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Entorn de Pràctiques

COSIROP Controladora
CR2B-574 + 

Botonera

Braç Robot: 
Mitsubishi RV-6S

• Melfa Basic IV: llenguatge de programació.

• COSIMIR: Entorn virtual de simulació.

RS232

Braç Robot: RV6S

• 6 graus de llibertat.

• Repetitibilitat: +-0,02 mm.

• Vel. Màxima: 9300 mm./s.

• Pes: 58 Kg.

• Abast: 696 mm. (sense pinça)
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Braç Robot: RV6S

Sistema de coordenades
de base del robot

Sistema de coordenades
de l’extrem del robot

Braç Robot: RV6S
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Controladora: CR2B-574
· 1: Power.
· 2/3: Bot�  de inici/aturada de
programa precarregat.
· 4: bot�  de reset.
· 5: Aturada d’emergència.
· 9/10: servo on/off
· 12: connexi�  amb la
botonera.
· 13: connexi�  amb l’ordinador.

· 14: Selecci�  de mode (amb una clau):

· Teach (per defecte):  permet controlar el robot des de la botonera.

· Auto (Ext.): permet controlar el robot des del ordinador.
· Auto (Op.): permet executar el programa/es carregats en memòria

pulsant el bot�  de inici (2).

Botonera

· Llevar la clau de la controladora (Mode

Teach).

· Posicionar la clau en mode Enable.
· Selecci�  de velocitat (%):

·Moviments:

· Bot�  d’home mort (al darrera) +

[step|move] + [-X|(J1)]. Mou en sentit

negatiu l’articulaci�  de cintura. [+x|J1]

mou en sentit positiu J1.
· Per a moure la resta d’articulacions:

[-Y|J2], [-Z|J3], ...., [+C|J6]
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Tipus de Moviment
· Selecci�  del tipus de moviment:

· Coordenades d'articulaci� : moure cada eix independentment.

· Coordenades cartesianes: moure a lo llarg del sistema de

coordenades de base del robot.

Tipus de Moviment
· Sistema de coordenades de eina (Tool Jog Operation): es mou

respecte al sistema de coordenades situat a la ma del robot.
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Tipus de Moviment
· 3 eixos XYZ (3 axis XYZ operation jog mode): posicionar

l'extrem del bra�  robot emprant coordenades cartesianes i

moure els tres darrers eixos (J4, J5, J6) amb coordenades

d'articulaci� .

· Coordenades Cilíndriques: traslladar-se a lo llarg d'un arc

centrat en cada un dels tres eixos del sistema de

coordenades del robot i rotar al voltant dels eixos del sistema

de coordenades de ma. Pulsar [move] + [xyz] i després tornar

a pulsar només [xyz]

Coordenades Cilindriques
Translacions Rotacions
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Guardar Posicions
· Acc� s al menú: [menu]

· Pulsar 1 (teach) i seleccionar el nom del programa.

· Guardar la posici�  actual del robot:
· Pulsar [ADD] + POS i escriure el nom de la posici�  (pulsar
[POS|CHAR] per a introduir caràcter)
· Pulsar [STEP] + [ADD] i despr� s deixar anar nom� s [ADD] .
· Pulsar [ADD] per a confirmar ,la posici� .

COSIROP

� �COSIROP: programa per a interaccionar amb la

controladora.

· Carregar/Esborrar programes a la controladora

· Carregar posicions a la controladora.

· Moure el robot.

· Executar/Debugar els programes.

· Monitoritzaci�  de variables: I/O, paràmetres, velocitats,

forces, etc.



	

Execució del COSIROP
· Situar la controladora (la seva clau) en mode Auto (Ext.).
· Entrar a l'ordinador amb l'usuari i password corresponent i
seleccionar el COSIROP del menú de inici.
· Crear un nou projecte:

· Seleccionar la opci�  Wizard del menú File/Project.
· Guardar el projecte dins de la carpeta robotica que es troba en el
directori de “Mis Documentos” i pulsar “Next”.

Creació d’un projecte (COSIROP)
· Seleccionar el robot RV-6S de la llista de robots i pulsar “Finish”. 






Connexi�  amb el Robot
· Abans de res s'ha d'establir una connexi�  amb el robot pulsant
amb el bot�  dret sobre l'opci�  connection.

· Si tot va b�  a la opci�  ªRobot Typeº haur�  d©aparèixer la informaci�
del robot: RV-6S, memòria disponible, ...

Creaci�  del Programa
· Per defecte el projecte crea dos fitxers. 1.MB4 on es situar�  el
programa i un altre 1.POS per a les posicions.
· La llista de posicions i el nom del programa han de ser iguals.
· Anar a l'opci�  de programes de workplace per a editar i veure el
programa i posicions.
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Insertar Posicions
· Anar a l'opci�  Tools de Workspace i seleccionar Jog Operation.
· Apareixer�  una botonera per a moure el robot.
· Pulsar el bot�  ªCurrent Position->Positio. Listº per a guardar dins la llista
de posicions la actual del robot amb el n� mero indicat.
· T�  les mateixes opcions que la botonera del COSIMIR.

Execuci�  de Comandes
· El COSIROP permet executar comandes (MOV, OVRD,
etc.) a la controladora directament, sense necessitat
d'executar un programa.
· A la finestra ªCommand Toolº escriure la comanda i pulsar
el bot�  ‘->Robot' per a enviar-la
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Carregar el programa i posicions
· Per a comprovar que el programa no t�  errors de sintaxis, pulsar

sobre ell amb el bot�  dret del ratolí i seleccionar ªSyntax Checkº.

· Per  a carregar el en la controladora seleccionar el fitxer i pulsar

Download.

· Per a carregar les posicions seleccionar el fitxer de posicions i

download.

Executar un Programa
· A l'opci�  de programes apareixeran tots el programes carregats en la

controladora.

· Pulasr amb el bot�  dret del retolí sobre el programa que volem

executar i seleccionar l'opci�  ‘start (CYC)'.

·  Pulsar l'opci�  Debug si volem debugar el programa: execuci�  pas a
pas, breakpoints.
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Recuperar un Programa
· Per a carregar a l'ordinador un programa/llista de posicions

carregats a la controladora      seleccionar amb el bot�  dret

del ratol� ‘Upload'.

· Es recuperaran tant les posicions com el programa.

· Abans de finalitzar la sessi�  guardeu en un disquet el fitxer

de programes i posicions que estar�  en la carpeta del

projecte.

· Una vegada acabada la sessi� , esborreu els vostres

programes de la controladora i de l'ordinador!!!

· No borreu MAI el programa COSIROP.

Monitoritzaci�

· El COSIROP permet monitoritzar m� ltiples variables:

valors de les entrades/sortides, velocitats tensions, etc.
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Multitasca (COSIROP)
· La controladora permet executar 8 programes
simult� niament, un a cada ‘slot'.
· Carregar el programa principal a l'slot 1 i la resta en els
restants slots.

Execuci�  des de la
Controladora

· Els programes carregats als slots es poden executar

directament des de la controladora del robot:

· Situar la controladora en mode Auto (Op.).

· Pulsar el bot�  ‘run' de la controladora.

· El sistema comen� ar�  a executar el que des del

COSIROP s'hagi carregat en els diferents slots.
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MELFA BASIC IV

· Llenguatge de programaci�  dels robots de Mitsubishi.
· Nom: *.MB4
· Estructura del programa:

10 MOV P1 ‘ Coment ar i s
20 MOV P2
.
REM Coment ar i
.
500 END

· Nom del fitxer del programa  = nom de la llista de
posicions (*.pos)

MELFA BASIC IV
· Variables amb 8 car� cter com a m� xim.
· Locals al programa.
· Definici�  de variables:

· DEF I NTE nomVar  ‘ Def i ni c i ó senser ( +-  32768)
· DEF FLOAT nomVar  ‘ +- 1. 70141E+38
• DEF DOUBLE nomVar  ‘ +-  1. 701411834604692E+308

• DEF CHAR nomVar  ‘  Def i ni c i o car act er
•  DEF POS P5 ‘ posi c i ó car t esi ana

•  P5. X, P5. Y, P5. Z:  coor denades car t esi anes ( mm. )

•  P5. A,  P5. B,  P5. C:  r ol l / pi t ch and Yaw ( gr aus) .

•  DEF JNT P5 ‘ posi c i o en coor denades
d’ ar t i cul aci ó.  ( P5. J1,  P5. J2,  . . ,  P5. J6)



� �

MELFA BASIC IV

· Operacions amb punts:
 DEF POS nova
 nova = (10, 40, 50, 0,0, -90, 0, 0)(0,0)

 nova = P1
 P1.X = P1.X + 40.0  ̀Despla� ar 40 mm. Al llarg de l'eix X
 P1 = P1 + nova  S̀uma de dos punts.
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(Orientaci� ) Posicions d'eixos
addicionals

flags

MELFA BASIC IV

· Arrays:   DIM nom(3)  V̀ector de 3 posicions

                 DIM nom(7,7)   ̀Array de 7x7 posicions

                 DIM nom(6,6,6)  ̀Array de 6x6x6

· Tipus definit segons el nom:

· DIM Pnom(3,4): array de punts

· DIM Cnom(3,4): array de car� cters

· DIM nom!(3,4): array de sencers

· DIM nom#(3,4): array de doubles

· nom(2,3) = 5 Àssigna el valor 5 a la posici�  (2,3)
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MELFA BASIC IV

· SERVO ON: activa els servos del robot. S'ha de executar abans de

comen� ar el moviment del robot.

· SERVO OFF: atura els servos.

· Les comandes SERVO ON i OFF nom� s s'han d'utilitzar quan es

treballi amb el robot real, no fan falta quan es faci feina amb el

simulador.

· HLT: atura el programa.

· DLY:  <temps>: atura l'execuci�  durant un determinat periode de

temps expressat en segons. Exemple:

DLY 0.5 Àtura la execuci�  durant 0.5 segons

MELFA BASIC IV
� �� � � �� � � � 	 
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MOV P1 `Moure el robot des de la posici�  actual fins al punt P1

MOV P1, -50  ̀Moure fins a P1 fins a una posici�  allunyada 50 mm. En

la direcci�  de la ma.

P1

� � �� � )
P1

� � �� � )
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MELFA BASIC IV
· MVS <punt>: mou el robot en l�nia recta des de la posici�
actual fins al punt indicat. Exemple:

      MOVS P1                                          MOVS P1, -100

MELFA BASIC IV
· MVA <Posici� >, <arc>: interpolaci�  en forma d'arc. 
Exemple: 

DEF ARCH 1,5,5,20,20 

MOV P1,1  ̀Moure fins la posici�  P1 seguint l'arc në 1
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MELFA BASIC IV

· MVC <punt inici> <punt 1> <punt 2> : l'extrem es mou en
forma de cercle comen� ant pel <punt inici> i passant pel
punt 1 i 2.
· Exemple:  MOVC P1,P2,P3

MELFA BASIC IV
· CNT: inicia o finalitza un moviment continu. 
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MELFA BASIC IV
· Control de velocitat:

· OVRD <% velocitat>: especifica la velocitat del robot en

percentatge 0..100. Exemple: OVRD 50 5̀0% velocitat m� xima.

· JOVRD <% velocitat>: percentatge de la velocitat m� xima quan

el robot realitza moviments punt a punt (MOV).

· SPD <velocitat>: velocitat en mm./s. Quan es realitza una

interpolaci�  lineal (MVS) o circular (MVC, MVA, ...).

· Velocitat del robot =  vel. Botonera * OVRD * [JOVRD �  SPD].

MELFA BASIC IV

 IF A>B THEN
     sentencia 1
     sentencia 2
        .....
 ELSE
     sentencia 1
     sentencia 2
       .....
END IF

IF A>B THEN sentencia1 ELSE sentencia 2

IF A>B THEN
  sentencia 1
  sentencia 2
  .....
END IF
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MELFA BASIC IV
· While (Condici� ) ... WEND: 

`Mentre es compleixi la condici�  s'executen les sentencies 
While (A>5.0) AND (B>C)
   MOV P1
   MVS P2
   M_OUT(6)=0
WEND

· GOTO <dest�>: bota fins el punt de dest�: në de l�nia
o etiqueta.

   ̀Bot a la l�nia 10
  10 MOV P1
    ....
  100 GOTO 10

100 GOTO *bot   ̀Botar a la etiqueta *bot
.....
150 *bot  ̀*<nom_etiqueta>
160 MOV P1

MELFA BASIC IV
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 100 MOV P1
 110 GOSUB 1000
 120 END F̀i del programa
 1000 MOV P2
 1010 RETURN

100 MOV P1
 110 GOSUB *LBL  ̀Botar al lable LBL
 120 END F̀i del programa
 1000 *LBL 
 1010 MOV P2
 1020 RETURN
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MELFA BASIC IV

· Entrada/Sortida: 32 entrades/32 sortides.

· Sortides reservades: 0 (running), 1 (Servo On), 4 i 5 (obrir i

tancar pin� a)

· Entrades reservades: 0 (stop), 1 (Servo off), 2 (error reset),

3 (start), (4 servo on).

· Control entrades i sortides amb 2 arrays M_OUT i M_IN

 M_OUT(8) = 1  ̀escriu un 1 a la sortida 5

 IF M_IN(6)=1 THEN ....

MELFA BASIC IV
· Obertura i tancament de pin� a a l'entorn de pr� ctiques: 

· La pin� a est�  connectada a les sortides 4 i 5.

· Tancar pin� a: 

 M_OUT( 4) =0
 M_OUT( 5) =1

· Obrir pin� a:

 M_OUT( 5) =0
 M_OUT( 4) =1
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MELFA BASIC IV

· Obertura i tancament de la pin� a amb targeta de
pin� a (COSIMIR)

· HOPEN <nº de pin� a>: obri la pin� a amb el
n� mero indicat.
· HCLOSE <nº de pin� a>: tanca la pin� a amb el
n� mero indicat.

· En el nostre cas el nombre de pin� a sempre ser�  1.
Exemple:

0 1 &/ 2 ��
0 341 5/ ��

MELFA BASIC IV

· WAIT <valor numèric> = <constant>: atura la execuci�
fins que la condici�  es compleix. Exemple:

WAIT M_IN(5)=1 Èspera fins que la entrada 5 es activada

· WITHIF: Executa una determinada instrucci�  durant
l'execuci�  d'una acci�  de moviment (MOV, MVS, MVC)
sempre que es compleixi una condici� . Exemple:

          MOV P1 WTHI F M_I N( 7) =1,  M_OUT( 8) =2
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MELFA BASIC IV

· Funcions trigonomètriques: COS(angle), SIN(angle),

TAN(angle), ATAN2(angle1, angle2). Tots els angles en

radians.

· Altres costats i par� metres:  M_PI: valor de pi.

· Altres aspectes: ACCEL (acceleraci� /desacceleraci� ), OADL (obt�

l'acceleraci�  òptima), BASE (sistema de base del robot), TORQ (control de

la for� a), SPODPT (acceleraci�  òptima en el cas de punts singulars), PREC

(millora de la precisi� ), interrupcions, multitasca, etc.


