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MODULE Module1

!introducing our positions

CONST jointtarget

JointTarget_1:=[[-30,0,0,0,90,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];

CONST robtarget Ara_N1:=[[65.593602314, 56.58399508, 618.872493103],

[0.003998745, 0.70475445,-0.70941134,-6.006381669],[-1,-1,-2,0], [9E+09,9E+09,

9E+09,9E+09, 9E+09,9E+09]];

CONST robtarget Poz_Cnv1_Alma:=[[-503.42006208,-547.547848978,

308.936780577], [0.003998719, 0.704754504,-0.709411287,-0.006381663],[-2,-1,-3, 0],

[9E+09, 9E+09, 9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];

CONST robtarget Аra_N2:=[[450.808279987, 152.326621525,538.887777825],

[0.003998733, 0.704754467,-0.709411324,-0.006381662],[0,0,-1,0], [9E+09,9E+09,

9E+09, 9E+09,9E+09,9E+09]];

CONST robtarget Poz_Table:=[[836.801388101, 57.859989924,311.676965373],

[0.003998728,0.704754486,-0.709411305,-0.006381657],[0,0,-1,0],[9E+09, 9E+09,

9E+09, 9E+09,9E+09,9E+09]];

CONST jointtarget home_2:=[[109.872157857,18.460128147,6.200837611,

0.799523375,64.871265265,19.912936704],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+0

9]];

CONST jointtarget above_cone:=[[118.933851791,42.381252083,-51.813343761,

-0.000003255,99.432083937,148.933845796],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09, 9E

+09]];

CONST jointtarget take_cone:=[[121.10560606,57.264282096,-38.156882534,-

0.000003703,70.892589283,151.105613725],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+

09]];

CONST jointtarget home_1:=[[-30,0,0,0,90,0],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,

9E+09, 9E+09]];

CONST jointtarget into_box_1:=[[2.450378816,54.77493769,-35.022508724,

0.244831626,71.079080768,3.336748473],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09];

CONST jointtarget above_box_2:=[[-56.862806991,-23.002475445,-156.580
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666043,0.596707364,-89.793382452,-

146.484417016],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09]];

CONST jointtarget take_box2:=[[124.700512205,68.364101063,-53.69319965,

0.60080313,74.690386197,34.922456698],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09];

CONST jointtarget between:=[[77.965236508,-1.460823677,8.510905772, 0.86

9447116,82.934410865,-11.764236718],[9E+09,9E+09,9E+09,9E+09,9E+09, 9E+ 09]];

!repeat of our path for new objects

PROC main()

Reset in;

WaitTime 4;

Path_10;

ENDPROC

PROC Path_10()

!programming our code with time

MoveAbsJ home_1,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveJ Ara_N1,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveJ Poz_Cnv1_Alma,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

Path_20; !time management

MoveJ Ara_N1,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveAbsJ home_1,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveJ Ara_N2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveJ Poz_Table,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

Path_30;

MoveJ Ara_N2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

!MoveAbsJ home_2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveAbsJ between,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveAbsJ home_2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;
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MoveAbsJ take_box2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

Path_20;

MoveAbsJ home_2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveAbsJ between,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveJ Ara_N2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

MoveJ Poz_Table,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

Path_30;

MoveJ Ara_N2,v1000,z100,My_Mechanism_1\WObj:=wobj0;

ENDPROC

!time inputs and fixations of inputs

PROC Path_20()

WaitTime 1;

set in;

WaitTime 1;

ENDPROC

PROC Path_30()

WaitTime 2;

reset in;

WaitTime 2;

ENDPROC

ENDMODULE



70

ДОДАТОК Б ДЕМОНСТРАЦІЙНИЙМАТЕРІАЛ



71



72



73



74



75



76



77
Позначення Найменування Дод.відомості

Текстові документи
1 ГЮИК 505400.016 Пояснювальна записка 77 арк., ф. А4

Графічні документи
2 Демонстраційні матеріали у

презентації 7 арк., ф. А4

ГЮИК 505400.016ВД

Змін. Арк. Номер докум. Підп. Д
Розроб. Бендеберя Розробка макету біонічної

руки на базі Arduino з

використанням м`язового

датчику

Відомість бакалаврської

роботи

Л

ІТ
А А

Перевір. Бронніков Н 1 1

Т. контроль
Н. контроль ХНУРЕ

кафедра КІТАРЗатверд. Невлюдов
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