 DISCONNECT
Language

13
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e Po zakonczeniu zerowania robot stanie w pozycji 0 stopni na kazdej osi. Teraz jest
gotowy do programowania.

14
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8. Uktad wspotrzednych

UKLAD WSPOLRZEDNYCH - BASE

8.1.

RN ) X . >
)\
LNl () ma——

UKLAD WSPOLRZEDNYCH - JOINT

8.2.

15
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9. Astorino RobotController software

9.1. PODSTAWOWE INFORMACIE

Wszystkie dane sg przechowywane na karcie SD wewnatrz podstawy robota.

é Wytaczenie zasilania nie spowoduje usuniecia punktow i innych danych.

9.2. GRUPA STATUS
6 3
/S:a:us 5 4 / 1
] EMERGENCY S5TOP Motors ON [] Ready Error Cennected

O Cycle [ Hold ] Home

1. Potgqczony — zaznaczony, gdy robot jest potqczony z ASTORINO RobotController,
2. Hold - zaznaczone, gdy robot jest zatrzymany,

3. Error - zaznaczone, gdy wystapit btad,

4. Ready - zaznaczony przy wytgczonym Stopie Awaryjnym, braku btedu oraz
witgczonych napedach,

5. Motors - zaznaczony, gdy napedy sq witaczone,

6. Emergency Stop - sprawdzane, gdy ZATRZYMANIE AWARYJINE jest wiaczone,

7. Cycle - zaznaczony przy witaczonym cyklu pracy,

8. Home - zaznaczone, gdy robot jest w pozycji ,HOME".

8

9.3. KARTA CONTROL

. Karta Motor ON/OFF

. Karta Control

. Karta Robot Type

. Karta Connection

. Karta wyboru jezyka - w
opracowaniu

Status
EMERGENCY STOP Motor Ready Error Connected
y
O cycle [ Hold [ Home i

auapPpwWNE=

,_.
E/
=
o
sl
n
3
Fel
m
g
5
001 | jouoy

MOTOR
ON OFF

e

sssss

;x

z
O
m
z
3
&
=]
§.
3
-
L]
=
H
3

nogy bﬁﬂg{smmﬁmdIamd_c,‘swmmlpuﬂamuH sqU104
(03]
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9.4. MOTOR ON/OFF

Motors

MOTOR MOTOR
ON OFF

Kliknij MOTOR ON, aby wtaczy¢ sterowniki krokowe - jest to dozwolone tylko wtedy, gdy
wskaznik ERROR jest WYLACZONY.

|a &
Status Status
[ EMERGENCY STOP Mators ON [ Ready Error Connected [ EMERGENCY STOP Motors ON Ready O Eror Connected
[ cycle [ Held [ Home O cycle O Held [ Home
Motors Control 2 Motors Control g
rors ; g L
< &l
REPEAT = REPEAT =
Q o
g &
MOTOR MOTOR coin 5 MOTOR MOTOR wolD 3
ON 5 ON ‘ 3
Wamning! x 4 Warning! * s
I z
Zeroing not done! Turning off motors will make the rabot to = R“'é“‘(‘"" mave to power off save postion and turn off the a2
| collapse. Do you want to tum off a power? 5 metors: o
5
B s
| B
? = =] :
= T r 3
T r 3 i El
® uss ¥ ® use =
@ S &
t - Ethernet Robot Type
Por COM: [COMS ~ O Ethemet Robot Type E Fort COM: |COME O Etheme obot Typ
X E’:E 1
T £ MNooz g
MNooz 2
IP Adress:
IP Adress: =
192] [af 1| [
192) [68 [2] [ DISCONNECT DISCONNECT
Language
Language
I

Kliknij MOTOR OFF, aby wytaczy¢ sterowniki krokowe. W przypadku braku
wczeéniejszego zerowania osi, nalezy uwazaé, gdyz robot moze upasé. Gdy zerowanie
zostato wykonane, robot wykona ruch po pozycji bezpiecznego wytaczenia, a nastepnie

wytgczy napedy.

17
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1. Repeat/Teach - kliknij, aby zmieni¢ tryb z
Repeat na tryb Teach i na odwrét. Ten klawisz
Swieci na zielono, gdy robot jest w trybie
Repeat, a swieci na niebiesko, gdy robot jest w

trybie Teach.
Hold - kliknij, aby zatrzymac robota.
Reset - kliknij, aby zresetowac¢ btad.

Home - kliknij, aby robot wykonat ruch do
pozycji domowej.

5. Zeroing - kliknij, aby wyzerowac osie robota.

9.5. ZAKLADKA CONTROL
REPEAT
HOLD
2.
Reset 3.
4.
Home
Zeroing
9.6. ZAKLADKA CONNECTION
Connection

=

Connection Type:

® USE
Port COM: |COME w () Ethernet
IP Adress:
92| 68| |1 | |17 DISCONNECT
Ex asterine - X
Status
[ EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected
O Cycle [ Hold Home
Jogging Current Fosition g
Mode: | BASE ~ Speed: |2 - Tool: |1 ~| @ OAT O RPY @ g
Position 0 y . 5
% v z mm] fmm] fmm] o
[ o0 [ 3s06ae] [ asuoe7]
A+ A+ A+ ol Al T S
E
[ sowod [ gocos] [ Bageg] |E
el T2 T30 z
L E]
v v v [ owed | [ oo | [ seeed |2
g
e[ 5[] Tl é
Qrientation | uuuuu ‘ ‘ uuuuu ‘ ‘ uuuuuu ‘ B
RX RY RZ z
&
7 [mmj°] Convey Conveyor 2 o
As As Ar | [ oo | q | J |3
F}
STEP -TEACH i
STEP DISTANCE c
v V- v (]
=
STEP SPEED: 3omm/s j
-8
1T7-10G Execute Motion Command Teach Point —
Comman d [LMOVE ~ O JOINT @ Cartesian ﬂ
At v Execute -
Jump Height Point:|Pe  ~| | Teach

Port COM - wyswietla porty COM,
do ktdrych jest podpiety robot.
Connection Type — wybor
potgczenia USB/Ethernet.
CONNECT/DISCONNECT - kliknij,
aby podfaczyc¢ sie do robota.

IP Address - podaj adres IP
robota.

Karta Jogging

Karta Current Position
Karta Teach Point
Karta Execute Motion
Karta STEP-TEACH
Karta JT7-J0G

OO, WNE

18
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9.8. KARTA JOGGING

Tryb:

eaaine e Uktad wspéitrzednych BASE
N:H el o e Ukfad wspétrzednych TOOL
z e Tryb JOINT (ztaczowy)
. e CONV - synchronizacja z
N taémociagiem
Predkos¢:

e Tryb kartezjanski:
o 1 - ruch o okreslong
odlegtosc¢

o 2-5mm/s
Ij‘jng:iengBASE ~ © 3 - 10 mm/s
- o 4 -30mm/s
X o 5-60mm/s
R | « JOINT:
: ’ o 1 - ruch o okreélong
odlegtosc
o 2-2°s
o 3-4°/s
o 4-8¢9s
o 5-12¢°/s
JI\::::WEBASE ™ Speed: |2 ~ :;:::TQJO\NT ~ Speed: |2 v PrZyCiSki “A+” oraz “v_
bosion botion " poruszajg robotem w
% Y z ks T2 i trybie Teach:
A - As A e A e Kartezjanski BASE:
X,Y,Z,RX,RY,RZ
o - - - o - e Kartezjanski Tool:
X,Y,Z,rX,ry,rz
Orfentation o e JOINT JT1..6
A+ A+ A A+ A+ A+
¥ ¥ ¥ A4 v- v
9.9. KARTA CURRENT POSITION

Current PDSI'.I%// 1
Took [1 | ® 0AT O RPY ® @

X [mm]

Tool - wybierz uktad TOOL:

Y[:N Z [mm]

[ e

Wtaczenie Wizualizacji 3D

| 389!9"0‘ N?Sz“s

0[] Al T[]
[ el [ oomsd [ ouend Zataczony trub DryRun
T2 T2 T3 Obecna pozycja ramienia
[ omof] [ owe] [ so0ey
e ITs [ e ] Przetaczanie pomiedzy
[ mad [ 6] [ 2 wyswietlanymi katami Eulera
IT7 [mm/°] Conveyor 1. Conveyor 2:

‘ D,UUU|

9 | ]

19
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9.10. KARTA STEP-TEACH

STEP -TEACH STEP DISTANCE - wartos¢ mm/° do

STEP DISTANCE: ruchu

o STEP SPEED - predko$¢ w % lub
STEP SPEED: 3d=gfs mm/s

9.11. KARTA TEACH POINT

EachFoint Wybierz JOINT lub Cartesian.
O JOINT @ Cartesian Wybierz z listy punkt, aby nauczyc.
Point:[Pa | [ Teach Kliknij Naucz, aby zapisa¢ punkt w

pamieci robota.

9.12. KARTA EXECUTE MOTION COMMAND

Polecenie :
e LMOVE,
e JMOVE,
Execute Motion Command Teach Point . JUMP
Command: |LMOVE QO JOINT @ Cartesian .
‘ Beete | — Execute — uruchom polecenie ruchu do
e =T punktu wybranego na karcie Teach
Point.
P — Jump Height - ustaw odlegtos¢ ,,a” we
A At - wzorcu ruchu JUMP.
STEP - TEACH
STEP DISTANCE:
v v
.a" distance in
STEP tool z
Execute Motion Command Teach Point
Comman d O Jois
v- LMOVE Execute

Jurrip High | IMOVE Point: Po
JUMP
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9.13.

OKNO POINTS

) Joint @ Cartesian

501 [ anuey

[ noaw [ s =45 [sweiboid [1oor/awen|  swiog

2\, Asterino - Robot Controller -
Status
[] EMERGENCY STOP Motors ON Ready [ Error Connected
[ Cycle [ Hold [ Home
Mum  Name  X[mm] ¥[mm] Rx[?] Ry [%] Rz [ 177 ~
3 _ Po 3,50 714,14 0,00 0,00 0,00
1 P 0,00 0,00 0,00
P2 0,00 0,00 0,00
3 Py 0,00 0,00 0,00
4 Py 0,00 0,00 0,00
5 Ps 0,00 0,00 0,00
5 Fg 0,00 0,00 0,00
7 Fr 0,00 0,00 0,00
] PE 0,00 0,00 0,00
9 Pg 0,00 0,00 0,00
0 Pac 0,00 0,00 0,00
Paz 0,00 0,00 0,00
Paz 0,00 0,00 0,00
a3 Pag 0,00 0,00 0,00
14 Pag 0,00 0,00 0,00
a5 Pig 0,00 0,00 0,00
16 Pa5 0,00 0,00 0,00
a7 Pay 0,00 0,00 0,00
28 pag 0,00 0,00 0,00 R

LOAD SAVE DELETE
9.14. KARTA HOME/TOOL TAB

€1 Astorino - Robot Controller

Status

[J EMERGENCY STOP

Home

] Manual

ITa

IT2

T3

ITs:

ITs.

ITe

Ty

Power off postion

IT1:

1Tz

Motors ON

O Cycle

90,00

0,00

90,00

Set Home

T3

Ty

ITs:

Ready
[ Held

T

Teol |1

Tool X [mm]:

Tool Y [mm]:

Tool Z [mm]:

Tool Rx [%]:

Tool Ry [°]:

Tool Rz [%]:

ITé:

[ Error
[] Home

l nogy l Jag sAg lSUJEJEUJd| |oo)feway  SWIOd

Load Toal

=]

- Save

| 0.000 H -go.00 || 160.00 H 0.000 || -90.00 H 0.000 || 0.000 |

Current

Default

Connected

00r | |esuo

To okno pokazuje wszystkie punkty
zapisane w uktadzie sterowania
robota.

Mozna wybra¢ pomiedzy punktami
kartezjanskimi lub ztgczowymi

Rozwijana lista pozwala wybrac
kierunek, z ktdrego chcemy wczytac
dane punktu. Mozna wybra¢ komputer
lub kontroler.

LOAD przycisk taduje dane do
programu ASTORINO Robot Controller
z pamieci robota lub pliki *.loc.

SAVE przycisk zapisuje dane do
pamieci robota lub do pliku *.loc w
komputerze PC

DELETE przycisk usuwa wybrany
punkt z ASTORINO RobotController
oraz z pamieci Robota.

Set Home zapisuje obecng pozycje
robota do pozycji HOME.

Kliknij pole wyboru Manual, aby recznie
wprowadzi¢ dane pozycji HOME.
Nastepnie kliknij Set Home, aby zapisac
te dane w pamieci robota.

Tool lista pozwala wybrac jedno z
trzech danych TOOL. Wpisz recznie dane
narzedzia.

Load Tool zapisuje dane uktadu TOOL
do pamieci robota.

Pole Power off position zawiera
informacje o bezpiecznej pozycji
wytgczenia.

Save zapisuje recznie wpisang pozycje
Current zapisuje obecng pozycje -

W opracowaniu

Default zapisuje domysing pozycje -
W opracowaniu
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9.15.

KARTA PROGRAM

E\b astorine
Status
[J EMERGENCY STOP Mator
6 [ Cycle

Progra 518 16
POEB «p@aq mw

1| .PROGREM TEMF
2 HOME
3| .END
4

12 111519 9

Program Control: > II cj M - -

Ready [ Error
[ Hold [ Home
2 38107 17 2021
AT
1
13 14

Check Mode: }I Speed: 2 -

Connected

5or [ jeu0)

[ anoaw [ 5 st sweibosy @2eds Bunpo [loeLeuion [ swuted |

To okno umozliwia
zaprogramowanie robota

W uproszczonej wersji jezyka
Kawasaki AS Language.

1. Okno programu

2. Lista wyboru programu
3. Wgraj program do pamieci
robota

4. Utworz nowy program

5. Zapisuje wybrany program
do pliku *.pg na PC

6. taduje program z
komputera

7. Usuwa wybrany program
z pamieci robota

8. Pobiera wybrany program
z pamieci robota

9. Wspdiczynnik predkosci
cyklu -1..100%

10. Ustawia wybrany program
jako program startowy*

11. HOLD - wstrzymaj
program

12. Rozpocznij cykl

13. Tryb sprawdzania -
nastepny krok w trybie
uczenia lub powtarzania

14. Predkos¢ trybu uczenia
15. Zataczenie trybu
zapetlania programu

16. Cofnij/Powtorz, a takze
zmien rozmiar tekstu

17. Zmiana trybu
Teach/Repeat

18. Wydrukuj kod programu
19. Krok ciagty lub
przerywany

20. Wtaczenie okna
wizualizacji 3D

21. Zataczenie trybu DryRun
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&\ Astorino - Robot Controller — hd *Start up program zostanie
wczytany do pamieci RAM po
Stetus wiaczeniu zasilania.
[J EMERGENCY STOP [] Motors OFF [ Ready ] Error Connected
[ Cycle ] Hald [] Home
Program gﬁ
BEES &> aa qhl A EHE T r— ik
1| .PROGRAM hello =i =]
2 LMOVE Pl e 2
2 ILMOVE P2 -
4 X =0 -
5 IF ¥ = 0 THEN g
[ HOME %
7 END —
2 | .END T
9 3
£
2
E
£
tn
@
H
Program Coentrol: ® @ — s'fv . Check Mode: "l Speed: 2 -
9.16. KARTA WORKING SPACE
& Karta WorkingSpace
ks pozwala stworzy¢
[J EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected dozwolona przeStI’ZGﬁ
[ Cycle [ Hold [] Home

| Point X[mm]  Y[mm]  Z[mm]
» Point Pa(x,y,z) -1000 -1000 -1000
| Point P2(x,y,z) | 1000 | 2000 1000
Default e SAVE
Current

o0r | lenued

[ 3noaw [ s shs [sweibaiq | asedg Buppog 100L/wioH [ sauied |

roboczg robota, ktérej nie
bedzie mogt przekroczyc.

Default - ustawia
domysling przestrzen
roboczg - uwaga, przycisk
nie zapisuje strefy, nalezy
ja wgrac poprzez przycisk
SAVE

Get Current -
przechwytuje obecng
pozycje robota i zapisuje
ja W zaznaczonym wierszu
tabeli pozyciji.

SAVE - zapisuje dane
strefy do pamieci robota

Dane strefy mozna takze
wpisac recznie
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9.17. KARTA SYSTEM SETTINGS
S\ astoring - X
Status
[] EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected
O cycle [ Hold [ Home
System Data s
(8] Dedicsted IO Conveyor Etheme/* || |3
SAVE/LOAD all dats from robat's memory =
1 [ Enable 10 Module 4 .
LOAD SAVE INPUTS OUTPUTS 2
INPUT 1 QUTPUT 1 |
INPUT 2 OUTPUT 2 g
INPUT 3 OUTPUT 3 a@
Remove all user's data from robot's memory INPUT & OUTPUT &4 E
N 3
INPUT 5 OUTPUT 5 S
INPUT 6 OUTPUT & g
Calibration INPUT 7 OUTPUT 7 E
Move IT ta o deg pasiton then pressCalib 2 INPUT 8 QUTPUT 8 5
INTERNAL ]
ks - calie 10203040550 603 =1
;O 80 s0w0ude:] é
Ha | Hz /] Hs ] Ha - Hs [ HE /] Hy 13 [ 26 [as [7 26 [ 5 3
¥
> ~ "
> 2
> 3 Bl
> z
> 2
3 =
5 -
>
v
ls] Dedicated IO Conveyor Etherne * | *
[ Enable 10 Module
INPUTS QUTPUTS
INPUT 2
INPUT = QUTPUT 2
INPUT 3 QUTPUT 3
INPUT & QUTPUT &
INPUT 5 QUTPUT 5
INPUT & QUTPUT &
INPUT 7 QUTPUT 7
INPUT 8 QUTPUT 8
INTERMNAL

10 =20:0 050 0O
;O 80 s 0w O
13 [ aa (Jas a6 [

1. System data -
zapisuje/wczytuje dane
systemowe, takie jak
ZEROING, TOOL z/do
pamieci robota lub do
pliku na dysku.

2. Karta Calibration -
kalibracja ramienia -
wymagane tylko w
przypadku utraty danych
z karty SD lub
rozmontowania robota.

3. Okno terminala.

4. Konfiguracje oraz okno
I/O (wejs¢/wyjsc).

5. Sygnaty wewnetrzne.

Enable IO Module - pozwala
na wiaczenie opcji modutu IO.
Wiaczenie tego bez podtaczania
modutu IO do podstawy robota
spowoduje bfad.

To okno pozwala zobaczyc stan
WEJSC i wymusi¢
WLAS:,ZANIE/WYLACZANIE
WYISC, klikajac okreslone pola
wyboru,

Internal signals — sprawdz lub
wymus stan sygnatow
wewnetrznych
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10 Dedicated IO Conveyor Ethernet|*|* Dedykowane I/0:
Dedicated Inputs - Dedykowane wejscia - opcja
Motor ON Motor - Dedykowane WijCia mogq
OFF zostac zadeklarowane ze
Cycle Start Zeroing
. | standardowym modutem I/0.
eset nterupt
EXT_IT
Cycle Stop
Dedicated Outputs
Cycle Error
Repeat Haold
Teach Haome
Motor ON Zeroed
ESTOP
Ready =ET
10 Dedicated IO Conveyor Etherne * | * Conveyor settings:
Conva
Wybierz kierunek i rozdzielczos¢
Resolution {mm/bit) y o
przenosnika podtaczonego do
Conv Moving Direction robota -
0: Angle, 1: X+, 22 0-3¥+ & Y- 57+ 6. 7) W opracowan iu
SAVE {I:I:I&
Dedicated IO Conwveyor Ethernet  Visia| * | * Ethernet Settings:

Ethernet Settings
IP Adress:
I=Ho)

Subnet Adress:

=R=No)

Gateway Adress:

[oz]  [ee]  [].

DS Adress:

e s [o]

I

(][] [e]

Karta pozwala na zmiane ustawien
komunikacji Ethernet.

Przycisk SAVE zapisuje zmiany w
pamieci kontrolera. Po zapisie
wymagany jest restart robota.

Save
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Ethernet Vision  ROS Firmware | 4

USB Teensy T4 1 - ~

0 %

Update Firmware

(3

Karta Firmware:

Pozwala na aktualizacje firmware robota.
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10. Aktualizacja Firmware

Aby zaktualizowa¢ firmware robota ASTORINO, nalezy wtgaczy¢ program ASTORINO
RobotController.

Upewnij sie, ze program nie jest potaczony z robotem. Napedy muszg by¢ wytaczone.

2\ Astorino - Robot Controller - b4
Status
[ EMERGENCY STOP [ Motors OFF [ Ready [ Error [] Connected
O Cycle [ Hold [ Home
Motors Control

o0 | joruosy

MOTOR MOTOR E]
HOLD

ON OFF ﬂ

Reset T

3

o

|

g

Home 2

E

Connection 2
-_ 3
C\ Connection Type: Zeroing a
7

@ use W

in

) Ethernet Robot Type ad

ASTORINO 2

IP Adress:

B = o 77 CONNECT

Langusge

Przejdz do karty Sys. Settings - Firmware

2\ astorino - X
Status
[ EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected
O cycle [ Hold [ Home

System Data
Conveyor Ethernet Firmware A
SAVE/LOAD all data from robot's memaory

LOAD SAVE
USBTeensy To_a- v

Remove all user's data from robot's memory

INIT Update Firmware

Calibration
Move IT 0 0 deg positon then press Calib

T Calib

{ moqvl 185 545 sw!JEonI!aJvﬁumaw “oo;/a\.uaH s3U10d 90r | [enues
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Kliknij przycisk Update Firmware:

2\ Astorino - Robot Contraller - x
Status
[] EMERGENCY STOP [] Motors OFF [ Ready [ Errer [ Connected
[ cyele [ Hold [ Home

o

3

System Data Ethernet Vision  ROS Firmware |4 |* g
Direction: @ PC (O ROBOT E

&

LOAD SAVE USE Teensy Ta_a-
g
All Data Z
0%

Direction: O PC O ROBOT =

3

3

2

SAVE LOAD Update Firmuare g‘
E

E

Calibration =
alibrat g

Move IT to o deg positon then press Calib

H

T2 v Calib ©n

&
Z]

H1 [/ Hz [ H3 &1 Hg (] Hs 71 H6 & Hy H

Pojawi sie okno wyboru pliku. Wybierz plik *.hex zawierajacy nowy firmware.

B\ Otwieranie s
€« © 4 s Tenkomputer > Pulpit » firmware MR O Praeszukajs firmware
Organizuj v Nowy folder = M @

Nazwa Data modyfikadji Typ Rozmiar
s Szybki dostep .
[Sf AsT 5221 2021-12-2010:36 Plik HEX 1460K8
I Pulpit
Pozycjoner v2.0 #
Pozycjonery  #
& Pobrane »
Dokumenty ~ #
& Obrazy »
= Dysk Usytkownika
robot
small
sic
@ OneDrive
[ Ten komputer
P siec
Nazwa pliku: [ AST 5221 | [Fimware Files v

Potwierdz wgranie pliku do pamieci robota.

a |
L] EMERGENCY STOF [ MotersOFF [ Resdy O Ervoe [ Comnecies
O cyete [ Hold [ Home
rection: @ PC () ROBOT 'E |
8
LOAD savE S8 Teansy Ta_s - | J
o 0%
Direction: O PC O ROBOT — |
— — E
=0
Firmuware Update [ T — 3
g||
Ready ta upload Firmware: E
bratig AN CollsersiMarekmDeskon Simuwsse AST 5221 nex Continue? :
Move Jf ':‘n
T Ay H
j
™ 3 2
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Proces aktualizacji firmware zostanie wykonany. Po aktualizacji zrestartuj robota oraz
ASTORINO - Robot Controller.

©\ Astorino - Robot Controller - X
Status
[ EMERGENCY STOP [ Motors OFF [ Ready [ Emor [ connectea
O cycle O Hold O Home
g
System Data Ethemet Vision ROs  Fimware [+ |v] |Z
Direction: @ PC O ROBOT E
o
oo e
g
Al Data 2
32%
Direction: O PC O ROBOT =
E
3
2
SAVE LOAD Updat Firmware 5‘
Calibration

WMove IT to o deg positon then press Calib

T - Calib

1009y | jag sk swel

Ha 7] Ha [ H3 7] Ha [ Hs 7] He [ Hy

Jezeli proces aktualizacji firmware napotkat btad, nalezy zrestartowac¢ komputer lub przed
wgraniem programu wcisng¢ przycisk na ptycie gtéwnej

11. Okno wizualizacji 3D

2 Visualization a X

) AStorino W4 Kawasaki

-
39575 |

Pokazuje lub ukrywa dozwolong przestrzen
pracy ramienia (WorkingSpace)

s
2
e
e

S /’g’:t'
e




astorino m<E Kawasaki

Revolution in

Robotics robotics education

12. AS Language

Robota mozna zaprogramowac za pomocg podstawowej wersji jezyka AS.

Nazwy zmiennych nie moga zawierac polskich znakow!

Aktualna lista obstugiwanych funkcji (x,y,z - nazwy i wartosci uzytkownika, p - nazwa

punktu):
Nazwa Opis
TOOL x wybdr jednego z uktadéw TOOL, x = 1,2,3
SPEED x predkos$¢ robota w %
SPEED x predkos¢ robota w mm/s (maks 250 mmy/s)
MM/S
ACCEL x przyspieszenia robota w %
DECEL x hamowanie robota w %
SIGNAL x zatacza sygnat x (1-8 lub wew. 2001-2016)
SIGNAL —x wytacza sygnat x(1-8 lub wew. 2001-2016)
JMOVE p ruch robota po pozycji p (joint), gdzie p jest punktem ztgczowym
lub kartezjanskim
LMOVE p ruch liniowy po punktu p, gdzie x jest punktem ztgqczowym lub
kartezjanskim
JUMP p,x tryb ruchy typu JUMP do pozycji p, gdzie x jest punktem ztgczowym
lub kartezjanskim, x — wysokos$¢ skoku
DRAW x,y,z ruch liniowy wgledem x,y,z zgodnie z uktadem BASE
TDRAW Xx,y,z | ruch liniowy wgledem X,y,z zgodnie z uktadem TOOL
TWAIT x wstrzymuje program na x sekund
SWAIT x wstrzymuje prace programu do momentu stanu wysokiego sygnatu
x (1-8 lub 2001-2016)
SWAIT -x wstrzymuje prace programu do momentu stanu niskiego sygnatu x
(1-8 lub 2001-2016)
LAPPRO p,x porusza sie w kierunku Z narzedzia na okreslong odlegtos¢ - x od
punktu p liniowo
LDEPART x przesuwa robota do pozycji w okreslonej odlegtosci - x od aktualnej
pozycji wzdtuz osi Z narzedzia
JAPPRO p,x porusza sie w kierunku Z narzedzia na okreslong odlegtos¢ - x od
punktu p jointowo
C1MOVE p okresla punkt posredni interpolacji kotowej
C2MOVE p porusza robota do punkty p w interpolacji kotowej przechodzac
przez punkt okreslony w poleceniu CIMOVE p; przed poleceniem
C2MOVE konieczne jest uzycie polecenia C1MOVE
HOME porusza robota do pozycji HOME
HERE p zapis aktualnej pozycji robota do punktu x
(SIG(x)) sprawdza stan sygnatu x - zwraca TRUE lub FALSE
Przyktad: IF ((SIG(2001)) == TRUE THEN
POINT p tworzy zmienng punktu x
SHIFT(p BY tworzy nowy punkt na podstawie przesunie¢ punktu p
X,Y,Z) Przyktad: POINT TST = SHIFT(P1 BY 10,0,0)

- Wyrazenia warunkowe:

o

IF .... THEN ... ELSE ... END
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o IF ... THEN ... END

o FOR ... TO .. END
o DO....UNTIL
o WHILE .... END

W opracowaniu:

- Wiecej funkdiji,
- Zmienne tablicowe.
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13. Programowanie

13.1. TWORZENIE NOWEGO PROGRAMU

Przejdz do zaktadki Program i kliknij NEW:

Program

BEEH® &«
1 .PROGREM hell
2 ILMOVE £l
3 ILMOVE P2
4 X =0

2 IF ¥ =0 1

Pojawi sie nowe okno, wpisz nazwe programu i kliknij OK:

‘tE 5t2| |

r
Cancel -4 o] 4

Nowy szablon programu zostanie utworzony w oknie programu:

Program

Napisz swéj program:

I -
BEEE &« aaq e e A EE @ =L

‘5 |- PROGRAM test2 B Program

3 | .END BEEE aaaq e LY -5
A - 1| .PROGRAM test2

2 SPEED &0
3 SPEED 100 MM/S
4 i=0
5 n=5
6 FOR i =0 TO n
POINT tst = SHIFT(FL1 BY 10+%i,0,0)
]

L} LMOVE tst
10 TWAIT 1

1 END

12 | _.END

Program Centrol: ® @ = s'_:v - Check Mede: ’I Speed: 2 -
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Przycisk Upload zacznie miga¢ - kliknij go, aby wgra¢ program do pamieci robota:
Program

BEEHS @ aa q st &S =\

.PROGRBM test?2 =
SPEED &0 =
SPEED 100 MM/S e
i =10
n =255
FOR i = 0 TO n

POINT tst = SHIFT (Pl BY 10%i,0,0) N
LAPPRO t=t, 50
LMOVE tst
THWAIT -

Lo N T S [ ) Y S R T T B

=

Kliknij Cycle Start:

Pragram Control: 19 @ = t:' - Check Mode: ’I Speed: 2 -
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14. DANE uktadu TOOL

Okresl wymiary narzedzia w uktadzie wspédtrzednych robota BASE.

Ten prosty przyktad pokaze, jak zbiera¢ dane uktadu TOOL.

127.45mm

13.11mm

Zapisz wymiary narzedzia z danych CAD
lub wykonaj pomiary.

W tym przykiadzie wpisz wymienione
ponizej dane:
e X[mm]-0.0

e Y[mm]-13.11
e Z[mm] - 127.45
e Rx: 22.0
e Ry:0.0
e Rz:0.0

gdzie:

e Rx to obrot wzdtuz osi X
e Ry to obrot wzdtuz osi Y
e Rz to obrét wzdtuz osi Z
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15. 10 - 3.3V

Robot wyposazony jest w 8 wejs¢ oraz 8 wyjs¢ 3.3V

Wyjscie
. Wejscie
3.3V
GND
[
/A
l’ e
F_
N
R
— [
1 1 (2|
2 2 |Ea{=
3 3 | E|m
4 4 || mg
J=dii]
5 5 | 0|
6 6 ||
7 7 ||
8 8 || m
Uktad standardowo pracuje w uktadzie PNP (Source)
3.3V 3.3V 3.3V
2 3
Ti VDDM VGG TJ VODM  VCCT jT—T
0[0 volo [&
i vop) 28
o[z 1012) ;:
2| gezET 5 2 RESET = !
B mr 's_"; 2w |
il 0sCIlo o ' il 0sClo 0 1 :
1 A2 1o o i |
33 GND f 33 GND : :
SX16@3 5x1543 i GND GND GND |
END ERD LSeurcing current)

Mozna zmieni¢ funkcjonalno$é¢ na NPN poprzez odpowiednie komendy w Terminalu:

e Z_OUTSOURCE 1 - zatacza tryb Souring current
e Z OUTSOURCE 0 - zatacza tryb Sinking current
e Z_INPULL 1 - zatacza podciggniecie wejs$¢ do 3.3V
e Z_ INPULL O - wytacza podciggniecie wejs¢ do 3.3V
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16. Modut I/O 24V - opcja

Modut I/0 jest opcjq. Jest sprzedawany niezaleznie od robota lub zestawu robota.

OUTPUTS
HSo External GND
®m External 24V
Y — INPUTS
Mozna podtgczy¢ 8 wejsc 24 V i 8 wyjs¢ 24 V.
QUT8 — [Cccccccoo|[eceesse== -
B 20222229, oumi

20220229

]

\
@oo0o0oo0 0000

.| @n
Seo

IN8

e YT T ) ) ) R
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16.1.  WEJSCIA
Potgczenie jest opisane ponizej:

0 0 0
22?2]022|22¢
16.2. WYJISCIA
WYJSCIA patrz zdjecie ponizej:
LOAD
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17. Kalibracja

Po ztozeniu robota nalezy przeprowadzi¢ procedure kalibracji. Po kalibracji dane
zerowania s zapisywane na karcie SD wewnatrz podstawy robota. Eliminuje to
potrzebe kalibrowania robota po kazdym wytgaczeniu zasilania.

Procedura kalibracji jest opisana w Instrukcji Kalibracji.

18. Dane producenta

7> ASTO

ASTOR Sp. z o.0.
ul. Smolensk 29, 31-112 Krakéw
tel.: +48 (12) 428 63 00
e-mail: astorino@astor.com.pl

NIP: 676 01 05 127
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