Programowanie robota przemyslowego FANUC ER-4iA
(Fanuc ,,maly”)

Cel ¢wiczenia:

- zapoznanie si¢ z programowanie robota Fanuc ER-4iA z wykorzystaniem
sterownika R-30iB za posrednictwem panelu operatorskiego A05B-2256-C101
wyposazonego w ekran dotykowy;

- napisanie programu ,pick and place” nasladujacego procedure przeniesienia
wirtualnego obiektu z jednego miejsca w przestrzeni roboczej do innego miejsca z
wykorzystaniem dostepnego szablonu

Opis robota FANUC ER-4iA.

Robot ER-4iA jest robotem przemystowym firmy Fanuc o 6 programowalnych osiach.
Udzwig robota wynosi 4kg, zasigg 550mm. Robot sterowany jest za pomoca sterownika R-
30iB Mate Plus. Programowanie odbywa si¢ poprzez panel operatorski (Teach Pendant)
A05B-2256-C101 wyposazony w ekran dotykowy. Robot wyposazony jest w zintegrowany
system wizyjny iRVision. Ponadto wyposazony jest w 6 cyfrowych wej$s¢ / 2 wyjscia na
ramieniu robota, 20 cyfrowych wejs¢ / 20 wyjs¢ na kontrolerze oraz 2 porty Ethernet 1 2
podwdjne elektrozawory na ramieniu robota.

Wyglad robota Fanuc ER-41A przedstawiono na ponizszym rysunku:
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Przestrzen robocza przedstawiono na ponizszym rysunku:
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Zakresy ruchu poszczego6Inych osi zamieszczono w ponizszej tabeli:
08 J1 J2 J3 J4 J5 J6
zakres [°] 340 230 402 380 240 720

Maksymalne predkosci katowe dla poszczegdlnych osi zamieszczono w ponizszej tabeli:
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Po wigczeniu sterownika, pojawi si¢ ekran powitalny. Nalezy wybra¢ MENU (9 kwadracikow
w lewym, dolnym rogu ekranu)




Z dostepnego MENU, z zaktadki ,,TEACH” wybieramy opcj¢ Utworz program (,,CREATE
PROG.”)

AP_DO2025 LINE 0 ABORTED

Fault SRVO-003 Deadman switch released
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Nastepnie pojawia si¢ okno kreatora programu:

Fault SRVO-003 Deadman switch released
1/0 MOVE_ROBOT_4 LINE 0 ABORTED [E[ei}]

Creatre_ra Program

| Select Template

Choose a template to create your program.
Blank Template
2 Program Name Point-to-Point Template

Pick-and-Place for Beginners

1 Select Template

Tutorial Program

Pick-and-Place Template

Z menu, ktore si¢ pojawi wybieramy: Select Template, a nastepnie po prawej stronie: Point-
to-Point Template.
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AUTO MANUAL

Nalezy nada¢ nowo utworzonemu programowi nazwe; najlepiej aktywowac na ekranie
dotykowym ,.klawiaturke” umozliwiajaca wpisanie dowolnej nazwy ztozone;j z liter.

Wybor opcji ,,Create program” znaczaco ulatwia programowanie robota i powoduje
automatyczne wygenerowanie ,szkieletu” programu, w ktérym programista ma mozliwo$¢
programowania i zapamietywania kolejnych punktow posrednich na trajektorii.

Fault SRVO-003 Deadman switch released
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Reczne poruszanie poszczegdlnymi osiami odbywa si¢ poprzez wcisnigcie odpowiednich
niebieskich klawiszy. Pary klawiszy (J1) do (J6) odpowiadaja za przemieszczanie
poszczeg6lnych ramion odpowiednio w jedna i w drugg strone. Warunkiem koniecznym do
rgcznego poruszania ramion jest jednoczesne wecisniecie przycisku SHIFT oraz
przytrzymywanie ,,czuwaka” pod spodem panelu operatorskiego w pozycji posrednie;.

Zapisanie biezacego polozenia ramion robota w konkretnej instrukcji pozycjonowania
nastgpuje poprzez weisnigcie [SHIFT] + TOUCHUP.

Ewentualne dodanie kolejnych punkéw na trajektorii w programie mozliwe jest poprzez
uzycie opcji ,,#POINT”

Uruchomienie napisanego programu nast¢puje po wcisnigciu klawisza [FWD] przy
jednoczesnym przytrzymaniu klawisza [SHIFT] oraz utrzymywaniu ,,czuwaka” w polozeniu
posrednim



Wykonanie ¢wiczenia:

Nalezy napisa¢ dowolny program imitujacy sekwencje ,,pick and place” polegajaca na
przeniesieniu wirtualnego przedmiotu z jednego miejsca w przestrzeni roboczej w inne.
Zagadnienie "pick and place" jest czgstym zadaniem powierzanym robotom do realizacji w
przemysle spozywczym, motoryzacyjnym czy farmaceutycznym. Polega na pobieraniu
elementow iodkladaniu ich we wskazane miejsce. Czynno$¢ ta jest stosunkowo prosta,
jednak jej jednostajny charakter prowadzi do znuzenia wykonujacych ja osob, obnizenia
koncentracji co pocigga za sobg spadek wydajnosci.

Nalezy zwrdci¢ uwage, aby planujac trajektorie nie doprowadzi¢ do kolizji ze znajdujacym
si¢ we wspolnej przestrzeni roboczej robotem UR3!




