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P¥ikazy pro pohyb linearnich pohonl IAI v jazyce
SEL
Abstrakt

Tento aplikacni postup popisuje zakladni ptikazy pro pohyb linedrnich pohont vyrobce IAI
v programovacim jazyce SEL.

HW komponenty
e IAI fidici jednotka MSEL
e IAI pohon RCP5

SW komponenty
e PC Interface Software for XSEL

Diilezita poznamka

Aplikacni postupy demonstruji typické Ukony na konkrétnich pfripadech. Nekladou si za cil
kompletnost a v zaddném piipadé nenahrazuji ndvod k obsluze! Zména aplikaénich postupl je
vyhrazena.
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Popis a syntaxe:

Jazyk SEL je jednoduchy programovaci jazyk pro Fizeni prace linedrnich pohonl a SCARA
robotd vyrobce IAL. UmoZfiuje aritmetické a logické operace, podminéné instrukce,
vétveni programu a Fizeni pohybu. K Fizeni pohybu je soucasné nutné mit nadefinovanou
tabulku pozic.

Syntaxe jazyku SEL ma& pevné stanovenou strukturu, jedna instrukce na radek. Kazdy
radek je cislovany.

Vzor syntaxe:

<Roz3irujici podminka> <Vstupni podminka> <Instrukce> <Operand 1> <Operand 2> <Vystup>

Samotné programovani lze provést pfimo v PC Interface Software for XSEL, v libovolném
textovém editoru pfi zachovani struktury (kazda ¢ast programu je oddélena c¢arkou),
nebo nechat vytvorit generatorem.

& Prg.28(Pa-Mo-Arc) EI@
R N —
No. |B|E [N Cnd Cmnd| Cperand 1 Cperand 2 Pst Comment ;I

20
21
22| [*rooo11-[0014] -
23
24 MOVL &
25 |* BTCN400
26 TIMW 0.20
27 PATH 7 7 [0001]
28 ARC2 8 9 [0002]
29 PATH 10 10 [0003] _I
30 ARC2 11 12 [0004]
31 PATH 13 13 [0005]
32 ARC2 1la 15 [000€E]
33 PATH 16 19 [0007]1-[0010]
34 ARC2 20 21 [0011]
35 PATH 22 22 [0012]
36 ARC2 23 24 [0013]
37 PATH 25 25 [0014]
38| |* BTCOF400
39 TIMW 0.20
40 MOVL 26
41 TIMW 0.20
42
43| |*[0000] e
44
45 EXSR 99 Execute subroutine
46
47| [*Cycle end &
48| |* (Infinite loop) o
45
50 GoTO 1 Jump to cycle top
51
52| [*Program end o
53 ;I

Ukazka programu v PC Interface Software for XSEL
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<& Edit Position Data
Elilfl@l EI %l%}l || QI [¥ Wiew Button of Each
W1 4'—4'4' v 2 | —|| Vel I 30
| 115.600 | 15.980 Acc I 0.30
<k (=) | == (+) (- (+)
| TE I_ E
No. (Name)
1 )
2 )
3( )
4 )
S )
6 ) 115.592 19.97¢6 50| 0.30 0.30
70 ) 120.121 £9.453 253 0.30 0.30
By ) 130.173 79.507 25| 0.30 0.30
9 ) 130.440 79.507
10 ] 1€0.186& 79.375 25| 0.30 0.30
11 ) 180.899 75.444 25| 0.30 0.30
12 ] 189.971 70.304
13 ] 215.507 70.152 25| 0.30 0.30
14 ] 212.045 54.277 25| 0.30 0.30
15( ] 219.907 40.217
16 ( ) 210.382 25.93¢ 25| 0.30 0.30
17( ] 220.058 15.806 25| 0.30 0.30
18 ] 210.230 10.130 25| 0.30 0.30
19 ) 200.554 15.808& 25| 0.30 0.30
20( ] 1€9.258 21.167 25| 0.30 0.30
21 ] 170.31¢6 19.9357
22 ) 150.510 20.260 25| 0.30 0.30
23( ] 157.767 33.111 25| 0.30 0.30
24 ] 140.380 29.482
25( ) 115.592 19.97¢6 25| 0.30 0.30
26 ( ] 120.0592 20.47¢ 30| 0.30 0.30
27 ( )
|Input Range: 0.01 to 1.00, PosMo. that is data retained even controller power OFF : 1 to 10000

Tabulky pozic v PC Interface Software for XSEL

Zakladni instrukce pro pohyb jezdce:

e MOVP - pfesun na pozici

e MOVL - presun na pozici lineadrné

e PATH - kontinudlni pohyb dle tabulky bodd
e CIR2 - pohyb po kruznici

e ARC2 - pohyb po oblouku
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MOVP
Prikaz MOVP provede pohyb zafizeni na pozici, definovanou hodnotou Operandu 1

v tabulce pozic. Tento pohyb neni interpolovany, vsechny osy se pohybuji zadanou
rychlosti a vysledny pohyb nemusi byt po nejkratsi Usecce. Diky tomu je celkovy cas
presunu kratsi, nez interpolovany pohyb (MOVL).

Vystup pfikazu se nastavi na OFF pfi zacatku pohybu a pfepne do ON po jeho dokonceni.

Priklad: MOVP 15 - presun na pozici 15 v tabulce pozic

/A INTELLIGENT ACTUATOR

Travel path from the home to the position corresponding to position No. 1 (200, 100)

Y-axis
Only the Y-axis Each axis moves at 100mm/s.
completes movement.
100mm
X-axis
Home O 100mm 200mm

Ukazka pohybu v obou osach zadanou rychlosti
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MOVL
Pfikaz MOVL provede pohyb zafizeni na pozici, definovanou hodnotou Operandu 1

v tabulce pozic. Tento pohyb je interpolovany, osy se pohybuji takovou rychlosti aby byl

vysledny pohyb po nejkratsi Usecce.
Vystup pfikazu se nastavi na OFF pfi zacatku pohybu a pfepne do ON po jeho dokonceni.

Priklad: MOVP 15 - pfesun na pozici 15 v tabulce pozic

/A INTELLIGENT ACTUATOR

Travel path from the home to the position corresponding to position No. 1 (200, 100)

Y-axis
The X and Y-axes complete The tip of each axis moves at 100mm/s.
movement simultaneously.
100mm fpr==========m=mm=mmmmmn--- g
X-axis
Home 0 100mm 200mm

Ukazka pohybu v obou osach zadanou rychlosti
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PATH

Prikaz PATH provede neprerusovany linearni pohyb zafizeni z aktualni pozice na pozici dle
Operandu 1, a dale pres vSechny body az po Operand 2. V zavislosti na velikosti zrychleni
se vysledna draha ptiblizuje definovanym bodtm po B-spline kfivce.

Priklad: PATH 10, 13 - pohyb z aktualni pozice do bodu 10, dale pres body 11 a 12
do bodu 13

/A INTELLIGENT ACTUATOR

® PATH (Move along path via CP operation)

i - Command, declaration
Eﬁﬁ;gg’ﬁ Input condition Command Output
(LD, A O, AB, OB) (110, flag) declaratior; Operand 1 | Operand 2 | (Output, flag)

E N, Cnd Cmnd Operand 1 | Operand 2 Pst

. . Start position | End position
Optional Optional PATH number number PE

Applicable models
All models [Refer to Section 5.1 for details of models]
O
[Function] Move continuously from the position specified in operand 1 to the position specified in

operand 2.
The output type in the output field can be set using an actuator-declaration command POTP.

Increasing the acceleration will make the passing points closer to the specified positions.
If invalid data is set for any position number between the start and end position numbers,
that position number will be skipped during continuous movement.

Start position

Position origin

End position
Ukazka pohybu po draze definované vice body
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CIR2

Pfikaz CIR2 provede pohyb po 2D kruznici z aktualni pozice, pfes bod dle Operandu 1 a
Operandu 2.

Pfiklad: CIR2 1, 2 - pohyb po kruZnici z aktudlni pozice, pfes bod 1 a 2 do plvodni
pozice

Passing position 1
Axis 2 a 9r

Position Passing position 2
origin

» Axis 1
Ukazka pohybu po kruhové draze

ARC2

Prikaz ARC2 provede pohyb po 2D oblouku z aktudlni pozice, pfes bod dle Operandu 1
do bodu dle Operandu 2. Smysl| otaéeni je dan poradim indext Operandd.

Priklad: CIR2 1, 2 - pohyb po oblouku z aktudIni pozice, pfes bod 1 do bodu 2
Axis 2 Passing position

A
m End position

Position origin

P Axis 1

Ukazka pohybu po obloukové draze




