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3D робот з вакуумним
захопленням 9V

I2

O7

O8

M1+C1C

I1

M2+C2C

I3

M3+C3C
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Компоновка схеми 3D робота

Функція

Кінцевий вимикач повороту

Кінцевий вимикач вертикального переміщення 

Кінцевий вимикач висування маніпулятора

Мотор для повороту маніпулятора (координата Х)

Мотор для вертикального переміщення (координата Z)

Мотор висування маніпулятора (координата Y)

Датчик імпульсів при повороті маніпулятора

Датчик імпульсів при вертикальному переміщенні

Датчик імпульсів при висуванні маніпулятора

Компресор

Клапан

Вхід/Вихід

I1

I2

I3

M1

M2

M3

C1C

C2C

C3C

О7

О8
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Y

X

Z

C1=0…1400

C2=0…900

C3=0…1025

X

Y

Z

Кількість імпульсів на координату
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Level 3: Variables → Command elements

за часовою;
проти часової;
стоп;
включити;
виключити;
присвоїти значення;
додати «+»;
відняти «–»;
скидання лічильника 
(наприклад в 0);
«продвинуте» 
керування двигуном.
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Basic elements: 
Motor output

Level 3: Inputs&Outputs:
Motor output

Level 3: Variables → Inputs, outputs
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Приклади використання «Command elements»
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Використання операторів очікування (Wait branch...)
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Використання операторів очікування

1
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«Продвинуте» керування двигуном з енкодером

Вхід підпрограми з 
завданням на 

кількість імпульсів

«Position reached» 
(шлях пройдено)    

Обнуління лічильника 
імпульсів
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Приклад використання оператора порівняння:

Оператор порівняння 
2х змінних)    


