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Tema V: Programació de Robots Industrials

Programació de Robots Industrials

1. Mètodes de Programació de Robots Industrials
2. Programació del Mitsubishi RV-M1.

Tema V: Programació de Robots Industrials
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Métodes de Programació de Robots Industrials

• Programació Gestual
• Programació Textual

Tema V: Programació de Robots Industrials

Guiatge Pasiu
Directe

Guiatge Pasiu
amb Maniquí

Guiatge Actiu
amb Teaching-Box o Joystick

PASIU

ACTIU

1 Mètodes de 
Programació
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Mètodes de Programació de Robots Industrials

• Programació Gestual
• Programació Textual

Tema V: Llenguatges de Programació

• Programació a nivell Robot

• Programació a nivell Objecte

• Programació a nivell Tasca

Moure_a P1 Via P2
Vel=0,2*velmax
Pinça=obrir
Precisió=alta
Moure_recte_a P3
Pinça=tancar
Espera=0.5
Moure_recte_a P1
Precisió=media
Vel=velmax
Moure_a P4 Via P2
Prec=alta
Vel=0,2*velmax
Moure_recte_a P5
Pinça=obrir

D C
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A
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P4

P2
P1

P3
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Métodes de Programació de Robots Industrials

• Programació Gestual
• Programació Textual

Tema V: Llenguatges de Programació

• Programació a nivell Robot

• Programació a nivell Objecte

• Programació a nivell Tasca

Situar B sobre C fent coincidir    
Costat_B1 amb Costat_C1 i 
Costat_B2 amb Costat_C2;

Situat A dintre D fent coincidir 
Eix_A amb Eix_Forat_D i 
Base_A amb Base_D;
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Métodes de Programació de Robots Industrials

• Programació Gestual
• Programació Textual

Tema V: Llenguatges de Programació

• Programació a nivell Robot

• Programació a nivell Objecte

• Programació a nivell Tasca

Ensamblar A amb D

D C
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Components del Robot Mitsubishi RV-M1

Tema V: Llenguatges de Programació
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Especificacions del Robot Mitsubishi RV-M1

Tema V: Llenguatges de Programació
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Noms de les articulacions del Robot Mitsubishi RV-M1

Tema V: Llenguatges de Programació
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Tipus de Moviments

Tema V: Llenguatges de Programació

x

y

z

Moviments en coordenades de 
Robot

Moviments en coordenades de 
Cartesianes
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Métodes de Programació

Tema V: Llenguatges de Programació

Programació Mitjançant  
Teaching box

Programació off-line

Programación on-line

RS232

E/S

RS232

E/S
D/A A/D E/S
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Programació Mitjançant Teaching box

Tema V: Llenguatges de Programació

• Programació Gestual
• Funcionament Autònom
• Instruccions:

• Definició de posicions
• Moviments cartesians i articulars
• Trajectories en coordenades de robot
• Llegir/Grabar EPROM
• Execució paso a paso
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Programació off-line

Tema V: Llenguatges de Programació

• Programació a nivell robot
• Funcionament autónomo
• Accés a totes les instruccions, les anteriors més:

• Trajectòrias rectilínias
• Control de programa
• E/S
• Interrupciones

RS232

E/S

1 Métodes de 
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Programación en línea.

Tema V: Llenguatges de Programació

• Programació a nivell robot
• Funcionamient subordinat al PC
• Adaptació al entorn.

main()
{
OpenConfig(2,”COM2”,9600,2,7,2,512,512)

ComWrt(2,”PD 1, 0, 380, 300, 45, 90\n”,26);
ComWrt(2,”MS 1, 10\n”,9);

CloseCom(2);
}

Exemple

RS232

E/S
D/A A/D E/S
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Instruccions del robot RV-M1

Tema V: Llenguatges de Programació

Comandes 
de Moviment
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Instruccions del robot RV-M1

Tema V: Llenguatges de Programació

Comandes 
de Control de 
Programa

Comandes 
d’E/S
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Tema V: Llenguatges de Programació

Exemple D’aplicació

y

-x

x
y

Pitch=45º

Pitch = 0º

Pitch=-45º

Roll=90

Roll= 0

Definició d’una posición p.
PD p, x, y, z, Pitch, Roll
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Exemple

p

y

z

x

1- Definició de la posició o.
2- Definició de la posició p.
3- Moviment de posicinamient (ràpid)
4- Moviment d’aproximació (lent)
5- Tancar pinza.
6- Moviment de retirada (lent)
7- Moviment de posicionamento (rápid)

o

10 PD o, ox, oy, oz, oP, oR
20 PD p, px, py ,pz ,pP, pR
30 SP 5
40 MO p, O
50 SP 2

L

60 DW 0, 0, -L
70 GC
80 DW 0, 0, L
90 SP 5
100 MO o, C
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Tema V: Llenguatges de Programació

Exemple

10 SP 5
20 EA +1, 100
30 MO p,O
40 SP 3
50 DW 0,0,-L
60 ...

100 DA 1
110 GC
120 MS p, 10, C
130 ...

L

p

Interrupció sobre el bit 1 del port E/S

final de
carrera
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