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Robot EPSON SCARA T3-401S 
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Napędy robota wykorzystują silniki AC, a pomiar położenia realizowany jest za pomocą enkoderów 
przyrostowych. 
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Przebieg ćwiczenia: 
 
Celem ćwiczenia jest zaznajomienie się ze środowiskiem EPSON RC+ a następnie stworzenie 
programu powodującego ruch robota pomiędzy punktami z wykorzystaniem języka SPEL+ 
Na wykonanie ćwiczenia składają się następujące etapy: 

1. nawiązanie połączenia z robotem 
2. uruchomienie napędów 
3. pozycjonowanie poszczególnych ramion robota z poziomu Robot Managera 
4. napisanie programu realizującego ruch robota w języku SPEL+ 

 
 
 
 

Środowisko EPSON RC+ 7.3.2 
 
 

 
Rys.1 Okno główne programu EPSON RC+ 

 
 
Narzędzie EPSON RC+  jest środowiskiem programistycznym umożliwiającym programowanie 
robotów EPSON.  
Programowanie realizowane jest metodą uczenia, na którą składają się dwa etapy: 
 
- nauczenie i zapamiętanie punktów w przestrzeni roboczej, w których ma zostać spozycjonowany 
robot 
- napisanie programu ruchu robota pomiędzy punktami za pomocą poleceń języka programowania 
SPEL+. 
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Robot EPSON T3-401S łączony jest z komputerem PC poprzez port USB. 
 
1. Po uruchomieniu programu EPSON RC+ pojawia się okno pokazane na Rys. 1. 
Dla uzyskania połączenia z robotem należy wybrać: Setup/ PC to Controller Communication. 
W otwartym oknie, pokazanym na Rys. 2 , wybrać USB  i nacisnąć Connect. 
Po uzyskaniu połączenia zamknąć okno: Close. 
 

 
Rys.2  Okno PC to Controller Communication 

 
 
2.  Aby uzyskać dostęp do wszystkich opcji środowiska wybrać: Project/New i nadać nazwę 
projektu (Rys. 3). 
 

 
Rys.3  Okno Project/New 
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3.  Aby uruchomić napędy robota wybieramy:  Tools/Robot Manager  (Rys.4). 
Przyciski MOTOR OFF/MOTOR ON:  służą do włączania i wyłączania napędów. 
POWER LOW/POWER HIGH:  wybieranie trybu pracy; POWER LOW: ograniczona prędkość 
ruchu wykorzystywana podczas uczenia i testowania (ustawiana defaultowo); POWER HIGH: 
możliwość uzyskania pełnych prędkości. 
Przycisk Free All:  zwolnienie hamulców wszystkich osi (brak możliwości wykonania ruchu). 
Przycisk Lock All: włączenie hamulców. 
Przycisk Reset: resetowanie kontrolera robota. 
Przycisk Home: ustawianie robota w pewnej, zdefiniowanej przez użytkownika, pozycji. 
 

 
Rys.4  Okno  Tools/Robot Manager 

 
 
4.  Proces uczenia punktów:  w Robot Manager  wybieramy zakładkę Jog&Teach (Teach Points) 
(Rys.5). 
 
Mode: wybór układu współrzędnych, w którym uczymy robota: Point (układ złączowy), World 
(układ kartezjański), Tool (układ narzędzia), Local (układ lokalny) 
Speed: ustawianie prędkości ruchu w trakcie uczenia (Low, High) 
Current Position: wyświetlanie współrzędnych punktu (w układzie: Joint, World lub Puls) 
Current Arm Orientation: pokazuje aktualną konfigurację ramion 1 i 2 (Righty, Lefty) 
Jog Distance: ustawianie sposobu ruchu podczas uczenia: Continuous (ciągły), Long (skokowo co 
10 mm), Medium (skokowo co 1 mm), Short (skokowo co 0.1 mm) 
 
Używając przycisków J1, J2, J3 i J4 ustawiamy punkt w przestrzeni roboczej, następnie z 
rozwijanego menu wybieramy numer punktu (Point) i naciskamy przycisk Teach. Pojawia się okno, 
w którym należy nadać nazwę dla danego punktu, pod jaką będzie identyfikowany w projekcie. 
Wszystkie nauczone punkty są zapisywane w pliku robot1.pts. 
 
Gdy chcemy mieć inny zbiór punktów to wybieramy (w EPSON RC+) ikonę New, a następnie w 
pojawiającym się oknie wybieramy z rozwijanego menu Point i nadajemy nazwę: nazwa.pts. 
W polu Point File w rozwijanym menu pojawią się różne zbiory punktów. 
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Rys.5  Okno  Robot Manager/Jog&Teach (zakładka Teach Points) 

 
Wybierając w Robot Manager zakładkę Points można zmieniać konfigurację ramion 1 i 2 dla 
zapisanych punktów (kolumna Hand). 
 

 
 
Aby zdefiniować pozycję HOME należy w Tools/Robot Manager otworzyć zakładkę Home Config 
(Rys.6). Ustawić robota w pozycji, która ma być pozycją HOME, wczytać pozycję (przycisk Read 
Current Position) i w kolumnie Home Order ustawić kolejność wykonywania ruchów przez osie 
robota przy dochodzeniu do ustawienia HOME. Pozycja HOME jest podawana w impulsach z 
enkoderów. 
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Rys.6  Okno Home Configuration 

 
5. Testowanie sposobów ruchu. 
 
Wybierając w Jog&Teach zakładkę Execute Motion (Rys.7) można przetestować sposoby ruchu 
między nauczonymi punktami. W polu Destination z rozwijanego menu wybieramy punkt do 
którego ma być zrealizowany ruch, a następnie w polu Command z rozwijanego menu wybieramy 
jeden ze zdefiniowanych dla robota sposobów ruchu: Go (ruch synchroniczny PTP w układzie 
złączowym), Jump (przy rozpoczęciu ruchu oś 4 jest podnoszona do pozycji zerowej, przy 
zakończeniu oś 4 ustawiana jest w pozycji dla danego punktu; reszta ruchu jak w Go), Move (ruch 
po linii prostej w układzie kartezjańskim), CRC (ruch po okręgu w układzie kartezjańskim). 
Po naciśnięciu Execute ruch zostanie wykonany (pod warunkiem, że jest on fizycznie możliwy do 
wykonania między zadanymi punktami). 
W przypadku wystąpienia błędu, wynikiem którego jest blokada napędów, należy zresetować 
kontroler (w Control Panel, przycisk Reset). 
 

 
Rys.7  Okno  Robot Manager/Jog&Teach (zakładka Execute Motion) 
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Robot wyposażony jest w chwytak pneumatyczny podpięty do wyjścia cyfrowego Out 10 (Tools/IO 
Monitor/Outputs) (Rys.8).  Aby dostęp do chwytaka był możliwy w projekcie należy go 
zdefiniować nadając nazwę dla bitu Out 10. Nadawanie nazwy dla wyjść odbywa się w zakładce 
Tools/IO Label Editor/Outputs) np. Chwytak Po zdefiniowaniu dostęp do chwytaka jest 
realizowany za pomocą poleceń języka SPEL+  (On i Off).  
 

 
Rys.8 Definiowanie chwytaka w systemie 

 
6. Edycja programu. 
 
Po zdefiniowaniu punktów i przetestowaniu ruchów można przystąpić do edycji programu. Aby 
otworzyć okno edycji programu należy w Project Explorer dwukrotnie kliknąć na main.prg            
( Rys.9). 
Pomiędzy dwie linie widoczne w oknie wpisuje się kolejne linie poleceń języka SPEL+. 
 

 
Rys.9  Okno edycji programu 
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Rys.10  Przykładowy program ruchu w nieskończonej pętli 

 
7. Uruchomienie programu.  
 
Uruchomienie programu następuje po wybraniu Run/Run Window. W pojawiającym się oknie 
(Rys.11) dostępne są przyciski Start/Stop do uruchomienia i zatrzymania programu, 
Pause/Continue do wstrzymania i kontynuowania programu. 
 

 
Rys.11  Okno uruchomienia programu 

 
Jeżeli w trakcie wykonywania programu pojawi się błąd skutkujący blokadą napędów należy 
zatrzymać program (przycisk STOP) a następnie zresetować kontroler (Tools/Robot 
Manager/Reset). 
 
! Po zakończeniu pracy z robotem należy wyłączyć napędy robota (Tools/Robot Manager/MOTOR 
OFF) oraz rozłączyć komunikację z komputerem – w tym celu należy z menu głównego wybrać  
Setup/ PC to Controller Communication) po czym nacisnąć Disconnect. 
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Poniżej przedstawione zostały wybrane polecenia języka SPEL+. 
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Polecenie  WAIT 
 
WAIT time 
 
Polecenie to umożliwia ustawianie czasu oczekiwania przed wykonaniem kolejnego polecenia. 
 

 
 
 



31 
 

 
 
 
 


