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Příkazy pro pohyb lineárních pohonů IAI v jazyce 

SEL 
Abstrakt 

Tento aplikační postup popisuje základní příkazy pro pohyb lineárních pohonů výrobce IAI 

v programovacím jazyce SEL. 

 

HW komponenty 

 IAI řídicí jednotka MSEL 

 IAI pohon RCP5 

 

  

SW komponenty 

 PC Interface Software for XSEL 

 

 

Důležitá poznámka 

Aplikační postupy demonstrují typické úkony na konkrétních případech. Nekladou si za cíl 

kompletnost a v žádném případě nenahrazují návod k obsluze! Změna aplikačních postupů je 

vyhrazena. 



 

Příkazy pro pohyb lineárních pohonů IAI v jazyce 

SEL 

 
Popis a syntaxe: 

Jazyk SEL je jednoduchý programovací jazyk pro řízení práce lineárních pohonů a SCARA 

robotů výrobce IAI. Umožňuje aritmetické a logické operace, podmíněné instrukce, 

větvení programu a řízení pohybu. K řízení pohybu je současně nutné mít nadefinovanou 

tabulku pozic. 

Syntaxe jazyku SEL má pevně stanovenou strukturu, jedna instrukce na řádek. Každý 

řádek je číslovaný. 

Vzor syntaxe: 

<Rozšiřující podmínka> <Vstupní podmínka> <Instrukce> <Operand 1> <Operand 2> <Výstup> 

 

Samotné programování lze provést přímo v PC Interface Software for XSEL, v libovolném 

textovém editoru při zachování struktury (každá část programu je oddělena čárkou), 

nebo nechat vytvořit generátorem. 

 

 
Ukázka programu v PC Interface Software for XSEL 
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Tabulky pozic v PC Interface Software for XSEL 

 

 

Základní instrukce pro pohyb jezdce: 

 

 MOVP – přesun na pozici 

 MOVL  – přesun na pozici lineárně 

 PATH  – kontinuální pohyb dle tabulky bodů 

 CIR2  – pohyb po kružnici 

 ARC2  – pohyb po oblouku 



 

 

Příkazy pro pohyb lineárních pohonů IAI v jazyce 

SEL 
MOVP 

Příkaz MOVP provede pohyb zařízení na pozici, definovanou hodnotou Operandu 1 

v tabulce pozic. Tento pohyb není interpolovaný, všechny osy se pohybují zadanou 

rychlostí a výsledný pohyb nemusí být po nejkratší úsečce. Díky tomu je celkový čas 

přesunu kratší, než interpolovaný pohyb (MOVL). 

Výstup příkazu se nastaví na OFF při začátku pohybu a přepne do ON po jeho dokončení. 

 

Příklad: MOVP 15 – přesun na pozici 15 v tabulce pozic 

 

 

 

 

 

Ukázka pohybu v obou osách zadanou rychlostí 
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MOVL 

Příkaz MOVL provede pohyb zařízení na pozici, definovanou hodnotou Operandu 1 

v tabulce pozic. Tento pohyb je interpolovaný, osy se pohybují takovou rychlostí aby byl 

výsledný pohyb po nejkratší úsečce. 

Výstup příkazu se nastaví na OFF při začátku pohybu a přepne do ON po jeho dokončení.  

 

Příklad: MOVP 15 – přesun na pozici 15 v tabulce pozic 

 

 

 

 

 

Ukázka pohybu v obou osách zadanou rychlostí 
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PATH 

Příkaz PATH provede nepřerušovaný lineární pohyb zařízení z aktuální pozice na pozici dle 

Operandu 1, a dále přes všechny body až po Operand 2. V závislosti na velikosti zrychlení 

se výsledná dráha přibližuje definovaným bodům po B-spline křivce. 

 

Příklad: PATH 10, 13 – pohyb z aktuální pozice do bodu 10, dále přes body 11 a 12 

do bodu 13 

 
Ukázka pohybu po dráze definované více body 
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CIR2 

Příkaz CIR2 provede pohyb po 2D kružnici z aktuální pozice, přes bod dle Operandu 1 a 

Operandu 2. 

 

Příklad: CIR2 1, 2 – pohyb po kružnici z aktuální pozice, přes bod 1 a 2 do původní 

pozice  

 
Ukázka pohybu po kruhové dráze 

 

ARC2 

Příkaz ARC2 provede pohyb po 2D oblouku z aktuální pozice, přes bod dle Operandu 1 

do bodu dle Operandu 2. Smysl otáčení je dán pořadím indexů Operandů. 

 

Příklad: CIR2 1, 2 – pohyb po oblouku z aktuální pozice, přes bod 1 do bodu 2  

 
Ukázka pohybu po obloukové dráze 

 

 


