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Analiza obiektu sterowania

Flaga: manipulator chwycit element
xFlagManipulatorlitemGrabbed

Flaga: manipulator podnidst element
xFlagLidMovedUp

Manipulator

IN:
xltemDetected

OUT:
XMoveX
XMoveZ
xGrab

Flaga: element gotowy do chwycenia
xFlagLidReadyToBeGrabbed

Flaga: element gotowy podniesienia
xFlagLidReadyToBeTaken

Zespot przenosnika LEWEGO

IN:
xLidAtPlace
xLidClamped

OUT:
xLidsEmiter
xLidsConveyor
xClampLid

Flaga: manipulator zmontowat element

xFlagLidAssemblyDone

Flaga: manipulator uniesiony
xFlagManipulatorMovedUp

Flaga: baza gotowa do montazu
xFlagBaseReadyForAssembly

Zespot przenosnika PRAWEGO

IN:
xBaseAtPlace
xBaseClamped
xPartLeaving

OUT:
xBaseEmiter
xBasesConveyor
xClampBase
xPosRaiseBase

CONTrou syrte, °



.......................................................................................................................................................................

ldea wystawienia FLAGI przez obiekt

Zespot przenosnika Manipulator
LEWEGO

IN: IN:
xLidAtPlace xltemDetected

Zespot przenosnika - Manipulator
LEWEGO

IN: Qlig;ﬁeer:(iaament gotowy do INE
xLidAtPlace XFlagLidReadyToBeGrabbed [l BISIEETe o

xLidClamped

Flaga jest ustawiona na podstawie
sygnatéw we/wy oraz aktualnego kroku
sekwencji obiektu wystawiajgcego flage

CONTroL syTe,



Sekwencja zespotu podajnika lewego

0
Inicjalizacja reset timeréw, reset flag

10 —— Program Start
przenosnik wytgczony, sitowniki do pozycji poczgtkowej
20 —— Pozycja bazowa
—> Przegun element do zespotu przenosnik wtgcz, wygeneruj element
bazujacego
30 —— Element na pozycji przy zespole bazujgcym
Docisk/bazowanie elementu przenosnik wtgcz, sitownik docisku cofnij
40 —— Sygnat z czujnika sitownika docisku — sitownik cofniety

Oczekiwanie na chwyt
manipulatora

przenosnik wytgcz, sitownik docisku cofnij, flaga do manipulatora: element gotowy do chwycenia

50 —— Flaga od manipulatora: manipulator chwycit element

Zwolnienie docisku elementu przenosnik wytacz, sitownik docisku wysun

60 —— Sygnat z czujnika sitownika docisku — sitownik wysuniety

Oczekiwanie na zabranie o : ; . ,
. przenosnik wytgcz, sitownik docisku wysun
elementu przez manipulator
:l> Flaga od manipulatora: manipulator podniost element

......................................................................................................................................................................................
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Sekwencja zespotu podajnika prawego

0
Inicjalizacja reset timeréw, reset flag

10 —— Program Start
przenosnik wytaczony, sitowniki do pozycji poczatkowej
20 —— Pozycja bazowa
— [

30 —— Element na pozycji przy zespole bazujgcym

Docisk/bazowanie elementu przenosnik wtgcz, sitownik docisku cofnij

40 —— Sygnat z czujnika sitownika docisku — sitownik cofniety

Oczekiwanie na montaz
elementu przez manipulator

przenosnik wytagcz, sitownik docisku cofnij, flaga do manipulatora: zmontuj element

50 —— Flaga od manipulatora: element zmontowany

Zwolnienie docisku elementu przenosnik wytacz, sitownik docisku wysun

—— Flaga od manipulatora: manipulator poza obszarem pracy prawego zespotu bazowania (manipulator odjechat)

60

Unies zespot bazujacy prawy,

WYDUSE zmontowany produkt przenosnik wigcz, sitownik docisku wysun, wysun podnoszenie zespotu bazujgcego

70 + Sygnat z czujnika — produkt opuscit zespét bazujgcy

Opusc¢ zespot bazujgcy prawy przenosnik wiacz, sitownik docisku wysun, cofnij podnoszenie zespotu bazujgcego
:i~ Sygnat — zespét bazujgcy opuszczony

......................................................................................................................................................................................
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Sekwencja manipulatora

Inicjalizacja reset timerow, reset flag

1 Program Start

Bazowanie, pus¢ element Chwytak — wtgcz ssanie

20 —’— Pozycja bazowa

Bazowanie, ruch do gory

IWI

Ruch osi Z - cofnij, chwytak — wylgcz ssanie

30 —’— Sygnat z tacznika krancowego: manipulator w osi Z cofniety

Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — cofnij, chwytak — wytgcz ssanie

Bazowanie, ruch w lewo

40 —’— Sygnat z tacznika krancowego: manipulator w osi X cofniety

] Oczekiwanie na flage: chwyc

Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — cofnij, chwytak — wytgcz ssanie
element

50 —— Flaga do zespotu podajnika lewego chwy¢ element

Ruch w dét po element

Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — wysun, chwytak — wytgcz ssanie

60 —— Sygnat z czujnika: wykryto element przy chwytaku

Chwy¢ element Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — wysun, chwytak — wigcz ssanie

70 —— Sygnat z czujnika: wykryto element przy chwytaku AND uptynat zadany czas chwytu (750 ms)

Oczekiwanie na flage zabierz

Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — wysun, chwytak — wtgcz ssanie
element

Flaga od zespotu podajnika lewego: element gotowy do zabrania (sitownik dociskowy zwolniony)

80

Ruch do goéry z elementem Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — cofnij , chwytak — wtgcz ssanie

90 —— Sygnat z fgcznika krancowego: manipulator w osi Z cofnigty AND sygnat z czujnika: wykryto element przy chwytaku

Ruch w prawo z elementem Ruch osi X — wysun, ruch osi Z — cofnij , chwytak — wtgcz ssanie

_ | Sygnat z tgcznika krancowego: manipulator w osi X wysunigty AND Sygnat z czujnika: wykryto element przy chwytaku
AND Flaga od zespotu podajnika prawego: rozpocznij montaz produktu

Ruch w dét z elementem -

100

Ruch osi X — wysun, ruch osi Z — wysun, chwytak — wtgcz ssanie

montaz

110 —— Sygnat z czujnika: wykryto element przy chwytaku AND uptynat zadany czas chwytu (1500 ms)

Ruch osi X — wysun, ruch osi Z — wysun, chwytak — wtgcz ssanie

Pus¢ element po montazu

120 —— Flaga do zespotu uptynat zadany czas odpuszczania (500 ms)

Ruch do géry po montazu Ruch osi X — wysun, ruch osi Z — cofnij, chwytak — wylgcz ssanie

—— Sygnat z facznika krancowego: manipulator w osi Z cofniety

13

o

Ruch w lewo po montazu Ruch osi X — cofnij, ruch osi Z — cofnij, chwytak — wytgcz ssanie

—— Sygnat z tacznika krancowego: manipulator w osi X cofniety

.............................................................................................
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Uktad STAR-STOP-PAUZA

Rgstor

Reset
cyklu  ——

Przycisk Start i pozycja

1 bazowa

Praca -

START

Chwilowe
wstrzymanie

pracy/cyklu
PAUZA

1 Start

Przycisk
Stop

Przycisk
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