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1. Предисловие 
Данная документация содержит в себе информацию о методах 

подключения робота к стороннему оборудованию по промышленным протоколам 
обмена данными. 

Протоколы, которые доступны на данный момент: 

• Modbus TCP сервер/клиент (API, ГИП «Пульс») 
• Modbus RTU/RS485 (для API) 
• Profinet, EtherNET IP (для API, самостоятельная реализация 

пользователем). 

2. Входимость версий 
Данное руководство актуально для версий:  

• ГИП «Пульс» 3.12 и выше; 
• Ядра 1.4.0 и выше; 

3. Подключение к КР3.6 и коботам серии RC 
Для того, чтобы подключить устройство для реализации обмена данными 

необходимо: 

• Для Modbus TCP, EtherNET IP, Profinet подключить требуемое 
оборудование к контроллеру робота в разъем Х201 («LAN») при 
помощи кабеля с разъемом RJ45; 

 
• Для Mobus RTU, RS485 необходимо использовать кабель с 

соответствующей распиновкой M8 8pin для инструментального 
разъема робота. Подробная информация о разъеме представлена в 
«Руководство по вводу в эксплуатацию». 
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4. Modbus TCP 
4.1. Modbus TCP сервер 
Для подключения стороннего клиентского оборудования к серверу 

необходимо настроить адресацию согласно таблице регистров, представленной в 
документе «Приложение 1», а также произвести настройку IP адреса КР в 
соотвтетсвии с IP подключаемого оборудования таким образом, чтобы устройства 
были в одной сети. Предположим, клиент устройство, подключаемое к Modbus 
TCP сервер имеет IP 192.168.1.200, тогда КР должен иметь статический IP адрес, 
например, 192.168.1.201. 

Настройка IP адреса производится через ГИП «Пульс» в настройках, 
доступных через бургер-меню. 
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4.1.1. Использование в ГИП «Пульс» 
Для использования соответствующих регистров в ГИП «Пульс» 

необходимо: 

1. Перейти в ГИП «Пульс»; 
2. На вкладке «Настройки» выбрать раздел «Настройка входов/выходов», 

а также задать фильтрацию по требуемому типу регистра; 
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3. Задайте требуемым регистрам уникальное имя (1), установите, при 
необходимости, действие для логических регистров (2) и активируйте 
раздел «Использовать в программе» для используемых элементов (3). 

 
После выполнения вышеизложенных пунктов требуется определить 

команды, которыми выполняется работа с регистрами: 

1. Команда «Установить» позволяет изменять значение регистра: 
1.1. Для логических регистров выбор изменяемого регистра 

осуществляется через параметры цифровых выходов, регистры 
находятся в списке после цифровой группы; 
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1.2. Для остальных типов регистров – «Выражение». 
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2. Команда «Ожидание» прерывает выполнение программы до выполнения 
требуемого условия, логические регистры используются аналогично 
команде «Установить», остальные типы указываются через редактор 
выражений. 
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3. Состояние/значение регистров так же может быть использовано в 
командах «Если», «Цикл», «Присвоение», использование регистров 
осуществляется при помощи редактора выражений. 

 
4.2. Modbus TCP клиент 
В текущей версии управляющего ПО настройка подключения сервер 

устройств к контроллеру КР3.6 осуществляется при помощи встроенной 
переходной утилиты «modbus-bridge», которая реализует следующую структуру 
управления: 

 
4.2.1. Настройка подключения modbus-bridge 
Для корректного подключения периферийного оборудования необходимо 

произвести следующие действия: 

1. Указание адресов источника сигнала и принимающей стороны в 
конфигурационном файле службы «modbus-bridge»: 
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a. Перейдите в CBOXManager, на вкладке приложения выберите 
VSCode; 

 
b. При помощи встроенного менеджера проектов VSCode 

перейдите в директорию /opt/modbus-bridge, после чего 
откройте файл «bridge.json»; 

 
c. Изменяя самостоятельно параметры данного json-файла 

требуется настроить обмен данными (см. п.4.2.1.1). 
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4.2.1.1. Конфигурация bridge.json 
Документ содержит в себе следующие параметры настроек: 

• poll_interval_ms – частота запроса данных от сервер-устройств. Если 
при использовании штатной частоты проявляется недостаток 
вычислительной мощности оборудования – понизьте частоту 
запросов. 

• timeout_ms – время, через которое подключение в случае ошибки 
Modbus будет разорвано.  

• retries – количество попыток считать/передать информацию между 
устройствами. Уменьшение данного параметра позволяет снизить 
задержку передачи данных. Увеличение – повышение стабильности.  

• log_level – уровень логирования. Рекомендуется не изменять 
значение, установленное в файле;  

• slaves – список сервер-устройств Modbus TCP 
 

"slaves": { 
    "PC - excom": { "host": "127.0.0.1", "port": 502 }, 
    "name": { "host": "192.168.1.200", "port": 502 } 
  } 
 

Указание устройства с IP 127.0.0.1 являются обязательными для 
взаимодействия с КР робота линейки RC. 

• name – имя подключаемого устройства. Рекомендуется 
указать требуемое имя для удобства чтения файла 

• host – IP адрес устройства 
• port – Modbus порт подключаемых устройств, по 

умолчанию 502 
• mapping – список соединений между регистрами. Формируется 

следующим образом (полный пример заполнения bridge.json 
расположен по пути /opt/modbus-bridge в в ПО от версии образа 12L): 
"slaves": { 
    "PC-excom": { "host": "127.0.0.1", "port": 502 }, 
    "Example": { "host": "192.168.1.200", "port": 502 } 
  }, 
  "mapping": [ 
    { 
      "src": { "slave": "PC-excom", "type": "input", "address": 200 }, 
      "dst": { "slave": "Example", "type": "holding", "address": 0 } 
    }, 

• src – источник данных. Содержит в себе наименование 
устройства (slave), тип данных (type) - coil, discrete, input, 
holding, address – адрес источника данных согласно 
соответствующим таблицам регистров Modbus;  

• dst – приемник данных.  Содержит в себе наименование 
устройства (slave), тип данных (type) - coil, discrete, input, 
holding, address – адрес приемника данных согласно 
соответствующим таблицам регистров Modbus;  
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5. ProfiNET, EtherNET IP 
В текущей версии ПО взаимодействие по протоколам ProfiNET, EtherNET IP 

может быть осуществлено при использовании Python API и сторонних открытых 
библиотек протоколов.  

Предполагается самостоятельная реализация алгоритма/библиотеки на 
базе или совместно с Python API. 

Примеры библиотек: 

• profinet-py 
• ethernetip 

Данные библиотеки можно интегрировать в виртуальное окружение КР при 
помощи штатной утилиты CBOXManager – «Скрипты»: 
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6. RS485, Modbus RTU 
6.1. RS485 
Обмен данными и взаимодействие с периферийными устройствами 

посредством протокола RS485 могут быть осуществлены при помощи Python API 
или интеграцией скрипта в дерево программы ГИП «Пульс» командой «Скрипт». 

 
Создание алгоритмов взаимодействия с устройствами, работающими на 

RS485, полностью аналогично тому, что приведено в последующих главах 
руководства. 

Окно редактирования скрипта имеет следующий вид:  
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6.1.1. Передача данных по RS-485, класс «WristRS485» 
Класс предназначен для организации обмена информацией между платой 

запястья (плата запястья должна быть в режиме 'rs485') и подключенным к ней 
внешним устройством. 

Класс предоставляет serial-like API (read, write, query) для обмена данными 
с внешними устройствами, подключёнными к RS-485-порту запястья. 

6.1.2. Ответ контроллера робота на команды, структура «Response» 
При обмене данными часть методов класса WristRS485 возвращает 

стандартизированный ответ от RS-485 интерфейса в виде структуры Response 
следующего вида: 

@dataclass(frozen=True) 
class Response: 
 """Стандартизированный ответ от RS-485 интерфейса. 
 
 Представляет результат выполнения операции (`write`, `read`, `reset` и 
др.) 
 в удобной, неизменяемой форме. Содержит код возврата и, при наличии, 
 полученные данные. 
 
 Attributes: 
  return_code (Rs485ReturnCodes): Код результата операции. 
   Значение `ok` означает успешное выполнение. 
  raw_data (bytes): Полученные данные (если операция 
подразумевает 
   передачу данных). Может быть пустым, если операция не 
   возвращает полезную нагрузку (например, `reset` или `write`). 
 """ 
 
 return_code: Rs485ReturnCodes 
 raw_data: bytes 

 

У данной структуры есть два свойства:  

• is_ok — возвращает True если ответ не содержит ошибки 

• has_error — возвращает True если в ответ пришел код ошибки 

6.1.3. Создание объекта класса «WristRS485» 

Для создания объекта класса необходимо, как минимум, указать IP адрес 
целевого робота. 

Сигнатура метода 

WristRS485( 
 host: str, 
 timeout: float = 1, 
 use_buffer: bool = True, 
 logger: Optional[logging.Logger] = None, 
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) 
 

Параметры 

● host (str): IP-адрес контроллера робота.  
● timeout (float): Таймаут подключения к контроллеру (в секундах).  
● use_buffer (bool): Включить буферизацию "лишних" ответов от устройства. По 

умолчанию True — рекомендуется для большинства сценариев.  
● logger (Optional[logging.Logger]): Экземпляр логгера для записи отладочной 

информации. Если не указан, логирование отключено.  
 

Пример использования 

rs485 = WristRS485(host="192.168.1.10") 
with rs485.connected(): 
 rs485.write(b"MEAS?\\r\\n") 
 data = rs485.read() 

 

6.1.4. Метод «connect» 

Устанавливает соединение с RS-485 шлюзом через сокет. 

Метод пытается установить соединение с устройством, управляющим RS-
485-шиной. Если соединение уже активно, метод немедленно возвращает True 
без повторного подключения. 

Сигнатура метода 

def connect() -> bool 
 

Возвращаемое значение 

bool: 

• True — если соединение успешно установлено или уже активно; 

• False — если произошла ошибка при подключении (например, таймаут, 
недоступность хоста). 

Примечания 

● Для управления жизненным циклом соединения рекомендуется использовать 
контекстный менеджер with с экземпляром класса или методом connected. 

Пример использования 

if rs485.connect(): 
 print("Подключение к RS-485 шлюзу установлено") 
else: 
 print("Не удалось подключиться") 



16 
 

 
# Повторный вызов безопасен и не приведёт к ошибке 
rs485.connect() # вернёт True, если уже подключён 

 

6.1.5. Метод «connected» 

Обеспечивает временное подключение к RS-485 шлюзу в рамках 
контекстного менеджера. 

Контекстный менеджер автоматически: 

• устанавливает соединение с RS-485 шлюзом, если оно ещё не активно;  
• гарантирует отключение после выхода из блока, даже при возникновении 

исключения.  

Если соединение уже было установлено до входа в контекст, оно не 
разрывается при выходе — менеджер сохраняет исходное состояние. 

Сигнатура метода 

def connected() -> "WristRS485" 
 

Возвращаемое значение 

Текущий экземпляр объекта, готовый к обмену данными по RS-485. 

Пример использования 

with rs485.connected() as port: 
 port.write(b"MEAS?\\n") 
 data = port.read() 
 # Соединение автоматически закроется здесь, если было открыто внутри 
 
# Если соединение уже активно, оно сохраняется: 
rs485.connect() 
with rs485.connected(): 
 rs485.get_status() 
assert rs485.is_connected() # всё ещё подключён 

 

6.1.6. Метод «is_connected» 

Проверяет текущее состояние подключения к RS-485 шлюзу. Метод 
возвращает актуальный статус соединения. 

Сигнатура метода 

def is_connected() -> bool 
 

Возвращаемое значение 

bool:  
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• True — если соединение с RS-485 шлюзом активно и работоспособно; 

• False — если соединение не установлено, закрыто или потеряно. 

 

Пример использования 

if rs485.is_connected(): 
 print("Готов к обмену данными") 
else: 
 print("Требуется подключение") 
 
# Безопасная проверка перед отправкой команды 
if not rs485.is_connected(): 
 rs485.connect() 
 rs485.write(b"STATUS?\\n") 

 

6.1.7. Метод «reset» 

Выполняет сброс состояния RS-485 соединения на стороне сервиса робота. 

Метод отправляет команду сброса встроенному RS-485-сервису робота. Эта 
операция:  

• очищает внутренние буферы ошибок и данных, 

• сбрасывает флаги неисправностей, 

• приводит интерфейс RS-485 в исходное рабочее состояние. 

Используется для восстановления после ошибок связи, зависаний или 
неожиданного поведения шины. 

Сигнатура метода 

def reset() -> Optional[Response] 
 

Возвращаемое значение 

Optional[Response]:  

• Объект Response, содержащий результат выполнения команды, если ответ 
получен;  

• None, если произошёл таймаут, потеря соединения или команда не 
подтверждена. 

Примечания 

• Рекомендуется вызывать этот метод после подключения и при 
возникновении устойчивых ошибок обмена. 

Пример использования 
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with rs485.connected(): 
 data = rs485.read() 
 # После ошибки чтения 
 if data is None: 
  rs485.reset() # попытка восстановления 
  data = rs485.read() 

 

6.1.8. Метод «read» 

Считывает данные, полученные по RS-485 шине от подключённого 
устройства. 

Метод инициирует запрос на получение данных через встроенный RS-485-
сервис робота, а затем собирает входящие фреймы до достижения указанного 
объёма или завершения передачи. Поддерживает как чтение всего доступного 
потока, так и ограниченное количество байт. 

Сигнатура метода 

def read(size: Optional[int] = None) -> Optional[Response] 
 

Параметры 

● size (Optional[int]): Максимальное количество байт для чтения.  
• Если указано — метод вернёт не более этого числа байт;  
• Если None (по умолчанию) — читает все доступные данные до 

завершения передачи.  

Возвращаемое значение 

Optional[Response]: 

• Объект Response, содержащий прочитанные данные в атрибуте raw_data, 
если операция успешна; 

• None, если произошла ошибка. 

Примечания 

• Метод блокирующий: ожидает поступления данных в течение 
внутреннего таймаута.  

• Если устройство не отправляет данные, вызов может завершиться с 
пустым результатом или None, в зависимости от состояния шины.  

Пример использования 

with rs485.connected(): 
 # Прочитать все доступные данные 
 resp = rs485.read() 
 if resp: 
  print("Получено:", resp.raw_data) 
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# Прочитать ровно 10 байт (если доступны) 
resp = rs485.read(size=10) 
if resp and len(resp.raw_data) == 10: 
 print(resp.raw_data) 

 

6.1.9. Метод «write» 

Отправляет данные на внешнее устройство через RS-485 шину. 

Метод передаёт указанный байтовый поток встроенному RS-485-сервису 
робота, который ретранслирует его в физическую RS-485-шину. Подключённое к 
шине устройство (датчик, контроллер, исполнительный механизм) получает эти 
данные напрямую. 

Сигнатура метода 

def write(payload: bytes) -> Optional[Response] 
 

Параметры 

● payload (bytes): Байтовые данные для передачи по RS-485. Может содержать 
команды, параметры или произвольные данные в формате, поддерживаемом 
целевым устройством. 

Возвращаемое значение 

Optional[Response]: 

• Объект Response с подтверждением от RS-485-сервиса, если команда 
успешно отправлена; 

• None, если произошла ошибка связи (например, таймаут, потеря 
соединения). 

Примечания 

• Метод не гарантирует получения ответа от конечного устройства — 
он только подтверждает, что данные были переданы в шину.  

• Для двунаправленного обмена используйте связку write()+read() или 
метод query().  

• Передаваемые данные не интерпретируются — они отправляются "как 
есть".  

Пример использования 

with rs485.connected(): 
 # Отправка текстовой команды 
 rs485.write(b"MEAS?\\r\\n") 

6.1.10. Метод «query» 

Выполняет полный цикл запрос-ответ по RS-485 шине. 
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Метод отправляет команду во внешнее устройство и ожидает ответ от него. 
Реализует типичный паттерн взаимодействия с датчиками, контроллерами и 
другими устройствами, поддерживающими синхронный обмен данными. 

Последовательность операций: 

1. Отправка payload через write();  
2. Проверка подтверждения от RS-485-сервиса;  
3. Чтение ответа через read().  

Сигнатура метода 

def query(payload: bytes) -> Optional[Response] 
 

Параметры 

● payload (bytes): Байтовая команда, отправляемая во внешнее устройство. 
Формат должен соответствовать протоколу целевого устройства (например, 
Modbus RTU, ASCII-команды, бинарный протокол). 

Возвращаемое значение 

Optional[Response]: 

• Объект Response, содержащий данные, полученные от устройства, если 
запрос и чтение выполнены успешно; 

• None, если: - не удалось отправить команду, - не поступило данных от 
устройства в течение таймаута. 

Примечания 

• Метод блокирующий: ожидает как отправки, так и получения данных.  

• Не проверяет корректность формата ответа — только факт его наличия.  

• Если устройство не отвечает, метод завершится с None после 
внутреннего таймаута.  

• Для асинхронного обмена или сложных сценариев используйте 
отдельные вызовы write() и read().  

Пример использования 

with rs485.connected(): 
 # Запрос идентификатора устройства по ASCII-протоколу 
 resp = rs485.query(b"ID?\\r\\n") 
 if resp: 
  print("Устройство:", resp.raw_data.decode().strip()) 

 

6.1.11. Метод «get_status» 

Запрашивает диагностический статус встроенного RS-485-сервиса робота. 

http://localhost:8080/API/source/core/network.html#RS485Protocol.read
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Используется для мониторинга работоспособности RS-485-интерфейса и 
диагностики проблем связи с внешними устройствами. 

Сигнатура метода 

def get_status() -> Optional[Response] 
 

Возвращаемое значение 

Optional[Response]: 

• Объект Response, содержащий данные от сервиса, если запрос выполнен 
успешно; 

• None, если произошла ошибка связи (потеря соединения, таймаут) или 
сервис не ответил. 

Пример использования 

with rs485.connected(): 
 status = rs485.get_status() 
 if status: 
  print("Статус RS-485:", status.raw_data) 

 

6.1.12. Метод «clear_buffer» 

Очищает внутренний буфер непрочитанных фреймов RS-485. 

Метод удаляет все ранее полученные, но не обработанные фреймы из 
внутреннего буфера. Это может быть полезно в следующих случаях: 

• при переходе к новому этапу обмена,  
• при возникновении рассинхронизации между отправкой команды и 

ожидаемым ответом.  

Буфер используется для хранения "лишних" ответов, полученных во время 
ожидания конкретной команды (например, асинхронные сообщения от устройства). 

Сигнатура метода 

def clear_buffer() -> None 
 

Примечания 

• Метод безопасен для вызова в любое время, даже если буфер пуст.  

• Эффект зависит от параметра use_buffer, переданного при создании 
объекта: если буферизация отключена, метод не имеет видимого 
эффекта.  

Пример использования 
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with rs485.connected(): 
 # После неожиданного сбоя 
 rs485.reset() 
 rs485.clear_buffer() # игнорировать старые данные 
 resp = rs485.query(b"CMD\\n") # начать с чистого листа 

 

6.1.13. Метод «disconnect» 

Завершает соединение с RS-485 шлюзом робота. 

Метод закрывает соединение с встроенным RS-485-сервисом и сбрасывает 
внутренний флаг подключения. Безопасен для повторного вызова — не вызывает 
ошибок, если соединение уже разорвано или никогда не устанавливалось. 

После вызова все последующие операции обмена данными (read, write, 
query и др.) завершатся с ошибкой до повторного подключения. 

Сигнатура метода 

def disconnect() 
 

Примечания 

• Рекомендуется использовать контекстный менеджер (with) или метод 
connected() для автоматического управления жизненным циклом 
соединения.  

• Метод не отправляет команды в RS-485-шину — он только закрывает 
сокет.  

Пример использования 

rs485.connect() 
rs485.write(b"DATA\\n") 
rs485.disconnect() # соединение закрыто 
 
# Повторный вызов безопасен 
rs485.disconnect() # ничего не делает, ошибки нет 
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6.2. Передача данных по протоколу Modbus RTU по 
интерфейсу RS-485, класс «WristModbusRS485Client» 

Готовый Modbus RTU-клиент для работы с устройствами через RS-485 порт 
запястья робота. 

Предоставляет удобный способ взаимодействия с Modbus-устройствами, 
подключёнными к встроенному RS-485-интерфейсу платы запястья. Клиент 
автоматически создаёт и управляет транспортным слоем (WristRS485). 

Поддерживает все стандартные операции Modbus RTU: чтение/запись 
регистров, работа с дискретными входами/выходами и т. д. 

 

6.2.1. Создание объекта класса «WristModbusRS485Client» 

Инициализирует Modbus-клиент для RS-485 порта запястья. Допускает два 
режима создания: 

1. Автоматический — по IP-адресу контроллера (параметр host);  
2. Ручной — с передачей уже настроенного экземпляра WristRS485.  

Сигнатура метода 

WristModbusRS485Client( 
 host: Optional[str] = None, 
 timeout: float = 1.0, 
 wrist_rs_485: Optional[WristRS485] = None, 
 logger: Optional[logging.Logger] = None, 
 log_rs485: bool = False, 
) 

 

Параметры 

● host (Optional[str]): IP-адрес контроллера робота. Обязателен, если не указан 
wrist_rs_485.  

● timeout (float): Таймаут подключения к контроллеру (в секундах). Используется 
только при автоматическом создании транспорта.  

● wrist_rs_485 (Optional[WristRS485]): Готовый экземпляр RS-485 интерфейса.  
● logger (Optional[logging.Logger]): Логгер для Modbus-клиента.  
● log_rs485 (bool): Включить логирование на уровне RS-485 транспорта. Если 

True, переданный logger также используется в WristRS485.  
Примечания 

• Параметры передаются только по имени (keyword-only) для ясности. 

Пример использования 
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client = WristModbusRS485Client(host="192.168.1.50") 
client.connect() 
regs = client.read_holding_registers(address=0x01) 
client.close() 
 
with WristModbusRS485Client(host="192.168.1.50") as client: 
 regs = client.read_holding_registers(address=0x01) 
 
client = WristModbusRS485Client(wrist_rs_485=robot.wrist.rs_485) 
client.connect() 
regs = client.read_holding_registers(address=0x01) 
client.close() 

 

6.2.2. Использование объекта класса «WristModbusRS485Client» 

Класс WristModbusRS485Client является совместимым с библиотекой 
pymodbus клиентом, который унаследован от 
pymodbus.client.base.ModbusBaseSyncClient, поддерживает все его методы.  

В связи с вышесказанным, детального описания методов этого класса в 
настоящем руководстве приведено не будет. Документация на методы класса, от 
которого унаследован ModbusBaseSyncClient, доступны по ссылке: 

https://pymodbus.readthedocs.io/en/latest/source/client.html#pymodbus.client.mixin.Mo
dbusClientMixin 

В руководстве же ограничимся только примером реализации класса для 
управления захватом DH Robotics PGC-140-50.  

Реализуем своеобразный драйвер для упрощения взаимодействия с 
указанным захватом: 

class DHRoboticsPGCGripper: 
 """ 
 Класс-драйвер для управления захватом DH Robotics PGC-140-50. 
 
 Реализует базовые операции через Modbus RTU-регистры, как описано в 
 документации производителя. Ограничения позиции (500 - 1000) 
обусловлено 
 особенностью конструкции (при подаче меньшего значения губки захвата 
 сталкиваются). 
 """ 
 
 def __init__(self, modbus_client: WristModbusRS485Client): 
  self._modbus_client = modbus_client 
 
 def connect(self): 
  """ 
  Установить соединение с захватом. 
  """ 
  self._modbus_client.connect() 

https://pymodbus.readthedocs.io/en/latest/source/client.html#pymodbus.client.mixin.ModbusClientMixin
https://pymodbus.readthedocs.io/en/latest/source/client.html#pymodbus.client.mixin.ModbusClientMixin
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 def disconnect(self): 
  """ 
  Разорвать соединение с захватом. 
  """ 
  self._modbus_client.close() 
 
 def set_gripper_pos(self, value: int = 600) -> None: 
  """ 
  Устанавливает целевую позицию захвата. 
 
  Args: 
   value: Значение позиции (500–1000). 
  """ 
  self._modbus_client.write_register( 
   address=0x103, value=value, no_response_expected=True 
  ) 
 
 def get_gripper_pos(self) -> int: 
  """ 
  Возвращает фактическую позицию захвата. 
 
  Returns: 
   Текущая позиция захвата. 
  """ 
  resp = self._modbus_client.read_holding_registers(address=0x202) 
  return resp.registers[0] 
 
 def set_gripper_force(self, value: int = 600) -> None: 
  """ 
  Устанавливает усилие сжатия захвата. 
 
  Args: 
   value: Усилие (0–1000, где 1000 — максимальное). 
  """ 
  self._modbus_client.write_register( 
   address=0x101, value=value, no_response_expected=True 
  ) 
 
 def get_gripper_force(self) -> int: 
  """ 
  Возвращает заданное усилие захвата. 
 
  Returns: 
   Заданное усилие захвата. 
  """ 
  resp = self._modbus_client.read_holding_registers(address=0x101) 
  return resp.registers[0] 
 
 def set_gripper_speed(self, value: int = 600) -> None: 
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  """ 
  Устанавливает скорость движения захвата. 
 
  Args: 
   value: Скорость захвата (0–1000, где 1000 — максимальная). 
  """ 
  self._modbus_client.write_register( 
   address=0x104, value=value, no_response_expected=True 
  ) 
 
 def get_gripper_speed(self) -> int: 
  """ 
  Возвращает заданную скорость захвата. 
 
  Returns: 
   Заданная скорость захвата. 
  """ 
  resp = self._modbus_client.read_holding_registers(address=0x104) 
  return resp.registers[0] 

 

Используя реализованный выше драйвер, реализуем простую программу 
управления захватом: 

""" 
Управление захватом DH Robotics PGC-140-50 (возможно, будет работать и с 
другими 
захватами серии PGC) через RS-485 интерфейс запястья робота. 
 
Данный пример демонстрирует: 
- настройку Modbus-клиента для работы с устройством на шине RS-485 
(создание 
'драйвера' устройства), 
- запись параметров (позиция, усилие, скорость), 
- чтение текущего состояния захвата. 
 
Захват должен быть подключён к RS-485 порту платы запястья робота. 
""" 
 
import time 
 
from API import RobotApi 
from API.io import WristModbusRS485Client 
 
# IPv4 адрес целевого робота 
ROBOT_IP: str = "192.168.0.153" 
 
def control_gripper(robot_ip: str) -> None: 
 """ 
 Управляет захватом DH Robotics через RS-485 порт запястья. 
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 Последовательность действий: 
 1. Подключение к роботу. 
 2. Перевод платы запястья в режим RS-485. 
 3. Создание Modbus-клиента для захвата. 
 4. Настройка параметров и выполнение операций. 
 
 Важно отметить, что для использования RS-485 порта подключение с 
роботом 
 (через RobotApi) устанавливать не обязательно, но НЕОБХОДИМО, чтобы 
плата 
 запястья робота находилась в режиме 'rs485'. В данном примере 
подключение к 
 с роботом устанавливается исключительно для проверки режима работы 
платы 
 запястья. 
 
 Args: 
  robot_ip: IPv4 адрес робота. 
 """ 
 robot = RobotApi( 
  ip=robot_ip, show_std_traceback=True, autoconnect=True, 
read_only=True 
 ) 
 # Убедимся, что плата запястья в нужном режиме 
 if robot.wrist.get_mode() != "rs485": 
  with robot.connected(read_only=False): 
   robot.wrist.set_mode("rs485", await_sec=30) 
 
 # Создание Modbus-клиента для захвата 
 modbus_client = WristModbusRS485Client(host=robot_ip) 
 
 # Помимо представленного выше способа можно создать Modbus-
клиента, 
 # передав уже созданный WristRS485 объект класса: 
 # 
 # from API.io import WristRS485 
 # rs485 = WristRS485(robot_ip) 
 # modbus_client = WristModbusRS485Client(wrist_rs_485=rs485) 
 
 # Либо, если создан и используется экземпляр класса RobotApi, то можно 
 # сделать так: 
 # 
 # modbus_client = WristModbusRS485Client(wrist_rs_485=robot.wrist.rs_485) 
 
 # Инициализация драйвера захвата 
 gripper = DHRoboticsPGCGripper(modbus_client) 
 
 # Подключение к захвату 
 gripper.connect() 
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 pos = gripper.get_gripper_pos() 
 print("Начальная позиция захвата:", pos) 
 
 # Полностью открываем захват 
 gripper.set_gripper_speed(80) 
 gripper.set_gripper_pos(1000) 
 time.sleep(1) 
 
 open_pos: int = 1000 
 close_pos: int = 500 
 
 # Изменяем положение захвата с разной скоростью 
 for i in range(1, 6): 
  velocity = 10 * i 
  moving_time = abs(open_pos - close_pos) / (velocity * 10) + 0.2 
  print("Время перемещения захвата:", moving_time, "с") 
  gripper.set_gripper_speed(velocity) 
  gripper.set_gripper_pos(close_pos) 
  time.sleep(moving_time) 
  gripper.set_gripper_pos(open_pos) 
  time.sleep(moving_time) 
 
 # Полностью открываем захват 
 gripper.set_gripper_speed(80) 
 gripper.set_gripper_pos(1000) 
 time.sleep(1) 
 
 # Отключение от захвата 
 gripper.disconnect() 
 

if __name__ == "__main__": 
 # Запуск управления захватом 
 control_gripper(ROBOT_IP) 
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