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Analiza obiektu sterowania

Manipulator

IN:

xItemDetected

OUT:

xMoveX

xMoveZ

xGrab

Zespół przenośnika LEWEGO

IN:

xLidAtPlace

xLidClamped

OUT:

xLidsEmiter

xLidsConveyor

xClampLid

Zespół przenośnika PRAWEGO

IN:

xBaseAtPlace

xBaseClamped

xPartLeaving

OUT:

xBaseEmiter

xBasesConveyor

xClampBase

xPosRaiseBase

Flaga: manipulator chwycił element

xFlagManipulatorItemGrabbed

Flaga: manipulator podniósł element

xFlagLidMovedUp

Flaga: element gotowy do chwycenia 

xFlagLidReadyToBeGrabbed

Flaga: element gotowy podniesienia

xFlagLidReadyToBeTaken

Flaga: manipulator zmontował element

xFlagLidAssemblyDone

Flaga: manipulator uniesiony 

xFlagManipulatorMovedUp

Flaga: baza gotowa do montażu

xFlagBaseReadyForAssembly
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Idea wystawienia FLAGI przez obiekt

Manipulator

IN:

xItemDetected

xLidClamped

Zespół przenośnika 

LEWEGO

IN:

xLidAtPlace

xLidClamped

Flaga: element gotowy do 

chwycenia 

xFlagLidReadyToBeGrabbed

Manipulator

IN:

xItemDetected

xLidClamped

Zespół przenośnika 

LEWEGO

IN:

xLidAtPlace

xLidClamped

Flaga jest ustawiona na podstawie 

sygnałów we/wy oraz aktualnego kroku 

sekwencji obiektu wystawiającego flagę
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Flaga od manipulatora: manipulator podniósł element

Zwolnienie docisku elementu

Flaga od manipulatora: manipulator chwycił element

Oczekiwanie na chwyt 

manipulatora

Sygnał z czujnika siłownika docisku – siłownik cofnięty

reset  timerów, reset flag

Sekwencja zespołu podajnika lewego

Program Start

Inicjalizacja

0

10

Bazowanie

Pozycja bazowa20

Przesuń element do zespołu 

bazującego

Docisk/bazowanie elementu

Element na pozycji przy zespole bazującym30

40

50

przenośnik wyłączony, siłowniki do pozycji początkowej

przenośnik włącz, wygeneruj element

przenośnik włącz, siłownik docisku cofnij

przenośnik wyłącz, siłownik docisku cofnij, flaga do manipulatora: element gotowy do chwycenia

przenośnik wyłącz, siłownik docisku wysuń

Oczekiwanie na zabranie 

elementu przez manipulator

60
Sygnał z czujnika siłownika docisku – siłownik wysunięty

przenośnik wyłącz, siłownik docisku wysuń
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Sygnał z czujnika – produkt opuścił zespół bazujący

Zwolnienie docisku elementu

Flaga od manipulatora: element zmontowany

Oczekiwanie na montaż 

elementu przez manipulator

Sygnał z czujnika siłownika docisku – siłownik cofnięty

reset  timerów, reset flag

Sekwencja zespołu podajnika prawego

Program Start

Inicjalizacja

0

10

Bazowanie

Pozycja bazowa20

Przesuń element do zespołu 

bazującego

Docisk/bazowanie elementu

Element na pozycji przy zespole bazującym30

40

50

przenośnik wyłączony, siłowniki do pozycji początkowej

przenośnik włącz, wygeneruj element

przenośnik włącz, siłownik docisku cofnij

przenośnik wyłącz, siłownik docisku cofnij, flaga do manipulatora: zmontuj element

przenośnik wyłącz, siłownik docisku wysuń

Unieś zespół bazujący prawy, 

wypuść zmontowany produkt

60

przenośnik włącz, siłownik docisku wysuń, wysuń podnoszenie zespołu bazującego

Flaga od manipulatora: manipulator poza obszarem pracy prawego zespołu bazowania (manipulator odjechał) 

Sygnał – zespół bazujący opuszczony

Opuść zespół bazujący prawy przenośnik włącz, siłownik docisku wysuń, cofnij podnoszenie zespołu bazującego

70
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Sygnał z czujnika: wykryto element przy chwytaku AND upłynął zadany czas chwytu (750 ms)

Ruch w dół po element

Flaga do zespołu podajnika lewego chwyć element

Oczekiwanie na flagę: chwyć 

element

Sygnał z łącznika krańcowego: manipulator w osi X cofnięty

reset  timerów, reset flag

Sekwencja manipulatora

Program Start

Inicjalizacja

0

10

Bazowanie, puść element

Pozycja bazowa20

Bazowanie, ruch do góry

Bazowanie, ruch w lewo 

Sygnał z łącznika krańcowego: manipulator w osi Z cofnięty30

40

50

Chwytak – włącz ssanie

Ruch osi Z  - cofnij, chwytak – wyłącz ssanie

Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – cofnij, chwytak – wyłącz ssanie

Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – cofnij, chwytak – wyłącz ssanie

Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – wysuń, chwytak – wyłącz ssanie

Chwyć element 

60

Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – wysuń, chwytak – włącz ssanie

Sygnał z czujnika: wykryto element przy chwytaku

Flaga od zespołu podajnika lewego: element gotowy do zabrania (siłownik dociskowy zwolniony)

Oczekiwanie na flagę zabierz 

element
Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – wysuń, chwytak – włącz ssanie

70

Sygnał z łącznika krańcowego: manipulator w osi X cofnięty 

Ruch do góry po montażu

Flaga do zespołu upłynął zadany czas odpuszczania (500 ms)

Puść element po montażu

Sygnał z czujnika: wykryto element przy chwytaku AND upłynął zadany czas chwytu (1500 ms)

80

Ruch do góry z elementem

Sygnał z łącznika krańcowego: manipulator w osi Z cofnięty AND sygnał z czujnika: wykryto element przy chwytaku90

Ruch w prawo z elementem 

Ruch w dół z elementem -

montaż

Sygnał z łącznika krańcowego: manipulator w osi X wysunięty AND Sygnał z czujnika: wykryto element przy chwytaku 

AND Flaga od zespołu podajnika prawego: rozpocznij montaż produktu100

110

120

Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – cofnij , chwytak – włącz ssanie

Ruch osi X – wysuń, ruch osi Z – cofnij , chwytak – włącz ssanie

Ruch osi X – wysuń, ruch osi Z – wysuń, chwytak – włącz ssanie

Ruch osi X – wysuń, ruch osi Z – wysuń, chwytak – włącz ssanie

Ruch osi X – wysuń, ruch osi Z – cofnij, chwytak – wyłącz ssanie

Ruch w lewo po montażu

130

Ruch osi X – cofnij, ruch osi Z – cofnij, chwytak – wyłącz ssanie

Sygnał z łącznika krańcowego: manipulator w osi Z cofnięty 
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Układ STAR-STOP-PAUZA

Przycisk Start i pozycja 

bazowa

Przycisk 

Start

STOP

Praca -

START

Chwilowe 

wstrzymanie 

pracy/cyklu  

PAUZA

Przycisk 

Stop

Reset 

cyklu


