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Rizeni SCARA Robota IXP
pomoci jazyka SEL

Abstrakt

Tento aplikacni postup ukazuje na pfikladu robota SCARA IXP jednoduchost prace se SW
pro vytvareni pozic a polohovéni pohonl IAI pomoci jazyka SEL. Pro nahrani pozic
a programu do Fidici jednotky je potfeba specialni kabel od IAI.

Piilohy
- Introduction to SEL Language Basic Operations.pdf - Uvod do jazyka SEL

HW komponenty

- IXP-4N4515-WA-M-P3

- MSEL-PGX4-4N4515WAI-PN-E-2-4-DN
- kabel RCB-105-5-USB

SW komponenty
- IA-101-X-MW/USB software

SCARA IXP

PC SOFTWARE
CONTROLLER <MSEL> <IATOTXMW

Dllezita poznamka

Aplikacni postupy demonstruji typické Ukony na konkrétnich pripadech. Nekladou si za cil
kompletnost a v zddném pripadé nenahrazuji navod k obsluze! Zména aplikac¢nich
postupl vyhrazena.




Vyvojové prostredi pro definovani pozic a polohovani SCARA IXP.

Ridici jednotka MSEL fidi pohyb SCARA Robota IXP autonomné. V jednotce MSEL jsou
uloZeny jak pozice, tak programy pohybl, které robot miZe vykonavat. Nadfazeny
systém (PLC) pak vola pouze jednotlivé programy - ,recepty” v jednotce MSEL.

Pro ovladani SCARA Robota IXP potiebujeme:

Position data (tabulka pozic)

Definuje pozice, do kterych budeme polohovat robota pomoci polohovacich funkci
programu v jazyce SEL. Pozice definujeme v tabulce SW a poté je nahrajeme do fidici
jednotky MSEL. Soufadnice nové zadanych pozic v PC software jsou znazornény
cervenym fontem dislic, po nahrani pozic do jednotky MSEL se font Cislic zméni na Cerny.

_&l Edit Position Data
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Target arm system: R({Right), L{Left)

Program

Definuje pohyb robota pomoci pfikazd programovaciho jazyka SEL (,Super SEL language"
originalni programovaci jazyk IAI). Strukturu p¥ikazl SEL zaddvame do tabulky pFikazt
v PC software a nasledné nahrajeme do jednotky MSEL.
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B|E |N| Cnd |Cmnd| OCperand 1 Operand 2 | Pat Comment |i‘
1 VEL 100
2 MOVL 1
3 HMOVL 2
4 EXIT
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Zaklady programovani v jazyce SEL

K programovani pouzivame prikazy ,Super SEL language", dale uvadéného jako
jazyk SEL.

Pfikazy vkladame do sloupce Cmnd tabulky programu v programovacim prostiedi
PC software IA-101-X-MW/USB. (Cmnd = Command = Pfikaz)

V jazyce SEL jsou ptikazy provadény krok za krokem smérem doll v tabulce
programu.

Do sloupch [Operand 1] a [Operand 2] vkldddme parametry pfikazl a funkci
umist&nych ve stejném tadku tabulky ptikazd. (napf.: &islo pozice z Position data,
¢islo osy, kombinace os, rychlost nebo c¢as)

Zakladni struktura programu:

> Iniciace robota do referencni u SCARA Robota IXP neni potfeba

polohy HOME HOME, obsahuje absolutni enkodéry
> Specifikace rychlosti pohybu - pfikaz VEL (velocity = rychlost)
> Posloupnost pfikazd - sekvence definujici pohyb robota
> Konec programu - pfikaz EXIT pro ukonceni pohybu
robota

Spusténi programu

| =& Prg.2(Prikladl) EI@ -
B2lv|al »T | u| n| =
NHo. |[B| E |N| Cnd ]Crmd] Operand 1 | Operand 2 | B=t Comment |i‘
1 VEL 100
2 MOVL 1
3 MCVL 2
4 EXIT
5 j

Pro spusténi programu je nutné zménit rezim PC software do jednoho
z téchto médu, viz dale :

o SIO Start&Jog (Safety Vel) (MANU Mode)

o SIO Start&Jog (MANU Mode)

o SIO, PIO Start (MANU Mode)

Prikaz VEL (VELocity)

Pfikaz pro nastaveni rychlosti. Nastaveni rychlosti je vzdy vyzadovano a nesmi byt
opomenuto v zadném programu robota. Jednotky jsou v [mm/s] a min. hodnota 1 mm/s.




Vytvoreni tabulky pozic
Soutadnice bod{, pro polohovani robota, zaddvame do tabulky Position data.

V PC software jazyka SEL osa 1, osa 2 a osa 3 odpovidaji ose X, ose Y a ose Z. Osa 4
odpovida rotacni ose R (rotace kolem osy Z), Arm oznacuje orientaci zalomeni ramene
robota (Right = jako prava ruka, Left = jako leva ruka).

Soufadnice bodli muiZeme zadavat &iselné piimo do tabulky pozic. Robota Ize také
v jednotlivych osach polohovat po prednastavenych krocich pomoci tlac¢itek JOG (-/+),
pfipadné jej do urcité pozice nastavit ru¢né.

Vysledné soutadnice os z enkodérl pak pteneseme do poziéni tabulky tla&itkem TEACH.

Pozice lze ulozit do Fidici jednotky MSEL pouze v médu Edit&Jog (MANU Mode),
viz. dale. Zadané pozice robot vyuzivd az v momentu, kdy se na né odkazuje urcity
prikaz pro polohovani robota do této pozice nebo okolo pozice.

Posloupnost pohybl robota je ddna sekvenci programu. Pofadi pozic zadanych v tabulce
Position data nema vliv na pohyb robota.

UlozZeni tabulky pozic do jednotky MSEL TEACH - soufradnice vSech os

[

_# Edit Position Data

|| Ql [V View Button of Each Axis and Jog Setting

Servo ON/OFF | —

i Scara-Mov/Cont.Mov operate with the =selected work coordinate system.
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Scara-Work coord sys slct No.

Changel v | 0 Cha.nge'
(0O=base coord sys)

Jog movement Scara-Tool coord =y=s slct No.

Scara—coordinate =sy=s. Armark) i (0=no tool offsetr) i i

Current arm system Right

Mo. (Name) Axisl | Axisz | Axis3 Axisa Armi-4 | Vel | Acc | Dcl I

14 ) 100.000 200. 000 80, 000 320.000| Right LS

2 ) 100.000)| 200.000 50.000| -180.000 Right| ' '

39 ) 750.000 130.000| 50.000 45.000| Right|

4| ) 250.000| 130,000 90,000 0.000] Left

s ) 160.000| 217.000 10.000 -60.000| Left

&1 )

71 ) .
|'Iarge1; am_system: E{Right)}, L{Left) i
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Souradny systém SCARA Robota IXP




Pripojeni a inicializace SCARA Robota IXP

Pro pfipojeni jednotky MSEL k PC pomoci kabelu RCB-105-5-USB si program sam
automaticky najde COM port, pod kterym je jednotka MSEL pripojena k pocitaci.

Connection Confirmation

Port Name ICQME

Baud Rate (bps) |33400

(*)Only for X-SEL-B/Q/R/5 series,SSEL/ASEL/PSEL geries,TTA series,MSEL series
(Only for PC})

i_ Don't Show this window
from next time on.

Po pripojeni se SW zeptd, v jakém modu budeme pracovat. Jsou zde 2 mddy na vybér.

Two or more programs start (MANIT)

Two or more programs start permission (HANU}‘IJ

ITwo or more programs start prohibition (HANO)
Two Or more programs Start permission (MAND)

Two or more programs start prohibition (MANU)
- povoli spusténi pouze jednoho programu

Two or more programs start permission (MANU)
- povoli spuéténi dvou a vice programt najednou

V kazdém moddu je mozné programovat nebo monitorovat ve 4 reZzimech

Help

5I0 Start&dJog(Safety Vel) (MANU Mode) ;j

5T0 Start&dJog(Safety Vel) (MANT Mode)
5TC Start&Jog (MANT Mode)
5I0,PIC Start (MANU Mode)

Edit&Jog (MANU Mode) - pro Upravu a ukladani programd, pozic a daldich parametrd
do fidici jednotky

SIO Start&Jog (Safety Vel) (MANU Mode) - pro spusténi programl pouze ze
software se snizenou bezpecnostni rychlosti, slouzi pro testovani a monitorovani

SIO Start&Jog (MANU Mode) - pro spusté&ni programl pouze ze software s plnym
rozsahem dovolenych rychlosti, slouzi pro testovani a monitorovani

SIO, PIO Start (MANU Mode) - pro spusténi a praci s programy pres I/0, tento rezim
pracuje jiz se vstupy a vystupy, slouzi pro testovani a monitorovani




V levém sloupci PC Interface Software jsou jednotlivé polozky pro praci s pohonem.

FEile Edit View Program Position Parameter Symbol Coordinstes Monitor Controller Tool Window Help

=] B8z ¢ ¢ 4 E Oos =

"IEdit&aJog (MANT Mode) j |Twcr or more programs Start permission (MANT) j
1 #]

-] MSEL-PCX/BGX

-- &-—ﬁ Program{Remaining Steps:9828)
f Position

@ﬂ Parameter

ﬁ Symbol

7?-'. Coordinate system

[Baud Rate : 38400 [bp=]

PROGRAM - tabulky zadani jednotlivych programi

POSITION - tabulka Position data s ulozenymi pozicemi, slouzi pro definovani pozic
a dal&ich parametrl pro polohovéni robota

PARAMETER - prehled parametrl a jejich vyznam, editace parametrd podle
uzivatelského manualu k Fidici jednotce MSEL, HESLO: 5119

SYMBOL - tabulka symboll, zde Ize definovat nazvy pro jednotlivé promé&nné,
programy, apod.

COORDINATE SYSTEM - pro definici koordina¢nich systém{ robota, viz manual

i - . v
File Edit View Program Position Parameter Symbol Coordinates Monitor Controller Tool Window Help

=0 8o/ ns e 8 o 4 El Edit&dog (MANU Mode) | fmwo oz
=-£] MSEL-PCX/PCX 42 Edit Parameter
=S Program(Remaining Steps:2816) [ [EEP=
f Pogition
o8 Paraneter /o |Common to Rll Axes| Specific Bxis| Driver Card| Encoder| 1/0 Slot cara| ot
@ 1/0 No Parameter Name Set Value
..@ Common to All Axes 1 |1/0 type
@ Specific BAxis
..@ Driver card 2 oL o Inct ol
.. Encoder 3 |T01 TpWo.Oprt 300|
| o g -
..@ I/0 Slot Card 4 |(Sys Rsv) Oh & Global Local Progra
@ (System Reserved) 5 [ (sys Rav) on| Rest | 985
A orhee & | (5ys Rsv) Oh| Integer Variables |Real Variablesl Integer
@ (System Reserved) 7 |(svs Rav) th
.. @ (Svstem Reserved) - | Variable No. Symbol
2% symbol 2 1i8ys Rov) L] 200
{3 Integer Variables 9 |(S¥s Rsw) on 201
{3 Real Variables 10 |I01 Sprvs 1| 202
.. Integer Constants 11 | (5vs Rswv) on/ —
..{J) Real Constants |
12| {(5ys Rsv) Ok
.. Flag No. 204
13 | (S¥s RsWv) On|
.3 Input Port No. = 205
@ Output Port No. 14 |PrcRmtInIOZFB o i
..{3 Inpuc/Cutput Port No. 15 |PxtRmtCutI0O2FB 0. S0
..{3 Program No. 16 |02 TpNo.Iprt 48| o
<@ Tag No. 17 |T02 ToMo.Oprr 38| —
g Subroutine No. 18 |102 Sprvs | |
Position No. 1 i
18| {(for expansion) Oh|
D Axis No. = - |
EI--;TC: Coordinate system 20 |Input TimeFiltr 2.
.03 Work Coordinate Offset 21 |RegInptTimeFilt -2
{3 Tool Coordinate Offset 22| (Sy= Rawv) 2000
..{) Simple interference check zone 23 | (Sys Rsv) oh|
24 | (Sys RsvV) on|




Moznosti polohovani

1. Polohovani do urcené pozice MOVL, MOVP
Y-axis (axis 2)
No.1
0,0,0)
&
o
>
L X-axis (axis 1)
@
§
N
Zadani pozice
Mo. (Name) xisl Axis2? Axis3 Lxisd armi-2¢ | vel | ace | De1
1 | 200,000 120.000 S50.000 180.000 Right
2 )
Zadani programu
vo. [8|E|n| cra |cmna| operana 1 No. [8|E|v] cna |cona| operand 1
1 VEL 100 1 VELS 100
2 MOVL 1 2 MOVE 1
3 EXIT 3 EXIT
4 4

MOVL - interpolovany pohyb

Mo.1 (100.50)

g Y-axis (axis 2)

aq

Home (0.0) 100mm X-axis {axis 1)

Rychlosti obou os jsou upraveny tak, aby
se robot pohyboval do pozice No.1 po
pfimce vyslednou rychlosti 100 mm/s.
Linearné interpolovany pohyb
= prioritu ma linearni draha pohybu.

MOVP - neinterpolovany pohyb

™
R
=
L)
@
by
-]
= Mo.1{100,50)
S50mm -
Home (g o)

1 00m= X-axis (axis 1)

Rychlosti obou o0s jsou nastaveny na
100%. Souradnice v ose Y bude
dosazeno dfive (X=100mm, Y=50mm).
Neinterpolovany pohyb = prioritu
ma rychlost. Rychlejsi nez MOVL.

Pfikaz VELS (set speed ratio, specialni prikaz pro SCARA)

Pfikaz pro nastaveni rychlosti v [%] z max. hodnoty Ghlové rychlosti (pro vSechny osy
kromé osy Z). Plati pro PTP (point to point) neinterpolované pohyby SCARA Robota IXP.




2. Polohovani s riiznymi rychlostmi mezi jednotlivymi body

Rychlost pohybu se méni mezi jednotlivymi body drahy pohybu.

Y-axis (axis 2)

No.3
(0,0,0) 40mms
i No.4
‘f:f’ X-axis (axis 1)
§
N
Zadani tabulky pozic
No. (Hame) Axis1 Axis? Axis3 Axis4 |Arm1—4| Vel | Acc | Dcl
1 ) 100.000 200.000 S90.000 0.000 Right
2 ) 100.000 200.000 50.000 0.000 Right
3¢ ) 250.000 130.000 L50.000 0.000 Bight
4 ) 250.000 130.000 90.000 0.000 Right
5 )
Zapis programu v PC software
No. |s|E[8| cna  [cmnd| operand 1 | operand >
1 VEL 20 1) nastaveni rychlosti 80 mm/s
2 MOVL 1 2) interpolovany pohyb do bodu No.1
3 MOVL 2 3) interpolovany pohyb do bodu No.2
a VEL 40 4) nastaveni rychlosti 40 mm/s
5 MOVL 3 5) interpolovany pohyb do bodu No.3
6 MOV 4 6) interpolovany pohyb do bodu No.4
7 VEL 155 7) nastaveni rychlosti 155 mm/s
g8 MOVL 1 8) interpolovany pohyb do bodu No.1
g EXIT 9) konec programu
10




3. Priklady dalsich pFikazl a funkci jazyka SEL

PATH - kontinualni pohyb bez zastaveni v priibéznych bodech trasy

Robot nemusi projit presné souradnicemi bodl — urychleni taktu.

P2 P3
o
Y-axis (axis 2)
r
No.2
0 No.3 P P4
(0,0,0) Wo. [8|]] cnd  [cmnd| operand 1 | operand 2
VEL 80
No.1 No.4 PATH 1
(No.5)

EXIT

X-axis (axis 1)

Z-axis (axis 3)

o |k | i | R

Pozn.: Pro start a konec pohybu v bodu No.1 definujte bod No.5 se stejnymi souradnicemi jako
u bodu No.1.

CIR2 - pohyb po kruznici

Y-axis (axis 2)
No.2 No. |B| E |N| Cnd |C§mnd| Operand 1 Cperand 2
1 VEL 70
(0,0,0) No.3 2 MOVL 1
3 CIRZ 2 3
! EXIT
No.1 3

X-axis (axis 1)

Z-axis (axis 3)

Pozn.: Pouzijte pfikaz CIR2 pro kruh ve 2D, pfikaz CIR3 pro kruh ve 3D.

ACHZ, ATRG, ARCH - prikazy pro zkraceni drahy

Y-axis (axis 2)

. No. [s||] cnd  |cmnd| operand 1 | operand 2
05 1 VELS 15
2 MOVE 1
(0,0,0) NoE I No.3 - . B
No.d 4 ATRG 2 3
& e 5 aRCH 4 5
& X-axis (axis 1) & EXIT
w
¢ -
N

ACHZ - specifikace osy oblouku (3 = osa Z), prikaz plati pouze pro osu Z
ATRG - nastaveni oblasti oblouku (2 = pocatecni bod No.2; 3 = koncovy bod No.3)
ARCH - pohyb po oblouku (4 = koncovy bod No.4; 5 = vrchol oblouku bod No.5)
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