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Wprowadzenie

Niniejsza instrukcja opisuje obstuge 6-osiowego robota edukacyjnego "Ka-
wasaki Robotics Astorino" i zwigzanego z nim oprogramowania "Astorino",
ktére jest czescig zakresu dostawy. Instrukcja jest wazna od wersji
firmware 3.8.4 oraz wersji oprogramowania astorino 1.9.2.

ASTORINO to robot edukacyjny, ktory zostat opracowany specjalnie dla
placéwek i instytucji szkoleniowych. Uczniowie i studenci mogq korzystac z
ASTORINO, aby uczyc¢ sie automatyzacji i robotyzacji proceséw przemysto-
wych w praktyce.

W przypadku dalszych pytan skontaktuj sie z pomocg techniczng ASTOR.

Kontakt:

Pomoc Techniczna ASTOR, Dziat Osprzetu Robotyki

e-mail: Astorino@astor.com.pl
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1. Oprogramowanie "Astorino" dotgczone do Astorino jest licencjonowane
wytacznie do uzytku z tym robotem i nie moze by¢ uzywane, kopio-
wane ani rozpowszechniane w zadnym innym Srodowisku.

2. ASTOR i Kawasaki Robotics nie ponosza odpowiedzialnosci za wypadki,
szkody i/lub problemy spowodowane niewtasciwym uzytkowaniem ro-
bota Astorino.

3. ASTOR i Kawasaki Robotics zastrzegajg sobie prawo do zmiany, popra-
wienia lub aktualizacji niniejszego podrecznika bez uprzedniego powia-
domienia.

4. Ta instrukcja nie moze byc¢ przedrukowywana lub kopiowana w catosci
lub w czesci bez uprzedniej pisemnej zgody ASTOR i Kawasaki Robo-
tics.

5. Przechowuj te instrukcje w bezpiecznym miejscu i w zasiegu reki, aby
mozna byto z niej korzysta¢ w dowolnym momencie. Jesli instrukcja zo-
stanie zgubiona lub powaznie uszkodzona, skontaktuj sie z ASTOR.

Copyright © 2024 ASTOR & Kawasaki Robotics GmbH.

Wszelkie prawa zastrzezone.

II



Symbole

Elementy, ktére wymagajq szczegdlnej uwagi w tym podreczniku, sg ozna-
czone nastepujgcymi symbolami.

Zapewnij prawidtowe dziatanie robota i zapobiegaj obrazeniom lub uszko-
dzeniom mienia, postepujac zgodnie z instrukcjami bezpieczenstwa w po-
lach z tymi symbolami.

A Ostrzezenie

Nieprzestrzeganie ponizszej instrukcji moze
spowodowac obrazenia.

[UWAGA]
Okresla $rodki ostroznosci dotyczace specyfikacji ro-
bota, obstugi, nauczania i konserwacji.

1. Dokiadnos¢ i skuteczno$é wykreséw, procedur i wyjasnien za-
wartych w niniejszym podreczniku nie moze by¢ potwierdzona
z absolutna pewnoscia. W przypadku wystapienia jakichkol-
wiek probleméw z nalezy skontaktowac¢ sie z Kawasaki Robo-
tics GmbH lub z firma Astor pod powyzszym adresem.

2. Aby upewnic sie, ze wszystkie prace sa wykonywane bezpiecz-
nie, przeczytaj ze zrozumieniem instrukcje. Ponadto nalezy za-
poznac sie ze wszystkimi obowiazujacymi przepisami prawa,
regulacjami i powiazanymi materiatami, a takze z o$wiadcze-
niami dotyczacymi bezpieczenstwa opisanymi w kazdym roz-
dziale. Przygotuj odpowiednie $rodki bezpieczenstwa i proce-
dury dotyczace rzeczywistej pracy.
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Parafrazy
W tym podreczniku sg uzywane nastepujgce reguty pisowni:
e W przypadku konkretnego nacisniecia odpowiedni jest ujety w na-
wiasy katowe, np. <F1> lub <Enter>.

e W przypadku przycisku okna dialogowego lub paska narzedzi nazwa
przycisku jest ujeta w nawiasy kwadratowe, np. [OK] lub [Resetuj].

e Pola do wyboru sg oznaczone kwadratowym polem. Jesli sg one akty-
wowane, wewnatrz O symbolu znajduje sie rowniez maty znacznik
wyboru.
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1 Nazewnictwo w tym podreczniku

W tej sekcji znajdziesz definicje termindw uzywanych w tym podreczniku.

Autor podrecznika stara sie postugiwac¢ ogolnie obowigzujaca terminologig,
zachowujac jak najwiekszg logike. Niestety, nalezy zauwazy¢, ze postrzega-
nie uzytej terminologii moze byc¢ rézne w zaleznosci od punktu widzenia,
nawet przy rozwazaniu tego samego tematu. Nalezy réwniez stwierdzi¢, ze
w toku historii rozwoju robotéow, komputerédw i oprogramowania terminolo-
gia rozwijata sie w rézny sposob. W nowoczesnej instrukcji nie znajdziemy
zatem terminologii, ktéra zawsze bedzie zgodna w 100% z opiniami
wszystkich uzytkownikow i ekspertéw.

1.1 Opis robota ASTORINO

ASTORINO to 6-osiowy robot edukacyjny z silnikami krokowymi pracuja-
cymi w petli zamknietej sterowania. Robot zostat opracowany specjalnie dla
placéwek i instytucji edukacyjnych, takich jak np. szkoty i uniwersytety.

Konstrukcja robota opiera sie na druku 3D ze specjalnym witdknem weglo-
wym. Korzystajac z dostarczonych plikéw STL, mozna dodrukowac uszko-
dzone czesci.

Programowanie i sterowanie odbywa sie za pomocg oprogramowania "Asto-
rino", ktére mozna znalez¢ na dostarczonej pamieci USB, a najnowszg wer-
sje mozna pobrac z serwera Kawasaki Robotics FTP:

https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/

Podobnie jak roboty przemystowe, robot Kawasaki Robotics Astorino jest
zaprogramowany w jezyku AS i umozliwia uzytkownikowi programowanie
rzeczywistych aplikacji przemystowych dla robotéw Kawasaki Robotics.


https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/

B Kawasaki

Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

2 Specyfikacja techniczna

Charakterystyka ASTORINO
Typ Robot 6-osiowy
Maksymalny udzwig 1 kg
Liczba osi 6
Maksymalny zasieg 578 mm
Powtarzalnos¢ +0,1 mm
0s 1 (JT1) +158°
0s 2 (JT2) -90°+127°
0$ 3 (JT3) 0°+168°
Zakres ruchu -
0s 4 (JT4) +240°
0s$ 5 (JT5) +120°
0$ 6 (JT6) +360°
0s 1 (JT1) 38°/s
0s 2 (JT2) 26°/s
L o 0$ 3 (JT3) 26°/s
Predkosc¢ pojedynczej osi -
0s 4 (JT4) 67,5°/s
0s$ 5 (JT5) 67,5°/s
0$ 6 (JT6) 128.5°/s
0s 4 (JT4) 6,2 Nm
Dopuszczalny moment 0s$ 5 (JT5) 1,45 Nm
0$ 6 (JT6) 1,1 Nm
, Temperatura 0-40°C
Srodowisko pracy =
Wilgotnos¢ 35-80%
Kontroler Teensy 4.1

8/8 (PNP 8 mA, NPN 15 mA)

Wejscia/wyjscia

2/2 (24V PNP na JT3)

Maksymalny pobor pradu 144 W
Zasilanie 100-240 V, 50-60 Hz
Ciezar 12 kg
Pozycja montazowa Podtogowy
Materiat PET-G
Kolor Czarny

Komunikacja

MODBUS TCP, TCP/IP, UDP, Serial

Wykrywanie kolizji

Akcelerometr

Bezpieczenstwo utraty zasilania

Hamulce w JT2 i JT3

Modut I/0 24V

8 x wejsé/wyjsc

Opcje

7. 0$ Tor liniowy
System wizyjny OpenMV
Sledzenie tasmy 2 enkodery
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3 Zakres dostawy

Robot ASTORINO

Przycisk bezpieczenstwa
w obudowie

Zasilacz 24V/DC, przewdd USB i
pamie¢ USB
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4 Zakres ruchu

444 578

Working range
__based on point P
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5
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6 Punkty montazowe akcesoriow
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7 Wykres obcigzenia

0.1kg

0.2 kg

Lxy [mm]

0.6 kg

0.8 kg

1kg

15

0.4 kg

Lz [mm]
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8 Potaqczenia elektryczne

1. Gniazdo M8 4-pin - zewnetrzny wytacznik awaryjny (E-Stop)

2. Zewnetrzny wytgcznik awaryjny SAFETY-FENCE (OPCJA)

3. WIlot ci$nienia @4,0 mm

4, Port USB-B

5. OPCJA 2 (enkoder 2 - przenosnik tasmowy 2/1T7)

6. OPCJA 1 (enkoder 1 - przenos$nik tasmowy 1)

System wizyjny/Komunikacja szeregowa (Serial)
(Piny: 1-GND, 2 - 5V [Wizja], 3-TX, 4- RX)

8. Przetacznik ON/OFF

O. Port Ethernet (RJ45)

10. | Ztacze zasilania

16
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9

Uwagi dotyczace bezpieczenstwa

[UWAGA]

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

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

Oznaczenie CE: Ramie robota podczas pracy w zastosowaniach produk-
cyjnych musi podlegac ocenie ryzyka i musi by¢ zgodne z obowigzujgcymi
przepisami bezpieczenstwa, aby zapewni¢ bezpieczenstwo osobiste. W
zaleznosci od wyniku oceny nalezy zintegrowac dalsze elementy bezpie-

czenstwa. Sa to zwykle przekazniki bezpieczenstwa i wytaczniki drzwiowe.

Odpowiedzialny jest inzynier rozruchu systemu. Aplikacje edukacyjne nie
wymagajg dodatkowych elementéw bezpieczenstwa.

Sterownik robota zawiera zasilacz 24 V, ktéry sam wymaga napiecia sie-
ciowego (100/240 V). Sprawdz etykiete na zasilaczu. Tylko wykwalifiko-
wany personel moze podtaczy¢ zasilacz do sieci i uruchomic go.

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

Zawsze odtgczaj robota od zasilania (100/240 V) podczas pracy w pod-
stawie robota (sterowniku) lub jakiejkolwiek elektronice podtgczonej do
kontrolera robota.

NIE podtgczac na gorgco! Moze to spowodowac trwate uszkodzenie modu-
téw silnika. Nie nalezy instalowad ani usuwac zadnych modutdéw ani ztgczy
wtykowych/odtaczajacych (np. przycisku zatrzymania awaryjnego, modu-
téw DIO, ztaczy silnika) przy wiaczonym zasilaniu.

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

Uzywaj i przechowuj robota wytgcznie w suchym i czystym srodowisku.

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

17
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10 Rozpakowywanie i uruchamianie

Po wyjeciu robota z opakowania umies¢ go na solidnej powierzchni i zabez-
piecz.

10.1 Podtaczanie akcesoriow
e Nalezy przestrzegad instrukcji bezpieczenstwa.

e Zamontuj robota na odpowiedniej podstawie, stole lub metalowej
ptycie. Robot bez chwytaka lub innych akcesoriow samodzielnie
wykonuje podstawowe operacje, takie jak zerowanie i uczenie ru-
chéw w bezposrednim sasiedztwie podstawy robota. Ze wzgledéw
bezpieczenstwa zalecamy przykrecenie podstawy robota przed wig-
czeniem zasilania.

e Podfacz wtyczke 2-stykowq zasilacza i 4-stykowg wtyczke M8 ze-
wnetrznego przycisku zatrzymania awaryjnego do potaczen na pod-
stawie robota.

18



B << Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

e Wiacz zasilanie, naciskajgc podswietlony przycisk.

e Podtacz USB do portu USB-B podstawy robota, a nastepnie podtacz
go do komputera.
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10.2 Wymagania systemowe

Przed zainstalowaniem oprogramowania astorinoIDE upewnij sie, ze kom-
puter spetnia nastepujgce wymagania sprzetowe i programowe.

Czesé Wymagania

CPU 2.0 Ghz lub szybszy

Pamied 4 GB minimum

Dysk 100 MB wolnej przestrzeni

Karta graficzna Dowolna

Ustawienia ekranu Rozdzielczo$¢ minimalna 1280 x
720, zalecane skalowanie ekranu
100 %

Mysz Trzy przyciskowa

System Wersja

Windows 7,8,8.1,10, 11

10.3 Instalacja sterownika

System operacyjny instaluje wymagane sterowniki automatycznie od wersji
Windows 8. Po udanej instalacji robot powinien pojawi¢ sie w Menedzerze
urzadzen w pozycji <Ports>.

Jesli korzystasz z systemu Windows 7, zainstaluj sterowniki przed podta-
czeniem robota do komputera (pobranego z serwera FTP Kawasaki lub z
pamieci USB).

Wywotanie menedzera urzqdzen za posrednictwem <Windows + R>
devmgmt.msclub = klikniecie ikony w menu wyboru za posrednictwem
<Windows + X>

=4 Device Manager (= e |

File Action View Help

e&= | FE HE &

-y Disk drives

. &, Display adapters

L} DVD/CD-ROM drives
85 Hu rface Devices

. B Portab® Devices

4T3 Ports (COM & LPT)
..... = CDmmuni(atiunsPurt(COMl)‘
..... 15 ECP Printer Port (LPTL)

+-%| Sound, video and game controllers
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10.4 Instalacja oprogramowania Astorino

ﬁ astorino — X

Welcome to the astorino Setup Wizard (e

The installer will guide you through the steps required to install astoring on your computer.

Uruchom Astorino_x.x.x.exe

WARMNING: This computer program is protected by copyright law and intemational treaties.
Unauthorized duplication or distibution of this program, or any partion of it, may result in severe civil
or criminal penalties. and will be prosecuted to the maximum extent possible underthe law.

< Back Next > Cancel
ﬁ astorino - x
Select Installation Folder (.l
-

The installer will install astorino to the following folder.

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

Potwierdz lub dostosuj katalog in- Eolder

C:\Program Files [#86]WF awazakhastoring' Browse..

stalacyjny —

Install astarine for yourself, or for anyone who uses this computer:

(®) Everyone
) Just me
< Back Next > Cancel
ﬁ astorino — X
License Agreement A

Please take a moment to read the license agreement now. f you accept the terms below, click "l
Agree”, then "Next”. Otherwise click "Cancel".

License agreement for astorino

Za a kce ptu_] | |Cen CJQ astorino Copyright (c) 2022-2023 by Astor Sp. z 0.0.

Permission is hereby granted, free of charge, to any person obtaining a
copy of this software and associated documentation files (the
"Software"), to deal in the Software without restriction, including
'without limitation the rights to use, copy, modify, merge, publish,

Aictvibuidn andin cneeeid maecnns 2oaarhans dhoe Cafhaaen ie foenichod 20

(®) | Do Not Agree O Agree
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1 astorine - X

Confirm Installation oA

The installer is ready to install astoring on your computer.

Click "Next" to start the installation.

Rozpocznij instalacje

< Back Next > Cancel

10.5 Przygotowanie Astorino do pracy

e Otworz oprogramowanie Astorino.

e Port COM, do ktérego podtaczony jest robot, powinien automatycznie
pojawic sie na liscie rozwijanej w obszarze Potgczenie w menu [Ste-
rowanie].

2y
[
X

u
o
&

Motors Control

DOF| |osuany

HOLD
MOTOR ON MOTOR OFF

Reset

HOME

Connection
Zeroeing

Robot Type
Connection Type

® Use
(O) Ethernet

COM port: COMS ~

astorino B Kawasaki
Robotics

IP Adress

12 |des o4 Connect

I nogy I 'Ppg sAg ILLIE.IEO.Id lea.lv Butaoly I sjulong I|oo_|_||‘a|.uoH I

Language

English ~
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e kliknij [Reset], gdy przycisk jest podswietlony na czerwono (sprawdz
przycisk zatrzymania awaryjnego)

S\ astorine - X
Status
| | K .
[ PP — . [a]
Viotors Contral g
el
REPEAT =1
s}
[a]
HOLD z -
MOTORON MOTOR OFF E_ Control
=
&
- =
\ g REPEAT
HOME 9
B
3
£
- . a
Lonnection
Zeroeing E HOLD
El
3
. Robot Type g
COMport:  COMS v Connection Type i El Reset
astorino =& Kawasaki i
UsB Woboties o
thernet t”n
Ehernet SIM-001A Bl
1P Adress T z Home
192| |168 ot DISCONNECT g
Language —
English ~ Zeroing

e Mozesz teraz wigczyc silniki, klikajac szary przycisk [MOTOR ON]

e Kliknij zétte pole [Zerowanie], aby wykona¢ proces zerowania.

Zerowanie musi by¢ wykonywane za kazdym razem, gdy robot jest
odtaczany od zasilania lub silniki sg wytgczone.

e Upewnij sie, ze robot w nic nie uderzy!
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a2 —

| [ Connected

| |
| [ |

REPEAT

Control

REPEAT

HOLD

Reset

V]
Home Ethernet
P Adress

DISCONNECT

I noqy l'ws 'sAg lLuEJSon [eajv Buinopy I 53UI04 l|ooj_[aumH I go[l |o13u0?)

Zeroing English v

e Po zakonczeniu zerowania robot stanie w pozycji 0 stopni na kaz-
dej osi. Teraz jest gotowy do programowania.

UWAGA!

Pozycja pionowa jest standardowg pozycjg ramienia po zakonczeniu pro-
cesu zerowania. Jezeli ustawienia procedury zerowania zostaty zmieniona
to pozycja koncowa moze by¢ inna!
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11.2 Ukiad wspotrzednych JOINT

= 0$

JT

Poszczegodlne potaczenia sg numerowane w porzgadku rosngcym, zaczynajac

od podstawy robota. JT oznacza os.
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12 Tryby pracy robota

12.1 Tryb nauczania (Teach)

Tryb ten umozliwia reczne operacje robota, takie jak poruszanie sie, nau-
czanie. W tym trybie maksymalna predkos¢ jest ograniczona do 60 mm/s i
12 st./s dla kazdej osi.

Nauczanie definiuje sie jako programowanie robota do wykonywania wyma-
ganych zadan i rejestrowanie danych pozyciji.

Robot jest w trybie uczenia, gdy tto przetgcznika [REPEAT/TEACH] jest nie-
bieskie.

Control

TEACH

W trybie uczenia, gdy wejscie Safety Fence jest stanie wysokim, operacje
robota nie sg ograniczone.

12.2 Tryb powtarzania (Repeat)

Odtwarzanie zawartos$¢ programu, ktory napisat uzytkownik. W tym trybie
predkosci nie sg ograniczone, a robot moze poruszac sie maksymalnie z
predkoscig 250 mm / s.

Robot jest w trybie powtarzania, gdy tto przetacznika [REPEAT/TEACH] jest
Zielone.

Control

REPEAT

W trybie uczenia, gdy wejscie Safety Fence jest stanie wysokim, operacje
robota sg ograniczone.
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13 Reczna obstuga robota

W trybie Teach opartym na aktualnie wybranym trybie ruchu (BASE, JOINT,
TOOL) mozliwe jest reczne poruszanie ramieniem robota.

13.1 JOINT (Ruch ztqczowy)

JT1: Lewy i prawy obrét ramienia JT4: Obrot osi nadgarstka (1)

JT3: Ruch ramienia w gore i w dot JT6: Obroét osi nadgarstka (3)
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13.2 BASE (Ruch wzledem podstawowego ukitadu wsp.)

X: Ruch réwnolegty do wspotrzednej bazo-
wej X
(orientacja nadgarstka jest stata)

RX: Obrot wokét wspoétrzednej X
(TCP nie porusza sig)

+

Y: Ruch réwnolegty do wspoétrzednej bazo-
wej Y
(orientacja nadgarstka jest stata)

RY: Obrét wokot wspotrzednej Y
(TCP nie porusza sie)

Z: Ruch réwnolegty do wspoétrzednej bazo-
wej Z
(orientacja nadgarstka jest stata)

RZ: Obrot wokét wspétrzednej 2
(TCP nie porusza sie)
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13.3 TOOL (Ruch wzgledem uktadu narzedzia)

Uktad wspotrzednych narzedzia jest zdefiniowany na narzedziu zainstalowa-
nym na osi 6. Operacje oparte na tym uktadzie wspotrzednych narzedzia
bedg réznic sie kierunkiem ruchu w zaleznosci od transformacji wspotrzed-
nych do wspétrzednych narzedzia null (zerowy). Wspdirzedne narzedzia
zmieniajq sie réwniez wraz ze zmiang orientacji nadgarstka, jak pokazano
na ponizszych rysunkach, mimo ze tylko przedramie porusza sie bez poru-
szania osiami nadgarstka.

Ramie w innym miejscu i orientacji
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x: Ruch réownolegty do wspoétrzednej X na-
rzedzia
(orientacja nadgarstka jest stata)

rx: Obrét wokdt wspotrzednej X narzedzia
(TCP nie porusza sie)

y: Ruch rownolegty do wspotrzednej Y na-
rzedzia
(orientacja nadgarstka jest stata)

ry: Obrét wokdt wspotrzednej Y narzedzia
(TCP nie porusza sie)

z: Ruch réwnolegty do wspotrzednej narze-
dzia Z
(orientacja nadgarstka jest stata)

rz: Obrét wokdt wspétrzednej narzedzia Z
(TCP nie porusza sie)
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13.4 WORK

Uktad wspotrzednych WORK jest definiowany na dowolnej ptaszczyznie w
przestrzeni, ktora znajduje sie w zakresie ruchu robota. Operacje oparte na
tym uktadzie wspotrzednych bedgq sie réznic¢ kierunkiem ruchu w zaleznosci
od transformacji wspétrzednych od ukfadu BASE.

Ramie robota w réznych utozeniach wzgledem uktadu WORK
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14 Ruch robota

Przyspieszenie dla drugiego segmentu rozpoczyna sie po zakonczeniu reali-
zacji pierwszego segmentu, gdy biezagca pozycja znajduje sie w punkcie do-
celowym. Nachylenie wzrostu predkosci jest okreslane przez parametr AC-
CEL, a krawedz hamowania przez parametr DECEL.

Szybkost (w)

- =
A B G Czas t)

Robot Astorino moze poruszac sie na trzy rézne sposoby. Te sposoby nazy-
wane sg interpolacjami. Mozemy wyréznic:

e Interpolacja liniowa
e Interpolacja ztaczowa
e Interpolacja kotowa

W antropomorficznych ramionach robota (6 osi) istniejg pewne pozycje,
ktére nazywane sg osobliwosciami. Pojedyncza pozycja, w ktérej moze wy-
stapic¢ problem strukturalnego niekontrolowanego potozenia, istnieje, gdy
na przyktad JT4 i JT6 sg rownolegte do siebie lub JT1 i JT6 sg réwnolegte do
siebie. Konfiguracje te zwracajg wiele matematycznych rozwigzan zadania
kinematyki odwrotnej, a zatem ruch przez te punkty moze by¢ nieprzewidy-
walny i wprowadzac wiele bardzo szybkich ruchdéw osi.

Przyktady pozycji osobliwych
JT4 i JT6 sq réwnolegte JT1iJT6 sq réwnolegte
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14.1 Interpolacja liniowa

W tego typu interpolacji robot porusza sie z biezgcej pozycji do miejsca do-
celowego w taki sposéb, ze TCP porusza sie po linii prostej w przestrzeni
3D.

14.2 Interpolacja ztaczowa

W tym typie interpolacji robot porusza sie z biezgcej pozycji do miejsca do-
celowego w taki sposéb, ze wszystkie osie koriczg ruch w tym samym cza-
sie. Ten ruch tworzy nieprzewidywalng Sciezke TCP w przestrzeni 3D. Ruch
ten pozwalana unikna¢ problemu ruchu przez punkty osobliwe.
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14.3 Interpolacja kotowa

W tym typie ruchu robot porusza sie z biezacej pozycji do miejsca docelo-

wego przez srodkowy punkt w taki sposob, ze TCP tworzy tuk w przestrzeni
3D.
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15 Oprogramowanie Astorino

15.1 Podstawowe informacje

Wszystkie dane sg przechowywane na wewnetrznej karcie micro SD, ktéra znaj-
duje sie na ptycie mikrokontrolera wewnatrz podstawy robota. Jesli robot jest wy-
taczony, dane uzytkownika nie sg usuwane.

Przeglad okna gtéwnego.

2
Ev astorino ) — e
L Status
1 | | | Motor | | Ready | | | | Connected
| | | | | [ Home ]
Motors Control - 1
REPEAT T_
o
(Al
HOLD ?
MOTOR ON MOTOR OFF 3_
2
Reszet i
HOME i
5|f 3
Connection Zerocing g
. Robot Type %
COM port: CoMs - Connection Type ] - i
astorino m-& Kawasaki
USE Rabatics %"
Ethernet SIM-co1h E
IF Adress ASE_3.8.0B =
192| (168 0 | 1 DISCONMECT ,g,
Language — |-
English ~
1. Status Aktualny status podtgqczonego robota
2. Kontrola aplikacji Zamykanie lub minimalizowanie aplikacji astorino
3. Karty operacji Przetaczanie miedzy réznymi kartami operacji
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15.2 Obszar Status

o

Motor

Ry
el

Ready | | | | Connected ‘
| |

B [ o

7 8 9 \10

Gdy tto danego pola podswietli sie oznacza to, ze:

1. Connected Podtaczony do oprogramowania Astorino

2. Error Wystapit btad

3. Ready Jesli nie ma zatrzymania aw.aryjnego i_ nie wystepujq’zadne
btedy, napedy sa zatgczone i zerowanie zostato zakonczone

4. Motors Napedy sg zataczone

5. EMERGENCY STOP Wyltacznik awaryjny jest wcisniety i aktywny

6. SAFETY FENCE Zatrzymanie ogrodzenia ochronnego jest aktywne

7. Cycle gdy sekwencja programu jest aktywowana

8. Hold kiedy robot zostat zatrzymany

9. Home robot znajduje sie w pozycji domowej

10. EXT_IT gdy robot zostat zatrzymany przez zewnetrzny sygnat
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15.3 Karta Control / Sterowanie

Sv astoring — *
Status
| | | Motor | | Ready | | | | Connected
| . | | | [ Home |
Motors Control g'
1 el 2
\\ REPEAT /75‘/
(A
HOLD =
MOTOR ON MOTOR OFF E-';
&
Reset i
=
HOME i
=
3
onnaction Zeming §
B
Robot Type %
COM port: COMS o Connection Type 3
/ astorino =4 Kawasaki —
4 usB habatics i
il — 3
Eehemnes SIM-co1A —TE]
IP Adress ASE_3.8.0B E
152 (168 0| | 1 DISCONMNECT gr
Language .
English w
[ T— 5
MOTORS Stan silnikow i kontrola nad silnikami
CONTROL Sterowanie trybem pracy, zatrzymanie
robota lub  przejscie do pozycji po-
czatkowej, potwierdzenie btedu i zero-
wanie
ROBOT-TYPE Wersja oprogramowania sprzetowego
robota i numer seryjny
Connection Wybor potaczenia i konfiguracja inter-
fejsu, ustanowienie potgczenia lub roz-
tgczenie
Language Wybdr jezyka wyswietlanego jezyka
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15.3.1

Motors

MOTORON

MOTOR OFF

Obszar Motors / Napedy

Kliknij [MOTOR ON], aby akty-
wowac sterowniki silnikdw kro-
kowych. Jest to mozliwe tylko
wtedy, gdy nie wystepuje btad!
(Pole O btedu)

Jesli silniki sg gotowe, jest to wyswietlane w obszarze Status ( Motors ).

S asto — b’
|- Status
| | | | Motor | | Ready | | | | Connected
| | | | [ Home ]
Mators Control gn
g
REPEAT =
e
HOLD z
MOTORON MOTOR OFF g_
5
o
S Warning! X

& Zeroing not done! Turning off motors will make the robot to collapse. Do you want to turn off a power?

| ——

b

S

. Robot Type E

| COM port E Connection Type . 3
astoring =& Kawasaki ]

use Posots 4

. wn

| Ethernes 5IM-0ozA =
I IP Adress ASE_3.8.0B -2
12| |168 DISCOMNECT g
Language —

English S

Kliknij MOTOR OFF Aby wytaczyc¢ sterowniki silnika krokowego.
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A\ OSTRZEZENIE

Jesli nie wykonano zerowania osi, zachowaj szczeg6lna ostroznosc i
przytrzymaj os 4, poniewaz robot moze sie upasc.

T

5
| ‘ | Motor | | Ready | | | | Connected
| | | | [_Home |
Motors Control g
=1
E2
REPEAT ™
=]
[a]
HOLD z
MOTORON MOTOR OFF 3_
3
o
o
2w Warning! » .
g
£
o
& Robot will move to power off save position and turn off the motors! —
5
=
- } a
Connection
_OK Cancel x
e
E
(=]
. Robot Type s
COM port: CoMs o Connaction Type . 3
astorino & Kawasaki ]
Use Rabatics L
thernet Lﬂ
Ethemet SIM-co1A &
IP Adress ASE_3.8.0B =
192| (168 0 | |1 DISCONMNECT .E.-
Language —
English ~

Jedli [Zerowanie] jest zakornczone, Astorino automatycznie uda sie do bez-
piecznej pozycji wytaczania po potwierdzeniu komunikatu ostrzegawczego.
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15.3.2 Obszar Control / Sterowanie

1. [REPEAT/TEACH] - kliknij ten przycisk, aby
zmienic tryb pracy. Przycisk zmienia kolor na
REPEAT zielony, gdy jest w trybie automatycznym (RE
PEAT) i niebieski, gdy jest w trybie nauczania
(TEACH).

Control

HOLD

2. [HOLD] - kliknij, aby zatrzymac robota.

Reset

3. [Reset] - Kliknij, aby zresetowac btedy.

Home

4. [Home] - kliknij, aby robot wykonat ruch do po-
zycji domowej.

Zeroing

5. [Zerowanie] - kliknij, aby wyzerowad osie ro-
bota (np. po kazdym restarcie).

15.3.3 Obszar Connection / Potaczenie

Connection

COM port Connection Type
® USB
() Ethernet

IP Adress

192 | (68| | o | | 12 DISCONMECT

1. Port COM - wyswietla porty COM, do ktorych podigczony jest robot.
Connection Type - wybierz typ uzywanego potaczenia (USB/ Ethernet).

IP Adress - wprowadz adres IP robota.

H WD

[CONNECT/DISCONNECT] - Kliknij przycisk, aby potaczy¢ sie z robo-
tem lub go odtaczyd.
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15.4 Karta JOG

€\ astorino — X
Status
| | | Motor | | Ready | | | | Connected |
[N} | | | |
Eﬁe'a&ﬁhllm@fv gl _—2
Jogging Current Position =
1 \ Mode: |[BASE v Speed: |2 v Tool |1 w| Wark @ 5
Position e
\ ¥ Y 7 ® OAT () RPY _
¥ [mm] ¥ [mm] Z [mm] i
A+ At A+ [ o0.000] | -3.500] [ 717.149] E_'
or] AL TE £ |
| _______ | | 0.0 :-:| | _______ | g
L= = L= T2 [7] =[] I3[ i
(oo [oon] [Coe |3
Crientation T4 [#] IT5 7] ITe [7] ?L
Rx Ry Rz [ 0.000] [ c.o00] [ 0.009] 3
1o
A+ A+ A+ IT7 [mm/[®] Conveyor 1 Conveyor z g
0.000 0.500 0.500 | |'g
[ oo [ o [ o5 [5 ;
STEP -TEACH £
V- V- ¥- STEP DISTANCE: o
10 STEP SPEED: 30mm/ = g
[=]
Ty - 100G Execute Motion Command Teach Points i
Command LMOVE O JQINT ®) TRANS
s ‘\
4 //‘+ v- Execute Point: |BO ~ 6
z Tool Travel
/ Teach
5 /
1. Jogging Wybierz tryb ruchu i predkos¢

wybor narzedzia (Tool), wyswietlanie ka-

2. Current Position , ;
tow*, aktualna pozycja robota

3. STEP-TEACH ustaw rozmiar kroku i predkosc¢ kroku

przesun o$ liniowg (JT7) - jesli jest do-

4, JT7 - JOG
stepna

Przemieszczenie do zaznaczonego

5. Execute Motion C d i i
xecute Motion Lomman punktu z sekcji Teach Points

Wybierz punkt, do ktérego chcesz sie
6. Teach Point uczy¢ lub do ktérego chcesz sie prze-
niesc
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Zduplikowana funkcjonalnos$c¢ z karty

7. Control .
Sterowanie

/T

Control 4}& II fj{g- fv

WLEACZANIE/WYLACZANIE SILNIKA
POZYCJA DOMOWA

WSTRZYMANIE PRACY

RESET

ZEROWANIE

PRZELACZANIE REPEAT/TEACH

L

* Wyswietlanie kata lub zastosowane sekwencje obrotu

Podczas obliczania ruchu robot wykorzystuje katy EULERa (OAT) do oblicza-
nia sciezki i pozycji robota.

Dla utatwienia nauczania Roll-Pitch-Yaw jest uzywany, poniewaz jest bar-
dziej intuicyjny dla uzytkownika, a nastepnie automatycznie konwertowany
do pozycji OAT przez robota.

Klasyczne katy Eulera O,A, T

Format pozycji (POSE) uzy-
wany przez roboty Kawasaki
sktada sie z pozycji XYZ w mili-
metrach i orientacji OAT, ktdra
jest okreslona przez
trzy katy w stopniach, gdzie
<O> obraca sie wokot osi Z,
<A> obraca sie wokot obréco-
nejosiY (Y'),a <T> obraca
sie wokdét obrdéconej osi Z.
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Roll-Pitch-Yaw (RPY):

Katy Roll-Pitch-Yaw to spe-
cjalne katy Eulera (katy poto-
zenia), ktore sg uzywane do
opisu orientacji obiektu w
przestrzeni 3-wymiarowej.

Roll, 0o$ obrotu X

s [ center of mass |

+ roll

Pitch, o$ obrotu Y S

+ yaw

Yaw, o$ obrotu Z roll

yaw
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15.4.1 Obszar Jogging
Jogging Wybierz system odniesienia:
Mode: 2 “
Positio , e BASE (wspdirzedne bazowe)
e TOOL (wspbitrzedne narzedzia)
A+

e JOINT (tryb jednoosiowy)

e CONV (synchroniczny w potgcze-
niu z opcjonalnym enkoderem
zewnetrznym - przenos$nikiem)

e WORK (wspéitrzedne uktadu
WORK)

lzgging
Made: | BASE w Speed: |2 ~
Fostter , e Ustawianie predkosci ruchu ro-
2 bota.
A+ A+ 5
Szybkos¢ Tryb artezyjski C Tryb jednoosiowy (JOINT)
1 Ruch na odlegtos¢ Obrét o staty kat
2 5 mm/s 2°/s
3 10 mm/s 4°/s
4 30 mm/s 8°/s
5 60 mm/s 12°/s
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"A+"i"V-" poruszajg robota w trybie uczenia z wybrang predkoscia:

logging

Jegging Jegging
Mode: | BASE ~ Speed: |2 bl

Mode: | JOINT ~ Speed: |2 N7 Mode: |TOOL ~ Speed: |2 b
Paosition .
Positior Fosition
X Y Z ITa T2 i b4
A+ A+ A+ A+ A+ A+ A+ A+ A+
v v v v v- v v v v
Orientation Orientation Orientation
RX RY RZ o s ITe ™ v =
A+ A+ A+ A+ A+ A+ A+ A+ A+
v v v v v- v v v v

e BASE (wspdtrzedne kartezjanskie): X, Y, Z, RX, RY, RZ
e TOOL (wspotrzedne kartezjanskie): x, vy, z, rx, ry, rz
 JOINT (pojedyncza 0$):JT1, JT2, JT3, JT4, JT5, JT6

e CONV (wspodirzedne kartezjanskie): X, Y, Z, RX, RY, RZ
e WORK (wspdtrzedne kartezjanskie): X, Y, Z, RX, RY, RZ

Jesli aktualnie wybrana predkos¢ wynosi 1 (krok), to po nacisnieciu przyci-
skow JOG (+/-) robot wykonuje ruch krokowy. Ruch krokowy jest usta-
wiony w sekcji STEP-TEACH .

Dodatkowo robotem mozna poruszac¢ za pomocg klawiatury:

Y+/1T2+

Z-/1T3-
Z+/1T3+
X+/1T1+ X-/IT1-
Y-/IT2-
Shift +
RY+/JT5+

Rz-/JT6-
RZ+/JT6+

RX+/1T4+ RX-/1T4-

RY-/JT5-
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15.4.2 Obszar Current Position / Obecna Pozycja

Wybor narzedzia

Current Pos _ (1-3, 4 - rezerwacja na

Tool |1 | Work |1 uktad programowy)
@® oAT (O RPY pokaz wizualizacje
X [mm] '\v [mm]

Zataczony tryb DryRun
(praca robot bez fizycz-

O[] AT
| 180,000 [ o0.00c | nego ruchu)

IT1["] Tz [7] EN Wybér uktadu WORK (1-
| o0.000] | o0.000 | o0.000 2)

T4 [7] ITs[7] ¥ JTE[]
| o0.000] [ 0.000] | Towgog] _ _

przetaczanie pomiedzy

1Tz [rmrm/®] Conveyor 1 Conveyor 2 wyéwietlaniem kqtéw
[_o.000f [ o.s00 | o0.50q OAT lub RPY

Biezgca pozycja ramie-
nia

15.4.3 Obszar Step - Teach / Ustawienia kroku

STEP - TEACH ODLEGLOSC KROKU
STEP DISTANCE: wartos¢ w mm lub °© dla ruchu

10

PREDKOSC KROKU
Predkos¢ w % lub mm/s

STEF SPEED: =degls
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15.4.4 Obszar Teach Point / Naucz punkt

Teach Points Wybierz punkt z listy, ktéry ma zostac

) JOINT ® TRANS zapisany.
Point: PO w

Wybierz, czy do punktu ma by¢ zapi-
Teach sany w wartosciach kartezjanskich
(TRANS), czy katéw osi (JOINT).

Na koniec kliknij przycisk [Teach], aby zapisa¢ ten punkt w pamieci robota.

15.4.5 Obszar Execute Motion Command / Wykonaj
Polecenie Ruchu

Command (mozliwe polece-

Execute Motion Command Teach Points nia rUChU):
Command  |LMOVE < | OJonT , ®TRANS e LMOVE (liniowy)
Exscute Point: B0 b
z Tool Travel ° JMOVE (Z+a'CZOWY)
Teach e JUMP (specjalny*)
e LAPPRO
e JAPPRO e
Execute Motion Command
Command Po kliknieciu przycisku [Exe-
LMOVE Execute cute] polecenie jest wykony-
2 ool Travel | MOVE wane dla punktu wybranego
LAPPRO L w obszarze Teach Point.
JAPFRO ——————————

,a” distance in
tool z

Polecenie specjalne* JUMP:

Robot porusza sie z odlegtoscig "a" P2
do zdefiniowania od jednego punktu (np. P1) do nastepnego
(np. P2).
Odlegtosc "a" jest kierunkiem Z we wspétrzednych narzedzia
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15.5 Karta Points / Punkty

S\ astorino — *
Status
| | | Motor | | Ready | | | | Connected
| | | | | [ rHome |
Ns
Mum MName X[mm]  Y[mm]  Z[mm] O[] AR T[] Tz &
2
=
a =] 111.0& 277.75 |222.75 €8.21 lz0.00 —-111.7%|0.00 el
1 Pl 155.&0 392.5€ |-36.1¢ -78.57 |178.35 1a.72 a.oa 6
(]
2 BZ a.ad 353.€4 |412.00 40,00 1z0.00 —-35.5%5% |0.00
3 3 353.64 -0.32 412.03 —-0.05 179.3% —S0.00 (0,00 =
4 P4 103.1¢ 338.2€ |412.03 73.04 179.3%9 —-50.00 |0.00 S
_ iz
5 PS5 —
e
-1 P& -140.74 [337.7% |85.58 -52.15 |175.83 a0.80 a.oo -
)
7 B7 13.03 312.0% |54.21 -92.35 |175.83 50.82 o.oo o,
=1
2 B2 s
g =] =
[=]
10 Plo =
3
w
11 P11l s
I
1]
1z Plz =
13 K 3
w
14 Pl4 =
5
15 Fls 1
w
-
1& Fle w
w
17 P17 &
1z rle I
=
o
19 P13 =
20 PI0 13e. 00 2935.0 5.0 72.85 173, .39 —107.13 10,00 hll
O JOINT @ TRANS
Direction:
Load Save Delete
PC ~

W tej zaktadce wszystkie punkty zapisane w oprogramowaniu sg
wyswietlane w formie tabelarycznej.

Mozna wyswietli¢ wszystkie punkty TRANS lub JOINT. Punkty od O do 99 sg
oznaczone jako Px na przyktad PO lub P10, punkty od 100 do 255 sg punktami
uzytkownika i majg nazwe okreslong przez uzytkownika.

Z listy rozwijanej mozna wybrac kierunek, w ktorym majg by¢ tadowane lub
zapisywane dane punktu. Mozesz wybrac¢ podtagczony komputer lub sterownik
robota.

Przycisk [LOAD] faduje dane z pamieci robota lub z plikdw *.loc do
sterownika robota ASTORINO.

Za pomocg przycisku [ZAPISZ] dane w pamieci robota lub w pliku *.loc w
pliku *.loc na komputerze.

Przycisk [USUN] usuwa wybrany element z oprogramowania Astorino i z
pamieci robota.
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15.6 Karta Home/Tool / Pozycja domowa/Tool

v astorino — X
Status
| | | Mator | | Ready | | | | Connected
| | | | | | |
HOME e
TOOL  TOOLWIZARD WORK  WorkWIZARD 2
1 Manual =
Tool: |1 ) OAT @ RPY o
T 0.00 | &
3
s | —109.74 | Tool ¥ [mm]: %
';I'_
' 5
me [ 000 ] Tool Ry ] 5
=
El
(=]
Set Home Upload Tool (§
m
Power off position  Zercing order E
o
2]
g
Save -
1T 1Tz JT3: JT.-:,.: JT5: 1Té: JT?: —
| 0.00 |[-%0.01|[-160.00|| 0.00 || g0.01 |[ 0.00 || 0.00 | Current
Default

Obszar Pozycja domowa/Home

Przycisk [Set Home] stuzy do zapisy-
[ Manual wania aktualnej pozycji robota jako
pozycji domowej.

| 0,00 |

| 0,00 | Kliknij pole O wyboru Manual, aby

T3 ‘ 90,00 ‘ recznie wprowadzi¢ dane pozycji
HOME. Nastepnie kliknij przycisk [Set

ITa: ‘ 0,00 ‘ . ..
Home], aby zapisacC dane w pamieci

ms | 9000 | robota.

1Té: ‘ 0,00 ‘ . .
Nacisniecie przycisku [Home] na za-

| 0,00 | ktadce Control powoduje, Zze robot po-
wrdci w przysztosci do zapisanej po-

Set Home ZYC_]I '
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15.6.1 Obszar Tool

Tool

Tool: |1 W (O QAT (® RPY

Tool X [mmi: 0,00
Tool Y [mml: 0,00
Tool Z [mm]: 50,00
Tool Rx [°] 0,000
Tool Ry [°] 0,000
Tool Rz [7 lo,000
Upload Tool

Po kliknieciu przycisku [Upload Tool] wprowadzone dane sg aktualizowane

do pamieci robota.

oor | 1ouey

s3Ul0 l

lsu.mJEcud [ ety Buinoy | |00 faoH

'sAS

Rézne narzedzia, takie jak chwy-
taki, koncéwki lub inne, mozna wy-
wota¢ i sparametryzowac za po-
MoCg menu rozwijanego narzedzia.

Wprowadz recznie powigzane dane
narzedzia.

Albo te dane sg juz znane i udoku-
mentowane z projektu, albo musisz
sam je okresli¢ i wprowadzié!

Zapoznaj sie z sekcjg dotyczacq
wprowadzania danych narzedzia w
niniejszej instrukcji.

15.6.2 Obszar Wizard / Kreator

ToOL  WIZARD

® OnlyXYZ O XYZOAT Tool |1 ~

SAVE A1 ?
SAVE A2 ?
SAVE Az ?
SAVE As ?
SAVE B ?
SAVEC ?

Calculate TOOL

Ta sekcja umozliwia uzytkownikowi
obliczenie nowego TCP (TOOL CEN-
TER POINT) metodg 4-punktowg lub
6-punktowa.

Metoda 4-punktowa pozwala na ob-
liczenie wartosci x,y,z danych na-
rzedzia

Metoda 6-punktowa pozwala obli-
czy¢ wartosci x,y,z i Rx,Ry,Rz
(OAT) danych narzedzia. Zapoznaj
sie z sekcjg dotyczacq obliczania
narzedzia w niniejszej instrukcji.

51



B Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi
15.6.3 WORK

TOOL TOOLWIZARD WORK  WorkWIZARD Ta sekcja umozliwia uzytkownikowi
sprawdzanie i zmiane wartosci
WORK: |1 v ® 0AT (O RPY uktadu WORK.

WORKO[: |  -19.88 | Albo te dane sa juz znane i udoku-
mentowane, albo muszg by¢ okre-

WORK A [9]: | 0.00 | , . .
Slone i wprowadzone recznie.

WORK T [7]: | 0.00 |

Upload Work

Klikniecie przycisku [Upload Work] powoduje zapisanie wprowadzonych da-
nych do pamieci robota.

15.6.4 WORK WIZARD

TOOL TOOLWIZARD WORK Work WIZARD Ta sekcja umozliwia uzytkowni-
kowi obliczenie nowego uktadu
WORK: |1 v wspoéirzednych WORK przy uzy-

ciu metody 3-punktowej.
SAVE O ? Naucz wszystkie 3 punkty na
SAVE X > ptaszczyznie odniesienia, a na-
stepnie kliknij przycisk [Calcu-

SAVE Y ? late Work]

/ I/ Calculate Work
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15.6.5 Obszar Power OFF position / Pozycja wylaczenia

Power off postion

ITa: JT2: T3 e JTs: ITe: JT7: Save

| 0.000 ||—90.00 || 160.00 H 0Q.000 || -90.00 H 0.000 || 0.000 ‘ Current

Default
Ten obszar zawiera informacje o bezpiecznej pozycji wytgczenia.

e Przycisk [Save] stuzy do zapisywania recznie wprowadzonej pozycji.
e Uzyj przycisku [Current], aby zapisa¢ aktualng pozycje robota.
o [Default] stuzy do resetowania wartosci do ustawien fabrycznych.

15.6.6 Obszar Zeroing order / Kolejnos¢ zerowania

Power off position  Zeraing order

() Default @ Manual SAVE

JTa Tz T3 ITs JTs JTE T3

- - - -

z 2 3 ; & = 5 : 6 7B 1

[] gotoo | A moto0 | [ mote0 | [ potoo | ] goto0 | [ gotoo [ gatoo

Ten obszar zawiera informacje o kolejnosci zerowania osi. Ta sekcja po-
zwala uzytkownikowi ustawi¢ sekwencje zerowania dla wszystkich osi. Wy-
bierz krok [1..7] dla wszystkich osi (wiele osi moze by¢ zerowanych w tym
samym kroku) i wybierz, czy o$ powinna lub nie powinna znajdowac sie w
pozycji 0 (zero) po zakonczeniu procesu.

e Przycisk [Default] ustawia kolejno$¢ zerowania na domysing kolej-
nos¢,

e Przycisk [Manual] aktywuje sekcje ustawien recznych,

e Przycisk [Save] stuzy do zapisywania recznie wprowadzonej pozycji.
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15.7 Karta Moving Area / Przestrzen Robocza

W karcie [Moving Area] mozna zdefiniowa¢ dozwolony obszar roboczy robota
Astorino.

Aby moc modyfikowac dozwolong przestrzen pracy nalezy wejs¢ na wyzszy
poziom dostepu. Aby to zrobi¢ w Terminalu robota nalezy wpisa¢ polecenie
,Z_user 3"

15.7.1 XYZ Limits

2\ astorino = X

.....

| B I | Connected
|

XYZ Limits Range

90r [ |os3uo?y

v’vovév‘f £
994
.’0 Az

<

Point X[mm] Y[mm] Z[mm]
»

-1000 -1000 -1000

Point P2(x,y,z) |1000 |1000 1000

| noqy | s shs | weiBoid | sywi uonoyy  swutod | ooy oy |

Default Current Save

Za pomocg dwoch punktéw P1 i P2 tworzona jest wirtualna prostokatna ob-
jetos¢, ktora okresla obszar, w ktérym robot moze sie poruszac i ktérego nie
moze opuscic.

Punkt P1 - pokazuje minimalne wartosci,

Punkt P2 - pokazuje maksymalne wartosci

e za pomocqg [Get Current] biezgca pozycja robota jest rejestrowana i
przechowywana w wybranym wierszu tabeli pozycji.

e Strefe mozna réowniez zdefiniowac recznie i wprowadzi¢ wartosci.

e za pomocg [SAVE] dane sg przenoszone do pamieci robota.

e przycisk [Default] resetuje wartosci do ustawien fabrycznych.
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15.7.2 Range

S astorino - *

Status

‘ | | Motor | | Ready | | | | Connected
| | |

Home |

XYZ Limits Range g
3

Define limits for each robot joint g

Min MWax @

T | —158.00 | = | 158.00 | ?
T | -90.00 | = | 127.00 | %
o

£

| -16€.50 | = | 0.00 | E
Ta | —240.00 | - | 240.00 | 7
=

Ts: | -120.00 | = | 120.00 | 2
=

. | ~359.90 | - | 355.90 | ]
| -0.50 | = | 408.00 | 7]
=

3

g

Default SAVE ip:'

B

o

g

Na tej zaktadce uzytkownik moze ustawi¢ granice ruchu wszystkich osi
osobno. Wpisz maksymalng i minimalng wartos¢ kata kazdego ztacza, a na-
stepnie nacisnij [SAVE], aby przesta¢ zmiany do robota. Nacisniecie przyci-
sku [Default] spowoduje przywrocenie ustawien fabrycznych zakresu osi.
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15.7.3 Working Space

Przestrzen robocza to wirtualny obszar, ktéry moze by¢ wykorzystany do
informowania innych urzadzen o potozeniu ramienia robota. Przestrzen
robocza wykorzystuje do pracy dedykowane sygnaty.

2

© M- B & oweds

emercency stop | [IMGR | [ Reaay || ] [ Connectea
evienee | | I [ -]
ystem Data o
SAVE/LOAD all data from rebot's memory. 1o Modbus  Clamp  Dedicated 0 | * | * ES
INPUTS OUTPUTS =
5
3 4 3 4 T
s 6 5 3 =
o
Remove sll user's data from robot's memory 7 8 7 8 =
E]
Initial: E§
57 8 Ed 58 =
Calibration §
Move JT to o deg positon then press Calib 5
INTERNAL ES
3
o Calib N 5 . E
s 6 7 8 3
HL H2 H3 H4 HS He H7 9 1 = £
w
i
3 4 15 16 v
g
g

v astorino - X
Status
[ emercencystor | [ Meter | [ Resdy | [ Em | [ Connected
[ sarervrence | | | [ = | [ Home |
XYZ Limits Range  Working Space g\
:
5]
Working Space number ©
H
3
Upper End X 300.00 g—.
3
Y 300.00 =
g
=

Lower End X 100.00

~N

.
1 4
vt

I Jnogy |'].as sAg | Luzjﬁmdl SHWIT Ualialy

Na tej zaktadce uzytkownik moze ustawié obszary Przestrzeni roboczej.
Wpisz wartosci gornego i dolnego konca kazdej przestrzeni roboczej, a na-
stepnie nacisnij [ZAPISZ], aby przesta¢ zmiany do robota. Mozesz ustawic
do czterech réznych przestrzeni roboczych.
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15.8 Karta Program

Sv astorino — >

Status

| EMERGENCY STOP | | Motor ||  Ready || cror | || Connected

| sarervrence | | e || H | | Home |

Program o
BEHG® &« @ a QHiwo it v 8 88D REQ® T 2
0 | .PROGRAM HFELLO =" |
- WoME| o
2 | .END e
3

| nogy |'1ES"S.-';.5'| weiBoy ST ooy | S3UI0 ||on_|_||‘a|.uo|_| |

Program Contrel: II Cj P D - Check Made 'I Speed: |2 v

W tej zaktadce mozesz zaprogramowac robota w uproszczonej wersji
jezyka Kawasaki AS.
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REHE &2 @ a QlHio vt v 8 8ED RS- Q@ T
RN, /
153,42 56789 10 11

1. Tworzenie nowego programu

2. Wybierz program z komputera i zataduj go na robota
3. Zapisz wybrany program jako plik *.pg na komputerze PC
4. Drukuj kod programu

5. Cofnij,

6. Ponow,

7. Powiekszenie zawartosci okna programu (zoom)

8. Zmniejszenie zawartosci okna programu (zoom)

9. Resetowanie powiekszenia do ustawien domysinych
10. Lista wyboru programu,

11. Lista wyboru kroku wybranego programu,

BEEHS &2 @ a Q Huo vl v |4 &) RS Q® T
//| |\ \
12 13 14 15 1617 18

12. Wgrywa program do sterownika robota (PC = Astorino)

13. Pobiera wybrany program ze sterownika robota

14. Ustawia wybrany program jako program startowy *

15. Przefaczanie tryb pracy TEACH / REPEAT (reczny / automatyczny)
16. Otwodrz okno wizualizacji

17. Aktywuje tryb DryRun (bez ruchu robota)

18. Usuwa zaznaczony program

Program Contrel: B [ (T PP | D v\- Check Mode: | Speed: 2\ -
i / | \ \ \
19 | 21 23 25
20 22 24
19. Uruchomienie lub zatrzymanie programu
20. HOLD - zatrzymuje uruchomiony program
21. Repeat Continues - aktywuje tryb petli programu
22. Step Continues - aktywuje tryb pojedynczego kroku
23. Monitor speed - predkos$¢ monitorowania
24. Check mode - wyswietla aktualnie aktywny tryb krokowy lub ciggty.
Przycisk Next Step - pozwala na przejscie do kolejnych krokdéw w trybie
krokowym. Dziata takze, jako przycisk GO - wykonuje aktualnie zazna-
czony krok programu,
25. Ustawianie i zmiana predkosci w trybie TEACH
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* Po witaczeniu Astorino program zdefiniowany jako program startowy jest
tadowany do pamieci roboczej sterownika robota i jest bezposrednio gotowy
do uruchomienia.

En astorino - x

Status

EMERGENCY STOP | [ Motor | [ Resdy || S | [ Comected
AFETY FENCE | | | | | |
Program

RBEEHS &« @ a QHuo U Y s R e®

.PROGRAM HELLO

Home |

el
m
—r

o0f | enuey

0

1

2 LMOVE P2

3 x = 0

4 IF x == (0 THEN
5 JMOVE #p1
6 END

7 HOME

8 | .END

9

| anoay | s shs | weiboiy swwuonaw | siuieg [ ool mwo |

Frogram Control: II Cj e D - Check Mode >| Speed: |2 i

Przyktadowy program o nazwie hello

Jesli program zostanie wykonany, robot porusza sie do punktu P1 w linii
prostej (LinearMOVE).

Po osiggnieciu punktu ponownie porusza sie po prostej $ciezce do P2.
Zmiennej x przypisano teraz wartosc¢ 0.

Petla IF sprawdza, czy x ma wartosc¢ 0.

W takim przypadku wykonywane jest polecenie HOME, a robot przechodzi
do pozycji domowej.
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15.9 Karta System Settings / Ustawienia Systemu

Ev astorino — X
Status
| | | Motor | | Ready | | | | Connected
| | | | | [_rHome |
System Diata o e
SAVE[LOAD all data from rebot's memory (bl DEiteizEle Comvap @ 7 g’
/] Enable odule —
—_— Enable 10 Modul 4
INPUTS OUTPUTS o]
Save Load [
1 2 1 2
5
3 4 3 4 3
=
Remaove all user's data from robot's memory 7 Z I & s
7 8 7 2 =z
Initialize 3
n
Calibration 57 56 57 58 g
Maowve IT to o deg positon then press Calib =l
INTERMAL “;L
il ) a
> / = » Calib . 2 3 . E
)
5 g 7 a _L_S‘__/ 5
/ o
3
H1 H2 H3 H4 H5 HE H7 2 1 11 12 o
1 1 1 16 7
3 4 5 &
B
> g
=

System Data

Zapisz/Zataduj wszystkie dane robota,
lub zainicjalizuj pamiec robota.

Kalibracja ramienia robota wymagana
tylko wtedy, gdy dane na karcie SD zo-

Calibration stang usuniete, karta zostanie uszko-
dzona i wymieniona lub robot zostanie
zdemontowany.

. Polecenia uzytkownika i wyswietlanie da-

Terminal

nych.

IO, Dedicated IO,
Conveyor...

Status wejs¢ i wyjs¢ (I/0),
Skonfiguruj we/wy, inne ustawienia.

INTERNAL

Sterowanie sygnatami wewnetrznymi.
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15.10 Obszar Calibration / Kalibracja

Ta sekcja pozwala uzytkownikowi
skalibrowad robota, a takze spraw-
i3 v Calib dzi¢ czujniki magnetyczne, ktore sg
zainstalowane na wszystkich
osiach. Jesli przyciski o nazwie Hx,
gdzie x jest 1..7 Swieci na zétto, to
czujnik magnetyczny widzi magnes.

Maove IT to o deg positan then press Calib

Hy| |Hz | [Hy | Hi | Hg | |HE | | Hy

15.11 Pole Terminal

K - Terminal stuzy do wyswietlania
informacji z robota, ale takze
do wydawania polecen robo-
towi.

Wszystkie polecenia ruchu, takie jak LMOVE, HOME itp. Muszg by¢ poprze-
dzone stowem "DO", a robot musi by¢ GOTOWY i w trybie REPEAT. Na przy-
ktad "DO LMOVE P1"

Mozesz takze uzyc¢ terminala do odczytu wartosci zmiennych (na przyktad
"PRINT x"), nauki punktdw (na przyktad HERE P1), ustawiania zmiennych
(na przyktad x = 10) i tak dalej.

Oto lista polecen Terminala:

CPUTEMP Pokazuje temperature procesora

FREE Pokazuje dostepng pamie¢ RAM w %

ERESET Resetuje btad

ZPOWER ON Wigcza SILNIKI

ZPOWER OFF Wytgcza SILNIKI

HOLD Wstrzymuje aktualnie uruchomiony program

CONTINUE Kontynuuje wstrzymany program

ZZERO X Rozpoczyna zerowanie okreslonej osi - x

HALT Wstrzymuje aktualnie uruchomiony program

EXECUTE x Uruchamia aktualnie wybrany program, jesli po-
dana nazwa uruchamia wybrany program (x)

PRIME x Wybiera wybrany program wedtug nazwy

STOP Zatrzymuje aktualnie uruchomiony program
(Cykl)

REP_ONCE ON/OFF Wigczanie i wytaczanie funkcji REPEAT ONCE

STP_ONCE ON/OFF Wiagczanie i wytaczanie STEP ONCE

STPNEXT Wyzwala nastepny krok w trybie krokowym
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15.11.1 Obszar Status i konfiguracja

15.11.1.1 IO

10 Modbus | Dedicated 10 | Conveyo[ * | * W tym oknie mozna zobaczy¢ stan
WEJISC sygnatow i wiaczyc/wytaczyc
WYJSCIA, klikajac odpowiednie pola
wyboru.O

able |0 Madule
INPUTS

OUTPUTS

3 & Wybranie pola O Enable IO Module
. c . c powoduje aktywacje modutu We/Wy.
Jesli modut 10 jest uszkodzony, to

7 8 7 8 pole jest automatycznie odznaczane.
; ; WEJSCIA 57,58 i WYJSCIA 57,58 sg

7 s ¥ ®2"—— zarezerwowane dla wersji B robota i

INTERNAL znajdujg sie na ramieniu JT3

- : ’ : — [ATTENTION] ———
6 8

§ ’ Jesli aktywujesz te funkcje bez mo-

9 - = = dutu podfgczenia I/0 do ptyty gtow-

13 14 15 16 nej robota, wystapi btad!

INTERNAL - tutaj sprawdzasz lub
wymuszasz status sygnatéw
wewnetrznych. ( ON, OFF)
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15.11.1.2 MODBUS

0 Modbus Dedicsted IO Conveyo * | * W tym oknie mozna zobaczy¢ stan
Fieldbus Inputs wejs¢ FIELDBUS i wigczyc¢/wytaczy¢
9 |20 |21 1213 |24 | 25 |26 wyjscia FIELDBUS klikajac
7 18 15 20| 21 22 | 23 24 odpowiednie przyciski sprawdzania.
25 || 26 || 27 || 28 || 29 |[ 30 || 32 || 32 Jes’ll WejéCie IUb WY]S'CIe jest W+a_czone,
33 |34 (|35 (/36| 37 || 38 || 30 || 40 przyCiSk sSwieci na zotto.

41 || 42 || 43 || 44 || 45 | 46 | 47 || 48

49 || 50 || 51 || 52 || 53 || 54 || 55 || 56

Fieldbus Outputs
g 10 || 12 || 22 | 13 | 14 | 15 | 16
il 18 || 19 || 20 | 21 | 22 23 || 24
25 || 26 || 27 |28 | 29 || 30 | 31 | 32
33 || 34 (|35 || 36 || 37 || 38 || 30 || 40
41 || 42 || 43 || 44 || 45 | 46 | 47 || 48

49 || 50 || 51 || 52 || 53 || 54 || 55 || 56

15.11.1.3 Clamp

o Modbus Clamp  Dedicated 10 |+ |+ W tym oknie zmieni¢ mozna

ustawienia Handling Clamp
Handling Clamp Signal Definition H

Ustawienia clamp majg wptyw na
OUTPUT Signal for OFF polecenia OPENI i CLOSEI.

OUTPUT Signal for ON

Save
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15.11.1.4 Sygnaty dedykowane

1o Modbus Dedicated IO Conveyo| * | * Widok i konfiguracja dedykowanych
Dedicated Inputs Sygnal'éW robota. Sygnajfy man
Motor ON Yoter ustalong, okreslong funkcje lub
Cycle Start Zeroing instrukcje.
Reset MZH

Dedykowane wejscia to specjalne
sygnaty wejsciowe, takie jak "Reset"
lub "Cycle Stop".

EXT_IT

Cycle Stop

Dedicated Outputs
Dedykowane wyjscia to specjalne

Cycle Frrer sygnaty wyjsciowe, takie jak "Motor
Repeat Held ON" i "Error".

Teach Home

Motor ON Zeroed MZH (MOTOR ON -> ZEROING ->
ESTOF HOME) - jest to specjalna sekwencja
Ready et przeznaczona do homowania robota z

jednym bitem ze stanu poczgtkowego
po wigczeniu zasilania.

15.11.1.5 Detekcja kolizji

Dedicated IO Conveyor Collisiondet Etf| « | B - wersja robota wyposazona jest w

Thresholds akcelerometr do wykrywania kolizji.
Teach Maode 25

Tutaj uzytkownik moze zmienic progi

i wykrywania kolizji.
Repeat Mode 35 Pole wyboru [4G Mode] umozliwia
wiaczenie/wytaczenie progéw
[ wysokiego poziomu
[ 4G Mode i Przycisk [Save] zapisuje progi do
save ONJOFF pamieci robota
Autocalibration active
Przycisk [Calib ON/OFF] rozpoczyna
A Clardnare not detected lub zatrzymuje automatyczna

kalibracje progéw.

*aby zmienic¢ ustawienia wpisz w
terminalu polecenie ,,Z_USER 3”

64



B << Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi
15.11.1.6 Tasmociag

Modbus Dedicated [0 Conveyor  Cellisiol 4 | *

Conva Conv 2

_ _ W tym miejscu mozna ustawic
Resolution (mmybit) kierunek ruchu tasmociagu.
. y Ustawiamy kierunek zgodnie z jedng

osi uktadu BASE robota, a takze
rodzielczosS¢ mm/bit

Conv Moving Direction

0 Of 8+, 2 -3 Y+ & Y- 5726 89

Mozna takze zataczy¢ wirtualny
ekoder. Pozwala to na symulacje
aplikacji, ktore wykorzystujg
Sledzenie tasmy. Wybieramy z listy,
ktéry tasmociag chcemy uruchomic
(CONV1 lub CONV2), zataczmy

Virtual Encoder checkbox (Enable Virtual Encoder), a
[] Enable Virtual Encoder nastepnie przyciskami [Start] lub

Save

Start
CONVL  ~ i [Stop] wiaczamy lub wytgczamy
wirtualny enkoder.
Stop
14 [7] IT5 [7] JT6 [7]
| D'DDD| | D'DDD| | D'DDD| Wartosci wirtualnego jak i fizycznego
IT7 [mm/®] Conveyor 1 Conveyor 2 enkodera wyswietlajq sie z zaktadce
| D.DDD-| | 52.5EIIII| | III.5EIEI| JOG
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15.11.1.7 Ethernet

Collision det  Ethernet  Firmware TP
Ethernet Settings Modbus TCP Server
IP Adress Connection

} } E| TCPIIP & UDP

Maodbus TCP Client

Subnet Adress
NS
Gateway Adress

e [
DMS Adress

= e (o] 5]

[] Connected

odbus Save

15.11.1.8 Firmware

Collision det  Ethernet Firmware ol IS

Check for updates automatically

|USB Teansy T4 1-

Update firmware

W tym obszarze mozna zmienic
ustawienia komunikacji Ethernet.

Dziatanie portu Ethernet mozna
ustawi¢ na:

e Potgczenie z oprogramowaniem
Astorino

e Modbus TCP Serwer

e TCP/IP lub UDP

e Modbus TCP Klient

Przycisk [Save] zapisuje zmiany w
pamieci kontrolera. Po zapisaniu
wymagane jest ponowne
uruchomienie robota.

W tej podzaktadce mozesz
zaktualizowa¢ oprogramowanie
Astorino. A takze ustawic czy
oprogramowanie ma sprawdzad czy
pojawity sie aktualizacje na serwerze.
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15.12 Okno Wizualizacji

Aby otworzy¢ okno wizualizacji i zobaczy¢ w czasie rzeczywistym dziatanie
robota Astorino, nalezy klikng¢ jeden z tych dwdch przyciskéow

KARTA JOG KARTA PROGRAM
=
Current Position | + B o0 E e 3
- sh) o
Tool |2 | @ OAT . RPY @ S s =
o]
¥ [mm] Y [mm] 7 [mm] o
| 0.000| | 0.000| z
3 <
oM Alf T %, o
| 0.000| | o.oool | 0.000| 2 g_
— =
0 (=]
IT2[7] IT2 %] IT3[°] g =
| 0.000| | o.oool | 0.000| "' E
B =
T4l s [7 el |2 -
T 1 T 1 T 1 =
2\ Visualization - o x

@Ml Bafomae Bafiwc Baf S Jada

!

)
A

i
o

X
i

)
0
X

W

OO0
0
“‘0”0

A "A .A‘L

3
\
’

!
W

)
(X
g
5

i
0)

W

OOK)
e
BN
oy

X
X
2

Q

N

S

Q
Q

15.12.1 Obstuga okna wizualizacji

Okno wizualizacji pozwala na dodawanie obiektéw 3D do sceny z robotem.
Program obstuguje pliki typu stl i pozwala na dodawanie podstawowych
ksztattéw tréjwymiarowych. Kazdy z obiektdw mozna dodad jako jeden z

trzech typéw obiektow:

e Obstacle - obiekty tego typu sg statycznymi obiektami sceny

e Work - obiekty tego typu moga by¢ przenoszone przez robota

e Tool - obiekty tego typu zawsze poruszajqg sie zgodnie z kiscig ro-
bota.
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Menu okna wizualizacja sktada sie z nastepujgcych elementéw:

© M Tool v B9 % @ | Obstacle VB S R | Work =T Y RO
Wiacza lub wytacza widok przestrzeni pracy robota (Working
@ Space)
™ Wiacza lub wytacza model 3D standardowego chwytaka
- | Zawiera liste obiektéw klasy Tool, Obstacle lub Work
Otwiera plik stl i wczytuje go jako jeden z obiektow klasy Tool,
= Obstacle lub work
& Wiacza menu modyfikacji obiektdw, pozwala na zmiane pozydciji
obiektu lub zmiane jego koloru
[m] Usuwa zaznaczony aktualnie obiekt na liscie rozwijanej
0.3 Wiacza menu generatora prostych ksztattéw 3D
N Wiacza generowanie wizualizacji trajektorii robota
%4 Wytacza i czysci wizualizacje trajektorii robota
& Zapisuje do pliki .traj punkty wizualizacji trajektorii robota
X Wiacza menu ustawien okna wizualizagji

15.12.2 Klasy obiektow

Work - obiekty klasy Work mogg
by¢ przenoszone przez robota. Aby
obiekt zostat pochwycony punkt
TCP musi sie znajdowa¢ wewnatrz
pobieranego obiektu, a sygnat ste-
rujgcy musi by¢ w stanie wysokim.

Obstacle - obiekty klasy Obstacle
sg statycznymi elementami wizuali-
zacji. Pozwalajg zbudowad scene
wizualizacji, stanowig aspekt wizu-
alny oraz potencjalne przeszkody.
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Tool - obiekty klasy Tool sg to
obiekty, ktére na state sq przymo-
cowane do kisci robota. Dzieki tym
obiektom mozna stworzyc¢ swoje
witasne narzedzia, ktore sgq zamon-
towane na flaszy robota.

15.12.3 Generator prostych ksztattow

Generator prostych ksztattéw tréjwymiarowych pozwala na generowanie
nastepujacych elementéw:

e Szescian (kostka),
e Prostopadtoscian,
e Stozek,

e Cylinder,

e Sfera,

e Piramida,

e Rura

Shape Generator Nazwa obiektu, gdy nie wpisana -
Cuboid  Cone  Cylinder Sphers  Piran 4 przypisuje obiektowi kolejng wolng
nazwe automatycznie.

Mame

R | _ Rozmiar obiektu, w zaleznosci od fi-
Size: / gury nalezy podac od 1 do 3 para-
X [mm] Y [m] Z [rom] metréw.

| | || |
Location Pozycja pod jakga ma zostaé stwo-
X Y Az/ rzona figura.

oo oo o9

Wybér klasy obiektu jaki ma zostad
Add shape as Obstacle - stworzony: Tool, Obstacle, Work.

Color Close Add <«— Dodanie obiektu do wizualizacji

Wybdr koloru obiektu

Zamkniecie menu generatora
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Przyktad

Dodac¢ do wizualizacji cylinder klasy obstacle o parametrach:

e 100 mm wysokosci,

e Promien podstawy 20mm,

e Kolor zielony

e Pozycja poczatkowa (0,300,0 [x,y,z])
e Nazwa dowolna

Aby doda¢ taki obiekt nalezy wpisa¢ nastepujace dane w menu generatora i
potwierdzi¢ przyciskiem [ADD]. Obiekt zostanie dodany.

Shape Generator
Cube Cuboid Cone Cvinder Spher * | *

Name -

Height{Z}fmm] Base Radius]mm]

| 0] | 2|
Location

X Y Z
| 0] | 300] | 0]

Obstacle | Cylinderd v B & @ Work

Add shape as Cbstacle w

Color - Close Add
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15.12.4 Menu modyfikacji obiektow

Move- Gfinderd «—————— Nazwa aktualnie modyfikowanej figury.

X Y z
0.00 300.00 0.00 . . . .7
| | | | Suwaki oraz pola tekstowe pozwalajgce zmienic
i i pozycje obiektu na wizualizacji.
Rx Ry Rz
[ oo oo [__om
0 0 0 Ustawienie rozdzielczosci powyzszych suwakow
Increment /
Linear 0.5 ¥~ Zamkniecie okna modyfikacji.
Rotate 05 w
<« Zatwierdzenie zmian pozycji obiektu.
Close Apply

Color

Obszar szybkiego wyboru koloru, klikniecie
przyciskiem myszy na konkretnym kolorze po-
zwoli go wybrac jako kolor modyfikowanego
obiektu

Color Preview

T O Okno podgladu wybrane koloru.

Opacity 100.0% ianie Ni 7 SCi obi
Pae < " ¥— Ustawienie nieprzezroczystosci obiektu.

Selected Color -V\
Aktualnie wybrane kolor, klikniecie w ten ob-
Apply

szar otworzy okno zaawansowanego wybory

\ koloru

Zatwierdzenie zmian.
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15.12.5 Menu ustawien wizualizacji

Settings pe— Sygnat wewnetrzny (z puli 2001-2016),
Intemal signal Track Line ON/ OFF |3 ¥ | ktdry wiacza lub wytacza generowanie
Signal to grab/ release Work 58 ~ | punktoéw trajektorii na wizualizacji.
Track Line update rate[ms] 100 w \
Work and Obstacle Locations SY_gnanl WyJsciowy Ste"UJa.FY Jfa_panl__em
obiektow klasy Work w wizualizacji przez
Record Restore
robota.

Robot model position

X Y Z Czas co jaki tworzony jest kolejny punkt
| 000 [ om0 | 000 | wizualizacji trajektorii.
I I I Zapisanie oraz przywrdcenie pozycji ele-
mentdw znajdujacych sie na wizualizacji.
Incremert 0.5

Zmiana pozycji robota na wizualizacji.

Close Apply v\
Import / Export \ Zatwierdzenie zmian.

Imports or exports cument visualization window
from / to xmil file.

Zamkniecie menu ustawien.

If imparted visualization contains stl files,
please locate them in the same folder ag xml file

Impaort oy

Export to xm file, this will not store stl files.
Please add them separethy

Import wizualizacji z pliku xml.

E:ﬂﬂl't v\

Eksport wizualizacji do pliki xml.
Eksport nie zapisuje otworzonych plikow
N stl. Tylko ich nazwy. Pliki nalezy skopio-
wac osobno.
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15.12.6 Wizualizacja Working Space

Okno wizualizacji pozwala na wyswietlenie wszystkich czterech Przestrzeni
Roboczych. Wybierz, ktéra z nich ma zosta¢ dodana do sceny, a nastepnie

kliknij [WS1.. 4]. Ponowne klikniecie spowoduje ukrycie modelu 3D prze-
strzeni roboczej.

S Visualization

(Sl DI = 7§ o B = .- H N = 7 -}

-

15.12.7 Wi.izualizacja zasiegu pracy robota

Okno wizualizacji pozwala na wyswietlenie zasiegu roboczego robota. Kliknij
przycisk [Range], aby dodac lub usung¢ model 3D zakresu roboczego.

B3 § & | obstacle | VB @ Work Eam® Nala DS
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15.13 Karta About / Informacje

= oo B * | Ta zaktadka pokazuje aktualng
\ [ wew [ Rew || | Cemewa | | Wersje oprogramowania Astorino i
| - | | —— kompatybilnego oprogramowania
sprzetowego z aktualnym
oprogramowaniem Astorino.
N

astorino

revolution in
robotics education

astorinov1.8.8

Compatible firmware:  ~

I Jnogy PG SAS { weiBoly {mv Butopy { spuI0g I\noJ_faumH { o0r l jo13uoy

Marek Niewiadomski, Aster
mn@astorcom pl
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15.14 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

15.14.1 Podstawowe informacje

Oprogramowanie Astorino po uruchomieniu automatycznie sprawdzi, czy
dostepna jest nowa wersja, a jesli tak, poinformuje o tym uzytkownika.

cu 1.8.6 >
@ Mew software version is available! Download?
Cancel

Klikniecie przycisku [OK] spowoduje pobranie nowej wersji do okreslonej
przez uzytkownika lokalizacji na dysku twardym.

Nastepnie uzytkownik musi odinstalowac starg wersje z komputera i
zainstalowac¢ nowa.

Po potaczeniu z robotem oprogramowanie astorino sprawdzi, czy
oprogramowanie robota jest aktualne. Jesli nowe oprogramowanie
uktadowe jest dostepne, aplikacja poinformuje o tym uzytkownika.

cu 1.8.6 X
@ Mew software version is available! Download?
Cancel

Klikniecie przycisku [OK] spowoduje pobranie do nowej lokalizacji na dysku
twardym okreslonej przez uzytkownika.

Mozesz pobra¢ najnowszg wersje oprogramowania z serwera FTP Kawasaki
Robotics:_https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/

lub skontaktuj sie z pomocg techniczng:
Astorino@astor.com.pl / Tech-Support@kawasakirobot.de
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15.14.2 Procedura aktualizaciji

Aby zaktualizowa¢ oprogramowanie sprzetowe, uruchom oprogramowanie
Astorino.

[UWAGA]
Upewnij sie, ze oprogramowanie nie jest podtgczone do robota. Silniki
muszg by¢ wytgczone!

Przerwanie procesu moze uszkodzi¢ procesor, nie wytaczaj robota pod-
czas procedury aktualizacji!

bt

v astorino -

Status

501 | josuor

HOLD
MOTORON MOTOR OFF

Reset

HOME

Connection
Zeroeing

Robot Type
Connection Type

@ usB
() Ethernet

COM port: COM5 ~ .
astorino W& Kawasaki
nabates

IP Adress

152 (168 |0 | |1 CONNECT

I nogy I R5 shg I wesbougy {ESJV Buinopy { S3UI0g “UDJJBUJUH I

Language

English ~

Przejdz do [System Setting], a tam do obszaru konfiguracji I0.

Klikaj symbol strzatki w prawo, az pojawi sie podzaktadka [Firmware]

Collision det Ethernet Firmware 1 KllanJ prZYCiSk [Update ﬁrmware:l, aby

otworzy¢ okno wyboru plikow.
Check for updates automatically

|USB Teensy Ta_a- ~ Wybierz plik *.hex, ktory zawiera nowe
oprogramowanie.

Update firmware
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Okno wyboru pliku:

(Y - - ] X
Start Freigeben Ansicht o
« v > Dieser PC > Downloads > ASE_3.3.20 ~ [$] 2 ASE_3.3.20 durchsuch...

~ ; . .
@ OneDrive - Personal Name Anderungsdatum Typ GréBe

= Dieser PC \j ASE_3.3.20.hex 11/4/2022 11:24 AM
J 3D-Objekt 12 setup_3.3.19.msi 9/20/2022 7:57 AM
- -Objekte

&= Bilder

HEX-Datei 1,792 KB

Windows Installer-Paket 11,034 KB

[ Desktop

@ Dokumente

4 Downloads

I Musik

E Videos
ZIO0S(@

=~ SAP-Files (\\157.116.236.6) (U:)

¥ Netzwerk

w

1 Element ausgewahlt (1.74 MB)

2 Elemente

EL
Potwierdz, ze chcesz przesta¢ nowe oprogramowanie do pamieci robota:

Sv Firmware Update >

A Ready to upload Firmware: C:\Users\Marekn| Desktop\AS_3.8.08 hex Continue?

Cancel

Zostanie przeprowadzona aktualizacja oprogramowania sprzetowego.

Collision det  Ethernet Firmware o

HIDClass Teensy T: ~

Update firmware

Po zainstalowaniu oprogramowania uktadowego obserwuj czerwong diode
LED (Error) na podstawie robota.

Jesli dioda zacznie migac powoli (okoto 2 razy na sekunde).

ﬁ N % - ﬁ - %
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Wytacz robota i wtqcz go ponownie. Jest to btad karty SD wewnatrz pod-
stawy robota, procesor nie mogt ponownie uruchomic karty po aktualizacji
oprogramowania uktadowego. Zresetowanie zasilania rozwigzuje problem.

Jesli dioda LED zacznie migac szybko (okoto 5 razy na sekunde).

ﬂ - % h ﬂ - %

Oznacza to, ze robot musi zaktualizowa¢ dane na karcie SD. Procedura wy-
kona sie samoczynnie. Po zakonczonej procedurze czerwong dioda LED sie
wytaczy. A po podtaczeniu do komputera pojawi sie komunikat o zakonczeniu
procedury naprawy/aktualizacji danych na karcie SD

Su Information *
@ 5D card auto repairfupdate was performed!

15.14.3 Odzyskiwanie po awarii aktualizacji

Jesli proces zostat przerwany, procesor moze nie dziata¢, a system Win-
dows nie wykryje robota. Mozesz zresetowac procesor do ustawien fabrycz-
nych, naciskajac biaty przycisk reset na procesorze przez 13s do 17s, a na-
stepnie czerwona dioda LED na jednostce procesora zacznie migac¢. Po za-
konczeniu procedury twardego pomaranczowa dioda LED na procesorze be-
dzie migac powoli, a czerwona dioda LED (Error) na podstawie robota réw-
niez zacznie powoli migac.

Biaty przycisk znajduje sie na ptycie procesora wewnatrz podstawy robota.
Aby uzyskac do niego dostep, nalezy odkreci¢ i zdjac tylng pokrywe gorna.
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Badz bardzo ostrozny/a, robigc to! Nie uzywaj zadnych metalowych przed-
miotow wewnatrz podstawy robota podczas przywracania ustawien fabrycz-
nych procesoral
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15.15 Jezyk AS

Astorino mozna zaprogramowac przy uzyciu podstawowej wersji jezyka
Kawasaki AS-language, ktory jest uzywany we wszystkich robotach
przemystowych Kawasaki Robotics. Aby dowiedzie¢ sie wiecej o jezyku
prosze zapoznac sie dokuntacjq ,Instrukcja jezyka AS”

Ponizsza instrukcja w skrocie opisuje podstawe funckje uzywane do
programowania pracy robota.

Aktualna lista obstugiwanych polecen i funkcji:

(x,y,z reprezentujg wartosci - np. SPEED 100 ALWAYSp dla punktéw lub
nazw punktéw - np. JMOVE P10)

Nazwa Opis

ACCEL x przyspieszenie robota w % dla polecenia nastepnego ruchu
ACCEL x ALWAYS przyspieszenie robota w %

ALIGN Wyréwnywanie osi Z narzedzia do najblizszej osi BASE
C1MOVE p okresla punkt posredni interpolacji kotowej

przesuwa robota do punktu p w interpolacji kotowej, prze-
C2MOVE p chodzac przez punkt okreslony w poleceniu C1IMOVE p;
przed poleceniem C2MOVE nalezy uzy¢ polecenia C1MOVE

CVCOOPIT x Ustawia wspotprace miedzy przenosnikiem numer 1 lub 2
CVDELAY x Robot utrzymuje aktualng pozycje przenosnika

przez czas X
CVLAPPRO p,x Porusza sie w kierunku Z narzedzia na danej odlegtosci x

od punktu p liniowo ze $ledzeniem przenosnika

przesuwa robota z biezgcej pozycji w okreslonej odlegtosci
CVLDEPART x x od biezacej pozycji wzdtuz osi Z narzedzia ze Sledzeniem
przenosnika

CVLMOVE p Ruch liniowy do punktu p ze $ledzeniem przenosnika

CVRESET x Resetuje dane przenosnika do wartosci x
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CVWAIT x Czeka, az przenosnik dotrze do wartosci x
DECEL x Hamowanie w % dla polecenia nastepnego ruchu
DECEL x ALWAYS Hamowanie w %

DISTANCE(p,p) Oblicza odlegtos$¢ miedzy dwoma punktami

Aktywuje sygnat X (1-58 lub Int. 2001-2016) po uptywie

DLYSIG x,y czasu Y w sekundach
DRIVE x,y,z Porusza pojedyncza osig o x- 0S, y- kat, z -predkos¢
DRAW x,y,z ruch liniowy wzgledem Xx,y,z zgodnie z BASE

Funkcja wyszukuje separator y w ciggu x i wyodrebnia
wszystkie znaki znajdujace sie przed separatorem. Znaki te
sq ponownie wyprowadzane jako ciag znakdéw i jednocze-
$nie usuwane z oryginalnego ciggu!

$DECODE(x,y)

$ENCODE(x) Zmienia liczbe na ciag znakéw

ERESET Reset btedu

EXISTCOM Stan gotowosci danych komunikacyjnych HOST (Serial)
HERE p Zapisz aktualng pozycje robota do punktu P

HOME przesuwa robota do pozycji HOME

INRANGE(p) Sprawdza, czy punkt znajduje sie w zasiegu ramienia ro-

bota
JAPPRO p,x porusza sig ztgczowo w kierunku Z narzedzia w pewnej od-
legtosci x od punktu p
Polecenie specjalne: JUMP do pozycji p, gdzie x jest prze-
JUMP p,x gubem lub punktem kartezjanskim, x odpowiada wysokosci
skoku.
ruch robota ztgczowo po pozycji p (joint), gdzie p jest
JMOVE p punktem ztgczowym lub kartezjanskim
LMOVE p ruch liniowy do punktu p
LAPPRO p,X porusza sie w kierunku Z narzedzia dla danej odlegtosci x

od punktu p liniowo
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przesuwa robota z biezgcej pozycji w okreslonej odlegtosci

LDEPART x x od biezacego punktu sprzedazy. wzdtuz osi Z narzedzia
POINT p Tworzy zmienng x punktu

PRINT x Wypisanie danych/tekstu na terminalu

PULSE x,y ,(A\slglzlv;/uje sygnat X (1-58 lub Int. 2001-2016) na czas Y
SEND x Wysytanie danych do HOST (Serial)

SHIFT(p BY x,y,z)

Tworzy nowy punkt na podstawie przemieszczenia p
Przyktad: POINT TST = SHIFT(P1 PRZEZ 10,0,0)

sprawdza stan sygnatu x — zwraca warto$¢ TRUE lub

SIG(x) FALSE
Przykfad: IF SIG(2001) == TRUE THEN

SIGNAL x Aktywuje sygnat X (1-58 lub Int. 2001-2016)

SIGNAL -x Deaktywuje sygnat X (1-58lub Int. 2001-2016)

SPEED x Predkos¢ robota w % dla polecenia nastepnego ruchu

SPEED x ALWAYS

predkos¢ robota w %

SPEED x MM/S

predkos¢ robota w mm/s (maks. 250 mm/s ) dla polece-
nia nastepnego ruchu

SPEED x MM/S ALWAYS

predkos¢ robota w mm/s (maks. 250 mm/s )

Wstrzymuje program do wysokiego stanu sygnatu X (1-58

SWAIT x lub 2001-2016)

Wstrzymuje program do stanu niskiego sygnatu X( 1-8 lub
SWAIT -x 2001-2016)
TDRAW x,y,z ruch liniowy wzgledem x,y,z wg TOOL
TOOL p Wybieranie danych narzedzia z przeksztatcen punktow p
TOOL x wybor jednego z systemoéw TOOL ( x = 1,2,3)
TWAIT x wstrzymuje program na x sekund
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TYPE x wypisanie danych/tekstu na terminalu

X = CVPOS Odczyt danych przenosnika 1 do zmiennej x

X = CVPOS2 Odczyt danych przenosnika 2 do zmiennej X

$X = RECEIVE Odczyt danych HOST (Serial) z bufora do zmiennej $X
Y = VAL($X) Zmienia wartos¢ ciggu na liczbe

e Wyrazenia warunkowe:

o IF.... THEN ... ELSE ... END
o IF ... THEN ... END
o CASE ... OF .. VALUE ... ANY... END
©)
e Petle:

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

e Wyrazenia i funkcje matematyczne:

o +,-, *I /I AI MOD
o SIN, COS, ATAN, FABS
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15.16 Programowanie

15.16.1 Tworzenie nowego programu

Obszar Program znajduje sie na karcie Programs.
Kliknij ikone znajdujacg sie po lewej stronie, aby utworzyé nowy program:

Program

&2

1| .PROGREM hell
2 LMOVE Pl
3 LMOVE P2
4 X =20

] IF 2 =0 1T

Pojawi sie nowe okno.
Wprowadz nazwe programu i kliknij [OK]:

test2)
-
Ok CAMNCEL

Oprogramowanie tworzy nowy szablon programu:

Program

REOS & aaaq e LA T r—%
1||.PROGRAM test2 =
2

3| .END

4

Program Control: @ @ [ S'.:' - Check Mode: ’vl Speed: 2 -
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15.16.2 Napisz swoj wilasny program

Program
BEHS &« & a Qs _—
1 .PROGREM test?2
2 SPEED &0
3 SPEED 100 MM/S
4 i=0
3 n =235
= FOR 1 = 0 TO n
T POINT tst = SHIFT (Pl BY 10#i,0,0)
8 LAPPRO t=t, 50
3 LMOVE tst
10 THAIT 1
11 END
12 | .END
13

15.16.3 kadowanie programu do robota

Przycisk [Przeslij] zacznie migac na zétto. Kliknij na niego, aby wgrac pro-
gram do pamieci robota:

Program

BEES «aaa e A BT T

.PROGRAM testZ

=

Lo N T TS [ R Y S R N I

SPEED &0
SPEED 100 MM/S
i =10
n =25
FOR i = 0 TO n
POINT tst = SHIFT (Pl BY 10%i,0,0)
LAPPRO tst, 50
LMOVE ts=t
TWAIT 1
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15.16.4 Uruchamianie aktualnie wybranej linijki

Aby uruchomic aktualnie zaznaczong linie, nacisnij i przytrzymaj przycisk
Next Step/GO, a jednoczesnie nacisnij i przytrzymaj lewy CTRL na klawia-
turze. Robot musi by¢ w trybie uczenia.

+ Check Mode }'

Zwolnienie przycisku CTRL lub GO spowoduje zatrzymanie robota.

2\ astorino - X
\ | [ Mot | [ Resdy | | | [ Connec 4
\ | | | [ Home |
Program o
REES & e aalws JET s aB e 008 |2
0| . PROGRAM TEST2 = |
HOME = 5
2| IMOVE ez “
3 SIGNAL 1 —-—
Commeme a0 :
5 IMOVE P2 3
E .END G’E—,
! o
H
3
@
B
g
=
E]
2
3
o
]
i
a
3
[£]
n
4
B
2
=
Program Control. [ Ilcj}) @-- Check Mode Els;eed 5 ~|la

Uruchomienie kodu za pomoca przycisku GO spo-

woduje wykonanie tylko polecen innych niz stero-
wania przeptywem programu. Polecenia takie jak

IF, FOR, WHILE itp. zwrdéca biad.
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15.16.5 Uruchamianie programu

Przed uruchomieniem programu upewnij sie, ze
robot w nic nie uderzy. Jesli nie masz pewnosci
co do napisanego programu, uruchom go naj-
pierw w trybie DryRun!

Pregram

BEEHS &2 @ a q M vz v |4 &8 Q0 .

0| .PROGREM JMP
SPEED 250 MM/S ALWAYS

accuracy 100 ALWAYS
SIGNAL Z001

T RATR e o~

LAY I N

Kliknij ikone Odtwdrz na pasku » sterowania programem [Cycle Start],
aby uruchomié program od aktualnie zaznaczonej linijki:

nogy,

Program Cu:un'.ru@l cj P - - Check Mode: bl Speed: 2 -

Uruchomienie programu wewnatrz petli lub wa-

runku (FOR, IF, WHILE itd.) spowoduje btad pro-
gramu.
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15.16.6 Zatrzymywanie programu

Aby zatrzymac¢ wykonywanie programu nalezy najpierw wstrzymac prace
robota poprzez przycisk [Wstrzymaj/HOLD]

nogy

Program Control: @j M D - Check Mode: bl Speed: 2 -

A nastepnie po zatrzymaniu robota klikna¢ ikone Odtwodrz na pasku » ste-
rowania programem [Cycle Start], aby zatrzymac program:

nogy

Program CDntrD@l cj | IR - Check Mode: }I Spead: 2 -
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16 Przyktadowe programy

16.1 Pick&Place - przykiad paletyzacji

Ten program pobiera kostki z pojedynczej wiezy, a nastepnie umieszcza je
wedtug liczby rzeddw, liczby kolumn i liczby pozioméw.

Uzytkownik moze dostosowac:

e Rozmiar przedmiotu (kostki)
e Odlegtos¢ miedzy kostkami,
e Liczba rzeddéw, kolumn i pozioméw,

Ry
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e Init ————————-

deltaX = 60 ;distance between workpieces X
deltaY = 60 ;distance between workpieces Y
deltaZz = 30 ;layer height

numLev = 2

numRow = 1

numCol = 2

numPcs = numLev*numCol*numRow ;pieces count
height = 25 ;height of a workpiece (25 mm)
e variable init --————-——-

b 0

y =0

z =1

SIGNAL -1

speed 100 mm/s always

POINT place = p2

POINT pick = P1

POINT pick = SHIFT (pl BY 0, 0,numPcs*height)

;P1 on the table, pick shifted by number of pieces in %
HOME

LAPPRO pick, 40

T pPal--———————-
FOR z = 0 TO (numLev-1)
FOR y = 0 TO (numRow-1) ; rows in Y
FOR x = 0 TO (numCol-1) ;col in X

POINT pick = SHIFT (pick BY 0,0,-height);calc new pick pose
JAPPRO pick, 40

speed 20 mm/s

LMOVE pick

TWAIT 0.5

SIGNAL 1 ;close the gripper

TWAIT 0.5

LDEPART 50

LMOVE P3

POINT place = p2?

POINT place = SHIFT (p2 BY deltax*x,deltay*y,deltaz*z)
LAPPRO place, 30

speed 20 mm/s

LMOVE place

TWAIT 0.5
SIGNAL -1 ;open the gripper
TWAIT 0.5
LDEPART 30
LMOVE P3
END
END
END
.END
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16.2 Przykiadowy program we/wy

Ten przyktadowy program pokazuje, jak uzywac sygnaty na wiele sposo-
bow.

.PROGRAM IO
;o I0 example program
;o Robot reads and sets IOs
sensor = 1002 ;sets variable
SWAIT 2001 ;wait until internal 1 signal is on
SIGNAL 8 ;sets 8 output HIGH
IF SIG(sensor) == TRUE THEN
;checks 1if sensor (2 input) is high
SIGNAL 2002 ; sets 2 internal HIGH

ELSE
IF SIG(1001) == FALSE THEN
SIGNAL -8 ;sets 1 output LOW
END
END
BITS 1,4 = 12
;changes 12 to 4bit binary and sets that on out puts from 1

data = BITS(1004,4) ;read binary data from inputs
;4 bit from 4th output and changes that to decimal
PRINT data

.END

16.3 Przykiadowy program do komunikacji szeregowej

W tym przyktadzie pokazano, jak korzystac¢ z komunikacji szeregowej. Pro-
gram moze wymienia¢ dane pomiedzy robotem Astorino, a komputerem PC
(np. Matlab lub SerialTerminal) lub mikrokontrolerem (np. Arduino lub
ESP32).

*—_—_—_»

Wtyczka M8 - (Piny: 1-GND, 2 — 5V [Wizja], 3-TX, 4- RX)
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.PROGRAM SERIAL
;o Serial communication example program
;o Robot command frame form Serial Port
;o frames: P/ or L/x/vy/z/
; ————-— From X,Y,Z point is created
; ————-— Sends current location if frame is P/
SPEED 150 MM/S ALWAYS
$S_FRAME = "Xyz"
$S_FRAME2 = "JT"
WHILE EXISTCOM == FALSE DO
TWAIT 0.1
END
STEMP = RECEIVE
SCOMMAND = $DECODE (STEMP, ""/")
PRINT $COMMAND
; RECEIVE DATA FROM SERIAL AND CREATE A POINT
IF SCOMMAND == "L" THEN
SVAL1 = $DECODE (STEMP, "/')

$SVAL2 = $DECODE (STEMP, "/")
$VAL3 = $DECODE (STEMP, "/")
DATAX = VAL ($SVALL)
DATAY = VAL ($SVAL2)

DATAZ = VAL (SVAL3)
POINT TEST = TRANS (DATAX,DATAY,DATAZ,0,0,0)
POINT/OAT TEST = PO
LMOVE TEST
SEND "OK"
END
; SEND CURRENT LOCATION TO SERIAL PORT
IF SCOMMAND == "P" THEN
HERE TEMP
HERE #TEMP
DECOMPOSE TAB[(0] = TEMP
DECOMPOSE TAR2[0] = #TEMP
FOR I = 0 TO 5
TAB2[I] = TAB2[I]*180/PI
$S FRAME = $S FRAME + $ENCODE (TAB[I]) + "/"
$S FRAME2 = $S FRAME2 + $ENCODE (TAB2[I]) + "/"
END
SEND $S FRAME
SEND SS FRAME2
END
.END

Komunikacja szeregowa dziata na napieciu 3.3V, prosze uzywac elek-
troniki kompatybilnej z napieciem 3.3V lub konwerteréw poziomow
napiec.

Napiecie 5V moze uszkodzi¢ giowny ukiad CPU!
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17 Dane narzedzia

17.1 Dane narzedzia ze znanych wymiarow

Wymiary narzedzia (TOOL DATA) podawane sg w podstawowym uktadzie
wspotrzednych (BASE) robota.

Wprowadz wymiary narzedzia z istniejgcych danych CAD lub zmierz je
samodzielnie.

Ponizszy przykfad palnika pokazuje, w jaki sposdb mozna samodzielnie
okresli¢ takie dane narzedzia:

22 deg

Palnik jest ustawiony pod katem 22 stopni.
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127.45mm

13.11mm

W tym przypadkudtugosc¢ palnika od powierzchni kotnierza (os 6) do
koncowki dyszy wynosi 127,45 mm w kierunku Z.
(Uwaga! Pracujesz teraz ze wspotrzednymi narzedzia)

Palnik powoduje przesuniecie w kierunku Y o 13,11 mm. Punktem
odniesienia jest zawsze powierzchnia kotnierza narzedzia. Uktad
wspoéirzednych ma swoj poczatek w srodku powierzchni kotnierza, gdzie
kierunek Z = kierunek ciggu narzedzia w przestrzeni.

W tym przykiadzie nalezy wprowadzi¢ nastepujgce wartosci:

X [mm] 0.0

T [mm] 13. 11

Z[mm] 127. 45

Rx: -22,0 [0: 90. 0] ix to obrot wokot osi
Ry: 0.0 [0: 22. 0] 5; J\((ast obrotem wokot
Rz: 0,0 [T: -90. 0] Rz jest obrotem wokot

osi Z
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17.2 Automatyczna konfiguracja narzedzia
(wspotrzedne)

W tym rozdziale opisano procedury dziatania automatycznej rejestracji war-
tosci wspotrzednych narzedzia.

Automatyczna konfiguracja narzedzi jest rodzajem operacji
ruchu robota w trybie TEACH. Jego zastosowanie jest ograni-
czone do per-sonelu, ktory ukonczyt specjalne szkolenie i
posiada kwalifikacje do nauczania lub nadzorowania pracy
robota.

17.2.1 Przeglad funkcji automatycznej konfiguracji na-
rzedzi

Podczas obstugi robota na flanszy nadgarstka mozna zamontowac rézno-
rodne narzedzia o réznych ksztattach (chwytak itp.). Jesli dane narzedzia
nie sq w zmierzone prawidtowo, trajektoria ruchu robota moze odbiegac od
nauczanej sciezki, a wszelkie btedy lub awarie mogg sie powiekszyc.

Innymi stowy, dane narzedzia sq niezbedne do prawidtowej obstugi robota.
Ogolnie rzecz biorgc, dane narzedzia sq wprowadzane za pomocg wartosci
liczbowych lub obliczane, nalezy jednak pamieta¢, pomiar potozenia i orien-
tacji wspditrzednych narzedzia moze nie by¢ doktadna lub moze wymagacd
dtugiego czasu do nabycia doswiadczenia w uczeniu punktow.

Funkcja ta umozliwia automatyczng konfiguracje wartosci transformacji na-
rzedzia poprzez uczenie kilku punktéw w przestrzeni bez koniecznosci
wprowadzania wartosci danych narzedzia za pomocg danych numerycz-
nych. Do tego potrzebny jest przyrzad pomiarowy z ostrym koncem, na
przyktad duzy wkret i spiczasty stozek na narzedziu.
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17.2.2 Dane wymagane do automatycznej konfiguracji
wspoitrzednych narzedzia

Podczas korzystania z funkcji automatycznej konfiguracji narzedzia prze-
chowywany jest nastepujgcy zestaw danych utozenia zgodnie ze stanem
danych narzedzia. Pomiar danych pozy odbywa sie poprzez celowanie w je-
den punkt nauczania z 4 lub 6 réznych pozycji narzedzi, jak opisano poni-
zej.

—| Przy zapisaniu tylko pozycji wspotrzednych narzedzia (X,Y,2)

Dane
Uktadu a Pozycje sktadajq sie z czterech pozycji podstawowych, A1, A2, A3, O4.
TOOL - - .n V4 -
Przy zapisaniu pozycji wspotrzednych narzedzia (X,Y,Z) oraz

| orientacji wspétrzednych narzedzia (O,A,T/Rx,Ry,Rz)

Pozycje sktadajg sie z szesciu pozycji podstawowych, A1, A2, A3,
Ad4,BiC.

17.2.3 Nauczanie czterech podstawowych pozycji

Czteropunktowa metoda obliczen TCP umozliwia znalezienie przesunie¢ da-
nych TOOL w wymiarach X, Y, Z.

Jak pokazano na ponizszym rysunku, naucz 4 pozycje podstawowe (A1, A2,
A3, A4) z tymi samymi danymi pozycji, ale z r6znymi danymi orientacyj-
nymi, celujgc w ten sam punkt koncéwki na przyrzadzie pomiarowym.
Upewnij sie, ze katy miedzy poszczegdlnymi orientacjami mieszczg sie w
zakresie od 45° do 90°. Powierzchnia czotowa flanszy nadgarstka powinna
miec inng ptaszczyzne dla kazdej orientacji punktu. Naucz kazda pozycje
bazowgq tak, aby wspdtrzedne narzedzia i poczatki przyrzagdu pomiarowego
stykaty sie ze soba.

Al

Measuring jig-
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TOOL WIZARD

® OnlyXY,Z O XYZOAT Tool|1 w

SAVE A1 ?

e p Wybierz [Only X, Y,Z] w zaktadce
=AVEAS HOME/Tool

SAVE As ?

SAVE B ? Wybierz z listy numer narzedzia,
SAVE C ’ ktérego chcesz uczy¢. Mozesz wy-

bra¢ 1,2 lub 3

Calculate TOOL

Mcasarion i

Przetacz robota w tryb uczenia i przejdz do pozycji jak ponizej (jest to przy-
ktad, rzeczywiste pozycje mogg by¢ inne). Po osiggnieciu pozycji nacisnij
SAVE Ax, gdzie x wynosi 1,2,3 lub 4

Naucz Al

TOOL  WIZARD

® OnlyXYZ O XYZOAT Tool 1 ~

SAVE Ax

SAVE Az
SAVE A3
SAVE Ag

SAVE B

SAVEC

Calculate TOOL
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TooL  WIZARD

@ OnlyXYZ O XYZOAT Tool 1 ~

SAVE A1
SAVE Az ?
SAVE Ag ?
SAVEB ?
SAVEC ?

Calculate TOOL

A
1
Crign

TOOL  WIZARD

@ OnlyX¥7Z O XYZOAT Tool|a o

SAVE Ax
SAVE Az
SAVE As ?
SAVEEB ?

SAVEC ?

Calculate TOOL

mﬁ& 5

TooL WIZARD

® OnlyXY,Z O XYZOAT Tool 1 ~

SAVE Ax
SAVE Az
SAVE Az
SAVEB ?

SAVEC ?

Calculate TOOL
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Nacisnij przycisk [Calculate TOOL]

® OnlyXYZ O XYZOAT Tocl |1 ~

—
0-00 SAVEAz
90.00 2\ Warning!

0.00
Caleulate new Tool 1

90.00
0.00 Cancel
0.00

B =

s
Set Home l E\\'ﬁu

uuuuuuuu

Nowe dane obliczeniowe narzedzia zostang zapisane na karcie SD i wy-
Swietlone na karcie TOOL.

TOOL  WIZARD

Tocl:

z v () OAT @ RPY

Upload Tool

17.2.4 Nauczanie szesciu podstawowych pozycji

W przypadku pozycji podstawowej B naucz jg tak, aby stykata sie miedzy

poczatkiem przyrzadu pomiarowego a pozycjg oddalong o 100 mm lub wie-

cej od TCP (punkt srodkowy narzedzia) w pozadanym kierunku -Z narze-

dzia, jak pokazano ponizej.

100 mm or more

Tool £ direction

. ~Origin

Base pose B

Measuring jig
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W przypadku podstawowej pozycji C naucz jq tak, aby stykata sie miedzy
poczatkiem przyrzadu pomiarowego, a pozycjq oddalong o 100 mm lub
wiecej od TCP w pozadanym kierunku +Y narzedzia, jak pokazano ponizej.

100 mm or more

__— Origin

Measuring jig Tool Y direction

TOoOL  WIZARD

O OnlyXYZ @ XYZOAT Tool 1

SAVE A1 ?

S ? Wybierz [X,Y,Z,0,A,T] w zaktadce
—— HOME/Tool (Narzedzie)

SAVE As ?

SAVE B ’ Wybierz z listy numer narzedzia,
SAVEC ? ktérego chcesz uczyé. Mozesz wy-

bra¢ 1,2 lub 3

Calculate TOOL

Tr—

Przetacz robota w tryb uczenia i przejdz do pozycji jak ponizej (jest to przy-
ktad, rzeczywiste pozycje mogg byc¢ inne). Po osiggnieciu pozycji nacisnij
SAVE Ax, gdzie x wynosi 1,2,3 lub 4
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TOOL  WIZARD

O OnlyXY,Z @ XY.ZO0AT Tool:l1

SAVE Aa

SAVE Az ?
SAVE Az ?
SAVE Ag ?
SAVEE ?
SAVEC ?

Rl

o= Calculate TOOL

TOOL  WIZARD

Il

Naucz A2

O OnlyXY,Z @ XYZOAT Tool |1

SAVE Az
SAVE A3 ?
SAVE Ag ?
SAVEB ?
SAVEC ?

Calculate TOOL

ToOOL  WIZARD

O OnlyXY,Z ® XYZOAT Tool|1 ~

SAVE A1
SAVE Az
SAVE Ag ?
SAVEB ?

SAVEC ?

Calculate TOOL
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TooL  WIZARD

O OnlyXY,Z ® XYZOAT Tool |2 ~

SAVE A1
SAVE Az
SAVE A3
SAVEB ’

SAVEC ’

Calculate TOOL

[—

TOOL  WIZARD

O OnlyXY,Z @® XYZOAT Tool:|1 v

SAVE A1
SAVE Az
SAVE A3
SAVE Ay

SAVE B

SAVEC ?

a2

w . ,.
eI

(\% s Calculate TOOL
g gw

]
[R——

TOOL  WIZARD

O OnlyXYZ @ XYZOAT Tool|a ~

SAVE Az
SAVE Az
SAVEA3

SAVEAs

SAVEB

SAVEC

Calculate TOOL
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Nacisnij przycisk [Oblicz NARZEDZIE]

3
c
=

® OnlyXYZ O XYZOAT Tool g ~

0.00 ‘
SAVE A1
‘ 0.00 ‘ SAVE Az
90.00 Sv Warning! *

0.00

Calculate new Tool 17

90.00

0.00 Cancel

;

0.00
T
kww Calculate TOOL
Set Home e M .
Mbicauing i ]

Nowe dane obliczeniowe narzedzia zostang zapisane na karcie SD i wy-
Swietlone na karcie TOOL.

TOOL  WIZARD

Tool: |1 () OAT (@ RPY

Tool X [mml: -0.24

Tool ¥ [mm]: 13.43

Tool Z [mml: 127.11

Toal Rx [°]: 11.34

Tool Ry [°]: 17-44

Tool Rz [°]: 124.02
Upload Tool
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18 Automatyczna konfiguracja ukiadu WORK
(WSPOLRZEDNE)

W tym rozdziale opisano procedury dziatania automatycznej rejestracji war-
tosci wspotrzednych uktadu WORK

Automatyczna konfiguracja uktadu WORK jest rodzajem ope-
racji ruchu robota w trybie TEACH. Jego zastosowanie jest
ograniczone do personelu, ktory ukonczyl specjalne szkole-
nie i posiada kwalifikacje do nauczania lub nadzorowania
pracy robota.

18.1.1 Uczenie trzech podstawowych punktow

TOOL TOOLWIZARD WORK ~Work WIZARD

WORK: |2 ~

SAVEQ ?
SAVE X ?
SAVEY ’ Wybierz numer ukfadu WORK, ktéry

bedzie obliczony. 1 lub 2 moze zo-
sta¢ wybrane.

X
g Calculate Work

¥ o]

Przetacz robota w tryb uczenia i przejedz do pozycji jak ponizej (to jest
przykfad, rzeczywiste pozycje mogg by¢ inne). Po osiggnieciu kazdej pozy-
cji nacisnij przycisk ZAPISZ O, X lub Y. Punkt O definiuje poczatek uktadu
wspodirzednych, punkt X definiuje kierunek nowej osi X, punkt Y definiuje
kierunek nowej osi Y.
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Naucz O.

TOOL TOOLWIZARD WORK ~WorkWIZARD

WORK: |1 ~

SAVEQ

SAVE X

SAVEY

x
g Calculate Work

Y o

Naucz X.

TOOL TOOLWIZARD WORK —WorkWIZARD

WORK: |2

<

SAVEO

SAVE X

SAVE Y

Calculate Work

4

-

Naucz Y.

TOOL TOOLWIZARD WORK WorkWIZARD

WORK: |1 ~

SAVEOD
SAVEY

Calculate Work

X
¥ [

wuRn ~

Nacisnij przycisk [Calculate Work].

-1.59 SAVEO

SAVE X

Zv Warning! X

-71.83 & Waao: Calculate new WORK 27

— oK I Cancel
el z v Calculate W

¥ 0

Set Home

105



B Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

Nowe obliczone dane uktadu WORK zostang zapisane na karcie SD i wy-
Swietlone w zaktadce WORK.

TOOL TOOLWIZARD WORK  Work WIZARD

WORK: |1 ~ @® OAT O RPY

WORK O [%]: £€3.23
WORKA[®]: 158.27
WORKT [¢]: -118.92

Upload Work

19 Auto-kalibracja detekcji kolizji

[UWAGA]
Kalibracja jest wykonywana dla okreslonego pro-
gramu, zmiana programu moze wymagac powtorze-
nia tej procedury!

Aby automatycznie skalibrowa¢ progi wykrywania kolizji, przejdz do Kolizja
zmien poziom uzytkownika na 3.

Postepuj zgodnie z ponizszymi krokami:

e Przetacz robota w tryb Teach lub Repeat (kalibracja zostanie wyko-
nana dla ostatnio wybranego trybu),

e Wybierz program, dla ktérego chcesz skalibrowaé czujnik,

e Przejdz do karty Collision detection, a nastepnie kliknij [Calibration
ON/OFF]

e Uruchom wybrany program na pare cykili,

e Zatrzymaj program (Cycle off),

e Przejdz do zaktadki Collision detection i nacisnij [Calibration ON/OFF],

e Nowe progi zostang zapisane w pamieci robota.
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20 Wejscia/wyjscia - 3,3V

Astorino posiada 8 wejs¢ i 8 wyjs¢ opartych na napieciu 3,3V DC.

Kolory Funkcja

Wyjscie
. Wejscie
. 3,3V/DC
. 0V (GND)

] F@‘I 1 14 [ K1

o || =

(Do) [ (] (] i) (o] D) D
o S

L

N
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System normalnie pracuje w trybie przetgczania PNP. PNP oznacza przeta-
czanie dodatnie (stosowane gtdwnie w Europie i Ameryce Pétnocnej).

W zwigzku z tym modut przetgcza potencjat dodatni na swoje wyjscie.

3.3V 3.3V 3.3V
'[ U2 '[ u3 ]‘
14 yoom  veer B 12 voom  veer fo
el = [llo/( =
WoM] B2 pemmmmmmmm - . vop] 8
110[2] I IFO[2] ;—
Ifo3] 3.3 . 3.3V | VO[3) =
. oM F | . oM P o ___
28 RESET  wO[s) | 2 RESET  1ojs) M §
1/O[6] | ; 1iol6] | |- |
2 spA O[] 7 = 24 soa o) [P i
£ scL e 2 scL is z !
VCe2 | vee? |2 O !
9 . 9 e} [ERP L AV 2
=l 1O[E | — i = + L OCY ol
INT :gH ! TNT :[;Eri{ Jim ¥ oL ¥foc g o |
M oscio wopo] S M oscio vopio] | % |
o 11o[11] A Vo[t | 2 L |
% ADDRO  1/O[12] I ‘1"-' ADDRD l/O[12] ! 1—r OE® ﬂ%x ~N=e |
o ADDR1 O[3 : % aoor1 wopd (| S0 ST S8
o 1O[14 | e vo[14] | 55 |
23 GND  1/O[15 | 25l GND  1O[18] 1 2 |
= E] | Fad — - —_— |
L SX15@3 ' C | SXI58S | GND , GND  GND 1
GND | SInking current ' GND 'Sourcing current|

Operacje mozna zmieni¢ na NPN, uzywajac nastepujacych polecen w
terminalu:

e Z OUTSOURCE 1 - PNP

e Z OUTSOURCE 0 - NPN

e Z_ INPULL 1 - aktywuje podciggniecie wejs¢ do 3,3V

e Z INPULL O - deaktywuje podciggniecie wejs¢ do 3,3V

Kazde WYJSCIE dostarcza 8 mA pradu. Prosimy

nie przekraczac limitu, poniewaz moze to uszko-
dzi¢ ptyte giéwna.
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20.1 Adapter1/0 3.3V

Adapter I0 3.3V jest opcja i jest sprzedawany oddzielnie. Adapter
umozliwia w fatwy sposdb podtaczenia zewnetrznych urzadzen poprzez
ztgcza Srubowe.

mmmmmmmmmm

S e I e e e e

G
1
2
3
4
V
5
6
7
8

20.1.1 Adapter1/0 3.3V - montaz

Adapter wpina sie do standardowych Wejs¢/Wyjs¢ w podstawie robota.

YT Y- T-T-T-T-TA

lcceeccceose
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21 Woyjscia oraz wejscia na ramieniu robota

Wersja B robota astorino wyposazona jest w dwa wejscia 24V i dwa wyjscia
24V (PNP) na ramieniu JT3.

W oprogramowaniu astorino i systemie AS ich numery to 57 i 58 dla wyjs¢
oraz 1057, 1058 dla wejsc.

Zastosowane ztgcze to XH-2.54 6 pin zenskie.

Prosze zapoznaé sie z ponizsza tabela w celu podtgczenia WEISC/WYISC

XH-2.54

Wejscie 57
Wejscie 58
Wyjscie 57
Wyjscie 58
24V
GND

TN

A ol o N

Kazde WYJSCIE dostarcza 300 mA pradu. Pro-

simy nie przekracza¢ limitu, poniewaz moze to
uszkodzi¢ ptlyte giowna.
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22 Modut I/0 24V

Modut I/O 24V jest dostepny jako opcja i jest sprzedawany niezaleznie od
robota Astorino. Modut nie rozszerza ilosci Wejs¢/Wyjs¢, jest nakladka
na standardowe 10 3.3V

Wyjsciel Wyjscie 8
¥

,@A@A@A%_,@A@A@,@,@A@A@@! 020020229,

H s =

s Zewnetrzne GND
(D]

Zewnetrzne 24V

egeiece eeeieceieceieceieaeieay
i

Mozna podigczyc tgcznie 8 wejs¢ 24V i 8 wyjs¢ 24V. Kazde wyjscie zapew-
nia prad 300mA (ok. 7,2W).

111



B Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

22.1 Podtaczenie do robota

Modut podtacza sie poprzez dostarczony 30cm przewdd wstgzkowy.

22.2 Podlaczanie wejsc

Przyktadowe podtaczenie urzadzen zewnetrznych do wejsc robota

\ 24V

[l [l |:| [ ——— Sygnat
— GND

Przycisk
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22.3 Podlaczanie wyjs¢

Przyktadowe podigczenie urzgdzen zewnetrznych do wyjsc robota.

URZADZENIE

s . I

Wyjscie 4

——— Sygnat

=
=.
[T
2]

m

=

vYwooot>

- mmmm GND
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23 MODBUS TCP

Modbus to protokot transmisji danych pierwotnie opublikowany przez Modi-
con (obecnie Schneider Electric) w 1979 roku do uzytku z programowal-
nymi sterownikami logicznymi (PLC). Modbus stat sie de facto standardo-
wym protokotem komunikacyjnym i jest powszechnie dostepnym sSrodkiem
podtgczenia przemystowych urzadzen elektronicznych.

$Modbus

A UWAGA!

Jezeli astorino dziata jako urzadzenie typu klient w sieci Modbus to
rejestry nie sq odSwiezane w czasie trwania ruchu robota!

23.1 Tryby pracy sieci Modbus

Astorino moze dziata¢ w dwdch trybach pracy sieci. Robot moze byc¢
ustawiony jako serwer lub klient. Péla sygnatéw pozostaje taka sama.

e Serwer Modbus

HMI ||~~~ ~

L____’
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e Klient Modbus

HMI

23.2 Typy obiektow Modbus w Astorino

Nastepujace typy obiektdw moga by¢ obstugiwane przez serwer Modbus do
urzgdzenia klienckiego Modbus. Adresy sq reprezentatywne dla oryginalnej
specyfikacji Modicon. Zgodnie z obecnym standardem adres moze wynosic
0 - 65535 z typem obiektu identyfikowanym przez polecenie uzywane do
odczytu lub zapisu rejestru. Robot Astorino moze odczytywac i zapisywac
3x input register 3x holding register, co daje dodatkowe 56 wejs¢ i 56

wyjsc.

Robot storino wykorzystuje standardowy PORT: 502

Jezeli astorino pracuje jako Serwer

Typ obiektu Funkcja Astorino Rozmiar Przestrzen adresowa
Input register Wyjscia 16 bitéw 30001 - 30003
Holding register Wejscia 16 bitow 40001 - 40003
Jezeli astorino pracuje jako Klient

Typ obiektu Funkcja Astorino Rozmiar Przestrzen adresowa
Input register Wejscia 16 bitow 30001 - 30003
Holding register Wyjscia 16 bitéw 40001 - 40003
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23.3 Konfiguracja portu Ethernet

Ustaw adresy sieciowe zgodnie z konfiguracjg PLC/HMI i ustaw ustawienia
Ethernet na Modbus TCP Serwer lub Klient.

Astorino jako Modbus TCP Serwer Astorino jako Modbus TCP Klient

Collision det  Ethernet  Firmware 1] Collision det  Ethernet  Firmware ol
Ethernet Settings ModbusTCP Server s Ethernet Settings ModbusTCP Client  ~
IF Adress IP Adress
292 [s8] o] |1 202 [se8 [o] [1]
Subnet Adress Subnet Adress
2s5|  |2ss] |25 | o] 25| |2ss] |25 [ o]
Gatewsy Adress Gateway Adress
as2| [ssg] [0 [a] as2| [as8] [of [1]
DMS Adress DMS Adress
292 |38 o] |1 292 [s8] o] |1
Modbus Server Address:
|:ng| _ |:LEE| _ | o | _ |:L|:u:u|
Modbus TCP port: 502 [] Connected ModbusTCP port: 502 [] Connected
@Modbus | s #Modbus | .
TCP TCP
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23.4 Panel ASTRAADA HMI - przyktad

Ten przyktad pokazuje tylko konfiguracje protokotu komunikacyjnego
Modbus TCP na panelach HMI ASTRAADA. Wiecej informacji mozna znalez¢
w podrecznikach ASTRAADA HMI. Przyktad wykorzystuje robota astorino
jako serwer komunikacji.

Otworz program ASTRAADA HMI CFG i ustaw odpowiedni panel HMI w op-

cjach.
1. Dodaj link
51 ASTRAADA HMI CFG 4.0 - C:\Users\lukaszgi\Desktop\demo_astorino_1_7.pm4 — a X

fie_fdk_Yoon s Dow_Qojct_Broct_Panel_X ;
m D O e | | O R B B P S - A
T E P BB e d e .-.\.!P\-=n"i|-=JF|-\liI\ﬂu?ail.i‘-(l‘P,I-%Omoll\ﬂl v

! v v [ S, A sl
nl BE el BE | EE

e e 5 b | R [y ] G e, B, B, ) 0 AR, o
b LTI S AN P
IR > = accro s x

e i el | ) s ), 0 i o s |, o, i
| [ (.

2. Skonfiguruj tacze, dodaj urzadzenie ModBus (Device/Slave TCP/IP).

Link Properties X

General parameter

E
!
btk !
!
!

Link Name: [ Astorino |
linkType: | Direct Link (Ethernet) v|
Device/Server: | Astraada HMI + || ModBus Device/Siave (TCP/IP) v|

[CJRecord communication status in operation log

The duration of showing a communication error message: second(s)

o1 mba [ romc |,
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3. Ustaw adres IP, limit czasu, liczbe ponownych préb itp. Zaleca sie usta-
wienie liczby ponownych préb na co najmniej 3, a przekroczenia limitu
czasu na co najmniej 3 sekundy.

Link Properties X [
General Parameter
IP Address: .168.0 .1

Use Default Port

Port: 502

T T—T—T—T—

Node Address: 255

Timeout Time: 60 + (x0.15ec.)

Command Delay: 100 (x 1ms)

Retry Count: 5

I RIE L |
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4. Ustaw typ danych

W tym przyktadzie wejscia i wyjscia zostang ustawione jako normalne i de-
dykowane.

m ASTRAADA HMI CFG 4.0 - C:\Users\lukaszgi\Desktop\demo_astorino_1_7.pmd - b4

[ He Edit View Screen Dw Qbject Project Panel Jook Mindow Help
S e e 0 R O O | B e R e e
TN I LI L L I L N Y L LY L T T L Y

= v v dus 2 EEEEE
Ll JB@ | w| [ IEIET]] E@
7y i S g B | b o | s R e e, B B R B
= -V P AN =N
T = || Astono_panel =
-4 demo_astorino_1_T A~
4% Global
= @ Astorino_panel
-8 Links
The Cloud
% Data Exchanger
3 MQTT Client
= Internal Memory
8 Astorine
R
ol
- Setup
257 General Setup
28 Command & Status

& Clock

J&i User Access Contrel

Build List

< >

7 | i | 0, 0 s e | O | o, i B

Tag Table {Astorino_panel) l
| | s [ ] 5 26 5 b
- Internal Memory Astorino  Data Type
-
. f'n';:’: [Name Alias For [ Data Type [ Address [ScanRate | Exp... | Description
-8 Astogy ‘
« d

Add Subgroup

Insert Group Above

Insert Group Below

Delete Group

Rename Group

Preview/Import Tags...

Export Tags in the Group...

Export Group with lts Subgroups...

Import Data Type...
Export Data Type

Load Tags From DPC Server...

Default Setting of Exposed Tags...
[Export Exposed Tags »

Command Data Type
Name Alias For Data Type Address Scan Rate | Exp... | Description
xResetCmd Bit 40001.0 Normal No Error reset command on the robot

xMotorsOnCmd Bit 40001.1 Neormal No Motors on command on the robot

xMotorsOffCmd Bit 40001.2 Neormal No Motors off command on the robot

xHomingCmd Bit 40001.3 Normal No Robot position homing command

xCycleStartCmd Bit 40001.4 Normal No Start cycle command on the robot

xHoldCmd Bit 40001.5 Normal No Command to put the robot into hold mode

o e W o |-

xCycleStopCmd Bit 40001.6 Normal No Command to stop the robot's work cycle
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5. Dodaj nowy ekran i skonfiguruj jego zawartos¢.

@ ASTRAADA HMI CFG 4.0 - CAUsers\lukaszai\Desktop\demo _asterino_1_7.pmd - =] X

nleel |6 || [ [EIET! EE
. e b B T b o | ek | il i et e i e M B | O P ol o
Asiomno_panel

~

5 General Setup

B Command & Status

@, Clock

M User Access Control

# Event Processor

42 Due Date Passwords
PDF File Creator

¢ New Screen..
New Screen Group...
Import Screen...
Sort By Name
Sort By Number
Close All Screens
Save Screens As Pictures...
=} Text Format Table
=& Macros

@G Native Scripts

v

7, e e 1 2 ) | 0 e o | o, O [ s | B B B
Tles0 | [ [ [100%

I‘ @l
; id.z.ih.- u it o o o | e M G B | L o R
T = % | Asomo pene x
&) Tags Al -
1 Sound Table & Statusy (#1)
=-Qp Setup 3
25 General Setup
B3 Command & Status
@, Clock
A& User Access Control
# Event Processor
& Due Date Passwords
{43 PDF File Creator
-4 Screen
>
[i2 Screen 2 (£2)
D Liczba_powt (#3)
M} Alarms
£ Recipes
= Data Loggers
£ 4 Operation Logging
i Schedule
{%) Text Format Table
=@ Macros
-5 Native Scripts

v By as do: wyt. napgdow {s]:
ST e ==Y Ay o =N = ST A LY Y

L[m,m Bit Button [360,120 [s6x24  [100%

[ Busonn
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6. Skonfiguruj przyciski do odczytu/zapisu poszczegdlnych adreséw.

Bit Button X

General |abel Advanced Visbity Gradient

D: Nte: |

Shape
[ Transparent [ Picture Shape [[] Extemal Label

Select...  Touch Response: Test
State:  On

Border Color: \[_]4 Pattem Color: |4

Pattem: 4| BG Color: a4
Operation Activation
(OSetON (OSetOFF (O SetONPulse (O Set OFF Pulse Button Down Button Up

@® Momentary ON (O Momentary OFF (O lnvert

Address Type: | Bit v
[CJON Macro  [JOFF Macro
VTR oAl 1 \Command \x ResetCmd l @
Minimal Pulse Width |0.05 | second
Manitor Monitor Address identical to Write Address
Monitor Address: | 1\Command\xResetCmd = u|

7. Zapisz i wyslij projekt panel HMI.

Jesli komunikacja dziata poprawnie, status zostanie wyswietlony w tym
menu.

Conveyor Collision det Ethermet  Firmwa ¢ | *

Ethernet Settings v
IP Adress:
i=No)
Subnet Adress:
=l o] e
Gateway Adress:
i=No)

DMNS Adress:

] bl [+ [5)

Modbus TCP port: 502 Connected
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Stan rejestréw jest wyswietlany na tej karcie. Jesli bit rejestru jest wia-
czony, to przyciski $wiecg na zo6tto.

0 Modbus  Dedicated IO Conveyo| * | *
Fieldbus Inputs

g 10 || 21 || 12 13 || 14 || 15 16
1y 18 |[ 19 || 20 || 22 || 22 23 || 24
25 (|26 || 27 [[28 || 29 |[ 30 || 32 || 32
33 | 34 |35 || 36| 37 | 38 || 39 | 40
51 | 42 || 43 || 44 || 45 | 46 || 47 | 48

49 || 50 || 51 || 52 || 53 || 54 || 55 || 56

Fieldbus Outputs
g 20 || 12 || 12 || 213 || 24 || 25 || 26
17 18 || 10 || 20 || 22 || 22 || 23 || 24
25 (|26 || 27 ([ 28 || 29 |[ 30 || 32 || 32
33 |34 |35 | 38 || 37 || 38 |39 | 40
51 | 42 || 43 || 44 || 45 | 46 || 47 | 48

43 || 50 |51 | 52 || 53 |54 |55 | 5B

23.5 Uzywanie rejestrow modbus jako wartosci
rzeczywistych

Do odczytu i zapisu danych liczbowych za posrednictwem rejestrow
Modbus mozna uzy¢ funkcji BITS.

.PROGRAM BIT

BITS 9,16 = 12082 ;sets a number as bits

x = BITS(1009,16) ;reads a number from bits
.END
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24 Kalibracja

Wykonaj kalibracje po ztozeniu robota. Po kalibracji dane zerowania sq prze-
chowywane na karcie microSD umieszczonej na gtéwnej ptycie procesora we-
whnatrz podstawy robota:

Gniazdo karty

Oznacza to, ze robot nie musi by¢ za kazdym razem ponownie kalibrowany,
gdy zasilanie jest wytaczone.

Procedura kalibracji jest opisana w podreczniku kalibracji.
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25 Informacje o producencie

Kawasaki Robotics Astorino
INSTRUKCJA OBStUGI

06.2024: 6. wydanie

Publikacja: ASTOR i Kawasaki Robotics GmbH

Copyright © 2024 ASTOR & KAWASAKI Robotics GmbH.
Wszelkie prawa zastrzezone.
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Zatacznik A - Standardowa procedura zerowania

Robot Astorino wyposazony jest w enkodery inkrementalne, dlatego po
jego wigczeniu wszystkie osie muszg zosta¢ wyzerowane.

Ta procedura jest automatyczna i w domysinej konfiguracji jest opisana po-

nizej.
JT1:
JT1 moves to sensor JT1 moves to zero
JT2:
— ﬁ
JT2 moves to sensor JT2 moves to zero
JT3:

/\

——

JT3 moves to sensor JT3 moves to zero
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JT4:

JT4 moves to sensor
(CCW, if not found CW) JT4 moves to zero

JT5:

—

JTS moves to sensor IT5 iOVEs E0 2670

(CCw, if not found CW)

JT6:

~ —

JT6 moves to sensor JT6 moves to zero
(CCW, if not found CW)
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Zatqcznik B — materiat PET-G

PET-G jest jednym z najbardziej wszechstronnych materiatéw do drukowania 3D,
mocnym i tatwym do wydrukowania. Jego popularnos$¢ wzrosta w ciggu ostatnich
lat jako alternatywa dla PLA. PET-G to wariant PET stosowany w druku 3D. G na
koncu oznacza zmodyfikowany glikolem. Zmiana ta wptywa na strukture che-
miczng, dzieki czemu materiat jest bardziej przezroczysty, mniej delikatny i ta-
twiejszy w obrébce.

PET-G ma bardzo ciekawe witasciwosci, a jego najblizszymi konkurentami sg PLA i
ABS. Gltowne witasciwosci, ktére nalezy wzig¢ pod uwage, sq nastepujace:

1. Sztywnos¢: Trudnos¢ w deformowaniu materiatu, w tym rozcigganie i zgi-
nanie. PLA jest bardziej sztywny niz PET-G, PET-G i ABS sg prawie tak samo
sztywne.

2. Odpornosc: PET-G jest na ogét trudniejszy do ztamania niz PLA i ABS. W
oparciu o wtasciwosci techniczne, PETG jest nie tylko bardziej odporny niz
ABS, ale przyczepnos$¢ miedzy warstwami jest wyzsza, co daje ogdlnie lep-
szg odpornosc.

3. Odpornosc¢ na ciepto: PET-G mieknie w temperaturze 80°C, podczas gdy
PLA moze zacza¢ miekna¢ w temperaturze 50°C. Jednak ABS ma najwyzszq
odpornos¢ na ciepto, mieknac w temperaturze 105°C.

4, Drukowanie bezwonne: W przeciwienstwie do ABS, PET-G nie wytwarza
zapachu podczas drukowania.
5. Nadaje sie do recyklingu: Ze wzgledu na swojg popularnos¢, wiekszosc

miast ma wymagang infrastrukture do recyklingu PET-G.

Jak wydrukowac PET-G

Temperatura hotendu: PET-G jest zwykle drukowany w temperaturze 220-250°C i
moze by¢ drukowany za pomocg prawie kazdej drukarki 3D, w tym catkowicie me-
talowych hotenddéw lub tych, ktére uzywajg wewnetrznej rurki PTFE.

1. Temperatura powierzchni: Aby wydrukowac PET-G, konieczne jest uzycie
podgrzewanego stotu w temperaturze 60-90°C. Zaleca sie réwniez dodanie
kleju, takiego jak klej do papieru, do powierzchni wydruku.

2. Zamkniete drukarki 3D: Mimo ze nie jest konieczne uzywanie zamknie-
tych drukarek 3D, zalecamy unikanie wahan temperatury pokojowej.

3. Wentylator warstwowy: Zaleca sie uzywanie wentylatora warstwowego
podczas drukowania PET-G.

4, Wypaczanie: PET-G ma zmniejszony skurcz termiczny, wiec nie jest po-

datny na wypaczenia i powoduje powstawanie czesci o dobrych tolerancjach
wymiarowych
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Zatacznik 3 - podtaqczenie typu PNP

PNP oznacza Pozytywny, Negatywny, Pozytywny. Znany réwniez jako sour-
cing. Na module IO wejscie PNP, gdy nie jest sterowane, jest podciggane
do stanu wysokiego, np. +24V.

Najczesciej w Europie jest typ wejscia/wyjscia PNP, ktéry bedzie uzywany z
czujnikiem PNP lub sitownikiem. Mniej powszechne w dzisiejszych czasach
sq karty wejsciowe NPN, ktore byty popularne w Azji i wymagajg czujnika
typu NPN do poprawnego dziatania.

Oto prosty sposdb na zapamietanie, jak podtaczy¢ 3-przewodowe urzadze-
nie PNP:

PNP = Przetaczany dodatni

"Przetgczany" odnosi sie do tego, ktéra strona kontrolowanego obcigzenia
(przekaznik, maty wskaznik, wejscie PLC) jest przetgczana elektrycznie.
Albo obcigzenie jest podtaczone do ujemnego, a dodatnie jest przetgczane
(PNP).

“Positive”
+24\VDC
PNP
Sensor
| Switched
1 | Positive
Sensor \
Electronics

Controlled Load or
PLC Input

— “Negative”

ovDC -~ 0vDC
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Zataqcznik 4 - Teensy 4.1

Teensy 4.1 to najpotezniejszy mikrokontroler kompatybilny z Arduino do-
stepny obecnie na rynku. Oparty na NXP i.MX RT1062 ARM Cortex-M7 pra-
cujacy z czestotliwoscig 600MHz z mozliwoscig przetaktowania. By¢ moze
najlepsze jest to, ze jest kompatybilny z popularnym srodowiskiem progra-
mistycznym Arduino IDE, a takze z wieloma istniejgcymi bibliotekami Ar-
duino, dzieki czemu jest bardzo tatwy do uruchomienia, w przeciwienstwie
do wielu innych zaawansowanych mikrokontroleréw, ktére sg dostepne.

Sercem mikrokontrolera i.MX RT1060 jest rdzen procesora ARM Cortex-M7,
ktéry wnosi wiele zaawansowanych funkcji do prawdziwej platformy mikro-
kontrolerdw czasu rzeczywistego.

Cortex-M7 to podwojny superskalarny procesor, co oznacza, ze M7 moze
wykonac dwie instrukcje na cykl zegara, przy 600MHz! Oczywiscie wykona-
nie dwdéch jednoczesnie zalezy od instrukcji i rejestrow zamawiajacych
kompilator. Wstepne testy porownawcze wykazaty, ze kod C ++ skompilo-
wany przez Arduino IDE ma tendencje do osiggania dwdéch instrukcji na
cykl okoto 40% do 50% czasu podczas wykonywania numerycznie inten-
sywnej pracy przy uzyciu liczb catkowitych i wskaznikéw.
QQ.OQ'O'O'OQ-Q.OCQ.)

\‘3 k- \‘

55 *
0‘0’®"® .

Wiecej informacji mozna znalez¢ na stronie internetowej PJRC.

https://www.pjrc.com/store/teensy41.html
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