Scorbase feladatok, példak

Feladat 1

Egy robot munkadarabokat pakol az 2 pozicidban 1év6 tarolobol a 4 pozicioban 1évo taro-
16ba. A 2 pozicié f616tt van (kb. 30 mm-el) az 1 pozicid, mig a 4 pozicid f6lott van a 3 pozi-
ci6. A fels6 pozicidk kozott a mozgés gyors, mig a rakozelitések €s eltavolodasok lasstiak
(20%). A robot a nullpontbdl indul, és ujjas megfogdt hasznal.

frjon a mozgasra Scorbase programot!

Megoldas:

Go to Position 1 Fast

Open Gripper

Go to Position 2 Speed 20 (%)
Close Gripper

Go to Position 1 Speed 20 (%)
Go to Position 3 Fast

Go to Position 4 Speed 20 (%)
Open Gripper

Go to Position 3 Speed 20 (%)
Close Gripper

Feladat 2

Az eldz6 feladat folytatasaként, ha kifogy a tarolobol a munkadarab, a robot alljon le, és
csak, ha 0jbol érzékel munkadarabot a taroloban, tovabba ha egyszer lenyomjuk a Start gom-
bot, kezdjen ujra pakolni!

Az ,Inputl” sorszdmu kapus optikai érzékeld akkor ad jelet, ha tires a tarolo, a start gomb
LHInput7” sorszamu €s NO tipusu, akkor ad jelet, ha lenyomjuk.

Megoldas 2:

KEZDES:

If Input 7 Off Jump to KEZDES
PROGRAMFUTAS:

Go to Position 1 Fast

Open Gripper T
Go to Position 2 Speed 20 (%)

Close Gripper

Go to Position 1 Speed 20 (%)

Go to Position 3 Fast

Go to Position 4 Speed 20 (%)
Open Gripper

Go to Position 3 Speed 20 (%)
Close Gripper

If Input 1 On Jump to KEZDES
Jump to PROGRAMFUTAS s B

Programfutas

Van-e munkada-
rab a taroloban?
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Feladat 3

A robot a 2 pozicidoban 1évé tarolobol valogassa szét a munkadarabokat fém-nem fém sze-
rint a 6 pozicidoban 1évé ,,FEM” és a 8 pozicioban 1évo ,,NEMFEM” taroloba!

A 2 pozici6 f616tt van az 1 pozicid, mig a 6 pozicio f0lott van a 5 pozicid, a 8 pozicio folott
van a 7 pozicio. A felsd poziciok kozott a mozgas gyors, mig a rakozelitések €s eltavolodasok
lasstak (20%). A robot a nullpontbol indul, és ujjas megfogdt hasznal.

A fémet az ,Input2” induktiv érzékeld jelzi, ON éllapotu, ha a munkadarab fém.

Megoldas:

KEZDES:
Go to Position 1 Fast

Open Gripper {Kczdés
Go to Position 2 Speed 20 (%) =28

Close Gripper | Kizds mozgs |
If Input 2 On Jump to NEMFEM
Go to Position 1 Speed 20 (%)
Go to Position 5 Fast

Go to Position 6 Speed 20 (%)
Open Gripper

Go to Position 5 Speed 20 (%)
Close Gripper

Jump to KEZDES v
NEMFEM: | Nem fém tarold mozgas |
Go to Position 1 Speed 20 (%) I
Go to Position 7 Fast

Go to Position 8 Speed 20 (%)

Open Gripper

Go to Position 7 Speed 20 (%)

Close Gripper

Jump to KEZDES
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Feladat 4

A robot a 2 pozicidoban 1évo tarolobol valogassa szét a munkadarabokat fehér-fekete szin
szerint a 6 pozicidoban 1év6 ,,FEKETE” és a 8 pozicioban 1év6 ,,FEHER” taroloba!

A 2 pozici6 f616tt van az 1 pozicid, mig a 6 pozicio f0lott van a 5 pozicid, a 8 pozicio folott
van a 7 pozicio. A felsé poziciok kozott a mozgas gyors, mig a rakozelitések ¢€s eltadvolodasok
lasstak (20%). A robot a nullpontbol indul, és ujjas megfogdt hasznal.

A fehéret az , Input3” targyreflexios optikai érzékeld jelzi a 9 pozicioban, ON allapotu, ha
a munkadarab fehér. A dontéshez a 9 pozicioban a munkadarab 3 masodpercet varakozzon!

Megoldas:

KEZDES:

Go to Position 1 Fast

Open Gripper

Go to Position 2 Speed 20 (%)
Close Gripper

Go to Position 1 Speed 20 (%)
Go to Position 9 Speed 50 (%)
Wait 30 (10ths of seconds)

If Input 3 On Jump to FEHER
Go to Position 5 Fast

Go to Position 6 Speed 20 (%)
Open Gripper

Go to Position 5 Speed 20 (%)
Close Gripper

Jump to KEZDES

FEHER:

Go to Position 1 Speed 20 (%)
Go to Position 7 Fast

Go to Position 8 Speed 20 (%)
Open Gripper

Go to Position 7 Speed 20 (%)
Close Gripper

Jump to KEZDES
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Példa hosszusag szerinti szétvalogatasra

Ha a munkadarab kisebb, mint 62 mm, akkor révid, ha 62...66 mm kozotti, akkor megfele-
16, ha nagyobb, mint 66 mm, akkor hosszu.

PROGRAMELEJE:

Set Variable MDB_HOSSZ to Gripper Sensor
If MDB_HOSSZ > 66 Jump to HOSSZU
If MDB HOSSZ < 62 Jump to ROVID
Go to Position 1 Speed 50 (%)

Jump to PROGRAMELEJE

HOSSZU:

Go to Position 2 Speed 50 (%)

Jump to PROGRAMELEJE

ROVID:

Go to Position 3 Speed 50 (%)

Jump to PROGRAMELEJE

Példa szovegirasra
A robot alljon 4 pozicidba, ott irja fel egy rogzitett papirra, 5 betimérettel: ALMA, majd
alljon nullpontra!

Go to Position 4 Speed 50 (%)

Write: "TALMA", Scale 5
Set Axis 1,2,3,4,5 to Zero
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