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Cast 11

Pfirucka k rozhrani PolyScope






Rameno robota spole¢nosti Universal Robots se skldda z trubic a kloubti z extrudo-
vaného hliniku. Klouby s jejich obvyklymi ndzvy jsou zobrazeny na obrdzku 9.1.
Zdkladna predstavuje misto, na kterém je robot namontovan. Na jeho opa¢ném
konci (Zdpésti 3) je upevnén nastroj. Koordinaci pohybu jednotlivych kloubti je
mozné volné pohybovat robotem a jeho nastrojem s vyjimkou oblasti bezprostfedné
nad a bezprostfedné pod zdkladnou. Dosah robota se udava v 800 mm od stfedu
zékladny.

PolyScope je grafické uZivatelské rozhrani (GUI), které slouzi k ovladani ramene
robota, ovlddaci jednotky, spousténi existujicich programii robota a snadnému vy-
tvafeni novych program.

V nésledujici ¢asti se nachazi tvod k zahdjeni préce s robotem. Poté jsou podrobnéji
vysvétleny obrazovky a funkce rozhrani PolyScope.

9.1 Zaciname

Pfed spusténim rozhrani PolyScope musi byt rameno robota a ovlddaci jednotka
nainstalovdny a ovladaci jednotka musi byt zapnuta.

9.1.1 Instalace ramene robota a ovladaci jednotky

Instalace ramene robota a ovlddaci jednotky se provadi nasledovné:

1. Vybalte rameno a ovlddaci jednotku robota.
2. Postavte rameno robota na pevny povrch bez vibraci.
3. Ovladaci jednotku umistéte na podstavec.

4. Kabel robota zapojte mezi robota a ovladaci jednotku.

Obrézek 9.1: Klouby robota. A: Zdkladna, B: Rameno, C: Loket a D, E, F: Zdpésti 1,2, 3
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5. Pfipojte konektor ovladaci jednotky k siti.

UPOZORNENI:
Riziko preklopeni. Pokud robot neni bezpe¢né umistén na pevném
povrchu, miiZe spadnout a zplisobit zranéni.

Podrobné pokyny k instalaci naleznete v Instala¢ni pfiru¢ka k hardwaru. Pfed po-
uzivanim robota k préci je potfeba provést posouzeni rizik.

9.1.2 Zapnuti a vypnuti ovladaci jednotky.

Ovladaci jednotka se zapind stisknutim tla¢itka napdajeni na pfedni strané doty-
kové obrazovky. Tento panel se obvykle nazyva prenosny ovlddact termindl. Pokud je
ovladaci jednotka zapnuta, zobrazi se na dotykové obrazovce text zdkladniho ope-
ra¢niho systému. PfibliZné za 1 minutu se na obrazovce zobrazi nékolik tlacitek a v
samostatném okné se zobrazi vyzva uZivateli k pfechodu na obrazovku inicializace
(viz 9.4).

Ovladaci jednotku vypnete stisknutim zeleného tlacitka napéjeni na obrazovce nebo
pomoci tla¢itka Vypnout na ttvodni obrazovce (viz 9.3).

UPOZORNENI:

Vypnuti vytaZzenim napdjectho kabelu ze sit'ové zdsuvky miize
zplisobit poskozeni souborového systému robota a vést k zavadé
robota.

9.1.3 Zapnuti a vypnuti ramene robota

Rameno robota 1ze zapnout, pokud je zapnuta ovladdaci jednotka a neni aktivovano
zadné z tlacitek nouzového zastaveni. Zapnuti ramene robota se provadi stisknu-
tim tla¢itka ZAPNOUT na obrazovce inicializace (viz 9.4) a poté stisknutim tlacitka

Start. Robot se po spusténi a pfi uvoliiovani brzd mirné pohybuje a vydava zvuk.

Napdjeni ramene robota Ize vypnout stisknutim tla¢itka VYPNOUT na obrazovce ini-
cializace. Rameno robota se také automaticky vypne pfi vypnuti ovlddaci jednotky.

9.1.4 Rychlé spusténi

Chcete-li robota po instalaci rychle spustit, proved'te ndsledujici kroky:
1. Stisknéte tlacitko nouzového zastaveni na predni strané pfenosného ovlada-
ctho termindlu.
2. Stisknéte tla¢itko napajeni pfenosného ovladaciho termindlu.

3. Vyctkejte pfiblizné minutu na spusténi systému a zobrazeni textu na obra-

zovce.

4. Kdyz je systém pfipraven, zobrazi se na dotykové obrazovce samostatné okno
s informaci, Ze je zapotfebi provést inicializaci robota.

CB3
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5. Stisknéte tla¢itko v samostatném okné. Budete pfesmérovani na obrazovku
inicializace.

6. Pockejte na dialog Potvrzeni pouzité bezpelnostni konfiguracea
stisknéte tla¢itko Potvrdit bezpelnostni konfiguraci. Tato operace
aplikuje standardni sadu bezpe¢nostnich parametrti, které je nutné upravit v
souladu s hodnocenim rizik.

7. Uvolnéte tlac¢itko nouzového zastaveni. Stav robota se zméni z Nouzového

zastaveni na Vypnuty.
8. Opust'te pracovni prostor robota.

9. Stisknéte tla¢itko Zapnout na dotykové obrazovce. Pockejte nékolik sekund,

nez se stav robota zméni na Ne¢inny.

10. Ovéfte, zda jsou ndklad a vybrané umisténi spravné. Pokud umisténi na za-
kladé udajti ze snimace nebude odpovidat vybranému umisténi, zobrazi se

upozornéni.

11. Stisknéte tlatitko Spustit na dotykové obrazovce. Robot nyni vyda zvuk a
provede mirny pohyb pfi odbrzdéni.

12. Po stisknuti tla¢itka OK pfejdete na Uvodni obrazovku.

9.1.5 Prvni program

Program je seznam piikazii, které urcuji ¢innost robota. PolyScope umoZiuje na-
programovat robota i osobdm s omezenymi znalostmi programovani. Pro vétsinu
tkold Ize pfi programovani pouzit pouze dotykovy panel bez nutnosti zadavani
kédovanych piikazi.

Vzhledem k tomu, Ze pohyb robota pfedstavuje dtilezitou soucdst programu ro-
bota, je velmi dtlezity zptisob, jakym se robot pohyb uéi. V rozhrani PolyScope
se pohyby néstroje zadavaji pomoci fady bodii trasy, tj. mist v pracovnim prostoru
robota. Bod trasy lze urcit pfemisténim robota do urcité polohy nebo jej 1ze vypoci-
tat pomoci softwaru. Chcete-li rameno robota pfesunout do urcité polohy, pouZijte
kartu Pohyb (viz 11.1), nebo podrZte tlacitko U¢it na zadni strané pfenosného ovla-
daciho termindlu a jednodusSe pfesutite rameno robota na misto.

Kromé prochdzeni bodti trasy mtize program odesilat V/V signdly jinym strojim
v jinych bodech na trase robota a provadét pfikazy jako if...then a cyklus na
zakladé proménnych a V/V signali.

Chcete-li v robotovi po spusténi vytvofit jednoduchy program, postupujte nasle-
dovné:

1. Stisknéte tla¢itko Programovat robot avyberte moZnostPrazdny program.

N

Stisknutim tlacitka Dalsi (vpravo dole) vyberte <prazdny> fddek ve stro-
mové struktufe na levé strané obrazovky.

Prejdéte na kartu St ruktura.
Stisknéte tlac¢itko Pohyb.

Prejdéte na kartu Ptikaz.

S

Stisknéte tlacitko Dals1i a prejdéte do nastaveni Bod trasy.

Verze 3.0

II-5 CB3

Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

9.2 Programovaci rozhrani PolyScope

7.
8.

10.
11.
12.

13.
14.

15.

Stisknéte tla¢itko Nastavit tento bod trasy vedle obrazku ?.

Na obrazovce Pohyb pfesurite robot stisknutim riznych modrych sipek nebo
stisknéte tla¢itkoU¢it na zadni strané pfenosného ovladaciho termindlu a za-
tdhnéte za rameno robota.

Stisknéte OK.
Stisknéte Pridat bod trasy pred.
Stisknéte tla¢itko Nastavit tento bod trasy vedle obrazku ?.

Na obrazovce Pohyb presuiite robot stisknutim pfislusnych modrych sipek
nebo stisknéte tlacitkoU¢it a zatdhnéte za rameno robota.

Stisknéte OK.

Program je pfipraven. Robot se za¢ne pohybovat mezi dvéma body po stisk-
nuti symbolu Piehrat. Odstupte od robota, pfidrzte tlatitko nouzového zasta-
veni a stisknéte symbol Prehrit.

Blahoptejeme. Nyni jste vytvofili prvni program pro robota, ktery pohybuje
robotem mezi dvéma danymi body trasy.

UPOZORNENI:

1. Dévejte pozor, aby robot nenarazil do sebe sama nebo do jiné
prekazky, protoZe by se mohl poskodit.

2. Hlavu i télo udrZujte mimo dosah (pracovni prostor) robota.
Prsty nepokladejte na mista, kde by se mohly zachytit.

3. Toto je pouze struény navod, jehoZ ticelem je ukadzat vam, jak
je préce s robotem UR snadnd. Pfedpoklada se, Ze prostfedi
bude bezpetné a uzivatel bude jednat velmi opatrné. Nezvy-
$ujte rychlost nebo zrychleni nad ramec vychozich hodnot.
Pfed uvedenim robota do provozu vZdy proved’te posouzeni
rizik.

9.2 Programovaci rozhrani PolyScope
Rozhrani PolyScope ma podobu dotykové obrazovky pfipojené k ovladaci jed-

notce.
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Uzivatelské rozhrani robota PolyScope o

Zvolte

Spustit program

UNIVERSAL
ROBOTS

Mastaveni robota

Informace

Vypnout robota

Na predchozim obrdzku je zndzornéna tivodni obrazovka. Modré plochy obra-
zovky predstavuji tla¢itka, kterd lze stisknout dotykem prstu nebo zadni strany
pera na obrazovku. Obrazovky rozhrani PolyScope jsou usporadany hierarchicky.
V programovacim prostfedi jsou obrazovky uspotfddany na kartdch, které umoziuji
snadny pfistup.

& Soubor 15:36:52 CCCC O
("Program [ Instalace | Pohyb |["V/v [ Protokol |

<unnamed= [ Prikaz [ Grafika [ Struktura rProménné
|

vy

V tomto piikladu je na nejvyssi tirovni vybrdna karta Program a pod ni karta
Struktura. Karta Program obsahuje informace tykajici se aktudlné nac¢teného
programu. Kdyz vyberete kartu Pohyb, zobrazi se obrazovka Pohyb, na které 1ze
ovladat pohyb robota. Po vybrani karty V/V miiZete sledovat a ménit aktudlni stav
elektrickych vstupti a vystupt.

K ovladaci jednotce Ize pfipojit mys$ a klavesnici nebo pfenosny ovlddaci terminadl,
neni to vSak nezbytné. Téméf vsechna textova pole lze ovlddat dotykem; dotyk
téchto poli vyvola ¢iselnou kldvesnici ¢i kldvesnici na obrazovce. Textova pole ne-
ovladatelna dotykem maji vedle sebe ikonu editoru, kterd spusti pfislusny editor

vstupu.

HIT I
AT
e

fi(x) e

Ikony ¢iselné klavesnice i kldvesnice na obrazovce a editoru vyrazii jsou zobra-
zeny vyse.

Obrazovky rozhrani PolyScope jsou popsany v nésledujicich ¢astech.

Verze 3.0
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9.3 Uvodni obrazovka
@)

Uzivatelské rozhrani robota PolyScope

Zvolte

Spustit program

UNIVERSAL
ROBOTS

Nastaveni robota

Informace

Vypnout robota

Po spusténi ovladajictho pocitace se zobrazi tivodni obrazovka. Na obrazovce jsou
k dispozici nasledujici moZnosti:

* Spustit program: Vybér a spusténi existujictho programu Jedna se o nejjedno-
dussi zplisob uvedeni ramene robota a ovladaci jednotky do provozu.
* Naprogramovat robota: M{iZete zménit program nebo vytvofit novy.

¢ Nastavit robota: Nastaveni hesel, aktualizace softwaru, Zadost o podporu, ka-
librace dotykové obrazovky atd.

* Vypnout robota: Vypne rameno robota a ovladaci jednotku.

CB3 1I-8 Verze 3.0
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9.4 Obrazovka Inicializace

Inicializovat robota o

Zkontrolujte, zda jsou instalace i naklad/zatizeni spravné, a inicializujte robota stisknutim tladitka se zelenou ikonou.

Robot & Béiny
Aktugini naklad 0.00 kg

@ VYPNOUT
Instalaéni soubor default | Nagist instalaci |

3D zobrazeni

Q] _

| Konfigurovat TCP |

| Konfigurovat montaz |

Na této obrazovce lze ovladat inicializaci ramene robota.

Indikator stavu ramene robota
Stavovy indikator oznacuje stav ¢innosti ramene robota:
e Jasné Cerveny indikator znamend, Ze je rameno aktudlné zastaveno, pficemz
dtivody mohou byt riizné.

¢ Jasné Zluty indikdtor znamena, Ze je rameno robota zapnuto, avsak neni pii-

praveno na béZny provoz.

* A nakonec, zeleny indikdtor znamenad, Ze je rameno robota zapnuto a pfipra-

veno na bézny provoz.

Text, ktery se zobrazuje vedle indikatoru dale specifikuje aktudlni stav ramene ro-
bota.

Aktivni zatizeni a instalace

Pokud je rameno robota zapnuto, zobrazi se mira zatiZeni pouzivaného ovlada-
¢em pii provozu ramene robota v malém bilém textovém poli. Hodnotu lze upravit
klepnutim na textovém pole a zadanim nové hodnoty. Pozndmka: Nastaveni této
hodnoty nezmeéni zatiZeni v instalaci robota (viz 11.6), dojde pouze k nastaveni

miry zatiZeni pouzivaného ovladacem.

A podobné, nazev aktudlné nacteného instala¢niho souboru je zobrazen v Sedém
textovém poli. Jinou instalaci 1ze nacist klepnutim na textové pole nebo pomoci tla-
¢itka Nacist vedle ngj. Pfipadné Ize nactenou instalaci pfizptisobit pomoci tlaéitek

7 ¥z

umisténych vedle 3D zobrazeni ve spodni ¢asti obrazovky.
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Pred spusténim ramene robota je velmi duleZité ovétit, zda aktivni zatiZeni a ak-
tivni instalace odpovidaji skute¢né situaci, ve které se rameno robota aktudlné na-
chazi.

Inicializace ramene robota

NEBEZPECI:

Pred spusténim ramene robota vzdy ovéfte, zda jsou skute¢né za-
tizeni i instalace nastaveny spravné. Pokud jsou tato nastaveni ne-
spravnd, nebudou rameno robota ani ovladaci jednotka fungovat
spravné a mohou pfedstavovat nebezpeli pro osoby i vybaveni v
jejich blizkosti.

VYSTRAHA:

Dbejte zvysSené opatrnosti, pokud se robot dotykad piekdzky ci
stolu, jelikoZ ndraz robota do pfekdzky miize poskodit pfevod
kloubu.

Velké tlacitko se zelenou ikonou slouZi k vlastni inicializaci ramene robota. Text
na tlac¢itku a akce, které provadi, se méni v zdvislosti na aktudlnim stavu ramene

robota.

¢ Po spusténi ovlddaciho pocitace je tfeba na tla¢itko jednou klepnout, aby se
rameno robota zapnulo. Stav ramene robota se poté zméni na Zapnuto a na-
sledné na Necinné. Poznamka: Je-li aktivni nouzové zastaveni, nelze rameno

robota zapnout a tla¢itko bude neaktivni.

* Pokud je rameno robota ve stavu Necinné, je tfeba na tlacitko znovu klepnout a
tim rameno robota spustit. V tomto bodé bude provedena kontrola, zda tidaje
ze snimace odpovidaji nakonfigurovanému umisténi ramene robota. Pokud se
nalezne nesoulad (s toleranci 30°), tla¢itko se deaktivuje a pod nim se zobrazi
chybové hlaseni.

Pokud ovéfeni umisténi probéhne tspésné, klepnutim na tlacitko uvolnéte
brzdy kloubu a rameno robota bude pfipraveno na bézny provoz. Poznamka:

Robot pfi uvoliiovani brzd vydéava zvuk a mirné se pohybuje.

® Pokud rameno robota narusi pfi spusténi nékteré bezpecnosti meze, bude v
provozu ve specidlnim rezimu Obnovy. V tomto reZimu lze klepnutim na tla-
¢itko pfepnout na obnovovaci obrazovku Pohyb, na které 1ze rameno robota

presunout zpét do oblasti v rdmci bezpe¢nostnich mezi.
¢ Pokud dojde k chybé, 1ze ovlada¢ timto tla¢itkem restartovat.

* Pokud ovladac neni spustén, klepnutim na toto tlacitko jej spustite.

A nakonec, mensi tla¢itko s ¢ervenou ikonou slouzi k vypnuti ramene robota.
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10.1 Ciselna klavesnice na obrazovce

0.0l s

oK

Slouzi k jednoduchému zadavani a tipravam ¢iselnych hodnot. V mnoha p¥ipadech
je jednotka zadané hodnoty uvedena vedle ¢iselné hodnoty.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.3 Editor vyraz( na obrazovce

10.2 Klavesnice na obrazovce

| abcdef <<

Sména

¥ Storno

Slouzi k jednoduchému psani a tipravam textu. Pomoci kldvesy Shift lze zadat
dalsi specialni znaky.

10.3 Editor vyrazu na obrazovce

S | 2 * force()| <<

and or xor | not True (HI) (| ) |/ *

< > = # = = False (LO) 7 8 9 )

45| 6| +
<Input> w [ [<Output> -
<Variable=> w | |<Pose=> - 1 2 3 o
<Function= - 0 .
Smeéna 0
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10.4 Obrazovka uprav poloh UNIVERSAL ROBOTS

Vlastni vyraz se upravuje jako text, editor vyraz je vSak vybaven fadou tlacitek,
které slouzi k vloZeni specidlnich symbolii, nap¥iklad * pro nasobenia < pro mensi
nebo rovnou hodnotu. Tla¢itko se symbolem kldvesnice v pravém hornim rohu ob-
razovky slouzi k pfepnuti na tpravy textu vyrazu. Vsechny definované proménné
jsou k dispozici v ndstroji pro vybér Promé&nné, ndzvy vstupnich a vystupnich
portti jsou k dispozici v néstroji pro vybér Vstupt a Vystupu. Nékteré specidlni
funkce jsou k dispozici v nabidce Funkce.

Po stisknuti tla¢itka Ok probéhne kontrola vyrazu, zda neobsahuje gramatické chyby.
Po stisku tlacitka St orno se zavie obrazovka a zrusi se vSechny zmény.

Vyraz miize mit nasledujici podobu:

?
digital_in[l]=True and analog_in[0]<0.5

10.4 Obrazovka uprav poloh

Na této obrazovce miiZete uvést cilové polohy kloubti nebo cilovou polohu a ori-
entaci néstroje robota. Tato obrazovka je v reZimu offline a fyzicky rameno robota
pfimo neovlada.

@

Robot Prvek

2 qe [cobrazeni]~]

Poloha nastroje

x

il

-120.11) mm

-431.76| mm

N

300.00( mm

Wektor otodeni [rad

¢
i
R

FIFIRIRIBIET | BIRIRD  RIRIR]

i
Z

=
N

Polohy kloubl
Zakladna -91.71| ®

Rameno -98.55| °

Loket -36.88| °
Zapéstil| -136.04 °
Zapésti 2 91,39 @

Zapésti 3 -1.78(®

el

X
(%]
I
=]
a
=]
-]

|2

Q
~

Robot

Aktudlni pozice ramene robota a uvedena nova cilova poloha jsou uvedeny v 3D
grafice. 3D ndkres ramene robota zndzornuje aktudlni polohu ramene robota a §
ramene robota zndzornuje cilovou polohu ramene robota ovlddanou hodnotami
zadanymi na pravé strané obrazovky. Stisknutim ikony lupy lze zobrazeni zvétsit
¢i zmensit, pfetaZzenim prstu 1ze zménit pohled.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.4 Obrazovka Uprav poloh

Pokud se pfedepsana cilovéd poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni
nebo spoustéci roviny, nebo je orientace néstroje robota v blizkosti hrani¢ni hod-
noty pro orientaci néstroje (viz 14.11), zobrazi se 3D zndzornéni pfiblizné hrani¢ni
hodnoty.

Bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, kterd
znazorfiuje normalu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit.
Spoustéci roviny jsou zobrazeny modfe a zelené a mala Sipka ukazuje na stranu ro-
viny, kde jsou aktivni mezni hodnoty BéZného reZimu (viz 14.5). Hrani¢ni hodnota
orientace nastroje je zndzornéna kuZelem spole¢né s vektorem oznacujicim aktudlni
orientaci nédstroje robota. Vnitfek kuZele zndzornuje povolenou oblast pro orientaci
néstroje (vektor).

Pokud se cilové poloha TCP robota jizZ nenachdazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D zna-
zornéni zmizi. Pokud cil TCP narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi

bliz{), zndzornéni meznich hodnot zéervena.

Poloha prvku a nastroje

s vz

V pravé horni ¢asti obrazovky se nachdzi nastroj pro vybér prvka. Néastroj pro vy-
bér prvki slouzi k uré¢eni prvku, vzhledem k némuz bude rameno robota ovlddano.
V polich pod nim se zobrazuji tiplné hodnoty soufadnic ndstroje vzhledem ke zvo-
lenému prvku. X, Y a Z slouzi k ovladédni polohy néstroje, zatimco RX, RY a Rz slouZzi
k ovladani jeho orientace.

K vybéru orientace se pouziva rozeviraci nabidka nad poli RX, RY a RZ. K dispozici
jsou nésledujici typy:

® Vektor otoceni [rad] Orientace je dana vektorem otoceni. Délka osy udava thel
otoceni v radidnech a vlastni vektor predstavuje osu otdceni. Jedna se o vy-
chozi nastaveni.

* Vektor otoceni [°]Orientace je dand vektorem otoceni, kde délka vektoru udava

thel otoceni ve stupnich.

e RPY [rad] Uhly ndklonu, sklonu a zatdceni (RPY = Roll, pitch a yaw), pficemz
tyto dhly se zde udavaji v radidnech. Rotaéni matice RPY (rotace X, Y’, Z”) je
déna:

Rypy(7,B,a) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
e RPY [°] Uhly ndklonu, sklonu a zatdceni (RPY), p¥i¢emz tyto thly se zde uda-
vaji ve stupnich.

Hodnoty lze upravit kliknutim na p¥islusnou soufadnici. Kliknutim na tla¢itko +
nebo - hned napravo vedle pole Ize pridat nebo odecist urc¢itou hodnotu od ak-
tualni hodnoty. Stisknutim a pfidrZzenim tlac¢itka l1ze hodnotu pfimo zvysit/snizit.
Cim déle je tlatitko stisknuto, tim vétsi je prirtistek /tbytek.

Polohy kloub

Jednotlivé polohy klouby lze pfimo zaddvat. Kazda poloha kloubu mtiZze mit hod-
notu v rozmezi —360° aZ +360°, coZ jsou meze kloubu. Hodnoty lze upravit kliknu-
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10.4 Obrazovka uprav poloh UNIVERSAL ROBOTS

tim na p¥islusnou polohu kloubu. Kliknutim na tla¢itko + nebo — hned napravo ve-
dle pole Ize ptidat nebo odecist uréitou hodnotu od aktualni hodnoty. Stisknutim a
pridrzenim tla¢itka 1ze hodnotu p¥imo zvysit/snizit. Cim déle je tlatitko stisknuto,
tim vétsi je pfirtstek/tbytek.

Tlacitko OK

Pokud byla tato obrazovka aktivovana z karty Pohyb (viz 11.1), kliknutim na tla-
¢itko OK se lze vratit zpét do karty Pohyb, kde se bude robot pohybovat do zada-
ného cile. Pokud posledni zadand hodnota byla soufadnici néstroje, rameno robota
se bude pohybovat do cilové polohy pomoci typu pohybu PohybL, pokud vSak byla
jako posledni zadand poloha kloubu, rameno robota se bude pohybovat do cilové
polohy pomoci pohybu Pohyb]. Jednotlivé druhy pohybu jsou popsany v 12.5.

Tlacitko Storno

Po stisku tla¢itka St orno se zavie obrazovka a zrusi se vSechny zmény.
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10.4 Obrazovka uprav poloh
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11.1 Karta Pohyb

Na této obrazovce mtizete vZdy pohnout (manipulovat) ramenem robota pfimo,
a to bud’ pfemisténim/oto¢enim ndstroje robota, nebo ovladanim kloubti robota

jednotlivé.
d 15:37:06 CCCC O
(Program |Instalace |"Pohyb | ViV | Protokol |
Pohyb nastroje Robot Prvek
G
aas [Zobrazeni] <]
Poloha nastroje
-120.11) mm

-431.76) mm

il T -253.93| mm
\,/ \/ . 0.001

RY -3.1665

RZ -0.0358

Pohyb kloubd

Tawins

-81.71| °

Zéklzadna <:| [
Z\ Rameno <::| I
/I \ Loket <:| I
\I M Zapésti1 <::I s
‘_\ 7 Zapésti 2 <j 1

Zépésti 3 <:I

-98.96| °

-126.22| °

uéit

-46.29| °

91.39| °

2lalelgls

-1.78| @

150838
’

Rychlost n:@loo% | ¥ storno || ‘J oK |

@ skuteény robot

11.1.1 Robot

3D grafika zndzornuje aktudlni polohu ramene robota. Stisknutim ikony lupy lze
zobrazeni zvétsit ¢i zmensit, pretaZenim prstu lze zménit pohled. Pfi fizeni ramene
robota doporu¢ujeme vybrat funkci Zobrazeni a oto¢it tihel zobrazeni 3D nakresu
tak, aby odpovidal vasemu pohledu na rameno robota.

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spous-
téci roviny, nebo je orientace ndstroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orien-
taci nastroje (viz 14.11), zobrazi se 3D zndzornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. Po-
znamka: pokud je v robotovi spustén program, bude zndzornéni hrani¢nich mezi
vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou zndzornény Zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, kterad
znazorfiuje normalu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit.
Spoustéci roviny jsou zobrazeny modfe a zelené a mald Sipka ukazuje na stranu ro-
viny, kde jsou aktivni mezni hodnoty BéZného rezimu (viz 14.5). Hrani¢ni hodnota

orientace néstroje je znazornéna kuzelem spole¢né s vektorem oznacujicim aktudlni
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Karta Pohyb

orientaci nédstroje robota. Vnitfek kuZele zndzornuje povolenou oblast pro orientaci
néstroje (vektor).

Pokud TCP robota jiZ neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi. Pokud
néstroj TCP narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi bliZi), zndzornéni

meznich hodnot z&ervend.

11.1.2 Poloha prvku a nastroje

s vz

V pravé horni ¢asti obrazovky se nachdzi nastroj pro vybér prvka. Néastroj pro vy-
bér prvki slouzi k uréeni prvku, vzhledem k némuz bude rameno robotu ovlddéno.
V polich pod nim se zobrazuji tiplné hodnoty soufadnic ndstroje vzhledem ke zvo-
lenému prvku.

Hodnoty 1ze upravit ru¢né kliknutim na soufadnici nebo polohu kloubu. Tim se
dostanete na obrazovku tprav poloh (viz kapitola 10.4), kde mtiZete zadat cilovou
polohu a orientaci néstroje nebo cilové polohy kloubf.

11.1.3 Pohyb nastroje

e PfidrZzenim $ipky pfemisténi (nahofe) se hrot nastroje robota pfesune ve
vyznaceném smeru.

e Pfidrzenim 3ipky otoceni (tla¢itko) se zméni orientace néstroje robota v
oznaceném sméru. Bodem otédceni je stfedovy bod néastroje (TCP), tj. bod na
konci ramene robota, ktery pfedstavuje charakteristicky bod néstroje robota.
Bod TCP md podobu malé modré kulicky.

Poznédmbka: Uvolnénim tlacitka Ize pohyb kdykoli prerusit.

11.1.4 Pohyb kloubu

Jednotlivé klouby 1ze ovladat pfimo. Kazdy kloub mé rozsah pohybu od —360° to
+360°, coz jsou vychozi meze kloubu znazornéné vodorovnymi sloupci u jednotli-
vych kloubti. Pokud kloub dosdhne mezni polohy, nelze jim pohybovat dale. Pokud
jsou mezni hodnoty rozsahu poloh kloubu nakonfigurovany odlisné od vychozich

hodnot (viz 14.10), bude tento rozsah ve vodorovném sloupci oznacen cervené.

11.1.5 Ugcit

Pri stisknuti tlacitka Ucit je moZné robot fyzicky uchopit a pfemistit do pozado-
vané polohy. Pokud neni nastaveni gravita¢ni sily (viz 11.7) na karté Nastaveni
spravné nebo pokud robot pfenasi tézky ndklad, miiZe se rameno robota po stisk-
nuti tla¢itka Ucit zacit pohybovat (padat). V takovém pripadé tlacitko Ucit opét

uvolnéte.
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11.2 Karta V/V

UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENI:

1.

PouZijte spravnd nastaveni instalace (napf. montdzni tihel ro-
bota, hmotnost TCP, posun TCP). Soubory instalace ukladejte

a nacitejte spolu s programem.

. Pred stisknutim tla¢itka Ucit se ujistéte, Ze je spravneé nasta-

ven nastroj TCP a umisténi robota. Pokud nastaveni spravna
nejsou, rameno robota se po aktivaci tlacitka U¢it zacne po-
hybovat.

2 vz

. Funkci U¢it (impedance/zpétné fizeni) lze pouZit pouze v in-

stalacich, ve kterych ji analyza rizik umoziuje. Néstroje ani
prekazky nesmi mit ostré okraje ¢i mista, na kterych miize do-
jit ke skiipnuti. Zajistéte, aby veskery persondl ztistal mimo
dosah ramene robota.

11.2 Karta V/V

& Soubor

15:37:44 CCCC O

[Program | Instalace | Pohyb [[W/V | Protokol |

("Robot | Klient MODBUS |

Konfigurovatelny vstup

Digitalni vstup

Vstup nastroje

S-Guard @ | @ 4 (o= . I}
DigitaIni
SGuard @ @5 19| @5 '3 "”O”'
2 6 2 6
o 9 Q|9 o1
39| 7 3 QD7
Analogovy vstup
analog in[0] analog inf1] Napéti
0000y [neper [v] 0000y ] [Vepst [7] | raems
ov 10V ov 10V
Konfigurovatelny vystup Digitalni vystup Vystup nastroje
o@ | @4 0@ | @ 4
DigitaIni
1@ @5 1@ @5 g o
2@ @s 2@ | @s 61
3@ @7 3@ @7
Analoqovy wistup [ Aktusol
analog out[0] analog out[l]
v <] Raan]y] | P
ama 20ma 4ma 20ma 9 12 =
G Simulace

o Skuteény robot

Na této obrazovce muZete neustéle sledovat a nastavovat aktudlni V/V signaly z

ovlddaci jednotky robota a naopak. Na obrazovce se zobrazuje aktualni stav V/V

véetné stavu v prubéhu spusténi programu. Pokud béhem provadéni programu

dojde k néjaké zméné, program se zastavi. P¥i zastaveni programu si vSechny vy-

stupni signdly zachovaji aktudlni stav. Frekvence aktualizace obrazovky je pouze

10 Hz, takze velmi rychly signdl se nemusi spravné zobrazit.

Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze vyhradit pro specidlni bezpe¢nostni nasta-

veni definované v ¢asti Konfigurace bezpecnostnich vstupt/vystupt (viz 14.12);
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 V/V MODBUS klient

vyhrazené vstupy/vystupy budou misto vychoziho ndzvu nebo ndzvu definova-
ného uZivatelem oznaceny ndzvem bezpectnostni funkce. Konfigurovatelné vystupy,
které jsou vyhrazeny pro bezpetnostni nastaveni, nelze pfepinat a zobrazi se pouze
jako stavové indikétory.

Elektrické detaily signdlti jsou popsany v uzivatelské prirucce.

Nastaveni analogové domény Analogové vstupy/vystupy lze nastavit bud’ jako
proudové [4-20 mA], nebo jako napét'ové [0-10 V]. Po uloZeni programu budou

NS

nastaveni pouzita pfi pfipadném pozdéjsim restartovani ovladace robota.

11.3 V/V MODBUS klient

Zde se zobrazuji digitalni signaly V/V MODBUS klient podle nastaveni v instalaci.
Pokud dojde k pferuseni pfipojeni signélu, bude pfislusnéd polozka na obrazovce
neaktivni.

& Soubor 15:37:45 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb [(W/V | Protokol
g y

(Robot [ Klient MODBUS |

Vstupy Vystupy

O Simulace
o Skuteény robot

Vstupy
Zde se zobrazuje stav digitalnich vstupti protokolu MODBUS klient .

Vystupy
Zde mtiZete zobrazit a prepinat stav digitalnich vystupti protokolu MODBUS kli-
ent. Signdl 1ze pfepinat pouze v pfipad¢, Ze to volba ovladani karty V/V (popsana
v ¢asti 11.8) umozniuje.
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11.4 Karta Automaticky pohyb UNIVERSAL ROBOTS

11.4 Karta Automaticky pohyb

Karta Automaticky pohyb slouZi pro pohyb ramene robota do konkrétni polohy
na pracovisti. Jako pfiklad I1ze uvést pfesun ramene robota do pocate¢ni polohy
programu pfed spusténim programu nebo piechod do bodu trasy béhem tpravy

programu.
o 15:36:50 CCCC O
[ Spustit ['Pohyb |'V/V_|'Protokol |”Automaticky pohyb |

Presunout robot do polohy.

Chcete-li provést znazornény pohyb, pridrzte tlacitko Auto". Uvelnénim tladitka pohyb zrusite.
Stisknutim tlacitka ,RuEné" presurite robota do polohy rucné.

Auto

Animace

Animace znazortiuje pohyb, ktery se rameno robota chystd provést.

VYSTRAHA:
Animaci miZete srovnat s polohou skute¢ného ramene robota a
ujistit se, Ze rameno miZe pohyb bezpeéné provést, aniz by nara-

zilo na prekazku.

VYSTRAHA:

Funkce automatického pohybu probiha v prostoru kloubu, nikoli
v linedrnim (kartézském) prostoru. Pti kolizi by mohlo dojit k po-
Skozeni robota nebo jiného zatizeni.

Auto

PridrZenim tlacitka Auto se robot pfesune podle animace. Poznamka: Uvolnénim
tlacitka Ize pohyb kdykoli prerusit!
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UNIVERSAL ROBOTS 11.5 Instalace — Nacist/Ulozit

Ruéné
Stisknutim tla¢itka Manu&lni piejdete na kartu Pohyb, kde 1ze ramenem robota
pohybovat manuélné. To se pouzivé v piipadech, kdy neni pohyb v animaci vhodny.

11.5 Instalace — Nacist/Ulozit

& Soubor 15:37:18 CCCC O
[ Program [[ Instalace | Pohyb | "WV I Protokol |

Konfigurace TCP

Nacist/ulozit instalaci robota do souboru

. V kapitole Instalace robota je podrobné popsan zpsob umisténi robota do pracovnich
Nastaveni VvV prostor. Zahrnuje mechanické upewnéni robota, elektrické spoje a daléiwhaveni a také
veskeré moznosti, na ktenjch zavisi program robota. Neobsahuje viak samotny program.

Montaz

O\ Bezpecnost
=

Promenne UloZit aktualni instalaci
Klient MODBUS defaLlt
Prvky - T
Ulozit | | Ulozit jako...
Vychozi program
E‘ Nacist / ulozit Maéist jiny instalaéni soubor
Nacist | | Vytvorit novy

V kapitole Instalace robota je podrobné popsan zptisob, jakym se rameno robota a
ovladaci jednotka umist'uji do pracovniho prostfedi. Zahrnuje mechanické upev-
nénf ramene robota, elektrické spoje a dalsi vybaveni a také veskeré moznosti, na

kterych zavisi program robota. Neobsahuje v8ak samotny program.

Tato nastaveni 1ze nakonfigurovat na rtiznych obrazovkach na karté Instalace,
kromé domén vstupti/vystupti, které se nastavuji na karté Vstupy/vystupy (viz 11.2).

Pro robota lze pouZit vice instala¢nich souborti. Vytvofené programy budou pou-
Zivat aktivni instalaci a tato instalace bude pfi pouZiti automaticky nactena.

Veskeré zmény provedené v instalaci je nutno ulozit, aby byly po vypnuti napa-
jeni zachovéany. Pokud instalace obsahuje neuloZené zmény, zobrazi se vedle textu

Nalist/Ulozit po levé strané karty Instalace ikona diskety.

Instalaci ulozite stisknutim tla¢itka Ulozit neboUlozit jako. . ..Pfpadnémi-
Zete uloZit program, ¢imz uloZite také aktivni instalaci. Chcete-li naéist jiny soubor
instalace, pouZijte tlacitko Nacist. Tlac¢itkem Vytvorit novy se u vSech nasta-
veni v instalaci robota obnov{ tovarni nastaveni.
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VYSTRAHA:

Nedoporucujeme pouzivat v robotovi instalaci na¢tenou z disku

USB. Chcete-li pouZit instalaci uloZenou na disku USB, nejdfive ji

nactéte a poté uloZte do mistni slozky Programy pomocdi tlacitka

Ulozit jako....

11.6 Instalace — Konfigurace TCP

& Soubor

15:37:15 CCCC O

[ Program | Instalace | Pohyb | V/V [ Protokol |

Konfigurace TCP

Montaz

Nastaveni stredového bodu nastroje

Nastaveni stredoveho bodu nastroje

Souradnice TCP

X: 0.0] mm
O,g Bezpetnost
Proménné & |
Klient MODBUS 28 0.0| mm

Prvky

Nastaveni \//\V

Vychozi program

H Nacist / ulozit

Umistit program do nového TCP

MNaklad v TCP je 0.00| kg

,}7 Zmenit pohyby

w27
~p

-

Stiedovyy bod ndstroje (TCP) je bod na konci ramene robota, ktery pfedstavuje cha-

rakteristicky bod néstroje robota. KdyZz se robot pohybuje linedrné, bude se tento

bod pohybovat po ptimce. Pohyb TCP bude zndzornén na karté grafiky. Bod TCP

je dan vzhledem ke stfedu vnéjsi p¥iruby néstroje, jak je zndzornéno na grafice na

obrazovce.

UPOZORNENI:

Pouzivejte spravnd nastaveni instalace. Soubory instalace uklé-

dejte a nacitejte spolu s programem.

Pfi zméné bodu TCP jsou diilezita dvé tlaéitka ve spodni ¢asti obrazovky.

¢ Povel Zménit pohyby pfepocitdva vSechny polohy v programu robota tak,

aby odpovidaly novému TCP. Je to dtilezité tehdy, kdyZz se zméni tvar ¢i veli-

kost nastroje.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.7 Instalace — Montaz

* Povelem Zmeénit grafiku lze pfekreslit grafiku programu tak, aby odpovidala
novému TCP. PouZziva se v pripadé, Ze dojde ke zméné TCP, aniZ by doslo k

fyzické zméné u néstroje.

11.7 Instalace — Montaz

& Soubor 15:37:16 CCCC O
[ Program [ Instalace | Pohyb | ViV | Protokol |
Konfigurace TCP Montaz a uhel robota
Montaz
Nastaveni VV/V :r
O,g Bezpectnost |
Proménné
Klient MODBUS 1
Prvky Naklon
vychozl program ‘8 4 a5°
@ Macist [ ulozit Y
[
15 00
3
¥ a5°

Otocit montaz zakladny robota III 0.0° E

Zde 1ze zadat tidaje o umisténi ramene robota. Toto nastaveni slouzi ke dvéma
tceltm:

1. Rameno robota se spravné zobrazi na obrazovce.

2. Ovlada¢ bude mit spravnou informaci o sméru gravitaéni sily.

Ovlada¢ pouziva pokrocily dynamicky model k zajisténi plynulych a pfesnych po-
hybt ramene robota a k zajisténi stability ramene robota v reZimu Uceni. Z tohoto
d@vodu je velmi dtileZité nastavit umisténi ramene robota spravné.

UPOZORNENI:
Pokud nebude montdz ramene robota nastavena sprdvné, mtze
nésledkem toho dochézet k ¢astym ochrannym zastavenim anebo

se rameno robota po stisknuti tla¢itka U¢it zacne pohybovat.

Vychozi nastaveni pfedstavuje umisténi ramene robota na plochém stole nebo pod-
laze. V takovém p¥ipadé neni nutné provadét na této obrazovce Zddnou zménu.
Pokud je vsak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé nebo namonto-
vano pod ur¢itym thlem, nastaveni je zapotfebi upravit pomoci tlacitek. Tlac¢itka
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na pravé strané obrazovky slouz{ k nastaveni tthlu montaZe ramene robota. Tfi tla-
¢itka vpravo nahofe slouZi k nastaveni tthlu pro strop (180°), sténu (90°), podlahu
(0°). Tlacitka Naklon lze pouZit k nastaveni libovolného thlu. Tlac¢itka ve spodni
¢asti obrazovky slouZi k nato¢eni umisténi ramene robota tak, aby odpovidalo sku-
te¢né montazi robota.

UPOZORNENI:
Pouzivejte spravnd nastaveni instalace. Soubory instalace uklé-
dejte a nacitejte spolu s programem.

11.8

Instalace — Nastaveni V/V

& Soubor 15:37:17 CCCC O
[ Program |[{Instalace | Pohyb | 'V/V | Protokal |
) - o - o
Konfigurace TCP Nastaveni vstupu/vystupu
Montaz MNazvy vstupli Vystupni nazvy
Nastavenr V/V digital_in[0] o =default= el digital_out([0] o =default= |
. digital_in[1] : <default= digital_out[1] 1 <default=
O_\ Bezpecnost o . .

— digital_in[2] : =default= digital_out([2] : =default=
Promenne digital in[3] . =defaults digital_out([3] . =defaults>
Klient MODBUS digital_in[4] : <default= 3 digital_out[4] 1 <default= =
Prvky digital_in[5] : =default= digital_out([5] : =default=

. . digital_in[6] o =default= digital_out([6] o =default=
Vychozi program o ] ]

digital_in[7] o =default= digital_out[7] o <default=
Nacist / ulozit tool_in[@] o =default= tool_out[0] : =default= L
tool_in[1] o =default= tool_out([1] o =default=
analog_in[@] o =default= analog_out([0] o <default=
analog_in[1] o =default= analog_out[1] o =default=
analog_in[2] ¢ =default= | config_out[0] o <default= |

Pfejmenovat na

Vstupni a vystupni signély 1ze oznacit ndzvy. Timto zplisobem si sndze zapama-
tujete tcel signalu pfi praci s robotem. Kliknutim vyberte V/V a nastavte ndzev
pomoci kldvesnice na obrazovce. Chcete-li obnovit vychozi nizev, zadejte pouze

préazdné znaky.

Po zvoleni vystupu dojde k aktivaci nékolika moZnosti. Pomoci zaskrtavactho po-
licka 1ze nastavit vychozi hodnotu vystupu jako nizkou nebo vysokou. To znamen4,
Ze vystup bude nastaven na tuto hodnotu, kdyZ nenf program spustén. Pokud neni
policko zaskrtnuto, ztistane aktudlni stav vystupu po skoneni programu nezmé-
nén. Lze rovnéZ nastavit, zda bude vystup ovladan prostfednictvim karty V/V
(bud’” programatory, nebo programatory i obsluhou) nebo zda hodnotu vystupu
budou moci ménit pouze programy robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.10 Instalacni — Proménné

11.9

Instalace — Bezpecnost

Viz kapitola 14.

11.10

Instalachi — Proménné

& Soubor 15:37:17 CCCC O
[ Program [[ Instalace | Pohyb |["W/V I Protokol |

Konfigurace TCP

Instalacni proménné

Montaz

Nastaveni /v Proménna = | Hodnota

\:),_\ Bezpeclnost
=

Proménné

Klient MODBUS
Prvky

Vychozi program

Nacist / ulozit

Vytvorit novy

Zde vytvofené proménné se nazyvaji instala¢ni proménné a mohou byt pouZity jen
jako bézné programové proménné. Instalaéni proménné jsou specidlni, protoZze si
ponechévaji svou hodnotu, i kdyZ se program zastavi a poté se znovu spusti, a také
kdyZ se rameno robota a/nebo ovlddaci jednotka vypne a znovu zapne. Nézev
a hodnoty se ukladaji pfi instalaci, stejnou proménnou lze tedy pouZit pro vice

programd.

Vytvorit nove instalaéni proménne

Jméno Hodnota

i var_ 1 ‘ = || |

Stiskem tlac¢itka Vytvofit novy se vyvold panel s doporu¢enym nazvem nové
proménné. Nazev lze zménit a hodnotu 1ze zadat dotykem nékterého z textovych
poli. Tlac¢itko OK- pouzitelné pouze v piipad€, Ze se novy nazev v této instalaci
nepouziva.

Hodnotu instala¢ni proménné je moZzné zménit zvyraznénim proménné v seznamu
a poté kliknutim na moznost Upravit hodnotu.

Chcete-li odstranit proménnou, vyberte ji v seznamu a poté kliknéte na Odst ranit.

CB3
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Po nakonfigurovani instalaénich proménnych je nutné samotnou instalaci ulozit,
aby se tato konfigurace zachovala, viz 11.5. Instala¢ni proménné a jejich hodnoty se

automaticky ukladaji kazdych 10 minut.

Je-li naéten program nebo instalace a jedna nebo vice programovych proménnych
maji stejny ndzev jako instala¢ni proménné, uzivatel dostane na vybér dvé moz-
nosti k vyfeSeni problému: bud’ pouZit instalaéni proménné se stejnym ndzvem
namisto programovych proménnych, anebo konfliktn{ proménné automaticky pte-

jmenovat.

11.11 Instalace —Nastaveni V/V MODBUS klient
& Soubor 15:37:18 CCCC O
[ Program [ Instalace | Pohyb | ViV | Protokol |
Konfigurace TCP Nastaveni V/V klienta MODBUS <>
Montaz 0.0.0.0
Nastaveni V/V Hm l:l
- A Bjazpt’eénost d D Pemwe | °|E| [mooaUs_1 B (-]
Promenne
Klient MODBUS
0.0.0.0
Prvky
Vychozi program IP:M l:l
H Nacist [ ulozit
[[] Zobrazit pokroéilé moznosti -+

Zde lze nastavit signdly MODBUS klient (nadfaz. jednotka). Pfipojeni k serveru
(nebo podriz. jednotkdm MODBUS) na zadanych IP adresach Ize vytvotit pomoci
vstupnich/vystupnich signalii (registry nebo digitdlni). Kazdy signal md jedine¢ny
nazev, takzZe jej 1ze pouZzit v programech.

Obnovit
Stisknutim tohoto tla¢itka se obnovi vSechna pripojeni MODBUS.

Pridat jednotku
Stiskem tohoto tla¢itka Ize pfidat novou jednotku MODBUS.

Odstranit jednotku

Stiskem tohoto tlacitka se odstrani jednotka MODBUS a spole¢né s ni vsechny pfi-

dané signdly.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.11 Instalace —Nastaveni V/V MODBUS klient

Nastavit IP jednotky
Zde je uvedena IP adresa jednotky MODBUS. Chcete-li ji zménit, stisknéte tlacitko.

Pridat signal
Stiskem tohoto tlacitka lze p¥idat signél pro pfislusnou jednotku MODBUS.

Odstranit signal

Stiskem tohoto tlacitka lze odstranit signal MODBUS z piislusné jednotky MOD-
BUS.

Nastavit typ signalu

Z této rozeviraci nabidky lze vybrat typ signalu. K dispozici jsou nasledujici typy:

* Digitdlni vstup: Digitdlni vstup (civka) je jednobitovd informace pfectena z
jednotky MODBUS na vystupu uréeném v poli adresy signalu. Pouziva se kod
funkce 0x02 (¢teni diskrétnich vstupti).

¢ Digitalni vystup: Digitdlni vystup (civka) je jednobitovy signdl, ktery Ize na-
stavit na vysokou nebo nizkou hodnotu. Dokud uZivatel nenastavi hodnotu
tohoto vystupu, tato hodnota bude ¢tena ze vzdalené jednotky MODBUS. To
znamend, Ze se vyuZziva kéd funkce 0x01 (¢teni vystupii). Jakmile bude vystup
nastaven programem robota nebo stisknutim tlacitka N, bude pouZivan kéd
funkce 0x05 (zapis jednoho vystupu).

* Vstup registru: Vstup registru je 16bitova informace pfectend z adresy zadané

v poli adresy. PouZziva se kéd funkce 0x04 (¢teni vstupnich registrit).

* Vystup registru: Vystup registru je 16bitova informace nastavitelnd uzivate-
lem. Dokud se nenastavi hodnota registru, jeho hodnota bude ¢tena ze vzda-
lené jednotky MODBUS. To znamen4, Ze bude pouzit kéd funkce 0x03 (¢tend
uZzivatelskych registri1). Jakmile bude vystup nastaven programem robota nebo
zadanim hodnoty signélu v poli N, pro nastaveni hodnoty na vzdalené jed-
notce MODBUS bude pouzivan kéd funkce 0x06 (zpis jednoho registru).

Nastavit adresu signalu

V tomto poli je uvedena adresa na vzdédleném serveru MODBUS. Pomoci ¢iselné
klavesnice na obrazovce muiZete zadat jinou adresu. Platné nastaveni adresy zavisi
na vyrobci a konfiguraci vzdalené jednotky MODBUS.

Nastavit nazev signalu

Pomoci klavesnice na obrazovce 1ze zadat nazev signalu. Tento ndzev se pouziva,
kdyz je pfislusny signal pouZivan v programech.
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Hodnota signalu

Zde je uvedena aktudlni hodnota signdlu. V p¥ipadé signalti registru je hodnota

vyjadrena jako kladné celé ¢islo. V pfipadé vystupnich signalti 1ze nastavit poZado-

vanou hodnotu signalu pomoci tlacitka. Pro vystupy registru opét plati, Ze zapsana

hodnota musi byt celé kladné ¢islo.

Stav pfipojeni signalu

Tato ikona znadzornuje, zda lze signdl spravné precist/zapsat (zelena) nebo zda jed-

notka reaguje neoc¢ekavaneé ¢i neni dostupna (Seda). V pfipadé odezvy MODBUS s

vyjimkou se zobrazi kéd odezvy. Existuji nasledujici odezvy protokolu MODBUS-

TCP s vyjimkou:

E1ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE): K6d funkce zis-

kany v dotazu neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci.

E2 ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) (NEPOVOLENA ADRESA DAT): Kéd
funkce ziskal v dotazu neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou
akci, zkontrolujte, zda zadana adresa signalu odpovida nastaveni vzdaleného
serveru MODBUS.

E3 ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT): Hod-
nota obsaZena v dotazovacim datovém poli neni pro server (nebo podfiz. jed-
notku) povolenou hodnotou, zkontrolujte, zda je zadand hodnota signélu platna
pro zadanou adresu na vzdaleném serveru MODBUS.

E4 SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO ZARIZENJ):
Pti pokusu serveru (nebo podfiz. jednotky) o provedeni pozadované akce do-
§lo k neodstranitelné chybé.

E5 ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZENT): Specializované pouZiti ve spojeni
s programovacimi p¥ikazy odesilanymi do vzdalené jednotky MODBUS.

E6 SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO): Speciali-
zované pouZiti ve spojeni s programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdélené
jednotky MODBUS, podfiz. jednotka (server) nemtize hned reagovat.

Zobrazit pokrocilé moznosti

Toto zaskrtdvaci policko slouzi k zobrazent ¢i skryti pokrocilych moznosti u jednot-

livych signéla.

Pokrocilé moznosti

Frekvence aktualizace: Tato nabidka umoziiuje zménit frekvenci aktualizace
signdlu. Jednd se o frekvenci odesilani pozadavki do vzdalené jednotky MOD-
BUS bud’ pro ¢teni, nebo k zdpisu hodnoty signélu.

Adresa podfizené jednotky: Toto textové pole l1ze pouzit k nastaveni kon-
krétni adresy podfizené jednotky pro tcely pozadavkii odpovidajicich kon-
krétnimu signdlu. Hodnota musi byt v rozsahu 0-255 véetné, vychozi hod-

nota je 255. Pokud se zméni tato hodnota, doporu¢ujeme pomoci p¥irucky ke
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UNIVERSAL ROBOTS 11.12 —Funkce instalace

vzdalenému zafizeni MODBUS ovéfit funkénost pfi zméné adresy podfizené
jednotky.

11.12 —Funkce instalace

& Soubor 15:37:20 CCCC O
[ Program [{ Instalace | Pohyb | w/v I Protokol |

Konfigurace TCP

Prvky

Montaz

Nastaveni \//\V

O_\ Bezpelnost
=

Proménné

Klient MODBUS

Prvky

Zakladna
Nastroj

Wychozi program

Nacist / ulozit |—' r
-

- -
Nowy Bod = Pfimka “-- Rovi... - R
-

Zakaznici, kteff si pofizuji primyslové roboty, obvykle pozaduji moznost ¥idit ro-
bota ¢i manipulovat s ramenem robotem a naprogramovat jej vzhledem k rznym
objekttim a hranicim v jeho okoli, jako jsou stroje, objekty, prazdné prostory, insta-
lace, dopravniky, palety ¢i kontrolni systémy. K tomu se obvykle pouZzivd defino-
vani f (systému soufadnic), které ur¢uje vztah vnitfniho soufadnicového systému
robota (zdkladniho soufadnicového systému) k soufadnicovému systému piislus-
ného objektu. Jako referenci Ize pouZit § i Z robota.

Problémem téchto rdmcti je nutnost urcitych matematickych znalosti, které umoz-
nuji definovéni tohoto soufadnicového systému, a také ¢asova narocnost tohoto
postupu, a to i pro osoby, které maji s programovanim a instrukci robotti zkuse-
nosti. Tento postup ¢asto vyZaduje vypocet matic 4x4. Zejména vyjadfeni orientace
je ndro¢né pro osoby, které nemaji s problematikou dostate¢né zkusenosti.

Zakaznici ¢asto pokladaji naptiklad tyto dotazy:
* Je moZné umistit robota 4 cm od Celisti ¢islicové f{zeného stroje (CNC)?
* Je moZné natocit nastroj robota ke stolu pod tthlem 45 stuprnia?
* Je mozné, aby se robot s objektem pohyboval svisle dolti, pustil objekt a poté
se opét pfemistil vzhiiru?

Vyznam téchto a podobnych otdzek je zcela jasny pro zdkaznika, ktery chce rameno
robota pouzivat napfiklad na rtiznych pracovistich vyrobntho zdvodu, pficem?z ta-

kovému zdkaznikovi miiZe pfipadat nepochopitelné, Ze na takové d’ otazky nemusi
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existovat jednoduchd odpovéd'. Je pro to nékolik slozitych divod, a abychom tyto
problémy vyftesili, vyvinula spole¢nost Universal Robots jedine¢né a jednoduché
zplisoby, kterymi miiZze zdkaznik ur¢it polohu riiznych objekt vzhledem k ramenu
robota. V nékolika krocich je mozZné provést pfesné to, co pozaduji vySe uvedené
dotazy.

Prejmenovat

Toto tlacitko slouzi k pfejmenovani prvku.

Odstranit

Toto tlacitko slouzi k odstranéni prvku a jeho pfipadnych dil¢ich prvki.

Zobrazit osy

Zvolte, zda se budou v 3D grafice zobrazovat soufadnice vybraného prvku. Volba
bude pouZita na této obrazovce a na obrazovce Pohyb.

Ménitelny prvek

Zvolte, zda bude vybrany prvek ménitelny. Urcite tak, zda se bude prvek zobrazo-
vat v nabidce prvkii na obrazovce Pohyb.

Proménna

Zvolte, zda bude moZné pouZit vybrany prvek jako proménnou. Kdyz je tato moz-
nost vybréna, bude pfi tpravé programt robota k dispozici proménna pojmeno-
vana jako ndzev prvku nasledovany symbolem .var; této proménné budete moci
pfifadit novou hodnotu v programu a pouzit ji k ovladdni bodti trasy v zavislosti
na hodnoté prvku.

Nastavit nebo zménit polohu

Toto tlacitko slouzi k nastaveni nebo zméné vybraného prvku. Zobrazi se obra-
zovka Pohyb, na které bude moZné nastavit novou polohu prvku.

Premistit rameno robota k prvku

Stisknutim tohoto tla¢itka pfemistite robota smérem k vybranému prvku. Na konci
tohoto pohybu se budou soufadnicové systémy prvku a polohy TCP shodovat s
vyjimkou 180stupriového otoc¢eni kolem osy X.

Pridat bod

Stisknutim tohoto tla¢itka pfidate do instalace bod. Poloha bodu je definovédna jako
poloha TCP v tomto bodé. Orientace bodu je stejnd jako orientace TCP s vyjimkou
180stupriového otoceni soufadnicového systému prvku kolem osy X. To znamend,
Ze osa Z soufadnicového systému prvku bude otolena opacné vzhledem k ose Z
polohy TCP pro dany bod.
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UNIVERSAL ROBOTS

11.12 —Funkce instalace

& Soubor

[ Program [[ Instalace | Pohyb | wiv I Protokol |

15:37:25 CCCC 0

Konfigurace TCP
? Bod_1 [ preimenovat |

Montaz

Nastaveni \//\V

cé Bezpelnost

Proménné
Klient MODBUS
Prvky

Zakladna
Mastroj
¥ Bod_1

Wychozi program
Nacist / ulozit

Odstranit

Zobrazit osy

Presunout robota zde || Zmeénit tento bod

MEnitelny prvek
[ Proménna

Pridat primku

Stisknutim tohoto tlacitka p¥idate do instalace pfimku. P¥imka je definovéna jako

osa mezi dvéma body. Tato osa vedend smérem od prvniho bodu k druhému bodu

bude predstavovat osu Y soufadnicového systému pfimky. Osa Z bude definovana

prameétem osy Z prvniho dil¢tho bodu na rovinu kolmou k této pfimce. Poloha

soufadnicového systému pfimky je stejnd s polohou prvniho dil¢tho bodu.

& Soubor

[Program [ Instalace | Pohyb | W/V | Protokol |

15:37:34 CCCC 0

Konfigurace TCP -
Piimka_1 [ premeneuat |

Montdaz

Nastaveni V/V

cr% Bezpecnost

Proménné

Klient MODBUS
Prviky

Zakladna
Nastroj
o/ Primka_1
¥ Bod_1 T
¥ Bod_2

Wychozi program
Nacist / ulozit

Zobrazit osy
Ménitelny prvek

[l Proménna

Odstranit

Presunout robota zde
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UNIVERSAL ROBOTS

Pridat rovinu

Stisknutim tohoto tlacitka pridate do instalace rovinu. Rovina je definovéna tfemi

dil¢imi body. Poloha soufadnicového systému roviny je stejnd s polohou prvniho

dil¢tho bodu. Osa Z predstavuje normalu roviny a osa Y vede z prvniho bodu k dru-

hému bodu. Kladny smér osy Z je nastaven tak, Ze tthel mezi osou Z roviny a osou

Z prvniho bodu je méné nez 180°.

& Soubor

[ Program | Instalace | Pohyb | V/V | Protokal |

15:37:43 CCCC O

Konfigurace TCP
Montaz
Nastaveni /v
Oi% Bezpecnost
Proménné

Klient MODBUS
Prvky

Zakladna
Mastroj
¢ & Rovina_l

Vychozi program

Nacist / ulozit

Rovina_1 | semenaest

Zobrazit osy
MEnitelny pruek

[l Proménna

Presunout robota zde
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UNIVERSAL ROBOTS 11.13 Instalace — Vychozi program

11.13 Instalace — Vychozi program

& Soubor 15:37:18 CCCC O
[ Program [{ Instalace | Pohyb | w/v I Protokol |

Konflgurace TCP Nastavit vychozi program

Montaz

Nastaveni \//\V Vychozi soubor programu

O\ Bezpe(‘inost PFi zapnuti robota automaticky naéist wechozi program
=

Prom&nné [[] Naéist wichozl program:

Klient MODBUS =MNo Program Selected=>

Prvky

| Zvolte vychozi program

\Vychozi program A Pokud je zapnuta | moZnost Automaticka inicializace uvedena nize, mlife se robot

ar o * pfi zapnuti zaéit pohybovat!
@ Macist [ ulozit s (P
[ ] Automatické spusténi wchoziho programu na karté Spustt

Zapnout hrana k I:

Automaticky inicializovat

PFi zapnuti hlavniho napajeni automaticky inicializovat robota
A Robot se b&hem uvolhiovani brzd miize pohybovat!

|| Automaticky uvolnit brzdy robota

Zapnout <Dilnput= |v| hrana k :

Tato obrazovka obsahuje nastaveni pro automatické nactenf a spusténi vychoziho
programu, a pro automatickou inicializaci ramene robota pfi zapnuti.

UPOZORNENI:
Pokud je aktivni automatické nacteni, spusténi i inicializace, robot

spusti vybrany program ihned po zapnuti ovladaci jednotky.

11.13.1 Nacteni vychoziho programu

K nacteni po zapnuti ovladaci jednotky lze vybrat vychozi program. Vychozi pro-
gram se automaticky nacte také v pfipadé, Ze je aktivni obrazovka Spustit program

(viz 9.3) a nenf nacten Zadny program.

11.13.2 Spusténi vychoziho programu

Vychozi program Ize automaticky spustit na obrazovce Spustit program. Pokud je
nacten vychozi program a je detekovan pfechod hrany specifikovaného externiho
vstupniho signdlu, program se spustf automaticky.

Poznédmka: P¥i spusténi neni aktudlni droven vstupniho signalu definovana a vy-
bérem pfechodu, ktery odpovidd drovni signalu pfi spusténi, se program spusti
okamZité. Po zavieni obrazovky Spustit program nebo stisknuti tla¢itka Zastavit na
Ovlddacim panelu se funkce automatického spusténi vypne do doby, nez se opét
stiskne tlacitko Spustit.
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11.14 Karta Protokol UNIVERSAL ROBOTS

11.13.3 Automaticka inicializace

Rameno robota lze inicializovat automaticky, naptiklad pfi zapnuti ovladaci jed-
notky. Pfi specifikovaném pfechodu hrany externiho vstupniho signédlu se rameno
robota bez ohledu na aktivni obrazovku zcela inicializuje.

Posledni fazi inicializace je uvolnéni brzd. Robot se pfi uvoltiovani brzd mirné po-
hybuje a vydava zvuk. Brzdy také nelze automaticky uvolnit v p¥ipadé, Ze nakonfi-
gurované umisténi neodpovidd umisténi zjisténému na zakladé ddajt ze snimace.
V takovém piipadé je tfeba robota inicializovat ru¢né na obrazovce inicializace
(viz 9.4).

Poznamka: P¥i spusténi neni aktudlni troveri vstupniho signalu definovéana a vy-
bérem prechodu, ktery odpovidd drovni signélu pfi spusténi, se rameno robota
inicializuje okamzZité.

11.14 Karta Protokol

& Soubor 15:37:45 CCCC O
[ Program [ Instalace | Pohyb | V/V | Protokal |
Hodnoty Zatizeni kloubu

P 0,04

Teplota oviadaie 0.0 °c  Zakladna 0K ooV
Sitové napéti 48.0 vV  Rameno 0K L 0.0V
Prmérné napajeni robota 18 W Loket oK H‘ 0.0V
Proud robota 25 A Zapéstil oK o 0.0V
Proud vstupufwstupu 0 A  Zapést/2 0K . 0.0V
Proud néstroje 0mA | zapésti3 0K oo 0.0V
T 2014-10-28 15:37:45 o A (] |
£ 2014-10-28 15:36:36.000 RobotInterface C10240: Skutecny robot neni pFipojen - simulace robota. -

-

or

Zdravi robota V horni poloviné obrazovky jsou uvedeny informace o stavu (2)
ramene a ovlddaci jednotky robota. V levé &asti jsou uvedeny informace tykajici
se ovlddaci jednotky robota; v pravé ¢asti jsou uvedeny informace o jednotlivych
kloubech robota. U kazdého kloubu robota jsou uvedeny informace o teploté elek-
tromotoru a elektroniky, zatiZeni kloubti a napéti na kloubu.

Protokol robota Ve spodni poloviné obrazovky jsou zobrazeny zpravy proto-
kolu. V prvnim sloupci jsou uvedeny kategorie zdvaznosti jednotlivych zdznami
a udajt v protokolu. Druhy sloupec obsahuje ¢as doruceni zpravy. Dalsi sloupec
obsahuje odesilatele zpravy. V poslednim sloupci je vlastni text zpravy. Zpravy lze
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UNIVERSAL ROBOTS 11.15 Obrazovka nacteni

filtrovat vybérem pfepinaci, které odpovidaji zdvaznosti. Na obrazku vyse je zna-
zornéno, Ze béhem filtrovan{ informacnich a varovnych zprav se zobrazuji chyby.
Nékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice informaci, jsou
pristupné vybérem polozky protokolu.

11.15 Obrazovka nacteni

Na této obrazovce zvolite program, ktery chcete nacist. Existuji dvé verze této obra-
zovky: jedna slouzi pro nacitani a provadéni programu, druha slouzi k jeho tipraveé.

POZNAMKA:

Nedoporucujeme spoustét program z disku USB. Chcete-li spustit
program ulozeny na disku USB, nejdfive jej nactéte a poté ulozte
do mistni sloZky programy pomoci tla¢itka Ulozit jako... Vv
nabidce Soubor.

Hlavni rozdil spo¢iva v akcich, které jsou dostupné uzivateli. Na zdkladni obra-
zovce nacteni bude mit uzivatel k soubortim pouze pfistup — nebude je moci upra-
vovat ani mazat. UZivatel ddle nemiiZe opustit adresdfovou strukturu slozky programi
. Uzivatel miiZe pfejit do podadresére, nejvyssi dostupnou troveri vsak pfedstavuje
slozka programy.

Proto je nutné, aby vsechny programy byly uloZeny v programové sloZce ¢i v pod-
slozkach této slozky.

Usporadani obrazovky

Nacist program O
Aktudini adresaf: |fh0rﬂerhud80nfpf09ram5 |v| ‘ ¢ ” r H {E}|
[ 7 recoEUp
[ 7 startascoE.urp
Nazev souboru: || |
Filtr: |Programoué soubory Universal Robots |V|
‘ Otevrit | | Storno |

Tento obrdzek znazornuje obrazovku pro nacteni. Skldda se z nasledujicich dilezi-
tych oblasti a tlacitek:
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11.15 Obrazovka nacteni UNIVERSAL ROBOTS

Historie tras Historie tras obsahuje seznam tras vedoucich az do stavajictho umis-
téni. To znamend, Ze jsou uvedeny vSechny nadfazené adresate aZ po kofenovy ad-
resaf pocitace. Zde se miiZe stat, Ze nebudete mit pfistup ke viem adresafiim nad

slozkou programu.

Po vybrani ndzvu slozky v seznamu se dialogové okno nac¢teni zméni na p¥islusny

adresaf a zobrazi jej v oblasti vybéru soubord 11.15.

Oblast vybéru souborll V této oblasti dialogu je zobrazen obsah aktudlni ob-
lasti. UZivatel mtiZe soubor vybrat jednim kliknutim nebo jej otev¥it poklikdnim na

néazev souboru.

Poklikdnim na ndzev adresare piejdete na podfizenou slozku a v dialogovém okné
se zobrazi jeji obsah.

Filtr souborti  Pomoci filtru souborti 1ze omezit zobrazené soubory a naopak za-
hrnout typ souborti dle vlastniho piani. Vyberete-li moznost Z, zobrazi se v oblasti
vybéru souborti poslednich 10 uloZenych verzi kazdého programu, pfi¢emz pii-
pona .01d0 predstavuje nejnovéjsia . 01d9 nejstarsi verzi souboru.

Pole souboru Zde je uveden aktudlné zvoleny soubor. UZivatel mtiZze zadat na-
zev souboru ru¢né nebo kliknout na ikonu kldvesnice vpravo od pole. Klavesnice
se poté zobrazi v samostatném okné, ve kterém uzivatel miize zadat ndzev pfimo

na obrazovce.

Tlacitko Oteviit Kliknutim na tlacitko Oteviit oteviete aktudlné zvoleny soubor

a vrétite se na pfedchozi obrazovku.

Tlaéitko Storno  Kliknutim na tla¢itko Storno prerusite aktudIni proces nacitani a
obrazovka se pfepne na pfedchozi obrazek.

Tladitka Akce Skupina tla¢itek umoziiuje uzivateli provadét nékteré akce, které
jsou jinak dostupné po kliknuti pravym tla¢itkem na ndzev souboru v béZném dia-

logovém okné souboru. Tyto funkce jsou rozsifeny o moznost pfejit nahoru v adre-
safové struktufe a pfimo na programovou slozku.

* Nadfazena: Slouzi k pfechodu nahoru v adresafové struktufe. Tlac¢itko ne-
bude aktivni ve dvou pfipadech: pokud je aktudlni adresaf nejvyssim adresa-
fem nebo pokud je obrazovka v omezeném reZimu a aktudlni adresar je pro-

gramovy adresar.
¢ Dfejit do programové slozky: SlouZi k pfechodu do vychozi slozky.

* Akce: SlouZi k provadéni akci, napfiklad vytvoreni adresafe, odstranéni sou-
boru apod.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.16 Karta Spustit

11.16 Karta Spustit

& Soubor 15:3650 CCCC O
[ Spustit | Pohyb | ViV | Protokol |

UNIVERSAL
ROBOTS

Proménné

Program: ABCDE
Stav: Zastaveno

Cas: 0000d00h00m46.104s

LaL]

Tato karta poskytuje jednoduchy zptisob ovlddani ramene a ovladaci jednotky ro-
bota pomoci nejmensiho nutného mnozstvi tlacitek a voleb. Tuto moZnost 1ze vyu-
Zit spole¢né s heslem chranénou programovaci ¢asti rozhrani PolyScope (viz 13.3)
k pouzivani robota jako ndstroje, ktery spousti vyhradné pfedem pfipravené pro-
gramy.

Dale 1ze na této karté automaticky nacist a spustit vychozi program na zakladé
prechodu hrany externiho vstupniho signélu (viz 11.13). Kombinaci automatického
nacteni a spusténi vychoziho programu a automatické inicializace p¥i zapnuti 1ze

pouzit napfiklad pii integraci ramene robota s jinym strojem.

CB3

11-38 Verze 3.0



12.1 Novy program

& Soubor 15:3651 CCCC O
("Program | Instalace | Pohyb ['V/V | Protokoal |

Novy program

Macist ze souboru

Nacist program

Pouzit §ablonu

Vzit a polozit

Prazdny program

Novy program roboto Ize vytvofit bud’ ze Sablony, anebo z existujictho (uloZeného)
programu robotu. Sablona poskytuje celkovou strukturu programu, je tedy nutné
pouze doplnit podrobnosti programu.
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12.2 Karta Program

& Soubor 15:3652 CCCC O
[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
<unnamed= [ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné
W Program robota | ~ |
= <prazdny-> Program

# Okno vlevo znazorfiuje programowy strom.
# Programowym stromem miiZete prochazet pomoci tlaéitek Dalsi a Predchozi

# K Upravé programoveho stromu slouzi karta Struktura.

— [] Pridat sekvenci pfed zahajenim

4] | ] [] Mastavit poéateéni hodnoty proménnych
-] > Mekonecny cyklus programu
IE“E“E‘ Rychlost ==———A_100% | @ predchozi || Dalsi B
G Skuteény robot

Karta Program uvadi program, ktery aktudlné upravujete.

Programovy strom na levé strané obrazovky zobrazuje program jako seznam pii-
kazti, zatimco oblast na obrazovce vpravo zobrazuje informace tykajici se aktudl-
niho p¥ikazu. Aktudln{ pfikaz vyberete kliknutim na seznam pfikazi nebo pomoci
tlaéitek P¥edchozi a Dal31i vpravo dole na obrazovce. Piikazy lze vklddat a ode-
birat pomoci karty Struktura, popsané v ¢asti 12.29. Nazev programu je uveden
pfimo nad seznamem piikazti s malou ikonou disku. Kliknutim na tuto ikonu m-
Zete program rychle uloZit.

MMs ¥z

Nejnizsi ¢asti obrazovky je Ovlddaci panel. Ovlddaci panel obsahuje fadu tlacitek po-
dobnych starému typu magnetofonu, jejichZ pomoci 1ze program spustit a zasta-
vit, postupovat po jednotlivych krocich nebo cely program restartovat. Pomoci po-
suvniku rychlosti mtZete rychlost programu kdykoli upravit. Tim pifmo ovlivnite
rychlost, kterou se rameno robota pohybuje. Posuvnik rychlosti navic v redlném case
ukazuje relativni rychlost, kterou se rameno robota pohybuje, a to s ohledem na
bezpetnostni nastaveni. Uvedend procentudlni hodnota pfedstavuje maximélni do-
sazitelnou rychlost probihajictho programu, aniz by doslo k selhdni bezpe¢nostniho
systému.

Vlevo od ovlddaciho panelu jsou tlacitka Simulace a Skuteény robot, kterd slouzi
k pfepinani mezi spusténim programu jako simulace a spusténim skute¢ného ro-
bota. Pfi spusténi simulace se rameno robota nepohybuje, nemtiZe tedy dojit ke
kolizi a k poskozeni robota ani okolniho zafizeni. Simulace umoZiiuje otestovani
programu, pokud si nejste jisti ¢innosti ramene robota.
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12.3 Proménné

UNIVERSAL ROBOTS

NEBEZPECi:

1. Pii stisknuti tlacitka Spustit byste se méli nachdzet mimo
pracovni prostor robota. Naprogramovany pohyb nemusi byt
takovy, jaky jste ocekavali.

2. P¥i stisknut{ tla¢itka Krok byste se méli nachdzet mimo pra-
covni prostor robota. Pochopeni funkce tla¢itka Krok nemusi
byt snadné. PouZivejte pouze v absolutné nejnutnéjsich pii-
padech.

3. Vidy sviij program otestujte snizenim rychlosti pomoci po-
suvniku rychlosti. Logické chyby, které integrator zanese pfi
programovani, mohou zptisobit ne¢ekané pohyby ramene ro-
bota.

Béhem sestavovani programu jsou vysledné pohyby ramene robota zndzorfiovany
pomoci 3D nédkresu na karté Grafika, kterd je popsdna v 12.28.

Vedle kazdého pfikazu programu se nachazi mald ikona, kterd mtiZe mit ¢ervenou,
zlutou nebo zelenou barvu. Cervena ikona znamend chybu v pfikazu, Zlutd zna-
mend, Ze piitkaz neni dokoncen, a zelend znamend, Ze je vSe v pofadku. Program

1ze spustit pouze tehdy, jsou-li vSechny piikazy zelené.

12.3 Promeénné

Program robota miiZe pomoci proménnych béhem provozu uklddat a aktualizovat

rtizné hodnoty. K dispozici jsou dva druhy proménnych:

Proménné instalace: Mohou byt pouZivany vice programy a jejich ndzvy a hodnoty
jsou spolu s instalaci robota trvalé (dalsi podrobnosti viz 11.10);
Bézné programové proménné: Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hod-

noty se po ukonéeni programu smazou.

Dostupné jsou nésledujici typy proménnych:

bool Logickd proménnd (boolean), kterd mitize nabyvat bud hodnoty
Pravda, nebo Nepravda.

int Celo¢iselnd hodnota v rozsahu —32768 az 32767.

float  Cislo s pohyblivou fadovou ¢arkou (desetinné).

fetézec Pofadi znakd.

pozice  Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Jednd se
kombinaci vektoru polohy (x,y,z) a vektoru otoceni (rx,ry,rz) které
predstavuji orientaci, zapsdno jakop [x, y, z, rx, ry, rzl.

seznam Rada proménnych.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.5 Pfikaz: Pohyb

12.4 Ptrikaz: Prazdny

& Soubor 15:36:52 CCCC O
[‘Program | Instalace | Pohyb | "WV { Protokol |

<unnamed= ("Prikaz | Grafika [ Struktura | Proménné |
W Program robota | ~ |

= <prazdny=

Zde viozte radky programu

Ma karté ,Struktura® naleznete rlzné piikazy programu, které lze viozit,

Simulace IE”E“E‘D Rychlost lﬁloo% | 48 Predchozi || Dalsi |
° Skuteény robot

Zde je nutné vloZit pfikazy programu. Stisknutim tla¢itka St ruktura pfejdéte na
kartu Struktura, zde mtzZete vybrat rizné fadky programu. Program nelze spustit,
dokud nejsou zadany a definovany vsechny radky.

12.5 Piikaz: Pohyb

& Soubor 15:37:46 CCCC 0
[‘Program | Instalace | Pohyb | 'V/V | Protokol |
<unnamed= (‘Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
= Pocatecni proménn_ = Pohyb
¥ Program robota POhYb =
¢ ¥ Pohyb | ~ ) . o . B

o Bod_trasy Zde urcite, jakym zpdsobem bude robot provadét pohyby mezi nize uvedenymi body trasy.
v F;Ogyg‘Jt Pomaoci nabidky v pravém hornim rohu mzete pfepinat mezi riznymi typy pohybu. Hodnoty
0a_trasy v nastaveni ,Sdilené parametry" se vztahuji na viechny body trasy uvedené nize a zaviseji na

‘:'Naffa""f =|zvoleném typu pohybu.
7 oo Paleta

9 & Tvar: Ctverec
9 alxxroh
° aZxxroh
o a3xxroh
o adxxroh =

¢ o» Paletova sekve,
o Piistup
° Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
© Konec

¢ oo Vilozit
® Pocatedni_polo Sdilené parametry

¢ oo SMEr
o Zxpolohy Rychlost kloubu 50| °/s
° Do_polohy

¢ oo Sekvence zved
0 Poloha_nalo]___| |

Zrychleni kloubu 80| °o/s?

Obnovit vychozi nastaveni |

= Nastavit =
1 I v

o — » Pridat bod trasy
Quniss | B[ ——iome [riesas |ams |
o Skuteény robot
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12.5 Pfikaz: Pohyb UNIVERSAL ROBOTS

Ptikaz Pohyb ovlada pohyb robota pfes zdkladni body trasy. Body trasy musi byt
uvedeny pod piikazem Pohyb. P¥ikaz Pohyb definuje zrychleni a rychlost, kterou
se rameno robota mezi body trasy pohybuje.

Typy pohybu

Lze vybrat jeden ze tii typti pohybu: Pohyb], PohybL a PohybP Jednotlivé typy jsou
popsény déle.

¢ PohybJprovadi pohyby vypocitané v prostoru kloubu ramene robota. VSechny
klouby jsou fizeny tak, aby dosdhly poZadované koncové polohy soucasné.
Tento typ pohybu mé za nasledek trasu ndstroje ve tvaru kfivky. Sdilené para-
metry pouZité na tento typ pohybu jsou maximaélni rychlost kloubu a zrychleni
kloubu. Jsou pouZity pfi vypoctech pohybu uddvanych v jednotkédch deg/s a
deg/s?. Pokud poZadujete rychlejsi pohyb ramene robota mezi body trasy bez
ohledu na trasu néstroje mezi témito body, je tento typ pohybu nejvhodnéjsi
volbou.

* PohybL pohybuje nastrojem linedrné mezi dvéma body trasy. To znamen4, ze
trase. Sdilené parametry, které 1ze nastavit pro tento typ pohybu, jsou pozado-
vana rychlost ndstroje a zrychleni nastroje v jednotkéch mm /s a mm/s?,a déle
prvek. Zvoleny prvek urcuje, v prostoru kterého prvku jsou dany polohy na-
stroje v bodech trasy. Zvlastni pozornost s ohledem na prostory prvkii je tieba
vénovat proménnym prvkiim a proménnym bodim trasy. Proménné prvky
1ze pouzit, kdyZ je nutné urcit polohu néstroje v bodu trasy pomoci skute¢né
hodnoty proménného prvku béhem spusténi programu robota.

¢ PohybP pohybuje nédstrojem linedrné konstantni rychlosti s kruhovymi kom-
binacemi. Tento typ je urcen pro nékteré specidlni postupy jako lepeni ¢i dav-
kovéani. Velikost tthlu kombinace je ve vychozim nastaveni sdilena pro vSechny
body trasy. Niz$f hodnota bude znamenat ostfejs$i zato¢ent, vyssi hodnota bude
znamenat plynulejsi trasu. ProtoZe se rameno robota pohybuje po trase kon-
stantni rychlosti, nemtzZe ovladaci panel robota ¢ekat na operaci V/V ¢&i akci
obsluhy. Tyto akce povedou k pferuseni pohybu ramene robota nebo k ochran-

nému zastaveni.

Do ptikazu PohybP lze pridat Kruhovy pohyb, ktery obsahuje dva body drahy:
prvni udavéa priijezdni bod na kruhovém oblouku a druhy pfedstavuje kon-
covy bod pohybu. Robot zahdji kruhovy pohyb ze své aktudlni polohy a poté
se bude pohybovat pfes dva zadané body trasy. Zména orientace ndstroje pro-
stfednictvim otdc¢ivého pohybu je ur¢ena pouze pocatecni orientaci a orientaci
u koncového bodu, tudiz orientace prichoziho bodu nema vliv na kruhovy
pohyb. Kruhovy pohyb musi vzdy prochdzet bodem trasy podle stejného Po-
hybu P.

Volba prvku

V ptipadé voleb PohybL a PohybP 1ze zvolit prostor prvku, v némz budou vyjadieny
body trasy pfikazu Pohyb pii zaddvani téchto bodi. To znamend, Ze pii nastavo-

van{ bodu trasy si program zapamatuje soufadnice ndstroje vzhledem k prostoru
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UNIVERSAL ROBOTS 12.5 Prikaz: Pohyb

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Obrazek 12.1: Rychlostni profil pohybu Kfivka je rozd€lena do tif segmentti: zrychleni, plynulyj pohyb
a zpomaleni. Uroven faze plynulého pohybu je ddna nastavenim rychlosti pohybu, zatimco strmost fazi
zrychleni a zpomalent je dana parametrem zrychleni.

zvoleného prvku. Nékolik aspektti vyzaduje podrobné vysvétleni.

¢ Pevny prvek: Pokud vyberete pevny prvek, napt. zikladnu, nebude to mit
zadny vliv na Pevné ani Relativni body trasy. Chovani Proménnijch bodt trasy
je popséano dale.

* Proménny prvek: Pokud jsou nékteré z prvkt v aktudlné nactené instalaci
zvoleny jako proménné, budou odpovidajici proménné rovnéz k dispozici v na-
bidce pro volbu prvki. Pokud je zvolena proménnd prvku (oznacend ndzvem
prvku a symbolem ,,_var"), budou pohyby ramene robota (s vyjimkou relativ-
nich bodti trasy) zavislé na skute¢né hodnoté proménné béhem spusténi pro-
gramu. Poc¢ate¢ni hodnota proménné prvku je hodnota vlastniho prvku. To
znamend, Ze ke zméné pohybu dojde pouze v pfipadé, Ze je proménnd prvku

aktivné zménéna programem robota.

* Proménny bod trasy: KdyZ se rameno robota pohybuje do proménného bodu
trasy, bude cilova poloha nastroje vzdy vypocitana jako soufadnice proménné
v prostoru zvoleného prvku. Pohyb ramene robota v proménném bodé trasy
se proto vZdy zméni, kdyZ vyberete jiny prvek.

Nastaveni sdilenych parametrti pfikazu Pohyb se vztahujf na trasu z aktudlni po-
lohy ramene robota do prvniho bodu trasy podle pfikazu a dale z tohoto bodu do
kazdého nésledujictho bodu trasy. Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaji trasy od
posledniho bodu trasy podle p¥ikazu Pohyb.
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12.6 Prikaz: Pevny bod trasy

UNIVERSAL ROBOTS

12.6 Prikaz: Pevny bod trasy

& Soubor

(Program | Instalace | Pohyb | V/V | Protokal |

15:37:52 CCCC O

<unnamed=

[("Prikaz | Grafika [ Struktura | Proménné |

= Pocatecni proménn_=
W Program robota
% 7 Pohyb |
o Bod_trasy
¢ ¥ Pohyb )
® Bod_trasy 1
= Nastavit
9 <= FPaleta
9 &% Tvar: Ctverec

Bod t

o a2xxroh
o a3xxroh
o adxxroh —
§ o Paletova sekve,
o Piistup
o Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
o Konec
¢ o Vot
o Poéatedni_polo,
§ & SMEr
o Zxpolohy
o Do_palohy
¥ +» Sekvence zved

o Zastavit
0 Zaohlen

rasy_1 [ remenoat |

Pevna poloha :

‘ Presunout robota zde |

‘ Zménit tento bod na trase |

o alxxroh 4

vtomto bodé

o Poloha_nalo) ‘
= Nastavit =

Pridat bod trasy pred ‘

Zobrazit pokrocilé moznosti[]

L] I | v ‘

Pridat bod trasy za ‘

‘ Odstranit tento bod trasy ‘

G Simulace
o Skuteény robot

L]

Rychlost ==————A_J100%

@ predchozi || paiis |

Bod na trase robota. Body trasy pfedstavuji nejzdkladnéjsi soucast programu ro-

bota, protoZe urcuji polohu ramene robota. Bod trasy s pevnou polohou lze zadat

fyzickym pfemisténim ramene robota do této polohy.

12.7 Nastaveni bodu trasy

Stisknutim tohoto tlacitka pfejdete na obrazovku Pohyb, na niZ miizete zadat po-

lohu ramene robota pro tento bod trasy. Pokud se bod trasy nachazi pod piikazem

Pohyb v linedrnim prostoru (PohybL nebo PohybP), je nutné zvolit platny prvek

pro tento pfikaz Pohyb, aby bylo tlac¢itko aktivni.

Nazvy bodu trasy

Néazvy bodti trasy lze zménit. Dva body trasy se stejnym ndzvem piedstavuji tentyz

bod trasy. Pfi zaddvani jsou body trasy ¢islovany.

Uhel kombinace

KdyZ je nastaven tihel kombinace, trajektorie ramene robota prochdzi kolem bodu

trasy, coz umoziiuje, aby se rameno robota v tomto bodu nezastavilo. Kombinace

se nesmi pfekryvat, proto nelze zadat tihel kombinace, ktery se ptekryva s tihlem

kombinace pro predchozi nebo néasledujici bod trasy. Bod zastaveni je bod trasy

s tthlem kombinace 0, Omm.

Verze 3.0

11-45

CB3

Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 12.7 Nastaveni bodu trasy

Poznamka k nacasovani V/V

Pokud je bod trasy bod zastaveni s pfikazem V/V jakoZto nasledujicim p¥ikazem,
bude piikaz V/V proveden, kdyZ se rameno robota v tomto bodé trasy zastavi.
Pokud v$ak bod trasy predstavuje tihel kombinace, bude néasledujici ptikaz V/V
proveden, kdyz robot pfejde do kombinace.

Priklad

Starting point

Program
movel
WaypointStart
Waypointl
Waypoint2
if (digital_input[1]) then
WaypointEnd1 /' 5 cm blend
else
WaypointEnd2 Straight line segment
endif

Straight line segment

" Waypoint 2
, 10 cm blend

Thisiswhere the input
port is read!

Ending point 2
Ending point 1

Zde je maly piiklad, kdy program robota pohybuje nédstrojem od pocate¢ni polohy
dojedné ze dvou koncovych poloh v zavislosti na stavu proménné digital_input [1].
Trajektorie ndstroje (tlusta ¢ernd ¢ara) probihd piimo v oblastech mimo kombinace
(¢arkované kruznice) a odchyluje se od pfimého sméru uvnitf oblasti kombinace.

Stav senzoru digital_input [1] je zjist ovan, jakmile rameno robota vstoupi do
oblasti kombinace kolem Bodu trasy 2, pfestoZze piikazif...thenjev progra-
mové sekvenci zaddn aZ za Bodem trasy 2.Toto feSeni miiZze vypadat nelogicky,

je v8ak nutné k vybéru spravné trasy kombinace.
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12.8 Piikaz: Relativni bod trasy UNIVERSAL ROBOTS

12.8 Prikaz: Relativni bod trasy

& Soubor 15:37:53 CCCC O

(Program | Instalace | Pohyb | V/V | Protokal |
<unnamed= [("Prikaz | Grafika [ Struktura | Proménné |

= Pocatecni proménn_=
poloha
v srogram fobots || Bod_trasy_1 [ ereimenovat | =
¢ ¥ Pohyb J - -
o Bod_trasy o . B 7 o
¢ ¥ Pohyb ) Relativni pohyb dany rozdilem wchozi a cilove polohy

o Bod_trasy_1 Z bodu Do bodu a
= Nastawt Vzdalenost 0.0 mm

9 & Paleta | Nastavit tento bod | | Nastavit tento bod | Uhel179.1 ®
9 &% Tvar: Ctverec
o alxxroh | Presunout robota zde | | Presunout robota zde |
o a2xxroh
o a3xxroh
o adxxroh —
§ o Paletova sekve,
o Piistup
o Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
o Konec
¢ o Vot
o Poéatedni_polo,
§ & SMEr
o Zxpolohy
o Do_palohy
¥ +» Sekvence zved
° Poloha_nalal | ‘ pridat bod trasy pred ‘
= Nastawit 7
4 I [ v ‘

Pridat bod trasy za ‘ ‘ Odstranit tento bod trasy ‘

@ simulace IE”E“EH:‘ Rychlost ===l _J100% ‘ @ predchozi || Dalsi B |
o Skuteény robot

Jednd se o bod trasy udavajici polohu vzhledem k pf¥edchozi poloze ramene robota,
napfiklad 6 2 cm doleva. Relativni poloha je definovana jako rozdil mezi dvéma
danymi polohami (vlevo a vpravo). Opakované relativni polohy vS8ak mohou zpti-
sobit odchyleni ramene robota z pracovniho prostoru.

Jedna se zde o kartézskou vzdalenost mezi TCP ve dvou polohdch. Uhel uvadyi,
jak moc se zménila orientace TCP mezi dvéma polohami. Pfesnéji feteno, délka
vektoru rotace popisuje zménu v orientaci.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.9 Pfikaz: Proménny bod trasy

12.9 Prikaz: Proménny bod trasy

& Soubor 15:37:53 CCCC O

[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
<unnamed= [ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné

= Pocatecni proménn_= | - .
¥ Program robota Promenna| ricimenovat 2 :
% 7 Pohyb |

o Bod_trasy
¢ ¥ Pohyb |
o Bod_trasy_1
o Proménna —
= Nastawit
¢ & Paleta
9 & Tvar: Ctverec
0 alxxroh
9 aZxxroh
° azxxroh —
9 adxxroh
¢ &% Paletova sekve,
9 Pfistup
° Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
9 Konec
¢ o Vylozit
© Pocatedni_polo
¢ &= Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy
7 & Sekvence zvedi_ | ‘ pridat bod trasy pred ‘
9 Poloha nalo| > |
[ I [»] ‘

Presunout robota do proménné polohy

Pouzit proménnou | |V|

Pridat bod trasy za ‘ ‘ Odstranit tento bod trasy ‘

@ simulace IE”E“E‘D Rychlost ===l _J100% | €@ predchozi || Dalsi B |
o Skuteény robot

Jednd se o bod trasy ur¢eny proménnou, v tomto pfipadé calculated_pos. Pro-
ménnd musi byt pozice, napft.

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Prvni tfi hodnoty jsou soufadnice x,y,z
a posledni tfi jsou orientace dané jako vektor rotace urcené vektory rx,ry,rz. Délka
osy uddva thel otoeni v radidnech a vlastni vektor pfedstavuje osu otdleni. Po-
zice je vZdy déna ve vztahu k referenénimu rdmci nebo soufadnicovému systému
definovanému zvolenym prvkem. Rameno robota se vZdy pohybuje linedrné smeé-

rem k proménnému bodu trasy.

Chcete-li napfiklad pfesunout robota o 20 mm podél osy Z nastroje:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Pohyb L
Bod trasy_1l (proménnd poloha):

Pouzit proménnd=var_1, Prvek=Nastroj
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12.10 Pfikaz: Cekat UNIVERSAL ROBOTS

12.10 Prikaz: Cekat

& Soubor 15:36:56 CICCC 0

["Program | Instalace | Pohyb | 'V/V | Protokoal |
<unnamed= (Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

rogram robota - o
7 Pohyb | Cekat

o Bod_trasy
V Pohyb | Zvolte, co spusti dalsi akei robota;

o Bod_trasy
Nastavit (@ Zadné gekani
Paleta

< Tvar @ Cekat 0.01| sekund
&% Paletova sekvence | 4 g

o Pristu, 5
o Bod_tﬁaru (@ Cekat na digitalni vstup ‘-:Di.lnput:- |v| |LO |v|

= Nastavit
= Cekat @ Cekat na ‘-:An.lnput:v ‘v| |> ‘v|| 0.0| Ampéry
9 Konec
Vylozit
o Pocatecni_poloha
& Smér
o Zxpolohy
9 Do_polohy
¢ Sekvence zvednuti
° Poloha_nalozeni|
= Nastavit
= Cekat
9 Bod_trasy
Cekat
7 SloZka
= <prazdny= =

ENI T

Simulace IE”E“EH:‘ Rychlost =———{_J100% ‘ 4 Predchozi || Dalsi |
o Skuteény robot

@ Cekat na ‘ |

Ceka po uréenou dobu nebo na signal V/V.

12.11 Prikaz: Nastavit

& Soubor 15:36:56 CCCC 9
("Program | Instalace | Pohyb ['V/Vv | Protokoal |
=unnamed= [ Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
rogram robota -
7 Pohyb | A
o Bod trasy Nastavit
v Pohyb | Vyberte akci, kterou ma robot v tomto bod& programu provést. Mézete rovn&z uvést zmény
© Bod_trasy zatizeni robota.
Nastawvit
Faleta @ Zadna akce
o Tvar
<» Paletova sekvence | s Y -
o Piistup i (@ nastavit digitalni wstup |-<D|‘Output:v |v| |WP |v|
° Bod_tvaru
= Nastavit @ nastavit analogowy wstup |-:An‘0utput=v ‘VH 4.0| ma
= Cekat
o Konec (@ nastavit |4:output:- |v|| |
Vylozit
S Poc?tecnﬁpoioha (3 Proménnou instalace zvyite o jedna: H
5o Smér -
o Zxpolohy
° Do_polohy

& Sekvence zvednuti

9 Poloha_naloZeni|
= FIEetavt [] Mastavit celkow naklad 0.00| kg

= Cekat
o Bod_trasy
Cekat
v SloZka |
‘t|=- - ."azL?.'?'ilrz- 5 Provést akci nyni

Simulace IE”E”EH:‘ Rychlost lﬁloo% ‘ 48 Predchozi || Dalsi |
o Skuteény robot

Slouzi k nastaveni digitdlnich nebo analogovych vystupti na danou hodnotu. Tuto

polozku 1ze rovnéZz pouzit k nastaveni ndkladu ramene robota, napfiklad hmot-
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UNIVERSAL ROBOTS

12.12 P¥ikaz: Samostatné okno

nosti, kterou ro

bot zvedne na konci tohoto tkonu. Uprava hmotnosti miize byt

nutnd, aby se zabranilo neo¢ekdvanému ochrannému zastaveni robota, pokud je

hmotnost nastroje odlisnéd od ocekdvané hmotnosti.

12.12 Prikaz: Samostatné okno

& Soubor

15:3658 CCCC O

[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |

<=unnamed=

[ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné

i)
W Pohyb |
o Bod_trasy
= Nastawvit
S Paleta
< Tvar
¢ &% Paletova sekvence|
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastawit
= Cekat: 0,01
o Konec
Sa VyloZit
© Pocateéni_poloha
¢ & Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢ ¢o Sekvence avednuti
© Poloha_nalozer
= Nastawt
= Cekat
© Bod_trasy
= Cekat
W Slozka

=

= Komen
= Zastavit

= Samostatné okno

4] Il [ v

af

Samostatné okno

Zobrazi na obrazovce nasledujicl zpravu a ceks, az uzivatel stiskne tladitko OK

Nahled samostatného okna |

Typ samostatného okna:
Q Zprava

Q Upozornéni

(@] Chyba

[[] Zastavit provadéni programu pfi tomto samostatném okné

° Skuteény robot

IE“E“E‘ Rychlost ==————{ J100% | @ predchozi || Dalsi B |

Samostatné okno pfedstavuje zpravu zobrazenou na obrazovce, kdyz program do-

sdhne tohoto piikazu. Lze volit styl zpravy a zadat vlastni text pomoci kldvesnice

na obrazovce. Robot bude ¢ekat, az uzivatel /obsluha stiskne tlagitko OK pod sa-

mostatnym oknem, a poté bude pokracovat v provadéni programu. Pokud je zvo-

lena polozka Z,

zastavi.

program robotu se v pfipadé zobrazeni tohoto samostatného okna
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12.13 Prikaz: Zastavit

UNIVERSAL ROBOTS

12.13 Prikaz: Zastavit

& Soubor 15:26:58 CCCC 0

["Program [ Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
=unnamed= (Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
o Bod_trasy -

¥ Fohyo) | Zastavit
Bod_trasy
= Nastawit
Y. Paleta
<o Tvar
¢ eo Paletova sekvence|
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastawt
=Cekat: 0.01  |=
@ Konec
Yo Vilozit
o Poéatecni_poloha
9 <s Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢ &% Sekvence zvednut
o Poloha_nalozery |
= Nastavit
= Cekat
o Bod_trasy
= Cekat

Provadéni programu se v tomto bodé zastavi,

= Komentar
= Zastavit -
4] Il [ v

€ predchozi || palsi

Simulace IE”E“EH:‘ Rychlost ===l _J100%
o Skuteény robot

Provadéni programu se v tomto bodé zastavi.

12.14 Prikaz: Komentar

& Soubor 15:36:58 CCCC 9

("Program | Instalace | Pohyb ['V/Vv | Protokoal |
=unnamed= [ Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

T Pohyb | -
o Bod_trasy o
9 Pohyb) Komentar
o Bod_trasy
= Nastawit
Y. Paleta
& Tvar Zadejte komentar:
¢ oo Paletova sekvence|
o Pfistup ‘
o Bod_tvaru =
= Nastawt
= Cekat: 0.01
@ Konec
Yo Vilozit
o Pofatecni_poloha
9 <s Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy —
¢ &% Sekvence zvednut
o Poloha_naloze,
= Nastavit
= Cekat
o Bod_trasy
= Cekat
V Slozka
= <praz
= Komentar - |
(] I D

| @piedchozi || palsigp |

i M
yehlost =——-{ J100%
° Skuteény robot

Zde muze programdtor zadat fadek textu k programu. Tento fadek textu nebude

mit Zddny vliv na vykonan{ programu.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.16 Pfikaz: Cyklus

12.15 Prikaz: Slozka

& Soubor 15:36:57 CCCC 0

[‘Program | Instalace [ Pohyb | 'V/V [ Protokol |
<unnamed= ("Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné

\Program robota o

W Pohyb J w
o Bod trasy Slozka
W Pohyb |
o Bod_trasy Slozka predstavuje soubor programowyjch fadkd.
= Nastawit
5> Paleta Zadejte text, ktery bude zobrazen v programovém stromu:
& Tvar
¢ &% Paletova sekvence| |
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastawt
= Cekat: 0.01
o Konec
o VyloZit
© Pocatecni_poloha
¢ oo SMér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢ eo Sekvence zvednuti
© Poloha_nalozer
= Nastawt
= Cekat
o Bod_trasy
= Cekat
W SloZka ]
= <prazdny= > |
< I T¥] ) ) )
-] > [] Sknjt programowy strom sloz. ..

Simulace IE”E“E‘D Rychlost 1:3100% | 4@ predchozi || Dalsi |
o Skuteény robot

Slozka

SloZka slouzi k uspofddéani a oznaceni urcitych ¢asti programu, vycisténi progra-
mového stromu a pfehlednéjsi navigaci a ¢teni programu.

s~z

Samotna slozka neprovadi Zadné akce.

12.16 Prikaz: Cyklus

& Soubor 15:36:59 CCCC 0
[‘Program | Instalace | Pohyb | 'V/V | Protokol |
<unnamed= r(Pﬁkaz | Grafika | Struktura | Promé&nné
o Bod_trasy -
= Nastawvit cyklus
Y Paleta
& Tvar — . P
o & Paletova sekvence Wiyberte pocet spusténi programu v tomto cyklu.
@ Piistup Mekonaény cyklus
© Bod_tvaru ° U
= Nastawt
= Cekat: 0.01 (D cyklus | 0 | krat pormoci proménné Cyklus
o Konec
S Vilozit
o Potatecni_poloha |=| () oOpakovat cyklus, dokud je pravdivi nasledujici wraz
¢ on SMEr

o Zxpolohy =
o Do_polohy | | ) 55
& Sekvence zvednuti
? o Poloha nalozer [ Nepfetriité kontre =
= Nastawt
= Cekat
o Bod_trasy —
= Cekat
W Slozka
= <prazdny=
= Komentar
= Zastavit
= Samostatne okno -

V Cyklus -
4] [l | k]

Simulace IE”E“E‘D Rychlost ':UIOO% | €@ predchozi || Dalsi |
o Skuteény robot
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12.17 Prikaz: Podprogram

UNIVERSAL ROBOTS

Zakladni pfikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zdvislosti na vybéru

jsou ptikazy zdkladniho programu provddény v nekone¢ném cyklu, v ur¢itém po-

¢tu opakovani, nebo dokud je dand podminka pravdiva. Pfi provddéni urcitého

poctu cyklll je vytvofena vyhrazend proménnd cyklu (oznacend jako loop_1lna

snimku obrazovky vyse), kterou lze pouzit ve vyrazech v ramci cyklu. Proménna
cyklu ma hodnoty od 0do N — 1.

Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoZznuje rozhrani

PolyScope nepfetrzité vyhodnocovani tohoto vyrazu, takZe ¢ lze prerusit kdykoli

béhem provadéni, nikoli pouze po kazdém zopakovani.

12.17 Prikaz: Podprogram

& Soubor

15:37:01 CCCC O

["Program [ Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |

=]
<unnamed=

(Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Nastawit
= Cekat; 0.01
@ Konec
¢ oo Vilozit
o Pocateéni_polo
9 o= SMér
o Zxpolohy

“Podprogram_1

Podprogram méiZe odkazovat na soubor na disku nebo byt obsaZen vtomto programu,

Soubor podprogramu:

|<No File Selected=> |

o Do_polohy
9 &% Sekvence zved
o Poloha_nalo)
= Nastawit
= Cekat
o Bod_trasy
= Cekat
9 ¥V SloZka

= -

= Ko

= Zastavit

= Samostatne okno
¢ ¥ Cykilus

= <prazdny=

E Skript

=vyar_1:=2 *for...

P viyvolat Podprogra
¢ VIf.

=

L= | Ulozit podprogram ||

[ Podprogram_1
1 i [ v

- Zobrazit strom podprogramu

Macist soubor |

Vymazat podprogram

O

[] sledovat provadéni programu

o Skuteény robot

€ predchozi || palsi® |

Rychlost ==————A_100%

LI

Podprogram mtiZe obsahovat ¢asti programu, které jsou nutné na nékolika mistech.

Podprogram miiZe mit podobu samostatného souboru na disku a mfiZze byt rovnéz

skryty z diivodu ochrany pfed nezddoucimi zménami.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.18 Pfikaz: Zadani

Prikaz: Vyvolat Podprogram

& Soubor 15:37:02 CCCC 9

[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
|§| <unnamed= [ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné

= Nastawit -

= Cekat: 0.01 .

o Konec Vyvolat funkci
Sa Vylozit

o Pocateéni_poloha \iyberte funkei, kterd bude vyvolana vtomto bodé provadéni programu.

¢ & Smér

o Zxpolohy |Podprogram_1 |v|

o Do_polohy - |

¢ &o Sekvence avednuti
o Poloha_nalozen
= Nastawvit
= Cekat
© Bod_trasy
= Cekat
W SloZka
= <prazdny=
= Komentar
= Zastavit
= Samostatné okno
WV Cyklus
= <prazdny=
[ skript
=war_1=2 *for... —
[ \viyvolat Podprogram_]
Vif..

= <prazdny=

odprogram_1 -
4] Il [ k]

Simulace IE”E“E‘D Rychlost ==————{ J100% | @ Predchozi || Dalsi B
o Skuteény robot

Vyvolani podprogramu vykond programové fadky v podprogramu a poté se vrati
na nésledujici fadek.

12.18 Prikaz: Zadani

& Soubor 15:37:01 CCCC 9
[‘Program | Instalace | Pohyb | 'V/v [ Protokol |
=unnamed= [ Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
& Tvar - N
¢ & Paletova sekvence Za d a’ ni 2] =
o Pristup
o Bod_tvaru
= Nastavit Pifadi wybrané proménné hodnotu vyrazu.
= Cekat: 0.01 [
»° Konec Proménna Vyraz
Sa VyloZit
o Pocatecni_poloha
o & Smér |var |v| = | 2 *force()
o Zxpolohy pr—
o Do_polohy | Prejmenovat ‘éﬁg: |

¢ eo Sekvence zvednuti
o Poloha_naloZzen =
= Nastawt
= ekat
o Bod_trasy
= Cekat
WV Slozka
= <prazd
= Komentaf
= Zastavit
= Samostatné okno
W Cyklus
= <prazdny=
E Skript |
= war=2 * force() |
4] il [ »]

Simulace IE”E“E‘D Rychlost ':3100% | 4 predchozi || Dalsi |
@ skutecny robot
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12.19 Prikaz: If

UNIVERSAL ROBOTS

Slouzi k zadani hodnot proménnych. Po zadani bude vypo¢itana hodnota uvedena
vpravo pouZita pro proménnou uvedenou vlevo. Toto nastaveni miiZze byt uZite¢né

u sloZitych programi.

12.19 Prikaz: If

& Soubor 15:37:.02 CCCC O

("Program | Instalace | Pohyb ['V/V | Protokoal |
] <unnamed> (Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
= Nastawvit -
= Cekat: 0.01
o Konec If
v Vilozit
o Pocateéni_poloha \/ zavislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou provedeny
¢ &= Smér nasledujici Fadky.
o Zxpolohy
o Do_polohy - | |f|
¢ &o Sekvence zvednut
o Poloha_naloze ] Nepfetriité kontrolovat wraz
= Nastawt
= Cekat
© Bod_trasy
= Cekat
W SloZka
= =
= Ko tar
= Zastavit
= Samostatné okno
W Cyklus
= <prazdny=
E skript
=war_1=2 *for... —
P \viyvolat Podprogram_

VIf ..
=< | Pridat Elseif || odebrat Elself
odprogram_1 -
i
o-—-p
IE”E“E‘ Rychlost ==————{J100% ‘ @@ predchozi || Daléi B
° Skuteény robot

Struktura if..then..else miize zménit chovani robota na zdkladé vstupd senzorti
nebo hodnot proménnych. Pomoci editoru vyrazi mliZzete ur¢it podminky, po je-
jichZ splnéni bude robot pokracovat k dil¢im pfikaziim tohoto pfikazu If. Pokud
je podminka vyhodnocena jako Pravda, budou provedeny faddky v rdmci tohoto
ptikazu If.

Kazdy ptikaz If mizZe obsahovat nékolik pfikazti E1seIf a jeden piikaz Else.
K jejich pfidani slouZi tlacitka na obrazovce. P¥ikaz E1seIf pro dany piikaz lze

z obrazovky odstranit.

Oteviené okno Nepfetrzité kontrolovat vyraz umoZiiuje vyhodnocovani
podminek p¥ikazli If a ElseIf béhem provadéni obsazenych fadka. Pokud je vy-
raz vyhodnocen jako Nepravda, kdyZ je obsaZen v ramci piikazu I £, pfejde program

na nésledujici pfikaz E1seIf nebo Else.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.20 Pfikaz: Skript

12.20 Prikaz: Skript

& Soubor 15:3659 CCCC O

[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |
<unnamed= [ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné

Y, Paleta -
Sa Tvar - -

¢ 5 Paletova sekvence Kod skri ptu lLine |~
© Pfistup
© Bod_tvaru L
= Nastawt
= Cekat: 0.01
@ Konec

S Vilozit |

o Pocateéni_poloha

¢ o2 SMér ‘
o Zxpolohy
© Do_polohy

¢ &% Sekvence zvednuti
o Poloha_nalozen
= Nastawt
= Cekat
o Bod_trasy

= Cekat

W Slozka

Nize miiZzete zadat text, ktery bude proveden, jako kéd skriptu pro ovladaé URController.

= Komentar
= Zastavit

= Samostatné okno
W Cyklus

= <prazd

Simulzce IE”E“E‘D Rychlost ==———A_100% | @ Predchozi || Dalsi B |
o Skuteény robot

Tento pfikaz umoziiuje pfistup k zakladnimu jazyku skriptu v redlném Case, ktery
je provadén ovladacem robota. Vyrobek je urcen pouze zkuSenym uzivatelim a na-
vod k pouziti najdete v P¥irucce pro skriptovani na webovych strdnkach podpory
(http://support.universal-robots.com/). Upozoriiujeme, Ze k témto webo-
vym strankdm majf p¥istup pouze distributofi spole¢nosti UR a zdkaznici prvovy-
robctl.

Pomoci volby S v levém hornim rohu Ize vytvéfet a upravovat programové sou-
bory skriptii. Timto zptisobem lze dlouhé a slozité skripty pouzivat spole¢né s uzi-
vatelsky nendro¢nym programovanim v rozhrani PolyScope.
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1I-56 Verze 3.0


http://support.universal-robots.com/

12.21 Pfikaz: Udalost UNIVERSAL ROBOTS

12.21

Prikaz: Udalost

& Soubor 15:37:12 CCCC O
("Program | Instalace | Pohyb ['V/V | Protokoal |
<unnamed= [ Prikaz | Grafika | Struktura [ Proménné
= Nastavit -
= Cekat | .
o Bod_trasy Udalost
= Cekat

¢ ¥ SloZka Udalost ma podobny wznam jako pferudeni, v pfipadé udalosti vSak pokracuje
iny= provadéni hlavniho programu, pficemsz je wkonavan kod udalosti. Zatimeo je udalost
provadéna, nebudou mit nové udalosti Zadny viiv.

= -

= Koment:
= Zastavit - : o o S
= Samostatng okno \/ zavislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou
provedeny nasledujici Fadky.
¢ ¥ Cyklus

= -

E skript
=var_l=2 *for..
P Vyvolat Podprogra
T+ VIf.
= <prazdl
¢ ¢o Paleta
&% Tvar
¢ os Paletova sekvel| =
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
o Konec
[P Podprogram_1

= <praz

% Udilost -
[ Ii [v]
<---p
@ simulace IE”E“EH:‘ Rychlost ===l _J100% ‘ @ predchozi || Dalsi By
o Skuteény robot

Udalost 1ze pouzit k monitorovani vstupniho signdlu a provedent akce ¢i nastaveni
proménné, kdyZ je vstupni signdl vysoky. Napftiklad v pfipadé, Ze vystupni signdl
pfepne na vysokou hodnotu, vy¢ka program 100 ms a opét nastavi nizky signdl.

Tim je umoznéno mnohem jednodussi kédovani hlavniho programu pro p¥ipad,

kdy externi stroj aktivuje ndbéZnou hranu impulsu namisto vysoké tirovné vstupu.
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UNIVERSAL ROBOTS

12.23 Prikaz: Tvar

12.22 Ptrikaz: Vlakno

& Soubor

[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |

153713 CCCC 0

=]
<unnamed=

o Bod_trasy
= Cekat
9 ¥V sloZka

= <pra;

= Komentar
= Zastavit
= Samostatné okno
W Cyklus
= <prazd)
B Skript
=yar_1=2 *for...
P Vviyvolat Podprogra
¢ VIf..
=

-

=¥l

¢ +» Paleta
&% Tvar
¢ ¢o Paletova sekve,
o Pfistup
9 Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
8 Konec
[P Podprogram_1
= <pr \

% Udalost

= <prazdny=

[ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné

—Vlakno

lakne je paralelni program, ktery b&si spoleéné s hlavnim programem. Vlakno mize whkonavat
ViV, cekat na signaly a nastavovat proménne.

Slouzi k ovlddani jinyeh strojd, kdyz je robot spustén,

¥ Vidkno_1 » | [vlNekoneény cyklus
[] Il T¥]

—— » []sledovat provadéni programu
O Simulace

o Skuteény robot

IE'E@D Rychlost ==———A_100%

| @ predchozi || paizi |

Vldkno oznacuje paralelni proces programu robota. Vldkno lze vyuzit k ovlddani

externiho stroje nezavisle na ramenu robota. Vldkno mtZe komunikovat s progra-

mem robota pomoci proménnych a vystupnich signalti.

12.23 Prikaz: Tvar

& Soubor

[ Program | Instalace [ Pohyb | V/V { Protokol |

15:37:04 CCCC o

=]
<unnamed=

[ Prikaz | Grafika [ Struktura [ Proménné

S Paleta
& Tvar
¢ +» Paletova sekvence
o Pfistup
© Bod_tvaru
= Nastawt
= {ekat: 0.01
o Konec
S Vilozit
o Pocateéni_poloha
9 oo SMér
o Zxpolohy
© Do_polohy
¢ oo Sekvence zvednuti
o Poloha_nalozen
= Nastawit
= Cekat
© Bod_trasy
= Cekat
W Slozka

= Komentar
= Zastavit
= Samostatne okno
W Cyklus

Tvar

Polohy na pfimce

Polohy v obdélniku

Polohy v kvadru

Seznam poloh

Tvar predstavuje skupinu poloh, ktera se cyklicky opakuje.
Tvary lze pouzit k vicenasobnému paletovani apod.

Primka

Obdélnik

Kvadr

Seznam

Simulace

o Skuteény robot

IE'E@D Rychlost ==———A_100%

| @ predchozi || Dalsi s
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12.23 Prikaz: Tvar

UNIVERSAL ROBOTS

Ptikaz Tvar lze pouZit k cyklickému prochédzeni polohami v programu robota. P¥i-
kaz Tvar odpovidd jedné poloze pti kazdém provedeni.

Tvar lze zadat jako jeden ze étyf typt. Prvni t¥i moznosti, P¥imka, Ctvereca Kvadr,
lze pouzit pro polohy v pravidelném tvaru. Pravidelné tvary jsou definovany po-
¢tem charakteristickych bodd, ptit¢emz body definuji hrany tvaru. P¥imka je ddna
dvéma koncovymi body, Ctverec je dén tfemi ze &ty vrcholt, Kvadr je dan &tyfmi
z osmi vrcholt. Programétor zada pocet poloh na kazdé hrané tvaru. Ovlada¢ ro-
bota poté vypocita jednotlivé polohy tvaru pomérnym sec¢tenim vektorii hran.

Pokud polohy, jimiZ je nutné projit, netvoti pravidelny tvar, lze vybrat moznost S,
pomoci které programator muize zadat seznam vsech poloh. Timto zptisobem Ize

dosdhnout libovolného uspofddéni poloh.

Definice tvaru

Kdy? vyberete tvar Kvadr, bude mit obrazovka nasledujici podobu.

& Soubor 15:37:09 CCCC O

("Program | Instalace | Pohyb ['V/v | Protokol |
=unnamed= (" Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné |

v Paleta -
a8xxroh_1 | ereimencvat |

¢ ¢o Tvar: Kvadr
| Zménit tuto polohu |

© alxxroh
o a2xxroh —m
o azxxroh
° adxxroh
© a5xxroh
o abxxroh
o a7xxroh
o agmroh 1
¢ oo Paletova sekvence| I|
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastavit
=(ekat: 0.01  |—
o Konec
Yo Vilozit
o poéatedni_poloha
¢ &o SMér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢ +» Sekvence avednut
© Poloha_nalozel
= Nastawvit
= Cekat
o Bod_trasy |
= Cekat _~ |
[

LIl

| Presunout robota zde |

AN

Q Simulace

& e oot | 4@piedchozi || palsi® |

Rychlost =—=_100%

Tvar Kvadr pouzivé tfi vektory k definovani stran kvadru. Tyto tfi vektory jsou
uréeny ¢tyfmi body, pfi¢emz prvni vektor sméfuje z prvniho bodu do druhého,
druhy vektor sméfuje z druhého bodu do tfetiho a tfeti vektor sméfuje ze trettho
bodu do ¢tvrtého. Kazdy vektor je rozdélen poctem intervalti. Konkrétni poloha
v rdmci tvaru je vypoctena jednoduchym pomérnym pfi¢tenim intervalovych vek-
torti.

Tvary Piimka a Ctverec funguji podobé.

Pfi prochédzeni poloh v rdmci tvaru je pouZivana proménna pocitadla. Nazev pro-
meénné se zobrazuje na obrazovce p¥ikazu Tvar. Proménnd cyklicky prochézi hod-

notami od 0 aZ X * Y x Z — 1, coZ je pocet bodti tvaru. Touto proménnou lze mani-

pulovat pomoci zaddnf a také ji pouZzit ve vyrazech.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.24 Pfikaz: Sila

12.24 Prikaz: Sila

Rezim sily umoZziiuje pruzné chovani a pouziti funkce sily ve vybranych osach pra-
covniho prostoru robota. VSechny pohyby robota provdadéné na zakladé piikazu
Sila budou v rezimu sily. KdyZ se rameno robota pohybuje v reZimu sily, je mozné
vybrat jednu nebo nékolik os, ve kterych se rameno robota chovd pruzné v zavis-
losti na vnéjsich silach, které na néj ptisobi. Podél/kolem os s pruznym chovanim
se rameno robota bude chovat pruzné podle prostfedi, coZ znamend, Ze automa-
ticky upravi svou polohu, aby dosahl pozadované sily. Je rovnéz moZzné nastavit,
aby rameno robota samo vyvinulo silu na své okoli, nap¥. na obrobek.

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktudlni poloha TCP podél pfedem defino-
vané osy neni dillezitd, ale misto toho je poZadovano ptisobent sily podél této osy.
Napiiklad jestlize by se mél stfedovy bod néstroje TCP odvalovat proti zakfive-
nému povrchu nebo pfi tlaéeni nebo vlec¢eni obrobku. Rezim sily rovnéz podporuje
pusobeni urcitého kroutictho momentu okolo pfedem definovanych os. Pokud se
rameno robota nesetkd s Zddnymi pfekdzkami v ose, kde je nastavena nenulova
sila, bude se snazit podél této osy nebo na ni zrychlit.

I kdyz byla nékterd osa zvolena pro pruzné chovani, program robota se nadéle
bude snazit pohybovat robotem podél nebo okolo této osy. Rizeni sily vak zajis-
t'uje, Ze rameno robota bude nadéle nabihat na zadanou silu.

UPOZORNENI:

Nespravné pouzitd silovd funkce mtze zplisobit, Ze bude gene-
rovana sila pfesahujici 150N. Naprogramovana sila by méla byt
brana v tvahu pfi hodnocenti rizika.

& Soubor 15:37:13 CCCC O
[‘Program | Instalace | Pohyb | 'V/V | Protokol |
E‘ <unnamed= (‘Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
=Cekat - &
¢ ¥ Slozka Sila
=FKo P Prvek |Zakladna = Typ |lednoduchy =
= Zastavit
= Samostatné okno
?
=<
E Skript
=yar_1=2 *for... .
P Vyvolat Podprogra Cast programu podle tohoto pfikazu sily bude
o TIf ' bézet v reZimu sily. V rezimu sily bude robot
= . E vo!jny ve s_lmeru wybraného prviku pro plsobeni
¢ & Paleta /_1/7 zadané sily.
°:° Tvar K otestovani rezimu sily pouzijte tladitko testu
¢ <% Paletova sekver sila '700 N dole v kombinaci s tlacitkem ,Uésni".
9 Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat =
Test uceni
P rodprogram_1
& udalost
= -
WV Viakno_1 —
¢ ¥ Sila -
4 ] | k]
- -~ »
G Simulzace IE”E“E‘ Rychlost l:Qmo% | €@ predchozi || Dalsi B |
0 Skuteény robot
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12.24 Pfikaz: Sila UNIVERSAL ROBOTS

Volba prvki

Nabidka prvki je pouzivdna pro vybér soufadnicového systému (os), které robot
bude pouzivat, kdyz bude pracovat v rezimu sily. Prvky v nabidce jsou ty, které
byly definovédny v instalaci, viz 11.12.

Typ rezimu sily
K dispozici jsou ¢tyti typy rezimi sily. Kazdy z nich urc¢uje zptisob, jakym bude
vybrany prvek interpretovan.

¢ Jednoduchy: Pouze jedna osa v rezimu sily bude s pruznym chovanim. Sila
podél této osy je nastavitelnd. PoZadovana sila bude vzdy pouZzivana podél
osy Z vybraného prvku. Nicméné pro pfimkové prvky je to podél jejich osy Y.

* Réamec: Typ ramce umozituje pokrocilejsi vyuZivani. Zde je moZné nezavisle
vybirat pruzné chovani a sily ve vSech Sesti stupnich volnosti.

* Bod: KdyZ je vybrdna funkce Bod, tak méa tikolovy rdmec osu Y sméfujici od
stfedového bodu néstroje (TCP) robota smérem k pocatku (Origo) vybraného
prvku. Vzdalenost mezi sttedovym bodem nastroje (TCP) robota a po¢atkem
(Origo) vybraného prvku musi byt minimalng 10 mm. Ukolovy rémec se bude
ménit v pribéhu programu tak, jak se bude ménit poloha stfedového bodu
néastroje (TCP) robota. Osa X a osa Z tikolového rdmce zavisi na ptivodni ori-
entaci vybraného prvku.

¢ Pohyb: Funkce pohybu znamend, Ze se tikolovy rdmec bude ménit podle sméru

pohybu sttedového bodu néstroje (TCP). Osa X tikolového rdmce bude pro-
jekci sméru pohybu TCP na roviné rozpinajici se mezi osami X a Y vybraného
prvku. Osa Y bude kolma k pohybu robota a v roviné X-Y vybraného prvku.
To je moZzné vyuZzivat pfi odstrariovani otfepti podél slozité dréhy, kde je po-
Zadovana sila kolméa k pohybu TCP. KdyZ se rameno robota nepohybuje: Je-li
zadan rezim sily, kdyZ je rameno robota v klidu, potom nebudou zaddné osy
s pruznym chovanim, dokud se TCP nezatne pohybovat. Pokud se pozdéji,
stdle v rezimu sily, rameno robota opét zastavi, bude mit tikolovy rdmec stej-
nou orientaci, jako kdyz se TCP naposledy pohyboval.

Pro posledni tfi typy miiZze byt aktudlni tkolovy rdmec zobrazen pii béhu pro-
gramu na karté grafiky (12.28), kdyz robot pracuje v rezimu sily.

Vybér hodnoty sily
Sila mtiZe byt nastavena jak pro osy s pruZnym chovanim, tak také pro osy bez
pruzného chovani. U¢inky vsak jsou rozdilné.
* Osa s pruznym chovanim: Rameno robota upravi svou polohu tak, aby do-
sahlo zvolené sily.
* Osa bez pruzného chovini: Rameno robota bude sledovat svou programem

nastavenou trajektorii, zatimco realizuje zde nastavenou hodnotu externi sily.

Pro transla¢ni parametry je sila specifikovand v Newtonech [N] a pro rota¢ni para-
metry je kroutici moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].
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UNIVERSAL ROBOTS 12.24 Pfikaz: Sila

Vybér meznich hodnot

Mezni hodnotu je moZné nastavit pro vsechny osy, ale tyto hodnoty maji rozdilny
vyznam podle toho, zda jsou to osy s pruznym chovdnim nebo bez pruzného cho-

vani.

* Osa s pruznym chovianim: Mezni hodnota je maximélni dovolena rychlost
TCP, kterou mtiZe dosdhnout podél nebo na této ose. Jednotkami jsou [mm /s]
al[°/s].

* Osa bez pruzného chovani: Mezni hodnota je maximélni odchylka od pro-
gramové trajektorie, kterd je dovolend, nez je robot z bezpe¢nostnich diivodi
zastaven. Jednotkami jsou [mm] a [°].

Nastaveni testovaci sily

Tlagitko zapnuti a vypnuti, test u¢eni, pfepind chovani tlagitka Uteni na zadnf
strané pfenosného ovlddaciho termindlu z normdlniho reZimu uéeni na test p¥i-
kazu sily. Kdy? je zapnuto tlatitko testu u¢eni a zméckne se tla¢itko Uceni na zadni
strané pfenosného ovladaciho termindlu, robot bude provadét ¢innost jako kdyz
program dosahl tohoto prikazu sily. Timto zptisobem je moZzné ovéfit nastaveni
pred skute¢nym spusténim celého programu. Tato moZnost je obzvlasté uZite¢na
pro ovéfeni, Ze byly spravné vybrany osy s pruznym chovanim a sily. Jednoduse
podrzte jednou rukou TCP robota a druhou rukou zmécknéte tlacitko Uéenf a po-
vSimnéte si, ve kterém sméru se rameno robota mtiZze / nemiZze pohybovat. Po
odchodu z této obrazovky se tla¢itko testu u¢eni automaticky vypne, coz znamen4,
7e tlatitko Uteni na zadni strané pfenosného ovladactho terminalu je opét poui-
vano pro volny rezim uéeni. Pozndmka: Tla&itko Ugeni bude funkéni pouze tehdy,
kdyZz bude pro piikaz sily vybran platny prvek.
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12.25 Pfikaz: Paleta UNIVERSAL ROBOTS

12.25 Prikaz: Paleta

& Soubor 15:37:03 CCCC O
("Program | Instalace | Pohyb ['V/V | Protokoal |
<unnamed= [ Prikaz | Grafika | Struktura [ Proménné
% Paleta o
& Tvar Pa Ieta
¢ oa Paletova sekvence
o PFistup Paletové operace umoziuje robotu provadét stejnou sekvenci pohybl a akei v nékolika riiznych
o Bod tvaru polohach. Tato funkce je vhodna pro paletovani a podobné operace. Paletova operace sestava
= z nasledujicich prukf
= Nastawt
= fekat: 0.01 # A Programova sekvence provadéna v nékolika polohach
o Konec # Tvar, dany bud'jako seznam, nebo jako mfizka.
% Vylogit #olitelna sekvence pred zahajenim, ktera bude provedena pred prvni polohou.
o Pocateéni poloha #olitelna sekvencepo dokonéeni, ktera bude provedena za posledni polohou.
¢ & Smér -
o Zxpolohy
o Do_polohy

¢ &o Sekvence zvednut
o Poloha_naloze
= Nastavit
= Cekat =
© Bod_trasy
= Cekat
W SloZka

=

= Koment
= Zastavit
= Samostatneé okno

ar

_~ |volitelné programové sekvence
[ ] Specialni programova sekvence pied prvnim bodem

[ ] Specialni programova sekvence za poslednim bodem

IE”E“E‘ Rychlost ==————A_J100% €@ predchozi || Dalsi B |

o Skuteény robot

Paletova operace provadi sekvenci pohybti na skupiné mist nastavenych jako tvar.
Viz popis v 12.23. V kaZdé poloze v rdmci tvaru bude provedena sekvence pohybii

vzhledem k této poloze v rdmci tvaru.

Naprogramovani paletové operace

Proved'te nasledujici kroky:

1. Definujte tvar.

2. Vytvoite Paletovou sekvenci zvednuti a poloZeni pro kazdy jednotlivy bod.
Tato sekvence popisuje, co je nutné provést v jednotlivych polohach v ramci
tvaru.

3. Pomoci voli¢e na obrazovce sekvencniho pfikazu mtiZete definovat, které body

trasy v rdmci sekvence budou odpovidat poloham ve tvaru.

Paletova sekvence / ukotvena sekvence

V uzlu Paletova sekvence jsou pohyby ramene robota relativni k poloze palety.
Chovéni sekvence je takové, Ze se rameno robota bude nachédzet v poloze dané
tvarem v nastaveni Ukotvend poloha / bod tvaru.VSechny zbyvajici polohy

budou pfesunuty tak, aby vyhovovaly nastaveni.

NepouZivejte pfikaz Pohyb v radmci sekvence, protoZe pohyb nebude relativni vzhle-

dem k ukotvené poloze.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.26 Pfikaz: Hledat

Pfed zahajenim

Volitelnd sekvence Pfed zahé&jenimprobéhne bezprostiedné pfed zahdjenim ope-

race. Toto nastaveni 1ze pouZit k ¢ekani na pripraveny signdl.

Po dokonéeni

Volitelnd sekvence Po dokon&eni probéhne po dokonceni operace. Takto lze dat
signdl ke spusténi pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi paletu.

12.26 Prikaz: Hledat

Funkce hledani pouziva senzor k urceni toho, zda byla dosazena spravnd poloha
pro uchopeni a poloZeni polozky. Jako senzor mtiZze byt pouzit tlatitkovy spinac,
tlakovy snima¢ nebo kapacitni senzor. Tato funkce je urcena k praci se zdsobniky
poloZek s riiznou tloustkou polozek nebo tam, kde pevné poloha poloZek neni

zndma nebo ji nelze snadno naprogramovat.

Nakladani Vykladani

o |

v ¥ o

a3 Ii L] [i

Pfi programovani funkce hledani pro praci se zdsobnikem je nutné definovat poca-
te¢ni bod s, smér zasobniku d a tloust’ku polozek v zdsobniku i.

Vedle toho je nutné definovat podminku, za které je dosaZzena poloha dalsiho za-
sobniku, a specidlni programovou sekvenci, kterd bude v kazdé poloze zdsobniku
provedena. Pro pohyb v ramci operace se zasobniky je rovnéZz nutné zadat hodnoty
rychlosti a zrychleni.
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12.26 Prikaz: Hledat

UNIVERSAL ROBOTS

Nakladani

& Soubor

("Program | Instalace | Pohyb ['V/V | Protokoal |

15:36:54 CCCC O

=unnamed=>

(Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

W Program robota
¢ ¥ Pohyb |
o Bod_trasy
9 ¥ Pohyb J
© Bod_trasy
= Nastawt
& Paleta
o Tvar
¢ oo Paletova sekve,
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastawt
= Cekat
° Konec
& Hledat
= Cekat
¥V SloZka

= -

-

-

= Kome
= Zastavit
= Samostatné okno
W Cyklus
= <prazdny=
E Skript
=var_li=...
P vivolat

-
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Zvolte typ hledani

Operace hledani je déna
pocateéni polohou s a smérem d.

Zvolte nakladani nebo wykiadani.

Nakladani Vykladani
‘ ’ f oo f
d d
ag i Ii

Simulace

° Skuteény robot

IE'E@D Rychlost ==————{J100%

| @piedchozi || palsigp |

Pf#i naklddani rameno robota postupuje od pocate¢ni polohy opacnijm smérem a vy-

hledé4vé dalsi polohu zasobniku. Po nalezeni si robot polohu zapamatuje a provede

Yoy

specialni sekvenci. Pfi p¥isti operaci zah4ji robot hleddni v zapamatované poloze

a postupuje v krocich danych tloustkou polozky danym smeérem. Nakladdani je

dokonceno, jakmile vyska zasobniku pfekrodi definovanou hodnotu nebo jakmile

senzor odesle signal.
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UNIVERSAL ROBOTS

12.26 Prikaz: Hledat

Vykladani

& Soubor

[‘Program | Instalace | Pohyb | WV | Protokol |

15:3655 CCCC O

<=unnamed=
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W Program robota
¢ ¥ Pohyb |
o Bod_trasy
¢ ¥ Pohyb J
© Bod_trasy
= Nastawit
9 oo Paleta
oo Tvar
¢ oo Paletova sekve,
o Pfistup
o Bod_tvaru
= Nastawt
= Cekat
9 Konec
§ oo Wilozit
o Poéateéni_polo,
o &% Smér
& 3% Sekvence zved
= Cekat
¢ ¥ Slo
= -

= Zastavit
= Samostatné okno
¢ 7 Cyklus

=

Vylozit
Operace wkladani odebira polozky po jedné ze zasobniku,
Zasobnik je definovan nasledujicimi parametry: f f
s; Pocatecni poloha :
d: Smér zésobniku d
i: Tloustka polozky
Ti
Dalsi poloha bude nalezena, kdyz:
| i |
Tloustka polozky Sdilené parametry
0.0l mm Rychlost nastroje 250 mm/s
Zrychleni nastroje 1200| mm/s?
[[] sekvence pfed spuiténim
[ sekvence po skonceni | Obnovit vychozi nastaveni |

Simulace

° Skuteény robot

IE'E@D Rychlost ==————{ J100%

| @ piedchozi || palzin |

Pti vyklddani rameno robota postupuje od pocate¢ni polohy danym smérem a vy-

hledava dalsi polozku. Podminka na obrazovce urcuje, kdy bude dosaZeno dalsiho

predmétu. Po splnéni podminky si robot polohu zapamatuje a provede specidlni

sekvenci. P¥i p¥{ti operaci zahaji robot hleddni v zapamatované poloze a postu-

puje v krocich danych tloust’kou polozky danym smérem.

Pocatecni poloha

Pocate¢ni poloha, ve které operace se zasobnikem zacina. Pokud je pocate¢ni po-

loha vynechdna, povaZuje robot za pocatek zasobniku aktudlni polohu svého ra-

mene.
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12.27 Pfikaz: Potlacit UNIVERSAL ROBOTS

Smer
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7 Pohyb |
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= Nastavit

& Psonfeta [ Zastavit po | 500.0/ mm
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o Skuteény robot

Smér je ddn dvéma polohami a je vypoéitan jako rozdil mezi TCP prvni polohy
a TCP druhé polohy. Pozndmka: Smér nezohlediiuje orientaci bodi.

Vyraz pro dalsi polohu skladani

Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pfitom nepfetrzité vyhodnocuje,
zda byla dosaZena dalsi poloha sklddédni. KdyZ je vyraz vyhodnocen jako Pravda,

je provedena specidlni sekvence.

Pfed zahajenim

Volitelnd sekvence P¥ed zahdjenimprobéhne bezprosttedné pfed zahdjenim ope-
race. Toto nastaveni lze pouZit k ¢ekdni na pfipraveny signal.

Po dokonéeni

Volitelnd sekvence Po dokonceni probéhne po dokonceni operace. Takto 1ze dat
signdl ke spusténi pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi zasobnik.

Sekvence zvednuti a polozeni

Stejné jako u paletové operace (12.25) je pro kazdou polohu zasobniku provedena

specidlni programova sekvence.

12.27 Prikaz: Potlacit

Potlacené fadky programu jsou pfi provadéni programu jednoduse vynechédny. Po-

7 Mz

tlaceni fadku l1ze kdykoli pozdéji opét zrusit. Jedna se o rychly zptisob provadéni
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UNIVERSAL ROBOTS 12.28 Karta Grafika

zmén v programu bez nutnosti odstranéni ptivodniho obsahu.

12.28 Karta Grafika
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o Skuteény robot

Grafické zndzornéni aktudlniho programu robota. Trasa TCP je zndzornéna v 3D
zobrazeni, pfi¢emZ pohybové segmenty jsou oznaceny cerné a segmenty kombi-
naci (pfechodti mezi pohybovymi segmenty) jsou oznaleny zelené. Zelené tecky
urc¢uji polohu TCP v kazdém z bodu trasy programu. 3D ndkres ramene robota
znazoriiuje aktualni polohu ramene robota a § ramene robota znézortiuje pfedpo-

klddany pohyb ramene robota do bodu trasy zvoleného vlevo na obrazovce.

Pokud se aktualni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spous-
téci roviny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orien-
taci nastroje (viz 14.11), zobrazi se 3D zndzornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. Po-
znamka: pokud je v robotovi spustén program, bude zndzornéni hrani¢nich mezi

vypnuto.

Bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, kterd
znazortfiuje normalu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit.
Spoustéci roviny jsou zobrazeny modfe a zelené a mald Sipka ukazuje na stranu ro-
viny, kde jsou aktivni mezni hodnoty BéZného reZimu (viz 14.5). Hrani¢ni hodnota
orientace nastroje je zndzornéna kuZelem spole¢né s vektorem oznacujicim aktudlni
orientaci nédstroje robota. Vnitfek kuZele zndzornuje povolenou oblast pro orientaci
néstroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiZ nenachdzi v blizkosti mezni hodnoty, 3D
zndzornéni zmizi. Pokud ndstroj TCP narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni
velmi blizi), zndzornéni meznich hodnot z&ervena.
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12.29 Karta Struktura UNIVERSAL ROBOTS

3D obraz lze zvétsit a otocit pro potieby piehlednéjsiho zobrazeni ramene robota.
Tlacitka vpravo nahofe na obrazovce slouzi k deaktivaci riznych grafickych sou-
¢asti 3D zobrazeni. Pomoci spodniho tla¢itka 1ze zndzornéni p¥ibliznych hrani¢nich
hodnot zapnout/vypnout.

Zobrazené pohybové segmenty zaviseji na vybraném programovém uzlu. Kdyz
je vybran uzel Pohyb, zobrazend trasa pfedstavuje pohyb, ktery je jim definovan.
Kdyz je vybran uzel Bod trasy na displeji se zobrazuje nasledujicich ~ 10 krok
pohybu.

12.29 Karta Struktura
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o Skuteény robot

Karta Struktura na strdnce Program umoziiuje vloZeni, pfesunuti, kopirovani a od-
stranéni rtiznych typt piikazi.
Chcete-li vloZit nové pfikazy, proved'te nasledujici kroky:

1) Vyberte stavajici pfikaz programu.

2) Vyberte, zda ma byt novy pfikaz vloZen nad nebo pod vybrany piikaz.

3) Stisknéte tlacitko odpovidajici typu pfikazu, ktery chcete vloZit. Chcete-li upra-
vit podrobnosti nového piikazu, pfejdéte na kartu Prikaz.

Prikazy lze pfesunovat, klonovat a odstranit pomoci tla¢itek v rdmu tprav. Pokud
ptikaz obsahuje podpiikazy (vedle pfikazu se zobrazuje trojahelnik), budou pte-
sunuty, klonovany ¢i odstranény rovnéz vsechny podpftikazy.

Nékteré pfikazy nelze umistit na nékterd mista v programu. Body trasy musi
byt pod pifikazem Pohyb (nikoli nutné bezprosttedné pod nim). P¥ikazy ElseIf
a Else musi byt umistény az za pfikazem If. Obecné plati, Ze pfesun piikazi
ElseIf muzZe program nevhodné zménit. Proménné vyzaduji pfed pouZzitim pfi-

fazeni hodnoty.
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12.30 Karta Proménné

12.30 Karta Proménné
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Karta Proménné uvadi aktudlni hodnoty proménnych v b
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€Z1CIm programu a Zazna-

mendva seznam proménnych a hodnot mezi jednotlivymi spusténimi programu.

Zobrazi se pouze tehdy, obsahuje-li néjaké informace. Proménné jsou sefazeny abe-

cedné podle nazvi. Nazvy proménnych na této obrazovce jsou zobrazeny s maxi-

malné 50 znaky a hodnoty proménnych jsou zobrazeny s maximéalné 500 znaky.
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12.31 Prikaz: Inicializace proménnych UNIVERSAL ROBOTS

12.31

Prikaz: Inicializace proménnych

& Soubor 15:37:14 CCCC O
("Program | Instalace | Pohyb ['V/V | Protokoal |
<unnamed= [("Prikaz | Grafika [ Struktura | Proménné |
= Pocatecni proménn_= | - - . - -
¥ Program robota Pocatecni hodnoty promennych
¢ ¥ Pohyb J
o Bod_trasy
¥V Pohyb | Proménna Cyklus_1 neobsahuje poéateéni hodnotu
o Bod_trasy cntl=0 -
= Nastawvit = lent 2=0
? °°°P§’fef9 R interpolovat_1 = 0.0
¥ e Tvar: Ctverec Proménna pozice_l nechsahuje poéateéni hodnotu
° alxxroh Proménna pozice_2 neobsahuje pocatecni hodnotu
o aZxxroh Proménna pozice_3 neobsahuje podatedni hodnotu
0 adxxroh Proménna var_l neobsahuje poéateén hodnotu
o adxxroh  —| -
§ o Paletova sekve,
o Piistup
o Bod_tvaru
= Nastavit
= Cekat
o Konec

¢ o Vot
o Poéatedni_polo,

o & Smer Proménna Vyraz
voopooy | 1Tzl =
o Do_palohy -
9 oo Sekvence zved 1
o Poloha_nalo)
= Nastavit > |
[] i b ‘ Piejmenovat | ‘ Vymazat vyraz H fbo B8 ‘
<-—-p
@ simulace IEHE“E‘ Rychlost ==————A_J100% ‘ 4 Predchozi || Dalsi B |
o Skuteény robot

Tato obrazovka slouzi k nastaveni hodnot proménnych pfed spusténim programu
(a pfipadnych vlaken).

Vyberte proménnou ze seznamu proménnych kliknutim nebo pomoci pole pro
volbu proménné. Pro zvolenou proménnou miiZete zadat vyraz, ktery bude pouzit

k ur¢eni hodnoty proménnd na zacatku programu.

Pokud je zagkrtnuto policko Preferuje ponechani hodnoty z posledniho spustént,
bude proménna inicializovdna na hodnotu uvedenou na karté Promé&nné, kterd
je popsédna v ¢asti 12.30. Tim je umoznéno, aby proménné zachovaly své hodnoty
mezi jednotlivymi spusténimi programu. Proménna ziskd hodnotu z vyrazu, kdyz

je program spustén poprvé nebo kdyz je karta s hodnotou vymazana.

Proménnou lze odstranit z programu tak, Ze nastavite prdzdny ndzev proménné

(pouze mezery).
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12.31 Prikaz: Inicializace proménnych
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Nastaveni robota ©

Inicializovat robota

Jazyk a jednotky

Aktualizace robota

Nastavit heslo

Kalibrovat obrazovku

Nastaveni site
Polyscope 3.0.16040 (Oct 28 2014)

Nastavit cas

Inicializovat robota SlouZi k pfechodu na obrazovku inicializace, viz 9.4.

Jazyk a jednotky SlouZi ke konfiguraci jazyka a mérnych jednotek, viz ¢ast 13.1.

Aktualizovat robota SlouZi k aktualizaci softwaru robota na novéjsi verzi,
viz 13.2.

Nastavit heslo UmoZiiuje uzamknuti programovaci ¢asti robota, ktera tak neni
pfistupnd osobdm bez znalosti hesla, viz 13.3.
Kalibrovat obrazovku SlouZi ke kalibraci d’ na dotykové obrazovce, viz 13.4.

Nastaveni sité Otevfe rozhrani pro nastaveni pfipojeni ovladaci jednotky ro-
bota k siti Ethernet, viz 13.5.

Nastavit ¢as SlouZzi k nastaveni ¢asu a data pro systém a konfiguraci formatu
zobrazeni hodin, viz 13.6.

Zpét Slouzi k ndvratu na tivodni obrazovku.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Jazyk a jednotky

13.1 Jazyk a jednotky

Nastaveni robota ©

Volba jazyka
Gitne__ ]

[1English programming

Inicializovat robota

Jazyk a jednotky

Aktualizace robota

Volba jednotek

Nastavit heslo @ Metrické jednot...
) Obwyklé pro USA

Kalibrovat obrazovku

Nastaveni sité

Nastavit cas

EEeL Restartujte PolyScope, aby se pouZilo nové nastaveni,

Restartovat nyni

Na této obrazovce lze vybrat jazyk a jednotky pouzité v rozhrani PolyScope. Vy-
brany jazyk se pouZije pro text viditelny na rtznych obrazovkach rozhrani Po-
lyScope a také ve vloZené ndpovédé. Chcete-li ndzvy piikazi v programech ro-
bota zobrazit v angli¢ting, zaskrtnéte moznost Programovani v angli¢tiné. Aby byly
zmény pouZity, je nutné PolyScope restartovat.
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13.2 Aktualizace robota

UNIVERSAL ROBOTS

13.2 Aktualizace robota

Nastaveni robota

@

Inicializovat robota

Jazyk a jednotky

Aktualizace robota

Nastavit heslo

Kalibrovat obrazovku

Nastaveni site

Nastavit éas

Zpéet

Aktualizovat software robota

Hledat...

Chcete-li stahnout seznam moznych aktualizaci robota, kliknéte na tlacitko

Hledat..."

Popis

Aktualizace softwaru Ize nainstalovat z paméti USB flash. VloZzte pamét ovou kartu

USB a kliknutim na Hledat zobrazte jeji obsah. Chcete-li provést aktualizaci, vy-

berte soubor, kliknéte na moznost Aktualizovat a postupujte podle pokynii na ob-

razovce.

UPOZORNENI:

Po upgradu softwaru vzdy zkontrolujte programy. Upgrade mtiZe

zménit trajektorie v programu. Specifikace aktualizovaného soft-

waru zobrazite po stisknut{ tla¢itka ? umisténého v pravém hor-

nim rohu rozhrani GUI. Specifikace hardwaru ztstavaji stejné a

naleznete je v ptivodni pfirucce.
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UNIVERSAL ROBOTS

13.3 Nastavit heslo

13.3 Nastavit heslo

Nastaveni robota 2

Inicializovat robota

Jazyk a jednotky

Aktualizace robota

Nastavit heslo

Kalibrovat obrazovku

Nastaveni sité

Nastavit cas

Zpét

Zmeénit systémové heslo

Heslo zajisti, Zze budou zmé&ny funkei a chovani robota zabezpedeng, Zabezpetit |ze
vEechny oblasti, ve kterych je mozné provadéat dprawy.

st ]—

Potvrdit heslo

Zmeénit bezpecnostni heslo

Zadat aktualni heslo

st [

Potvrdit heslo

Podporovéana jsou dvé hesla. Prvni je volitelné systémové heslo, které zabratuje ne-

opravnénym Upravam nastaveni robota. Je-li nastaveno systémové heslo, 1ze pro-

gramy nacist a spustit bez pouZiti hesla, ale k vytvafeni a zméné programi bude

heslo vyzadovéno.

Druhé je povinné bezpe¢nostni heslo, které je tfeba spravné zadat, aby bylo mozné

upravit bezpeénostni konfiguraci.

POZNAMKA:
Aby bylo mozné zménit bezpecnostni konfiguraci, je tfeba zadat
bezpecnostni heslo.

UPOZORNENI:

Zadanim systémového hesla zamezite neautorizovanému perso-

nélu, aby ménil instalaci robota.
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13.4 Kalibrovat obrazovku

UNIVERSAL ROBOTS

13.4 Kalibrovat obrazovku

X

UkaZte co nejpfesnéji do stfedu modreho kiize.

Storno

Kalibrace dotykové obrazovky. Kalibraci dotykové obrazovky proved'te podle po-
kynti na obrazovce. Pokud je to mozné, pouzijte nekovovy objekt s hrotem, napf.
zaviené pero. Trpélivost a peclivost vdam pomohou dosahnout lepsich vysledk.

13.5

Nastaveni sité

Nastaveni robota

Inicializovat robota

Jazyk a jednotky

Aktualizace robota

Mastavit heslo

Kalibrovat obrazovku

Nastaveni sité

Nastavit cas

Zpét

Nastaveni site

Wyberte sifovou metodu
) DHCP

(r Staticka adresa
® Zakézana sit

Podrobna nastaveni sité:

IP adresa:
Maska podsité:

Vijchozi brana:

Preferovany server DNS:

Alternativni server DNS:

0.0.0.0
0.0.0.0

0.00.0

0.00.0
0.0.0.0

Pouzit

Aktualizovat
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UNIVERSAL ROBOTS

13.6 Nastavit ¢as

Panel pro nastaveni sité Ethernet. Ethernetové pfipojeni neni pro zdkladni funkce

robota nezbytné a ve vychozim nastaveni je zakdzano.

13.6 Nastavit cas

Nastaveni robota

Nastavit cas

Inicializovat robota

Aktualizace robota

Format casu: Wyberte aktualni €as:
Jazyk a jednotky ® 2ahodinovy | + | | + | | + ‘
) 12hodinowy i
15 * 36 a2

Nastavit heslo

Nastavit datum

Kalibrovat obrazovku
Wyberte dnesni datum:

28, filen 2014

Nastaveni sité

Format data:

® 28, fijen 2014
) 28.10.2014
(O 28.10.14

Nastavit cas

Zpét

Restartujte PolyScope, aby se pouzilo nové nastaveni.

Restartovat nyni

Slouzi k nastaveni ¢asu a data pro systém a konfiguraci formétu zobrazeni hodin.

Hodiny se zobrazuji v horni ¢asti obrazovek Spustit program a Naprogramouvat robota.

Klepnutim se kratce zobrazi datum. Aby byly zmény pouZity, je nutné rozhrani

GUI restartovat.
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Robot je vybaven vyspélym bezpecnostnim systémem. V zavislosti na konkrét-
nich charakteristikdch pracovniho prosttedi, je nutné bezpeénostni systém nasta-
vit tak, aby zarucil bezpetnost veskerého persondlu i obsluhy v blizkosti robota.
Podrobnosti o bezpe¢nostnim systému naleznete v Instala¢ni p¥irucka k hardwaru.
NaobrazovkuBezpe&nostni konfigurace sedostanetez Uvitaci obrazovky
(viz 9.3) stisknutim tla¢itka Programovat robota, vybérem karty Instalace
a klepnutim na moznost Bezpecénost . Bezpecnostni konfigurace je chranéna hes-
lem, viz 14.7.

& Soubor 15:38:03 CCCC O
[ Program | Instalace | Pohyb | V/V | Protokoal |
Konfigurace TCP Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ Viecbecnd omezeni | Omezeni kloubu | Hranice | BezpeénostniV..
Nastaveni /v A VZdy je nutné provést posouzeni rizik.
@:\ Bezpetnost B e )
= Zvolit bezpeénostni pfednastavent
Proménné O Vychozi
Klient MODBUS
Prvky
Velmi omezeny: Fouziva se v pripadé velkeho nebezpeci, ze rameno robota
\Vychozi program nebo jeho naklad zasahne Eloveka.
Ci's Zi mezeny: Pouziva se v pfipadé vysokého rizika, Zze rameno robota nebo jeho
+y Macist / ulozit ¥ pripade vy I
- naklad zasahne élovéka a kdyz rameno robota ani naklad neobsahuiji ostre
hrany.

Vychozi: Pouziva se v pfipadé, ze lidé o ramenu robota a jeho nakladu vedi,
nebo pokud aplikace necbsahuje ostré hrany a nepredstavuje riziko skfipnuti.

Nejméné omezeny: Pouziva se v pfipadé pouze malého rizika, Ze by rameno
robota nebo jeho zatizeni zasahlo clovéka, napriklad
1. uvnitf CNC strojd

2. . za ploty nebo na
3. tézko dostupnych mistech

| Pokrocila nastaveni...

Bezpeénostni heslo H Odblokovat |

UPOZORNENI:
1. Vzdy je nutné provést posouzeni rizik.

2. Veskera bezpecnostni nastaveni pfistupna na této obrazovce
a jejich podkartach je nutné nastavit v souladu s vysledky po-
souzeni rizik.

3. Obsluha odpovédna za instalaci musi zajistit, aby byly ves-
keré zmény nastaveni provadény v souladu s vysledky po-

souzeni rizik.

Bezpecnostni nastaveni se sklddaji z mnozstvi meznich hodnot, které slouzi k ome-

zeni pohybti ramene robota, a z nastaveni bezpe¢nostnich funkci pro konfiguro-
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UNIVERSAL ROBOTS 14.1 Zména bezpecénostni konfigurace

vatelné vstupy a vystupy. Definuji se na bezpe¢nostni obrazovce na nésledujicich
podkartéch:

* Na karté Obecna omezeni se definuje maximalni sila, vijkon, rychlost a hyb-
nost ramene robota. V pfipadé velmi vysokého rizika zdsahu ¢lovéka nebo
kolize se soucasti prostfedi je tfeba v téchto nastavenich zadat nizké hodnoty.
Pokud je riziko nizké, 1ze pomoci vyssich obecnych meznich hodnot umoZznit

robotovi pohybovat se rychleji a vyvijet vétsi silu na prostiedi. Dalsi podrob-
nosti viz 14.9.

e Podkarta Mezni hodnoty kloubu obsahuje mezni hodnoty rychlosti a po-
lohy kloubu. Mezni hodnoty rychlosti kloubii definuji maximdln{ thlovou rych-
lost jednotlivych kloubti a slouZi jako dal$i omezeni rychlosti ramene robota.
Mezni hodnoty polohy kloubu definuji povoleny rozsah poloh jednotlivych kloubti
(v prostoru kloubu). Dalsi podrobnosti viz 14.10.

* Na podkarté Hranice se definuji bezpe¢nostni roviny (v kartézském pro-
storu) a hranice orientace nastroje pro TCP robota. Bezpe¢nostni roviny lze
konfigurovat jako pevné mezni hodnoty pro polohu TCP robota nebo jako
aktivaéni impulzy bezpe¢nostnich mezi BéZného rezimu (viz 14.5). Hranice
orientace nastroje tvofi pevnou mezni hodnotu orientace TCP robota. Dalsi
podrobnosti viz 14.11.

* Napodkarté Bezpecnostni vstupy/vystupy se definuji bezpe¢nostni funkce
pro konfigurovatelné vstupy a vystupy (viz 11.2). Nouzové zastaveni 1ze napfi-
klad konfigurovat jako vstup. Dalsi podrobnosti viz 14.12.

14.1 Zména bezpecénostni konfigurace

POZNAMKA:
Doporuceny postup zmény bezpetnostni konfigurace je nasledu-

jict:

1. Proved'te posouzent rizik.

2. Upravte bezpecnostni nastaveni na p¥islusnou trover (viz re-
levantni smérnice a normy v nasi p¥irucce tykajici se zptisobu
nastaveni bezpe¢nostnich meznich hodnot).

3. Nastaveni vyzkousejte na robotovi.

4. Do ptirucek pro obsluhu zadejte nasledujici text: Pfed zaha-
jenim prace v blizkosti robota se ujistéte, Ze je bezpecnostni
konfigurace nastavena o¢ekdvanym zptisobem. Lze ji ové-
fit napfiklad pomoci kontrolniho souctu v pravém hornim
rohu rozhrani PolyScope (viz 14.4 v Pfiru¢ka k rozhrani Poly-
Scope).
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14.2 Bezpeénostni synchronizace a chyby UNIVERSAL ROBOTS

14.2 Bezpecnostni synchronizace a chyby

Stav aplikované bezpe¢nostni konfigurace ve srovndni s instalaci robota, kterou
nacetlo rozhrani GUI, je zndzornén ikonou $titu vedle textu Bezpe&nost na levé
strané obrazovky. Tyto ikony poskytujf rychlé informace o aktudlnim stavu. Jejich
definice je uvedena nize:

O Konfigurace synchronizovdna: Zobrazuje, Ze je instalace rozhrani GUI stejna jako

aktudlné pouzitd bezpecnostni konfigurace. Nebyly provedeny Zadné zmény.

@ Konfigurace zménéna: Zobrazuje, Ze se instalace rozhrani GUI 1i8i od aktualné
pouZzité bezpecnostni konfigurace.

Pfi tpravé bezpetnostni konfigurace vas bude ikona stitu informovat, zda je nebo

neni pouzito aktudIni nastaveni.

Pokud jakékoliv textové pole na karté Bezpe&nost obsahuje neplatny vstup, bude
se bezpeénostni konfigurace nachédzet v chybovém stavu. Tato situace se oznacuje
nékolika zptisoby:

* Vedle textu Bezpelnost na levé strané obrazovky se zobrazi ¢ervend ikona
chyby.
¢ Podkarty s chybami jsou v horni ¢asti oznaceny ¢ervenou ikonou chyby.

¢ Textova pole obsahujici chyby jsou oznacena ¢ervenym pozadim.

Pokud dojde k chybé a vy se pokusite kartu Instalace zavfit, zobrazi se dialo-

gové okno s nasledujicimi moZnostmi:

1. Vyfeste problém, tak aby byly vSechny chyby odstranény. Tato zprava se zob-
razi v pfipadé, Ze se vedle textu Bezpelénost na levé strané obrazovky jiz
nezobrazuje ¢ervend ikona chyby.

2. Vrat'te zpét pfedchozi bezpecnostni konfiguraci. Tim se zrusi vesSkeré zmény

a vy budete moci pokrac¢ovat do poZzadovaného umisténi.

Pokud k Zadné chybé nedojde a vy se pokusite kartu Instalace zavi¥it, zobrazi se
odlisné dialogové okno s nasledujicimi moZnostmi:

1. PouZijte zmény a restartujte systém. Tim se tpravy bezpetnostni konfigu-
race aplikuji v systému, ktery se poté restartuje. Pozndmka: To neznamend, Ze
zmény budou uloZeny; pokud robota v tuto chvili vypnete, ztrati se veSkeré
zmény provedené v instalaci robota véetné bezpe¢nostni konfigurace.

2. Vrat'te zpét predchozi bezpe¢nostni konfiguraci. Tim se zrusi veskeré zmény

a vy budete moci pokrac¢ovat do pozadovaného vybraného umisténi.

14.3 Tolerance

V bezpecnostni konfiguraci jsou nastaveny fyzické mezni hodnoty. Vstupni pole pro
tyto mezni hodnoty neobsahuji tolerance: jsou-li pfislusné tolerance zobrazeny ve-
dle pole. Bezpecnostni systém obdrzi hodnoty ze vstupnich poli a zjisti jakékoliv
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UNIVERSAL ROBOTS 14.5 Bezpeénostni rezimy

poruseni téchto hodnot. Rameno robota se naruseni bezpetnostniho systému po-
kusi pfedejit, a pokud dosdhne mezni hodnoty (po odecteni tolerance), aktivuje
ochranné zastaveni tim, Ze zastavi provadéni programu. To znamend, Ze program
mozna nebude moci provadét pohyby v tésné blizkosti mezni hodnoty, napf. robot
nemusi byt schopen dosdhnout pfesné maximalni rychlosti specifikované mezni
hodnotou rychlosti kloubu nebo rychlosti TCP.

UPOZORNENI:
Vzdy je tfeba provést posouzeni rizik pomoci meznich hodnot bez
toleranci.

UPOZORNENI:
Tolerance jsou specifické pro verzi softwaru. Aktualizaci softwaru
miiZe dojit ke zméné toleranci. Informace o zméndch mezi verzemi

naleznete v pozndmkach k vydani.

14.4 Bezpecnostni kontrolni soucet

Text v pravém hornim rohu obrazovky v kratkosti pfedstavuje bezpe¢nostni kon-
figuraci, kterou robot aktudlné pouZivd. Pokud se text zmeéni, znamena to, Ze se
zménila aktudlni bezpe¢nostni konfigurace. Kliknutim na kontrolni soucet se zob-

razi podrobnosti o aktudlni bezpe¢nostni konfiguraci.

14.5 Bezpecnostni rezimy

Za normélnich podminek (fj. kdyZ neni aktivni ochranné zastaveni) pracuje bez-
pecnostni systém v jednom z nésledujicich bezpecnostnich rezimu, z nichz kazdy ob-

sahuje sadu bezpetnostnich meznich hodnot:
Bézny rezim: Bezpecnostni rezim je ve vychozim nastaveni aktivni;
Omezeny rezim: Aktivni, pokud TCP robota pfekrocilo spoustéci rovinu Omezeného

reZimu (viz 14.11) nebo pokud je spustén pomoci konfigurovatelného vstupu
(viz 14.12).

ReZim Obnovy: Pokud rameno robota narusuje jeden z dalSich reZim (tj. BéZny
nebo Omezeny rezim) a dojde k zastaveni kategorie 0, spusti se rameno robota
v rezimu Obnovy. Tento reZim umoZiiuje ru¢ni dpravu ramene robota tak, aby
se vyfesila veSkerd naruseni. V tomto reZimu neni moZzné spoustét programy

pro robota.

UPOZORNENI:
Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu TCP a orientaci TCP jsou v
rezimu Obnovy deaktivovany, pfi pfesunu ramene robota zpét do

rozsahu meznich hodnot proto bud'te opatrni.
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14.6 Rezim uceni UNIVERSAL ROBOTS

Podkarty na obrazovce Bezpecnostni konfigurace uZivateli umoziuji defi-
novat samostatné sady meznich hodnot pro BéZnij a Omezenyj rezim. Mezni hodnoty
Omezeného rezimu pro rychlost a hybnost néstroje a kloubtt musi byt restriktivnéjsi,
nez jejich protéjsky v BéZném rezimu.

Pokud je narusena bezpe¢nostni mezni hodnota ze sady aktivnich meznich hodnot,
provede rameno robota zastaveni kategorie 0. Pokud je aktivni bezpe¢nostni mezni
hodnota, napf. mezni poloha kloubu nebo bezpe¢nostni hranice, narusena jiz pfi
zapnut{ robota, spusti se robot v reZimu Obnovy. To umoZiiuje pfesunout rameno
robota zpét do rozsahu bezpe¢nostnich meznich hodnot. V rezimu Obnovy je pohyb
ramene robota omezen pevné stanovenou sadou meznich hodnot, kterou uzivatel
nemtiZe upravit. Informace o meznich hodnotach v rezimu Obnovy naleznete v ??,
Instalaéni pfirucka k hardwaru.

14.6 Rezim uceni

Pokud je aktivni rezim Uceni (viz 11.1.5) a pohyb ramene robota se dostane do
blizkosti nékteré mezn{ hodnoty, uciti uzivatel odpudivou silu. Tato sila se generuje
pro mezni hodnoty polohy, orientace a rychlosti TCP robota a pro polohu a rychlost
kloubf.

Odpudiva sila m4 uzivatele informovat o tom, Ze se aktudlni poloha nebo rychlost
bliZzi mezni hodnoté, a zabranit tak robotovi v naruseni této mezni hodnoty. Pokud
vSak na rameno robota uZivatel pouZije dostate¢nou silu, lze tuto mezni hodnotu
prekrocit. Velikost sily se zvySuje s tim, jak se rameno robota pfibliZuje mezni hod-

note.

14.7 Ochrana heslem

Veskerd nastaveni na této obrazovce uzamcena do doby, nez uzivatel zada do bi-
1ého textového pole ve spodni ¢asti obrazovky spravné heslo (viz 13.3) a stladi tla-
¢itko Odemknout. Obrazovku lze opét zamknout kliknutim na tla¢itko Zamknout.
Pfi odchodu z obrazovky Bezpecnostni konfigurace se karta Bezpe&nost automa-
ticky uzamkne. Uzamceni nastaveni signalizuje ikona zdmku vedle textu Bezpe&nost
na levé strané obrazovky. Po odemceni nastaveni se zobrazi ikona odemceni.

POZNAMKA:
Po odemceni obrazovky Bezpecnostni konfigurace se rameno ro-

bota vypne.

14.8 Pouzit

Po odemceni bezpe¢nostni konfigurace a béhem provadéni zmén bude rameno ro-
bota vypnuté. Rameno robota bude mozné zapnout az poté, co budou pouzity ¢&i
vraceny zmény. Zapnuti se provadi ru¢né na obrazovce inicializace. Veskeré zmény
bezpetnostni konfigurace je tfeba pted zavienim karty Instalace pouZit nebo vratit.
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Tyto zmény se projevi az po stisknuti tlacitka Pouzit a provedeni potvrzeni. Po-
tvrzeni vyzaduje vizudlni kontrolu zmén provedenych u ramene robota. Z bezpe¢-
nostnich dvodi jsou informace zobrazeny v jednotkach SI. Pfiklad dialogového
okna k potvrzeni je zobrazen na obrazku 14.8.

[ VSeobecna omezeni | Omezeni kloubu | Hranice | Bezpeénostni ViV |
B&Zny rezim Omezeny rezim
Sila 150.00 120,00 N
Wykon 300.00 200,00 W
Rychlost 1.50 0.75 mfs
Hybnost 25.00 10,00 kg mis
Potvrdit bezpeénostni konfiguraci ‘ | Zamitnout

Po potvrzeni se zmény automaticky uloZi jako soucést aktudlni instalace robota.
Dalsi informace o ukldddni instalace robota viz 11.5.

14.9 Vseobecna omezeni

V3Seobecnd bezpecnostni omezeni omezujf linedrni rychlost TCP robota a také silu,
kterou mtize vynaloZit na okolni prostfedi. Skladdaji ze z nésledujicich hodnot:
Sila: Omezeni maximalni sily, kterou TCP robota vyviji na prosttedi.

Vijkon: Omezeni maximdlni mechanické prace vyvijené robotem na prostfedi za

predpokladu, Ze je ndklad soulast robota, a nikoliv prostfedi.
Rychlost: Mezni hodnota pro maximalni linearni rychlost TCP robota.
Hybnost: Mezni hodnota maximdlni hybnosti ramene robota.

Vseobecnd bezpecnostni omezent I1ze v ramci instalace nakonfigurovat dvéma zpti-
soby; Zdkladni nastaveni a Pokrocild nastaventi, ktera jsou podrobné popsana nizZe.
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14.9 VSeobecna omezeni UNIVERSAL ROBOTS

Definovanim obecnych bezpecnostnich omezeni se definuji mezni hodnoty pouze
pro néstroj, a nikoliv celkové mezni hodnoty pro rameno robota. To znamena, Ze
ackoliv je stanovena mezni hodnota rychlosti, neni zaruceno, Ze ostatni soucdsti
ramene robota budou dodrzovat stejné omezeni.

Py

Pokud je nastaven rezim Uceni (viz 11.1.5) a aktualni rychlost TCP robota se blizi
mezni hodnoté rychlosti, uciti uzivatel odpudivou silu, kterd se bude zvySovat s
tim, jak se rychlost bude bliZit mezni hodnoté. Sila se za¢ne generovat v ptipadé,
Ze se aktudlni rychlost pohybuje zhruba 250 mm/s kolem mezni hodnoty.

Zakladni nastaveni Na tvodnim podpanelu obecnych omezeni, zobrazeném jako
vychozi obrazovka, se nachazi posuvnik s nasledujicimi pfedem definovanymi sa-

dami hodnot pro obecnd omezeni v BéZném i Omezeném rezimu:

Velmi omezeny: PouZiva se v pfipadé velkého nebezpedi, Ze rameno robota nebo
jeho néklad zasdhne ¢lovéka.

Omezeny: PouZiva se v p¥ipadé vysokého riziko, Ze rameno robota nebo jeho na-

klad zasdhne ¢lovéka a kdyZ rameno robota ani ndklad neobsahuji ostré hrany.

Vijchozi: PouZziva se v pfipadé, Ze lidé o ramenu robota a jeho ndkladu védi, nebo
pokud aplikace neobsahuje ostré hrany a nepfedstavuje riziko skiipnuti.

Nejméné omezeny: Pouziva se v ptipadé pouze malého rizika, Ze by rameno robota
nebo jeho naklad zasahlo ¢lovéka, napfiklad uvnitf strojit CNC, za ploty nebo
na téZko dostupnych mistech.

Tyto rezimy predstavuji pouhé navrhy a vzdy je tfeba provést spravné posouzeni
rizik.

Prepnuti na Pokrocila nastaveni Pokud by Zddnd z pfedem definovanych sad
hodnot nebyla postacujici, 1ze stisknout tlacitko Pokro¢il4 nastaveni... a prejit
tak na obrazovku pokrocilych vSeobecnych omezeni.

Pokrocila nastaveni

Verze 3.0

II-85 CB3

Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 14.9 VSeobecna omezeni

@ Soubor 15:38:04 CCCC O

[‘Program | Instalace | Pohyb | w/v [ Protokol |
Konfigurace TCP Bezpecnostni konfigurace
Montaz [~ Vieobecna omezeni | Omezenikloubu | Hranice | BezpecnostniV..
RlastayEabiR Mez Maximalni Bézny rezim Omezeny rezim
@ Bezpelnost

Sila max 250 N 150 ON
Proménné

Wkon max: 1000 W 300 0w

Klient MODBUS

Rychlost max: 5000 mm/s 1500 -150 mm/s
Prvky
\/yichozi program Hybnost max 100 kg m/s 25 -3 kg m/s

Nacist / ulozit

| Zakladni nastaveni... |

| Zablokovat | | Pouzit |

Zde lze veskeré obecné mezni hodnoty popsané v 14.9 upravit nezavisle na ostat-
nich. Hodnotu lze upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a zadanim nové
hodnoty. Nejvyssi piijatelnd hodnota pro kazdé omezeni je uvedena ve sloupci s
nazvem Maximum. Mezni hodnotu sily 1ze nastavit na hodnotu mezi 100 a 250 N a
mezni hodnotu vykonu Ize nastavit na hodnotu mezi 80 a 1000 W.

Poznédmka: Pokud neni nastavena bezpe¢nostni rovina ani konfigurovatelny vstup,
ktery by ji spustil, jsou pole pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dalsi
informace viz 14.11 a 14.12). Mezni hodnoty Rychlost a Hybnost dale nesmi byt v
Omezeném rezimu vyssi nez jejich protéjsky v BéZném rezimu.

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci p¥islus-
ného fadku. Pokud je program spustén, upravi se rychlost ramene robota auto-
maticky tak, aby nepfekrac¢ovala Zddnou zadanou hodnotu (po odecteni tolerance)
(viz 14.3). Pozndmka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze
oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané hodnoty. Pokud rameno
robota piekro¢i mezni hodnotu (bez tolerance), bezpecnostni systém provede za-
staveni kategorie 0.

UPOZORNENI:

Mezni hodnota rychlosti plati pouze pro TCP robota, ostatni sou-
¢asti ramene robota se tedy mohou pohybovat rychleji, nez je defi-
novana hodnota.

Prepnuti na Zakladni nastaveni Stisknutim tladitka zdkladni nastaveni...
prepnete zpét na zdkladni obrazovku obecnych omezeni a u veskerych obecnych
omezeni se obnovi vyjchozi nastaveni. Pokud by to zptsobilo ztratu piizptsobenych
hodnot, zobrazi se vyskakovaci okno s Zadosti o potvrzeni akce.
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14.10 Omezeni kloubu

@ Soubor 15:38:05 CCCC O
(" Program | Instalace | Pohyb | ViV | Protokoal |
Konfigurace TCP Bezpecnostni konfigurace
Mont&z [ Viecbecnd omezeni [T Omezenikloubu | Hranice | BezpeinostniV..

Nastaveni V/V Nasledujici jednotlivé mezni hodnoty kloubu lze konfigurovat nezavisle:

@ EI=Ep SR 2 Maximalni rychlost

Proménné @ Rozsah poloh

Klient MODBUS

Prvky

wychozi program Klouby Rozsah Bézny rezim Omezeny rezim

Naéist J uloit Minimalni  Maximalni Minimalni  Maximalni
Zakladna -363 — 363 ° | _353” 353| S
Rameno  -363 — 363 ° | —363” 363| +3°/3°
Loket 363 — 363 ° | _363“ 363| +3°/3°
Zapéstil -363 — 363 ° | _363“ 363| +3°/3°
Zapésti2 -363 — 363 ° | _363“ 363| +3°/3°
Zapésti3 -363 — 363 ° | _353“ 363| +3°/3°

‘ Zablokovat | | Pouzit |

Mezni hodnoty kloubu omezuji pohyb jednotlivych kloubtl v prostoru kloubu, t.
nevztahuji se na kartézsky prostor, ale na interni (rota¢ni) polohu kloubf a jejich ro-
ta¢ni rychlost. Pomoci pfepinac¢t v horni ¢asti podpanelu 1ze nezavisle nastavovat

Maximdlni rychlost aRozsah poloh pro klouby.

Pokud je nastaven rezim Ucen{ (viz 11.1.5) a aktudlni rychlost kloubu se blizi mezni
hodnoté, uciti uzivatel odpudivou silu, kterd se bude zvysovat s tim, jak se rychlost
bude bliZit mezni hodnoté. Sila se za¢ne generovat v pfipadé, Ze se rychlost kloubu
priblizi zhruba na 20 °/s k mezni hodnoté rychlosti nebo bude poloha kloubu asi 8 °
od mezni hodnoty polohy.

Maximalni rychlost Pomoci této moznostilze definovat maximélni dhlovou rych-
lost pro jednotlivé klouby. Hodnotu lze upravit klepnutim na odpovidajici textové

pole a zadanim nové hodnoty. Nejvyssi pfijatelnd hodnota je uvedena ve sloupci s
ndzvem Maximum. Zadnou hodnotu nelze nastavit na pod toleran¢ni mez.

Poznamka: Pokud neni nastavena bezpe¢nostni rovina ani konfigurovatelny vstup,
ktery by ji spustil, jsou pole pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dalsi
informace viz 14.11 a 14.12). Mezni hodnoty déle nesmi byt v Omezeném reZimu
vys$3i nez jejich protéjsky v BéZném reZimu.

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci p¥islus-
ného fadku. Pokud je program spustén, upravi se rychlost ramene robota auto-
maticky tak, aby nepfekracovala Zddnou zadanou hodnotu (po odecteni tolerance)
(viz 14.3). Pozndmka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze

oznacluje, Ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané hodnoty. Pokud v$ak th-

Verze 3.0

I1-87 CB3

Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2014 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 14.11 Hranice

lové rychlost nékterého kloubu pfekro¢i zadanou hodnotu (bez tolerance), bezpe¢-
nostni systém provede zastaveni kategorie 0.

Rozsah poloh Na této obrazovce lze definovat maximalni rozsah poloh pro jed-
notlivé klouby. Hodnotu lze upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a za-
danim nové hodnoty pro spodni a horni hranici polohy kloubu. Zadany interval
musi odpovidat hodnotdm uvedenym ve sloupci s ndzvem Rozsah a spodni hra-
nice nesmi pfekrocit hodnotu horni hranice.

Pozndmka: Pokud neni nastavena bezpe¢nostni rovina ani konfigurovatelny vstup,
ktery by ji spustil, jsou pole pro mezni hodnoty v Omezeném reZimu neaktivni (dalsi
informace viz 14.11 a 14.12).

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci pfislus-
ného fadku. Prvni hodnota tolerance se pouZije na minimdlni hodnotu a druhd
na maximdalni hodnotu. Pokud poloha kloubu pravdépodobné p¥ekrodi rozsah vy-
plyvajici z pfi¢teni prvni tolerance k zadané minimdlni hodnoté a odecteni druhé
tolerance od zadané maximalni hodnoty a pokracuje po pfedpokladané trase, pro-
vadeéni programu se pierusi. Pozndmka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty
tolerance pouze oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skutetné zadané hodnoty.
Pokud vsak poloha kloubu prekroé¢i zadany rozsah, bezpecnostni systém provede
zastaveni kategorie 0.

14.11

Hranice

Na této karté Ize nakonfigurovat hrani¢ni hodnoty, které se skladaji z bezpe¢nost-
nich rovin a hodnoty maximdlni povolené odchylky orientace néstroje robota. Lze
také definovat roviny, které spusti pfechod do Omezeného reZimu.

Povoleny pracovni prostor robota Ize omezit pomoci bezpe¢nostnich rovin, které
TCP robota donuti zlistat na spravné strané definovanych rovin a neprochézet jimi.
Nakonfigurovat I1ze aZ osm bezpeénostnich rovin. Pomoci omezeni orientace na-
stroje 1ze zajistit, Ze se orientace néstroje robota neodchyli od poZadované orientace
o vic, nez je ur¢ité definované mnozstvi.

UPOZORNENI:

Definovanim bezpe¢nostnich rovin se omezi pouze TCP, a niko-
liv celkova mezni hodnota ramene robota. To znamena, Ze i pies
stanoveni bezpecnostni roviny neni zaruceno, Ze ostatni soucasti

ramene robota budou dodrzovat totéZ omezeni.

Konfigurace jednotlivych hrani¢nich mezi je zaloZena na jednom z prvka defino-

vanych v aktudlni instalaci robota (viz 11.12).
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POZNAMKA:

Dtirazné doporucujeme, abyste pfed tipravou bezpeénostni kon-
figurace vytvofili veskeré funkce potiebné pro konfiguraci vsech
pozadovanych hrani¢nich mezi a pfifadili jim spravné nazvy. Po-
zndmka: Jakmile se rameno robota po odemceni karty Zabezpeceni
vypne, bude funkce Nastroj (obsahujici aktudlni pozici a orien-
taci TCP robota) a rezim uceni (viz 11.1.5) neaktivni.

Pokud je aktivni rezim Uceni (viz 11.1.5) a aktualni poloha TCP robota je blizko
bezpecénostni roviny, nebo se odchylka orientace néstroje robota od poZzadované
orientace bliZi specifikované maximalni odchylce, uciti uzivatel odpudivou silu,
ktera se bude zvysovat spolu s tim, jak se TCP bude bliZit mezni hodnoté. Sila se
zalne generovat v piipadé, Ze se TCP dostane do vzdélenosti pfiblizné 5cm od

bezpecénostni roviny, nebo se odchylka orientace néstroje pfibliZi zhruba na 3 ° ke
specifikované maximdlni odchylce.

Pokud je rovina definovana jako Aktivacni impulz omezeného rezimu a bod TCP tuto
hranici pfekroci, bezpe¢nostni systém prejde do Omezeného reZimu, ve kterém se
uplatiiuji bezpe¢nostni nastaveni Omezeného rezimu. Ve spoustécich rovinach plati
stejnd pravidla jako v béZznych bezpetnostnich rovindch aZ na to, Ze jimi rameno
robota miiZe projit.

14.11.1 Vybér hranice pro konfiguraci

Panel Bezpelnostni hranice nalevéstrané karty slouzi k vybéru hrani¢ni meze,
ktera se bude konfigurovat.

Chcete-li nastavit bezpe¢nostni rovinu, kliknéte na jednu z osmi poloZek uvede-
nych v horni ¢asti panelu. Pokud jiz byla nakonfigurovédna vybrand bezpe¢nostni
rovina, zvyrazni se odpovidajici 3D zndzornéni roviny ve 3D zobrazeni (viz 14.11.2)
na pravé strané tohoto panelu. Bezpe¢nostni rovinu lze nastavit v ¢asti Vliastnosti

7 ¥z

bezpecénostni roviny (viz 14.11.3) v dolni ¢asti karty.

Chcete-li nakonfigurovat mezni hrani¢ni mez pro ndstroj robota, kliknéte na po-
lozkuHranice nastroje.Konfiguraci mezni hodnoty lze nastavit v ¢asti Viastnosti

P

hranice nastroje (viz 14.11.4) v dolni ¢asti karty.

Kliknutim na tla¢itko ® / <& zapnete nebo vypnete 3D zndzornéni hrani¢ni meze.
Pokud je hrani¢ni mez aktivni, bude bezpecnostni rezim (viz 14.11.3 a 14.11.4) ozna-
¢en jednou z nésledujicichikon D / o / / 8.

14.11.2 3D znazornéni

Ve 3D zndzornéni jsou zobrazeny nakonfigurované bezpecnostni roviny a hra-
ni¢ni hodnota orientace pro néstroj robota spolu s aktudlni polohou ramene robota.
Pokud je vybrano pfepindni zobrazeni (tj. zobrazuje se ikona @& ), zobrazuji se ves-
keré polozky nakonfigurovanych hranic v ¢asti Bezpe&nostni hranice spolus
aktudlné vybranou hrani¢ni hodnotou.

(Aktivni) bezpetnostni roviny jsou zndzornény Zluté a erné spolu s malou Sip-

kou, kterd pfedstavuje normadlu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP ro-
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14.11 Hranice

bota umistit. Spoustéci roviny se zobrazuji modfe a zelené. Mald Sipka zndzornuje
stranu roviny, kterd nespousti pfechod do Omezeného reZimu. Pokud je na panelu
na levé strané karty vybrana bezpe¢nostni rovina, zvyrazni se odpovidajici 3D zna-

zornéni.

Hrani¢ni hodnota orientace néstroje je zndzornéna kuZelem spoletné s vektorem
oznacujicim aktudlni orientaci ndstroje robota. Vnitfek kuZele znazoriiuje povole-
nou oblast pro orientaci néstroje (vektor).

Pokud je rovina nebo hrani¢ni hodnota orientace néstroje nakonfigurovana, ale
neni aktivni, je zndzornéni zasedlé.

Stisknutim ikony lupy lze zobrazeni zvétsit ¢i zmensit, pfetaZenim prstu lze zménit

pohled.

14.11.3 Konfigurace bezpecnostni roviny
V désti Viastnosti bezpelnostni roviny vespodni ¢asti karty lze definovat
konfiguraci vybrané bezpe¢nostni roviny na panelu Bezpe&nostni hranice v
levé horni ¢asti karty.
@ Soubor 15:38.07 CCCC O
[‘Program | Instalace | Pohyb | w/v [ Protokol |
Konfigurace TCP Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ wieobecna omezeni |©  Omezenfkloubu | Hranice | BezpeénostniV.. |
Nastaveni /v Bezpecnostni hranice 3D zobrazeni
@ Bezpetnost Bezpetnostni rovina 0 U Qe 8
Promé&nné Bezpetnostni rovina 1 U
Klient MODBUS Bezpetnostni rovina 2 BJ
cnostni rovina 3 l:l
Prvky
ostni rovina 4 l:l
Wychozi program
ostni rovina 5 l:l
=TT -
Natist / ulozit cnostni rovina 6 l:l
cnostni rovina 7 l:l
Hranice nastroje l:l
Vlastnosti bezpeénostni roviny
Iména Zvolit bezpeénostni rezim:
|Bezpeénostn|’ rovina 1 | |l3 B&zny |v|
Kopirovat prvek Premisténi
|3{ Wwall |v| O -1mm
| Zablokovat | | Pouzit
Jméno Textové pole NazevumozZiiuje uzivateli pfifadit vybrané bezpe¢nostni ro-
viné nazev. Ndzev lze zménit klepnutim na textovém pole a zadanim nového na-
zZvu.
Kopirovat prvek Poloha a normala bezpecnostni roviny se ur¢uje pomoci prvku
(viz 11.12) v aktudlni instalaci robota. Prvek I1ze vybrat v rozbalovacim poli v levé
spodni ¢asti sekce Vlastnosti bezpelnostni roviny.Kdispozicijsou pouze
prvek bod a typ roviny. Vybérem polozky <Undefined> se konfigurace roviny
smaZze.
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Osa Z vybraného prvku povede do nepovolené oblasti a normadla roviny vede opa¢-
nym smérem. Vyjimkou je pfipad, kdy je vybrdn prvek zakladna. V takovém pfi-
padé povede normadla roviny stejnym smérem. Je-li rovina nakonfigurovéna jako
Aktivacni rovina Omezeného reZimu (viz 14.11.3), normdla roviny oznacuje stranu

roviny, ktera nespousti ptechod do Omezeného rezimu.

Je tfeba poznamenat, Ze pokud se bezpe¢nostni rovina nakonfiguruje vybérem prvku,
informace o poloze se do bezpecnosti roviny pouze zkopiruji; rovina nebude s prv-
kem propojena. To znamen4, Ze v pfipadé zmén polohy nebo orientace prvku po-
uzité ke konfiguraci bezpe¢nostni roviny se bezpe¢nostni rovina nebude automa-
ticky aktualizovat. Pokud se prvek zméni, oznaci se zména ikonou 4 umisténou
nad néstrojem pro vybér prvki. Kliknutim na tla¢itko & vedle ndstroje pro vybér
aktualizujete bezpe¢nostni rovinu pomoci aktudlni polohy a orientace prvku. Ikona

A se zobrazi také v piipadé, Ze byl vybrany prvek z instalace smazan.

Bezpecénostnirezim Pomoci rozbalovaci nabidky po pravé strané panelu Vlastnosti
Bezpe¢nostni roviny lze pro bezpetnostni rovinu vybrat bezpecnostni reZim s
nésledujicimi dostupnymi rezimy.

Zakazano Bezpecnostni rovina neni nikdy aktivni.

0 B&iny Pokud je bezpecnostni systém v BéZném rezimu,
je aktivni rovina B&Zného reZimu a chové se jako
striktni mezni hodnota pro polohu TCP robota.

® Omezeny Pokud je bezpetnostni systém v Omezeném re-
zimu, je aktivni rovina Omezeného reZimu a
chova se jako strikini mezni hodnota pro polohu
TCP robota.
Bé&zny & Omezeny Pokud je bezpecnostni systém v BéZném nebo
Omezeném rezimu, je aktivni rovina Bé&zného &
Omezeného reZzimu a chova se jako strikini mezni
hodnota pro polohu TCP robota.

B Aktivalni impulz Pokud bezpetnostni systém neni ani v BéZném ani

Omezeného rezimu Omezeném rezimu, je aktioni spoustéci rovina Ome-
zeného rezimu. V pfipadé, ze ji TCP robota pie-
kroci, zptisobi, Ze se bezpetnostni systém pfepne
do Omezeného rezimu.

Vybrany bezpecnostni reZim je oznacen ikonou u odpovidajici poloZzky na panelu
Bezpeénostni hranice.Pokud je bezpecnostni reZim nastaven na moznost Vypnuto,

ikona se nezobrazi.

Pfemisténi Pokud je v rozbalovacim poli v levé dolni ¢4sti panelu Vlastnosti
bezpeénostni roviny vybran prvek, 1ze bezpetnostni rovinu pfemistit klepnu-

7 ¥z

tim na textové pole Pfemisténi v pravé dolni ¢asti tohoto panelu a zadanim hod-
noty. Zaddnim kladné hodnoty se povoleny pracovni prostor robota zvysi tim, Ze se
rovina posune do opa¢ného sméru, nez je normadla roviny. Zaddnim zaporné hod-

noty se povolend oblast zmensi tim, Ze se rovina posune ve sméru normaly roviny.
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Tolerance a jednotka pfemisténi hrani¢ni roviny se zobrazi po pravé strané texto-
vého pole.

Funkce rovin se striktni mezni hodnotou Pokud poloha TCP pravdépodobné
prekrodi aktivni bezpe¢nostni rovinu se striktni mezni hodnotou (po odectent tole-
rance) (viz 14.3) a nadéle pokracuje pfedpoklddanou trasou, provadéni programu
se pferusi. Poznamka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze
oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané hodnoty. Bezpe¢nostni
systém provede zastaveni kategorie 0, pokud poloha TCP pfekroci bezpecnostni

rovinu s danou mezni hodnotou (bez tolerance).

Funkce spoustécich rovin Omezeného reZimu Pokud neni aktivni ochranné
zastaveni a bezpecnostni systém neni ve specidlnim rezimu Obnovy (viz 14.5), fun-
guje systém v BéZném nebo Omezeném reZimu a pohyby ramene robota jsou ome-
zeny piislusnou sadou meznich hodnot.

Ve vychozim nastaveni je bezpecnostni systém v BéZném rezimu. Do Omezeného re-

zimu pfechazi vzdy, kdyZz dojde k jedné z nésledujicich situaci:

a) Poloha TCP robota pfekrocila nékterou spoustéci rovinu Omezeného reZimu, tj.
nachdzi se na strané roviny, kterd je proti sméru malé Sipky ve zndzornéni ro-

viny.

b) Jenakonfigurovana funkce bezpecnostniho vstupu Omezeného reZimuavstupni

signdly jsou nizké (dalsi podrobnosti viz 14.12).

Pokud Zadny z vyse uvedenych ptipadt jiz neplati, pfevede se bezpe¢nostni sys-
tém zpét do BéZného rezimu.

Pokud je pfechod z BéZného do Omezeného rezimu zptisoben priichodem pies spous-
téct rovinu Omezeného reZimu, dojde k pfechodu ze sady meznich hodnot BéZného
reZzimu na sadu meznich hodnot Omezeného rezimu. Jakmile se TCP robota nachézi
20 mm od spoustéci roviny Omezeného reZimu nebo bliZe (ale stale je na strané BéZného
reZimuy), uplatni se pro kaZdou mezni hodnotu tolerantnéjsi mezni hodnoty Bézného
nebo Omezeného rezimu. Jakmile TCP robota projde ptes spoustéci rovinu Omezeného
reZimu, pfestanou byt aktivni sady meznich hodnot BéZného rezimu a spusti se sady
meznich hodnot Omezeného rezimu.

Pokud je pfechod z Omezeného do Bézného rezimu zptisoben priichodem pies spous-
téci rovinu Omezeného reZzimu, dojde k pfechodu ze sady meznich hodnot Omezeného
rezimu na sadu meznich hodnot BéZného rezimu. Jakmile TCP robota projde spous-
téct rovinou Omezeného reZimu, uplatni se pro kazdou mezni hodnotu tolerantnéjsi
mezni hodnoty BéZného nebo Omezeného rezimu. Jakmile se TCP robota nachazi
20mm od spoustéci roviny Omezeného reZimu nebo dale (na strané Bézného rezimu),
prestanou byt aktivni sady meznich hodnot Omezeného rezimu a spusti se sady
meznich hodnot BéZného reZimu.

Pokud pfedpoklddana trasa povede TCP robota ptes spoustéci rovinu Omezeného re-
Zimu, zacne rameno robota zpomalovat jesté pfed prichodem rovinou, pokud by v
nové sadé meznich hodnot jinak pfekrocilo rychlost kloubu, rychlost ndstroje nebo
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N2

mezn{ hodnotu hybnosti. Jsou-li tyto mezni hodnoty restriktivnéjsi v Omezeném re-
zimu, dochdzi k tomuto pfed¢asnému zpomaleni pouze pti ptechodu z BéZného do
Omezeného rezimu.

14.11.4 Konfigurace hranice nastroje

@ Soubor 15:28:08 CCCC O
[ Program [ Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
Konfigurace TCP Bezpecnostni konfigurace
Mont&z [ Viecbecnd omezeni || Omezenikloubu |* Hranice | BezpeinostniV..
Nastaveni \V/V Bezpecnostni hranice 3D zobrazeni
@ Bezpectnost Bezpefnostni rovina 0 Ul:l Qe Q
Prom&nné Bezpefnostni rovina 1 Ul:l
Klient MODBUS Bezpeénostni rovina 2 le:l

ostni rovina 3

Prvky
ostni ro
Vychozi program

Nacist / ulozit

ostni rovina

ostni ro

=zpecnostni rovina 7 I:I
Hranice nastroje

Vlastnosti hranice nastroje
Deviation Zvolit bezpecnostni rezim:

35 5—181.-1.0° | 8 oboji |v|

Kopirovat prvek

| =Nedefinovano= |v|

‘ Zablokovat | | Pouzit |

P

Napaneluvlastnosti hranic néastroje vespodni¢asti karty se definuje mezni
hodnota orientace néstroje robota, ktera se sklada z pozadované orientace ndstroje

a hodnoty pro maximalni povolenou odchylku od této orientace.

Odchylka V textovém poli Odchylka je zobrazena hodnota maximélni povolené
odchylky od pozadované orientace néstroje robota. Hodnotu Ize upravit klepnutim
na textové pole a zadanim nové hodnoty.

Ptijatelny rozsah hodnot spole¢né s toleranci a jednotkou odchylky jsou uvedeny
vedle textového pole.

Kopirovat prvek Pozadovand orientace ndstroje robota se uréuje pomoci prvku
(viz 11.12) v aktudlni instalaci robota. Osa Z vybraného prvku se pouZije jako vektor
pozadované orientace ndstroje pro tuto mezni hodnotu.

P

V rozbalovacim poli v levé spodni ¢asti panelu Vlastnosti hranic néastroje
lze vybrat prvek. K dispozici jsou pouze prvek bod a typ roviny. Vybérem polozky
<Undefined> se konfigurace roviny smaze.

Je tfeba poznamenat, Ze pokud se mezni hodnota nakonfiguruje vybérem prvku,
informace o orientaci se do mezni hodnoty pouze zkopiruji; mezni hodnota nebude

s prvkem propojena. To znamend, Ze v pfipadé zmén polohy nebo orientace prvku
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pouzité ke konfiguraci mezni hodnoty se mezni hodnota nebude aktualizovat au-
tomaticky. Pokud se prvek zméni, oznaci se zména ikonou 4. umisténou nad na-
strojem pro vybér prvki. Kliknutim na tla¢itko & vedle néstroje pro vybér aktua-
lizujete mezni hodnotu pomoci aktuélni orientace prvku. Ikona 4. se zobrazi také
v ptipadé, Ze byl vybrany prvek z instalace smazan.

Bezpecnostnirezim Pomoci rozbalovaci nabidky po pravé strané panelu Vlastnosti
hranice néstroje lze pro orientaéni hranici ndstroje vybrat bezpecnostni reZim s
nésledujicimi dostupnymi reZimy. K dispozici jsou nasledujici moznosti:

Zakazano Hrani¢ni hodnota ndstroje neni nikdy aktivni.
D Béiny Pokud je bezpe¢nostni systém v BéZném reZimu, je
aktivni hrani¢ni hodnota néstroje.
® Omezeny Pokud je bezpetnostni systém v Omezeném re-
zimu, je aktivn{ hrani¢ni hodnota néstroje.
BéZny & Omezeny Pokud je bezpecnostni systém v BéZném nebo
Omezeném rezimu, je aktivni hrani¢ni hodnota né-

stroje.

Vybrany bezpecnostni reZim je oznafen ikonou u odpovidajici poloZky na panelu
Bezpecénostni hranice.Pokud je bezpecnostni reZim nastaven na moznost Vypnuto,

ikona se nezobrazi.

Funkce Pokud odchylka orientace néstroje pravdépodobné piekro¢i zadanou ma-
ximélni odchylku (po odecteni tolerance) (viz 14.3) a nadéle pokracuje pfedpokla-
danou trasou, provddéni programu se pferusi. Pozndmka: minusové znaménko
zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze sku-
tetné zadané hodnoty. Pokud odchylka orientace nastroje pfekro¢i mezni hodnotu

(bez tolerance), bezpetnostni systém provede zastaveni kategorie 0.
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14.12 Bezpecnostni vstupy/vystupy

@ Soubor

15:38:10 CCCC O

(" Program | Instalace | Pohyb | ViV | Protokoal |

Konfigurace TCP
Montaz
Nastaveni /v
@ Bezpecnost
Proménné

Klient MODBUS
Prvky

Vychozi program

Nacist / ulozit

Bezpecnostni konfigurace

(

Vieobecna omezeni | Omezenikloubu |° Hranice | BezpeEnostniV...

Vstupni signal Prirazeni funkci
config in[0], config in[1] |Omezen3? rezim |V|
config in[2], config in[3] |Reset bezpetného zastaveni |V|
config in[4], config in[5] |NepFiFazenU |V|
config in[&], config in[7] |NepFiFazeno |V|
Wystupni signal Prifazeni funkci

config out[0], config out[1] |P0hyb robota

|v|

config out([2], config out[3] |Sy5tém byl nouzové zastaven

|v|

config out[4], config out[5] |NepFiFazeno

|v|

config out[8]. config out(7] |NepF|Fazeno

|v|

‘ Zablokovat |

| Pouzit

Na této obrazovce se definuji bezpecnostni funkce pro konfigurovatelné vstupy a vy-

stupy. Vstupy/vystupy se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovény tak, aby kazda

funkce obsahovala vstup/vystup Kategorie 3 a PLd pro bezpe¢nost (v pfipadé, ze

nebude jeden ze vstupti/vystuptl spolehlivy).

Bezpecnostni funkce mtze ovladat pouze jeden pér vstupti/vystupt. Pfi pokusu o

vybér stejné bezpecnostni funkce podruhé dojde k jejimu odstranéni z prvniho paru

vstupu/vystupu definovaného predtim. K dispozici jsou 3 bezpecnostni funkce pro

vstupni signaly a 4 pro vystupni.

Vstupni signaly V ptipadé vstupnich signalti 1ze vybrat nasledujici bezpecnostni

funkce:

* Nouzové zastaveni: Pokud je funkce vybrdna, umoZiiuje nastavit alter-

nativni tla¢itko nouzového zastaveni navic k tlacitku, které se nachéazi
na prenosném ovladacim terminalu/panelu. Pii pfipojeni zafizeni splniujictho
normu ISO 13850:2006 bude tlacitko poskytovat stejné funkce, jako tlacitko
nouzového zastaveni na pfenosném ovlddacim terminélu/panelu.

Omezeny rezim:Bezpecnostniroviny lze pouzit ve tfech reZimech: BéZnyj re-
Zim, ve kterém je specifikovdna vychozi bezpe¢nostni konfigurace, a Omezeny
rezim. (Vice podrobnosti viz 14.5). Pokud je vybrana tato bezpe¢nostni funkce
vstupu, nizky signal vysilany do vstupti zptisobi, Ze se bezpetnostni systém
prevede do Omezeného rezimu. V p¥ipadé potieby se rychlost ramene robota
zpomali, aby tak vyhovéla sadé meznich hodnot Omezeného reZimu. Pokud

rameno robota naddle porusuje mezni hodnoty Omezeného rezimu, provede
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se zastaveni kategorie 0. K pfechodu zpét do BéZného reZimu dochazi stejnym
zpusobem. Pozndmka: Pfechod do Omezeného rezimu mohou také zptisobit
bezpecnostni roviny (dalsi podrobnosti viz 14.11.3).

® Vynulovani bezpeéného zastaveni:Pokudjeovladatebezpe&ného zastaveni
pfipojen k bezpe¢nostnim vstuptim /vystuptim, pouZije se funkce Nulovani/Reset
bezpeéného zastaveni, kterd zajisti, Ze bude stav bezpe¢ného zastaveni
pokracovat, dokud se nespusti vynulovani. Pokud je rameno robota ve stavu
bezpecného zastaveni, nelze je uvést do provozu.

UPOZORNENI:

Ve vychozim nastaveni je funkce vstupu Vynulovani
bezpeéného zastaveni nakonfigurovana na vstupni ko-
liky 0 a 1. Pokud dojde k jeji deaktivaci, znamen4 to, Ze rameno
robota pfestane byt ve stavu bezpe¢ného zastaveni v okamziku,
kdy vstup Bezpelného zastaveni obdrzi vysoky signal. Ji-
nymi slovy, bez vstupu Vynulovani bezpeéného zastaveni
urcuji aktivitu ¢i neéinnost stavu Bezpeéného zastaveni
pouze vstupy SI0 a SI1 Bezpeéného zastaveni (viz Instalaéni
ptiruc¢ka k hardwaru).

Vystupni signaly Na vystupni signaly 1ze uplatnit nasledujici bezpecnostni funkce.
Jakmile skonéf stav, ktery spustil vysoky signdl, vrati se veskeré signdly na nizké
hodnoty:

® Nouzové zastaveni systému: Nizky signdl se vysild v pfipad€, Ze v byl
bezpecnostnim systému spustén stav nouzového zastaveni.V opa¢ném
pripadé je signal vysoky.

* Pohyb robota: Nizky signdl se vysild v pfipadé, Ze je rameno robota v mo-

bilnim stavu. Pokud je rameno robota ve fixni poloze, vysild se vysoky signal.

* Robot se nezastavuje:Pokud byl vysldn poZadavek na zastaveni ramene
robota, ubéhne néjaka doba, neZ se rameno zastavi. Béhem této doby je signdl
vysoky. Pokud se rameno robota pohybuje a nebyl vyslan poZadavek na za-
staveni, nebo pokud je rameno robota zastaveno, bude signal nizky.

® Omezeny rezim: Odesild nizky signdl, pokud se rameno robota nachdzi v
Omezeném rezimu, nebo pokud je bezpe¢nostni vstup nakonfigurovan pomoci
vstupu omezeného reZimu a signdl je momentalné nizky. V ostatnich p¥ipa-

dech je signal vysoky.

* Mimo Omezeny rezim:Jednd seoopak vySedefinovaného Omezeného rezimu.
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