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1.    ΚΑΝΟΝΔ΢ Α΢ΦΑΛΔΗΑ΢     

 

 

-Πξηλ από ηε ρξήζε ηνπ κεραληθνύ εμνπιηζκνύ πξέπεη λα ππάξμεη ε απαξαίηεηε 

εμάζθεζε ζε απηόλ, αθνύ ε απεξίζθεπηε ιεηηνπξγία ηνπ κπνξεί λα νδεγήζεη ζε 

ηξαπκαηηζκό είηε ηνπ ρεηξηζηή είηε αλζξώπσλ πνπ βξίζθνληαη ζε θνληηλή απόζηαζε. 

 

 

 

Γηα ηελ ζσζηή ιεηηνπξγία ηνπ εμνπιηζκνύ αιιά θαη ηελ αζθάιεηα ηνπ ρεηξηζηή : 

 

 Βεβαησζείηε όηη ν ξνκπνηηθόο βξαρίνλαο έρεη αξθεηό ειεύζεξν ρώξν 

ιεηηνπξγίαο. Ζ αζθάιεηα ,θαηά ηε δηάξθεηα ηεο εθηέιεζεο ηεο θάζε 

εθαξκνγήο  ,είλαη πςίζηεο ζπνπδαηόηεηαο. 

 

 Μελ ηνπνζεηείηε αληηθείκελα , ρέξηα θ.η.ι. θνληά ζηνλ ξνκπνηηθό 

βξαρίνλα, γηαηί θαηά ηελ θίλεζή ηνπ κπνξεί λα πξνθιεζεί δεκηά ζηνλ 

εμνπιηζκό ή ηξαπκαηηζκόο ηνπ ρεηξηζηή. 

 

 Γηα λα πιεζηάζνπκε ηνλ βξαρίνλα κε αζθάιεηα πξέπεη πξώηα λα 

βεβαησζνύκε όηη ν δηαθόπηεο ηάζεο ηνπ κνηέξ ζην πάλει ειέγρνπ 

(control panel) είλαη απελεξγνπνηεκέλνο (θαηάζηαζε off) .Ο έιεγρνο 

απηόο πξέπεη λα γίλεη γηα λα απνθεπρζεί ε πηζαλόηεηα ην robot λα 

ιάβεη ζήκα από ηνπο παξεπξηζθνκέλνπο θαη λα μεθηλήζεη ηε ιεηηνπξγία 

ηνπ ρσξίο λα ην αληηιεθζνύκε. 

 

 Αλ επηζπκείηε λα εμεηάζεηε ην εζσηεξηθό ηνπ ειεγθηή (controller) 

απνζπλδέζηε ην θαιώδην ηξνθνδνζίαο από ηνλ ξεπκαηνιήπηε. Γελ 

είλαη επηηξεπηό λα θιείζεηε ηε θύξηα ηξνθνδνζία αθνύ ππάξρνπλ 

αθόκε επηθίλδπλεο ηάζεηο ζηνλ Μ/Σ   

 

 

Γελ  είλαη  αλαγθαίν  γηα  νπνηνδήπνηε  ιόγν λα αλνηρηεί  ην πεξίβιεκα ηνπ    ειεγθηή 

(Controller)  θαηά  ηελ ώξα  ηεο  ιεηηνπξγίαο. 

 

 Σν θαιώδην  ηξνθνδνζίαο  πξέπεη  λα  βγεη από  ην  ξεπκαηνιήπηε, πξηλ από 

νπνηαδήπνηε αιιαγή  αζθάιεηαο,  νη  νπνίεο είλαη  ηνπνζεηεκέλεο ζην πίζσ  

κέξνο  ηνπ  ρεηξηζηεξίνπ  ηνπ  ειεγθηή .  

  

 Πξηλ  από  νπνηαδήπνηε  ζύλδεζε  ΔΗ΢ΟΓΟΤ/ΔΞΟΓΟΤ  ζηνλ  Controller  

βεβαησζείηε  όηη ν θύξηνο δηαθόπηεο  ηεο  ηξνθνδνζίαο  είλαη  θιεηζηόο. 

 

 Βεβαησζείηε  όηη  ε  βάζε ηνπ  Robot είλαη  ζηεξεσκέλε  ζην  ηξαπέδη  κε  ηηο  

ηξεηο  βίδεο  πξηλ  από  νπνηαδήπνηε  ιεηηνπξγία  ηνπ  Robot .Αιιηώο  ην  

Robot ζα  ράζεη  ην θέληξν  ηζνξξνπίαο  θαη  ζα  αλαηξαπεί. 
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2. ΤΛΗΚΟ (HARDWARE) 

 

2.1) ΚΑΣΑ΢ΚΔΤΑ΢ΣΗΚΑ ΜΔΡΖ ΣΟΤ RΟΒΟΣ 

 

 

Σν  Robot  απνηειείηαη  από  δπν βαζηθά  εμαξηήκαηα,  ηνλ κεραληθό βξαρίνλα  θαη  

ηνλ ειεγθηή. 

 

 

ΜΖΥΑΝΗΚΟ΢  ΒΡΑΥΗΟΝΑ΢ 

 

Ο ζπγθεθξηκέλνο κεραληθόο  βξαρίνλαο  είλαη  θαηαζθεπαζκέλνο  λα  έρεη  πέληε (5)  

βαζκνύο ειεπζεξίαο  θαη  ηελ δαγθάλα (gripper). Οη βαζκνί ειεπζεξίαο είλαη νη 

αθόινπζνη:    

 

 

 

 ε  βάζε 

 ην  ζώκα 

 ν  αγθώλαο 

 ν  θαξπόο ( pitch) 

 ν  θαξπόο  ( roll ) 

 

 

 

 

 

 

                                                    

 

 

΢ρήκα     2.1.1 

 

 

 Ο  κεραληθόο  απηόο  βξαρίνλαο  αληηπξνζσπεύεη ην  αλζξώπηλν  ρέξη ,  ηνπ  νπνίνπ  

νη  αξζξώζεηο  είλαη  επίζεο  πεξηζηξεθόκελνη. Οη  πέληε  αξζξώζεηο  θαη  ε  δαγθάλα  

ιεηηνπξγνύλ  κε  DC  servo  θηλεηήξεο. 

Πέληε  κηθξνδηαθόπηεο (micro-switches) βξίζθνληαη  ηνπνζεηεκέλνη  ζην  κεραληθό  

βξαρίνλα. ΋ηαλ  απηνί  είλαη  θιεηζηνί  ην  Robot  βξίζθεηαη  ζε  κηα  κνλαδηθή θαη  

πξνθαζνξηζκέλε  ζέζε. Ζ  ζέζε  απηή νλνκάδεηαη  HARD HOME  θαη  είλαη ην  

κνλαδηθό  ζεκείν  εθθίλεζεο  ηνπ  Robot ,  από  ην  νπνίν  μεθηλνύλ  όιεο  νη 

εθαξκνγέο ηνπ βξαρίνλα. Πξέπεη  λα ζεκεησζεί όηη  θάζε  θνξά  πνπ  ν ππνινγηζηήο  

εθθηλείηαη  ην  Robot  πξέπεη  λα  ηνπνζεηείηαη ζηε  ζέζε  HARD   HOME.   
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                                                       ΢ρήκα    2.1.2 

 

 

 
 

 

                                                      ΢ρήκα     2.1.3 
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Ο   Μεραληθόο  βξαρίνλαο  είλαη  ζπλδπαζκόο  4  κεξώλ: 

  

 Ζ  βάζε , ζηελ  νπνία  βξίζθεηαη  πξνζαξηεκέλνο  ν  κεραληθόο  βξαρίνλαο 

θαη ζε απηήλ ππάξρνπλ  6  νπέο  κέζσ  ησλ  νπνίσλ  πξέπεη  λα ζηεξεσζεί   

ζην  ηξαπέδη ,  κε  3  βίδεο  ην  ιηγόηεξν .Απηό  γίλεηαη  γηα  λα  εμαζθαιηζηεί  

ην  Robot  από  ηελ  πηώζε ηνπ θαηά  ηε  δηάξθεηα  ηεο  ιεηηνπξγίαο. 

 

 Σν  ζώκα ,  ζην  νπνίν  5  από  ηνπο  6  θηλεηήξεο  ηνπ Robot  βξίζθνληαη  

πξνζαξηεκέλνη. 

 

 Οη  ζπλδέζεηο  θαη  νη  αξζξώζεηο  ( links-joints  ) ,  νη  νπνίεο  θάλνπλ  ηθαλή  

ηελ δαγθάλα  (gripper)  λα  εθηειεί  ηηο  επηζπκεηέο  θηλήζεηο  πάλσ  θαη  θάησ 

κέζσ ηεο  θίλεζεο  ηνπ  βξαρίνλα  (upper  and  lower  arm ) 

 

 Ζ  δαγθάλα  ( gripper ) απνηειεί   ην  ηειεπηαίν  κέξνο  ηνπ  βξαρίνλα. Ζ  

δαγθάλα  κπνξεί  λα  πεξηζηξέθεηαη  γύξσ  από  ηνλ  εαπηό  ηεο. Σα  πέικαηά  

ηεο  έρνπλ  ιαζηηρέληα  ηαθάθηα  πνπ  κπνξνύλ  λα  αθαηξεζνύλ  θαη  λα  

αιιαρζνύλ . Τπάξρνπλ  δηάθνξνη  ηύπνη  όπσο ,εξγαιείν βαθήο (spray  gun),  

δαγθάλα θελνύ (vaccuum  gripper)  θ.η.ι.  πνπ  κπνξνύλ  λα  πξνζαξηεζνύλ  

ζην  Robot  κε  ηε   βνήζεηα  δπν  βηδώλ  όπσο  θαίλεηαη  ζην  παξαθάησ   

ζρήκα .   

 

 

 

 

΢ρήκα    2.1.4 
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Μεηάδνζε (Transmission) 

 

Γηάθνξνη  ηξόπνη  επηθνηλσλίαο  ρξεζηκνπνηνύληαη  γηα  λα  ιεηηνπξγήζνπλ  ηηο  

ζπλδέζεηο  ηνπ  κεραληθνύ  βξαρίνλα . 

 Οη  θηλήζεηο  ηεο  βάζεο  ηνπ Robot  θαη  ηνπ  ζώκαηνο  δεκηνπξγνύληαη  κέζσ  

ζπζηήκαηνο γξαλαδηώλ .   

  

 Οη θηλήζεηο  ηνπ  αγθώλα  δεκηνπξγνύληαη  κέζσ  ζπζηήκαηνο  γξαλαδηώλ  θαη  

ηκάλησλ. 

 

 Οη  θηλήζεηο  ηνπ θαξπνύ  δεκηνπξγνύληαη  από  ηκάληεο  θαη  από  έλα  

δηαθνξεηηθό  ζύζηεκα  γξαλαδηώλ  ζην  ηέινο  ηνπ  βξαρίνλα. 

 

 Σν  άλνηγκα-θιείζηκν  ηεο δαγθάλαο (gripper)  ηέινο δεκηνπξγείηαη  από  κηα  

βίδα  νδεγό πξνζαξηεκέλε  ζην  DC  servo  motor. 

 

Καισδίσζε  ηνπ   Robot  

 

Σν  θεληξηθό  θαιώδην  ηνπ  Robot  , πνπ  βξίζθεηαη  ζηε  βάζε  ,  πεξηιακβάλεη  50  

leads . 

Σα  leads  απηά  βξίζθνληαη  θαηαλεκεκέλα  ζε  6  groups  (  έλα  group   γηα  θάζε  

θηλεηήξα ). Κάζε  group   έρεη  7  leads  ,  πνπ  νη  ιεηηνπξγίεο  ηνπο  είλαη: 

 

**  2  leads  γηα  παξνρή  ηάζεο  ζηνλ  θηλεηήξα 

 

**  2  leads  γηα  ιήςε  παικώλ  από  ηνλ  νπηηθό  αηζζεηήξα  (θαλάιη  0  θαη θαλάιη  

1) 

 

**  1  lead   ζην  κηθξνδηαθόπηε  πνπ  δείρλεη  ηελ HARD  HOME  ζέζε 

 

**  1  lead  γηα  ηελ  παξνρή  ηάζεο  ζηνλ  αηζζεηήξα  (VLED) 

 

**  1  lead  πνπ  παξέρεη  “ground”   γηα  ηνλ  αηζζεηήξα  θαη  ηνλ  κηθξνδηαθόπηε 

Απηό  ην  θαιώδην  απνηειεί  ηε  ζύλδεζε  κεηαμύ  ηνπ βξαρίνλα  ηνπ Robot  θαη  ηνπ 

ειεγθηή.  ΋ιεο   νη  εληνιέο  ηνπ   Robot  ,  θαζώο  θαη  νη ιεηηνπξγίεο  ηνπ  ειεγθηή 

πεξλνύλ  κέζα  από  απηό  ην  κνλαδηθό  θαιώδην. Σν  θαιώδην  είλαη  ζπλδεδεκέλν  

ζηνλ  D50  connector  ζεκεησκέλν  “Robot”  ζην  πίζσ  κέξνο  ηνπ  ειεγθηή. 

 

 

 

 O ειεγθηήο 

 

 Ο  ειεγθηήο απνηειείηαη  από  6  βαζηθά  εμαξηήκαηα : 

  

 ην  θηβώηην ηνπ  ειεγθηή  

 ην  βαζηθό  θύθισκα  ηνπ ειεγθηή controller (FC010) 

 ηα  δπν  θπθιώκαηα  νδεγνύ  ΝΡΝ-ΡΝΡ   (PC 200N  θαη   PC200P) 

 ηελ  νζόλε (display)  θαη  ην  Η/Ο  θύθισκα  (PC 310) 
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 ηε  κνλάδα  ηξνθνδνζίαο  (PC  410) 

 

 

 

 

Σν  θηβώηην   ηνπ  ειεγθηή   

 

Απνηειείηαη  από  δπν  βαζηθά  κέξε   

 Σελ βάζε  

 

 Σν  θάιπκκα  

 

 Ζ  βάζε  πεξηέρεη  ην  βαζηθό  θύθισκα  ηνπ ειεγθηή ηελ  κνλάδα ηξνθνδνζίαο  ,  

ηνλ  Μ/Σ  θαη  ηα  δπν  θπθιώκαηα  ηνπ  νδεγνύ 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

                                                        ΢ρήκα   2.5 

 

 

 

Σα  βαζηθό  θύθισκα  ηνπ ειεγθηή  

 

 

Μέζσ ηνπ βαζηθνύ  θπθιώκαηνο ηνπ ειεγθηή  ιεηηνπξγνύλ  ηα  παξαθάησ  κέξε  ηνπ  

Robot: 

 

 Κηλεηήξεο (Motors) 

 Αηζζεηήξεο (sensors) 

 Δίζνδνη (Inputs) 

 Έμνδνη (Outputs) 

 Μηθξνδηαθόπηεο 

 Γηαγλσζηηθή ξνπηίλα ειέγρνπ θηλεηήξα (Diagnostic  motor  test   routine) 

 Δπηθνηλσλία 
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Σα   βαζηθά  εμαξηήκαηα   ηνπ   θπθιώκαηνο  είλαη : 

  

 Ο θεληξηθόο επεμεξγαζηήο (CPU) 8031  ηεο  νηθνγέλεηαο  ηνπ  8051   ηεο  

INTEL 

 Ζ κλήκε EPROM  ησλ  16  Kbytes  ζηελ  νπνία  βξίζθεηαη  απνζεθεπκέλν  ην  

πξόγξακκα  ηνπ  ειεγθηή (controller) 

 Λνγηθά  εμαξηήκαηα  θαη  buffers 

 Πνιππιέθηεο (multiplexers) 

 Οδεγνί (drivers):  γηα  ηελ  ελεξγνπνίεζε  ησλ θηλεηήξσλ (motors)  θαη  ησλ 

εμόδσλ (outputs) 

 Δμαξηήκαηα  γηα  ζύγρξνλε  θαη  ζεηξηαθή  επηθνηλσλία 

 

΢ην ζρήκα 2.6 βιέπνπκε ηελ κπξνζηηλή όςε ηνπ ειεγθηή. 

 

 

 

 
 

 

΢ρήκα   2.6 
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Παξαθάησ (ζρήκα 2.7) κπνξνύκε λα δνύκε θάπνηα ηερληθά ραξαθηεξηζηηθά ηνπ 

θεληξηθνύ επεμεξγαζηή ηνπ ειεγθηή (controller), θαζώο θαη ην κπινθ δηάγξακκά ηνπ. 

 

 

 

 

΢ρήκα   2.7 
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2.2  ΢Τ΢ΚΔΤΖ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢ ( TEACH  PENDANT)  

 

Ζ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο νλνκάδεηαη  θαη  -teach box- .Οπζηαζηηθά απηό ην εμάξηεκα 

είλαη  έλαο ππνινγηζηήο  ρεηξόο  .Υξεζηκνπνηείηαη  γεληθά  γηα  λα  δηδαρζεί ην  Robot  

ζέζεηο  ζην  ρώξν  θαη  γηα  λα  γξάςνπκε  κηθξά  πξνγξάκκαηα  ρσξίο  πνιύπινθεο  

ιεηηνπξγίεο .Μεγάια  θαη  πεξίπινθα  πξνγξάκκαηα  είλαη  επθνιόηεξν  λα  

γξάθνληαη  ζην PC. 

 

 

Αλαιπηηθόηεξα νη ιεηηνπξγίεο ηνπ είλαη νη εμήο : 

 

1. Μαζαίλεη  100  ζέζεηο  ζην  ρώξν  ρξεζηκνπνηώληαο  ηελ θαηάζηαζε 

δηδαζθαιίαο (TEACH  MODE) 

 

2. Δγγξαθή  πάλσ  από 250  γξακκώλ ,  ρξεζηκνπνηώληαο  ην  SCORBASE  

Level  2  θαη  ηνλ  αηζζεηήξα  ηνπ  gripper  πνπ  ρξεζηκνπνηείηαη  γηα  λα  

κεηξά  αληηθείκελα  ,  ηα παξαπάλσ  ζπκπεξηιακβάλνληαη  ζην  SCORBASE  

Level  3. 

 

3. Γπλαηόηεηα  κεηαθνξάο  ηεο εγγξαθήο  πξνγξακκάησλ  ζην ΡC  από  ηε 

ζπζθεπή δηδαζθαιίαο (TEACH   PENDANT)  θαη  απνζήθεπζε  ζε  δηζθέηα. 

4. Γπλαηόηεηα   θόξησζεο (LOAD)   πξνγξακκάησλ  από ην  PC  ζηε ζπζθεπή 

δηδαζθαιίαο (TEACH  PENDANT) 

   

5. Γπλαηόηεηα  ηξεμίκαηνο (RUN)  πξνγξακκάησλ κε ηηο εμήο επηινγέο : 

 

       α) Σξέμηκν κίαο γξακκήο ηνπ πξνγξάκκαηνο ηε θνξά (RUN single  line) 

        

       b) Σξέμηκν ηνπ πξνγξάκκαηνο ζπλερόκελα (RUN continuously) 

       

       c) Σξέμηκν ηνπ πξνγξάκκαηνο από ηελ x γξακκή θαη θάησ  

           (Jump to   line ..x..) 

 

6. Βξίζθεη  ηελ  ζέζε  HOME    ηνπ  Robot 

 

7. Σξέρεη  έλα  DEMO  πξόγξακκα  πνπ  πεξηέρεη  δπν  ππνξνπηίλεο .΢ηελ  

πξώηε  ην  Robot  εμεηάδεη  2 block  δηαθνξεηηθνύ  κεγέζνπο  θαη  ηα  

ηνπνζεηεί  ην  έλα  πάλσ  από  ην άιιν   (ην θαξδύ  θάησ). ΢ηελ  δεύηεξε  

ππνξνπηίλα ην  Robot  παξνπζηάδεη  δηαθνξεηηθέο  δπλαηόηεηεο  θίλεζεο  ζην  

ρώξν. 

 

8. ΢ηακάηεκα έθηαθηεο αλάγθεο (Emergency  braking) 
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΢ην ζρήκα 2.2.1 παξνπζηάδεηαη ε ζπζθεπή δηδαζθαιίαο 

 

 

 

 

 

 

΢ρήκα    2.2.1 
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2.3  Ζ ΠΔΡΗ΢ΣΡΟΦΗΚΖ ΣΡΑΠΔΕΑ (ROTARY TABLE) 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

΢ρήκα    2.3.1 

 

 

Ζ   πεξηζηξνθηθή  ηξάπεδα  έρεη  4  ζέζεηο  γηα  ηελ  ηνπνζέηεζε  ησλ  αληηθεηκέλσλ  

θαη  έρεη   ηελ  δπλαηόηεηα   λα  ειέγρεηαη  από  ηνλ  ειεγθηή  θαζώο  θαη  από  ηε 

ζπζθεπή δηδαζθαιίαο. Ζ  ηαρύηεηα  πεξηζηξνθήο  ηεο είλαη  12  RPM 
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2.4  ΣΑ KIT ΣΧΝ ΚΗΝΖΣΖΡΧΝ ( THE   MOTOR   KIT)   

 

 

 

 

 

΢ρήκα    2.4.1 

 

 

Σα kit ησλ θηλεηήξσλ (ζρήκα 2.4.1) απνηεινύληαη  από  έλαλ  DC  θηλεηήξα  κε  

πξνζαξκνζκέλν  ζε  απηόλ  έλαλ νπηηθό  αηζζεηήξα. Ζ  ζύλδεζή  ηνπ  θαίλεηαη  

παξαθάησ (ζρήκα 2.4.2) 

 

 

΢ρήκα    2.4.2 

 

 

 
 

 

2.5 ΣΟ ΣΡΑΠΔΕΗ ΣΧΝ ΜΗΚΡΟΓΗΑΚΟΠΣΧΝ ΓΗΑ ΣΑ ΠΔΗΡΑΜΑΣΑ 

(THE   EXPERIMENTAL  MICRO SWITCH    TABLE) 
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΢ρήκα    2.5.1 

 

 

 

Πεξηέρεη  εθηόο   ησλ  κηθξνδηαθνπηώλ  ,  έλαλ  βνκβεηή  θαη  κηα  ελδεηθηηθή  ιπρλία  

πνπ  ιεηηνπξγεί  κε  ηελ  βνήζεηα  εζσηεξηθήο  κπαηαξίαο. 
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2.6  Ζ ΜΔΣΑΦΟΡΗΚΖ ΣΑΗΝΗΑ (THE  CONVEYOR) 

 

 

Υξεζηκνπνηείηαη  θαη  απηή  γηα  ηελ  πεηξακαηηθή  ρξήζε  ηνπ  ROBOT  όπσο  θαη  

ηα άιια  πεηξακαηηθά  εμαξηήκαηα  πνπ  ην  ζπλνδεύνπλ. Σν  κήθνο  ηεο  είλαη  

810mm    θαη  ην  πιάηνο  ηεο  100mm. Ζ  ηαρύηεηα  ηνπ  ηκάληα     είλαη  

 80 mm/sec. Καηά  κήθνο  ηεο  ππάξρνπλ  ζέζεηο  γηα  νπηηθνύο  αηζζεηήξεο κέζσ ησλ 

νπνίσλ είλαη δπλαηόο ν εληνπηζκόο αληηθεηκέλσλ θαηά ηελ θίλεζή ηεο.  

 

 

 

 

 
 

 

 

΢ρήκα    2.6.1 

 

 

 

 

 

3  ΛΟΓΗ΢ΜΗΚΟ (SOFTWARE) 

 

Σν  ινγηζκηθό (software)  ηνπ   SCORBOT -ER III   έρεη  πάξα  πνιιέο  δπλαηόηεηεο  

θαη  επηηξέπεη  ηελ  εύθνιε  εθκάζεζε  θαη  ιεηηνπξγία  ηνπ  Robot. ΋ια  απηά  

θπζηθά  πινπνηνύληαη  κέζα  ζην  θηιηθό  πεξηβάιινλ  ηνπ  πξνγξάκκαηνο . Σν 

ινγηζκηθό ηνπ ξνκπνηηθνύ βξαρίνλα SCORBOT -ER III   πεξηιακβάλεη 3 επίπεδα 

πξνγξακκαηηζκνύ. 
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Α΢ΚΖ΢Ζ  # 1 

 

 

΢ΚΟΠΟ΢: Δμνηθείσζε ησλ ζπνπδαζηώλ κε : 

 

                         1)Σηο ιεηηνπξγίεο ηνπ βξαρίνλα 

 

                         2)Σε ρξήζε ηνπ ινγηζκηθνύ  SCOREBASE   LEVEL  1 

 

 

 

 

ΑΠΑΗΣΟΤΜΔΝΑ ΤΛΗΚΑ : 

  

 SCORBOT -ER III 

 

 Διεγθηήο 

 

 18M   PC 

 

 Γηζθέηα   DOS  3.2 

 

 Γηζθέηα  SCORBASE  LEVEL  1     
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ΔΓΥΔΗΡΊΓΗΟ ΓΗΑ ΣΟ ΔΠΊΠΔΓΟ 1 (LEVEL 1) ΣΟΤ ΛΟΓΗ΢ΜΗΚΟΤ  SCORBASE 

                                               

Παξαθάησ παξαζέηνπκε ην βαζηθό κελνύ ηνπ επηπέδνπ 1 ηνπ ζπζηήκαηνο  

SCORBOT-ER III : 

 

                                               ESHED ROBOTEC 

 

                                                      MAIN   MENU 

 

                          

                                     1. TEACH POSITIONS 

                                    2. EDIT PROGRAM (OFF-LINE) 

                                   3. PROGRAM HANDLING 

                                  4. RUN PROGRAM 

                

                                 <CAPS LOCK> SHOULD BE PRESSED DOWN 

       

                                  [R] 

 

 

 

 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢ΔΗ΢ 

 

TEACH POSITIONS: Παξνπζηάδεηαη ζηελ νζόλε έλα πξόγξακκα  κε  ην νπνίν     

κπνξνύκε  λα “δηδάμνπκε” ζην  robot  δηάθνξεο  ζέζεηο. 

 

EDIT  PROGRAM: Παξνπζηάδεηαη  ζηελ νζόλε  έλα  πξόγξακκα  κε  ην  νπνίν 

κπνξνύκε  λα  ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΗ΢ΟΤΜΔ  (OFF- LINE)  ην  robot. 

 

PROGRAM  HANDLING: Παξνπζηάδεηαη  ζηελ  νζόλε έλα  πξόγξακκα  κε  ην  

νπνίν  κπνξνύκε  λα  θάλνπκε θόξησζε- ζώζηκν –ζβήζηκν λα δνύκε ηνλ θαηάινγν 

ησλ πξνγξακκάησλ  LOAD-SAVE- DELETE- LIST OF PROGRAMS 

  

RUN   PROGRAM:  Παξνπζηάδεη  ζηελ  νζόλε  έλα  πξόγξακκα  κε  ην  νπνίν  

κπνξνύκε  λα  ΣΡΔΞΟΤΜΔ  έλα  πξόγξακκα  πνπ  ήδε  ππάξρεη  ζηε  κλήκε 

ηνπ  Ζ/Τ. 
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TEACH  POSITIONS   MENU 

 

 

                   1/Q  MOVE  BASE                           RIGHT/LEFT 

                   2/W MOVE SHOULDER                UP/DOWN 

                   3/E  MOVE  ELBOW                       UP/DOWN 

                   4/R  MOVE  WRIST-PITCH           UP/DOWN 

                   5/T  MOVE  WRIST-ROLL             RIGHT/LEFT 

                   6/Y  MOVE   AXIS  6                        +/- 

                   7/U  MOVE   AXIS  7                        +/- 

                  O/C  OPEN/ CLOSE  GRIPPER         

                  F/S  FAST/SPEED “0” MOVEMENT 

                  G     GO  TO   POSITION   … 

                  P     RECORD  POSITION … 

                  L     LIST/DELETE  POSITIONS 

                  H    SET  PRESENT  POSITION  AS HOME 

      _____________________________________________________ 

     <REP> -FOR  LONG  MOVE  (WITH  APPLE 2+  ONLY) 

     <ESC> -RETURN  TO  MAIN  MENU 

                 ______________________________________________________ 

                  [R] 

     

              

                                                        

 

ΜΔΝΟΤ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢ ΘΔ΢ΔΧΝ 

TEACH POSITIONS MENU 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢ΔΗ΢ 

 

1/Q……Σα  πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ  ηε  ΒΑ΢Ζ  ηνπ  βξαρίνλα  αξηζηεξά/δεμηά  

αληίζηνηρα. 

 

2/W…..Σα  πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ  ηνλ ΧΜΟ (SHOULDER) ηνπ  βξαρίνλα  

πάλσ/θάησ  αληίζηνηρα. 

 

3/Δ……Σα  πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ ηνλ  ΑΓΚΧΝΑ (ELBOW) ηνπ  βξαρίνλα  

πάλσ/θάησ  αληίζηνηρα. 

 

4/R……Σα  πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ  ηνλ  ΚΑΡΠΟ (WRIST)  ηνπ βξαρίνλα 

πάλσ/θάησ  αληίζηνηρα. 

 

5/Σ……Σα  πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ  ηνλ ΚΑΡΠΟ (WRIST)  ηνπ βξαρίνλα  

αξηζηεξά/δεμηά  αληίζηνηρα. 

 

6/Τ……Σα πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ  ηνλ  θηλεηήξα  #6  κπξνο/πίζσ. 

 

7/U……Σα  πιήθηξα  απηά  κεηαθηλνύλ  ηνλ  θηλεηήξα  #7  κπξνο/πίζσ. 

 

O/C……Αλνίγεη/Κιείλεη ηελ αξπαγή. 
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F/S……Ρπζκίδνπλ ηελ ηαρύηεηα  ηεο  θίλεζεο  ΓΡΖΓΟΡΑ/ΑΡΓΑ (1-9). Ζ θίλεζε  

κπνξεί λα  πεξηιακβάλεη  κέρξη  θαη  30  παικνύο  ηνπ  ENCODER. Ζ ηαρύηεηα  1  

είλαη  ελόο  παικνύ  ( αξγή!!!!!)  ελώ  όζν  απμάλεηαη  ε  ηαρύηεηα , απμάλνληαη  θαη  

νη  παικνί .΢ηε  γξήγνξε  ηαρύηεηα  (FAST)  δελ ξπζκίδνπκε  παικνύο. 

 

G………Μεηαθηλεί  ηνλ  βξαρίνλα  ζε κηα  πξνθαζνξηζκέλε  ζέζε 

 

Ρ……….΢εκεηώλεη  ηελ  παξνύζα  ΘΔ΢Ζ  ηνπ  βξαρίνλα  ζηελ  κλήκε ηνπ  Ζ/Τ. 

                (Μαο  δεηάεη  λα  αξηζκήζνπκε  ηελ  παξνύζα  ζέζε κε έλα  αξηζκό  από            

                 ην  1……100) 

 

L………Γείρλεη  ΛΗ΢ΣΑ  ή  ΢ΒΖΝΔΗ  ζέζεηο. 

 

Ζ………Μεδελίδεη  ηηο  ζπληεηαγκέλεο  ηεο  παξνύζαο   ζέζεο  θαη  ηελ  ζεσξεί  ζαλ  

λέα  HOME  POSITION. 

 

<ESC>….Δπηζηξέθεη  ζην  MAIN  MENU. 
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LIST/DELETE   POSITION 

                

1.      LIST   POSITION … 

2.      LIST   FROM  POSITION … 

3.      DELETE  POSITION  … 

4.      DELETE  FROM  POS  …  TO POS  … 

5.      DELETE  ALL 

6.      PRINT  POSITIONS  ( TO  PRINTER) 

<ESC> -RETURN  TO  TEACH   POSITIONS  MENU 

#   AX-1  AX-2  AX-3  AX-4  AX-5  AX-6  AX-7 
 x      xxxx        xxxx          xxxx         xxxx         xxxx       xxxx         xxxx 

 x      xxxx        xxxx          xxxx         xxxx         xxxx        xxxx        xxxx 

 x      xxxx        xxxx          xxxx         xxxx         xxxx        xxxx        xxxx 

ROBOT  PRESENT  POSITION  IS: 
      xxxx        xxxx          xxxx         xxxx          xxxx        xxxx        xxxx 

----------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

--- 

|PRESS  ANY  KEY  TO  CONTINUE| 

 

 

     ΔΜΦΑΝΗ΢Ζ ΛΗ΢ΣΑ΢ ΘΔ΢ΔΧΝ Ή ΓΗΑΓΡΑΦΖ ΘΔ΢ΔΧΝ 

LIST/DELETE  POSITIONS 

 

EΠΔΞΔΓΖ΢ΔΗ΢ 

 

List position: Παξνπζηάδεη  ηηο  ζπληεηαγκέλεο  ΜΗΑ΢  θαζνξηζκέλεο  ζέζεο ζε  

όινπο ηνπο  άμνλεο  ηνπ  βξαρίνλα. 

 

List  from  : Παξνπζηάδεη  ηηο  ζπληεηαγκέλεο  ΑΠΟ  ΑΤΣΖ  ΣΖ  ΘΔ΢Ζ ΚΑΗ  ΓΗΑ  

ΟΛΔ΢ ΣΗ΢  ΔΠΟΜΔΝΔ΢ 

 

Delete  position : ΢βήλεη  ηελ  Υ-ζέζε  από ηελ  κλήκε 

 

Delete  from  Pos…to Pos…:΢βήλεη ηηο  ζπληεηαγκέλεο  από  ηελ ζέζε… έσο  ηελ  

ζέζε… 

 

Delete  All :  ΢βήλεη  όιεο  ηηο  ζέζεηο  από ηελ  κλήκε  ηνπ Ζ/Τ. 

 

Print  Position  : Δθηππώλεη  ηηο  ζπληεηαγκέλεο  ησλ  ζέζεσλ 

 

<ESC>     : Δπηζηξέθεη ζην TEACH POSITIONS MENU 
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EDIT  PROGRAM (OFF-LINE ) 

 

 

O/C    OPEN/CLOSE   GRIPPER 

1         GO   POSITION … 

I   -     INSERT  LINE  … 

                       X  -     REPLACE  LINE  … 

                       L  -      LIST/DELETE 

                     <ESC>   RETURN  TO MAIN  MENU 

                               

                       [R] 

                        

 

 

 

                                   

               

OFF-LINE ΢ΤΝΣΑΞΖ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΟ΢  

                                       EDIT   PROGRAM   (OFF-LINE )                                   

 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢ΔΗ΢: 

 

O/C       : Δληνιή   γηα λα αλνίμεη/θιείζεη   ηελ αξπαγή 

            

1          :Δληνιή   γηα  λα  ζηείιεη  ηνλ  βξαρίνλα  ζε  κηα  θαζνξηζκέλε  ζέζε 

            

Η           :Υξεζηκνπνηείηαη γηα  λα  εηζάγνπκε  επηπξόζζεηεο  γξακκή(εο) ζε         

                         έλα  ήδε  γξακκέλν  πξόγξακκα. 

           

Υ          :Αληηθαηαζηεί  κηα  ππάξρνπζα  γξακκή (εληνιή)  ζε κηα  άιιε  λέα. 

 

           

L          : Μεηαθνξά ζηελ νζόλε γηα ΛΗ΢ΣΑ/ΓΗΑΓΡΑΦΖ γξακκώλ ζην     

                         πξόγξακκα. 

       

 <ESC>   :Δπηζηξέθεη  ζην  MAIN  MENU. 
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LIST/DELETE   PROGRAM 

    

 

1.  LIST  LINE … 

2.  LIST  FROM  LINE … 

3.  DELETE  LINE… 

4.  DELETE  FROM   LINE …  TO  LINE … 

5.  DELETE  ALL … 

6.  PRINT  PROGRAM  (WITH  PRINTER  ONLY ) 

<ESC> - RETURN  TO  EDIT  PROGRAM  MENU 

 

[R] 

 

PRESS  ANY  KEY  TO  CONTINUE 

 

 

 

 

 

ΛΗ΢ΣΑ/ ΓΗΑΓΡΑΦΖ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΟ΢ 

LIST / DELETE   PROGRAM 

 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢ΔΗ΢ 

 

List   line                  : Παξνπζηάδεη ηελ γξακκή… 

 

List from line           : Παξνπζηάδεη όιεο ηηο γξακκέο κεηά ηελ γξακκή 

 

Delete line                : ΢βήλεη ηελ γξακκή… 

 

Delete from line       : ΢βήλεη από ηελ γξακκή … κέρξη ηελ γξακκή … 

 

Delete all                  : ΢βήλεη όιεο ηηο γξακκέο ηνπ πξνγξάκκαηνο    

 

Print program           : Δθηππώλεη ην πξόγξακκα. 

 

 <ESC>                     : Δπηζηξέθεη ζην   EDIT PROGRAM  (OFF – LINE)MENU  
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                           PROGRAM   HANDLING  MENU 

 

 

1.  SAVE  PROGRAM 

2.  LOAD  PROGRAM 

3.  DELETE   PROGRAM 

4.  CATALOG 

<ESC>  RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

 

[R] 

 

 

ΜΔΝΟΤ ΓΗΑΥΔΗΡΗ΢Ζ΢ ΣΟΤ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΟ΢ 

                   PROGRAM   HANDLING  MENU 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢ΔΗ΢ 

 

SAVE  PROGRAM         : Απνζεθεύεη  έλα  πξόγξακκα από  ηελ  κλήκε  ηνπ  Ζ/Τ  

ζε  κηα  δηζθέηα. (Ζ  νλνκαζία ηνπ πξνγξάκκαηνο  δελ  πξέπεη  λα  μεπεξλά  ηνπο  8  

ραξαθηήξεο  ζπλ  3  ραξαθηήξεο  extension.  ΢πλίζηαηαη  λα  δίλνληαη  ηα  γξάκκαηα  

.L1 , .L2 , .L3  (Level  1, Level 2 ,Level  3)  γηα extension  .)  

π.ρ.  Save   DEMO.L1 

 

LOAD  PROGRAM        : Φνξηώλεη  έλα  πξόγξακκα  από  ηε  δηζθέηα  ζηελ     

                                              κλήκε  ηνπ  Ζ/Τ. 

 

DELETE  PROGRAM    :΢βήλεη  έλα πξόγξακκα . 

 

CATALOG                       : Γεκηνπξγεί  έλα  θαηάινγν  πξνγξακκάησλ  . 

 

<ESC>                              : Δπηζηξέθεη  ζην  MAIN  MENU. 
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RUN  PROGRAM  MENU 

 

1.  RUN  SINGLE  LINE 

2.  RUN   SINGLE  CYCLE 

3.  RUN  CONTINUOUSLY 

4.  JUMP  TO  LINE … 

PRESS  “G” KEY  TO  LET  THE  ROBOT  RUN 

PRESS  “B”  FOR  IMMEDIATE  BRAKE 

ANY  OTHER   KEY  FOR  REGULAR  STOP 

<ESC> -  RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

  ---------------------------------------   STOP 

NEXT 

LINE -> 

                  PRESS   “C”  TO  CONTINUE 

                  PRESS   “M”  TO  RETURN  TO MENU 

 

 

 

ΜΔΝΟΤ ΓΗΑ ΣΖΝ ΔΚΣΔΛΔ΢Ζ ΣΟΤ ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΟ΢ 

RUN  PROGRAM   MENU 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢ΔΗ΢ 

 

RUN  SINGLE  LINE      : Δθηειεί   κηα  ΓΡΑΜΜΖ  ηνπ  πξνγξάκκαηνο  θάζε  θνξά  

πνπ παηάκε  ην  πιήθηξν  “G” 

 

RUN  SINGLE  CYCLE  :Δθηειεί  κηα  θνξά ην  πξόγξακκα   από ην  δείθηε 

πξνγξάκκαηνο *  κέρξη  ην ηέινο. 

 

RUN  CONTINUOUSLY :Δθηειεί νιόθιεξν  ην  πξόγξακκα ΢ΤΝΔΥΧ΢ θαη 

αδηάθνπα. 

 

JUMP  TO  LINE … :Σνπνζεηεί  ην  δείθηε  πξνγξάκκαηνο  ζηε  γξακκή …. ΢ηε  

ζπλέρεηα  κπνξνύκε λα  ηξέμνπκε  ην  πξόγξακκα  από  απηή  ηε γξακκή  θαη  θάησ. 

 

PRESS  “G” (ΠΛΖΚΣΡΟ  ΔΚΚΗΝΖ΢Ζ΢ ) : παηώληαο  ην  πιήθηξν  “G” κπνξνύκε  

λα  ηξέμνπκε ην  πξόγξακκά  καο  είηε  εμ‟  αξρήο  είηε θαηόπηλ δηαθνπήο. 

 

“B” FOR  IMMEDIATE  BRAKE  (΢ΣΑ΢Ζ  ΚΗΝΓΤΝΟΤ) : Γηαθόπηεη  ακέζσο  ηε  

ιεηηνπξγία  ρσξίο λα ράζεη  ηα  δεδνκέλα. (Παηώληαο  ην  “C”  ε ιεηηνπξγία   

ζπλερίδεη ή  κε  παηώληαο ην “M” επηζηξέθεη  ζην  MAIN  ΜΔΝU .) 

 

΢ΖΜΔΗΧ΢Ζ : Κάζε  άιιν  πιήθηξν  εθηόο  ηνπ “Β”  πξνθαιεί  δηαθνπή  κεηά  ην  

ηέινο  ηεο  ηξέρνπζαο  γξακκήο (εληνιήο) . 
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ΓΗΑΓΗΚΑ΢ΗΑ ΠΔΗΡΑΜΑΣΗΚΧΝ Α΢ΚΖ΢ΔΧΝ 

 

ΠΔΗΡΑΜΑ   #1 

 

ΚΗΝΖ΢Ζ  ΒΡΑΥΗΟΝΑ-ΣΑΥΤΣΖΣΔ΢-ΛΔΗΣΟΤΡΓΗΑ  ΑΡΠΑΓΖ΢ 

 

 

 

ΑΠΑΗΣΟΤΜΔΝΑ   ΤΛΗΚΑ : 

  

 SCORBOT -ER  III 

 CONTROLLER 

 IBM  PC  

 ΓΗ΢ΚΔΣΑ DOS 3.2 

 ΓΗ΢ΚΔΣΑ  SCORBASE  LEVEL 1 

 

 

  

 

 ΑΠΑΗΣΟΤΜΔΝΔ΢  ΓΝΧ΢ΔΗ΢:  Α΢ΚΖ΢Ζ #1. ΦΤΛΛΑΓΗΟ  (scorbase level 1) 

           

 ΓΗΑΓΗΚΑ΢ΗΑ: 

 

  Κάληε  Boot  ζηνλ Ρ.C. ρξεζηκνπνηώληαο ηελ  δηζθέηα  ηνπ  DOS. Δηζάγεηαη 

  ζηνλ  P.C. ηελ δηζθέηα ηεο  SCORBASE  level 1  , θαη  ηύπσζε GO < ΔΝΣΔR> 

  Ακέζσο  κόιηο  θνξησζεί  ην  LEVEL  1   ζα  εκθαληζηεί  ζηελ  νζόλε  ην 

  MAIN  MENU  ( ΢ειίδα 18) 

 

  Γηαιέμηε  ην  TEACH  POSITION MENU  (΢ειίδα 19)  παηώληαο ην  “1”  . 

  Υξεζηκνπνηώληαο  ηηο  πξώηεο  5  γξακκέο  εληνιώλ  (1/Q……….5/T) 

  εμνηθεησζείηε  κε ηηο  θηλήζεηο ηνπ  βξαρίνλα. Φέξηε  ην  βξαρίνλα  ζηελ   

  νξηδόληηα  ζέζε  όπσο  ζην  δηπιαλό  ζρήκα 

 

                                                                                                                            
 

 

  ΢πκπιεξώζηε  ηνλ  πίλαθα  1-1. 
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                                 ESHED   ROBOTEC 

               

                                    MAIN   MENU 

                        

1. TEACH  POSITIONS 

2. EDIT  PROGRAM   (OFF-LINE) 

3. PROGRAM   HANDLING 

4. RUN  PROGRAM 

 

<CAPS  LOCK>  SHOULD  BE  PRESSED  DOWN 

 

[R] 

 

 

 

 

 

 

        TEACH   POSITIONS  MENU 

 

1/Q  MOVE  BASE              RIGHT/LEFT 

2/W MOVE  SHOULDER  UP/DOWN 

3/E  MOVE   ELBOW   UP/DOWN 

4/R  MOVE  WRIST-PITCH  UP/DOWN 

5/T  MOVE  WRIST-ROLL  RIGHT/LEFT 

6/Y  MOVE  AXIS  6              +/- 

7/U  MOVE  AXIS  7              +/- 

O/C  OPEN/CLOSE  GRIPPER 

F/S   FAST/SPEED  “0”  MOVEMENT 

G     GO  TO  POSITION … 

P     RECORD  POSITION … 

L     LIST/DELETE  POSITIONS 

H     SET  PRESENT  POSITION  AS  HOME 

<REP> - FOR  LONG  MOVE  (WITH  APPLE  2+  

ONLY) 

<ESC> - RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

[R 
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ΠΗΝΑΚΑ΢     1-1 

 

    ΠΡΑΞΖ                 ΚΗΝΟΤΜΔΝΟ       ΚΑΣΔΤΘΤΝ΢Ζ 

                               ΣΜΖΜΑ                 (π.ρ. αξηζηεξά) 

                               ΒΡΑΥΗΟΝΑ 

                              (π.ρ.  Βάζε) 

πάηα  “1” 3 θνξέο  

πάηα  “Q” δπν 

πάηα  “2” κηα 

πάηα  “W” νθηώ 

πάηα “3”  επηά 

πάηα  “Δ” δπν 

πάηα  “4” ηέζζεξεο 

πάηα  “R” ηξεηο 

πάηα  “5” 16-θνξέο 

πάηα  “Σ” 10-θνξέο 

 

 

ΔΡΧΣΖ΢Ζ: Ση θάλνπλ  ηα πιήθηξα 6/Τ/7/U;ΓΗΑΣΗ; 

 

 

 

 

 

 Γηαιέμηε  έλα άμνλα  ηνπ βξαρίνλα  θαη  παηήζηε  ην  αληίζηνηρν  

πιήθηξν  πνιιέο  θνξέο (ΠΡΟ΢ΟΥΖ  ΜΖΝ  ΞΔΠΔΡΑ΢ΔΣΔ  ΣΑ  

ΟΡΗΑ  ΣΟΤ ΒΡΑΥΗΟΝΑ ) Ζ  θίλεζε απηή ιέγεηαη  

ΓΗΑΚΟΠΣΟΜΔΝΖ. 

 Παηήζηε  ηώξα  ην ίδην  πιήθηξν ζπλερώο  παηεκέλν .Ζ 

          θίλεζε  απηή ιέγεηαη  ΢ΤΝΔΥΟΜΔΝΖ. 

 

 

ΔΡΧΣΖ΢Ζ:    *  Πνύ  λνκίδεηε όηη  ρξεζηκνπνηείηαη  ε  θάζε  θίλεζε; 

 

 

 

     *ΓΟΤΛΔΦΣΔ  κε ηα  πιήθηξα  F/S  θαη 

O/C.  Ση  παξαηεξείηε; 
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ΠΔΗΡΑΜΑ 2 

 

ΚΑΣΑΓΡΑΦΖ ΘΔ΢ΔΧΝ ΢ΣΟ ΥΧΡΟ – ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΗ΢ΜΟ΢  

(OFF LINE) ΔΠΗΠΔΓΟ 1  

 

 
1. Από ην κελνύ δηδαζθαιίαο ζέζεσλ (teach position menu) κεηαθηλήζηε ηνλ 

βξαρίνλα ζε κηα ζέζε ηεο αξεζθείαο ζαο. 

2. Παηήζηε ην «Ρ» ( RECORD POSITION 1-100) . Ζ εληνιή απηή θαηαγξάθεη 

ηηο ζπληεηαγκέλεο ηεο παξνύζαο ζέζεο ηνπ βξαρίνλα ζηελ κλήκε ηνπ Ζ/Τ. Σν 

πξόγξακκα πεξηκέλεη λα ηνπ δώζεηε έλαλ αξηζκό από ην 1 κέρξη ην 100 γηα λα 

νλνκάζεη ηελ ζπγθεθξηκέλε  ζέζε.  

3. Ολνκάζηε ηε ζέζε …….‟1‟ (παηήζηε „1‟ θαη <ΔΝΣ>) 

4. Δπαλαιάβεηε ηελ παξαπάλσ δηαδηθαζία γηα άιιεο ηξεηο ζέζεηο. ( Ολνκάζηε 

απηέο : 2,3,4) 

 

Βεβαησζείηε όηη δελ ππάξρνπλ εκπόδηα ζηνλ ρώξν εξγαζίαο ηνπ βξαρίνλα. 

 

Παηήζηε ην “G” (GO POSITION ….) θαη κεηά ην „1‟ <ΔΝΣ> 

 

 Ση παξαηεξείηε ;…………………………… 

 

Παηήζηε ην “G” (GO POSITION ….) θαη κεηά ην „2‟ <ΔΝΣ> 

 

 Ση παξαηεξείηε ;…………………………… 

 

      Αιιάμηε ηελ ηαρύηεηα θίλεζεο ηνπ βξαρίνλα ζε speed 4 ( “S” & “4”  < ENT>)  

Παηήζηε ην “G” (GO POSITION ….) θαη κεηά ην „3‟ <ΔΝΣ> 

 

 Ση παξαηεξείηε ;…………………………… 

 

      Αιιάμηε ηελ ηαρύηεηα θίλεζεο ηνπ βξαρίνλα ζε speed 9 ( “S” & “9”  < ENT>) 

Παηήζηε ην “G” (GO POSITION ….) θαη κεηά ην „4‟ <ΔΝΣ> 

 

 Ση παξαηεξείηε ;…………………………… 

 

Κάζε ζέζε ( 1,2,3,4) πνπ έρεη θαηαγξαθεί ζηελ κλήκε κπνξεί λα εκθαληζηεί κε ηηο 

αθξηβείο ζπληεηαγκέλεο ηεο ζηελ νζόλε  ηνπ Ζ/Τ.  

Απηό γίλεηαη κε ην “L” LIST / DELETE POSITIONS MENU ( από ην TEACH 

POSITION MENU) . Γνθηκάζηε  ηηο δπλαηόηεηεο ηνπ / DELETE POSITIONS 

MENU. 

 

 ΢βήζηε ηε ζέζε 3 

 

Γπξίζηε ζην TEACH POSITION MENU κε <ESC> θαη δνθηκάζηε λα πάηε ηνλ 

βξαρίνλα ζηε ζέζε 3. 

 Ση παξαηεξείηε ;……………………………..  

 



 30 

 

ΠΡΟΓΡΑΜΜΑΣΙ΢ΜΟ΢  

  
Ρπζκίζηε ηελ ηαρύηεηα ζην FAST .           

Φέξηε ηνλ βξαρίνλα ζε νξηδόληηα ζέζε όπσο ζην παξαθάησ ζρήκα :                                                         

 

                                              
 
Μεηαθηλήζηε ηνλ βξαρίνλα θαη θαηαγξάςηε ηηο 4 παξαπάλσ ζέζεηο  1,2,3,4 όπσο 

αληηζηνηρνύλ ζην παξαπάλσ ζρήκα. 

Πεγαίλεηε ζην MAIN MENU θαη κεηά ζην EDIT PROGRAM MENU. ΢ηε ζπλέρεηα 

ζα γξάςνπκε έλα πξόγξακκα πνπ ζα κεηαθηλεί ηνλ βξαρίνλα από ηε ζέζε „3‟ ζηελ 

ζέζε „1‟ θαη κεηά ζηελ „2‟. 

 

 Πάηα „1‟ 

Θα εκθαληζηεί ην κήλπκα : „ 1 GO POSITION …..‟ 

Πιεθηξνινγήζηε ηνλ αξηζκό 3 ( γηα ηε ζέζε 3)  

 
 Πάηα „1‟ 

Θα εκθαληζηεί ην κήλπκα : „ 2 GO POSITION …..‟ 

Πιεθηξνινγήζηε ηνλ αξηζκό 1 ( γηα ηε ζέζε 1)  

 
 Πάηα „1‟ 

Θα εκθαληζηεί ην κήλπκα : „ 3GO POSITION …..‟ 

Πιεθηξνινγήζηε ηνλ αξηζκό 2 ( γηα ηε ζέζε 2)  

 

Σν πξόγξακκα ηειείσζε. 

Πεγαίλεηε ζην MAIN MENU θαη κεηά ζην PROGRAM HANDLING MENU. ΢ηε 

ζπλέρεηα ζώζηε ην πξόγξακκα ζαλ „ΟΜΑΓΑ.L1‟ 

Πεγαίλεηε ζην MAIN MENU θαη κεηά ζην RUN PROGRAM MENU. 

Γνθηκάζηε ηηο δηάθνξεο επηινγέο θαη αλαθέξεηε παξαηεξήζεηο γηα ηελ θάζε κία. 

  

1.  

 

2.  

 

3.  

 

4.  
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΢ηε  ζπλέρεηα  ζα πξνζζέζνπκε  ζην  ππάξρσλ  πξόγξακκα  νξηζκέλεο   εληνιέο  

ώζηε  λα   ΑΝΟΗΓΔΗ  ΣΖΝ  ΑΡΠΑΓΖ  ΢ΣΖΝ  ΘΔ΢Ζ  # 1   ΚΑΗ  ΝΑ  ΣΖΝ  

ΚΛΔΗΝΔΗ  ΢ΣΖ  ΘΔ΢Ζ  #2. 

 Πάκε  πίζσ  ζην  EDIT  PROGRAM  MENU  θαη  κεηά  επηιέγνπκε ην  

LIST/DELETE   PROGRAM 

 

 Πάηα   “2” 

                  ζα  εκθαληζηεί  ην  κήλπκα  “LIST  FROM  LINE ….” 

Πιεθηξνινγήζηε  ηνλ  αξηζκό  1 , (γηα  ηε  ΓΡΑΜΜΖ  1…) 

 

                      Ακέζσο  ζα  δνύκε  κηα  ιίζηα  ηνπ  πξνγξάκκαηνο. 

 

 

 

 

ΓΤΡΗΕΟΤΜΔ  ζην  “EDIT  PROGRAM” 

 

      Πάηα  “Η” 

      ζα  εκθαληζηεί  ην  κήλπκα  “INSERT  LINE …” 

      Πιεθηξνιόγεζε  ηνλ  αξηζκό  3  (γηα  ηε  ΓΡΑΜΜΖ 3…” 

      <ENTER>) 

 

      Πάηα  “Ο” 

      ζα  εκθαληζηεί  ην  κήλπκα  : “3 ΟΡΔΝ  GRIPPER” 

      Πάηα  <ENTER> 

 

      Πξνζέμηε  όηη  ην  ίδην  ην πξόγξακκα  ΑΝΑΡΗΘΜΔΗ  ΣΗ΢   

      ΓΡΑΜΜΔ΢. 

 

     Πάηα   “C” 

     ζα  εκθαληζηεί  ην κήλπκα :  “ 6   CLOSE  GRIPPER” 

     ΠΑΣΑ  <ENTER> 

 

  

Μεηά  ζώζηε  ην  πξόγξακκα  (ASK.L1)  θαη  ηξέμηε  ην. Σέινο δεκηνπξγείζηε  έλα  

δηθό  ζαο  πξόγξακκα  πνπ  λα  κεηαθέξεη  έλα  “θύβν”  από  ηελ  ζέζε  #3  θαη  λα  

ηνλ  αθήλεη  ζηε  ζέζε  #4.(  Ζ  δηαδξνκή  ζα  είλαη  #3,#1,#2 ,#4) 

 

     ΢Χ΢ΣΔ  ην  πξόγξακκά ζαο .! 
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Α΢ΚΖ΢Ζ   2 

 

 

                   SCORBASE ΔΠΗΠΔΓΟ 2 

                   (SCORBASE  LEVEL  2) 

 

                              (1ν  κέξνο) 

 

                      ESHED   ROBOTEC 

 

 
              MAIN    MENU 

 

1.  TEACH  POSITIONS 

2.   EDIT  PROGRAM  (OFF-LINE) 

3.  PROGRAM  HANDLING 

4.  RUN  PROGRAM 

5.  HOME 

 

       <CAPS  LOCK> SHOULD  BE  PRESSED  DOWN 

 

ROBOT  IS  NOT  SYNCHRONIZED 

PLEASE  SELECT  HOME  MENU 

 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢Ζ 

 

ΠΔΗΡΑΜΑ 1ν 

    

                 ΔΝΣΟΠΗ΢ΜΟ΢  ΣΖ΢  ΘΔ΢Ζ΢  “HARD  HOME” 

 

 

΢ΚΟΠΟ΢: ΝΑ ΜΑΘΟΤΝ  ΟΗ  ΢ΠΟΤΓΑ΢ΣΔ΢  ΣΟΝ  ΟΡΟ  ΖΑRD 

HOME ΚΑΗ  ΣΖΝ ΠΡΑΚΣΗΚΖ  ΔΦΑΡΜΟΓΖ ΣΟΤ. 

 

ΔΗ΢ΑΓΧΓΗΚΑ: Ζ ζέζε  ΖΟΜΔ  είλαη  κηα  ζπγθεθξηκέλε  ζέζε  ηνπ  

βξαρίνλα  ζην  ρώξν . Ζ ζέζε  απηή  ρξεζηκνπνηείηαη  ζαλ αξρηθό  

ζεκείν  αλαθνξάο . ΋ιεο νη  ζπληεηαγκέλεο ησλ  αμόλσλ  ζην  ζεκείν 

ΖΟΜΔ  είλαη ίζεο κε κεδέλ. Κάζε  θνξά  ινηπόλ πνπ ζέηνπκε ζε 

ιεηηνπξγία  ηνλ  βξαρίνλα  ,πξέπεη  ΑΠΑΡΑΗΣΖΣΑ  λα ηνπνζεηήζνπκε 

( θαιύηεξα  λα ξπζκίζνπκε )  ηνλ  βξαρίνλα  ζηε  ζέζε  αλαθνξάο, ζηε  

ζέζε ΖΟΜΔ. (΢ρ. 1-2). 

Μόλν  αθνύ έρνπκε  ζηείιεη  ην  βξαρίνλα ζηε  ζέζε    
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ΘΔ΢Η  ΗΑRD  ΗΟΜΔ 

 

 
΢σήμα  2.1 

 

 

 

                            

                  

HOME κπνξνύκε  λα  θνξηώζνπκε  έλα  ήδε δεκηνπξγεκέλν  

πξόγξακκα  θαη  λα ην  εθηειέζνπκε  κε  αθξίβεηα .Ο  βξαρίνλαο  

εληνπίδεη  ηε  ζέζε  ΖΟΜΔ ρξεζηκνπνηώληαο  ηνπο  ηεξκαηηθνύο  

δηαθόπηεο (LIMIT  SWITCH  ) πνπ  βξίζθνληαη  ζηηο  ελώζεηο  ηνπ 

βξαρίνλα. Ο  ειεγθηήο (controller)  κεηαθηλεί  κηα έλσζε  ηνπ βξαρίνλα 

,  κέρξη  λα  “παηεζεί” ν  ηεξκαηηθόο δηαθόπηεο ηεο  έλσζεο ( π.ρ. ν 

ειεγθηήο (controller)  ζα  κεηαθηλεί ηε  ΒΑ΢Ζ  κέρξη  λα  παηεζεί  ν  

ηεξκαηηθόο δηαθόπηεο  ηεο ΒΑ΢Ζ΢)  . ΢ηε  ζπλέρεηα  ζα 

αθηλεηνπνηεζεί  απηή  ε  έλσζε  θαη ζα επαλαιάβεη  ηελ  ίδηα 

δηαδηθαζία   γηα  ηελ  επόκελε  έλσζε (  π.ρ.  ηνλ  ώκν SHOULDER)  

θ.ν.θ. 

΢ην ηέινο  ν  βξαρίνλαο ζα  έρεη  ηε ζέζε  ηνπ  ζρήκαηνο  2.1  πνπ  

νλνκάδεηαη  HARD  HOME. 
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Ο ρεηξηζηήο  ηνπ  βξαρίνλα ,κπνξεί  ζηε  ζπλέρεηα  λα  επηιέμεη   

απζαίξεηα  κηα  δηθή  ηνπ  ζέζε  ζηνλ  ρώξν  ρξεζηκνπνηώληαο  

ην  ΖΟΜΔ  ΜΔΝU  ,(πνπ  ζα  δνύκε  ζηελ άζθεζε  αξγόηεξα) 

θαη  λα  ηελ  νξίζεη  ζαλ  ζέζε  ΖΟΜΔ   ηνπ  βξαρίνλα. 

 

 

ΠΡΟ΢ΟΥΖ: Μελ  κπεξδεύεηε  ηε  ζέζε  ΖΑRD ΖΟΜΔ  (πνπ 

εληνπίδεηαη από  ηνπο ηεξκαηηθνύο  δηαθόπηεο)  κε  ηελ  ζέζε 

ΖΟΜΔ  (πνπ δεκηνπξγνύκε εκείο). 

 

 

 

 

                                  ΓΗΑΓΗΚΑ΢ΗΑ  Α΢ΚΖ΢Ζ΢ 

 

 

Κάληε  ΒΟΟΣ  ζην ΡC  ρξεζηκνπνηώληαο  ηελ δηζθέηα  ηνπ  DOS 

θαη  ζηε ζπλέρεηα  εηζάγεηε ζην  PC  ηε  δηζθέηα  SCOREBASE 

LEVEL 2 θαη ηππώζηε: 

        

                                     GO “ENTER” 

Ακέζσο  κόιηο  θνξησζεί  ην  LEVEL  2  ζα  εκθαληζηεί  ην  MAIN 

MENU όπσο θαίλεηαη παξαθάησ . 

 

Πξνζέμηε  ηελ  νκνηόηεηα  ηνπ   LEVEL  2  κε  ην  LEVEL 1.Ζ 

δηαθνξά είλαη όηη  ζην LEVEL  2  MAIN  MENU  ππάξρεη θαη   ε  

θαηλνύξηα  επηινγή : 

 

                                      5.HOME 
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                                 ESHED    ROBOTEC 

 

                                  MAIN    MENU 

 

 

1.  TEACH  POSITION 

2.  EDIT  PROGRAM  (OFF -LINE) 

3.  PROGRAM HANDLING 

4.  RUN PROGRAM 

5.  HOME 

 

 

 

<CAPS  LOCK>  SHOULD  BE  PRESSED  DOWN        

 

 

                                      

                                     ROBOT    IS   NOT   SYNCHRONISED 

                                     PLEASE   SELECT   HOME   MENU 

 

  

                                                                                                                          

                                                                                                   

                                      

 

 

 

 

 

 

 

 

Από   ην  MAIN MENU  επηιέμαηε ην  HOME  MENU. 

Σύπσζε:                                      5 “ ENTER” 

Ακέζσο  ζα  εκθαληζηεί  ην  HOME  MENU  όπσο θαίλεηαη παξαθάησ  . 

 

ΠΑΡΑΣΖΡΖ΢Ζ: 

 

Κάζε  άιιε   επηινγή  εθηόο  ηνπ  HOME  MENU  πξέπεη λα απνθεύγεηαη γηαηί δελ 

έρνπκε ηνπνζεηήζεη ην βξαρίνλα ζην αξρηθό ζεκείν HARD HOME, κε απνηέιεζκα 

λα κε κπνξνύκε λα ηξέμνπκε έλα ήδε δεκηνπξγεκέλν πξόγξακκα. 
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HOME  MENU 

                                                                                                                                            

1/Q      MOVE     BASE                         RIGHT/LEFT                                                   

2/W     MOVE     SHOULDER             UP  /  DOWN                                                   

3/E      MOVE     ELBOW                     UP  /  DOWN                                                      

4/R      MOVE     WRIST-PITCH         UP  /  DOWN                                                        

5/T      MOVE     WRIST-ROLL          RIGHT/LEFT                                            

6/Y      MOVE     AXIS     6                          +  / -                                                           

7/U     MOVE      AXIS     7                          +  / -                                                             

O/C    OPEN/CLOSE  GRIPPER                                                                                  

F/S     FAST/SPEED   O   MOVEMENT                                                                        

J/K    TURN  ON / OFF    OUTPUT                                                                              

H       SET  PRESENT  POSITION   AS  HOME                                                                  

                                                                                                                                              

    PRESS    “G”    TO   SYNCHRONIZE   THE   ROBOT                                                         

ANY   OTHER   KEY   WILL   STOP   THE   ROBOT                    

<ESC>   - RETURN   TO  MAIN  MENU                                     

                                                                                                                                         

_________________________________________________________   STOP                       

 

 

 

΋πσο βιέπεηε ην  HOME  MENU  κνηάδεη αξθεηά κε ην  TEACH  POSITION 

MENU  πνπ είδακε ζην  LEVEL  1. (Ζ κόλε δηαθνξά είλαη πσο κε ηα πιήθηξα J/K  

ζέηνπκε ON ή  OFF  κηα από ηηο νθηώ εηζόδνπο ηνπ controller.)                         

 

To HOME MENU επηηξέπεη ζην ρξήζηε λα θέξεη ην βξαρίνλα ζε κηα από ηηο δπν 

ζέζεηο: 

   α). ΢ηελ  HARD  HOME 

   

   β). ΢ε κηα απζαίξεηε ζέζε  HOME. 

 

Παηήζηε  “G” . 

Ακέζσο ν ππνινγηζηήο ζα  ελεξγνπνηήζεη έλα πξόγξακκα  HOME  απηόκαηνπ 

εληνπηζκνύ ηεο ζέζεο  HARD  HOME . 

 

Παξαηεξήζηε ηα κελύκαηα πνπ εκθαλίδνληαη ζηελ νζόλε: 

                                π.ρ.    BASE  IS  AT  HOME  

                                                           

θαη ηνύο αληίζηνηρνπο  ΣΔΡΜΑΣΗΚΟΤ΢  ΓΗΑΚΟΠΣΔ΢. 
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ΠΑΡΑΣΖΡΖ΢Ζ: 

 

Σν   HOME  πξόγξακκα κπνξεί λα ζηακαηήζεη πξηλ ηελ ηειηθή ζέζε HARD HOME 

γηα έλαλ από ηνπο ηξεηο παξαθάησ  ιόγνπο: 

 

     1).  Γηαθνπή  από ην SOFTWARE  όηαλ ην ίδην ην πξόγξακκα  εληνπίδεη βιάβε. 

Δκθαλίδεη ηα κελύκαηα : 

 

                       MOTOR  X  ERROR       όπνπ  ρ=1,2,3…,7 

                                                                  αξηζκόο   θηλεηήξα 

                     PRESS    “C”   TO  CONTINUE 

                      PRESS     “M”   TO   RETURN   TO   MENU 

 

 (Παηώληαο   “C” ην πξόγξακκα μαλαιεηηνπξγεί κόλν αλ έρεη δηνξζσζεί ε βιάβε). 

 

   2).  ΓΗΑΚΟΠΖ-΢ΣΑ΢Ζ ΚΗΝΓΤΝΟΤ  πνπ πξνθιήζεθε από ην πάηεκα ηνπ 

πιήθηξνπ    “Β” . 

    (Ξαλαξρίδεη κε  “C” ) . 

 

 3). ΓΗΑΚΟΠΖ ηνπ πξνγξάκκαηνο από  ην ΥΡΖ΢ΣΖ. Παηώληαο νπνηνδήπνηε θνπκπί 

,εθηόο ησλ “G” θαη “B”, πξνθαινύκε δηαθνπή . 

      (Παηώληαο  “G” γπξίδνπκε ζην  HOME  πξόγξακκα ) . 

 

 

Μόιηο θηάζεη ν βξαρίνλαο ζην HARD  HOME  , παηήζηε <ESC> γηα λα γπξίζεηε ζην  

MAIN  MENU . 

 

  Δκθαλίδεηαη ηώξα ην κήλπκα : 

 

     “ROBOT   IS   NOT  SYNCHRONISED”                                      ΝΑΗ    . . . 

 

      “PLEASE  SELECT   HOME  MENU  ”                                       ΟΥΗ   . . . 

 

Ξαλαγπξίζηε  ζην  HOME  MENU.  

Μεηαθηλήζηε ην βξαρίνλα  ζε  κηα  νξηδόληηα  ζέζε 

 

 
 

Παηήζηε  “Ζ” γηα λα νξίζεηε ηε ζέζε απηή ζαλ  ΖΟΜΔ. 

 

ΔΡΧΣΖ΢Ζ: Πνηα  ε δηαθνξά  ηεο HARD HOME  θαη ηεο ζέζεο  ΖΟΜΔ; 
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ΠΔΗΡΑΜΑ     1 

                               

                             ΓΝΧΡΗΜΗΑ   ΜΔ  ΣΟ   SCORBASE   LEVEL  2 

 

΢ΚΟΠΟ΢:  Να  εμνηθεησζνύλ  νη  ζπνπδαζηέο  κε  ηηο   θαηλνύξηεο  εληνιέο   ηνπ  

Level  2. 

 

 

              

΢ηε  ζπλέρεηα  ζα  παξνπζηάζνπκε  όια  ηα  MENU   ηνπ  Level  2 ,  πεξηγξάθνληαο  

ηαπηόρξνλα  όηη  θαηλνύξην   ζπλαληάκε : 

 

 

                                               ΜΑΗΝ  ΜΔΝU 

 

      Ζ  κνλαδηθή  δηαθνξά  από  ην  Level  1 είλαη  ε  εθινγή  “5. HOME”  ,  πνπ  καο 

κεηαθέξεη  ζην  HOME   MENU    ην  νπνίν  καο  επηηξέπεη  ην  κεδεληζκό  όισλ  

ησλ  ζπληεηαγκέλσλ  ησλ  αμόλσλ  ζε  έλα  ζπγθεθξηκέλν  ζεκείν  ζην ρώξν. 

Βιέπε   ΠΔΗΡΑΜΑ  #1. 

 

 

 

 

 

                                   

 

 

                                          SCORBASE   LEVEL  2 

 

 

 

 

 

                                            ESHED   ROBOTEC 

 

                                                  MAIN   MENU 

                              

1.  TEACH  POSITIONS 

2.  EDIT  PROGRAM  (  OFF-LINE ) 

3.  PROGRAM   HANDLING 

4.  RUN  PROGRAM 

5.  HOME 

 

          <CAPS  LOCK>  SHOULD  BE PRESSED  DOWN 

ROBOT   IS  NOT  SYNCHRONIZED 
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TEACH   POSITIONS  MENU 

 

    1/Q   MOVE  BASE                   RIGHT/LEFT 

    2/W  MOVE  SHOULDER       UP/DOWN 

    3/E   MOVE   ELBOW              UP/DOWN 

    4/R  MOVE   WRIST-PITCH   UP/DOWN 

    5/T   MOVE   WRIST-ROLL   RIGHT/LEFT 

    6/Y   MOVE    AXIS-6                +/- 

    7/U   MOVE     AXIS-7               +/- 

   O/C   OPEN/ CLOSE  GRIPPER 

    F/S    FAST/SPEED  “O”  MOVEMENT 

   J/K    TURN  ON/OFF  OUTPUT  … 

    G/H   GO  TO  POSITION  …. /GO  HOME 

    P        RECORD  POSITION… 

    L       LIST/DELETE  POSITIONS 

 

  <REP>-FOR  LONG  MOVE (WITH  APPLE  2+ ONLY) 

  < ESC>- RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

 

[R] 

 

     J….  Eελεξγνπνηεί ( ζέηεη  ΟΝ) κηα  από  ηηο 8 εμόδνπο  ηνπ ειεγθηή 

              (controller) . (Βιέπε  ζηελ  επόκελε  ζειίδα  ηηο  εηζόδνπο θαη 

              εμόδνπο  ηνπ  controller (ζρήκα 2.2). 

    K…   Απελεξγνπνηεί  ( ζέηεη  ΟFF ) κηα  ζπγθεθξηκέλε  έμνδν. 

    Ζ…   ΢ηέιλεη  ην  βξαρίνλα ζηε  ζέζε  ΖΟΜΔ. 

 

 Πξηλ  πξνρσξήζεηε  ηελ  άζθεζε ,  πξνθαζνξίζηε  ηέζζεξηο  ηπραίεο  ζέζεηο  ζην  

ρώξν  #1,#2, #3, #4. 

 

LIST/ DELETE  POSITIONS 

     

1.  LIST  POSITION  … 

2.  LIST  FROM  POSITION … 

3.  DELETE  POSITION  … 

4.  DELETE  FROM  POS …  TO  POS  .. 

5.  DELETE  ALL … 

6.  PRINT  POSITIONS  (TO PRINTER ) 

<ESC>- RETURN  TO  TEACH  POSITIONS  MENU       

___   AX-1  AX-2  AX-3  AX-4  AX-5  AX-6  AX-7 
   x          xxxx        xxxx           xxxx        xxxx         xxxx         xxxx        xxxx 

   x          xxxx        xxxx           xxxx        xxxx         xxxx         xxxx        xxxx 

   x          xxxx        xxxx           xxxx        xxxx         xxxx         xxxx        xxxx 

 

ROBOT  PRESENT  POSITION  IS : 
 x           xxxx         xxxx            xxxx       xxxx         xxxx         xxxx          xxxx 
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EDIT  PROGRAM (OFF-LINE) 

                          

 

                        O/C  OPEN  /CLOSE  GRIPPER 

                         1       GO  POSITION … FAST/SLOW 

                         2       WAIT …  SECONDS 

                         3      IF INPUT  #…ON  JUMP  TO… 

                         4/R    TURN  ON/OFF  OUTPUT  … 

      5      JUMP  TO   LINE  … 

                         

I - INSERT  LINE …. 

X - REPLACE  LINE … 

L - LIST /DELETE 

<ESC> -  RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

 

[R] 

 

 

1…΢ηέιλεη ην βξαρίνλα ζε κηα ζπγθεθξηκέλε ζέζε … κε  δπλαηόηεηα  επηινγήο  

ηεο  ηαρύηεηαο  θίλεζεο .Αλ  παηήζνπκε  ηελ  εληνιή  “1”  GO  POSITION  … 

ν ππνινγηζηήο ζα  πεξηκέλεη  λα  δώζνπκε  ηε  ζέζε . Αθνύ  δώζνπκε ηε  ζέζε  

(π.ρ. 4 <ΔΝΣΔR>)  ζα  εκθαληζηεί  ακέζσο  κεηά  ην  κήλπκα  FAST/SLOW , 

ππελζπκίδνληαο  καο  λα  επηιέμνπκε  ηαρύηεηα. Αλ  παηήζνπκε  “S”  

(SLOW=ΑΡΓΑ) καο  δεηά  λα θαζνξίζνπκε ηελ  αξγή  ηαρύηεηα  ( 1…..9) . 

 

2…WAIT ….  SECONDS 

       Ζ  εληνιή  απηή  θαζπζηεξεί  …  seconds  ηελ εθηέιεζε  ηεο  επόκελεο             

       εληνιήο. 

 

3…  If INPUT # …  ON    JUMP  TO … 

       Διέγρεη  ηελ  θαηάζηαζε  κηαο  ζπγθεθξηκέλεο  εηζόδνπ  ηνπ  controller 

       θαη  θάλεη  jump,ζε  κηα  ζπγθεθξηκέλε  γξακκή  ηνπ  πξνγξάκκαηνο αλ   

                 ε είζνδνο είλαη  “ON”  

 

           4/R   TURN  ON /OFF  OUTPUT  #….  * 

        4…Δλεξγνπνηεί  κηα  έμνδν  #… 

                    R…Απελεξγνπνηεί  κηα  έμνδν  #… 

 

 

5    JUMP   TO  LINE   #…Δληνιή   άκεζεο  κεηαβίβαζεο  (jump)  ζε  κηα     

ζπγθεθξηκέλε γξακκή  …  ρσξίο  ζπλζήθεο. 
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*  ΠΑΡΑΣΖΡΖ΢Ζ* 

 

΋ηαλ  ελεξγνπνηνύκε  κηα  ζπγθεθξηκέλε  έμνδν  αλάβεη  ην  αληίζηνηρν  

LED  ηνπ  controller  θαη  ζβήλεη  όηαλ  απελεξγνπνηήζνπκε  (  κε  ηελ  

εληνιή  TURN  OFF)  ηελ  έμνδν. 

 

 

 

 

 

                         LIST /DELETE   PROGRAM   

 

1.  LIST  LINE … 

2.  LIST  FROM LINE … 

3.  DELETE  LINE … 

4.  DELETE  FROM  LINE … TO LINE … 

5.  DELETE  ALL 

6.  PRINT PROGRAM  (WITH  PRINTER  ONLY) 

           < ESC > - RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

 

PRESS  ANY  KEY  TO  CONTINUE 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                       PROGRAM  HANDLING  MENU 

 

1.  SAVE  PROGRAM  

2.  LOAD  PROGRAM  

3.  DELETE  PROGRAM 

4.  CATALOG 

< ESC > - RETURN  TO  MAIN  MENU 

 

           [R] 
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         Κακία  αιιαγή. Μελ  μερλάηε  όκσο  πσο  δνπιεύεηε  κε  ην   Level  2  θαη 

επνκέλσο  πξέπεη  λα  ρξεζηκνπνηείηαη  ην  ραξαθηεξηζηηθό  filename  .L2 

RUN  PROGRAM  MENU 

 

1.  RUN  SINGLE  LINE  

2.  RUN  SINGLE CYCLE 

3.  RUN  CONTINUOUSLY] 

4.  JUMP TO  LINE … 

5/T  DISPLAY ON/OFF 

PRESS  “G”  KEY  TO  LET THE  ROBOT  RUN 

PRESS  “ B” FOR  IMMEDIATE  BRAKE 

ANY  OTHER  KEY FOR  REGULAR  STOP 

< ESC>  RETURN  TO  MAIN  MENU   

 

 

---------------------------------------------------    |STOP| 

 

NEXT 

LINE-> 

PRESS  “C” TO  CONTINYE 

PRESS   “M”  TO  RETURN  TO MENU 

 

ΔΠΔΞΖΓΖ΢Ζ 

 

5.DISPLAY  ON . Δπηηξέπεη  ηελ  απεηθόληζε  ηεο  εθηεινύκελεο  

εληνιήο  ζηελ  νζόλε. 

 

 

Σν  ΖΟΜΔ  MENU είλαη όκνην κε ην TEACH   POSITION MENU  

(Βιέπε  πείξακα  #1) 

 

 

                               HOME   MENU 

 1/Q   MOVE  BASE                      RIGHT/LEFT 

 2/W  MOVE  SHOULDER          UP/DOWN 

 3/E   MOVE   ELBOW                 UP/DOWN   

 4/R   MOVE   WRIST-PITCH     UP/DOWN 

 5/T   MOVE   WRIST-ROLL      RIGHT/LEFT 

 6/Y   MOVE   AXIS - 6                  +/- 

 7/U   MOVE   AXIS - 7                  +/- 

O/C   OPEN/ CLOSE  GRIPPER 

 F/S    FAST/SPEED “O”  MOVEMENT 

J/K    TURN  ON/OFF  OUTPUT   

 H     SET  PRESENT  POSITION  AS  HOME   

 

                                   

 

ANY  OTHER  KEY WILL  STOP  THE  ROBOT  

< ESC > - RETURN  TO  MAIN  MENU 
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-------------------------------------------------------------     | STOP  | 

 

 

ΠΔΗΡΑΜΑ   2 

 

                  ΔΞΑ΢ΚΖ΢Ζ ΢ΣΖΝ ΠΡΑΚΣΗΚΖ 

                  “ΠΗΑ΢Δ ΚΑΗ ΣΟΠΟΘΔΣΖ΢Δ “ 

                 PICK   AND   PLACE  PRACTICE 

 

 

Υξεζηκνπνηώληαο  ην  Level  2 ,  δεκηνπξγείζηε  έλα  πξόγξακκα  κε ην  

νπνίν  ν  βξαρίνλαο ζα πηάλεη έλα κηθξό  ηνπβιάθη  ( θύβν ) από ηε ζέζε  

#1  θαη  ζα ην  αθήλεη  ζηε  ζέζε  #4. 

Υξεζηκνπνηείζηε  ηηο  παξαθάησ  ζέζεηο. 

 

 

 

       2 3 

 

 

       1 4  

 

 

Απαξαίηεηε  πξνϋπόζεζε θαη  απαίηεζε  είλαη λα  αθνινπζείηαη ε   

δηαδξνκή  #1,#2,#3,#4  θαζώο  θαη  λα θαζπζηεξεί  ν  βξαρίνλαο  3  sec 

ζηε  ζέζε  #2  θαη #3. 

΢ώζηε  ην  πξόγξακκά  ζαο  κε ην  “1 ΣΔΑΜx.L2” . Κάληε  RESET  ζηνλ  

P.C.  θαη  μαλαηξέμηε  ην  πξόγξακκά  ζαο. 

΢ηελ  ζπλέρεηα βειηηώζηε  ην ίδην  πξόγξακκα πξνζζέηνληαο ηηο  ζέζεηο 

#5  θαη #6 ,  όπσο αθξηβώο  δείρλεη ην  παξαθάησ  ζρήκα. 

 

 

                               Fast 

       2  3 

         Fast                                     Fast 

 

       5 6 

                            

                            Slow            Slow 

  

        1          4 

 

 

Ο βξαρίνλαο  ζα θηλείηαη κε ηηο  ηαρύηεηεο ηνπ ζρήκαηνο . ΢βήζηε  ηηο  

εληνιέο θαζπζηέξεζεο  αιιά ξπζκίζηε  λα  αλάβεη  ην  LED ηεο  

αληίζηνηρεο  ζέζεο ( π.ρ.  TURN # 1  ON). 

΢ην ηέινο  θάζε θύθινπ  εξγαζίαο  λα  θαζπζηεξεί  10 seconds. ΢ώζηε  ην  

πξόγξακκά ζαο ! “2 TEAMx .L2” . 
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                                                         Α΢ΚΖ΢Ζ   3 

 

       Σίηινο:  ΔΦΑΡΜΟΓΔ΢  ΔΗ΢ΟΓΧΝ-ΔΞΟΓΧΝ 

(I/O  applications)   ME  TO  SCORBASE  LEVEL  2 

 

 

Δηζαγσγηθά : ΢ην  πξνεγνύκελν  εξγαζηήξην  παξαηεξήζακε  ηηο  εληνιέο  

ηνπ  Level  2  κε  ηηο αληίζηνηρεο  δπλαηόηεηέο  ηνπο. ΢ε  απηή  ηελ άζθεζε  

ζα εμεηάζνπκε  πην  πξνζεθηηθά ηηο ιεηηνπξγίεο εηζόδσλ-εμόδσλ , ζα  

δνύκε  αλαιπηηθά  ηα θπθιώκαηα  εηζόδσλ  θαη  εμόδσλ 

(ΖΑRDWARE) θαη  ρξεζηκνπνηώληαο  ηηο  ήδε  γλσζηέο  εληνιέο  

(Software :Level  2)  ζα  πξνγξακκαηίζνπκε ηνλ  βξαρίνλα γηα  “έμππλεο”  

εθαξκνγέο  Δ/Δ. 

 

              

 

                   ΚΤΚΛΧΜΑΣΑ   ΔΗ΢ΟΓΧΝ-ΔΞΟΓΧΝ  (Δ/Δ) 

                                         (΢ρ.   3.1 ) 

 

 Σα  θπθιώκαηα Δ/Δ  απνηεινύληαη  από ηα  αθόινπζα: 

 

 1. Μηα  νξηδόληηα  ζεηξά από 12 επαθέο (ηεξκαηηθέο) κε βίδεο  πνπ  

ζπλδένπλ  8  εηζόδνπο  ζηνλ controller.  Οη  πξώηεο  4  βηδσηέο  επαθέο ( 

από  ηα  αξηζηεξά )  είλαη  ζπλδεκέλεο  κε  ηε  γείσζε  (GROUND)  ελώ  

νη  επόκελεο  8  βηδσηέο  επαθέο απνηεινύλ  8  “θαλάιηα” εηζόδσλ  πνπ  

είλαη ζπλδεκέλα κε  ην θύθισκα εηζόδνπ ηνπ  κΔ . Οη  8  επαθέο  

αληηπξνζσπεύνπλ  αληίζηνηρα  ηελ  είζνδν 1, είζνδν 2,…….είζνδν  8 . 

 

Ζ  ελεξγνπνίεζε  ησλ  ζεκάησλ  ησλ εηζόδσλ  πξαγκαηνπνηείηαη  κε δπν  

δηαθνξεηηθνύο  ηξόπνπο: 

α)  ΢πλδένληαο  έλα  κηθξνδηαθόπηε (micro switch)  κεηαμύ  κηαο  

ζπγθεθξηκέλεο βίδαο  INPUT  θαη  κηαο ηπραίαο  βίδαο  GROUND. 

β)   ΢πλδένληαο  έλα  εμσηεξηθό ζήκα  ηάζεο  ( π.ρ. κηα ηάζε πνπ  έξρεηαη  

από  έλαλ  εμσηεξηθό  αηζζεηήξα  ζεξκνθξαζίαο  ), ζε  κηα  ζπγθεθξηκέλε 

βίδα  INPUT θαη  ζπλδένληαο  επίζεο  ηελ  εμσηεξηθή  γείσζε  ( π.ρ.  ηνπ  

αηζζεηήξα  ) ζηε  γείσζε  ηνπ  SCORBOT - ER  III. 

Σα  ραξαθηεξηζηηθά ηεο  εμσηεξηθήο  ηάζεο  πξνθαινύλ  ηηο αθόινπζεο 

επηδξάζεηο : 

                         2,5V - 24V     INPUT “OFF” 

                          0V - 1, 5 V   INPUT   “ON” 

 

 

 

2. Έμη  ζεηξέο  ζπλδέζκσλ  (connectors)  πνπ  απνηεινύληαη  από  3 

βηδσηέο  επαθέο  ε  θάζε  κία  θαη  ρξεζηκνπνηνύληαη γηα  λα 

ζπλδέζνπλ   8  εμόδνπο  ζε  εμσηεξηθέο  ζπζθεπέο. 



 45 

3.        

Οη  8  έμνδνη  ζε  δπν  δηαθνξεηηθέο  νκάδεο: 

    

α)  ΔΞΟΓΟΗ  ΡΔΛΔ  (Relay  Outputs) 

Οη  έμνδνη  1 έσο  4  είλαη  έμνδνη  ηύπνπ  ξειέ  θαη  ζπκβνιίδνληαη       

1R, 2R ,3R  θαη  4R. 

 

     Απνηεινύληαη  από  3  βηδσηέο  επαθέο : 

 Ζ  κεζαία  βίδα  είλαη  ε  θνηλή επαθή  COMMON. 

 Ζ  πάλσ  βίδα  είλαη  επαθή  θαλνληθά  θιεηζηή  ηνπ  ξειέ  

(Normally  Closed =N.C.). 

 Ζ  θάησ  βίδα  είλαη  ε  θαλνληθά  αλνηθηή  επαθή  ηνπ  ξειέ  

(Normally  Open =N.O.). 

 

΋ηαλ  ελεξγνπνηείηαη  ην  ξειέ  νη θαηαζηάζεηο  αιιάδνπλ, δειαδή  από 

ηελ  Ν. C.  επαθή δε ζα  πεξλάεη  πηα  ξεύκα , ελώ  ην  ξεύκα  ζα  πεξλάεη  

από  ηελ  N.O. 

 

ΠΡΟ΢ΟΥΖ!!! Σν  κέγηζην  ξεύκα  πνπ δηαξξέεη  έλα  relay δελ πξέπεη  λα  

μεπεξλάεη  ηα  4 amperes. 

 

 

 

 

 

β)  ΔΞΟΓΟΗ  ΣΤΠΟΤ  ΑΝΟΗΚΣΟΤ  ΢ΤΛΛΔΚΣΖ 

      (OPEN  COLLECTOR  OUTPUTS) 

                   

 

 

 

 

Οη  έμνδνη  5  έσο  θαη  8  είλαη  απηνύ  ηνπ  ηύπνπ .  (Ζ  ιεηηνπξγία  ηνπο  

θαίλεηαη  ζην  ζρήκα  3.1). 

Υξεζηκνπνηώληαο  κόλν  κηα  βίδα θαη  είλαη πνιύ  επέιηθηνη  θαζώο  ν  

ρξήζηεο  απνθαζίδεη  ηελ  ηηκή  ηεο  εμσηεξηθήο  ηάζεο  (+V) πνπ  

ρξεηάδεηαη  ζηελ  εθαξκνγή ηνπ . 
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΢σήμα  3.1 

 

΢εκαληηθή παξαηήξεζε :Πνηέ κελ ζπλδέεηε ηάζε (+ V) απεπζείαο ζηνλ 

αλνηθηό ζπιιέθηε ρσξίο θνξηίν. 

Σν θνξηίν κπνξεί λα είλαη αληίζηαζε, ξειέ, θηλεηήξαο θ.η.ι. Σν θνξηίν 

επίζεο κπνξεί λα είλαη κία είζνδνο ηνπ ζπζηήκαηνο SCORBOT. 

΢ηελ παξαπάλσ πεξίπησζε Ζ ηάζε (+V) ζπκπεξηιακβάλεηαη , πνπ 

ζεκαίλεη όηη ζπλδένληαο κία έμνδν ηνπ robot ζε κία άιιε είζνδό ηνπ ζα 

έρνπκε απνηέιεζκα απόιπην ζπγρξνληζκό I/O (εηζόδσλ / εμόδσλ) . 

 

Γηα λα εθαξκόζεηε κία έμνδν αλνηθηνύ ζπιιέθηε απεπζπλζείηε ζηηο 

παξαθάησ επεμεγήζεηο:   

 

o MAXIMUM  VOLTAGE  SUPPLY   24  VOLTS   Μέγηζηε ηάζε  

 

o MAXIMUM  CURRENT  0,5  AMPERES  Μέγηζην ξεύκα 

 

 
 

 
΢σήμα 3.2 
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Γύν ζπλδέζεηο πξνο ηνπο θηλεηήξεο . Απηέο νη ζπλδέζεηο έρνπλ 

πνιηθόηεηα θαη ιόγσ απηνύ δελ κπνξεί λα ζπλδεζεί ζσζηά κε ηύπν 

ζύλδεζε DB9. 

 

 

ΣΟ ΠΔΗΡΑΜΑΣΗΚΟ ΣΡΑΠΔΕΗ ΜΗΚΡΟΓΗΑΚΟΠΣΧΝ  

(THE  EXPERIMENTAL (MICRO SWITCH) TABLE) 

 

Ζ  πεηξακαηηθή  (micro switch )  ηξάπεδα  απνηειείηαη  από 4 

κηθξνδηαθνπηάθηα , 1 ιακπάθη  θαη  1  buzzer .( ΢ρήκα  3.3) 

 

΢εκ.: Αλνίμηε  κε  έλα  θαηζαβίδη  ηελ  πεηξακαηηθή ηξάπεδα θαη  

παξαηεξείζηε  από ηη  απνηειείηαη. 

 

Σν πεηξακαηηθό ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ είλαη έλα εμάξηεκα ην νπνίν 

παξέρεη νπζηώδεο αζθήζεηο ώζηε λα βνεζήζεη ηνλ ζπνπδαζηή λα  

θαηαιάβεη ηηο έλλνηεο ησλ εηζόδσλ θαη εμόδσλ ρσξίο ηελ αλάγθε 

πξόζζεηνπ εμνπιηζκνύ. Σν πεηξακαηηθό ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ 

θαίλεηαη ζην ζρήκα 3.3      

 

 

 
 

 

 
΢σήμα 3.3 

 

Παξαθάησ  δίλνληαη  ηα ρξώκαηα ησλ  θαισδίσλ  θαη  ε  ζεκαζία ηνπο. 

 

Σν πεηξακαηηθό ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ  παξέρεη ηελ ηαπηόρξνλε 

ιεηηνπξγία 4 εηζόδσλ ηνπ ειεγθηή θαη 2 εμόδσλ ηνπ ειεγθηή. Δπίζεο 

πεξηιακβάλεη εθηόο ησλ κηθξνδηαθνπηώλ, έλα βνκβεηή θαη έλα ιακπάθη 

πνπ ιεηηνπξγνύλ κέζσ εζσηεξηθήο κπαηαξίαο ελζσκαησκέλεο ζην 
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ηξαπέδη. Σν πεηξακαηηθό ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ απνηειείηαη από 

θαιώδηα ηα νπνία δηαρσξίδνληαη σο εμήο 

 

     Outputs  (Red  sleeve  tubing)    ΔΞΟΓΟΗ 

 

-Lamp : brown, red                           - Λάκπα: θαθέ, θόθθηλν * 

-Buzzer: black, white                        -Buzzer: Μαύξν, άζπξν * 

 

΢εκείσζε :  ΋ια ηα θαιώδηα έρνπλ κνλσζεί ζηηο άθξεο ηνπο , γηα ηελ 

απνθπγή αθνύζηαο έλαξμεο ηνπ βνκβεηή ή ηνπ ιακπηήξα, ε νπνία ζα 

πξνθαιέζεη απνθόξηηζε.     

 

*Σα δπν θαιώδηα  πεξηηπιίγνληαη  από  έλα θόθθηλν ειαζηηθό  ζσιήλα 

 

 

Inputs(Black sleeve tubing) ΔΗ΢ΟΓΟΗ (Μηθξνδηαθνπηάθηα) 

-Input #1: purple,gray                       πνξθπξό,  γθξίδν 

-Input #2:green, blue                          πξάζηλν, κπιε 

-Input #3: yellow, orange                   θίηξηλν, πνξηνθαιί 

-Input #4:brown, red                          θαθέ ,θόθθηλν 

 

Σα δεύγε  ησλ θαισδίσλ πεξηηπιίγνληαη  από έλα  καύξν ειαζηηθό 

ζσιήλα. 

 

Σν πεηξακαηηθό ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ επηθνηλσλεί κε ηνλ ειεγθηή ηνπ    

SCORBOT-ER III σο εμήο: 

 

΢πλδέζεηο εηζόδσλ: ΢πλδέζηε ην επηζπκεηό πεηξακαηηθό ηξαπέδη 

κηθξνδηαθνπηώλ είζνδνη  (IN#1…IN#4) θαη ζηηο δύν ζέζεηο ζύλδεζεο 

ηνπ επηζπκεηνύ  SCORBOT-ER III είζνδνη  (IN#1…IN#8), ζηνλ ζεκείν 

ζύλδεζεο εηζόδσλ πνπ βξίζθεηαη  πάλσ ζην panel ηνπ ειεγθηή ηνπ  

SCORBOT-ER III   

 

΢πλδέζεηο εμόδσλ: ΢πλδέζηε ηελ έμνδν (Βνκβεηήο , Λακπάθη ) ηνπ 

επηζπκεηό πεηξακαηηθό ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ ζηελ ζύξα COM θαη NO 

ηνπ επηζπκεηνύ  SCORBOT-ER III , ζύλδεζε εμόδνπ (OUT #1…OUT 

#4), πνπ βξίζθεηαη  πάλσ ζην panel ηνπ ειεγθηή ηνπ  SCORBOT-ER III   

  

 

΢πληήξεζε (Maintenance):  Σν ζύζηεκα ιεηηνπξγεί ρξεζηκνπνηώληαο 2 

κπαηαξίεο ηύπνπ ΑΑ 1,5V νη νπνίεο είλαη πξνζαξκνζκέλεο κέζα ζην 

ηξαπέδη κηθξνδηαθνπηώλ ( γηα ηελ ιεηηνπξγία κόλν ηνπ βνκβεηή θαη ηνπ 

ιακπηήξα.. Σν ζρήκα 3.4 δείρλεη ηελ ζύλδεζε ηνπ ιακπηήξα θαη ηνπ 

βνκβεηή ζηηο θαηάιιειεο εμόδνπο. Οη κηθξνδηαθόπηεο  πνπ βξίζθνληαη  

ζην ηξαπέδη δίλνπλ ηελ δπλαηόηεηα γηα ηελ δηεμαγσγή πεηξακάησλ κε 

εηζόδνπο αη εμόδνπο ρσξίο ηελ αλάγθε ηνπνζέηεζεο κηθξνδηαθνπηώλ 

ζηελ πεξηνρή εξγαζίαο ηνπ robot.  
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΢σήμα 3.4 

 

Σν θύθισκα ηνπ ιακπηήξα θαη ηνπ buzzer πνπ βξίζθνληαη κέζα ζηo 

πεηξακαηηθό ηξαπέδη. 
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EDIT  PROGRAM ( OFF-LINE) 

 

              O/C     OPEN /CLOSE GRIPPER 

                1        GO POSITION … FAST/SLOW 

                2        WAIT … SECONDS 

                3        IF INPUT # … ON  JUMP TO … 

              4/R      TURN ON/OFF OUTPUT # … 

                5        JUMP  TO LINE  # … 

                I - INSERT  LINE … 

                X - REPLACE  LINE … 

                L - LIST/DELETE 

                <ESC> - RETURN  TO MAIN  MENU 

 

    

                [R] 

 

 

 

 

     ΔΡΓΑ΢ΣΖΡΗΟ: “ΔΦΑΡΜΟΓΖ  ΜΔ  ΣΟ LEVEL  2” 

 

΢κοπόρ ηηρ άζκηζηρ: ΢θνπόο ηεο εθαξκνγήο είλαη ε εμνηθείσζε κε ηηο 

εληνιέο ηνπ Level 2 θαζώο θαη ν πεηξακαηηζκόο κε ηηο εηζόδνπο θαη 

εμόδνπο ηνπ ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο.  

 

Πεπιγπαθή ηηρ εθαπμογήρ: 

 

1)  Θα ζπλδέζνπκε πξώηα  απ‟ όια ηελ  πεηξακαηηθή ηξάπεδα. 

2)  Θα  αλαβνζβήλεη ην θσο θαη ν βνκβεηήο ηεο ηξάπεδαο κέρξη λα 

αθνπκπήζνπκε  έλα θύβν ζε έλαλ από ηνπο 4  ηεξκαηηθνύο δηαθόπηεο. 

3)  Θα κεηαθηλεί ην βξαρίνλα ζηελ αληίζηνηρε ζέζε πνπ ζα βξίζθεηαη ν 

θύβνο. 

4)  Θα παίξλεη ηνλ θύβν από απηή ηε ζέζε θαη ζα ηνλ αθήλεη πάλσ ζην 

βνκβεηήο ηεο πεηξακαηηθήο ηξάπεδαο . 

5)  Θα επαλαιακβάλεη ηε δηαδηθαζία από ην βήκα 2. 

 

 

 Γηα ηε δηθή ζαο δηεπθόιπλζε έρνπκε ήδε πξνγξακκαηίζεη ηα παξαθάησ: 
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1ν Σεξκαηηθόο δηαθόπηεο ηξάπεδαο: ΢πλδέεηαη κε ηελ INPUT #1 ηνπ 

ειεγθηή (Controller). 

2o Σεξκαηηθόο δηαθόπηεο ηξάπεδαο: ΢πλδέεηαη κε ηελ INPUT #2 ηνπ  

 ειεγθηή  (Controller). 

3o Σεξκαηηθόο δηαθόπηεο ηξάπεδαο : ΢πλδέεηαη κε ηελ INPUT #3 ηνπ  

ειεγθηή  (Controller). 

4o Σεξκαηηθόο δηαθόπηεο ηξάπεδαο: ΢πλδέεηαη κε ηελ INPUT #4 ηνπ   

ειεγθηή  (Controller). 

 O Λακπηήξαο ηεο πεηξακαηηθήο ηξάπεδαο ζπλδέεηαη κε ηελ OUTPUT 

#1 ηνπ controller. 

    To BUZZER ηεο πεηξακαηηθήο ηξάπεδαο κε ηελ OUTPUT #2 ηνπ 

ειεγθηή (Controller). 

 

      Έρνπκε νξίζεη κε ην TEACH POSITION MENU ηηο αθόινπζεο 

ζέζεηο: 

 

 

 

 
 

 

 

 

  Έρνπκε νξίζεη ηηο ζέζεηο #1 ,#2 , #3 ,#4 ,# 5 (πάλσ ζηελ επηθάλεηα ηεο 

πεηξακαηηθήο ηξάπεδαο) θαη ηηο ζέζεηο #11, #12, # 13, #14, #15 αθξηβώο 

πάλσ από πεξίπνπ 10cm  από ηηο ζέζεηο #1, #2, #3, #4, #5. 

  Αλ βξείηε δπζθνιία θνηηάμηε ην ινγηθό δηάγξακκα ηνπ πίλαθα  

(αληηγξάςηε ην) θαη θνξηώζηε ην ASK4.L2. 

 

Λογικό διάγπαμμα : Σν ινγηθό δηάγξακκα ηεο εθαξκνγήο 

παξνπζηάδεηαη παξαθάησ όπνπ παξαζέηνπκε ηηο εληνιέο ζε κηα 

ζρεκαηηθή αθνινπζία σο αλαθνξά ηελ ζπγθεθξηκέλε εθαξκνγή. Σν 

ινγηθό δηάγξακκα πξέπεη λα πεξηέρεηαη ζε όιεο ηηο εξγαζίεο γηα ηελ 

ζσζηή παξνπζίαζε ησλ αζθήζεσλ.  
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GP 11 
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GP 14  
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CL GR 

GP 14  

GP 15 
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GP 15  

TURN 

OUT 2 

ON 

TURN 

OUT 1 

ON  

WAIT 
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TURN 

OUT 1  

OFF 

TURN 

OUT 1  

OFF 
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Δλέγσοςμε  ηοςρ 

μικποδιακόπηερ. Αν 

ςπάπσει ανηικείμενο 

(ON) μεηαθεπόμαζηε 

ζηην καηάλληλη 

γπαμμή για ηη 

μεηαθοπά ηος.   

Αν δεν ςπάπσει  

ανηικείμενο, 

αναβοζβήνοςμε ηιρ 

εξόδοςρ (Buzzer, 

Λαμπηήπαρ)  

Μεηαθοπά 

ανηικειμένος 1 

Μεηαθοπά 

ανηικειμένος 2 

Μεηαθοπά 

ανηικειμένος 3 

Μεηαθοπά 

ανηικειμένος 4 

Δπιζηποθή ζηη θέζη 

αναθοπάρ και 

μεηαθοπά ζηην 

γπαμμή 1( έλεγσορ  

μικποδιακοπηών) 

Δνηολέρ ηηρ εθαπμογήρ: Αθνινπζεί ην πξόγξακκα ηεο εθαξκνγήο. Οπζηαζηηθά 

παξνπζηάδνπκε ηελ ξνή ηνπ ινγηθνύ δηαγξάκκαηνο αιιά ζε κνξθή εληνιώλ πνπ είλαη 

„θαηαλνεηέο‟ από ην ινγηζκηθό ηνπ ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο. Δπεμήγεζε  ησλ 

ζπγθεθξηκέλσλ εληνιώλ  δίδεηαη  αθξηβώο δίπια από απηέο.   

 

 

 

1 IF INPUT #1 ON JUMP TO 11 

2 IF INPUT #2 ON JUMP  TO  17 

3 IF INPUT #3 ON JUMP TO 23 

4 IF INPUT #4 ON JUMP TO 29 

5 TURN ON OUTPUT #2 

6 TURN ON OUTPUT #1 

7 WAIT 1 SECONDS 

8 TURN OFF OUTPUT #2 

9 TURN OFF OUTPUT #1  

10 JUMP TO LINE #1 

11 GO POSITION 11 * FAST 

12OPEN GRIPPER 

13 GO POSITION 1 SPEED #2 

14 CLOSE GRIPPER 

15 GO POSITION 11 * FAST 

16 JUMP TO LINE #34 

17 GO POSITION 12 *FAST 

18 OPEN GRIPPER 

19 GO POSITION 2 SPEED #2 

20 CLOSE GRIPPER 

21 GO POSITION 12 * FAST 

22 JUMP TO LINE #34 

23 GO POSITION #13 *FAST 

24 OPEN GRIPPER 

25 GO POSITON 3 SPEED #2 

26 CLOSE GRIPPER 

27 GO POSITION 13 *FAST 

28 JUMP TO LINE #34 

29 GO POSITION 13 * FAST 

30 OPEN GRIPPER 

31 GO POSITION 4 SPEED #2  

32 CLOSE GRIPPER 

33 GO POSITION 14 *FAST 

34 GO POSITION 15 * FAST 

35 GO POSITION 5 *FAST 

36 OPEN GRIPPER 

37 GO POSITION 15 *FAST 

38 JUMP TO LINE #1 
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                             Α΢ΚΖ΢Ζ   4 

 

 

 

Ζ ΢Τ΢ΚΔΤΖ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢ 

THE   TEACH     PENDANT  

 

  

Ολνκάδεηαη θαη teach box,είλαη έλαο ππνινγηζηήο ρεηξόο , ρξεζηκνπνηείηαη γεληθά γηα 

λα κάζνπκε ζην Robot ζέζεηο ζην ρώξν θαη γηα λα γξάςνπκε κηθξά πξνγξάκκαηα 

ρσξίο πνιιέο ιεηηνπξγίεο. Μεγάια θαη πεξίπινθα πξνγξάκκαηα είλαη επθνιόηεξν λα 

γξάθνληαη ζηνλ Ζ/Τ. 

 

 

 

ΛΔΗΣΟΤΡΓΗΔ΢ ΣΖ΢ ΢Τ΢ΚΔΤΖ΢ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢  (TEACH   PENDANT) 

ΣΟΤ SCORBOT-ER  III 

 

 

 

o Μαζαίλεη  100  ζέζεηο  ζην  ρώξν  ρξεζηκνπνηώληαο  ηελ θαηάζηαζε 

δηδαζθαιίαο (TEACH  MODE) 

 

o Δγγξαθή  πάλσ  από 250  γξακκώλ ,  ρξεζηκνπνηώληαο  ην  SCORBASE  

Level  2  θαη  ηνλ  αηζζεηήξα  ηνπ  gripper  πνπ  ρξεζηκνπνηείηαη  γηα  λα  

κεηξά  αληηθείκελα  ,  ηα παξαπάλσ  ζπκπεξηιακβάλνληαη  ζην  

SCORBASE  Level  3. 

 

o Γπλαηόηεηα  κεηαθνξάο  ηεο εγγξαθήο  πξνγξακκάησλ  ζην ΡC  από  ηε 

ζπζθεπή δηδαζθαιίαο (TEACH   PENDANT)  θαη  απνζήθεπζε  ζε  

δηζθέηα. 

       

o Γπλαηόηεηα   θόξησζεο (LOAD)   πξνγξακκάησλ  από ην  PC  ζηε              

ζπζθεπή δηδαζθαιίαο (TEACH  PENDANT) 

   

o Γπλαηόηεηα  ηξεμίκαηνο (RUN)  πξνγξακκάησλ κε ηηο εμήο επηινγέο : 

 

                 α) Σξέμηκν κίαο γξακκήο ηνπ πξνγξάκκαηνο ηε θνξά (RUN single  line) 

        

                 b) Σξέμηκν ηνπ πξνγξάκκαηνο ζπλερόκελα (RUN continuously) 

       

                 c) Σξέμηκν ηνπ πξνγξάκκαηνο από ηελ x γξακκή θαη θάησ  

                     (Jump to   line ..x..) 

 

o Βξίζθεη  ηελ  ζέζε  HOME    ηνπ  Robot 
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o Σξέρεη  έλα  DEMO  πξόγξακκα  πνπ  πεξηέρεη  δπν  ππνξνπηίλεο .΢ηελ  

πξώηε  ην  Robot  εμεηάδεη  2 block  δηαθνξεηηθνύ  κεγέζνπο  θαη  ηα  

ηνπνζεηεί  ην  έλα  πάλσ  από  ην άιιν   (ην θαξδύ  θάησ). ΢ηελ  δεύηεξε  

ππνξνπηίλα ην  Robot  παξνπζηάδεη  δηαθνξεηηθέο  δπλαηόηεηεο  θίλεζεο  

ζην  ρώξν. 

 

o ΢ηακάηεκα έθηαθηεο αλάγθεο (Emergency  braking) 

 

 

 

 

΢ρήκα    4.1 
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΢ΤΝΓΔ΢Ζ ΣΖ΢ ΢Τ΢ΚΔΤΖ΢ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢ 

TEACH PENDANT    CONNECTION 

 

΢ηνλ ειεγθηή Controller ππάξρνπλ ζεηξηαθέο πόξηεο επηθνηλσλίαο RS-232 : 

 

o Ζ κηα πόξηα είλαη γηα ζύλδεζε ηνπ Controller κε ηνλ Ζ/Τ 

 

o Δλώ ε δεύηεξε είλαη γηα ηε ζύλδεζε κε ηελ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο . 

 

Ο Ζ/Τ ( βνεζεηηθό Computer) θαη ε ζπζθεπή δηδαζθαιίαο δελ πξέπεη πνηέ λα 

ζπλδεζνύλ ζηνλ ειεγθηή ηνπ Robot  ηελ ίδηα ζηηγκή εθηόο αλ έρνπκε θνξηώζεη ζηνλ 

Ζ/Τ ην ινγηζκηθό γηα ηελ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο SCORBASE Level 4. Σν  

SCORBASE Level 4 δελ είλαη έλα ελεξγό ινγηζκηθό ( δειαδή δελ ρξεζηκνπνηείηαη 

γηα λα θηλείηαη ην robot ). Υξεζηκνπνηείηαη γηα λα θνξηώλνληαη θαη  λα ζώδνληαη 

πξνγξάκκαηα από ηε ζπζθεπή δηδαζθαιίαο (  TEACH PENDANT), γηα λα κπνξνύλ 

λα εκθαληζηνύλ ζηελ νζόλε νη ιίζηεο ησλ πξνγξακκάησλ θαη ησλ ζέζεσλ. Ζ 

κεηαθνξά ησλ πξνγξακκάησλ από ηε ζπζθεπή δηδαζθαιίαο ζηνλ Ζ/Τ ζα αλαιπζεί 

παξαθάησ. Ζ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο παίξλεη ηάζε από ηνλ ειεγθηή θαη δελ ρξεηάδεηαη 

κπαηαξία. Έρεη έλα δηαθόπηε on-off θαη πεγαίλεη απηόκαηα ζηε ζέζε On  όηαλ 

ππάξρεη ηάζε ζηνπο δηαθόπηεο ησλ κνηέξ θαη ζηνλ ειεγθηή. 

 

 

ΠΔΡΗΓΡΑΦΖ ΣΖ΢ ΢Τ΢ΚΔΤΖ΢ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢ 

(TEACH   PENDANT  DESCRIPTION) 

 

 

Ζ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο πεξηιακβάλεη δύν γξακκέο, 32 ραξαθηήξεο απεηθόληζεο 

(απεηθόληζε ζε LCD νζόλε) θαη έλα επίπεδν πιεθηξνιόγην απνηεινύκελν από 30 

πιήθηξα. Σα 3 βαζηθόηεξα πιήθηξα ηεο ζπζθεπήο δηδαζθαιίαο είλαη ην TEACH , 

EDIT, MODE ( θίηξηλν θαη πξάζηλν πιήθηξν ζην επάλσ αξηζηεξό  κέξνο ηνπ 

πιεθηξνινγίνπ). Σα πεξηζζόηεξα από ηα ππόινηπα πιήθηξα έρνπλ κπιε, θίηξηλεο θαη 

πξάζηλεο πεξηνρέο. Οη ιεηηνπξγίεο ,ησλ νπνίσλ ηα νλόκαηα εκθαλίδνληαη ζε απηέο ηηο 

πεξηνρέο ελεξγνπνηνύληαη κε ην πάηεκα ηνπ πιήθηξνπ ηνπ ίδηνπ ρξώκαηνο.    

 

 

ΠΛΖΚΣΡΟ ΓΗΓΑ΢ΚΑΛΗΑ΢ 

TEACH  KEY 

 

΋ηαλ παηεζεί απηό ην πιήθηξν εκθαλίδεηαη ζηελ νζόλε ην κήλπκα :  

TEACH POSITIONS (ΓΗΓΑΞΔ ΘΔ΢ΔΗ΢), επηζεκαίλνληαο όηη βξηζθόκαζηε ζηελ 

επηινγή δηδαζθαιίαο. Απηή ε πεξηνρή ρξεζηκνπνηείηαη γηα λα κάζεη ζην Robot ζέζεηο 

ζην ρώξν. Οη ιεηηνπξγίεο (teach) παξέρνληαη από ην πιεθηξνιόγην σο αθνινύζσο : 

 

o 10 πιήθηξα ( Base, Solder, Elbow, Pitch, Roll- δύν επηινγέο γηα θάζε 

πιήθηξν) 

o 4 πιήθηξα (Axis 6, Axis 7) ρξεζηκνπνηνύληαη γηα ηελ ιεηηνπξγία ( 

πεξηζηξνθηθήο ηξάπεδαο ή ηεο κεηαθνξηθήο ηαηλίαο) 

o 2 πιήθηξα ( open-close) άλνηγκα θαη θιείζηκν ηεο αξπάγεο (gripper)  
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Ζ πινπνίεζε ηνπ TEACH MODE γίλεηαη κε ηα πιήθηξα GO POSITION, RECORD, 

LIST, DELETE , FAST, SLOW. 

   

 

ΠΛΖΚΣΡΟ ΢ΤΝΣΑΞΖ΢ 

(EDIT    KEY) 

 

Παηώληαο ην θίηξηλν πιήθηξν (EDIT) πεγαίλνπκε ζην EDIT MODE. Ζ ιεηηνπξγία 

απηή ρξεζηκνπνηείηαη γηα λα γξάθνπκε θαη λα δηνξζώλνπκε πξνγξάκκαηα. Ζ 

πινπνίεζε ηεο ιεηηνπξγίαο EDIT γίλεηαη κε ηα πιήθηξα GO POSITION , JUMP, 

INPUT, WAIT, SENSOR, OPEN, CLOSE, OUTPUT ON, OUTPUT OFF, 

SLOW/FAST, LIST, DELETE, INSERT, REPLACE. 

 

 

MODE   KEY 

 

Με ην πάηεκα ηνπ πιήθηξνπ MODE ν ρξήζηεο κπνξεί λα δηαιέμεη έλα από ηα 

MODES ( EDIT, TEACH). Ζ πινπνίεζε ηεο MODE ιεηηνπξγίαο γίλεηαη κε ηα 

πιήθηξα: 

 

o RUN (SINGLE ,CONTINUOUSLY, JUMP) 

 

*Καηά  ηε  δηάξθεηα πνπ ην Robot ιεηηνπξγεί ν ρξήζηεο κπνξεί λα ην  ζηακαηήζεη κε 

ηνπο δύν  παξαθάησ ηξόπνπο: 

 

Regular Stop .Παηώληαο  νπνηνδήπνηε  πιήθηξν       

εθηόο ηνπ Brake ην Robot   ζα ζηακαηήζεη  αθνύ νινθιεξώζεη ηελ γξακκή ηνπ 

πξνγξάκκαηνο πνπ  εθηεινύζε θαηά ηε δηάξθεηα πνπ πάηεζε ν ρξήζηεο ην πιήθηξν. 

 

Emergency  Brake. Παηώληαο  ην θόθθηλν Brake πιήθηξν  ελώ ην Robot εξγάδεηαη 

έρεη σο απνηέιεζκα λα ζηακαηήζεη ην Robot ακέζσο. ΢ηελ νζόλε ζα εκθαληζηεί:        

BRAKE!   

 

1.CONTINUE    2. MENU 

 

 -HOME 

 -GO HOME 

 -DEMO 

 -SAVE 

 -LOAD 

 

 ΓΔΝΗΚΔ΢   ΠΛΖΡΟΦΟΡΗΔ΢: 

΋ηαλ ε ζπζθεπή δηδαζθαιίαο είλαη ζπλδεδεκέλε κε ηνλ ειεγθηή ην ζύζηεκα είλαη ζε 

ιεηηνπξγία θαη ε θεληξηθή κνλάδα επεμεξγαζίαο ηνπ ειεγθηή είλαη ζπλδεδεκέλε κε 

ηελ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο. Γηα λα κεηαθεξζεί ν έιεγρνο από ε ζύλδεζε RS-232, 

πξέπεη λα παηήζνπκε ην πιήθηξν RESET  ηνπ ειεγθηή. Γηα λα κεηαθεξζεί ηώξα ν 

έιεγρνο ζηελ ζπζθεπή δηδαζθαιίαο παηάκε ην πιήθηξν RESET ηεο ζπζθεπήο θαη 

απαληάκε NO όηαλ εκθαληζηεί ην κήλπκα ARE YOU SURE?( Δίζηε ζίγνπξνη;) 
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o ΋ηαλ ηξέρνπκε ην SEARCH γηα ην HOME PROGRAM, εάλ θακία 

βνεζεηηθή κνλάδα δελ είλαη ζπλδεδεκέλε ζηνλ ειεγθηή βεβαησζείηε όηη νη 

είζνδνη 1 θαη 2 ηνπ ειεγθηή βξίζθνληαη ζε ζέζε OFF αιιηώο ζα ππάξμεη 

κήλπκα (ζθάικα) MOTOR ERROR 

o ΋ηαλ ην ROBOT ςάρλεη γηα ην HOME PROGRAM ε αξπάγε πξέπεη λα 

παξακείλεη θιεηζηή κέρξη ην ηέινο. 

o Δάλ θαηά ηε δηάξθεηα ιεηηνπξγίαο  ηνπ πξνγξάκκαηνο ηεο ζπζθεπήο 

δηδαζθαιίαο  ππάξμεη δηαθνπή απεπζπλζείηε ζηηο ήδε  απνζεθεπκέλεο  

θηλήζεηο πνπ έρεηε δώζεη. 

 

 

 

 

ΓΗΔΞΑΓΧΓΖ Α΢ΚΖ΢Ζ΢ 

o Δπηιέμηε  ην  Home mode  (πξάζηλν θνπκπί). Αθνύ εκθαληζηνύλ  νη 

παξαθάησ επηινγέο 

 

1.SET    2. SEARCH     3. GO      4.  DEMO 

 

παηήζηε  ην πιήθηξν  “2”  (SEARCH). Ακέζσο  ν βξαρίνλαο ζα πάεη λα  εθηειέζεη 

ην πξόγξακκα εληνπηζκνύ  HARD  HOME. 

 

o ΢ηε ζπλέρεηα  εξγάδεζηε όπσο αθξηβώο  ζην Level 2. 

Π.ρ Γεκηνπξγήζηε  έλα πξόγξακκα  πνπ ζα εληνπίδεη αλ ππάξρεη  θάπνηνο  

θύβνο πάλσ από θάπνην ηεξκαηηθό  δηαθόπηε. 

( Οξίζηε  κε  ην  TEACH  POSITIONS  ηηο ζέζεηο). 

 

΢ηε ζπλέρεηα  πξνγξακκαηίζηε ην βξαρίνλα  λα κεηαθηλεί ηνπο  θύβνπο  θαη 

λα ηνπο αθήλεη πάλσ ζην buzzer. 

 

΢εκ.:  Μηα θαηλνύξηα  εληνιή είλαη ε  SENSOR. 

(Βιέπε USER MANUAL  ζει.11-6 ).  

 

Ζ ρξήζε  ηεο SENSOR  θαίλεηαη  ζην πξόγξακκα   DEMO  ( Πιήθηξν  “4” ζην 

HOME MODE  MENU)   
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                                                      Α΢ΚΖ΢Ζ   5 

                                           (LEVEL  3 ,  1o  ΜΔΡΟ΢) 

 

 

                   Διζαγωγή 

 

          Ζ άζθεζε  απηή  έρεη  ζθνπό  ηελ εμνηθείσζε  ησλ  ζπνπδαζηώλ  κε ηηο  

εληνιέο  ηνπ SCORBASE  Level  3 . ΢ην επίπεδν  απηό κπνξνύκε  λα 

ρξεζηκνπνηήζνπκε  όιεο ηηο εληνιέο  ησλ  πξνεγνύκελσλ  επηπέδσλ  ζε  ζπλδπαζκό  

κε  ηηο  λέεο εληνιέο πνπ  ππάξρνπλ εδώ. 

         Ζ  άζθεζε ρσξίδεηαη  ζε  ηξία κέξε  κε ζθνπό  ηελ θαιύηεξε  θαηαλόεζε  ησλ 

εληνιώλ  θαη ησλ  δπλαηνηήησλ ηνπ  SCORBOT-ER III  θαη ησλ πεξηθεξεηαθώλ ηνπ. 

Σα ηξία ζέκαηα  είλαη νη  επαλαιεπηηθνί  βξόγρνη  (LOOPS) , νη  ππνξνπηίλεο 

(SUBROUTINES) θαη  ε  αίζζεζε (SENSING). 

   

            α. Δπαναληπηικοί Βπόγσοι  (Loops) 

         Ζ   αλάγθε ρξεζηκνπνίεζεο  επαλαιεπηηθώλ  βξόγρσλ  πξνθύπηεη  από  ην  

γεγνλόο όηη  ζηε βηνκεραλία  θαη γεληθά ζηνπο ρώξνπο  εξγαζίαο ησλ Robot κεγάιν  

κέξνο ησλ  εξγαζηώλ  επαλαιακβάλεηαη πνιιέο  θνξέο. Γηα  παξάδεηγκα  ε εκβάπηηζε  

ελόο κεηάιινπ ζε έλα  ρεκηθό  δηάιπκα  γηα 5 θνξέο θαη κεηά ε ηνπνζέηεζή ηνπ ζε 

κηα άιιε  κεραλή  απαηηεί  γηα ηελ  πξαγκαηνπνίεζή  έλα βξόγρν. Απηό  απνηειεί  

έλα κηθξό  κόλν δείγκα  ηεο  εθαξκνγήο  ησλ  βξόγρσλ. Σν πξόγξακκα  γηα  ηελ 

πξαγκαηνπνίεζε   απηήο ηεο δηαδηθαζίαο  έρεη  ηελ  αθόινπζε  κνξθή: 

 

 

 

 
 

           Σν  παξαπάλσ  δηάγξακκα  ξνήο  κεηαηξέπεηαη  ζε πξόγξακκα κε  ηε ρξήζε  

ησλ  εληνιώλ  πνπ  ππάξρνπλ  ζην  Level  3  γηα βξόγρνπο .  Οη  εληνιέο  είλαη: 

                                         SET  COUNTER  #…. TO… 

                                         DECREMENT  COUNTER #… 

                                         IF  COUNTER  #… >0   JUMP  TO… 
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                  Γηα  ηελ  πξαγκαηνπνίεζε  ησλ  βξόγρσλ  ελόο  πξνγξάκκαηνο  ππάξρνπλ  

64  κεηξεηέο  πνπ  ν  θαζέλαο  κπνξεί λα ρξεζηκνπνηεζεί  γηα κέηξεζε  κέρξη  ην 999  

.Σν πξόγξακκα  γηα  ην  παξαπάλσ  πξόβιεκα είλαη : 

               

                                 4 …………………………….. 

                                 5 SET COUNTER #1 TO 5 

                                 6 GO POSITION 3 SPEED 2 

                                 7 WAIT  2  SECOND   

                                 8 GO POSITION 2 SPEED  2 

                                 9 WAIT  1 SECOND 

                                10 DECREMENT  COUNTER  #1 

                                11 IF COUNTER  #1  >0  JUMP  TO  6 

                                12 …………………………….. 

 

 

                 Σν  παξαπάλσ  πξόγξακκα κπνξεί  λα δνθηκαζηεί  κε  ηε  βνήζεηα  ησλ  

εμόδσλ  ηνπ ειεγθηή  αληηθαζηζηώληαο  ηηο  εληνιέο ησλ γξακκώλ  6 θαη 8  κε ηηο 

εληνιέο  TURN  ON  OUTPUT  #1  θαη TURN OFF  OUTPUT  #1  αληίζηνηρα . 

(Γνθηκάζηε). 

                  Δθαξκνγή  

                Αξρηθά  ηνπνζεηήζηε  ην  θνκκάηη  κεζαίνπ κεγέζνπο  ζηε ζέζε #1 , ην  

κεγάιν  θνκκάηη  ζηε  ζέζε #3 θαη  ην κηθξό  θνκκάηη  ζηε ζέζε  #4. 

                Γξάςηε  έλα  πξόγξακκα  πνπ λα  θάλεη ηα αθόινπζα  : 

 

o Σν Robot ζα παίξλεη θαη ζα  ηνπνζεηεί ην θνκκάηη κεζαίνπ  κεγέζνπο  από ηε  

ζέζε  #1 ζηε  ζέζε  #2  θαη πάιη πίζσ ζηε  ζέζε  #1  επηά  θνξέο θαη ζηε ζέζε  

#2  ζα αλνηγνθιείλεη  ηελ αξπαγή  πξηλ  θύγεη. 

o ΢ηε ζπλέρεηα ζα  παίξλεη δύν  θνξέο ην  κηθξό θνκκάηη  από ηε  ζέζε  #4  θαη  

ζα  ην ηνπνζεηεί  πάλσ  ζην θνκκάηη  πνπ είλαη ζηε  ζέζε #3  θαη  πάιη πίζσ  

ζηε  ζέζε  #4. ΢ηε ζέζε #3 πξηλ θύγεη  ζα  αλνηγνθιείλεη  ηελ αξπαγή. 

 

               β. Τποποςηίνερ  (Subroutines)  

      Οη ππνξνπηίλεο απνηεινύλ κέξνο  ελόο κεγαιύηεξνπ πξνγξάκκαηνο .Μηα 

ππνξνπηίλα εθηειεί  κηα ζπγθεθξηκέλε ιεηηνπξγία ε νπνία πξέπεη λα επαλαιεθζεί 

αξθεηέο θνξέο ζε δηάθνξα ζεκεία κέζα ζην θπξίσο πξόγξακκα. 

Γηα λα κε γξάθνπκε θάζε θνξά ην πξόγξακκα πνπ εθηειεί ηελ ίδηα ιεηηνπξγία, ην 

γξάθνπκε κηα θνξά ζε θάπνην ζεκείν θαη ηνπ δίλνπκε  έλαλ αξηζκό ππνξνπηίλαο. 

Έηζη θάζε θνξά πνπ ρξεηάδεηαη ην πξόγξακκα ηελ θαιεί κε ην λνύκεξό ηεο . 

  Οη εληνιέο πνπ ρξεζηκνπνηνύληαη ζην Level 3 είλαη : 

                      SET  SUBROUTINE  # 

                      RETURN   TO   SUBROUTINE 

                      CALL   SUBROUTINE  # 

 

Έρνπκε ηε δπλαηόηεηα λα γξάςνπκε 64 ππνξνπηίλεο κέζα ζε  έλα πξόγξακκα , νη 

νπνίεο ζα μεθηλάλε κε ηελ εληνιή SET  SUBROUTINE # θαη ζα ηειεηώλνπλ κε ηελ 

εληνιή RETURN  FROM  SUBROUTINE . 
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      Σν  θπξίσο πξόγξακκα όηαλ εθηειείηαη αγλνεί ηα θνκκάηηα κεηαμύ ησλ εληνιώλ 

SET   SUBROUTINE # θαη RETURN FROM SUBROUTINE. ΋πνπ ρξεηάδεηαη λα 

θαιέζνπκε κηα ππνξνπηίλα ρξεζηκνπνηνύκε ηελ εληνιή CALL  SUBROUTINE # .Σν 

πξόγξακκα ζπλερίδεη ηόηε από ηε γξακκή πνπ πεξηέρεη ηελ εληνιή SET 

SUBROUTINE # κέρξη λα ζπλαληήζεη ηελ εληνιή RETURN FROM SUBROUTINE 

, νπόηε θαη ζπλερίδεη κηα γξακκή κεηά ηελ  CALL SUBROUTINE  # .Tα παξαπάλσ 

θαίλνληαη ζην παξάδεηγκα πνπ αθνινπζεί  : 

   

1.  GO  POSITION  3    *FAST 

2.  TURN  OUTPUT   #3   ON  

3.  SET  SUBROUTINE   #  15 

4.  WAIT  ONE  SECOND 

5.  IF  INPUT  #  8  ON  JUMP TO  7 

6.  TURN  OUTPUT  #3  OFF 

7.  RETURN  FROM  SUBROUTINE  

8.  GO  POSITION   1  SPEED  1 

9.  CALL  SUBROUTINE  #15 

10. SET  COUNTER   #1  TO  6 

11. ……………………………………. 

 

       Δθαξκνγή: 

 Γξάςε έλα πξόγξακκα πνπ λα ζηέιλεη ην  Robot ζε πέληε δηαθνξεηηθέο ζέζεηο    θαη 

ζε θάζε ζέζε λα αλάβεη θαη λα ζβήλεη ηηο 8   εμόδνπο.         

 

       

 

γ.  Αίζθηζη   (Sensing ) 

 

  Σα βηνκεραληθά Robot είλαη κεραλέο ειεγρόκελεο από ππνινγηζηή ηθαλέο λα 

επηθνηλσλνύλ κε ην πεξηβάιινλ ηνπο , κε ζθνπό λα αλαγλσξίδνπλ δηάθνξεο 

θαηαζηάζεηο θαη λα ελεξγνύλ αλάινγα . 

    Έλαο κε ηνλ νπνίν κπνξεί λα επηθνηλσλήζεη κε ην πεξηβάιινλ ην SCORBOT-ER  

III είλαη νη είζνδνη πνπ έρεη  (Input  #1  -  #8 ).Mε ηνλ  ηξόπν  απηό κπνξεί  λα  

πιεξνθνξεζεί  γηα ηελ παξνπζία ή απνπζία ελόο αληηθεηκέλνπ θαη ηίπνηα  παξαπάλσ 

.Πεξηζζόηεξεο  πιεξνθνξίεο  γηα  έλα αληηθείκελν  κπνξεί  λα πάξεη  κε  ηε  ρξήζε 

αηζζεηήξσλ (sensors ) .Ο πην  δεκνθηιήο αηζζεηήξαο είλαη  ν αηζζεηήξαο  νξάζεσο 

(vision  sensor ). Οη αηζζήζεηο επαθήο παίξλνληαη ζπλήζσο  κε αηζζεηήξεο πνπ 

ππάξρνπλ ηνπνζεηεκέλνη ζηελ αξπαγή . Ζ αξπαγή  ηνπ SCORBOT κπνξεί λα 

κεηξήζεη ην κέγεζνο  ελόο αληηθεηκέλνπ ζε ρηιηνζηά (millimeters) , θαη λα απεηθνλίζεη 

ηελ κέηξεζε  ζηελ νζόλε. Παξαθάησ δίλνληαη νη εληνιέο πνπ ζρεηίδνληαη κε ηελ 

αίζζεζε: 

                                 SET MEMORY #…  TO … 

                                 SET MEMORY #…  TO SENSOR 

                                 IF  MEMORY  # …  MEMORY #… JUMP … 

Ζ κλήκε πνπ  αλαθέξεηαη  ζηηο  παξαπάλσ  εληνιέο είλαη  κηα θπςέιε ζηελ  κλήκε 

ηνπ ππνινγηζηή  ηθαλή λα απνζεθεύεη έλαλ αξηζκό  δπν ςεθίσλ . Ζ εληνιή SET 

MEMORY #… ΣΟ … κπνξεί λα ρξεζηκνπνηήζεη  64  θπςέιεο  γηα λα  απνζεθεύεη 

δηςήθηεο  δηαζηάζεηο ζε ρηιηνζηά , πνπ δίλνληαη από ηνλ ρξήζηε. Ζ εληνιή SET 

MEMORY #… TO SENSOR ρξεζηκνπνηείηαη γηα ηελ εηζαγσγή ηεο δηάζηαζήο ηνπ  

αλνίγκαηνο ηεο αξπαγήο ζε κηα θπςέιε κλήκεο. Ζ εληνιή IF MEMORY #… 
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MEMORY #… JUMP … ρξεζηκνπνηείηαη γηα λα ζπγθξίλεη δπν θπςέιεο κλήκεο θαη 

αλ ηθαλνπνηείηαη ε ζπλζήθε πεγαίλεη ζηελ αλαγξαθόκελε γξακκή 

       Παξάδεηγκα : 

    ΢ηε ζπλέρεηα  ζα δνύκε έλα παξάδεηγκα ηεο ρξήζεο ηνπ αηζζεηήξα ηεο αξπαγήο. 

Αξρηθά ηνπνζεηνύκε ηελ αξπαγή ζην κεδέλ. Απηό γίλεηαη κε ηελ εληνιή SET 

GRIPPER TO ZERO από ην HOME MENU. Σν πξόγξακκα έρεη σο εμήο: 

                                            1  SET MEMORY #1 TO 20  

                                            2 OPEN GRIPPER 

                                            3  CLOSE GRIPPER 

                                            4  SET MEMORY #2 TO SENSOR 

                                            5  IF MEMORY #1  MEMORY #2 JUMP  TO 2 

                                            6  WAIT   3 SECONDS 

             Α΢ΚΖ΢Ζ: 

      Σνπνζεηείζηε ηα ηξία θνκκάηηα ζηνπο κηθξνδηαθόπηεο 1, 2 θαη 3 κε νπνηαδήπνηε 

ζεηξά .Γξάςηε έλα πξόγξακκα πνπ λα θάλεη ηα αθόινπζα : 

 

o Σν Robot  λα κεηξάεη ην πιάηνο ηνπ θάζε θνκκαηηνύ . 

o Να θηίδεη έλα πύξγν ζην κηθξνδηαθόπηε 4 κε ην κεγαιύηεξν θνκκάηη ζηε 

βάζε, ην κεζαίν ζηε κέζε θαη ην κηθξό ζηελ θνξπθή. 

o Αλ ηελ ζηηγκή πνπ πεγαίλεη λα πηάζεη ην θνκκάηη γηα λα ην κεηαθέξεη , 

αηζζαλζεί όηη δελ ην έρεη πηάζεη ,ηόηε αλνίγεη πάιη ηελ αξπαγή θαη πεξηκέλεη 

γηα 5 seconds  , θιείλεη ηελ αξπαγή θαη ειέγρεη πάιη αλ έρεη πηάζεη θνκκάηη 

θαη επαλαιακβάλεη απηή ηελ δηαδηθαζία  6 θνξέο .Σν Robot δελ κεηαθηλείηαη 

αλ δελ  αηζζαλζεί όηη θξαηάεη ην θνκκάηη. 

 

                                     Α΢ΚΖ΢Ζ  6 (LEVEL  3  2o MEPO΢) 

 

    SCORBASE  LEVEL  3  Software 

    Σν ζύζηεκα  ζπληεηαγκέλσλ Υ Τ Ε ζηνλ πξνζδηνξηζκό ζέζεσλ 

 

    Ζ κέζνδνο  πξνζδηνξηζκνύ ζέζεσλ ζην ξνκπόη ηνπ εξγαζηεξίνπ κέρξη ηελ 

ζεκεξηλή άζθεζε γηλόηαλ κε ηελ πξαγκαηηθή θίλεζή ηνπ ζηελ ηειηθή ζέζε θαη ηνλ 

πξνζδηνξηζκό νλόκαηνο ηεο ζέζεο. 

    ΢ήκεξα ζα κάζνπκε κηα άιιε κέζνδν πξνζδηνξηζκνύ ζέζεσλ . 

Ζ κέζνδνο απηή ρξεζηκνπνηεί ην ζύζηεκα ζπληεηαγκέλσλ Υ Τ Ε. Ο 

πξνγξακκαηηζκόο ησλ θηλήζεσλ γίλεηαη κε ηελ εηζαγσγή ησλ ηξηώλ βαζηθά αξηζκώλ 

πνπ αληηζηνηρνύλ ζηελ ζέζε , ζηνλ αξηζκό ηεο ζέζεο θαη ηε ζέζε ηεο αξπαγήο. 

    Απηόο ν ηξόπνο πξνγξακκαηηζκνύ ρξεζηκνπνηείηαη βαζηθά ζηε βηνκεραλία , όπνπ 

ππάξρεη ε αλάγθε πξνγξακκαηηζκνύ off-line , ρσξίο λα γίλεηαη δηαθνπή ηεο αιπζίδαο 

παξαγσγήο. 

   Μπνξεί λα κελ είλαη πάληνηε δπλαηή ε  γλώζε ησλ πξαγκαηηθώλ ζπληεηαγκέλσλ 

ζην ρώξν κίαο ζέζεο ζηελ νπνία πξέπεη λα πάεη ην ξνκπόη  ,όηαλ όκσο απηό είλαη 

δπλαηό ηόηε γίλεηαη ε ρξήζε ηνπ πην πάλσ ζπζηήκαηνο. 

   Αο ρξεζηκνπνηήζνπκε ινηπόλ γηα ιίγν ηελ δπλαηόηεηα απηή πνπ καο παξέρεη ην 3 

επίπεδν ηνπ  Scorbase γηα λα πξνρσξήζνπκε αξγόηεξα ζε πην πνιύπινθν 

πξνγξακκαηηζκό ηνπ ξνκπόη κηαο θαη βξηζθόκαζηε ζην πξνηειεπηαίν επίπεδν 

ρεηξηζκνύ ηνπ ξνκπόη πνπ δηαηίζεηαη ζην εξγαζηήξην. 

  Αθνύ ινηπόλ κπείηε ζην TEACH POSITIONS MENU παηήζηε ην Υ πνπ αληηζηνηρεί 

ζηελ ιεηηνπξγία TEACH POSITIONS BY XYZ COORDINATES. Δθεί δίλεηαη ε 

ζέζε ζηελ νπνία βξηζθόκαζηε θαη δεηείηε ε ζπληεηαγκέλε ηεο πξνζδηνξηδόκελεο 
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ζέζεο. Αλ παηεζεί ην ENTER ελώ δεηείηε θάπνην ζηνηρείν ηόηε απηό ζπκπιεξώλεηαη 

από ην Ζ/Τ κε ηελ ηηκή ηεο παξνύζαο ζέζεο .Οη ηηκέο πνπ θαίλνληαη είλαη ζε 

ρηιηνζηά ελώ γηα θάζε θαηλνύξηα θίλεζε δελ κπνξεί λα εηζαρζεί λνύκεξν κεγαιύηεξν  

από 200 + ηελ παξνύζα ζέζε .Απηό ζεκαίλεη όηη ε θάζε θαηλνύξηα ζέζε δελ πξέπεη 

λα απέρεη πεξηζζόηεξν από 20cm , ζε νπνηνδήπνηε άμνλα από ηε ζέζε πνπ ζα 

μεθηλήζεη. 

     Δμαζθεζείηε ιίγν καζαίλνληαο θαηλνύξηεο ζέζεηο ζην  ξνκπόη γηα λα θαηαιάβεηε 

ην ζύζηεκα ησλ ζπληεηαγκέλσλ , ελώ κεηά από θάζε πξνζδηνξηζκό ζέζεο ζηείιηε ην 

βξαρίνλα ζηε ζέζε απηή . 

     Αξγόηεξα   δηδάμηε κεξηθέο ζέζεηο κε ηνλ θαλνληθό ηξόπν πνπ ρξεζηκνπνηνύζαηε 

κέρξη ζήκεξα (RECORD POSITION )θαη θηηάμηε έλα πξόγξακκα κε ην νπνίν ζα 

γίλεηαη θίλεζε από ζέζε πξνζδηνξηζκέλε κε ηνλ παιηό ηξόπν . Καηά ηελ εθηέιεζε 

ηνπ πξνγξάκκαηνο παξαηεξείζηε δηαθνξέο ζηνλ ηξόπν θίλεζεο από θάζε ζέζε. 

    ΢ην  MENU LIST POSITIONS κπνξείηε λα ελαιιάμεηε ηελ εκθάληζε ζέζεσλ ησλ 

αμόλσλ ηνπ βξαρίνλα , ζε πξαγκαηηθέο ζπληεηαγκέλεο  παηώληαο  ην R .Καηά  ηελ 

γλώκε ζαο κπνξεί λα γξαθηεί έλα πξόγξακκα πξαγκαηηθό πνπ ζα εθηειεί θηλήζεηο 

πξνζδηνξηζκέλεο θαη κε ηνπο δπν ηξόπνπο; 

   Μεηά ηελ θαηαλόεζε ησλ αμόλσλ θαη ηεο δηαδνρήο ησλ θηλήζεσλ κε ην  λέν ηξόπν 

θαη πξνϋπνζέηνληαο όηη έρεηε θαηαλνήζεη ηα πξνεγνύκελα επίπεδα θηηάμηε έλα 

πξόγξακκα πνπ ζα θάλεη ηα εμήο : 

 ΢ε ηξεηο πξνθαζνξηζκέλεο ζέζεηο ζα βξίζθνληαη ηνπνζεηεκέλνη ηξεηο θύβνη . Ο 

βξαρίνλαο αθνύ πξνζδηνξίζεη πνηνο είλαη ν κεγαιύηεξνο ζα πξέπεη λα πάξεη ηνπο 

άιινπο δπν θαη λα ηνπο ηνπνζεηήζεη επάλσ ζηνλ πξώην θηηάρλνληαο έλαλ πύξγν. 

Πξνζέμηε ζηνλ πξνζδηνξηζκό ησλ ζέζεσλ λα δίλεηε αθξηβείο ηηκέο ζπληεηαγκέλσλ 

έηζη ώζηε ζηελ ηνπνζέηεζε νη θύβνη λα βξίζθνληαη αθξηβώο ν έλαο επάλσ ζηνλ άιιν. 

Δπίζεο νη θύβνη δελ ζα πξέπεη λα θηλνύληαη ηελ ώξα πνπ ε αξπαγή ζα θιείλεη γηα λα 

ηνπο θξαηήζεη , ελώ θακία θάζεηε δύλακε ζηνλ ηειεπηαίν θύβν δελ ζα πξέπεη λα 

κπνξεί λα ξίμεη θάπνην θύβν θάησ. 

Πξέπεη επίζεο λα ζεκεηώζεηε ηελ θαηεύζπλζε ηνπ θάζε θύβνπ ή θαιύηεξα λα έρνπλ 

όινη ηελ ίδηα θαηεύζπλζε έηζη ώζηε θάζε θίλεζε λα έρεη δηαθνξά  ζηελ ηηκή  κόλν 

ελόο από ηνπο άμνλεο από ηελ πξνεγνύκελε , γηα λα κπνξέζεηε έηζη λα θάλεηε ρξήζε 

ηνπ ζπζηήκαηνο Υ Τ Ε   ζπληεηαγκέλσλ . Βέβαηα ζα παξαηεξήζαηε έλα από ηα 

κεηνλεθηήκαηα ηνπ βξαρίνλα πνπ είλαη όηη δελ κπνξεί λα αλαγλσξίζεη ηελ 

πξαγκαηηθή θαηεύζπλζε ηνπ θάζε θύβνπ. Αλ πξνζπαζήζεη λα αξπάμεη ηνλ θύβν 

ρσξίο ε αξπαγή λα είλαη παξάιιειε κε ηνλ θύβν ηόηε ν θύβνο  ζα πηαζηεί ζε απηή κε  

θαηεύζπλζε δηαθνξεηηθή ηεο αξρηθήο. 

Πξνηείλεηε ιύζε  γηα ην ηειεπηαίν πξόβιεκα ελώ ζα θάλεηε επίδεημε ηνπ 

πξνγξάκκαηνο πνπ θηηάρλεη ηνλ πύξγν . 

Γηα λα δηεπθνιπλζείηε θηηάμηε  πξώηα έλα πξόγξακκα πνπ ρηίδεη πύξγν κε δπν 

θύβνπο. 
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ΔΦΑΡΜΟΓΗ 1: 

 

ΚΑΣΑ΢ΚΔΤΗ ΠΤΡΓΟΤ ΜΔ ΓΤΟ ΚΎΒΟΤ΢ 

 

΢κοπόρ ηηρ εθαπμογήρ: Ο ζθνπόο ηεο εθαξκνγήο είλαη ε θαηαλόεζε ησλ εληνιώλ  

ηνπ ηξίηνπ επηπέδνπ πξνγξακκαηηζκνύ ηνπ ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο   (SCORBASE  

LEVEL  3  Software) ώζηε λα πξνρσξήζνπκε ζε κηα πην πνιύπινθε εθαξκνγή ζηελ 

νπνία ζα θαηαζθεπάζνπκε έλα πύξγν κε ηξία αληηθείκελα.  

 

Πεπιγπαθή ηηρ εθαπμογήρ: Αθνύ δεκηνπξγήζνπκε ζην πξόγξακκά καο ηελ ζέζε 

αλαθνξάο γηα ηελ εθαξκνγή καο (ζέζε 100) , κεηά ζα πξνβνύκε ζηηο αληίζηνηρεο 

ζέζεηο γηα λα θέξνπκε ηνλ βξαρίνλα ζε θαηάιιειε ζέζε ώζηε λα κπνξεί λα κεηξήζεη 

ηηο δηαζηάζεηο ηνπ θάζε αληηθεηκέλνπ. Αθνύ γίλεη ε παξαπάλσ κέηξεζε θαη ζηα δύν 

αληηθείκελα  ,  ηόηε αθνινπζεί ε ζύγθξηζε ησλ δύν δηαζηάζεσλ γηα λα πξνβνύκε 

,ζηελ ηνπνζέηεζε ζηελ ρακειόηεξε ζέζε ζηελ ηξάπεδα , ηνπ αληηθεηκέλνπ κε ηηο 

κεγαιύηεξεο δηαζηάζεηο. Οη ζέζεηο πνπ ζα αθνινπζήζεη ν ξνκπνηηθόο βξαρίνλαο 

θαζώο θαη ην ζρήκα πνπ απεηθνλίδεη ηελ εθαξκνγή παξνπζηάδνληαη παξαθάησ. 

Πξέπεη λα ζεκεησζεί όηη πξέπεη λα ππάξρνπλ θαη ηα δύν αληηθείκελα πάλσ ζηνπο 

κηθξνδηαθόπηεο γηα λα μεθηλήζεη ε εθαξκνγή.   

 

 

 

. 

 

 

 

Λογικό διάγπαμμα ηηρ εθαπμογήρ: Παξαθάησ  παξνπζηάδνπκε ην ινγηθό 

δηάγξακκα ηεο εθαξκνγήο όπνπ πξέπεη λα παξνπζηάδεηαη ζε όιεο ηηο αζθήζεηο. 
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GR 

SET MEMORY 1 

TO SENSOR 

OP 

GR 
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GP 4 

GP 3 

GP 
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CL 

GR 
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TO SENSOR 
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GP 
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CALL SUB 4 

CALL SUB 1 

CALL SUB 3 

CALL SUB 1 

CALL SUB 3 

CALL SUB 2 

CALL SUB 4 
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Γήλωζη ςποποςηίναρ 1 : ΢ηελ ππνξνπηίλα 

1 πηάλνπκε ην αληηθείκελν 1 θαη ην 

κεηαθέξνπκε ζηελ ζέζε 100.  

 

 SET SUB 1 

GP 1 

GP 2 

CL GR 

GP 1 

RET  

GP 

100 

Γήλωζη ςποποςηίναρ 2 : ΢ηελ ππνξνπηίλα 

2 πηάλνπκε ην αληηθείκελν 2 θαη ην 

κεηαθέξνπκε ζηελ ζέζε 100.  

 

 SET SUB 2 
 

 

 GP 3 
 

 

 GP 4 
 

 

 CL GR 
 

 

 GP 3 
 

 

 GP 

100 
 

 

 RET  
 

Γήλωζη ςποποςηίναρ 3 : ΢ηελ ππνξνπηίλα 

3 κεηαθέξνπκε  ην αληηθείκελν από ηελ 

ζέζε 100 ζηελ ζέζε 7.  

 

 
 

 

Γήλωζη ςποποςηίναρ 4 : ΢ηελ ππνξνπηίλα 

4 κεηαθέξνπκε  ην αληηθείκελν από ηελ 

ζέζε 100 ζηελ ζέζε 7.  
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Γήλωζη ςποποςηίναρ 

1 για ηη μεηαθοπά 

ηος ππώηος 

ανηικειμένος ζηην 

θέζη  100 

Γήλωζη ςποποςηίναρ 

2 για ηη μεηαθοπά 

ηος δεύηεπος 

ανηικειμένος ζηην 

θέζη  100 

Γήλωζη ςποποςηίναρ 

3 για ηη μεηαθοπά 

ηος ανηικειμένος από 

ηη θέζη 100 ζηην 

θέζη 7 (βάζη 

πύπγος) 

Γήλωζη ςποποςηίναρ 

4 για ηη μεηαθοπά 

ηος ανηικειμένος από 

ηη θέζη 100 ζηην 

θέζη 8 (κοπςθή 

πύπγος) 

Έλεγσορ 

μικποδιακοπηών 

για ηην ύπαπξη ηων 

ανηικειμένων.  

Μέηπηζη 

διαζηάζεων ηος 

ππώηος 

ανηικειμένος 

Δνηολέρ ηηρ εθαπμογήρ: Αθνινπζεί ην πξόγξακκα ηεο εθαξκνγήο. Οπζηαζηηθά 

παξνπζηάδνπκε ηελ ξνή ηνπ ινγηθνύ δηαγξάκκαηνο αιιά ζε κνξθή εληνιώλ πνπ είλαη 

„θαηαλνεηέο‟ από ην ινγηζκηθό ηνπ ξνκπνηηθνύ ζπζηήκαηνο. Δπεμήγεζε  ησλ 

ζπγθεθξηκέλσλ εληνιώλ  δίδεηαη  αθξηβώο δίπια από απηέο.   

 

 

 

1. SET SUBROUTINE  1 

2. GO POSITION 1 

3. GO POSITION 2 

4. CLOSE GRIPPER 

5. GO POSITION 1  

6. GO POSITION 100 

7. RETURN FROM SUBROUTINE 

8. SET SUBROUTINE  2 

9. GO POSITION 3 

10. GO POSITION 4 

11. CLOSE GRIPPER 

12. GO POSITION 3  

13. GO POSITION 100 

14. RETURN FROM SUBROUTINE 

15. SET SUBROUTINE  3 

16. GO POSITION 5 

17. GO POSITION 6 

18. GO POSITION 7 

19. OPEN GRIPPER 

20. GO POSITION 6 

21.  GO POSITION 5 

22. GO POSITION 100 

23. RETURN FROM SUBROUTINE 

24. SET SUBROUTINE  4 

25. GO POSITION 5 

26. GO POSITION 6 

27. GO POSITION 8 

28. OPEN GRIPPER 

29. GO POSITION 6 

30.  GO POSITION 5 

31. GO POSITION 100 

32. RETURN FROM SUBROUTINE 

33. GO POSITION 100 

34. OPEN GRIPPER 

35. IF INPUT 1 ON  JUMP TO 37 

36. JUMP TO 35 

37. IF INPUT 2 ON JUMP TO  39 

38. JUMP TO 35 

39. GO POSITION 1 

40. GO POSITION 2 

41. CLOSE GRIPPER 

42. SET MEMORY 1 TO SENSOR 

43. OPEN GRIPPER 
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Μέηπηζη 

διαζηάζεων ηος 

δεύηεπος 

ανηικειμένος 

΢ύγκπιζη ηων δύο 

διαζηάζεων  

Αν ηο ανηικείμενο 2 είναι 

μεγαλύηεπο ηος 1 ηόηε 

ηο 2 γίνεηαι η βάζη ηος 

πύπγος 

Όηαν ηελειώζει ο πύπγορ 

πεπνάμε πάλι ζηον 

έλεγσο ηων 

μικποδιακοπηών 

Αν ηο ανηικείμενο 1 είναι 

μεγαλύηεπο ηος 2 ηόηε 

ηο 1 γίνεηαι η βάζη ηος 

πύπγος 

Όηαν ηελειώζει ο πύπγορ 

πεπνάμε πάλι ζηον 

έλεγσο ηων 

μικποδιακοπηών 

44. GO POSITION 2 

45. GO POSITION 100 

46. GO POSITION 3 

47. GO POSITION 4 

48. CLOSE GRIPPER 

49. SET MEMORY 2 TO SENSOR 

50. OPEN GRIPPER 

51. GO POSITION  3 

52. GO POSITION 100 

53. IF MEMORY 1 > MEMORY 2 JUMP TO  59 

54. CALL SUBROUTINE 2 

55. CALL SUBROUTINE 4 

56. CALL SUBROUTINE 1 

57. CALL SUBROUTINE 3 

58. JUMP TO 35 

59. CALL SUBROUTINE 1 

60. CALL SUBROUTINE 3 

61. CALL SUBROUTINE 2 

62. CALL SUBROUTINE 4 

63. JUMP TO 35 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

΢ηελ επόκελε ζειίδα πεξλάκε ζε κηα πην πνιύπινθε εθαξκνγή. Θα θαηαζθεπάζνπκε 

έλαλ πύξγν ,πάιη ειέγρνληαο ηηο δηαζηάζεηο ησλ αληηθεηκέλσλ ,απηή ηε θνξά όκσο κε 

ηξία αληηθείκελα. Σν ινγηθό δηάγξακκα ηεο άζθεζεο δελ είλαη δπλαηόλ λα δνζεί ιόγσ 

έιιεηςεο ρώξνπ. Οη εληνιέο πνπ ζα ρξεζηκνπνηεζνύλ έρνπλ εμεγεζεί ζηελ 

πξνεγνύκελε εθαξκνγή.   
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ΠΡΟΓΡΑΜΜΑ  ΔΦΑΡΜΟΓΖ΢ ΣΟΤ LEVEL  3 

(ΔΦΑΡΜΟΓΖ ΣΧΝ Α΢ΚΖ΢ΔΧΝ  5 ΚΑΗ 6) 

 

 

1  SET  MEMORY  #10 TO 0 

2 SET  SUBROUTINE #1 

3  GO POSITION 11 * FAST 

4  GO  POSITION 61  * FAST  

5 CLOSE GRIPPER  

6  OPEN GRIPPER 

7  GO POSITION 1  * FAST  

8  CLOSE  GRIPPER  

9  RETURN FROM SUBROUTINE  

10 SET SUBROUTINE #2 

11 GO POSITION 21 * FAST 

12 GO POSITION  62 *FAST 

13  CLOSE GRIPPER 

14  OPEN GRIPPER  

15 GO POSITION 2  * FAST  

16 CLOSE GRIPPER 

17 RETURN  FROM SUBROUTINE 

18 SET SUBROUTINE #3 

19 GO POSITION 31 * FAST 

20 GO POSITION  63  * FAST  

21 CLOSE GRIPPER  

22 OPEN GRIPPER 

23 GO POSITION 3 * FAST 

24 CLOSE GRIPPER 

25 RETURN FROM  SUBROUTINE 

26 SET SUBROUTINE #4 

27 GO POSITION 41 *FAST 

28  GO POSITION 64 * FAST 

29 CLOSE GRIPPER 

30 OPEN GRIPPER 

31 GO POSITION 4 * FAST 

32  CLOSE GRIPPER  

33 RETURN FROM  SUBROUTINE 

34 SET SUBROUTINE  # 41 

35GO POSITION 41 * FAST 

36GO POSITION  45  * FAST 

37OPEN GRIPPER 

38GO POSITION 41 * FAST 

39  RETURN FROM SUBROUTINE 

40  SET  SUBROUTINE #42  

41  GO POSITION 41 * FAST  

42 GO POSITION  46  * FAST  

43  OPEN GRIPPER  

44   GO POSITION 41  * FAST  

45  RETURN  FROM  SUBROUTINE 
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46 CALL SUBROUTINE #1 

47 SET MEMORY #1  TO SENSOR 

48  OPEN GRIPPER 

49  GO POSITION 11 * FAST  

50  CALL SUBROUTINE  #2 

51 SET  MEMORY #2  TO SENSOR 

52 OPEN GRIPPER 

53  GO POSITION 21 * FAST 

54  CALL SUBROUTINE  #3 

55  SET MEMORY  #3  TO SENSOR 

56  OPEN GRIPPER 

57  GO POSITION  31 * FAST  

58  CALL SUBROURINE  #4 

59  SET  MEMOTY #4  TO SENSOR  

60 OPEN GRIPPER   

61  GO POSITION  41 * FAST 

62 IF MEMORY  #4 = MEMORY #10  JUMP   81 

63 CALL  SUBROUTINE #4 

64  GO POSITION  41 * FAST 

65 IF MEMORY #3  =  MEMORY#10 JUMP  79 

66 IF MEMORY #2 =  MEMORY  # 10  JUMP  74 

67 IF MEMORY #1 =  MEMORY # 10 JUMP  70 

68 PRINT :no empty space 

69JUMP  TO LINE #2 

70 CALL SUBROUTINE #1 

71 OPEN GRIPPER 

72 GO POSITION 11 * FAST 

73  JUMP TO LINE  #81 

74  CALL SUBROUTINE  #2 

75 OPEN GRIPPER 

76 GO POSITION 21  * FAST 

77  JUMP  TO LINE #81 

78 CALL SUBROUTINE #3 

79  OPEN GRIPPER 

80 GO POSITION 31 *FAST 

81 CALL SUBROUTINE  #1 

82  SET MEMORY #1 TO SENSOR 

83  OPEN GRIPPER 

84 GO POSITION  11 * FAST 

85  CALL SUBROUTINE #2 

86 SET MEMORY  #2  TO SENSOR 

87 OPEN GRIPPER 

88  GO POSITION 21 * FAST 

89  CALL SUBROUTINE #3 

90 SET MEMORY #3 TO  SENSOR 

91 OPEN GRIPPER 

92 GO POSITION 31  * FAST 

93 CALL SUBROUTINE  #4 

94 SET MEMORY  #4  TO SENSOR 

95 OPEN GRIPPER 
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96 GO POSITION 41  * FAST 

97 IF MEMORY #4 = MEMORY  #10 JUMP  100 

98 PRINT :no empty space 

99 JUMP TO LINE #2 

100  IF MEMORY #1 > MEMORY #2 JUMP 103 

101  IF MEMORY #2> MEMORY # 3  JUMP  124 

102 JUMP  TO LINE  #104 

103  IF  MEMORY #1> MEMORY #3  JUMP  144 

104  CALL SUBROUTINE #3 

105  GO POSITION  31 * FAST  

106 CALL SUBROUTINE #4 

107  OPEN GRIPPER 

108  GO POSITION  41  * FAST 

109  IF  MEMORY #1 > MEMORY #2 JUMP  117 

110  CALL SUBROUTINE #2 

111 GO POSITION 21 * FAST 

112 CALL SUBROUTINE   #41 

113  CALL SUBROUTINE  #1 

114  GO POSITION 11 * FAST 

115  CALL SUBROUTINE  #42 

116  JUMP TO LINE #164 

117 CALL SUBROUTINE #1 

118 GO POSITION 11 * FAST 

119 CALL SUBROUTINE #41 

120  CALL SUBROUTINE #2 

121 GO POSITION 21 * FAST 

122  CALL SUBROUTINE  #42 

123  JUMP  TO LINE #164 

124  CALL SUBROUTINE #2 

125 GO  POSITION 21 * FAST 

126  CALL SUBROUTINE # 4 

127 OPEN GRIPPER 

128 GO POSITION 41 * FAST 

129 IF MEMORY #1 > MEMORY #3  JUMP 137 

130 CALL SUBROUTINE  #3 

131 GO POSITION 31 * FAST 

132  CALL SUBROUTINE #41 

133  CALL SUBROUTINE  #1 

134  GO POSITION 11 * FAST  

135  CALL SUBROUTINE #42 

136 JUMP  TO LINE #164 

137 CALL SUBROUTINE #1 

138  GO POSITION 11 * FAST 

139 CALL SUBROUTINE  #41 

140 CALL SUBROUTINE #3 

141 GO POSITION 31 * FAST 

142  CALL SUBROUTINE #42 

143 JUMP TO LINE  #164  

144 CALL SUBROUTINE #1  

145  GO POSITION 11 * FAST 
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146 CALL SUBROUTINE #4 

147 OPEN GRIPPER 

148 GO POSITION 41 * FAST 

149 IF MEMORY #2 > MEMORY #3 JUMP 157 

150 CALL SUBROUTINE  #3 

151 GO POSITION 31 * FAST 

152 CALL SUBROUTINE #41 

153 CALL SUBROUTINE #2 

154  GO POSITION 21 * FAST 

155  CALL SUBROUTINE  #42 

156 JUMP TO LINE #164 

157 CALL SUBROUTINE #2 

158 GO POSITION 21 * FAST 

159CALL SUBROUTINE  #41 

160 CALL SUBROUTINE  #3 

161 GO POSITION 31 * FAST 

162 CALL SUBROUTINE  #42 

163 JUMP TO LINE #164 

164 GO POSITION 11 *  FAST 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


