Programowanie robota pneumatycznego PR02

Celem ¢wiczenia byto zaprogramowanie prostej sekwencji ruchéw prezentujgcej mozliwosci robota
PR-02

Wprowadzenie

W trakcie programowania wykorzystywalismy aplikacje przygotowang do obstugi robota. Jej
dziatanie byto bardzo proste, co zresztg mozna wyttumaczy¢ wiekiem programu (poréwnywalnym z
naszym). Aplikacja umozliwiata reczne sterowanie lub tworzeni algorytmow sterujgcych, oraz ich
zapisywanie. Ze wzgledu na niezwykle niewygodng obstuge korzystajgcego z dosc archaicznych
technologii software'u znalezlismy pliki uzywane przez aplikacje . Sg to proste pliki tekstowe,
umozliwiajgce ich reczna zmiane znacznie szybciej niz bytoby to mozliwe w aplikacji sterujace;.
Podsumowujac, przygotowaliSmy 3 programy sterujace.

Program 1

Program najlepszy — wykorzystujgcy mozliwosci robota nie marnuje czasu, pozwala na rozpoczecie
nastepnej fazy ruchu po zakoriczeniu poprzedniej. Niestety w robocie z powodu probleméw z
obstuga kanatéw potwierdzen, zachowujgcy sie nieprzewidywalnie (przechodzi do nastepnego kroku
pomimo nie zakonczenia poprzedniego).
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Program 2

Kolejna modyfikacja ktéra miata poprawié¢ dziatanie powyzszego to odczekanie troche czasu przed
sprawdzeniem pozycji. Niestety spowodowato to, iz robot nie otrzymat w ogdle jednego z
potwierdzen — zawiesit sie w oczekiwaniu na nie.
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Program 3
Ten program byt najprostszy i z powodu niekorzystania z sygnatdw potwierdzen dziatat bez zarzutu.
Niestety marnowat troche czasu, gdyz opdznienia byty przyjete z nadmiarem.
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Podsumowanie

W trakcie laboratorium poznali§my dziatanie prostego (przynajmniej teoretycznie) w sterowaniu
robota, korzystajacego tylko z wytacznikdw krancowych. Rozwazylisémy jakie zadania mogtby
sprawnie wykonywac, oraz poznaliSmy dziatanie sterujgcych nim aplikacji. Niestety niedoskonatosci
techniczne (uszkodzone krancéwki) wymusity na nas wykorzystanie alternatywnej formy pracy
robota polegajgcej na wymuszeniu odpowiedniego opdznienia czasowego po kazdej fazie ruchu.



