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ЦЕЛЬ И СОДЕРЖАНИЕ РАБОТЫ
Цель работы – приобрести навыки программирования робо-

та, работающего в составе роботизированного технологического 
комплекса (РТК).

С этой целью на компьютерном имитаторе ГПС, состоящем 
из промышленного робота, токарного и фрезерного станков с 
ЧПУ и накопителя с двумя заготовками, составляется, отлажива-
ется и демонстрируется программа её работы за один цикл. Цикл 
включает: последовательное взятие роботом заготовки из нако-
пителя, перенос её на один из станков, активацию соответствую-
щих программ работы станков, снятие готовой детали.

Работа выполняется с использованием результатов выпол-
ненной ранее лабораторной работы �Структура роботизирован-
ного технологического комплекса¥ и рассчитана на четыре часа.

ПРОГРАММИРОВАНИЕ РОБОТА
Программа функционирования робота записывается в от-

дельный текстовый файл с расширением .txt. Он должен начи-
наться с команды START и заканчиваться командой END. Вво-
дить команды можно как в верхнем, так и в нижнем регистре, ис-
пользуя только латинский шрифт. В одной строке должна содер-
жаться одна команда. Отдельными строками, используя кирилли-
цу, допускается ввод комментариев. В табл.1 приведена система 
команд программы работы РТК.

Таблица 1
№ п/п Команда Содержание команды Примечания

1* GotoX n Ротация схвата
n – абсолютное значение 
угла в градусах от нуле-
вого положения

2* GotoY n Наклон кисти
3 GotoZ n Наклон локтя
4 GotoF n Наклон плеча
5 GotoW n Поворот основания

6 GotoXYZFW n n n n n
Одновременный по-
ворот вокруг не-
скольких осей

При повороте вокруг од-
ной оси, другие углы 
должны иметь текущие 
значения

7 PointHV h v

Перемещение в точ-
ку по горизонтали на  
h мм, по вертикали 
на v мм
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Продолжение табл. 1

8 PointN Перемещение в фик-
сированную точку

Параметры фиксирован-
ных точек настраивают-
ся в меню �Ро-
бот→Фиксированные 
точки¥

9 LockerON Зажим схвата
10 LockerOFF Разжим схвата
11 SFLockerON Включение зажима на фрезерном станке
12 SFLockerOFF Включение разжима на фрезерном станке

13 SFLON n Включение зажима на фрезерном станке на n
секунд

14 SFLOFF n Включение разжима на фрезерном станке на n
секунд

15 SFAuto Запуск загруженной УП фрезерного станка
16 STLockerON Включение зажима на токарном станке
17 STLockerOFF Включение разжима на токарном станке

18 STLON n Включение зажима на токарном станке на n
секунд

19 STLOFF n Включение разжима на токарном станке на n
секунд

20 STAuto Запуск загруженной УП токарного станка
*– используются для робота с пятью степенями свободы.

Сформированная и записанная в текстовый файл управ-
ляющая программа загружается через меню �Файлы → Загрузка 
управляющей программы¥ (рис. 1).

Нажатием верхней кнопки 
�Открыть¥ загружают нуж-
ную управляющую программу 
(файл с программой). 

В данной лабораторной 
работе используется самый 
распространённый метод про-

граммирования промышленных роботов, сочетающий в себе эле-
менты �обучения¥ с программированием с помощью команд 
(табл. 1). После настройки параметров программы и параметров 
оборудования на предыдущей лабораторной работе в режиме 
ручного (отладочного) управления определяются и записываются 

Рис. 1  Меню �Файлы¥
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значения обобщённых координат робота после вывода �вруч-
ную¥ центра схвата в узловые точки. Такими узловыми точками 
являются:

- начальные позиции заготовок – объектов манипулирова-
ния;

- рабочее положение заготовки на столе фрезерного станка;
- позиция схвата во время обработки заготовки на фрезер-

ном станке;
- рабочее положение заготовки в центрах токарного станка;
- позиция схвата во время обработки заготовки на токарном 

станке;
- конечные позиции готовых деталей (в данной лаборатор-

ной работе эти позиции совпадают с начальными позициями за-
готовок).

При подводе схвата к объекту манипулирования, необходи-
мо учитывать, что робот производит захват объекта при условии, 
что расстояние между центром схвата и центром объекта не вы-
ходит за пределы габаритов объекта. Это условие проверяется 

нажатием кнопки . Если после её нажатия схват с объектом 
изменили свой цвет, то захват выполнен успешно. Относительное 
положение зажатого в схвате объекта во время его переноса со-
храняется.

Рабочий цикл функционирования робота должен состоять из 
следующих этапов:

1) перемещение центра выключенного схвата в позицию 
взятия заготовки №1;

2) захват заготовки №1 и её перемещение в рабочее положе-
ние на столе фрезерного станка;

3) разжим схвата робота и его отвод на некоторое расстоя-
ние из рабочей зоны станка;

4) включение программы обработки заготовки на фрезерном 
станке;

5) взятие обработанной заготовки и её перенос в исходное 
начальное положение;

6) повторение этапов 1, …, 5 с заготовкой №2 на токарном 
станке;

7) перевод робота в нулевое положение.
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ПОРЯДОК ВЫПОЛНЕНИЯ РАБОТЫ

1. Запустить программу STEP CNC согласно инструкции
2. Проверить введённые на предыдущей лабораторной работе 

параметры робота, объектов манипулирования и технологическо-
го оборудования. Если они не сохранились, то ввести их заново и 
перезагрузить программу.

3. С помощью панели ручного управления роботом вывести 
схват поочерёдно в каждую из узловых точек и записать в отчёт 
значения обобщённых координат, показанных в окне левой части 
экрана. При подводе схвата к объекту манипулирования прове-

рить его захват нажатием кнопки .
4. Следуя по ссылке �Робот → Сформировать УП¥, присвоить 

файлу с программой уникальное имя и поместить её либо на ра-
бочий стол, либо в папку студента.

5. Зайти в текстовый файл с программой и сформировать её, 
используя команды табл. 1 и записанные ранее координаты узло-
вых точек строго следуя этапам рабочего цикла функционирова-
ния робота. Программирование перемещения осуществлять пре-
имущественно командой 6 (табл. 1) Сохранить составленную 
программу.

6. Следуя по ссылке �Файлы → Загрузка управляющей про-
граммы¥ (рис. 1), открыть соответствующий файл с программой. 
При этом окно в верхней части экрана (TRL) должно окраситься в 

зелёный цвет, а кнопка  становится доступной.

7. Нажатием кнопки  запустить цикл работы РТК в авто-
матическом режиме.

8. Наблюдать выполнение программы в автоматическом ре-
жиме. Если схват �натыкается¥ на конструктивные элементы 
станков, то необходимо запрограммировать их обход, введя но-
вые узловые точки. Скорректировать управляющую программу 
добавлением в неё команд с новыми узловыми точками.

9. Продемонстрировать преподавателю работу управляющей 
программы в автоматическом режиме.
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ТЕХНИКА БЕЗОПАСНОСТИ

Включение компьютера производить только с разрешения и 
под наблюдением преподавателя. Инструкция по технике безо-
пасности находится в компьютерном классе.

ТРЕБОВАНИЯ К ОТЧЁТУ
В отчёте должны быть записаны координаты узловых точек, 

а также текст разработанной управляющей программы.
КОНТРОЛЬНЫЕ ВОПРОСЫ

1. Какие модули входят в состав РТК?
2. Какова структура программы работы РТК?
3. Как запрограммировать обход схватом конструктивных эле-
ментов станков?
4. Опишите процедуру формирования рабочей программы функ-
ционирования робота.
5. Продемонстрируйте на имитаторе программный вывод схвата 
в точку, заданную своими координатами в декартовой системе.
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