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COSIMIR LAB PROGRAMI VE UYGULAMALARI
1. GIRIS
Robot programlama egitim sistemi olan Cosimir Lab programi ile imalatta kullanilan ¢esitli
tip robotlarin programlanmasi, bu robotlarin bulunduklar1 ¢alisma diizeneklerinin {i¢ boyutlu
olarak modellenmesi ve hareketlerinin yine {i¢ boyutlu olarak benzetimi miimkiin olmaktadir.
Boylece gercek sistem iizerinde meydana gelebilecek herhangi bir nesne ile carpigsma

sorununun daha oOnceden fark edilip diizeltilebilmesi miimkiin kilinirken programlama
siirecinin de kisalmasi saglanmis olur.
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Sekil 1. COSIMIR programi 6rnek calisma ara yiizi.

Robot sistemlerini monte etmek ve ayirmak, tasimak ve kullanima sokmak oldukga zor, fakat
egitimi oldukga ilging konulardir. Bunun yaninda endiistride kullanilan pargalar ve bunlarin
montajlarim1 daha  simiilasyon = asamasindayken — gorebilmek son  kullanicinin
bilgilendirilebilmesi agisindan olduk¢a 6nemli bir konudur.

Programin saglamig oldugu bir diger 6nemli faydada daha simiilasyon agamasinda iken robot
programlarinin olusturulup denenebilmesidir. Robot programinin simiilasyon asamasinda iken
denenmesi ile sistem ¢alismasi esnasinda olusabilecek ciddi hatalar1 engellenebilmektedir.

Ayrica Melfa-Basic gibi programlar sayesinde gergek endiistriyel robotlar ile program
arasinda es zamanli ¢alisma gibi opsiyonlar bulunmaktadir. Bu islem ayni1 PLC programinda
oldugu gibi online ¢alisma olarak gergeklestirilebilmektedir. Bu programin kullanilmasindaki
temel hedefler su sekilde listelenebilir.

e Montaj islemi siiresince endiistriyel robotun birlestirilmesi
o Karmasik montaj ortamlarinda robotlarin egitimi

o Karmasik sistemlerin idare edilmesi

o Karmasik sistemlerin bakimi, hizmeti ve hata tespiti

o Endistriyel robotlarin planlamast



2. DENEYIN AMACI

Bu deneyde mekatronik miihendisligi 6grencilerinin ilerideki meslek hayatlarinda
faydalanabilecekleri COSIMIR LAB programi tanitilacaktir. Bu program kullanilarak
endiistriyel son kullanicinin isteklerini basit bir sekilde projelendirebilecekleri ve sistemlerin
caligmasinin daha fabrika kurulmadan ii¢ boyutlu olarak animasyon gergeklestirebilecekleri
gibi olanaklar sunulabilmektedir. Bu deney kapsaminda Oncelikle program tanitimi
gerceklestirilecek, daha sonra ise segilecek uygun bir proje lizerinde simiilasyon uygulamasi
yapilacaktir.

3. ON BILGI
3.1. COSIMIR LAB Programi

Bu programda hedeflenen endiistriyel ortamda bulunabilecek pnomatik piston, yiirliyen bant,
endiistriyel robot kol, sensorler gibi ¢esitli elemanlarin program kiitliphanesinden Kkolayca
eklenerek istenilen is istasyonlarina benzer bir yapt kurmaktir. Bu amagla program ana
ekraninda is hiicresi ekrani, eksen koordinatlari, programlama ekrani gibi bir¢ok alt boliim
bulunmaktadir. Sekil 2 de COSIMIR LAB programinda Ornek bir calisma ekram

goriilmektedir.
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Sekil 2. COSIMIR programi ana ¢aligma ekrani.
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Program ana ekraninda bulunan alt ekranlarin tanitimi yapilacaktir. Sekil 3’te goriilen ekranda
sistem calismasinin animasyonu {i¢ boyutlu olarak goriilebilmektedir. Bu goriintiiye ait farkli

gosterimler i¢in View Menu altindaki secenekler kullanilabilir.

Sekil 3. COSIMIR programa is hiicresi(workcell) ekrani.
Sistemde eger robot kol kullanilacaksa bu robot kola ait parametrelerin gdsterimi i¢in Sekil
4’te kullanilan eksen koordinatlar1 ve global koordinatlar ekrani kullanilir. Eksen koordinat
ekraninda robota ait her bir mafsalin aldig1 acilar derece cinsinden, global koordinatlar

ekraninda ise robot end-efektoriiniin pozisyonu ve yonlenmesi goriintiilenebilmektedir.
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Sekil 4. COSIMIR programi eksen koordinatlar1 ve global koordinatlar ekrani.

Sistemde bulunan robotun pozisyonu degistirilmek istenirse ayni ekranlara benzer bir sekilde

kullanim saglayan Sekil 5’teki kontrol ekranlar1 kullanilabilir.
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Sekil 5. COSIMIR programi eksen koordinatlar1 ve global koordinatlar1 kontrol ekrani.




Sistemde bulunabilecek; sensor, konveyor, gibi elemanlarin giris ve cikis degiskenlerinin

goriilebilmesi icin sekil 6’da bulunan giris ¢ikis ekranlarindan faydalanilir.
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Sekil 6. COSIMIR programu giris ¢ikis parametreleri

Yapilacak olan simiilasyonda yapilacak olan kontrolde sistem belirli bir koda ihtiyag

duyabilir. Buna 6rnek olarak uygulamasini gergeklestirecegimiz bir robot kolun MELFA -

BASIC’te yazilan bir kod verilebilir Sekil 7°de bu kod ekrani ve bu kodun kullanmis oldugu

pozisyonlarin listesi goriilmektedir.
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Sekil 7. COSIMIR programi kod ekran1 ve pozisyonlar listesi

Sistem simiilasyonu veya ger¢ek zamanli uygulama esnasinda kullanici girisi veya sistem

durumunun gosterilebilmesi i¢in bir ¢ikis ekranina ihtiya¢ duyabilir. Sekil 8’de bu amag i¢in

kullanilan kullanici giris ¢ikis ekrani verilmistir.
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Sekil 8. COSIMIR programi kullanici giris ¢ikis ekrani.

COSIMIR LAB programinda bahsedilmesi gereken en dnemli konulardan biride eleman

kiitiiphaneleridir. Degisik lisanslara gore sahip olunan kiitliphane sayis1 artirilabilir.

Simiilasyon ekranina eklenmek istenen elemanin bu kiitiiphanede olmas1 gerekmektedir. Sekil

9’da Model Explorer altinda kiitiiphanede bulunan elemanlar goriilebilmektedir.
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Sekil 9. COSIMIR programu sistem kiitiiphanesi elemanlari.
3.2. COSIMIR LAB Program sistem modellenmesi

Sistem modellenmesine 6rnek olmasi agisindan kiitiiphanede bulunan bir robot kol, gripper ve
iist tliste duran iki kiipten olusan bir senaryo kurgulanacaktir. Bu amagla oncelikle Dosya

meniisiinden yeni workcell segilerek Sekil 10°da goriilen sekmelerden workcell kurulur.
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Sekil 10. COSIMIR program1 workcell olusturma.
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Daha sonra model kiitiiphanesinden eklenmek istenen robot kol secilerek Sekil 11°deki gibi
ekrana eklenir. Model Explorer meniisiinden robot kola ait giris ¢ikis parametrelerinin

ayarlanmasi saglanir.
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Sekil 11. COSIMIR programi kiitliphaneden robot kol eklenmesi.

Ayni1 robot kol eklendigi gibi sistem kiitliiphanesinden robot kol ucunda kullanilacak olan

gripper(tutucu) eklenmesi gerceklestirilir.
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Sekil 12. COSIMIR programu kiitiiphaneden gripper eklenmesi.
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Siras1 ile ayni robot kol eklendigi gibi model kiitiiphanesinde bulunan Miscellaneous

Primitives meniisii altinda bulunan box nesneleri eklenir ve Sekil 13 ve Sekil 14’deki gibi

boyut pozisyon gibi konfigilirasyonlar1 yapilir.
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Sekil 13. COSIMIR programu kiitiiphaneden box eklenmesi.
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Sekil 14. COSIMIR programu kiitliphaneden eklenen box elemaninin ayarlanmasi.

Goriildugii gibi sistem modellenmesinde zengin kiitliphanesi dolayisi ile simiilasyon {izerine
eleman eklenmesi ve ayarlanmasi oldukca kolay bir sekilde gerceklestirilebilmektedir. Bu
asamadan sonra simiilasyonun ¢alismasi i¢in sistemin programlanmasi gerekmektedir.
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3.3. Melfa-Basic Robot Programlama dili

Burada robot programlama konusuna agiklik getirilecektir. Ac¢iklamalarda, giiniimiizde de
Mitsubishi robotlarinin programlanmasinda kullanilan MELFA BASIC dili baz alinacaktir.
Ogrenilecek bu programlama konsepti diger endiistriyel programlama dillerinde
uygulanabilir.

Bir robot programi deklarasyonlar ve komutlardan olusur. Bu komutalin bazilar1 robot
kontrolorlerine 6zgiidiir ( her kontroldr i¢in degisiklik gdsterir).

Robot programinin temel igerigi su sekildedir.
e Hareket komutlar
e {letisim ve haberlesme komutlar:
e Kontroloriin ayar degerlerini degistiren komutlar.

Modern robot programlama dilleri modiiler yapidadir. Basit komutlardan olusan komut setleri
kolay anlasilir ve uygulanir. Uzman olmayanlar dahi bu komutlar1 kullanabilir.

BASIC nedir?

Melfa Basic, tiniversal BASIC dili tabanli bir robot programlama dilidir. BASIC, 6grencilere
basit sekliyle programlama dili egitimi vermek amaciyla ABD de Dartmounth Kolejinde
gelistirilmistir. Kelimenin agilimi1 “Beginners All-purpose Symbolic Instuction Code” (temel
seviye genel amagli sembolik komut kodu) seklindedir.

O giinden beri BASIC cok kullanilan bir dil olmustur. Ancak bu dilin bir standardi1 yoktur.
Bugiin farkli amagclar icin gelistirilmis bir ¢ok BASIC siiriimii(variant) mevcuttur. MELFA-
BASIC de bir BASIC siirlimiidiir. Hareket kontrolii ve is hiicresindeki diger aygitlarla
haberlesebilmesi i¢in ilave komutlara sahiptir.

Programlama Stratejisi

Bir robot programi olustururken takip edilecek genel bir strateji vardir. Sekil 15°teki sema
bunu agiklamaktadir.

Programlama Teknigi

Eger karsilagilan programlama isi karmagik ise program alt programlara boliinmelidir. Bu
islem problemin daha kiigiik ve basit yapilarda incelenmesini saglar.

Alt programlar olusturmak i¢in programlama dilindeki fonksiyonlardan faydalanilir. Ana is
bircok alt i grubuyla rahatlikla diizenlenir. Bu yapisal programlama olarak adlandirilir.



Program Yapisi

Bir program yapilacak isin gerektirdigi bilgileri igerir. Bu bilgiler veri ve komut olarak ikiye
ayrilir. Genellikle yapilan isle ilgili veriler programda bulunmaz. Bunlar ¢esitli veri toplama
birimlerinden derlenir. Veri toplama birimleri; veri hafizasi ( pozisyon listesi vs.), 6l¢me
kontrol sistemleri (dokunma sensorii vs.), kullanici girisi ( kumanda paneli) gibi cevre
aygitlarindan olusur.

Problem Pragrarmin tanimlanmasi

Analiz Tarimlanan porblernlerin alt problemlere ayngtinimas

Gdzimiin yolunun tanimlanmasi

‘faplacak birim iglerve bitin i igin kantral akig
divagramlarnin olugturulmas

Gergeklestirme

Gozimin prograrm diller dahilinde gergeklegtirilmesi
heriglemn adimi igin gézimin gergeklestirlmesi.

F
Program testi

Off-line yazlimlarla hazilanan prograrmin test edilmesi
Gergek oamda hiz digirerek hareketleri test etme.

Program dékiimantasyonu

Pragrarmin yapahilecekleri ve sinitliklan konusunda agiklama
haziflama.

Sekil 15. Programlama Stratejisi.

Pozisyon listesi Robot

o

L
Sensérler [—w—  Program
+

Kontrol Paneli Kontrol Panel

113

Sekil 16. COSIMIR programu kiitliphaneden eklenen box elemaninin ayarlanmasi.

Program komutlari, komutlar1 ve parametreleri icerir. MELFA-BASIC de program iki
parcadan olusur. Birincisi kullanilan verilerin islenmesiyle ilgili bildirgelerdir (declarations).
Digeri komut ifadeleridir (statement). Bu ifadeler robot hareketlerini kontrol eder, I/O
kanallariyla ¢evresel aygitlarla haberlesir, kontrol paneli araciligiyla kullaniciy1r programin
durumu hakkinda bilgilendirir.



Programlamaya Hizh Bakis

Robot programi yazmak otomasyon siiregleri ve bu siireclerin alt birimlerine ayrilabilirligi
konusunda derin bilgi gerektirir. Ayrica karsilasilan problem iizerinde ¢alisan bir program
yazmak i¢in programlama diline hakim olmak gerekir. Bu bolimde MELFA-BASIC 1V dili
baz alinarak robot programlama hakkinda kisa ve pratik bilgiler verilecektir.

Aciklama

Her ne kadar programlama problemlerinin kesin bir ¢dziimii olmasa da, genelde her tiirli
programin yaziminda Sekil 16°da yer alan strateji uygulanir. Ayni i§ i¢in ayni sonucu veren
birbirinden farkli birkag ¢6ziim olabilir.

Var olan programlarin sik bir sekilde revizyonu, gelistirilmesi ve degisen is akislarina
uyarlanmasi tecriibe kazandirir. Boylece makul, kullaniglt ve hizli programlar olusturulabilir.
Robot programlamaya yeni baslayanlar 6zellikle genis ¢apli karmasik programlar1 yazarken
program yapisina dikkat etmelidir. Yeni baglayanlar program yapisini1 6grenmekle bir imalat
slirecinin, satir yapili programlama metoduyla nasil programlanacagini1 6grenir.

MELFA-BASIC Program Yapisi

MELFA-BASIC, komut satirlartyla programlama yapilan (satir yapili) bir dildir. Her program
satir1 satir numarasi ile baslar.
Program iki pargadan olusur.

1. Demegler boliimiinde programci, robot durum degiskenleri ve dis degiskenler haricindeki
biitiin degiskenleri tanimlar. Pozisyon degiskenleri pozisyon listesinden (position list)
tanimlanir.

Onemli not: program satirlarinda REM kullamldiginda ardindan yazilanlar kontrolér icin

komut degeri tasimaz. Programci buraya kendi anlayabilecegi program, islem ismi vs.

yazabilir.
Ornek:
10 REM ***demeg™*** ¢ programcinin agitklamasi’®
20 DEF POS P1 ‘ P1 pozisyon degiskeninin tanimlanmasr’

2. Komut ifadeleri boliimii biitiin programla komutlarini igerir.
Ornek:

Pozisyon listesindeki PGoto degeri P1 pozisyon degiskenine atanir. Ardindan noktadan
noktaya hareketle robot P1 pozisyonuna hareket eder.

30 REM ***komut ifadeleri*** ‘programcinin agiklamasi
40 P1 =PGoto ‘PGoto degerini P1° ata
50 MOV P1 ‘P1 pozisyonuna git

60 END ‘program sonu
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Ardisik Programlama

Ardisik programlamanin felsefesi, sade, diiz akisli programlama fizerinedir. Ardisik
programlamada satirlar arasi atlamalardan ve dallanmalardan kaginilir. Boylece program
kodlar1 kolay okunur ve anlasilir olur. Programin i¢inde dallanma ne kadar fazla ise okunmasi
o derece zor olur.

Asagidaki 6rnek incelendiginde bu daha iyi anlasilacaktir.

P1 pozisyon degiskeni tanimlanir. Eger girisin 0.biti 0 ise PGoto degeri P1 degiskenine
atanacaktir. Girig biti 1 ise P SAFE degeri P1 degiskenine atanacaktir.

10 REM***dallanmasiz program™***
20 REM*** degisken tanimlamasi***
30 DEF POS P1 ‘P1 pozisyonun adi
40 REM***gart ifadesi***
50 IF M_IN(0) =0 THEN P1 = PGoto ELSE P1 = P_SAFE
eger sayisal girisin 0 numarali kanalinin degeri 0 a esitse
“goto” pozisyonuna git. Degilse “safe” pozisyonuna git.
60 MOV P1 ‘sartla secilen pozisyona git.
70 END ‘Program sonu

10 REM***dallanmali program™***
20 REM***degisken tanimlama***
30 DEF POS P1 ‘P1 pozisyonun ad1
40 REM***gart ifadesi***
50 IF M_IN(0) =0 THEN GOTO 100 ELSE GOTO 200
eger sayisal girisin 0 numarali kanalinin degeri 0 a esitse
100 numarali satira git. Degilse 200 numarali satira git.

60 MOV P1 ‘sartla secilen pozisyona git.
70 END ‘Program sonu
100 P1 = PGoto ‘PGoto pozisyonunu se¢
110 GOTO 60 ‘60 numarali satira git.
200 P1 =P_SAFE ‘P_SAFE pozisyonunu se¢
210 GOTO 60 ’60 numaral1 satira git

Robot Hareketleri

Her robot programinin temel gayesi robotu hareket ettirerek son etkileyici ile montaj, tagima,
kaynak gibi igleri yapmaktir. Bu nedenle MELFA BASIC deki hareket komutlart ¢ok
onemlidir.

En ¢ok bilinen hareket tipleri lineer hareket (lineer enterpolasyon) ve noktadan noktaya
hareket (eksen enterpolasyonu) dur. Pozisyonlar robotun hareket hattini olugturan noktalar
tanimlar. Pozisyon listesinde tanimhidirlar. Ogretme (teach-in) metodu, tutucunun pozisyon
bilgilerini edinmede en ¢ok bilinen ve uygulama alani bulan metottur. Veriler pozisyon
listesinde saklanir. Her programin kendi pozisyon listesi vardir. Program ve pozisyon listeleri
isimleriyle atanirlar. Pozisyon listesinin ad1 program ismine uygun olmalidir.
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Program igerisinde kullanilan pozisyon isimleri pozisyon listesinde de bulunmalidir. Pozisyon
listesinde pozisyon isimleri program igerisinde pozisyon degiskenlerine degerlerin
atanmasinda kullanilmaktadir.

pOZisyon isitnleri Tutucunun koordinatiar Tutucunun global X, Y, £ ekesnelerine

"P" ile baglamahdr. futrmia hoktasining X, ¥, Z gdre yaphd A, B, C agilar robatun
\ \ ciurLgLiyla il bilgiler

Ho. . Position Cinentation

Potart 3z7.1, -2.9, 243.0 1, 180,F,4

PStrtiael 315.5, 105.4, Z1G6.8 -3z, 180,EF, 4

Piarip 316.4, 100.6, 212.Z2 -2Z5, 180,F,A4

PSttFle 316.4, -96.9, Z62.2 -37, 180,E, 4

PCyer -134.0, 425.3, 450.9 -30,-110,L,E

Sekil 17. Pozisyon listesi.

Lineer Hareket

Takim merkezinin 6nceden tanimlanmis bir dogrusal yoriinge {izerinde hareket ettirilmesi sik
stk bagvurulan bir yontemdir. Cogu montaj operasyonu robotun dogrusal yoriingede
hareketini gerektirir. Dogrusal hareketler iki nokta ile tanimlanir. Programlamada hedef
pozisyonun belirtilmesi dogrusal hareket i¢in yeterlidir.

10 MVS P1 (P1 hedef pozisyon. Bu komutla bulunulan pozisyondan hedef
pozisyona dogrusal bir yoriingede hareket edilir.)

Karmagik yoriingelerde hedef noktaya ulagsmak icin arada {igiincii bir nokta tanimlanmalidir.
Robot bu ara noktalarda durmadan geger ve hedef noktaya ulasir.

Ornek:

P1 den P4 e kadar pozisyonlar pozisyon listesinde tanimlanir. Robot dogrusal bir yoriinge
iizerinde P1 den P2 ve P3 noktalarindan gecerek P4 noktasina hareket eder. CNT 1 degiskeni
robot kontroloriiniin ara noktalarda yumusak gecis yapmasini saglar. Robot dogrusal yoriinge
boyunca SPD komutu ile tanimlanan hizla hareket eder (650 mm/s).

1 REM ***@rnek program™**
20 REM ***degisken tanimlama™***
30 REM ***komutlar***

40 CNT1 (yumusak gecisler etkin)

50 SPD 650 (takim merkezinin hiz1 650 mm/s)
60 MVS P1 (P1 pozisyonuna dogrusal hareket)
70 MVS P2 (P2 pozisyonuna dogrusal hareket)
80 MVS P3 (P3 pozisyonuna dogrusal hareket)
90 MVS P4 (P4 pozisyonuna dogrusal hareket)
100 END (program sonu)
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Noktadan Noktaya Hareket

Parcalarin bir P1 noktasindan baska bir P2 noktasina tasinmasi gibi robot hareketlerinde
noktadan noktaya hareket kullanilir. Noktadan noktaya harekette izlenen yoriingenin bir
onemi yoktur. Hareketin basladig1 ve bittigi noktalar dnemlidir. Programda hedef pozisyonun
tanimlanmas1 gereklidir. Her eksen motoru hedef pozisyona ulagmak icin kendi {izerine diisen
hareketi bir digerinden bagimsiz olarak gergeklestirilir. Bu nedenle noktadan noktaya
harekette takim merkezinin izledigi yoriingenin net bir fonksiyonu yoktur. Noktadan noktaya
hareket kullanilirken izlenecek yoriingenin net olmayisi1 ¢arpisma sorunlarina yol acabilir.
Robotlarla calistikca kazanilan tecriibe bu tiir harekette yoriingenin 6nceden kestirilmesine
yardimci olur.

Ornek:
1 REM ***Grnek program***
10 REM ***degisken tanimlama™***
20 REM P1 den P3 e kadar pozisyonlar pozisyon listesinde taniml1
30 REM ***komutlar***
40 JOVRD 60 (eklem hizlar1 %60 diizeyinde)
50 MOV P1 (takim merkezinin hiz1 650 mm/s)
60 MOV P2 (P1 pozisyonuna dogrusal hareket)
70 MOV P3 (P2 pozisyonuna dogrusal hareket)
80 END (program sonu)

eklem enterpolasyonunda dodrusal enterpolasyonda yoringe
wOringe herbiangi bir fonksiyon wygun bir dodrudur.
dedildir.

Sekil 18. Lineer ve noktadan noktaya hareket durumunda yoriinge.
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Tutucu Kontrolii

Robot, is pargasi iizerinde gerceklestirecegi islemleri takimlar ve tutucular ile yerine getirir.
MELFA BASIC dili tutuculart HOPEN ve HCLOSE komutlar ile kontrol eder. Asagidaki
ornekte bir is parcasinin nasil tutup kaldirilacagina iliskin bir program goriilmektedir.

10 REM ***6rnek program***
20 REM is pargasi kaldirma

30 HOPEN 1 (1 numarali tutucuyu ac)

40 MOV P1 (P1 noktasina gel)

50 HCLOSE 1 ( 1 numaral1 tutucuyu kapat)
60 MVS P1,-50 (is pargasini 50 mm kaldir)
70 END (Program sonu)

Takimlar (kaynak torcu, lazer kesici, polisaj parlaticist vs.) ve tutucular robot kontroloriine
sayisal girig-¢ikis ara yiizii (I/O interface) ile baglanir. Bu nedenle robot is hiicresi COSIMIR
ile simiile edilirken tutucu, robotun sayisal giris-¢ikig(digital I/O) ara yiiziine model explorer
iizerinden ayarlanarak baglanmalidir. Robot ¢alistirilmadan dnce takim yada tutucu giris-¢ikis
ara yiizii iizerinde etkin edilmelidir. Bu islem iki basamakta gerceklestirilir.

1. Bir sayisal giris kanali etkin olan rakim yada tutucu i¢in ayarlanir.
2. Bir sayisal ¢ikis kanali takim yada tutucudan gelecek geri besleme i¢in ayarlanir.
Tutucu geri bildirim verdiginde robot sonraki hareketlerine gecer.

MELFA-BASIC de sayisal ¢ikis kanallart M_OUT ifadesinin ( M_OUT(1)=1 ) seklinde
kullanilmastyla kontrol edilir. Yukaridaki yazimda 1 numarali sayisal ¢ikis sinyal
vermektedir. Bu sinyal gerekli baglantilar yapildiktan sonra bir dis donanimin devreye
girmesi i¢in kullanilabilir. Bir sensorden alinan bilginin programda sart ifadesi olarak
kullanilmas1 asagida goriilmektedir. Sensor Inumaral girise baghdir. Noktali yere yazilacak
komut sart saglanirsa gerceklestirecektir.

20 IFM IN(1)=0THEN ...

Bir islemin yapilmas1 igin bir sart sinyali yerine zaman geciktirmesi de yapilabilir. Islem

belirtilen zaman sonunda gergeklestirilecektir.

Asagidaki ornekte robot tutucuyu kapadiktan sonra P1 pozisyonunda 1 saniye bekleyecektir.
10 REM ***ornek program***

20 REM ***pozisyon tanimlama***

25 REM P1,P2 Pozisyonlar1 pozisyon listesinde tanimlidir.

27 REM *** is tanimlamas1™***

30 REM parg¢a kaldirma

40 MOV P1 (P1 noktasina gel)

50 HOPEN 1 ( 1 numaral1 tutucuyu ag)
55 DLY1 ('bir saniye bekle)

60 MVS P2 (dogrusal enterpolasyonla P2 ye git)
65 HCLOSE 1 (tutucuyu kapat )

70 DLY 1 (‘bir saniye bekle)

80 END ( Program sonu )
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GIRIS/CIKIS kanallarindan haberlesme ( /O communication )

MELFA-BASIC programi sayisal giris-¢ikis kanallariyla haberlesmek i¢in robot durum
degiskenlerini kullanir (detayli bilgi i¢in ilgili boliime bakiniz). Bir dis donanimi ( tutucu,
tastyict bant vs.) siirmek icin M_OUT olarak tarif edilen yazmag kullanilir. Bu yazmag
(M_OUT(1) =1 ) seklinde yazildiginda 1 numarali ¢ikis kanalina bagli donanim kontrol
striilebilir. M_OUT haricindeki diger durum degiskenleri sadece okunabilir 6zelliktedir.
Cevre donanimlardan ve aygitlardan gelen sayisal bilgileri alir ve girilen degerle
karsilagtirirlar. Karsilastirma sonucunda bir islem yapilir veya sart saglanana kadar beklenir.
IF M _IN(4) = 1 THEN...(4 numarali giris kanali set olursa belirtilen islemi yap.) WAIT
M IN(4)=1 (4 numaral1 giris kanali set olana kadar bekle).

Karmagik sistemlerde gesitli aygitlarin birbirleri ile haberlesmesi gerekir. Bu durumlarinda
iletisim protokollerine bagvurulur. Bu gibi durumlarda ¢ogunlukla merkezi islemci bir PLC
yada bilgisayar olmaktadir. Robot kontrolérii bu durumlarda bir PLC {izerinden sisteme
baglanir. Sekil 19°daki 6rnek bir PLC ile robot kontroloriiniin bagdagmasini gosteriyor.
Burada PLC iist diizey kontrol sistemini temsil etmektedir. Robot ve diger is hiicresi
aygitlarinin birbiri ile es zamanli ve calismasini temin eder.. PLC robot kontrolorii i¢indeki
fakli programlar1 farkli zamanlarda ¢alistirarak hangi islemin ne zaman yapilacagina karar
verir. PLC robot kontrolériine I/O ara yiizii ile baglidir. Iletisim sinyalleri hakkindaki bildiri

sOyledir;
5_ Datal 5_ Dataz Program
0] 0 programi
o 1 program
1 0 program?
1 1 programs3

Sekil 19. PLC ile robot kontrol 6rnegi.

Yapilacak 4 farkli islemin her biri i¢in bir program yazilmistir. Bu programlar sayisal olarak
ifade etmek icin S_Datal ve S_Data2 giris kanallar1 atanmustir. Ikili say1 diizeninde 4 sayisini
ifade etmek icin iki basamak gerekmektedir. Yukarida da goriildigi gibi 00 program0’1, 11
program3’ii ifade eder. Bunlarin disinda robotla PLC’nin anlagsmasini saglayan iki sinyal daha
vardir. Bunlar S_ready ve S_valid sinyalleridir. Robotun ¢alismadig1 anda bir program almaya
hazir oldugunu gostermek i¢in S ready sinyali kullanilacaktir. PLC S valid sinyali ile
gonderdigi program numarasini robot kontroldriine kabul ettirir.
Normal ¢aligsma sirasinda anlagma sinyallerinin ¢alismasi su sekilde olmalidir.
1. PLC Program numarasi yalnizca robottan S_ready sinyali verirse
gonderecektir.
2. PLC, program1 S_data 1 ve S_data 2 kanallarindan program numarasini
gonderir ve ardindan onaylanmasi i¢in S_valid kanalindan sinyal gonderir.
3. Eger program numarast dogruysa robot S_ready sinyalini gondermeyi keser.
Program calisir.
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4. Program sonlandirildiginda robot S ready kanalindan sinyal verir ve yeni

programin gonderilmesini bekler.

5. Program ¢alismaya bagladiktan sonra PLC S_valid kanalinin sinyalini O yapar.
Robottan S_ready sinyalinin gelmesini bekler.

Baglantilarin dogru yapildigindan emin olunmalidir. Sekil 20’deki gibi bir durum
hazirlanabilir.

| sinyal ‘ Robot kontroldrii | Adres | Anlami

| 5_Datal ‘ girg | M_IM(10) | pragram numarasi

| 5_DataZ ‘ girig | MM | Arogram numarasi

| S_ready ‘ clkiz | M_CUT(10) | anlasma sinyali

| 5_walid ‘ giris | M_IN(12) | anlazma sinyali

Sekil 20. PLC ile robot kontrol 6rnegi sonucu.

Program numarasi iki kanal {izerinden asagidaki gibi hesaplanir:

PrgNo = M_IN(11) + 2 * M_IN(10)

10 REM *** &rnek program ***
20 REM *** tanimlamalar ***
30 DEF INTE PrgNo

40 REM *** gciklamalar ***
50 M_OUT(10) =1

60 WAIT M_IN(12) =1

70 PrgNo = M_IN(11) + 2 * M_IN(10)
80 M_OUT(10) =0

90 SELECT PrgNo

100 CASE 0

110 CALLP "programQ"

120 BREAK

130 CASE 1

140 CALLP "program1”

150 BREAK

160 CASE 2

170 CALLP "program2"

180 BREAK

190 CASE 3

200 CALLP "program3"

210 BREAK

220 END SELECT

230 GOTO 50

240 END
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(integer degiskenli bir program numarasi)

(robot hazir)

(uygun verisi gelene kadar bekler)
(program numarasini oku)

(robot ¢alismaya basla)

(program numarasini kontrol et)
(program 0 segilirse)

(program 0 ¢aligsin)

(program 1 segilirse)
(program 1 caligsin)

(program 2 segilirse)
(program 2 caligsin)

(program 3 segilirse)

(program 3 caligsin)

(baglama noktasina git)
(program sonu)


mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandREM.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantInteger.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandWAIT.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandSelectCase.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandSelectCase.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandCALLP.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandSelectCase.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandSelectCase.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandGOTO.htm
mk:@MSITStore:C:/Program%20Files/COSIMIR%20Educational/BIN/RoboticsAssistant.chm::/AssistantCommandEND.htm

4. DENEYIN YAPILISI

4.1. El Sallayan robot uygulamasi
1. COSIMIR Industrial programi agilir. File meniisiinden Project Wizard tiklanir.

I — | ]| e | ] ]

CusN.

Qpen... CukQ
[se.

Save Bt
Gavels:

Save sl

e Bropeties

Page e,

Bt Gif+f)

Pl setup):

o 0SIMIR
o COSIMIR Educali i .MOD

S e s
o COSIMIR

0.00s 09:33:20 |Copyright (C) 1392-2002 - EFR - IRF - GERMANY

2. Acilan pencerede proje adi, program adi, kim tarafindan yapildig: ve 6zellikleri istege bagl
olarak doldurulur. Next tiklanarak sonraki agamaya gegilir.

Project Wizard - Step 1 of 3 B3
Project Name Program Name
Iproie 1 ISE
Directory
C:\Program Files\COSIMIR Educational\Projectshproje 1 Browse... |
Created by Initiaks

Ii:inde(-selkan-ibrahim-aIi-umul-murat- I

Description
mangal program{ ﬁ

-
A ¥

Help Cancel | cBack | [ Mews | Fnin |

3. Bu pencereden kullanilacak robot ¢esidi, bu robotun hangi dilde yazilacag: “Melfa Basic”
belirlenir. Finish sekmesine basildiginda robot, programlanmaya hazir hale gelmis olur.

Project Wizard - Robot Parameters - Step 2 of 3 | X|
BRobot Type

RP-18H ;]
1/0 Interface Cards Additional Axis 1 [L1)
‘}'16‘2(’3(’4(‘5“6“7"8’ 1 none € lin ot

Hand Additional Axis 2 (L2)
5'1('2("3('4"5“8('7('8' ‘Vﬁnonerlm ot

F L
" Movemaster Command
£ WELEAEASIE 5 MELFABASIC IV

Help Cancel | <Back | [ New> | finish
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B COSIMIR® Industriol (For E ducational Purposes Dnly)

Fle Edt View Exegule Ewrss Window Heb

Dsnﬂhmalmﬂa_]mgﬁlnlnw I@B F)‘Jlg]g{ﬂ_]_““_xjg]ggjgwr‘l

(o om = \LUSIMIN E ducational\ st s St ITTE|[F - C \Progrom e \COSIMIN Edicational Proisettotie 14
o

\

nects\proje 1\proje 1 MB4 M[=1E3

+
| Il
B
|
] _F ] | _'_l:/'l
|Stopped | 000s fn's:«;lz}cww(mmmz-sm-w-mv
#Bostat|| & A5 & |[HCOSMIRG industriol | 5] Booe WardPad | 3-pant B BO A e

4. Daha sonra robota istenen pozisyonlar atanir ve program yazilabilir. Biz robota 4 farkl
konum atayarak asagidaki programi yazdik.

[ COSIMIR® Industrial (For Educational Purposes Only)

File Edt View Ewecule Extas Window Help

Dﬁﬂﬁ ssaaanaa__lmgﬁmlm EEL‘?J_QJ_@IEI N gﬂ[‘v‘ﬁig@]m&xw@g

atanan
pozisyonlar

— [FiHessages o ,ﬂ

satirlar

|| Qok100 Mvs P4 |
1 L4 7 K1) | L

Istonped | 0005 [09:43:12 Copyriaht (C) 1992-2002 - EFR.- IRF - GERMANY

10 HOPEN 1
20DLY 2

30 MVS P2
40 MOV P1
50 HCLOSE 1
60 DLY 2

70 MVS P2
80 MVS P3
90 SPD 80
100 MVS P4
110 MVS P3
120 MVS P4
130 MVS P3
140 SPD 40
150 MVS P2
160 MVS P1
170 GOTO 10
180 END
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5. Bundan sonra Execute meniisiinden Init connection tiklanarak robotla baglanti saglanir

COSIMIR® Industrial (For Educational Purposes Only)
cute Extias Window Help
Restart CibshitsFs | gk

cleli] 2] ||

= Bl @B & [ H ol pielniwe] ¢ =
Hese Elogar: (B s (ogiam Files\COSIMIA Educalio —lolx]
Waiting Rosition
Stat Cukg
Stat Cycle Culsy
ApprochStep F10
NewStep shiwFin  [1567.1,]
£ Previous Step CulF10 1567.1,

ik GiiEa

AltsFG)

Simulaton.

Belease Management...

Hodel Explorer CukT

Edit Mode CulE

Model Libraries...
@ Colision Detection ]
+ Vettex Nomals _lolx|
R horEN 1 e E
po s R2 Project Management...

80 mvs p3 Uplsed Aokt oRE:
Program Start
110 mvs p3 | FProgamSlog

120 wvs P4 Pt oot
130 mvs p3 st COSIHIR QDICEB0END
110 P 40
150 mMys p2 | AlamReset
160 Mys PL | Cutentdlam..
170 GoTo 10
e Monto Funclions.
Jog Operation R

— [ qox =
i >l_| < | e
[Stopped 0.005_|0950.02 Copyright (C) 1992-2002 - EFR - IRF - GERMANY

6. Yazilan programi robota aktarma islemine geldik. Bunun i¢in Execute meniisiinden
Download PC -> Robot tiklandiginda asagidaki pencere agilir.

B COSIMIR® Ind

Purposes Only)

Eile ﬂ View | Execule Extias Window Help

0| @@ festat L N P o

B G
i

Vst Fosior

Cuka
Civy
Rl
ShitF10 1567.1,
il 1567.1, |
CHlsFg
AUES
Sigulation.
Release Management...
Modsl Explorer T
Edi Mode ClkE
Model Libraries
Colision Detection B
¥ Vetexomds Tproie 1MEA PIEIEY
10 HOPEN 1 -
20 oLy 2 T
70 sy b2 | Proect Managerren..

4
oz o | ol
220 MvS P4 | COSIMIR PostionsRobot "“""‘" N =0l
130 VS P3| oot Postions COSIMIA ok i
140 sSPD 40
50 Mvs pz [ BlaimResst QoK
160 Mvs PL Cunent Alam, QoK
170 GOTO 10— - QoK
180 END Monitor Functions. . gg:
Jog Operation QOKX; -105.49;Y;241.61;2;543.24; A; -93,34;B;88,86;C;87.80;L1;15
L L QoK
#l|iqokmexTL; 0. 00, 0.00, 0.00, 0.00, 0.00, 0.00 >

L [ )4l | O
Stopped | 000s 095558 [Copyright (C) 1992-2002 - EFR- IRF - GERMANY
#Bastat| | @ 14 1 € ||[COSIMING Industiol .. | ] Bolge - WordPad | 15 Paint | | B B osss

Burada program adi dogru yazilmalidir. Onemli olan robot Kontrolér de var olan bir
programin {izerine yeniden kayit yapmamaktir. Ciinkii bu durumda 6nceki program silinir.
Biz, projeye baslarken program adin1 85 olarak belirttigimiz i¢in bu kisma 85 yazacagiz. OK

sekmesi tiklanir.

Download Program PC -> Robot

Program
¥ LS utomaticalyor tpoad
I Delete all before downloading

From line: '1—
Toline: E—

Position:

W [ bitomaticalyforupload
From position: il

. . Ta posiion:
Project Wizard - Step 1 of 3 | X| SR e
GlobalPosone

Project Name Program Name Pt Nar
n I~ Use Name of Window.
|p10|e 1 ISS I -
Directory
C:AProgram Files\COSIMIR Educational\Projects\proje 1 Browse... Ok | | Concel | Heb |
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