1. Назначение прибора

Прибор предназначен для сопряжения IBM PC совместимого компьютера с промышленным роботом-манипулятором МП 9С.

2. Описание прибора

Функционально прибор состоит из двух блоков – блока логики и блока транзисторных ключей для переключения пневмоцилиндров. В блоке транзисторных ключей производится коммутация тока 0,5 А при напряжении порядка 30 В. В блоке логики реализовано управление транзисторными ключами. Данная модификация прибора позволяет одновременно управлять 8 исполнительными устройствами (пневмоцилиндры привода перемещений руки манипулятора и зажим захватного устройства) максимальное количество устройств – 256, и опрашивать 16 датчиков, при максимальном количестве - 256. 
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Рис. 3 Принципиальная схема прибора 

Блок логики собран на основе логических микросхем 155 серии. К компьютеру прибор подключается через интерфейс LPT-порта (рис.1). Параллельный порт LPT имеет возможность одновременной передачи 8 бит данных и 6 управляюще-синхронизирующих бит. В приборе битами данных передаются номера считываемых датчиков или исполнительных устройств. При изменении бита «Запись» из 0 в 1 происходит программирование исполнительных устройств – в информационный регистр К555ИР23 записывается информационное слово, в котором определены  включаемые устройства. Бит «Сигнал» описывает состояние контролируемого датчика – того, номер которого указан в информационном слове, если «Сигнал» установился на 1 – датчик сработал, 0 - отключен. Выборка опрашиваемого датчика производится в Блоке шифрации, т. е. он проецирует состояние контролируемого в данный момент датчика положения (его номер задается информационным словом – битами данных 1-8 LPT-порта) на бит «Сигнал». 

3. Алгоритм работы

1) Определение требуемых перемещений на данном шаге функционирования. В зависимости от режима работы перемещение определяется либо программой, либо непосредственно пользователем с клавиатуры в интерактивном режиме.

2) Посылка управляющего слова в прибор. При этом из-за ограниченного быстродействия прибора производится контроль записываемого слова путем периодического чтения из порта, пока не будет прочитано желаемое значение.

3) Определение значимых датчиков - которые контролируют нужное перемещение. В дальнейшем будет производиться чтение состояния именно этих датчиков.

4) Определение номера проверяемого датчика, посылка его номера в прибор, чтение его состояния (из-за ограниченного быстродействия дополнительно производится контроль прохождения сигнала).

5) Проверка на переключение датчиков в необходимое состояние, если удовлетворяется, то переход к пункту 1, иначе – к пункту 4. 

4. Описание принципиальной схемы.

Принципиальная схема прибора приведена на рис. 3. Прибор состоит из 3 блоков:

· Блок сопряжения с LPT-портом. Нагрузочная  способность LPT-порта ограничена – на один выход нельзя подключать более одного входа микросхемы серии К155, поэтому сопряжение ведется через инверторы, выполненные на микросхемах К155ЛН2 (на выход микросхемы 155 серии возможно подключение до 20 входов микросхем этой же серии);

· Блок сопряжения с исполнительными устройствами представлен информационным регистром на микросхеме К555ИР23 – в него записывается информация о включаемых исполнительных устройствах, т. е. если бит регистра установлен в единицу – устройство включено. В информационном регистре 8 бит, таким образом один регистр может управлять восемью устройствами (в данном случае 8 пневмоцилиндрами). В нашем роботе-манипуляторе 7 пневмоцилиндров, поэтому одного информационного регистра достаточно;

· Блок шифрации представлен коммутатором сигналов на микросхеме К155КП1, который подключен через формирователь разрядной записи К155АП6 (биты 1-4). Коммутатор сигналов подключает к линии «Сигнал» датчик (1 из 16), определяемый четырехразрядным двоичным числом на входе. Управление активностью микросхем К155КП1 осуществляется дешифратором К555ИД3 – он включает одну из микросхем (из 16) номер которой задается битами 5-8 микросхемы К155АП6. Таким образом возможен опрос 256 датчиков (в данной схеме одна микросхема К155КП1, поэтому максимальное количество датчиков - 16).


5. Описание программы

Управляющая программа «PEON» написана на языке Turbo Pascal 7.0. Управление прибором осуществляется через I/O порты, связанные с LPT. Программа рассчитана на работу с I/O портом 378h, именно этот порт должен быть установлен в BIOS’е. Управляющая программа может работать в среде MS-DOS 5.0 и выше или под управлением Windowos’ов (95,98,NT и тд.). Системные требования: 80286 и выше, RAM 1MB, EGA и выше, наличие LPT-порта.

Программа может функционировать в 3-х режимах:

· непосредственное управление роботом;

· выполнение циклической программы;

· режим обучения – запись циклической программы;

При запуске программы в главном меню пользователю предлагается выбрать один из трех режимов работы путем нажатия клавиш с номером соответствующего режима. При выборе 1-ого режима (непосредственного управления) управление роботом осуществляется с цифровой клавиатуры (смотри рис. 4), при этом должен быть включен цифровой режим работы дополнительной клавиатуры, который переключается клавишей NumLock (должен гореть огонечек Num в правом верхнем углу клавиатуры). При выборе 2-ого режима управление осуществляется по программе, написанной в любом текстовом редакторе, не использующем специальные символы форматирования и записанной в файле robot.txt текущего каталога программы “peon.exe”. Программа состоит из управляющих команд, которые представляют собой первые буквы от английских слов, список и расшифровка которых приведена ниже, регистр букв не учитывается: 

R(ight)– движение вправо;

L(eft) – движение влево;

U(p) – движение вверх;

D(own) – движение вниз;

F(orward) – движение вперед;

B(ackward) – движение назад;

T(ake) – зажим схвата;

P(lace) – разжим схвата;

S(leep) – пауза на 500 мсек;

С(icle) – переход на начало программы.

И команд опроса датчиков положения, которые состоят из префикса W(ait) и имени датчика положения, где:

R(ight)– датчик, фиксирующий крайнее правое положение руки; 

L(eft) – датчик, фиксирующий крайнее левое положение руки;

U(p) – датчик, фиксирующий крайнее верхнее положение руки;

D(own) – датчик, фиксирующий крайнее нижнее положение руки;

F(orward) – датчик, фиксирующий крайнее вытянутое положение руки;

B(ackward) – датчик, фиксирующий крайнее втянутое положение руки.

В программе записывается последовательность движения манипулятора, но после каждой команды перемещения задается ожидание окончания перемещения (используется та же команда на перемещение, но с префиксом W), при этом возможно совмещение перемещений (например R B WB WR). Рекомендуется команды отделять пробелами, а элементарные (одновременно выполняемые) действия разделять вводом каретки (переносить на следующую строку).

Пример программы:

	R B WB WR
U WU

F WF

T S

B WB

L D WL WD

F WF

P S S S

B WB

C
	вправо, назад, ждать пока не сработает датчик правого положения (в дальнейшем просто - ждать (вправо)), ждать назад, 

вверх, ждать вверх, 

вперед, ждать вперед, 

захват,  пауза 0,5 сек., 

назад, ждать назад, 

влево, вниз, ждать влево, ждать вниз, вперед, ждать вперед, 

разжим, пауза на 1.5 сек., 

назад, ждать назад, 

переход на начало программы


В процессе выполнения программы на экран выводятся сообщения о действиях, которые выполняются в данный момент.

При выборе 3 режима производится запись управляющей программы по действиям оператора аналогично режиму 1 в файл “robot.txt”, т.е. имеется возможность создания управляющей программы либо вручную с помощью текстового редактора, либо интерактивно управляя роботом в режиме 3. После окончания ввода программы следует нажать клавишу ESC для выхода в главное меню. Выполнение полученной таким образом программы производится в режиме 2.

Выход из программы осуществляется нажатием клавиши 4 при нахождении в главном меню.
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Рис. 1 Распайка LPT-порта





Формирование задания на изменение состояния рабочего органа
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Рис. 2 Алгоритм функционирования
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Рис. 4 Назначение клавиш








