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Wprowadzenie

Niniejsza instrukcja opisuje obstuge 6-osiowego robota edukacyjnego "Ka-
wasaki Robotics Astorino" i zwigzanego z nim oprogramowania "Astorino",
ktére jest czescig zakresu dostawy.

ASTORINO to robot edukacyjny, ktory zostat opracowany specjalnie dla
placéwek i instytucji szkoleniowych. Uczniowie i studenci mogq korzystac z
ASTORINO, aby uczyc sie automatyzacji i robotyzacji procesdw przemysto-
wych w praktyce.

W przypadku dalszych pytan skontaktuj sie z pomocg techniczng ASTOR.

Kontakt:

Pomoc Techniczna ASTOR, Dziat Osprzetu Robotyki

e-mail: Astorino@astor.com.pl
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1. Oprogramowanie "Astorino" dotgczone do Astorino jest licencjonowane
wytacznie do uzytku z tym robotem i nie moze by¢ uzywane, kopio-
wane ani rozpowszechniane w zadnym innym Srodowisku.

2. ASTOR i Kawasaki Robotics nie ponosza odpowiedzialnosci za wypadki,
szkody i/lub problemy spowodowane niewtasciwym uzytkowaniem ro-
bota Astorino.

3. ASTOR i Kawasaki Robotics zastrzegajg sobie prawo do zmiany, popra-
wienia lub aktualizacji niniejszego podrecznika bez uprzedniego powia-
domienia.

4. Ta instrukcja nie moze byc¢ przedrukowywana lub kopiowana w catosci
lub w czesci bez uprzedniej pisemnej zgody ASTOR i Kawasaki Robo-
tics.

5. Przechowuj te instrukcje w bezpiecznym miejscu i w zasiegu reki, aby
mozna byto z niej korzysta¢ w dowolnym momencie. Jesli instrukcja zo-
stanie zgubiona lub powaznie uszkodzona, skontaktuj sie z ASTOR.

Copyright © 2023 ASTOR & Kawasaki Robotics GmbH.

Wszelkie prawa zastrzezone.
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Symbole

Elementy, ktére wymagajq szczegdlnej uwagi w tym podreczniku, sg ozna-
czone nastepujgcymi symbolami.

Zapewnij prawidtowe dziatanie robota i zapobiegaj obrazeniom lub uszko-
dzeniom mienia, postepujac zgodnie z instrukcjami bezpieczenstwa w po-
lach z tymi symbolami.

A Ostrzezenie

Nieprzestrzeganie ponizszej instrukcji moze
spowodowac obrazenia.

[UWAGA]
Okresla $rodki ostroznosci dotyczace specyfikacji ro-
bota, obstugi, nauczania i konserwacji.

1. Dokiadnos¢ i skuteczno$é wykreséw, procedur i wyjasnien za-
wartych w niniejszym podreczniku nie moze by¢ potwierdzona
z absolutna pewnoscia. W przypadku wystapienia jakichkol-
wiek probleméw z nalezy skontaktowac¢ sie z Kawasaki Robo-
tics GmbH lub z firma Astor pod powyzszym adresem.

2. Aby upewnic sie, ze wszystkie prace sa wykonywane bezpiecz-
nie, przeczytaj ze zrozumieniem instrukcje. Ponadto nalezy za-
poznac sie ze wszystkimi obowiazujacymi przepisami prawa,
regulacjami i powiazanymi materiatami, a takze z o$wiadcze-
niami dotyczacymi bezpieczenstwa opisanymi w kazdym roz-
dziale. Przygotuj odpowiednie $rodki bezpieczenstwa i proce-
dury dotyczace rzeczywistej pracy.
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Parafrazy
W tym podreczniku sg uzywane nastepujgce reguty pisowni:
e W przypadku konkretnego nacisniecia odpowiedni jest ujety w na-
wiasy katowe, np. <F1> lub <Enter>.

e W przypadku przycisku okna dialogowego lub paska narzedzi nazwa
przycisku jest ujeta w nawiasy kwadratowe, np. [OK] lub [Resetuj].

e Pola do wyboru sg oznaczone kwadratowym polem. Jesli sg one akty-
wowane, wewnatrz O symbolu znajduje sie rowniez maty znacznik
wyboru.
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1 Nazewnictwo w tym podreczniku

W tej sekcji znajdziesz definicje termindw uzywanych w tym podreczniku.

Autor podrecznika stara sie postugiwacé ogolnie obowigzujaca terminologig,
zachowujac jak najwiekszg logike. Niestety, nalezy zauwazy¢, ze postrzega-
nie uzytej terminologii moze byc¢ rézne w zaleznosci od punktu widzenia,
nawet przy rozwazaniu tego samego tematu. Nalezy rowniez stwierdzi¢, ze
w toku historii rozwoju robotéow, komputerédw i oprogramowania terminolo-
gia rozwijata sie w rézny sposob. W nowoczesnej instrukcji nie znajdziemy
zatem terminologii, ktéra zawsze bedzie zgodna w 100% z opiniami
wszystkich uzytkownikow i ekspertéw.
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2 Opis robota ASTORINO

ASTORINO to 6-osiowy robot edukacyjny z silnikami krokowymi pracuja-
cymi w petli zamknietej sterowania. Robot zostat opracowany specjalnie dla
placowek i instytucji edukacyjnych, takich jak np. szkoty i uniwersytety.

Konstrukcja robota opiera sie na druku 3D ze specjalnym wtdknem weglo-
wym. Korzystajac z dostarczonych plikéw STL, mozna dodrukowac uszko-
dzone czesci.

Programowanie i sterowanie odbywa sie za pomocg oprogramowania "Asto-
rino", ktdre mozna znalez¢ na dostarczonej pamieci USB, a najnowszg wer-
sje mozna pobrac z serwera Kawasaki Robotics FTP:

https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/

Podobnie jak roboty przemystowe, robot Kawasaki Robotics Astorino jest
zaprogramowany w jezyku AS i umozliwia uzytkownikowi programowanie
rzeczywistych aplikacji przemystowych dla robotéw Kawasaki Robotics.


https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/
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3 Specyfikacja techniczna

3.1 Wersja B robota (od maja 2023 r.)
Charakterystyka ASTORINO
Typ Robot 6-osiowy
Maksymalny udzwig 1 kg
Liczba osi 6
Maksymalny zasieg 578 mm
Powtarzalnosc¢ +0,2 mm
0s$ 1 (JT1) +158°
0s$ 2 (JT2) -90°+127°
0s 3 (JT3) 0°+-168°
Zakres ruchu -
0% 4 (JT4) +£240°
0$ 5 (JT5) +120°
0s 6 (JT6) +360°
0s$ 1 (JT1) 38°/s
0s$ 2 (JT2) 26°/s
L 0s 3 (JT3) 26°/s
Predkosc¢ pojedynczej osi -
0Os 4 (JT4) 67,5°/s
0$ 5 (JT5) 67,5°/s
0s 6 (JT6) 128.5°/s
0$ 4 (JT4) 6,2 Nm
Dopuszczalny moment 0s$ 5 (JT5) 1,45 Nm
0s 6 (JT6) 1,1 Nm
, Temperatura 0-40°C
Srodowisko pracy —
Wilgotnosc¢ 35-80%
Kontroler Teensy 4.1

8/8 (PNP 8 mA, NPN 15 mA)

Wejscia/wyjscia

2/2 (24V PNP na JT3)

Maksymalny pobor pradu 144 W
Zasilanie 100-240 V, 50-60 Hz
Ciezar 12 kg
Pozycja montazowa Podtogowy
Materiat PET-G
Kolor Czarny

Komunikacja

MODBUS TCP, TCP/IP, UDP, Serial

Wykrywanie kolizji

Akcelerometr

Bezpieczenstwo utraty zasilania

Hamulce w JT2 i JT3

Modut I/0 24V

8 x wejsé/wyjsc

Opcie 7. 0$ Tor liniowy
Pd System wizyjny OpenMV
Sledzenie tasmy 2 enkodery
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3.2 Wersja robota (do maja 2023 r.)

Charakterystyka ASTORINO
Typ Robot 6-osiowy
Maksymalny udzwig 0,5 kg
Liczba osi 6
Maksymalny zasieg 578 mm
Powtarzalnosc¢ +0,5 mm
0s 1 (JT1) +158°
0s$ 2 (JT2) -90°+127°
0s 3 (IT3) 0°+168°
Zakres ruchu -
0s 4 (JT4) +£240°
0s$ 5 (JT5) +120°
0s 6 (JT6) +360°
0s$ 1 (JT1) 40°/s
0s$ 2 (JT2) 40°/s
o o 0s$ 3 (JT3) 56°/s
Predkosc pojedynczej osi -
0s 4 (JT4) 120°/s
0s$ 5 (JT5) 127.5°/s
0s$ 6 (JT6) 156°/s
0s$ 4 (JT4) 6,2 Nm
Dopuszczalny moment 0s$ 5 (JT5) 1,45 Nm
0s$ 6 (JT6) 1,1 Nm
, . Temperatura 0-40°C
Srodowisko pracy - —
Wilgotnosc¢ 35-80%
Kontroler Teensy 4.1
Wejscia/wyjscia 8/8 (8 mA, 15 mA)
Max. pobdr pradu 144 W
Zasilanie 100-240V, 50-60 Hz
Ciezar 12 kg
Pozycja montazowa Podtogowy
Materiat ColorFabb xt-cf20 i ABS
Kolor Czarny
Modut 24V 1/0 8 x wejsé/wyjsc
7. 0$ Tor liniowy
Opcje System wizyjny OpenMV
Sledzenie tasmy 2 Enkodery
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4 Zakres dostawy

Robot ASTORINO

Przycisk bezpieczenstwa
w obudowie

Zasilacz 24V/DC, przewdd USB i
pamie¢ USB

10



B < Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi
5 Zakres ruchu

444 578

Working range
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6 Wymiary montazowe
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7 Punkty montazowe akcesoriow
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8

Wykres obcigzenia

8.1

Wersja B robota (od maja 2023 r.)

0.1 kg
80 0.2 kg
_ 60 0.4 kg
£
é 50
=
ko
0.6 kg
“ 0.8 kg
1kg
Lz [mm]
8.2 Wersja A robota (do maja 2023 r.)
0.05kg
0.1kg
—_ 0.2 kg
E
S
- 0.3ke
O4ks
0.5 kg | II'.
"'.I ".I
a— \ \
B
.: = Lz [mm]
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9 Potaqczenia elektryczne

9.1 Wersja B robota (od maja 2023 r.)

1. Gniazdo M8 4-pin — zewnetrzny wytacznik awaryjny (E-Stop)

2. Zewnetrzny wytgcznik awaryjny SAFETY-FENCE (OPCJA)

3. WIlot ci$nienia @4,0 mm

4, Port USB-B

5. OPCJA 2 (enkoder 2 - przenosnik tasmowy 2/1T7)

6. OPCJA 1 (enkoder 1 - przenosnik tasmowy 1)

7. System wizyjny/Komunikacja szeregowa (Serial)

8. Przetacznik ON/OFF

O. Port Ethernet (RJ45)

10. | Ztacze zasilania

17
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9.2 Wersja robota (do maja 2023 r.)

o bl :

1. Gniazdo M8 4-pin — zewnetrzny wytacznik awaryjny (E-Stop)

2. Zewnetrzny wytgcznik awaryjny SAFETY-FENCE (OPCJA)

3. OPCJA (wlot ci$nienia @4,0 mm)

4, Port USB-B

5. OPCIJA 2 (enkoder 2)

6. Ztgcze zasilania

7. OPCJA 2 (enkoder 1)

8. System wizyjny/Komunikacja szeregowa (Serial)

9. Przetgqcznik ON/OFF (podswietlany)

1110. Port Ethernet (RJ45)

18
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10 Uwagi dotyczace bezpieczenstwa

[UWAGA]

Zawsze dbaj o bezpieczenstwo osobiste uzytkownikéw i innych oséb podczas
obstugi ramienia robota lub uruchamiania celi robota!

W wersji podstawowej robot nie posiada elementéw zwigzanych z bezpie-
czenstwem stanowiska zrobotyzowanego. W zaleznosci od aplikacji moze
by¢ konieczne ich dodanie. Podstawowa wersja robota wyposazona jest w
przycisk awaryjny.

Oznaczenie CE: Ramie robota podczas pracy w zastosowaniach produk-
cyjnych musi podlegac ocenie ryzyka i musi by¢ zgodne z obowigzujgcymi
przepisami bezpieczenstwa, aby zapewni¢ bezpieczenstwo osobiste. W
zaleznosci od wyniku oceny nalezy zintegrowac dalsze elementy bezpie-

czenstwa. S to zwykle przekazniki bezpieczenstwa i wytaczniki drzwiowe.

Odpowiedzialny jest inzynier rozruchu systemu. Aplikacje edukacyjne nie
wymagajg dodatkowych elementéw bezpieczenstwa.

Sterownik robota zawiera zasilacz 24 V, ktéry sam wymaga napiecia sie-
ciowego (100/240 V). Sprawdz etykiete na zasilaczu. Tylko wykwalifiko-
wany personel moze podtaczy¢ zasilacz do sieci i uruchomic go.

Prace przy elektronice robota powinny by¢ wykonywane wytacznie przez
wykwalifikowany personel. Sprawdz aktualne wytyczne dotyczace wyta-
dowan elektrostatycznych (ESD).

Zawsze odtgczaj robota od zasilania (100/240 V) podczas pracy w pod-
stawie robota (sterowniku) lub jakiejkolwiek elektronice podtgczonej do
kontrolera robota.

NIE podtgczac na gorgco! Moze to spowodowac trwate uszkodzenie modu-
téw silnika. Nie nalezy instalowac ani usuwac zadnych modutdéw ani ztgczy
wtykowych/odtaczajacych (np. przycisku zatrzymania awaryjnego, modu-
téw DIO, ztaczy silnika) przy wiaczonym zasilaniu.

Ramie robota musi by¢ ustawione na stabilnej powierzchni i przykrecone
lub zabezpieczone w inny sposdb.

Uzywaj i przechowuj robota wytgcznie w suchym i czystym srodowisku.

Uzywaj systemu wytacznie w temperaturze pokojowej (15° do 32°C) -
zalecane.

19
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11 Rozpakowywanie i uruchamianie

Po wyjeciu robota z opakowania umies¢ go na solidnej powierzchni i zabez-
piecz.

11.1 Podtaczanie akcesoriow
e Nalezy przestrzegad instrukcji bezpieczenstwa.

e Zamontuj robota na odpowiedniej podstawie, stole lub metalowej
ptycie. Robot bez chwytaka lub innych akcesoriow samodzielnie
wykonuje podstawowe operacje, takie jak zerowanie i uczenie ru-
chéw w bezposrednim sasiedztwie podstawy robota. Ze wzgledéw
bezpieczenstwa zalecamy przykrecenie podstawy robota przed wig-
czeniem zasilania.

e Podfacz wtyczke 2-stykowq zasilacza i 4-stykowg wtyczke M8 ze-
wnetrznego przycisku zatrzymania awaryjnego do potaczen na pod-
stawie robota.
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e Wiacz zasilanie, naciskajac podswietlony przycisk.

e Podtacz USB do portu USB-B podstawy robota, a nastepnie podtacz
go do komputera.
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11.2 Instalacja sterownika

System operacyjny instaluje wymagane sterowniki automatycznie od wersji
Windows 8. Po udanej instalacji robot powinien pojawic¢ sie w Menedzerze
urzadzen w pozycji <Ports>.

Jesli korzystasz z systemu Windows 7, zainstaluj sterowniki przed podta-
czeniem robota do komputera (pobranego z serwera FTP Kawasaki lub z
pamieci USB).

Wywotanie menedzera urzgdzen za posrednictwem <Windows + R>
devmgmt.msclub = klikniecie ikony w menu wyboru za posrednictwem
<Windows + X>

=4 Device Manager EI@

File Action View Help
e[| E HE

4 CA

b % Batteries

»-JM Computer

b =g Disk drives

» B Display adapters

B - DVD/CD-ROM drives
> E":—'ti‘ Hu

» g IDE

rface Devices
API controllers

pointing devices

b N apters
- W PortabM Devices

4" Ports (COM & LPT)

..... T ?;J Communications Port (COMlJ«
..... 15" ECP Printer Port (LPT1)

7 USB Serial Port (COME) ‘

b D Processors

»-% Sound, video and game controllers
> .M System devices
o i Universal Serial Bus contrellers
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11.3 Instalacja oprogramowania Astorino

ﬁ astorino — X

Welcome to the astorino Setup Wizard (e

The installer will guide you through the steps required to install astoring on your computer.

Uruchom Astorino_x.x.x.exe

WARMNING: This computer program is protected by copyright law and intemational treaties.
Unauthorized duplication or distibution of this program, or any partion of it, may result in severe civil
or criminal penalties. and will be prosecuted to the maximum extent possible underthe law.

< Back Next > Cancel
ﬁ astorino - x
Select Installation Folder (.l
-

The installer will install astorino to the following folder.

Toinstall in this folder, click "Next". To install to a different folder, enter t below or click "Browse".

Potwierdz lub dostosuj katalog in- Eolder

C:\Program Files [#86]WF awazakhastoring' Browse..

stalacyjny —

Install astarine for yourself, or for anyone who uses this computer:

(®) Everyone
) Just me
< Back Next > Cancel
ﬁ astorino — X
License Agreement A

Please take a moment to read the license agreement now. f you accept the terms below, click "l
Agree”, then "Next”. Otherwise click "Cancel".

License agreement for astorino

Za a kce ptu_] | |Cen CJQ astorino Copyright (c) 2022-2023 by Astor Sp. z 0.0.

Permission is hereby granted, free of charge, to any person obtaining a
copy of this software and associated documentation files (the
"Software"), to deal in the Software without restriction, including
'without limitation the rights to use, copy, modify, merge, publish,

Aictvibuidn andin cneeeid maecnns 2oaarhans dhoe Cafhaaen ie foenichod 20

(®) | Do Not Agree O Agree
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1 astorine - X

Confirm Installation oA

The installer is ready to install astoring on your computer.

Click "Next" to start the installation.

Rozpocznij instalacje

< Back Next > Cancel

11.4 Przygotowanie Astorino do pracy

e Otworz oprogramowanie Astorino.

e Port COM, do ktérego podtaczony jest robot, powinien automatycznie
pojawic sie na liscie rozwijanej w obszarze Potgczenie w menu [Ste-

rowanie].
S\ astorino - X
Status
|:| EMERGEMCY STOP [ Motor O Ready [ Error Connected
[ SAFETY FENCE O Cycle [ Hold [ Home
Motors Control o'
3
s
"""" o]
o
MOTORON MOTOR OFF HOLD §
&
=
2
Reset | — 1
g
=
HOME ?
— . Z
Connection 2
=
w
Zeroeing %
C tion T ?
. o onnection Type =
COM port: Robot Type s
® UsB 3
astorino m-& Kawasaki ™
() Ethemnet Aobatics =
IP Adress 4
92| (68| | o | | 2 Connect T
o
o
=
Language —
English ~
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e kliknij [Reset], gdy przycisk jest podswietlony na czerwono (sprawdz
przycisk zatrzymania awaryjnego)

S astorino - *
Status
[] EMERGENCY STOP Mator O Ready Error Connected
[[] SAFETY FENCE [ Cycle [ Hold [] Home
Motors Control g
ES
E
REPEAT ™
Q
o
MOTORON MOTOR OFF HOLD § Control
x
=
3
2
- OT REPEAT
=
HOME >\
=
Connection 2
a HOLD
T
Zeroeing 3
C tion Ty “T
i onnection Type S
® UsB 3
astorino w-EKawasaki ™
(O Ethernet Robaties =
0
1P Adress 2 Home
192 | |168 o 1 DISCONNECT = |
ASE 37.58 z
3
s
Language —
English ~ Zeroing

e Mozesz teraz wiaczyc silniki, klikajac szary przycisk [MOTOR ON]

e Kliknij zétte pole [Zerowanie], aby wykonac¢ proces zerowania.

Zerowanie musi by¢ wykonywane za kazdym razem, gdy robot jest
odtaczany od zasilania lub silniki sg wytgczone.

e Upewnij sie, ze robot w nic nie uderzy!
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S astorino — #
Status
[] EMERGENCY STOP Motor Ready [ Errer Caonnected
[ SAFETY FENCE [ Cycle [1 Hold [] Home
Motors Control S
£
E
TEACH |
o
&

Robot is now completing the task

Control

REPEAT

Connection

HOLD

Reset

astorino m-E Kawasaki
Habatics

() Ethernet

Home IP Adress

192 168 ° 1 DISCONNECT
. . ASE 37.7B

l Jnogy I Jag sAg {mmﬁmd Izaﬁg Buinoly l S3UI04 I|nn_|_p‘a|_uoH l

Language

Zeroing

e Po zakonczeniu zerowania robot stanie w pozycji O stopni na kaz-
dej osi. Teraz jest gotowy do programowania.
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® Podglad kierunkow

12.1 Uklad wspoétrzednych BASE
Reguta lewej reki pomaga zapamietaé kierunki osi:

12 Uktady wspotrzednych

ASTORINO Instrukcja obstugi

+Y

c
o8
32
oo
or
a >
- =
S
o O
QO
..Lp
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12.2 Uklad wspotrzednych JOINT - wersja B (od maja

2023 r.)

JT = 0$

Poszczegdlne potaczenia sg numerowane w porzgadku rosngcym, zaczynajac

od podstawy robota. JT oznacza os.
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12.3 Ukiad wspotrzednych JOINT - wersja A (do maja

2023 r.)

JT = 0$

Poszczegdlne potaczenia sg numerowane w porzgadku rosngcym, zaczynajac

od podstawy robota. JT oznacza os.
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13 Oprogramowanie Astorino

13.1 Podstawowe informacje

[UWAGA]

Wszystkie dane sg przechowywane na wewnetrznej karcie micro
SD, ktéra znajduje sie na ptycie mikrokontrolera wewnatrz pod-
stawy robota. Jesli robot jest wytgczony, ani punkty, ani inne
dane nie sg usuwane!

13.2 Obszar Status

5 4 3 2 1
Su astorino - *
Status
] EMERGENCY STOP Motor [] Ready ] Error Connected
[] SAFETY FEMCE [ Cycle [] Hold [] Home [1EXTT

N6

N g \9 10

1. Connected gdy robot jest podtgqczony do oprogramowania Astorino

2. Error jesli wystapit btad
jesli nie ma zatrzymania awaryjnego i nie wystepujg zadne

3. Ready btedy, a silniki krokowe sg gotowe i zerowanie zostato zakon-
czone

4. Motors ON Gdy sterowniki silnikow krokowych sg aktywne

5. EMERGENCY STOP Wyltacznik awaryjny jest wcisniety i aktywny

6. SAFETY FENCE Zatrzymanie ogrodzenia ochronnego jest aktywne

7. Cycle gdy sekwencja programu jest aktywowana

8. Hold kiedy robot zostat zatrzymany

9. Home robot znajduje sie w pozycji domowej

10. EXT_IT gdy robot zostat zatrzymany przez zewnetrzny sygnat
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13.3 Karta Control / Sterowanie

S\ astorino - *
Status
] EMERGEMNCY STOP Mator [] Ready [] Errar Connected
[] SAFETY FENCE O Cycle [ Held [J Home
Motors Control - 2
1 \ E.. //
™~ REPEAT /g
o
(]
MOTORON MOTOR OFF HOLD §
Z
a
Reset i
g
HOME i
=<
Connection g_
Zeroeing 5
/ COM port: Connection Type ?
/ port: 4 Robot Type E
4 astorind & Kawasaki P 3
() Ethernet Prbotles /éq:’
IP Adress fpf
192 | (168 | | o 1 DISCONNECT - = |
Language —
English ~
— =
MOTORS Stan silnikéw i kontrola nad silnikami
CONTROL Sterowanie trybem pracy, zatrzymanie
robota lub  przejscie do pozycji po-
czatkowej, potwierdzenie btedu i zero-
wanie
ROBOT-TYPE Wersja oprogramowania sprzetowego
robota i numer seryjny
Connection Wybdr potaczenia i konfiguracja inter-
fejsu, ustanowienie potagczenia lub roz-
tgczenie
Language Wybdr jezyka wyswietlanego jezyka
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13.3.1 Obszar Motors / Napedy

Kliknij [MOTOR ON], aby akty-
wowac sterowniki silnikdw kro-

MOTORON MOTOR OFF kowych. Jest to mozliwe tylko
wtedy, gdy nie wystepuje btad!
(Pole O btedu)

Jesli silniki sq gotowe, jest to wyswietlane w obszarze Status ( Motors ON ).

=3
Status
] EMERGENCY STOP Motor [l Ready ] Error Connected
[] SAFETY FEMCE O Cycle [ Hold ] Home
Motors Contro -
El
=
REPEAT |
(o]
o
MOTOR ON MOTOR OFF HOLD g
v Warning! X 5
S
|
B
A Zeroing not done! Tuming off motors will make the robot to collapse. Do you want to tum off & power? &
=
2
Cancel
w
-
2
. Connection Type E?
® use 5
astorino m-& Kawasaki —
(O Ethemet Robatics %‘
IP Adress L'r_n:'
192 168 o 1 |
. . DISCONMNECT ASE_ 3758 z
o
=
nguag —
English w

Kliknij MOTOR OFF Aby wytgczy¢ sterowniki silnika krokowego.

A OSTRZEZENIE

WAZNY! Jesli nie wykonano zerowania osi, zachowaj szczegdlna
ostroznosc i przytrzymaj os$ 4, poniewaz robot moze sie upasc¢.
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| S\ astorino — *
Status
[] EMERGENCY STOP Motor Ready [] Error Connected
[ SAFETY FENCE O Cycle [ Hold [ Home
Motors Control o
E
g
REPEAT ™
Q
(Al
MOTOR ON MOTOR OFF | HOLD
v Warning! X
A Robot will move to power off save position and tum off the motors! ]
Connection
Cancel -~

COM port: Connection Type Sobor Tyme

| Inoqy | Jag sAs | welBoug |Ea.|v Buinopy | s3ul0g ||oo_|_|n‘a|.|.|oH |

@ UsE
astorino m-&Kawasaki
() Ethernet Robotic:
|P Adress
192 168 o 1
. . DISCONMNECT ASE 3758
Language

English w

Jesdli [Zerowanie] jest zakoriczone, Astorino automatycznie uda sie do bez-
piecznej pozycji wytaczania po potwierdzeniu komunikatu ostrzegawczego.
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13.3.2 Obszar Control / Sterowanie

1. [REPEAT/TEACH] - kliknij ten przycisk, aby
zmienic tryb pracy. Przycisk zmienia kolor na
REPEAT zielony, gdy jest w trybie automatycznym (RE
PEAT) i niebieski, gdy jest w trybie nauczania
(TEACH).

Control

HOLD

2. [HOLD] - kliknij, aby zatrzymac robota.

Reset

3. [Reset] - Kliknij, aby zresetowac btedy.
Home

4. [Home] - kliknij, aby robot wykonat ruch do po-
zycji domowej.

Zeroing

5. [Zerowanie] - kliknij, aby wyzerowad osie ro-
bota (np. po kazdym restarcie).

13.3.3 Obszar Connection / Potaczenie

Connection

COM port Connection Type
® USB
() Ethernet

IP Adress

192 | (68| | o | | 12 DISCONMECT

1. Port COM - wyswietla porty COM, do ktorych podigczony jest robot.
Connection Type - wybierz typ uzywanego potaczenia (USB/ Ethernet).

IP Adress - wprowadz adres IP robota.

H WD

[CONNECT/DISCONNECT] - Kliknij przycisk, aby potaczy¢ sie z robo-
tem lub go odtaczyd.

34



ASTORINO Instrukcja obstugi

B << Kawasaki

Powering your potential

13.4 Karta JOG

N

b astorino - X
Status
[J EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected
[] SAFETY FENCE [ Cycle [J Hold [] Home
\Contrc-l ¢m Ilfj@ S?v g' 2
logging Current Position 3}//
1 Mode: [BASE |  Speed: |2 v teor [1 v| @ oar ORPY/®/ 5
Position e
X ¥ z A [mm] ¥ [mm] Z [mm] |
N | 0.240| | 9.930| | 8:,.4.250| g—'
3
A+ A+ A+ (s} Al T[] Q_'
| 90.232| | 20.}'06| | 32.043| g
B
JT1 7] T2 7] I3[ 2
=
v v v [ oo [ o I |°
=
IT4 [7] 157 IT6 [7] ES
Orientation | o.ooo| | 0.000| | 0.000| a
X
Rx Ry Rz 3
IT7 [mm/?] Conveyora Conveyor 2 = |
At As As | 0.000| 0.000| | 0.000| ‘g
3
STEP -TEACH ™
STEP DISTANCE: b
0
V- W= Y- 10 ] 3
STEP SPEED: 3ommifs =
Q
JT7 -10G Execute Motion Command Teach Points =
Command |LMOVE v O JOINT @ TRANS
At v- Execute . = |
= Tool Travel Point: | Po ~ Teach I 6
/
4 _— //
Jogging Wybierz tryb ruchu i predkos¢

Current Position

wybor narzedzia (Tool), wyswietlanie ka-
tow*, aktualna pozycja robota

STEP-TEACH

ustaw rozmiar kroku i predkos¢ kroku

JT7 - J0OG

przesun o$ liniowg (JT7) - jesli jest do-
stepna

Execute Motion Command

Przemieszczenie do zaznaczonego
punktu z sekcji Teach Points

. Teach Point

Wybierz punkt, do ktérego chcesz sie
uczy¢ lub do ktérego chcesz sie prze-
niesc

Control

Zduplikowana funkcjonalnos¢ z karty
Sterowanie
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/1T
Control t}@ II a® fv

WLEACZANIE/WYLACZANIE SILNIKA
POZYCJA DOMOWA

WSTRZYMANIE PRACY

RESET

ZEROWANIE

PRZELACZANIE REPEAT/TEACH

ouhsLNE

* Wyswietlanie kata lub zastosowane sekwencje obrotu

Podczas obliczania ruchu robot wykorzystuje katy EULERa (OAT) do oblicza-
nia sciezki i pozycji robota.

Dla utatwienia nauczania Roll-Pitch-Yaw jest uzywany, poniewaz jest bar-
dziej intuicyjny dla uzytkownika, a nastepnie automatycznie konwertowany
do pozycji OAT przez robota.

Klasyczne katy Eulera O,A, T

Format pozycji (POSE) uzy-
wany przez roboty Kawasaki
sktada sie z pozycji XYZ w mili-
metrach i orientacji OAT, ktdra
jest okreslona przez
trzy katy w stopniach, gdzie
<O> obraca sie wokot osi Z,
<A> obraca sie wokot obréco-
nejosiY (Y'),a <T> obraca
sie wokdét obrdéconej osi Z.
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Roll-Pitch-Yaw (RPY):

Katy Roll-Pitch-Yaw to spe-
cjalne katy Eulera (katy poto-
zenia), ktore sg uzywane do
opisu orientacji obiektu w
przestrzeni 3-wymiarowej.

Roll, o$ obrotu X

s [ center of mass |

+ roll
Pitch, os obrotu Y

+ yaw

Yaw, o$ obrotu Z roll

yaw
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13.4.1 Obszar Jogging

Wybierz system odniesienia:

Jegging

Mode: _BASE - Speed: |2 ~

oocro I i e BASE (wspotrzedne bazowe)
z e TOOL (wspbirzedne narzedzia)
A+ e JOINT (tryb jednoosiowy)

e CONYV (synchroniczny w potgcze-
niu z opcjonalnym enkoderem ze-
wnetrznym - przenosnikiem)

logging

Mode: |BASE e Speed: |2 ~
Fostter , e Ustawianie predkosci ruchu ro-
: bota.
A+ A+ 5
Szybkosé Tryb artezyjski C Tryb jednoosiowy (JOINT)
1 Ruch na odlegtos¢ Obrét o staty kat
2 5 mm/s 2°/s
3 10 mm/s 4°/s
4 30 mm/s 8°/s
5 60 mm/s 12°/s
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"A+"i"V-" poruszajg robota w trybie uczenia z wybrang predkoscia:

logging Jogging
Mode: |BASE i Spead: |2 hd Mode: |JOINT Speed: 2
Paosition Position

X Y z T2 a7

A+ A+ A+ A+ A+

v v = v v
Qrientation Orientation

RX RY RZ 1Ts 1Ts

A+ A+ A+ A+ A+

v v v- v v

T3

A+

Jogging
Meode: | TOOL

Fosition

A+

~ Speed:

A+

A+

e BASE (wspétrzedne kartezjanskie): X, Y, Z, RX, RY, RZ
e TOOL (wspotrzedne kartezjanskie): x, vy, z, rx, ry, rz

o JOINT (pojedyncza 0$):3T1, JT2, T3, IT4, JT5, IT6
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13.4.2 Obszar Current Position / Obecna Pozycja
Wybor narzedzia

Current Position (1-3, 4 - rezerwacja na

Tool: |2 Wuk’fad programowy)
2@ @

X [mm] ¥ [mm},_ Z from]
| -:u,u:u:n:|| | -3, 500 | }rﬁq,\h,g
0[] Al TI°
| °r°°°| | E'f'3'3'3| | \er°°°| pokaz wizualizacje
1T2 9] T2 [9] 1T3[9 ot trvb DrvR
atqczony tryb DryRun
[eeed [ ocd [N (praca robot bez fizycz-
IT4 [°] ITs 9] JTE 0] nego ruchu)
| -:u,u:u:n:|| | D,u:u:u:u| | D,u:n:u:u|
przetgczanie pomiedzy
IT7 [mm/*] Conveyor 1 Cnnve}furzv:\ wys’wietlaniem ka_téW
| -:u,u:u:n:|| | -2,-:||:||:|| | D,u:n:u:u| OAT |Ub RPY

Biezgca pozycja ramie-
nia

13.4.3 Obszar Step - Teach / Ustawienia kroku

STEP - TEACH ODLEGLOSC KROKU
STEP DISTANCE: wartos¢ w mm lub °© dla ruchu

10

PREDKOSC KROKU
Predkos$¢ w % lub mm/s

STEP SPEED: 3degfs
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13.4.4 Obszar Teach Point / Naucz punkt

Teach Paint Wybierz punkt z listy, ktéry ma zostac
O JOINTS @ TRANS zapisany.
Point: [Pe | [ Teach Wybierz, czy do punktu ma by¢ zapi-

sany w wartosciach kartezjanskich
(TRANS), czy katéw osi (JOINT).

Na koniec kliknij przycisk [Teach], aby zapisa¢ ten punkt w pamieci robota.

13.4.5 Obszar Execute Motion Command / Wykonaj
Polecenie Ruchu

Command (mozliwe polece-

- , nia ruchu):
Execute Motion Cormmand Teach Points
Command |LMOVE O JOINT @ TRANS e LMOVE (liniowy)
Bxecute ’ﬁu Teach e JMOVE (ztaczowy)
z Tool Travel oint: L > eat .
e JUMP (specjalny*)
e LAPPRO
e JAPPRO e
Execute Motion Command
Command Po kliknieciu przycisku [Exe-
LMOVE Execute cute] polecenie jest wykony-
2 ool Travel | MOVE wane dla punktu wybranego
LAPPRO L w obszarze Teach Point.
JAPFRO ——————————

,a” distance in
tool z

Polecenie specjalne* JUMP:

Robot porusza sie z odlegtoscig "a" P2
do zdefiniowania od jednego punktu (np. P1) do nastepnego
(np. P2).
Odlegtosc "a" jest kierunkiem Z we wspétrzednych narzedzia
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13.5 Karta Points / Punkty

S\ astoring - x
Status
] EMERGENCY STOP Motaor Ready [ Error Connected
[ SAFETY FEMCE [ Cycle 1 Held 1 Home
[al
Mum Mame K[rmm] Y[mm] Z[rmm] Q[ AlH T[] IT7 " 5'_
3 - Po 25155 2532.32 275.36 155.24 Br.72 8;
1 P1 251.04 292.92 27C.36 100.24 8772 ‘6
Pz 104.60 235.36 I7LTE 72.02 13047 -70.45 o
P 20, 253.0 o. 2212 114.88 -1541.20 T
3 33 53.97 340.58 4 4 OI
& Pg 337.53 2532.32 275.37 155.24 B7.70 3
[+ Pg 251.62 522 87 27C.36 100.24 8772 %
6 P& 12B.01 32574 275.82 22.12 114.88 -151.20 2
7 rd g
=
g Pg n
s |m =
L=
10 P10 =
3
w
P11 _‘:b
Paz &
Paz E‘-?
w
15 Pig o
3
Fig —
£
16 P16 w
L
a7 Pay [_n'_
18 P18 I=
o
(O JOINT  (® TRANS _—
PC e
Load Save Delete

W tej zaktadce wszystkie punkty zapisane w oprogramowaniu sg
wyswietlane w formie tabelarycznej.

Mozna wyswietli¢ wszystkie punkty TRANS lub JOINT. Punkty od 0 do 99 sg
oznaczone jako Px na przyktad PO lub P10, punkty od 100 do 255 sg punktami
uzytkownika i majg nazwe okreslong przez uzytkownika.

Z listy rozwijanej mozna wybrac kierunek, w ktorym majg by¢ tadowane lub
zapisywane dane punktu. Mozesz wybrac¢ podtagczony komputer lub sterownik
robota.

Przycisk [LOAD] faduje dane z pamieci robota lub z plikdw *.loc do
sterownika robota ASTORINO.

Za pomocg przycisku [ZAPISZ] dane w pamieci robota lub w pliku *.loc w
pliku *.loc na komputerze.

Przycisk [USUN] usuwa wybrany element z oprogramowania Astorino i z
pamieci robota.
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13.6 Karta Home/Tool / Pozycja domowa/Tool

S\ astorine — >

Status
[ EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected
[] SAFETY FENCE [ Cycle [ Hold [ Home

HOME o
TOOL  WIZARD 2

[ Manual =
Tool: |1 () OAT (@ RPY 5

IT1: 0.00 ‘ &

Tool X [mm]: ‘ -0.2 ‘

1Tz ‘ 0.00 ‘ 4 I
3

Tool ¥ [mm]: ‘ 13. ‘ o

1T3: ‘ 90.00 ‘ 3-43 g
Ta ‘ 0.00 ‘ Tool Z [mm]: ‘ 127.11 ‘ >
3
ITs. ‘ 90.00 ‘ Tool Rx [ ‘ 11.34 ‘ L
=

o

176 ‘ 0.00 ‘ Tool Ry []: ‘ 17.44 ‘ ‘;5:
=
ITy: ‘ 0.00 ‘ Tool Rz [2]: ‘ 124.02 ‘ El
)

(=]

G

Set Home Upload Tool 3
m

T

Power off position  Zeroing order f_r'lc
= |

g

Save =4

1T ITz: IT3: Ty ITs: IT6: IT7:
| 0.00 || -89.95 || 159.86 || 0.00 || -89.95 || 0.00 || 0.00 | Current
Default

13.6.1 Obszar Pozycja domowa/Home

Przycisk [Set Home] stuzy do zapisy-
[ Manual wania aktualnej pozycji robota jako
pozycji domowej.

1T ‘ 0,00 ‘

| 0,00 | Kliknij pole O wyboru Manual, aby

iTs ‘ 90,00 ‘ recznie wprowadzi¢ dane pozycji
HOME. Nastepnie kliknij przycisk [Set

T ‘ 0,00 ‘ . L
Home], aby zapisac dane w pamieci

ms | 9000 | robota.

ITé: ‘ 0,00 ‘ e ]
Nacisniecie przycisku [Home] na za-

| 0,00 | ktadce Control powoduje, Zze robot po-
wréci w przysztosci do zapisanej po-

S5et Home ZYCJ| '
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13.6.2 Obszar Tool

feol ) Rézne narzedzia, takie jak chwy-
Teok |1 v O OAT @ RPY E taki, koncowki lub inne, mozna wy-
5 wota¢ i sparametryzowal za po-
Tool ¥ [mm]: 0,00 [ . .
MOCg menu rozwijanego narzedzia.
Tool Y [mm]: 0,00 g
3 Wprowadz recznie powigzane dane
Tool Z : 0,00 i
ool Z [mrm] 50, r narzedzia.
3
0,000 & .. .
Tool Rl : 3 Albo te dane s juz znane i udoku-
Tool Ry [°] 0,000 =1 mentowane z projektu, albo musisz
2 sam je okresliC i wprowadzic!
Tool Rz [7 lo,000 a
= ) Zapoznaj sie z sekcjg dotyczacq
K wprowadzania danych narzedzia w
3 niniejszej instrukcji.
Upload Tool =
5]
-z

Po kliknieciu przycisku [Upload Tool] wprowadzone dane sg aktualizowane
do pamieci robota.

13.6.3 Obszar Wizard / Kreator

TOOL  WIZARD Ta sekcja umozliwia uzytkownikowi
O] Only XY, Z (XY Z0AT Tool |1 ~ Ob|lCZ€I‘lIe nowego TCP (TOOL CEN'
TER POINT) metodg 4-punktowg lub
SAVE A1 ? 6-punktowa.
SAVE Az ?

Metoda 4-punktowa pozwala na ob-

— ’ liczenie wartosci x,y,z danych na-
SAVE Ay ’ rzedzia

SAVE B ?

SAUEE , Metoda 6-punktowa pozwala obli-

czy¢ wartosci x,y,z i Rx,Ry,Rz

(OAT) danych narzedzia. Zapoznaj

sie z sekcjg dotyczacq obliczania
na— narzedzia w niniejszej instrukcji.
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13.6.4 Obszar Power OFF position / Pozycja wylaczenia

Power off postion

JTa: Tz IT3: ITy: ITs: JTE: IT7: Save

‘ 0.000 || -90.00 H 160.00 || 0.000 H -Q0.00 || 0.000 H 0.000 |

Current

Default
Ten obszar zawiera informacje o bezpiecznej pozycji wytgczenia.

e Przycisk [Save] stuzy do zapisywania recznie wprowadzonej pozycji.
e Uzyj przycisku [Current], aby zapisa¢ aktualng pozycje robota.
e [Default] stuzy do resetowania wartosci do ustawien fabrycznych.

13.6.5 Obszar Zeroing order / Kolejnos¢ zerowania

Power off position  Zeroing order

() Default ® Manual o

ITa Tz IT3 ITs ITs JTE IT7

2 [ 3 = & = 5 = 6 B ra 1 =

- - - -

[#] gotoo | ] goto0 | [ goto0 | [ poto0 | ] goto0 | ] gotoo ] goto0

Ten obszar zawiera informacje o kolejnosci zerowania osi. Ta sekcja po-
zwala uzytkownikowi ustawi¢ sekwencje zerowania dla wszystkich osi. Wy-
bierz krok [1..7] dla wszystkich osi (wiele osi moze by¢ zerowanych w tym
samym kroku) i wybierz, czy o$ powinna lub nie powinna znajdowac sie w
pozycji 0 (zero) po zakonczeniu procesu.

e Przycisk [Default] ustawia kolejno$¢ zerowania na domysing kolej-
nos¢,

e Przycisk [Manual] aktywuje sekcje ustawien recznych,

e Przycisk [Save] stuzy do zapisywania recznie wprowadzonej pozycji.
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13.7 Karta Moving Area / Przestrzen Robocza

S\ astorino - hed
Status
] EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connected
D SAFETY FENCE O Cycle [ Hold [] Home

Moving Area XYZ Limits

oor [ jenue)

|00 faiaH I s3I0 I

Point H[mm] Y¥[mm] Z[mm]

» Point P1(x,y,z} -1000 -1000 -1000

Point Pz{xy,z) 1000 1000 1000

I noqy I';ag shg ISU.IE.IEU.Id |

Get
Current

Default SAVE

W karcie [Moving Area] mozna zdefiniowa¢ dozwolony obszar roboczy robota
Astorino.

Aby moc modyfikowac¢ dozwolong przestrzen pracy nalezy wejs¢ na wyzszy

poziom dostepu. Aby to zrobi¢ w Terminalu robota nalezy wpisa¢ polecenie
~Z_user 3"

Za pomocg dwoch punktéw P1 i P2 tworzona jest wirtualna prostokatna ob-
jetos¢, ktora okresla obszar, w ktérym robot moze sie poruszac i ktdérego nie

moze opuscic.
Punkt P1 - pokazuje minimalne wartosci,

Punkt P2 - pokazuje maksymalne wartosci

e za pomocq [Get Current] biezgca pozycja robota jest rejestrowana i
przechowywana w wybranym wierszu tabeli pozycji.

e Strefe mozna réwniez zdefiniowac recznie i wprowadzi¢ wartosci.
e za pomocq [SAVE] dane sg przenoszone do pamieci robota.

e przycisk [Default] resetuje wartosci do ustawien fabrycznych.
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13.8 Karta Program

S astorino - *
Status
[] EMERGEMNCY STOP Motor Ready [ Error Connected
[] SAFETY FEMCE [] Cycle [1 Hald [1 Home
Program e
b = =] =2
BEEHSB &2 a a Qo MR oll A 5
1| .PROGREM hello = ™
2 HOME Q
3| .END
4

2. okno programu

1. Lista wyboru programu

gy | 395 545 | sweifoig EaJvEU!ﬁUWIIUUJﬁ'—UUHI s:u_l!odl

Program Control: II Cj | 2 SRR - Check Mode: bl Speed: 2 -

W tej zaktadce mozesz zaprogramowac robota w uproszczonej wersji
jezyka Kawasaki AS.

Pragram

IE% @@@amheno e E 9
/ // [ ]
5 8 9
4 6

3. Tworzenie nowego programu

4. Wybierz program z komputera i zataduj go na robota

5. Zapisz wybrany program jako plik *.pg na komputerze PC

6. Drukuj kod programu

7. Cofnij / Ponéw

8. Powiekszenie/zmniejszenie zawartosci okna programu (zoom)
9. Resetowanie powiekszenia do ustawien domysinych
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Pragram

BEES G« @ a Qo Fl

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.
Przycisk Next Step — pozwala na przejscie do kolejnych krokow w trybie
krokowym.

23.

Wgrywa program do sterownika robota (PC = Astorino)

Pobiera wybrany program ze sterownika robota

Ustawia wybrany program jako program startowy *

Usuwa zaznaczony program

Przetgczanie tryb pracy TEACH / REPEAT (reczny / automatyczny)
Otwérz okno wizualizacji

Aktywuje tryb DryRun (bez ruchu robota)

Program Control: II Cj | 2 IR - Check Mode: bl Speed: 2 -
— ! \ \

I / i \ \ | \
17 19 21 23
18 20 22

Uruchomienie programu

HOLD - zatrzymuje uruchomiony program

Repeat Continues - aktywuje tryb petli programu

Step Continues - aktywuje tryb pojedynczego kroku

Monitor speed - predkos¢ monitorowania

Check mode - wyswietla aktualnie aktywny tryb krokowy lub ciggty.

Ustawianie i zmiana predkosci w trybie TEACH

* Po wiaczeniu Astorino program zdefiniowany jako program startowy jest
tadowany do pamieci roboczej sterownika robota i jest bezposrednio gotowy
do uruchomienia.
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Sk astorino

Status

[J] EMERGENCY STOP Motor

[ Cycle

1 Error
] Home

Ready
] Held

Program

BEE® &« @ a Q hdlo .

1| .PROGRAEM hello

2 ILMOVE £l

3 ILMOVE £2

4 x =0

5 IF x == 0 THEN
6 HOME

7 END

8 | .END

g

Program Cantral: II Cj 2 R -

Check Mode: }I Speed: 2

Connected

50r | o)

woay | 185 54 | sweiBoiy ey Buinopy |jeoypuwion | swuieg |

Przyktadowy program o nazwie hello

Jesli program zostanie wykonany, robot porusza sie do punktu P1 w linii

prostej (LinearMOVE).

Po osiggnieciu punktu ponownie porusza sie po prostej Sciezce do P2.

Zmiennej x przypisano teraz wartosc¢ 0.

Petla IF sprawdza, czy x ma wartosc 0.

W takim przypadku wykonywane jest polecenie HOME, a robot przechodzi

do pozycji domowej.
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13.9 Karta System Settings / Ustawienia Systemu

Sk astoring — e
Status
] EMERGENCY STOP Motor Ready [ Error Connacted
[ SAFETY FENCE [ Cycle 1 Hold [ Home
System Data o
le] Modbus Dedicated |0 Conveyo| * | ¥ =1
1 // SAVE[LOAD all data from robot's memory i
] Enable IO Madule —!
Lond e INPUTS OUTPUTS 9 4
INPUT 1 OUTPUT 1
INPUT = OUTPUT 2 E
INPUT 3 OUTPUT 3 z
2
Remove all user's data from robot's memory INPUT 4 QUTPUT 4 g
INPUT 5 OUTPUT 5 El
kY INPUT 6 QUTPUT 6 2
T INPUT 7 QUTPUT 7 g
L Maove JT to ¢ deg positon then press Calib INPUT 8 OUTFUT & é
5 _—] ] INPUT 57 [] OUTPUT 57 x
M1 ~ Calib ] INPUT 58 ] ouTPUT 58 % 5
INTERNAL E‘—
10 2030 0 s0 60 3
Ha Hz Hs Hg Hg H& Hz -0 8 O 9D10D11D12|:| @
131 Ois 06 O g:
=
3 : g
Zapisz/Zataduj wszystkie dane robota,
System Data . .
lub zainicjalizuj pamiec robota.
Kalibracja ramienia robota wymagana
tylko wtedy, gdy dane na karcie SD zo-
Calibration stang usuniete, karta zostanie uszko-
dzona i wymieniona lub robot zostanie
zdemontowany.
. Polecenia uzytkownika i wyswietlanie da-
Terminal
nych.
10, Dedicated IO, Status wejs¢ i wyjs¢ (I/0),
Conveyor... Skonfiguruj we/wy, inne ustawienia.
INTERNAL Sterowanie sygnatami wewnetrznymi.

50



B << Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

13.10 Obszar Calibration / Kalibracja

Maove IT to o deg positon then press Calib

Ta sekcja pozwala uzytkownikowi
skalibrowad robota, a takze spraw-

(M v Calio dzi¢ czujniki magnetyczne, ktore sq

13.11 Pole Terminal

F

Wszystkie polecenia ruchu

zainstalowane na wszystkich
osiach. Jesli przyciski o nazwie Hx,
gdzie x jest 1..7 Swieci na zétto, to
czujnik magnetyczny widzi magnes.

Terminal stuzy do wyswietlania
informacji z robota, ale takze
do wydawania polecen robo-
towi.

, takie jak LMOVE, HOME itp. Musza by¢ poprze-

dzone stowem "DO", a robot musi by¢ GOTOWY i w trybie REPEAT. Na przy-

ktad "DO LMOVE P1"

Mozesz takze uzyc¢ terminala do odczytu wartosci zmiennych (na przyktad
"PRINT x"), nauki punktdw (na przyktad HERE P1), ustawiania zmiennych
(na przyktad x = 10) i tak dalej.

Oto lista polecen Terminala:

CPUTEMP Pokazuje temperature procesora
WOLNY Pokazuje dostepng pamie¢ RAM w %
ERESET Resetuje btad

ZPOWER WEACZONY

Wiacza SILNIKI

ZPOWER WYLACZONY

Wytgcza SILNIKI

TRZYMAC ] Wstrzymuje aktualnie uruchomiony program
KONTYNUOWAC Kontynuuje wstrzymany program
ZZERO X Rozpoczyna zerowanie okreslonej osi - x
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13.11.1 Obszar Status i konfiguracja

13.11.1.1 IO
o Meodbus Dedicated IO Conveye * | * ' tym oknie mozna ZObaCZYé stan
[ Enable 10 Module WEJSC sygnatéw i wiaczycé/wytaczyc

OUTPUTS WYJSCIA, klikajac odpowiednie pola
SUTRUT wyboru.O

IMPUT 1

INPUT 2
INPUT QUTRUT Wybranie pola O Enable I0 Module
INFUT SUTRUT powoduje aktywacje modutu We/Wy.
INPUT 5 QUTRUT s Jedli modut I0 jest uszkodzony, to
INFLTS OUTRUTS pole jest automatycznie odznaczane.
INPUT 7 OUTPUT 7
INPUTS ouTPLTS WEIJSCIA 57,58 i WYJSCIA 57,58 sg
L) INPUT 57 LoutPuTsy «—— zarezerwowane dla wersji B robota i
[JINPUT 58 [ ouTPUT 58 znajdujg sie na ramieniu JT3
INTERMNAL
1 2030 0 s0 s [ATTENTION]

70 &80 e 00 iz O ]
13 [ 14 s [ 16 O Jesli aktywujesz te funkcje bez mo-
/ dutu podfgczenia I/0 do ptyty gtow-

: . |
INTERNAL - tutaj sprawdzasz lub nej robota, wystapi biad!
wymuszasz status sygnatéw

wewnetrznych.

(B4 = ON, O = OFF)

13.11.1.2 MODBUS

1o Modbus Dedicated IO Conveyo| * | * W tym oknie mozna zobaczy¢ stan
Fieldbus Inputs wejs¢ FIELDBUS i wiaczy¢/wytaczyc
9 |10 |22 |22 |13 |14 |25 || 26 wyjécia FIELDBUS inkajac
17 |18 |19 |20 || 21 |22 | 23 | 24 odpowiednie przyciski sprawdzania.
25 || 26 || 27 || 28 || 20 || 30 || 32 || 32 Jeéll WejéCie lub Wy_]S,C|e jest W’ra_C20ne,
33 |35 |35 || 36 |[37 |[ 38 |[ 38 || 5o przycisk swieci na zotto.

41 || 42 || 43 || 44 || 45 | 46 | 47 || &8

49 || 50 || 52 || 52 || 53 || 54 || 55 || 56

Fieldbus Outputs
q 10 || 12 13 13 14 || 15 16
17 18 || 19 || 20 | 21 | 22 23 || 24
25 |26 || 27 |28 | 20 || 30 | 31 | 32
33 || 34 || 35 || 36 || 37 || 3B | 39 | 40
41 || 42 || 43 || 44 || 45 | 46 | 47 || &8

49 || 50 || 52 || 52 || 53 || 54 || 55 || 56
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13.11.1.3 Sygnaty dedykowane

] Modbus Dedicated 10 Conveyo| 4 | *

Dedicated Inputs
Motor ON
Cycle Start
Reset
EXT_IT

Cycle Stop

Dedicated Outputs

Cycle
Repeat
Teach
Motor OMN
ESTOP
Ready

Motor
OFF

Zaroing

MZH

Error
Hold

Home

Zeroed

Set

Widok i konfiguracja dedykowanych
sygnatow robota. Sygnaty maja
ustalong, okreslong funkcje lub
instrukcje.

Dedykowane wejscia to specjalne
sygnaty wejsciowe, takie jak "Reset"
lub "Cycle Stop".

Dedykowane wyjscia to specjalne
sygnaty wyjsciowe, takie jak "Motor
ON" i "Error".

MZH (MOTOR ON -> ZEROING ->
HOME) - jest to specjalna sekwencja
przeznaczona do homowania robota z
jednym bitem ze stanu poczgtkowego
po wigczeniu zasilania.

13.11.1.4 Detekcja kolizji (wersja B robota)

Dedicated 10 Conveyor Collision det Egp/ « | »

Thresholds
Teach Mode 25

Repeat Mode 35

[0 4G Mode

Save

Autocalibration active

VA

Calib
OMJOFF

Hardware not detected'
Function disabled!

B - wersja robota wyposazona jest w
akcelerometr do wykrywania kolizji.

Tutaj uzytkownik moze zmienic progi
wykrywania kolizji.

Pole wyboru [4G Mode] umozliwia
wiaczenie/wytaczenie progéw
wysokiego poziomu

Przycisk [Save] zapisuje progi do
pamieci robota

Przycisk [Calib ON/OFF] rozpoczyna
lub zatrzymuje automatyczng
kalibracje progéw.
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13.11.1.5 Tasmociag

Te, Dedicated [0 Conveyor Etherne| * | * Jesli podtgczytes opcjonalny
przenosnik / o$ liniowg, mozesz
ustawic jego rozdzielczos¢ i kierunek
obrotu tutaj.

Conva

Resolution (mm/bit)

Conv Moving Direction

[=] M
<

{0: Angle, 1: ¥+, 2830+ 4 Y- 5 Ze 6 T

SAVE

13.11.1.6 Ethernet

Conveyor Collision det Ethernet  Firmwal * | * w tym obszarze mozna zmienic
ustawienia komunikacji Ethernet.

Ethernet Settings Connaction

IF Adrezz

Modbus TCP Dziatanie portu Ethernet mozna
192 168 L,
' o] hcerauor ustawi¢ na:
Subnet Adress
_ _ o] « Pofaczenie z oprogramowaniem
Gateway Adress Astorino
E| e Modbus TCP

e TCP/IP lub UDP

DMS Adrass

e [o] [

Przycisk [Save] zapisuje zmiany w
pamieci kontrolera. Po zapisaniu
wymagane jest ponowne
uruchomienie robota.

Save
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13.11.1.7 Firmware

Ethemet Vison ROS  Fimware [«]» W tej podzaktadce mozesz
zaktualizowaé oprogramowanie
USB Teensy T4_a- AStOFInO.
0%
Update Firmware

13.12 Okno Wizualizacji

Aby otworzy¢ okno wizualizacji i zobaczy¢ w czasie rzeczywistym dziatanie
robota Astorino, nalezy klikng¢ jeden z tych dwdch przyciskéw

KARTA JOG KARTA PROGRAM
Current Position | e
Too:: [200] ® OAT () RPY @ -4 &ED TN =
X [mm] ¥ [mm 7 [mm] o]
[
| o.ooo| | o.ooo| z
S
or Al T 2 <
| o.ooo| | o.oool | o.ooo| 2 g
= :
T2 9] T2 [ T3] S 2
| o.ooo| | o.oool | o.ooo| l i
z 5
T4 [7] 15 [7] ITE[7] 2 o
T 1 T 1 T 1 =
2\ Visualization - [m} X
) . . H @ ™ astorino & Kawasaki
Kliknij ten [Przycisk] e

7

aby pokaza¢ dozwolong

strefe pracy (Moving
Area)

Kliknij ten [Przycisk]
aby pokazac¢ model 3D

standardowego chwytaka
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13.13 Karta About / Informacje

En astorine
Status
[ EMERGENCY STOP [ Mator [ Ready
[1 SAFETY FENCE [T Cyele [1 Hold

=

revolution in
robotics education

[ Error Connected

[1 Home

astorino

astorino va.8.4
Compatible firmware:
-376

-37.6B

Marek Miewiadomski, Astor
mn@astor.com.pl

I nogy 185 SAS { wiesBolg {sajv Butaoy I SJUI04 I|ﬂﬂ_|_ll‘aLLmH l 90r { |odjuo’y
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13.14 Aktualizacja oprogramowania sprzetowego

Mozesz pobra¢ najnowszg wersje oprogramowania z serwera FTP Kawasaki
Robotics:_https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/

lub skontaktuj sie z pomocg techniczna:
Astorino@astor.com.pl / Tech-Support@kawasakirobot.de

Aby zaktualizowac oprogramowanie sprzetowe, uruchom oprogramowanie
Astorino.

[UWAGA]

Upewnij sie, ze oprogramowanie nie jest podtgczone do robota. Silniki
muszg by¢ wytgczone!

S astorino - X
Status
[ EMERGENCY STOP Motor Ready [ Errer Connected
SAFETY FENCE [ Cycle [1 Hold [ Home
Motors Control g
3
R
""" <}
[l
MOTORON MOTOR OFF HOLD §
a2
=
=)
Reset i
o
o
2
HOME i
=
=1
=
S
=1
Zeroein g 5
COM port Connection Type 5’
) Robot Type 5
® usB g
astorino W-& Kawasaki ™
(O Ethernet Hobotics £
IF Adress L’r_n:\
192 168 o 1 |
CONMNECT ASE 3756 r
a
=
Language —
English ~

Przejdz do [System Setting], a tam do obszaru konfiguracji I0.

Klikaj symbol strzatki w prawo, az pojawi sie podzaktadka [Firmware]
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Collision det  Ethernet Firmware J0 K|IanJ prZYCiSk [Update ﬁrmware], aby
otworzy¢ okno wyboru plikow.

USB Teensy T4 - ~ Wybierz plik *.hex, ktéry zawiera nowe

oprogramowanie.
Update firmware
Okno wyboru pliku:
| ™ B “ 5 | C\Users\a.schaeffler\Downloads\ASE_3.3.20 - O K
Start Freigeben Ansicht 0
« v T » Dieser PC » Downloads » ASE_3.3.20 v O 9 ASE 3.3.20 durchsuch...
S i o
& OneDrive - Personal Name Anderungsdatum Typ GroBe
. [ ] ASE_3320hex 11/4/2022 11:24 AM HEX-Datei 1,792 KB
@ Dieser PC
r@ Setup_3.3.19.msi 9/20/2022 7.57 AM Windows Installer-Paket 11,034 KB
¥ 3D-Objekte
= Bilder
I Desktop
@ Dokumente
4 Downloads
b Musik
m Videos
LI 05(C)
=~ SAP-Files (\\157.116.236.6) (U:)
¥ Netzwerk
w
2 Elemente 1 Element ausgewahlt (1.74 MB) =
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Potwierdz, ze chcesz przesta¢ nowe oprogramowanie do pamieci robota:

Sw astorino — x
Status
] EMERGENCY STOP Motor Ready [ Errer Connected
SAFETY FEMNCE [J Cycle [ Hald ] Home
|

Systemn Data . i
Collision det  Ethernet Firmware bl s =
SAVE/LOAD all data from robot's memory =
o]
o

Load S
os e USB Teensy Tg_1- ~

v Firmware Update s

Remove

‘ A Ready to upload Fimware: C:\Users\MareknDesktopas_3.7.5B hex Continue?

Calibratio

‘ Move JT tq Cancel

IES

Hi | | H2 H3 | | Ha Hs He Hy

noqy | qag sig  weiboly |EaJy Buinowy | 53U104 ||00_|_||‘a|.uoH |

Zostanie przeprowadzona aktualizacja oprogramowania sprzetowego.

Collision det  Ethernet Firmware J[e

HIDClass Teensy T: ~

Update firmware
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Po zainstalowaniu oprogramowania uktadowego obserwuj czerwong diode
LED (Error) na podstawie robota.

Jesli dioda zacznie migac powoli (okoto 2 razy na sekunde).

ﬂ N % - ﬁ - %

Wytacz robota i wtgcz go ponownie. Jest to btad karty SD wewnatrz pod-
stawy robota, procesor nie mogt ponownie uruchomic karty po aktualizacji
oprogramowania uktadowego. Zresetowanie zasilania rozwigzuje problem.

Jesli dioda LED zacznie migac¢ szybko (okoto 5 razy na sekunde).

ﬂ 100ms % 100ms ﬁ 100ms %

Oznacza to, ze robot musi zaktualizowa¢ dane na karcie SD.

Pofacz sie z robotem i poczekaj, az pojawi sie btad. Przejdz do zakfadki
Ustawienia systemu i obserwuj dane wyswietlane na Terminalu.

=

O [ Moter [ Ready [ Emor

[ Cycle [ Hold [J Home

10 Modbus Dedicated IO Conveyo ¢ | *

SAVE/LOAD all data from robot’s memory

00r ] j013u0)

[ woav] »s s4s w..ﬁo.d]nmswnw] S010g | (90 pwoH |

INPUTS QUTPUTS

2\ Error! x |

s

E1002: Communication emor. Press OKto close the apphcation. T ¢
| 1R:
)

Move IT to 0 deg Cancel

Hi Ha H3 He Hs H6 Hy

Pojawi sie btgd komunikacji, zignoruj go, naciskajac przycisk [Anuluj] i po-
czekaj, az pojawi sie tekst "Autorepair finished". Teraz uruchom ponownie
robota.
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Jesli proces aktualizacji nie powiedzie sie, sprobuj ponownie!

Sv HidComError! X I
e
® Firmware update emor! Try again! i the problem repeats fallow the manual! ]

o

all

Jesli proces zostat przerwany, procesor moze nie dziata¢, a system Win-
dows nie wykryje robota. Mozesz zresetowac procesor do ustawien fabrycz-
nych, naciskajac biaty przycisk reset na procesorze przez 13s do 17s, a na-
stepnie czerwona dioda LED na jednostce procesora zacznie migac¢. Po za-
konczeniu procedury twardego pomaranczowa dioda LED na procesorze be-
dzie miga¢ powoli, a czerwona dioda LED (Error) na podstawie robota réw-
niez zacznie powoli migac.

Biaty przycisk znajduje sie na ptycie procesora wewnatrz podstawy robota.
Aby uzyskac do niego dostep, nalezy odkreci¢ i zdja¢ tylng pokrywe gorna.

Badz bardzo ostrozny/a, robigc to! Nie uzywaj zadnych metalowych przed-
miotow wewnatrz podstawy robota podczas przywracania ustawien fabrycz-
nych procesoral
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13.15 Jezyk AS

Astorino mozna zaprogramowac przy uzyciu podstawowej wersji jezyka
Kawasaki AS-language, ktory jest uzywany we wszystkich robotach
przemystowych Kawasaki Robotics. Aby dowiedziec¢ sie wiecej o jezyku
prosze zapoznac sie dokuntacjq , Instrukcja jezyka AS”

Ponizsza instrukcja w skrocie opisuje podstawe funckje uzywane do
programowania pracy robota.

Aktualna lista obstugiwanych polecen i funkcji:

(x,y,z reprezentujg wartosci - np. SPEED 100 ALWAYSp dla punktéw lub
nazw punktéw - np. JMOVE P10)

Nazwa Opis

ACCEL x przyspieszenie robota w % dla polecenia nastepnego ruchu
ACCEL x ALWAYS przyspieszenie robota w %

ALIGN Wyréwnywanie osi Z narzedzia do najblizszej osi BASE
C1MOVE p okresla punkt posredni interpolacji kotowej

przesuwa robota do punktu p w interpolacji kotowej, prze-
C2MOVE p chodzac przez punkt okreslony w poleceniu C1IMOVE p;
przed poleceniem C2MOVE nalezy uzy¢ polecenia CIMOVE

CVCOOPIT x Ustawia wspotprace miedzy przenosnikiem numer 1 lub 2
CVDELAY x Robot utrzymuje aktualng pozycje przenosnika

przez czas X
CVLAPPRO p,x Porusza sie w kierunku Z narzedzia na danej odlegtosci x

od punktu p liniowo ze $ledzeniem przenosnika

przesuwa robota z biezgcej pozycji w okreslonej odlegtosci
CVLDEPART x x od biezacej pozycji wzdtuz osi Z narzedzia ze Sledzeniem
przenosnika

CVLMOVE p Ruch liniowy do punktu p ze sledzeniem przenosnika

CVRESET x Resetuje dane przenosnika do wartosci x
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CVWAIT x Czeka, az przenosnik dotrze do wartosci x
DECEL x Hamowanie w % dla polecenia nastepnego ruchu
DECEL x ALWAYS Hamowanie w %

DISTANCE(p,p) Oblicza odlegtos$¢ miedzy dwoma punktami

Aktywuje sygnat X (1-58 lub Int. 2001-2016) po uptywie

DLYSIG x,y czasu Y w sekundach
DRIVE x,y,z Porusza pojedyncza osig o x- 0S, y- kat, z -predkos¢
DRAW x,y,z ruch liniowy wzgledem Xx,y,z zgodnie z BASE

Funkcja wyszukuje separator y w ciggu x i wyodrebnia
wszystkie znaki znajdujace sie przed separatorem. Znaki te
sq ponownie wyprowadzane jako ciag znakdéw i jednocze-
$nie usuwane z oryginalnego ciggu!

$DECODE(x,y)

$ENCODE(x) Zmienia liczbe na ciag znakéw

ERESET Reset btedu

EXISTCOM Stan gotowosci danych komunikacyjnych HOST (Serial)
HERE p Zapisz aktualng pozycje robota do punktu P

HOME przesuwa robota do pozycji HOME

INRANGE(p) Sprawdza, czy punkt znajduje sie w zasiegu ramienia ro-

bota
JAPPRO p,x porusza sig ztaczowo w kierunku Z narzedzia w pewnej od-
legtosci x od punktu p
Polecenie specjalne: JUMP do pozycji p, gdzie x jest prze-
JUMP p,x gubem lub punktem kartezjanskim, x odpowiada wysokosci
skoku.
ruch robota ztqczowo po pozycji p (joint), gdzie p jest
JMOVE p punktem ztgczowym lub kartezjanskim
LMOVE p ruch liniowy do punktu p
LAPPRO p,X porusza sie w kierunku Z narzedzia dla danej odlegtosci x

od punktu p liniowo
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przesuwa robota z biezgcej pozycji w okreslonej odlegtosci

LDEPART x x od biezacego punktu sprzedazy. wzdtuz osi Z narzedzia
POINT p Tworzy zmienng x punktu

PRINT x Wypisanie danych/tekstu na terminalu

PULSE x,y ,(A\slglzlv;/uje sygnat X (1-58 lub Int. 2001-2016) na czas Y
SEND x Wysytanie danych do HOST (Serial)

SHIFT(p BY x,y,z)

Tworzy nowy punkt na podstawie przemieszczenia p
Przyktad: POINT TST = SHIFT(P1 PRZEZ 10,0,0)

sprawdza stan sygnatu x — zwraca warto$¢ TRUE lub

SIG(x) FALSE
Przykfad: IF SIG(2001) == TRUE THEN

SIGNAL x Aktywuje sygnat X (1-58 lub Int. 2001-2016)

SIGNAL -x Deaktywuje sygnat X (1-58lub Int. 2001-2016)

SPEED x Predkos¢ robota w % dla polecenia nastepnego ruchu

SPEED x ALWAYS

predkos¢ robota w %

SPEED x MM/S

predkos¢ robota w mm/s (maks. 250 mm/s ) dla polece-
nia nastepnego ruchu

SPEED x MM/S ALWAYS

predkos¢ robota w mm/s (maks. 250 mm/s )

Wstrzymuje program do wysokiego stanu sygnatu X (1-58

SWAIT x lub 2001-2016)

Wstrzymuje program do stanu niskiego sygnatu X( 1-8 lub
SWAIT -x 2001-2016)
TDRAW x,y,z ruch liniowy wzgledem x,y,z wg TOOL
TOOL p Wybieranie danych narzedzia z przeksztatcen punktow p
TOOL x wybor jednego z systemow TOOL ( x = 1,2,3)
TWAIT x wstrzymuje program na x sekund

64




B << Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

TYPE x wypisanie danych/tekstu na terminalu

X = CVPOS Odczyt danych przenosnika 1 do zmiennej x

X = CVPOS2 Odczyt danych przenosnika 2 do zmiennej X

$X = RECEIVE Odczyt danych HOST (Serial) z bufora do zmiennej $X
Y = VAL($X) Zmienia wartos¢ ciggu na liczbe

e Wyrazenia warunkowe:

o IF.... THEN ... ELSE ... END
o IF ... THEN ... END
o CASE ... OF .. VALUE ... ANY... END
©)
e Petle:

o FOR..TO .. END
o DO... UNTIL
o WHILE ... END

e Wyrazenia i funkcje matematyczne:

o +,-, *I/
o SIN, COS, ATAN, FABS
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13.16 Programowanie

13.16.1 Tworzenie nowego programu

Obszar Program znajduje sie na karcie Programs.
Kliknij ikone znajdujacg sie po lewej stronie, aby utworzyé nowy program:

Program

s
1 .PROGRAM hell
2 ILMOVE p1l

3 ILMOVE p2

4 X =20

] IF 2 =0 1T

Pojawi sie nowe okno.
Wprowadz nazwe programu i kliknij [OK]:

test2
L
oK CANCEL

Oprogramowanie tworzy nowy szablon programu:

Program
BEEBB & aa Qs -4 & E T 9 r1%
1||.PROGRAM test2 =
2

ooo

3 | .END
4

Program Control: @ @ [ S'_:v - Check Mode: "l Speed: 2 -
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13.16.2 Napisz swoj wiasny program

Program
BEHS &« & a Qs _—
1 .PROGREM test?2
2 SPEED &0
3 SPEED 100 MM/S
4 i=0
3 n =235
= FOR 1 = 0 TO n
T POINT tst = SHIFT (Pl BY 10#i,0,0)
8 LAPPRO t=t, 50
3 LMOVE tst
10 THAIT 1
11 END
12 | .END
13

13.16.3 kadowanie programu do robota

Przycisk [Przeslij] zacznie miga¢ na zétto. Kliknij na niego, aby wgrac pro-
gram do pamieci robota:

Program

BEES «aaa e A BT T

.PROGRAM testZ

=

Lo N T TS [ R Y S R N I

SPEED &0
SPEED 100 MM/S
i =10
n =25
FOR i = 0 TO n
POINT tst = SHIFT (Pl BY 10%i,0,0)
LAPPRO tst, 50
LMOVE ts=t
TWAIT 1
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13.16.4 Uruchamianie programu

Kliknij ikone Odtwérz na pasku » sterowania programem
[Cycle Start], aby uruchomi¢ program:

| nogy

Program Cu:untrcu@l Cj 2 ISR - Chack Mode: PI Speed: 2
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14 Przykiadowe programy

14.1 Pick&Place - przykiad paletyzacji

Ten program pobiera kostki z pojedynczej wiezy, a nastepnie umieszcza je
wedtug liczby rzeddw, liczby kolumn i liczby pozioméw.

Uzytkownik moze dostosowac:

e Rozmiar przedmiotu (kostki)
e Odlegtos¢ miedzy kostkami,
e Liczba rzeddéw, kolumn i pozioméw,

Ry
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e Init ————————-

deltaX = 60 ;distance between workpieces X
deltaY = 60 ;distance between workpieces Y
deltaZz = 30 ;layer height

numLev = 2

numRow = 1

numCol = 2

numPcs = numLev*numCol*numRow ;pieces count
height = 25 ;height of a workpiece (25 mm)
e variable init --—————-——-

b 0

y =0

z =1

SIGNAL -1

speed 100 mm/s always

POINT place = p2

POINT pick = P1

POINT pick = SHIFT (pl BY 0, 0,numPcs*height)

;P1 on the table, pick shifted by number of pieces in %
HOME

LAPPRO pick, 40

T pPal--———————-
FOR z = 0 TO (numLev-1)
FOR y = 0 TO (numRow-1) ; rows in Y
FOR x = 0 TO (numCol-1) ;col in X

POINT pick = SHIFT (pick BY 0,0,-height);calc new pick pose
JAPPRO pick, 40

speed 20 mm/s

LMOVE pick

TWAIT 0.5

SIGNAL 1 ;close the gripper

TWAIT 0.5

LDEPART 50

LMOVE P3

POINT place = p2?

POINT place = SHIFT (p2 BY deltax*x,deltay*y,deltaz*z)
LAPPRO place, 30

speed 20 mm/s

LMOVE place

TWAIT 0.5
SIGNAL -1 ;open the gripper
TWAIT 0.5
LDEPART 30
LMOVE P3
END
END
END
.END
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14.2 Przykiadowy program we/wy

Ten przyktadowy program pokazuje, jak uzywac sygnaty na wiele sposo-
bow.

.PROGRAM IO
;o I0 example program
;o Robot reads and sets IOs
sensor = 1002 ;sets variable
SWAIT 2001 ;wait until internal 1 signal is on
SIGNAL 8 ;sets 8 output HIGH
IF SIG(sensor) == TRUE THEN
;checks 1if sensor (2 input) is high
SIGNAL 2002 ; sets 2 internal HIGH

ELSE
IF SIG(1001) == FALSE THEN
SIGNAL -8 ;sets 1 output LOW
END
END

BITS 1,4 = 12

data = BITS(1004,4) ;read binary data from inputs
;4 bit from 4th output and changes that to decimal
PRINT data

.END

;changes 12 to 4bit binary and sets that on out puts from 1

14.3 Przykiadowy program do komunikacji szeregowej

W tym przyktadzie pokazano, jak korzysta¢ z komunikacji szeregowej. Pro-
gram moze wymienia¢ dane pomiedzy robotem Astorino, a komputerem PC
(np. Matlab lub SerialTerminal) lub mikrokontrolerem (np. Arduino lub
ESP32).

*_—_—_—»

71



B Kawasaki

Powering your potential

ASTORINO Instrukcja obstugi

.PROGRAM serial
;o Serial communication example program
;o Robot command frame form Serial Port
;o frames: P/ or L/x/vy/z/
; ————-— From X,Y,Z point is created
; ————-— Sends current location if frame is P/
SPEED 150 MM/S ALWAYS
$S_FRAME = "Xyz"
$S_FRAME2 = "JT"
WHILE EXISTCOM == FALSE DO
TWAIT 0.1
END
STEMP = RECEIVE
SCOMMAND = $DECODE (STEMP, ""/")
PRINT $COMMAND
;RECEIVE DATA FROM SERIAL AND CREATE A POINT
IF SCOMMAND == "L" THEN
SVAL1 = $DECODE (STEMP, "/')

SVAL2 = $DECODE (STEMP, "/")
$VAL3 = $DECODE (STEMP, "/")
DATAX = VAL ($SVALL)

DATAY = VAL ($VAL2)
DATAZ = VAL (SVAL3)

POINT TEST TRANS (DATAX, DATAY, DATAZ, )

ILMOVE TEST

SEND "OK"
END
; SEND CURRENT LOCATION TO SERIAL PORT
IF SCOMMAND == "P" THEN

HERE TEMP

HERE #TEMP

DECOMPOSE TAR[0] = TEMP

DECOMPOSE TAB2[0] = #TEMP

FOR I = 0 TO 5

TAB2[I] = TAB2[I]*180/PI

$S FRAME = $S FRAME + $ENCODE (TAB[TI]) + "/"
$S FRAME2 = $S FRAME2 + $ENCODE (TAB2[T]) + "/"
END
SEND $S FRAME
SEND $S FRAME?
END
.END

Komunikacja szeregowa dziata na napieciu 3.3V, prosze uzywac
elektroniki kompatybilnej z napieciem 3.3V lub konwerterow pozio-
mow napied.

Napiecie 5V moze uszkodzi¢ giéwny ukiad CPU!

- J
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15 Dane narzedzia

15.1 Dane narzedzia ze znanych wymiarow

Wymiary narzedzia (TOOL DATA) podawane sg w podstawowym uktadzie
wspotrzednych (BASE) robota.

Wprowadz wymiary narzedzia z istniejgcych danych CAD lub zmierz je
samodzielnie.

Ponizszy przykfad palnika pokazuje, w jaki sposdb mozna samodzielnie
okresli¢ takie dane narzedzia:

22 deg

Palnik jest ustawiony pod katem 22 stopni.
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127.45mm

13.11mm

W tym przypadkudtugos¢ palnika od powierzchni kotnierza (o$ 6) do
koncowki dyszy wynosi 127,45 mm w kierunku Z.
(Uwaga! Pracujesz teraz ze wspotrzednymi narzedzia)

Palnik powoduje przesuniecie w kierunku Y o0 13,11 mm. Punktem
odniesienia jest zawsze powierzchnia kotnierza narzedzia. Uktad
wspoéirzednych ma swoj poczatek w srodku powierzchni kotnierza, gdzie
kierunek Z = kierunek ciggu narzedzia w przestrzeni.

W tym przyktadzie nalezy wprowadzi¢ nastepujgce wartosci:

X [mm] 0.0

T [mm] 13. 11

Z[mm] 127. 45

Rx: -22,0 [0: 90. 0] ix to obrot wokot osi
Ry: 0.0 [0: 22. 0] 5; J\((-:‘st obrotem wokot
Rz: 0,0 [T: -90. 0] Rz jest obrotem wokot

osi Z
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15.2 AUTOMATYCZNA KONFIGURACJA NARZEDZIA
(WSPOLRZEDNE)

W tym rozdziale opisano procedury dziatania automatycznej rejestracji war-
tosci wspotrzednych narzedzia.

Automatyczna konfiguracja narzedzi jest rodzajem operacji ruchu
robota w trybie TEACH. Jego zastosowanie jest ograniczone do per-
sonelu, ktory ukonczyt specjalne szkolenie i posiada kwalifikacje do
nauczania lub nadzorowania pracy robota.

- J

15.2.1 PRZEGLAD FUNKCJI AUTOMATYCZNEJ KONFIGU-
RACJI NARZEDZI

Podczas obstugi robota na flanszy nadgarstka mozna zamontowac rézno-
rodne narzedzia o réznych ksztattach (chwytak itp.). Jesli dane narzedzia
nie sq w zmierzone prawidtowo, trajektoria ruchu robota moze odbiegac od
nauczanej sciezki, a wszelkie btedy lub awarie mogg sie powiekszyc.

Innymi stowy, dane narzedzia sq niezbedne do prawidtowej obstugi robota.
Ogolnie rzecz biorgc, dane narzedzia sq wprowadzane za pomocg wartosci
liczbowych lub obliczane, nalezy jednak pamieta¢, pomiar potozenia i orien-
tacji wspdirzednych narzedzia moze nie by¢ doktadna lub moze wymagacd
dtugiego czasu do nabycia doswiadczenia w uczeniu punktow.

Funkcja ta umozliwia automatyczng konfiguracje wartosci transformacji na-
rzedzia poprzez uczenie kilku punktéw w przestrzeni bez koniecznosci
wprowadzania wartosci danych narzedzia za pomocg danych numerycz-
nych. Do tego potrzebny jest przyrzad pomiarowy z ostrym koncem, na
przyktad duzy wkret i spiczasty stozek na narzedziu.
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15.2.2 DANE WYMAGANE DO AUTOMATYCZNEJ KONFI-
GURACJII WSPOLRZEDNYCH NARZEDZIA

Podczas korzystania z funkcji automatycznej konfiguracji narzedzia prze-
chowywany jest nastepujgcy zestaw danych utozenia zgodnie ze stanem
danych narzedzia. Pomiar danych pozy odbywa sie poprzez celowanie w je-
den punkt nauczania z 4 lub 6 réznych pozycji narzedzi, jak opisano poni-
zej.

-| Przy zapisaniu tylko pozycji wspotrzednych narzedzia (X,Y,2)

Dane
Uktadu a Pozycje sktadajq sie z czterech pozycji podstawowych, A1, A2, A3, O4.
TOOL - - -u V4 -
Przy zapisaniupozycji wspotrzednych narzedzia (X,Y,Z) oraz

| orientacji wspétrzednych narzedzia (O,A,T/Rx,Ry,Rz)

Pozycje sktadajg sie z szesciu pozycji podstawowych, A1, A2, A3,
Ad4,BiC.

15.2.3 NAUCZANIE CZTERECH PODSTAWOWYCH POZY-
Cil

Czteropunktowa metoda obliczen TCP umozliwia znalezienie przesunie¢ da-
nych TOOL w wymiarach X, Y, Z.

Jak pokazano na ponizszym rysunku, naucz 4 pozycje podstawowe (A1, A2,
A3, A4) z tymi samymi danymi pozycji, ale z r6znymi danymi orientacyj-
nymi, celujgc w ten sam punkt koncéwki na przyrzadzie pomiarowym.
Upewnij sie, ze katy miedzy poszczegdlnymi orientacjami mieszczg sie w
zakresie od 45° do 90°. Powierzchnia czotowa flanszy nadgarstka powinna
miec inng ptaszczyzne dla kazdej orientacji punktu. Naucz kazdg pozycje
bazowg tak, aby wspétrzedne narzedzia i poczatki przyrzgdu pomiarowego
stykaty sie ze soba.

Al

Measuring jig-
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TOOL WIZARD

® OnlyXY,Z O XYZOAT Tool|1 w

SAVE A1 ?

e p Wybierz [Only X, Y,Z] w zaktadce
=AVEAS HOME/Tool

SAVE As ?

SAVE B ? Wybierz z listy numer narzedzia,
SAVE C ’ ktérego chcesz uczy¢. Mozesz wy-

bra¢ 1,2 lub 3

Calculate TOOL

Mcasarion i

Przetacz robota w tryb uczenia i przejdz do pozycji jak ponizej (jest to przy-
ktad, rzeczywiste pozycje mogg by¢ inne). Po osiggnieciu pozycji nacisnij
SAVE Ax, gdzie x wynosi 1,2,3 lub 4

Naucz Al

TOOL  WIZARD

® OnlyXYZ O XYZOAT Tool 1 ~

SAVE Ax

SAVE Az
SAVE A3
SAVE Ag

SAVE B

SAVEC

Calculate TOOL
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TooL  WIZARD

@ OnlyXYZ O XYZOAT Tool 1 ~

SAVE A1
SAVE Az ?
SAVE Ag ?
SAVEB ?
SAVEC ?

Calculate TOOL

A
1
Crign

TOOL  WIZARD

@ OnlyX¥7Z O XYZOAT Tool|a o

SAVE Ax
SAVE Az
SAVE As ?
SAVEEB ?

SAVEC ?

Calculate TOOL

mﬁ& 5

TooL WIZARD

® OnlyXY,Z O XYZOAT Tool 1 ~

SAVE Ax
SAVE Az
SAVE Az
SAVEB ?

SAVEC ?

Calculate TOOL
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Nacisnij przycisk [Calculate TOOL]

® OnlyXYZ O XYZOAT Tocl |1 ~

SAVE A

SAVEAz

90.00 24 Warning!

0.00
Calculate new Toal 17
90.00

0.00 Canc

i

Set Home

uuuuuuuu

Nowe dane obliczeniowe narzedzia zostang zapisane na karcie SD i wy-
Swietlone na karcie TOOL.

TOOL  WIZARD

Tool |2 v O OAT @ RPY

Upload Tool

15.2.4 NAUCZANIE SZESCIU

PODSTAWOWYCH POZYCJI

W przypadku pozycji podstawowej B naucz jg tak, aby stykata sie miedzy
poczatkiem przyrzadu pomiarowego a pozycjg oddalong o 100 mm lub wie-

cej od TCP (punkt srodkowy narzedzia)
dzia, jak pokazano ponizej.

w pozadanym kierunku -Z narze-

100 mm or mc:re/

Tool £ direction

Measuring jig

Base pose B
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W przypadku podstawowej pozycji C naucz jq tak, aby stykata sie miedzy
poczatkiem przyrzadu pomiarowego, a pozycjgq oddalong o 100 mm lub
wiecej od TCP w pozadanym kierunku +Y narzedzia, jak pokazano ponizej.

100 mm or more

__— Origin

Measuring jig Tool Y direction

TOoOL  WIZARD

O OnlyXYZ @ XYZOAT Tool 1

SAVE A1 ?

S ? Wybierz [X,Y,Z,0,A,T] w zaktadce
—— HOME/Tool (Narzedzie)

SAVE As ?

SAVE B ’ Wybierz z listy numer narzedzia,
SAVEC ? ktérego chcesz uczyé. Mozesz wy-

bra¢ 1,2 lub 3

Calculate TOOL

Tr—

Przetacz robota w tryb uczenia i przejdz do pozycji jak ponizej (jest to przy-
ktad, rzeczywiste pozycje mogg byc¢ inne). Po osiggnieciu pozycji nacisnij
SAVE Ax, gdzie x wynosi 1,2,3 lub 4
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TOOL  WIZARD

O OnlyXY,Z @ XY.ZO0AT Tool:l1

SAVE Aa

SAVE Az ?
SAVE Az ?
SAVE Ag ?
SAVEE ?
SAVEC ?

Rl

o= Calculate TOOL

TOOL  WIZARD

Il

Naucz A2

O OnlyXY,Z @ XYZOAT Tool |1

SAVE Az
SAVE A3 ?
SAVE Ag ?
SAVEB ?
SAVEC ?

Calculate TOOL

ToOOL  WIZARD

O OnlyXY,Z ® XYZOAT Tool|1 ~

SAVE A1
SAVE Az
SAVE Ag ?
SAVEB ?

SAVEC ?

Calculate TOOL
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TooL  WIZARD

O OnlyXY,Z ® XYZOAT Tool |2 ~

SAVE A1
SAVE Az
SAVE A3
SAVEB ’

SAVEC ’

Calculate TOOL

[—

TOOL  WIZARD

O OnlyXY,Z @® XYZOAT Tool:|1 v

SAVE A1
SAVE Az
SAVE A3
SAVE Ay

SAVE B

SAVEC ?

a2

w . ,.
eI

(\% s Calculate TOOL
g gw

]
[R——

TOOL  WIZARD

O OnlyXYZ @ XYZOAT Tool|a ~

SAVE Az
SAVE Az
SAVEA3

SAVEAs

SAVEB

SAVEC

Calculate TOOL
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Nacisnij przycisk [Oblicz NARZEDZIE]

@ OnlyXY¥Z O XYZOAT Tool |z ~

SAVE A
SAVEA2

90.00 24 Warning! x|

0.00 !
Calculate new Toal 17
90.00

0.00 Cancel

T
&%‘” Calculate TOOL
Set Home bl E‘(\@ “

i

Nowe dane obliczeniowe narzedzia zostang zapisane na karcie SD i wy-
Swietlone na karcie TOOL.

TOOL  WIZARD
Tool: |2~ (O OAT @ RPY
Tool X [mm]:
Tool ¥ [mm]: 13.43
Tool Z [mm]: 127.11
Tool Rx [#] 11.34

Tool Ry [] 17.44

Tool Rz [%] 124.02

[

o

o

o

o

o

2 I
2
9]
i
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16 Wejscia/wyjscia - 3,3V

Astorino posiada 8 wejs¢ i 8 wyjs¢ opartych na napieciu 3,3V DC.

Kolory Funkcja

Wyjscie

Wejscie

3,3 V/DC

B

.

:. 0V (GND)
:
:
[

]
[

~“ EDNEEEEES
O === =0 ==

ORI
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System normalnie pracuje w trybie przetgczania PNP. PNP oznacza przeta-
czanie dodatnie (stosowane gtdwnie w Europie i Ameryce Pétnocnej).

W zwigzku z tym modut przetacza potencjat dodatni na swoje wyjscie.

3.3 3.3V 3.3V
! ‘ 2 U3 ‘|‘
12 yoom  veet B L12 WDDM  VCCH ,j_
1/o[0] 11o[0] E;
T - - ior) B2
110[2] | 110[2] ;—
:gm - 3.3V 3.3V 3.3V | :gﬂ 5
/ | ; o =
23 RESET 0[5 | 23 mESET 0[5 :'?Fr "
1/O[B] = | ) 1oI6] | 1 |
24 spa 1O - & = 24 spa o[ | |
25 oo L f/s Nr_‘cf 3! 250 5o | = |
o oo [ Tis) om | \ 18 Ll Lol
o VCe2 | o (e e v =T v Rn R v
= wT 11O[8, [ T (STEIY - A - s a2 AL
I.-'OH i |.-'o%9{ : 14 O oo om :
M oscio wopo] ® §® I M oscio Voo | % |
. vor11] N AT EAT i vop11 | e !
—5g| ADDRO 1O[12] [ 5 ADDRO 1O[12] |2 92 <3 29 |
1 ADDR1 O[3 F | ADDR1 1/O[13] , z_1J 998 258 259
- VO[14 | . vo[14] | [ |
23 GnD O[5 | I3 GnD O[] 1 2 |
1
_| SX15@3 [ .o . _| Sxizes | GND . GND GND |
GND | SInking current ' GND 'Sourcing current|

Operacje mozna zmieni¢ na NPN, uzywajac nastepujacych polecen w
terminalu:

e Z OUTSOURCE 1 - PNP

e Z OUTSOURCE 0 - NPN

e Z INPULL 1 - aktywuje podciggniecie wejs¢ do 3,3V

e Z INPULL O - deaktywuje podciggniecie wejs¢ do 3,3V
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17 ModutlI/O0 24V

Modut I/O 24V jest dostepny jako opcja i jest sprzedawany niezaleznie od
robota Astorino.

N

======== — Wyijscia

20202229, 02222229,

+ H -«

é_ @m External GND

Qif—oo

External 24V

Wejscia

Mozna podiaczy¢ tacznie 8 wejs¢ 24V i 8 wyjsc¢ 24V. Kazde wyjscie zapew-
nia prad 300mA (ok. 7,2W).
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17.1 Kolejnosc¢ potaczen we/wy

Wyijécie 8 — 60200000,[00200200,——— “Vyisce 1

=H &
e

Wejscie 1 T R B 208 wejscie 8

17.2 Podtaczanie wejs¢ (PNP)

!

24V

—— Sygnat

m GND
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17.3 Podiaczanie wyjs¢ (NPN)

24V
mssmm GND (WYJISCIE)

LOAD

M i

17.4 Podtaczanie wyjs¢ (PNP)

External 24V

mmm— D4V (WYJISCIE)
E— GND
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18 Kalibracja

Wykonaj kalibracje po ztozeniu robota. Po kalibracji dane zerowania sg prze-
chowywane na karcie microSD umieszczonej na gtéwnej ptycie procesora we-
whnatrz podstawy robota:

Gniazdo karty

Oznacza to, ze robot nie musi by¢ za kazdym razem ponownie kalibrowany,
gdy zasilanie jest wytaczone.

Procedura kalibracji jest opisana w podreczniku kalibracji.
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19 Informacje o producencie

Kawasaki Robotics Astorino
INSTRUKCJA OBStUGI

Maj 2023: 1. wydanie

Publikacja: ASTOR i Kawasaki Robotics GmbH

Copyright © 2023 ASTOR & KAWASAKI Robotics GmbH.
Wszelkie prawa zastrzezone.
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