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1. Infroduktion UNIVERSAL ROBOTS

1 Introduktion

PolyScope er den grdfiske brugergraenseflade (GUI), som du kan betjene ro-
botten med, kare eksisterende robofprogrammer eller nemt lave nye program-
mer med. PolyScope karer pd den trykfalsornme skaerm, der er foroundet med
kontrollerskabet. Oplysninger om kalibrering af bergringsskoermen findes i afsnit-
tetB.4

PolyScope-brugergreensefladen @

Vezelg venligst

‘ K@R program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS e

‘ OPSATNING ‘

‘ SLUK Robot ‘

Billedet ovenfor viser velkomstskaermen. De bldlige omrdder pé& skcermen
er knapper, du kan trykke p& med en finger eller med bagenden af en pen.
PolyScope har en hierarkisk skoermstruktur. | programomrédet er skoermene ar-
rangeret i faneblade, der giver nem adgang pd skcermbillederne.

Filer 12:35:38 (@)
(Program [ Installation | Bevaeg | O ["Log
<unnamed=> Kommando | Grafik | Struktur |
Tl

| dette eksempel, er Program-fanen pd& everste niveau valgt, og herunder
er struktur-fanebladet valgt. program-fanebladet indeholder information re-
lateret til det aktuelt indlceste program. Hvis Bevag-fanebladet voelges, skifter
skcermen ftil “Bevoeg-skaermen, hvorfra robotten kan flyttes. P& samme mdde
kan du ved at veelge 1/0-fanebladet se og cendre filstanden for elektriske 1/O.

Det er muligt af forbinde en mus og et tastatur til kontrollerskabet eller pro-
grammeringskonsollen, men det er ikke ngdvendigt. Noesten alle tekstfelter er
trykfglsomme, s& ndr man rarer ved dem, vises et tastatur eller et numerisk ta-
statur pd& skcermen. Ved siden af tekstfelter, der ikke er trykfalsomme, er der et
redigeringsikon, som &bner den relevante teksteditor.

= o () BE

lkonerne for tastatur, numerisk tastatur og udtryksredigering pd skaermen vises
ovenfor.
PolyScopes forskellige skoermbilleder vises i de fglgende afsnit.
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UNIVERSAL ROBOTS 1. Introdukfion

1.1 Velkomstskcerm

PolyScope-brugergraensefladen e

Valg venligst

‘ K&R program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS T

OPSATNING ‘

‘ SLUK Robot ‘

N&r controller-pc’en startes, vises velkomstskoermen. Skoermen giver falgende
muligheder:

o K@R program: Vcelg et program der skal kagre. Dette er den enkleste mdade
at betjene robotten pd& men kroever, at et passende program allerede er
lavet.

¢ PROGRAMMER robot: Skift program, eller lav et nyt program.

e OPSATNING, Robot: Oprettelse af adgangskoder, opgradering af software,
anmodning om support, kalibrering af frykskcermen, mm

e SLUK robot: Lukker kontroller-pc’en og slukker for robotten.

All Rights Reserved 0 PolyScope



1. Infroduktion UNIVERSAL ROBOTS

1.2 Initialiseringsskaerm

Initialiser robot @
Tryk pa 'Auteo’, indtil alle lys er grenne. Roter leddene individuelt om nedvendigt.

20n Robotstrem e
Skulder @ E SLUKKET <
Albue @ @ SLUKKET <
Handled 1 E El SLUKKET -,
Handled 2 @ SLUKKET <)
Handled 3 E El SLUKKET <
verktoj SLUKKET <
Kontrolskab TILSLUTNING o

P& denne skaerm kontrollerer du robottens initialisering. Nér robotten er taendt,
skal den finde positionerne for hvert led. For at finde ledpositionerne skal robot-
ten bevoege hvert led.

Status-LED’er
Status for LED er viser leddenes driftsstatus.

e Enklart rad LED fortceller, at robotten aktuelt er i en stoppet tilstand, hvilket
kan have flere drsager.

e En klart gul LED indikerer, at leddet karer, men ikke kender sin nuvoerende
position og behagver et mail.

e Endelig indikerer en gregn LED, at leddet karer korrekt og er klar til udfarsel.

Alle LED er skal vcere grenne for at robotten kan fungere normailt.

Manuel beveegelse (handstyret)

Nér leddene er klar, og knappen “Frigiv'bag pd skcermen holdes inde, cen-
dres leddenes tilstande fil Tilbagelgb. | denne filstand vil leddene frigive brem-
serne, nar der registreres bevaegelse. PG denne mdde kan robotten flyttes rundt
manuelt, far den startes. Bremserne reaktiveres, s snart knappen slippes.

Auto-bevaegelse (Auto-knapper)

| regelen er det altid tilr&deligt at bruge auto-knapperne til at flytte de enkelte
led, indtil de ndr en kendt tilstand. For at betjene knappen skal du trykke pd
Auto-knappen og holde den nede.

Der kan trykkes individuelt p& Auto-knapperne for hvert led, eller for hele ro-
botten. Udvis stor forsigtighed, hvis robotten rarer ved en forhindring, da pakarsel
af en forhindring kan forérsage skade pd en led-gearkasse.

All Rights Reserved / PolyScope



UNIVERSAL ROBOTS 2. Skcermredigering

Direkte bevaegelse (Bevaeg-knapper)

| tilfoelde, hvor der er stor risiko for, at en ukontrolleret bevoegelse af et led vil
kunne forarsage skade pd robotten eller dens omgivelser, kan operatgren voel-
ge aft styre robotten til udgangspositionen manuelt for hvert led. afsnit[T.2]

2 Skcermredigering

2.1 Tastatur pa skaerm

©
0.0 mm
7 8| 9 << C
4 5 6 +/-
1 2 3
OK
0

Enkle taltastnings- og redigeringsfaciliteter. | mange tilfoelde vises enheden
for den viste voerdi ved siden af talleft.

2.2 Tastatur pa skcerm

‘ abcdef] <<

SHIFT

¥ Annuller

All Rights Reserved 8 PolyScope



2. Skcermredigering UNIVERSAL ROBOTS

Enkle tekstskrivnings- og redigeringsfaciliteter. skiftetasten kan bruges fil
aft skrive visse ekstra specialtegn.

2.3 Udtryksredigering pd skaerm

=] | = <

and or xor | not True (HI) ( ) / 2

< > = F3 = = False (LO)

<Input> <Output>

‘-
<Variable> ‘ -

OK

=<Function>

‘v‘
<Pose> ‘v‘
"‘

SHIFT 3¢ Annuller

Mens selve udtrykket er redigeret som tekst, har skaermen for udtryksredige-
ring en raekke knapper og funktioner ftil indscettelse af scerlige udtrykssymboler,
som f.eks. x for multiplikation og < for mindre end eller lig med. Med keyboardk-
nappen gverst til hajre pd skcermen kan du skifte til tekstredigering af udtrykket.
Alle definerede variable findes i variabelvoelgeren, mens navnene pd ind- og
udgangsporte findesi Indgangs— 0g udgangsvaelgeren. Visse specialfunktioner
findes i Funktion.

Udtrykket tiekkes for grammatiske fejl, nér der trykkes p& ok-knappen. Annuller-
knappen forlader skaermen og kasserer alle cendringer.

Et udtryk kan se sédan ud:

digital,in[l];True and analog_in[0]1<0.5

2.4 Skcermbilledet for positurredigering

| dette skcermbillede kan du angive leddenes mdlpositioner eller en mdalpositur
(position og retning) for robotvaerktgjet. Dette skoermbillede er “offline”og styrer
ikke den fysiske robot direkte.

All Rights Reserved 9 PolyScope



UNIVERSAL ROBOTS 2. Skcermredigering

Robot Funktion ®I
aae iering [
vaerktajsposition
X -179.93| mm [=]
v -606.87| mm =]
z 300.00| mm =]
[Rotationsvektor [rad] |+
B w[ ooz [&] =]
. w[  a1e3 =
= \'5 rz|  0.0389] =]
15
Ledpositioner
Base| -01.71|° [=]
Skulder | -83.39|° =]
Albue| -90.61|° =]
Handled1| -97.48|° =]
Handled 2’“ ° =]
Handled 3’? o [=]
| 3¢ Annuller || & OK |

Robot

Robottens nuvoerende position og den angivne nye mdlposition vises i 3D-grafik.
3D-tegningen af robotten viser den nuvaerende robotposition og “skyggen”af
robotten viser robottens mdlposition, som styres af de angivne voerdier pd hgjre
side af skaermen. Skub forstgrrelsesglasikonet for at zoome ind/ud og pileikoner-
ne for at omscette eller rotere billedet.

Funktion og vcerkigjsposition

@verst til hgjre pd skaermen findes funktionsvaelgeren. Funktionsvaelgeren defi-
nerer, hvilken funktion, der styrer roboften i forhold til den valgte funktfion, mens
kasserne viser den komplette koordinatvoerdi for vaerkigjet i forhold fil den valg-
te funktion under den. x, Y og 7 kontrollerer voerktgjets position, mens RX, RY 0g
Rz kontrollerer vcerktgjets retning

Med rullemenuen over felterne RX, RY 0g RZ vcelges retningsgengivelsen.
Tilgoengelige typer er:

e Rotationsvektor [rad] retningen gives som en rofationsvektor. Loengden
p& aksen er den vinkel, der skal drejes i radianer, og vektoren selv er den
akse, der roteres om. Dette er standardindstillingen.

¢ Rotationsvektor [°] Retningen gives som en rotationsvektor, hvor vektorens
lcengde er den vinkel, der skal roteres i grader.

e RPY [rad] Vinklerne Roll, Pitch og Yaw (RPY), hvor vinklerne er i radianer.
RPY-rotationsmatrixen (X, Y’, Z”- rotation) defineres af;

Rrpy(%ﬂaoé) = Rz(a) . Ry(ﬁ) . RX(’Y)
e RPY [°] Roll, Pitch og Yaw (RPY)-vinklerne, hvor vinklerne er i grader.

Vcerdierne kan redigeres ved at klikke p& koordinaten. Ved at klikke p&
knapperne + eller - lige ftil hgjre for en boks kan du lcegge til eller traekke fra den
aktuelle veerdi. Ved at trykke pd en knap og holde den nede hoeves/scenkes
veerdien direkte. Jo Icengere knappen holdes, jo starre bliver forggelsen/formindskelsen.

All Rights Reserved 10 PolyScope



3. Robotstyring UNIVERSAL ROBOTS

Ledpositioner

Giver mulighed for at angive de enkelte led direkte. Hver ledposition kan have
en veerdi i omrdadet fra —360° til +360°, hvilket er leddenes graenser. Vcerdierne
kan redigeres ved at klikke pd ledpositionen. Ved at klikke p& knapperne + eller
- lige til hgjre for en boks kan du loegge fil eller traekke fra den aktuelle voerdi.
Ved at trykke pd en knap og holde den nede haeves/scenkes voerdien direkte.
Jo lcengere knappen holdes, jo starre bliver forggelsen/formindskelsen.

OK-knappen

Hvis dette skoermbillede er aktiveret i fanen Bevag (se , vil et klik p& ok-
knappen vende tilbage fil fanen Bevag, hvor robotten flytter il det angivne
mal. Hvis den sidst angivne veoerdi var en veerktgjskoordinat, flytter robotten fil
mdlpositionen med bevoegelsestypen Movel, men robotten flytter til mdlpositionen
med bevoegelsestypen Moved, hvis en ledposition blev angivet til sidst. De for-
skellige bevaegelsestyper beskrives i afsnit [4.4]

Annuller

Et klik p& Annuller-knappen forlader skaermen og kasserer alle cendringer.

3 Robotstyring

3.1 Bevaeg-faneblad

P& denne skaerm kan du altid bevoege (JOG) robotten direkte, enten ved at
forskyde/dreje robotvcerktajet eller flytte robotleddene individuelt.

Filer 12:35:51 (@)

[Program |'installation |"Bevasg [ 1/0 |'Log

Bevaeg vaerktej Robot Funktion

a8s Visning [~
Vearktajsposition
i X -179.93| mm
- -

_ /'“ ¥ [ -606.57] mm
4 S F', z lm mm
Ry [ 3.1163|

Bevaeg leddene

R —
P
Skulder T 1[5 »[ -08.96] -

/! N PSR G [ —) e A B PY PP
\I '/ Handied 1 (TAET— EE )| -46.29)
Handled 2 (T = [ o1.39)°
Handled s (T > | 178c

( simulering Fart =——==_J100% | ¥ Annuller || v ok |

o Fysisk robot

Indlzer

A

Robot

Robofttens aktuelle position vises i 3 D grafik. Skub forstarrelsesglasikonerne for at
zoome ind/ud, eller fraek en finger henover for at cendre visningen. Vinklen p&

All Rights Reserved 1 PolyScope



UNIVERSAL ROBOTS 3. Roboftstyring

3D tegningen bgr svare til den vinkel, du ser den rigtige robot fra.

Funktion og vecerkigjsposition

@verst til hgjre pd skaermen findes funktionsvaelgeren. Funktionsvaelgeren defi-
nerer, hvilken funktion, der styrer robotten i forhold til den valgte funktion, mens
kasserne viser den komplette koordinatvoerdi for veerktgjet i forhold til den valg-
te funkfion under den.

Veerdier kan redigeres manuelt ved at klikke pé& koordinat- eller ledpositio-
nen. Dermed kommer du til skcermbilledet for positurredigering (se afsnittet2.4),
hvor du kan angive en mdlposition og retning pd& veerktgjet eller mdlpositioner
pd leddene.

Bevaeg veerkigj

e Ved attrykke p& en forskydningspil (@verst) bevoeges robottens voerktgjsdel
i den viste retning.

e Ved at trykke pd& en roteringspil (knap) vendes robotveerkigjet i den
viste retning. Omdrejningspunktet er TCP en, tegnet som en lille bld bold.

Bemcerk: Slip knappen for til enhver tid at stoppe bevaegelsen!

Bevaeg leddene

Giver mulighed for at kontrollere de enkelte led direkte. Hvert led kan bevoege
sig fra —360° til +360°, hvilket er ledgraenserne illustreret ved den vandrette linje
for hvert led. Hvis et led nér sin ledgrcense, kan det ikke flyttes yderligere fra 0°.

Indlcer

Nd&r knappen Indlcer holdes nede, er det muligt fysisk at tage fat i robotten
og troekke den derhen hvor man vil have den. Hvis tyngdekraftindstillingerne
(se i fanebladet opsatning er forkert, eller robotten baerer en tung be-
lastning, kan robotten begynde at bevoege sig (faldende) ndr der trykkes pd
knappen Indlcering. Hvis det er tilfaeldet, s& bare slip indlceringsknappen igen.

All Rights Reserved 12 PolyScope



3. Robotstyring

UNIVERSAL ROBOTS

3.2 |/O-faneblad

Filer

["Program | Installation | B

eveeq [0 1 Log |

12:36:30 (@)

[‘Robot [ MODBUSklient |

Kontroller-indgange

Digital 0 1

HI/LO |:| I:‘

analog in[0]

OO0

analog in[1]

0.000 V

| ov:sv

[~ \ 0.000 v | [ov:sv (]

Vaerktejsindgange

Digital

] 9
wo [ [
analog in[2]

0.000 V |0V: 5V |-

ov 5V

Kontroller-udgange

Digital 0 1

ov 5V

2

swor | L] L

mIN[wiw[w

analog in[3]
0.000V ov:5/ -

Varktejsudgange

Digital

i

On/Off

Spanding | Strem

]
T =

analog out[1]

@

20mA

analog outl0]

@

4mA 20mA 4mA

O Simulering
o Fysisk robot

P& denne skcerm kan du altid se og indstille 1/O-signalerne fra/til robotten.
Skcermen viser den aktuelle tilstand for I/O samt I/O under programafviklingen.
Hvis noget cendres under programafviklingen, stopper programmet. Ved pro-
gramstop vil alle outputsignaler bevare deres tilstand. Skoermen er kun opdate-
ret fil 10 Hz, s& et meget hurtigt signal vil muligvis ikke kunne vises ordentligt.

Signalernes elektriske detaljer er beskrevet i brugermanualen.

Indstilling af analogt omradde Det analoge output kan indstilles til enten det
nuvcerende (4-20 mA) eller til spcendingsoutput (0-10 V). De analoge inputinter-
valler kan tilpasses fra (-10-10 V) fil (0-5 V). Indstilingerne huskes for en eventuel
senere genstart af robotkontrolleren, ndr et program gemmes.

3.3 MODBUS-klient I/O

Her vises de digitale MODBUS-klient-I/O-signaler, der er oprettet i installationen
som vist. Hvis signalforbindelsen er tabt, er det tilsvarende punkt pd denne skaerm
deakfiveret.

13 PolyScope
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Robotstyring

Filer 12:36:30 @)
[ Program | Installation | Bevaeg Log
[ Robot [ MODBUS-klient |

Indgange Udgange

G Simulering
o Fysisk robot

Indgange
Vis status pd digitale MODBUS-klient-indgange.

Udgange

Vis og skift status pd digitale MODBUS-udgange. Et signal kan kun skiftes, hvis
valget for I/O-fanebladsstyringen (beskrevet i[3.8) tillader det.

All Rights Reserved 14 PolyScope



3. Robotstyring UNIVERSAL ROBOTS

3.4 Fanebladet AutoBevaeg

Fanebladet AutoBevcaeg bruges, ndr robotten skal flyttes fil en specifik position
i sin arbejdsradius. Eksempelvis nér robotten skal bevaeges til startpositionen for
et program, fgr det kares, eller bevaeges til et viapunkt, mens et program modi-
ficeres.

Filer 12:35:36 (@)

Aut ﬂi; EV&E

Kor til positionen.

Hold 'Auto’ nede for at udfere den viste bevagelse. Robotten stopper, nar knappen slippes.
Tryk pa knappen 'Manuel' for at bevaege robotten i position manuelt.

Auto

Manuel

Fart ————1 J100% ¥ Annuller

Animation

Animationen viser den bevoegelse, robotten skal til at udfgre. Sammmenlign ani-
mationen med placeringen af den rigtige robot, og sarg for, at robotten sikkert
kan udfgre bevoegelsen uden at ramme hindringer

Auto

Hold Aut o-knappen nede for at flytte robotten som vist i animationen. Bemcerk:
Slip knappen for til enhver tid at stoppe bevoegelsen!

Manuel

Et tryk p& knappen Manuel forer dig til fanebladet Beveg, hvorfra robotten kan
flyttes manuelt. Dette er kun ngdvendigt, hvis bevaegelsen i animationen ikke er
at foretroekke.

All Rights Reserved 15 PolyScope



UNIVERSAL ROBOTS

3. Robotstyring

3.5

Filer

Installation — Indlces/Gem

12:36:01

Program [[Installatmn | Bevaeg | 110 | Log

@

TCP-position
Montering
I/O-opsaetning
Variabler
MODBUS-klient
Def. Program
Funktioner
Funktioner

Hent/Gem

Abn/gem robot-installationsfil

Robotinstallationen omfatter de muligheder, der kan indstilles ved hjzalp af
fanerne til venstre. Dette omfatter I/O-navne, TCP-opsatning og robottens
montering. Robottens installation omfatter ikke et robot-program.

Gem den aktuelle installation |default | Gem

Indlaes en anden installationsfil

Installationen omfatter aspekter af, hvordan robotten er placeret i sit arbejds-

miljig, b&dde mekanisk montering af robotten, og elektriske forbindelser til andet
udstyr. Disse indstillinger kan indsfilles ved hjcelp af de forskellige skaermbilleder
under fanebladet Installation. Det er muligt at have mere end en installo-
fionsfil fil robotten. Programmer vil bruge den aktive installation og vil indlcese
installationen automatisk, nér de anvendes. Enhver cendring af en installation
skal gemmes for at blive bevaret, efter at robotten slukkes. En installation kan
gemmes enten gares ved at frykke pd Gem -knappen eller ved at gemme et
program ved hjcelp af installationen.

3.6

Filer

Installation — TCP-position

12:35:59

Program [[Installatlon | Bevaeg | /O [ Log

@

TCP-position
Montering
I/O-opsaetning
Variabler
MODBUS-klient
Def. Program
Funktioner
Funktioner

Hent/Gem

Opsaetning af Tool Center Point (TCP)

Sat den samlede TCP-vagt
TCP-koordinater

Xz 0.0/ mm ~ -
¥: 0.0/ mm 9 \ Y
z: 0.0/ mm f I,.‘" 4 7
e —
: @ O/.' ﬂ‘-
T
Lasten pa TCP er 0.00| kq

Tilpas program til ny TCP

e
TapnZ

All Rights Reserved

16

PolyScope



3. Roboftstyring UNIVERSAL ROBOTS

TCP (veerktgjscenterpunktet) er robotvoerktajets karakteristiske punkt. Nér ro-
botten bevoeger sig linecert, er det dette punkt, der bevaeger sig i en lige linje.
Det er ogsé TCP’ens bevaegelse, der vises under fanebladet Grafik. TCP-en er
givet i forhold til centrum for voerktgjsoutputflangen, som angivet pd skcermens
grafik.

De to knapper i bunden af skaermen er relevante, nér TCP cendres.

o Skift beveegelser genberegner alle positioner i robotprogrammet, s& de
passer til nyt TCP Dette er relevant, ndr formen eller starrelsen pd voerktajerne
er blevet cendret.

o Skift grafik gentegner programmets grafik, s& det passer fil nyt TCR Dette
er relevant, nér TCP er cendret uden nogen fysisk cendring af voerktgjet.

3.7 Installation — Montering

Filer 12:35:59 (@)
[ Program | Installation | Bevaeg | /10 | Log
TCP-position . . .
: Angiv robottens montering og vinkel
Montering
I/O-opsaetning :T
\ariabler
MODBUS-klient -
Def. Program i
Funktioner
Vip
Funktioner
4 as°
Hent/Gem
e
I & 4
0.0°
\ 4
¥ a5
Roter robotbasens monterinq| 4 45° H @ | 0.0”| 3 || q45° B ‘

Her kan monteringen af robotten specificeres. Dette fjener to formail:
1. Vise robotten korrekt p& skoermen.
2. Fortcelle kontrolleren om tyngdekraftens retning.

Kontrolleren bruger en avanceret dynamisk model til at give robotten joevne og
prcecise bevaegelser og til at f& robotten fil at holde sig selv under tilbagelzb.
Af denne grund er det vigtigt, at monteringen af robotten indstilles korrekt.

Standard er, at robotten er monteret pd et fladt bord eller gulv, og i s&
tilfcelde er der ikke brug for at cendre p& denne skcerm. Men hvis robotten
erloftmonteret, voegmonteret eller monteret i en vinkel, kan dette justeres ved
hjcelp af trykknapperne. Knapperne i hgjre side af skaermen er til indstilling af
vinklen for robottens montering. De fre knapper @verst til hgjre scetter vinklen
for loft (180°), vaeg (90°), gulv (0°). vip-knapperne kan bruges til at scette en
vilkarlig vinkel. Knapperne p& den nederste del af skaermen bruges til at dreje
monteringen af robotten, s& den svarer til den faktiske montering.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Robotstyring

3.8 Installation — 1/0 opscetning

Filer 12:36:00 (@)
[ Program [ Installation | Bevaeg | /O [ Log

TCP-position

Indgang/udgang opsaetning

Montering
n Indgangsnavne Udgangsnavne
/0-opszetning digital_info] : <default> digital_outfol : <default>
Variabler digital_in[1] : <default> digital_out[1] : <default>
digital_in[2] : <default> digital out[2] :  <default>
MODBUS-klient digital_in[3] : <default> digital_out[3] : <default>
digital_in[4] : =default> digital_out[4] : =default>
Def. Program digital_in[5] : =default> digital_out[5] : <default>
. digital_inl6] : =<default= digital_out[6] :  <default=
Funktioner digital in[7] : <default> digital_out[7] : <default>
) digital_in[8] : <default> digital_out[8] : <default>
Funktioner digital_inl[9] : <default> digital_out[9] : <default>
analog_in[0] : <default> analog_out[0] : <defaults>
Hent/Gem analog_in[1] : <default> analog_out[1] :  <default>
analeg_in[2] :  <default>
analog_in[31] : <default>

Vzlg en indgang eller udgang

Omdob til I—

Input- og outputsignaler kan navngives. Det kan ggre det lettere at huske
hvad, signalet gar, ndr man arbejder med robotten. Vaelg et 1/O ved at klikke
pd det, og angiv navnet ved hjcelp af tastaturet p& skoermen. Du kan scette
navnet tilbage med kun blanke tegn.

Naér et digitalt output er valgt, er afkrydsningsfeltet i bunden af skaermen akti-
veret. Dette felt styrer, hvorvidt udgangssignalet skal bevares ved programstop,
eller om det skal scettes ftil lavt ved programstop. Dette betyder, at outputtet
scettes til denne veerdi, ndr et program ikke karer. Hvis afkrydsningsfeltet ikke er
afkrydset, vil udgangen bevare den aktuelle status, efter at et program slutter.
Det er ogs& muligt at specificere, om en udgang kan styres pd |/O-fanebladet
(enten af programmarer eller bdde operatarer og programmerer), eller om det
kun er robotprogrammer, der kan cendre udgangsvcerdien.
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3. Roboftstyring UNIVERSAL ROBOTS

3.9 Installations—variable

Filer 12:36:00 (@)
[ Program [ Installation | Bevaeg | IO Log

TCP-position

Installationsvariable

Montering

I/0-opsaetning Variabel = | vardi

\Variabler
MODBUS-klient
Def. Program
Funktioner
Funktioner

Hent/Gem

Opret ny

Variable, der er oprettet her, kaldes installationsvariable og kan bruges ngjagtigt
som normale programvariable. Installationsvariable er specielle, fordi de behol-
der deres veerdi, selv om et program standses og startes igen, og ndr robotten
slukkes og tcendes igen. Navne og vaerdier gemmes med installationen, s& det
er muligt at bruge den samme variable i flere programmer.

Et tryk pd opret ny bringer et panel frem med et navneforslag til den nye
variable: Navnet kan cendres, og dets voerdi kan indscettes ved at bergre et
af tekstfelterne. ok-knappen kan kun klikkes, hvis det nye navn ikke har voeret
brugt i denne installation.

Vcerdien pd en installationsvariabel kan cendres ved at fremhaoeve variablen
pa listen og derefter klikke p& Rediger verdi. Dermed hentes redigeringspa-
nelet, hvor en ny voerdi kan indskrives og bekroeftes med ox. Tryk p& Annuller
for at lukke panelet uden at opdatere voerdien Ndér redigeringspanelet vises,
kan du veelge, hvilken variabel, der skal redigeres, ved at voelge en ny variabel
pd listen over panelet.

En variabel slettes ved at vcelge den pd listen og klikke pd slet.

Efter konfigurering af installationsvariablerne skal selve installationen gem-
mes for at beholde denne konfiguration. Se [3.5

Hvis et program eller en installation indloeses, og en eller flere af programva-
riablerne har samme navn som installationsvariablerne, far brugeren to valgmu-
ligheder til atf l@se problemet: Enten at bruge installationsvariable med samme
navn i stedet for programvariablen eller f& variablerne i konflikten omdgbt au-
tfomatisk.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Robotstyring

3.10 |Installation — Standardprogram

Filer 12:36:01 (@)
Program [[Installatlon | Bevaeg | 1/O [ Log
TCP-position
e Opstartsprogram
I/0-opsaetning Opstartsprogrammet indlaeses automatisk,
) nar robotten tandes.
\Variabler

MODBUS-klient
Def. Program

Funktioner
Funktioner []Indlzes et program automatisk
Standardprogramfil

Hent/Gem
<No Program Selected>

Valg standardprogram

[]start automatisk standardprogrammet nar:

|<Di.|nput> |'| er EE

Startprogrammet indlceses, nér der taendes for kontrollerskabet.

3.11 MODBUS-klient I/O-opscetning

Her kan MODBUS-klientens (master) signaler indstilles. Forbindelser til MODBUS-

servere (eller slaver) p& angivne IP-adresser kan oprettes med indgangs-/udgangssignaler
(registre eller digitale). Hvert signal har et unikt navn, s& det kan bruges i pro-
grammering.

Filer 12:36:01 @)
Program [[ Installation | Bevaeg | /O | Log
TCP-position 1/0-opssetning for MODBUS-klient <
Montering OYooTG
I/O-opsaetning
1P:/0,0.0.0 [ -]
Variabler
MODBUS-klient o D o l:l
Def. program &) [valg ventigst_[=1[ -]
Funktioner l:l
Funktioner o
Hent/Gem
0.0.0.0
1p10.0.0.0] B -]
[ ] vis avancerede indstillinger
+
Opdater

Tryk p& denne knap for at opdatere alle MODBUS-forbindelser.
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3. Roboftstyring UNIVERSAL ROBOTS

Tilfej enhed

Tryk p& denne knap for at tilfaje en ny MODBUS-enhed.

Slet enhed

Tryk pd& denne knap for at slette MODBUS-enheden og dlle signaler pd& denne
enhed.

Indstil IP-enhed

Her vises IP-adressen for MODBUS-enheden. Tryk p& knappen for at cendre den.

Tilfej signal

Tryk p& denne knap for at tilfgje et signal til den tilsvarende MODBUS-enhed.

Slet signal

Tryk pd denne knap for at slette et signal pd den tilsvarende MODBUS-enhed.

Indstil signaltype

Brug denne drop-down-menu fil af voelge signaltypen. Tilgoengelige typer er:

Digital indgang: En digital indgang (spole) er en 1 bit-moengde, som loeses
fra MODBUS-enheden pd den spole, der er angivet i signalets adressefelt.
Funktionskode 0x02 (Ices diskrete indgange) bruges.

Digital udgang: En digital udgang (spole) er en 1 bit-moengde, der kan
indstilles fil enten hgj eller lav. Fgr voerdien af denne udgang indstilles af
brugeren, lceses voerdien fra MODBUS fijernenheden. Det vil sige, af funk-
tionskoden 0x01 (Laes spoler) anvendes. Nar udgangen er indstillet af et ro-
botprogram eller ved at trykke pé& knappen “indstil signalvaerdi”anvendes
funktionskoden 0x05 (Skriv enkelt spole) derefter.

Register-indgang: En registerindgang er en 16 bit-maengde, der Iceses fra
adressen i adressefeltet. Funktionskoden 0x04 (Laes indgangsregistre) bru-
ges.

Registerudgang: En registerudgang er en 16 bit-moengde, der kan indstil-
les af brugeren. Fgr vaerdien af registret er blevet indstillet, laeses dets voer-
di fra MODBUS fjernenheden. Det vil sige, at funktionskoden 0x03 (Read
Holding Registers) (Loes holderegistre) anvendes. Nar udgangen er indstil-
let af et robotprogram eller ved at trykke p& knappen “indstil signalvoer-
di”anvendes funktionskoden 0x06 (Skriv enkelt register) fil at indstille voerdi-
en p& MODBUS fijernenheden.

Scet signaladresse

Dette felt viser adressen p& MODBUS fiernserveren. Brug tastaturet pd skaermen
for at veelge en anden adresse. Gyldige adresser afhcenger af producent og
konfiguration af MODBUS-enheden.
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Roboftstyring

Indstil signalnavn

Med tastaturet p& skcermen kan brugeren give et signal et meningsfuldt navn.
Dette navn anvendes, nér signalerne bruges i programmering.

Signalvcerdi

Her vises den aktuelle voerdi af signalet. For registersignaler udtrykkes voerdien
som et heltal uden fortegn. Til udgangssignaler kan den gnskede signalvoerdi
indstilles ved hjcelp af knappen. Igen, for en registerudgang, skal voerdien, der
skrives til enheden, voere et heltal uden fortegn.

Signalforbindelsesstatus

Defte ikon viser om signalet kan loeses/skrives korrekt (grent), eller om enheden
reagerer uventet eller ikke er tilgoengelig (grét). Hvis der modtages et MODBUS-
undtagelsessvar, vises svarkoden. MODBUS-TCP-undtagelsessvarene er:

e E1 [LLEGAL FUNCTION (ULOVLIG FUNKTION) (Ox01): Den modtagne funk-
fionskode i forespgrgslen er ikke en filladt handling for serveren (eller sloa-
ven).

e E2 [LLEGAL DATA ADDRESS (ULOVLIG DATADRESSE) (0x02): Den modtagne
funktionskode i forespargslen er ikke en tilladt handling for serveren (eller
slaven), kontroller, at den indtastede signaladresse passer med opsaetnin-
gen af MODBUS-fiernserveren.

e E3 ILLEGAL DATA VALUE (ULOVLIG DATAV ARDI) (0x03): En vcerdi i feltet med
forespargselsdata er ikke en filladt voerdi for serveren (eller slaven), kontrol-
ler, at den indtastede signalvcerdi er gyldig til den angivne adresse pd
MODBUS fjernserveren.

e E4 SLAVE DEVICE FAILURE (SLAVEENHEDSFEJL) (0x04): Der er opstéet en uop-
rettelig fejl, mens serveren (eller slaven) forsggte at udfere den anmodede
handling.

e E5 ACKNOWLEDGE (KVITTER) (0x05): Specialiseret brug i forbindelse med
programmeringskommandoer, der sendes til MODBUS fijernenheden.

e E6 SLAVE DEVICE BUSY (SLAVENHEDEN ER OPTAGET) (0x06): Specialiseret
brug i forbindelse med programmeringskommandoer, der sendes til MOD-
BUS fiernenheden. Slaveenheden (serveren) kan ikke svare nu.

Vis avancerede indstillinger

Dette afkrydsningsfelt viser/skjuler de avancerede indstillinger for hvert signal.

Avancerede indstillinger

e Opdater frekvens: Denne menu kan bruges til at cendre signalets opdate-
ringsfrekvens. Dette betyder den frekvens, hvormed anmodninger sendes
fil MODBUS-enheden for enten loesning eller skrivning af signalvaerdien.
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3. Roboftstyring UNIVERSAL ROBOTS

¢ Slaveadresse: Dette tekstfelt kan bruges til at indstille en specifik slave-
adresse for de anmodninger, der svarer til et specifikt signal. Vaerdien skal
veere iintervallet 0-255, begge inklusive, og standard er 255. Hvis du vil cen-
dre denne vcerdi, anbefales det, at du ser i manualen for dine MODBUS-
enheder for at undersgge deres funktionalitet med en cendret slaveadres-
se.

3.12 Funktioner

Kunder, der kgber industriroboftter, ansker generelt at kunne kontrollere eller mao-
nipulere en robot og at programmere robotten i fornold til forskelige objekter
0g greenser i robottens omgivelser, sisom maskiner, genstande eller emner, in-
ventar, transportgrer, paller eller visionssystemer. Traditionelt geres det ved at
definere “frames” (koordinatsystemer) der relaterer robottens interne koordinat-
system (basekoordinatsystemet) til den relevante genstands koordinatsystem.
Reference kan bé&de vcere til “veerktgjskoordinaterne”og til “basekoordinater-
ne”i robotten.

Et problem med sddanne frames er, at der kroeves et vist niveau af matema-
tisk viden for at kunne definere sddanne koordinatsystemer, og ogsé at det ta-
ger en vis tid at gare det, selv for en person der er traenet i robotprogrammering
og installation. Ofte indebaerer denne opgave en beregning af 4x4 matricer.
Specielt er orienteringsgengivelsen kompliceret for en person som mangler den
neadvendige erfaring til at forstd dette problem.

Ofte stillede spargsmdal fra kunder er for eksempel:

e Vil det vaere muligt at flytte robotten 4 cm veoek fra kloen p& min CNC
(computerstyret numerisk kontrol)-maskine?

e Er det muligt at rotere robotvcerktgjet 45 grader i forhold til bordet?

o Kan vi f& robotten til at bevoege sig lodret nedad med genstanden, Igsne
genstanden, og s& bevoege robotten lodret opad igen?

Betydningen af séddanne og lignende spargsmdl er ligetil for en gennem-
snitskunde, der gerne Vil bruge en robot for eksempel pd forskellige stadier i et
produktionsanlceg, og det mé synes irriterende og uforstdeligt for kunden at
f& at vide, at der ikke n@dvendigvis er et simpelt svar pd sddanne relevante
spargsmal. Der er flere komplicerede grunde til det, og for at im@dekomme dis-
se problemer har Universal Robots udviklet unikke og simple mader for kunden fil
at angive placeringen af forskellige genstande i forhold fil robotten. Med nogle
f& trin, er det derfor muligt at gare proecis hvad der blev spurgt til i ovenstdende
spargsmall.
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Filer 12:36:02 @)

Program [[Installatmn | Bevaeg | 1/O | Log

TCP-position

Funktioner

Montering
I/O-opsaetning
Variabler
MODBUS-klient
Def. Program

Funktioner

Base
Vaerktoj

Funktioner |—- 4
B

Hent/Gem

.
Ny Punkt = H Linje -, H Plan “~._
-

Omdgb

Denne knap ger det muligt at omdgbe en funktion.

Slet

Denne knap sletter de valgte funktioner og alle eventuelle underfunkfioner.

Vis akser

Veelg, om koordinatakserne for den valgte funktion skal voere synlige p& 3D-
grafikken. Valget gcelder for denne skoerm og for Bevoeg-fanebladet.

Joggable

Veoelg om den valgte funktion skal vaere joggable. Dette afger, om funktionen
vil vcere synlig i funktionsmnenuen pd Bevoeg-fanebladet.

Variablel

Veelg, om den valgte funktion kan bruges som en variabel. Hvis denne mulig-
hed vecelges, vil en variabel, der har navn efter funktionen og er fulgt af “_var”,
s& veere tfilgcengelig, ndr robotprogrammer redigeres, og denne variabel kan
tildeles en ny voerdi i et program, hvilket s& kan bruges fil at styre viapunkterne,
der afhaenger af en funkfions vaerdi.

Angiv eller skift position

Brug knappen ftil at angive eller skiftfe den valgte funktion. Bevoeg-fanebladet
vises, og en ny position for funktionen kan angives.
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3. Robotstyring UNIVERSAL ROBOTS

Flyt robot til-funktion

Med denne knap flyttes robotten mod den valgte funktion. Mod slutningen af
denne bevcoegelse vil funktionens koordinatsystem og TCP’en falde sammen,
bortset fra en 180 graders rotation om x-aksen.

Tilfoj punkt

Tryk p& denne knap for at tilfgje en punktfunktion til installationen. Placeringen
af en punktfunktion defineres som placeringen af TCP pd& det punkt. Oriente-
ringen af punktfunkfionen er den samme som TCP orienteringen, bortset fra at
funktionskoordinatsystemer roteres 180 grader om sin egen x-akse. Dette gar at
z-aksen pd punktfunktionen vender modsat TCP’ets z-akse i punktet.

Filer 12:36:08 (@)
Program [ Installation rBevaeg /O [ Log
TCP-position Slet
Punkt_1 onisb | s
Montering -

IjO-opsaetning
Variabler
MODBUS-klient
Def. Program

Funktioner

Base
Vaerkt s
¥ Punkt_1

—
Funktioner |— 3
—

Hent/Gem §

Vis akser
Joggable
[]variabel

Kar hertil H Skift dette punkt

Tilf@j linje

Tryk p& denne knap for at tilfaje en punktfunktion til installationen. En linje define-
res som en akse imellem to punktfunktioner. Denne akse, ledt fra det fgrste punkt
mod det andet punkt, vil udgeare y-aksen pd linjekoordinatsystemet. Z-aksen de-
fineres ved projektionen af z-aksen pd det fgrste underpunkt pd niveauet vinkel-
ret pd& linjen. Linjekoordinatsystemets position er den samme som positionen for
det fgrste underpunkt.
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Filer

Program [ Installation | Bevaeg | 1/0 | Log

12:36:18 @)

TCP-position I
Linje_1

Montering
I/O-opsaetning
Variabler
MODBUS-klient
Def. Program

Funktioner

Base
Vaerktoj
9 / Linje_1
¥ Punkt_1
® Punkt_2

Funktioner

Hent/Gem

[¥]Vis akser
[v] Joggable
[1variabel

Kar hertil

Tilf@j niveau

Tryk p& denne knap for at tilfaje en punktfunktion til installationen. Et niveau defi-
neres ved tre underpunktfunktioner. Koordinatsystemets position er den samme
som positionen for det fgrste underpunkt. Z-aksen er det normale niveau, og
y-aksen ledes fra det fgrste punkt mod det andet. Z-aksens positive retning er
indstillet p& en sddan mdde, at vinklen mellem niveauets z-akse og det farste
punkts z-akse er mindre end 180 grader.

Filer

Program [ Installation rBeva-zg /0 [ Log

12:36:30 @)

TCP-position
Plan_1

Montering
I/O-opsaetning
Variabler
MODBUS-klient
Def. Program

Funktioner

Base
Vaerktoj
¢ & Plan_1
¥ Punkt_1
® Punkt_2

Funktioner

Hent/Gem

[v]Vis akser
[v] Joggable
[ Iwvariabel

¥ Punkt_3 E/’

Kar hertil
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3. Robotstyring UNIVERSAL ROBOTS

3.13 Log-faneblad

Filer 12:36:31 (@)

[Program | Installation | Bevaeg | /O | Log

Robottilstand

Malinger Ledbelastning

Kontroller-temp. 0.0°C Base SLUKKET 0.0V
Forsyningsspanding 0.0 v Skulder SLUKKET 0.0V
Gn.snitlig roboteffekt ow  Albue SLUKKET gl 0.0V
Stramforbrug 0.0 A Handled1  SLUKKET it 0.0v
10-strem O0mA  Handled 2 SLUKKET 0.0V
Vaerktojsstrom 0mA  Handled 3 SLUKKET Pl 0.0V

T 0000d80h01n22.672s
| vuyuyawunuumna. 1125 KiRasKine rrogram S1m_autonatlc_move SToppet = |

T 0000d00h06n24.336s RTHaskine Program sim_autematic_move stoppet —
T 0000d00h00M25.296s RTHaskine Program sim_automatic_move stoppet
T 0000d06h00N25.504s RTHaskine Program sim automatic_move pabegyndt
T 0000d00h06N26.072s RTHaskine Program step_ferward stoppet

T 0000400h00m28.360s RTHaskine Program step forward stoppet

T 0000d00ho6n28.688s RTHaskine Program step_forward stoppet

T 0000d00h00n29.544s RTHaskine Program step_ferward stoppet

T 0000400h00m33.936s RTHaskine Program step_forward stoppet

T 0000d00h0BN35.728s RTHaskine Program step_forward stoppet

T 0000d00heen36.008s RTHaskine Program step_ferward stoppet

T 0000400h00m36.456s RTHaskine Program step_forward stoppet

T 0000400h00M40.400s RTHaskine Program step forward stoppet

T 0000d00heon43.328s RTHaskine Program step_ferward stoppet -
T 0000d00h00n43.640s RTHaskine Program step_ferward stoppet
T 0000400h00m43.864s RTHaskine Program step forward stoppet
T 0000d00h0OM45.736s RTHaskine Program step_forward pabegyndt

[ [ ][b]

Robottilstand Den @verste halvdel af skcermen viser robottens filstand. Den
venstre del viser oplysninger i forbindelse med robottens konftrollerskab, mens
den hgjre del viser oplysninger om hvert robotled. Hvert robotled viser oplysnin-
ger om temperaturen for motoren og elektronikken, belastningen af og spcen-
dingen pd& leddet.

Robottens log P& den nederste halvdel af skcermen vises log-beskeder. Den
forste kolonne viser tidspunkt for beskedens ankomst. Den naeste kolonne viser
beskedens afsender. Den sidste kolonne viser selve beskeden.

3.14 Indlcesningsskaerm

P& denne skcerm kan du vcelge hvilket program der skal indlceses. Der er to
versioner af dette skcermbillede: En, der skal bruges, nér du blot vil indlcese et
program og udfgre det, og en, der bruges, ndr du vil vcelge og redigere et
filorogram.

Forskellen ligger i hvilke handlinger, der er til rédighed for brugeren. P& base-
indlcesningsskaermen har brugeren kun adgang til filerne, men kan ikke cendre
eller slette dem. Desuden er det ikke tilladt brugeren at forlade den mappe-
struktur, der udgdr fra mappen programmer. Brugeren kan tilgéd en undermap-
pe. men ikke et hgjere niveau end programmappen.

Derfor bgr alle programmer placeres i mappen programmer og/eller under-
mapper til mappen programmer.
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Skcermlayout

Abn program

Mappe: |J’homefhudson.’programs |v| ‘ 4 ” & H %€|

[ 7] aBCDE.urp

Filnavn: “ |

Filter: |Universa| robots programfiler |'|

| Aben || Annuller |

Dette billede viser den faktiske indlcesningsskaerm. Den bestér af falgende
vigtige omré&der og knapper:

Banehistorik Banehistorikken viser en liste over de baner, der har fgrt til den
nuvcerende placering. Det betyder at alle overordnede mapper op til roden af
computeren vises. Her vil du bemcerke, at du nok ikke kan f& adgang til alle
mMapperne over mappen programmer.

Ved at veelge et mappenavn pd listen skifter indlcesningsdialoglboksen il
den pdgeceldende mappe og viser den i filmarkeringsomradet [3.14)

Filmarkeringsomrdde | dette omrdde af dialogboksen er det aktuelle omrédes
indhold filstede. Det giver brugeren mulighed for at voelge en fil med et enkelt
klik pd filnavnet eller at dbne filen ved at dobbeltklikke p& dens filnavn.

Ved at dobbeltklikke p& mappen dbnes denne, og indholdet vises.

Filfiter Ved at bruge filfiteret kan man begroense de viste filer til kun at om-
fatte den type filer, man @nsker. Ved at vaelge "Backupfiler” viser filmarkerings-
omr&det de seneste 10 gemte versioner af hvert program, hvor .o1d0 er den
nyeste, 0g .01d9 er den celdste.

Filfelt Her vises den aktuelt valgte fil. Brugeren har mulighed for manuelt at ind-
taste navnet pd en fil ved at klikke pd tastaturikonet til hajre i billedet. Dette
far et tastatur til at dukke op. hvor brugeren kan indtaste finavnet direkte p&
skcermen.

Abn Ved kiik p& knappen Abn d&bnes den aktuelt valgte fil, og der vendes
tilbage ftil den forrige skaerm.

Annuller Et klik pd knappen Annuller vil aforyde den aktuelle indloesningspro-
ces og fé& skaermen til at skifte til det forrige billede.

All Rights Reserved 28 PolyScope



4. Programmering UNIVERSAL ROBOTS

Handling-knapper En raekke knapper giver brugeren mulighed for at udfgre
nogle af de handlinger, der normailt ville voere tilgoengelige ved hajreklik p& et
filnavn i en almindelig dialogboks. Hertil kommmer muligheden for at g& opad i
mappestrukturen og direkte fil programmappen.

e Pil op: G& opad i mappestrukturen. Knappen kan ikke aktiveres i to ftilfael-
de: Nér den aktuelle mappe er averste mappe, eller hvis skaermen er |
begroenset tilstand, og den aktuelle mappe er programmappen.

e Ga& til programmappe: Ga til hjiem

e Handlinger: Handlinger s&isom at oprette mapper, slette filer osv.

3.15 Kersel-faneblad

Filer 12:35:36 @

Kersel IBevaeg I /0 [ Log

UNIVERSAL
ROBOTS

Program: ABCDE Variabler

Status: Stoppet
Tid: 0000d00h00m11.232s

[ [ [p]

Dette faneblad giver mulighed for en meget enkel mdde at betjene robot-
ten pd, med s& f& knapper og indstillinger som muligt. Dette kan vcoere nyttigt
kombineret med adgangskodebeskyttelse af PolyScopes programmeringsdel
(se afsnittet for at gare roboftten til et voerktgj, der udelukkende kan kare
forprogrammerede programmer.

4 Programmering
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4.1 Program — Nyt program

Filer 12:35:36 @)

Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
Nyt program

Indlzes fra fil

‘ Abn program

Brug skabelon

‘ Simpel handtering ‘

‘ Tomt program ‘

Et nyt robotprogram kan begyndes enten fra en skabelon eller fra et eksi-
sterende (gemt) robotprogram. En skabelon kan levere den overordnede pro-
gramstruktur, sé& kun programdetaljerne skal udfyldes.

4.2 Program-faneblad

Filer 12:35:37 @)
Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
<unnameds Kommande | Grafik | Struktur |

" Robot-program

Program

# Vinduet til venstre viser programtraeet.

# Med knapperne Nzeste og Forrige navigeres gennem
the programtraeet.

# Brug fanebladet Struktur til at andre i programtraet.

— | L] Tilfej FerStart-sekvens

4] | » |_ [] Szet variablers startvaerdier
- - - » Program gentages til afbrudt
@i [ ](pi][m] ran ——Oroox [ #roman || Heste® |

Program-fanebladet viser det akfuelle program der redigeres.

Programftraeet i venstre side af skaermen viser programmet som en liste over
kommandoer, mens omrddet i hgjre side af skaermbilledet viser oplysninger om
den aktuelle kommando. Den nuvcerende kommmando veelges ved at klikke pd
kommandolisten, eller ved at bruge knapperne Forrige 0g Naeste nederst til
hajre pd skaermen. Kommandoerne kan indscettes eller fiernes med fanebladet
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Struktur, som er beskrevet i afsnittet [4.28] Programnavnet vises direkte over
kommandolisten med et lille disk-ikon, der kan klikkes pd for hurtigt at gemme
programmet.

Den nederste del af skaermen er et Instrumentbraet. Instrumentbroettet in-
deholder et scet knapper svarende fil en gammeldags bdndoptager, hvorfra
programmer kan startes og stoppes, single-intensiveres og genstartes. Med sky-
dekontakten til hastighed kan du fil hver en tid justere programhastigheden,
hvilket direkte pdvirker den hastighed, robotten bevoeger sig med. Til venstre
for Instrumentbraet kan du skifte mellem at kagre programmet i en simulering,
eller kare det p& den virkelige robot med knapperne simulering 0g Rigtig
robot. NAr du kgrer en simulering, er robotten ikke i bevoegelse og kan dermed
ikke skade sig selv eller kollidere med andet udstyr i ncerheden. Brug simulation
til at teste programmer, hvis der er usikkerhed om, hvordan robotten vil gare.

Mens programmet skrives, illustreres robottens resulterende bevoegelse ved
hjcelp af en 3D-tegning pd Grafik-fanebladet, der er beskrevet i afsnittet [4.27]

Ud for hver programkommando er et lille ikon, som er enten rgdt, gult eller
grent. Et redt ikon betyder, at der er en fejl i denne kommando, gult betyder, at
kommandoen ikke er foerdig, og grent betyder, at alt er OK. Et program kan kun
kares ndr alle koommandoer er grgnne.

4.3 Program — Kommando-faneblad, <Empty>

Filer 12:35:37 @)
Program | Installation | Bevaeqg | 11O | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
¥ Robot-program -~
Indsaet programlinjer her
I fanebladet "Struktur' kan du finde de forskellige programsatninger, der kan
indszettes her.
Struktur
4 D |
-] »
O Sl bl IEHEHE' Fart ﬁloo% | @ Forrige || Naste B |
o Fysisk robot

Program-kommandoer skal indscettes her. Tryk pd ‘Struktur’-knappen for at
gd til struktur-fanebladet, hvorfra de forskellige programlinjer kan veelges. Et pro-
gram kan ikke kgre, fgr alle linjer er specificerede og afgraensede.

All Rights Reserved 31 PolyScope



UNIVERSAL ROBOTS 4. Programmering

4.4 Program — Kommando-faneblad, Bevaeg

Filer 12:36:32 @)
Program | Installation | Beveeg | /O | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

= Init. variable (=]
Beveg [Bevaeg) |~ |

¥ Robot-program
9 ¥ Bevaeg)

Her specificerer du, hvordan robotten skal udfare bevagelserne mellem

© Vigpunkt e
viapunkterne nedenfor.

¢ W Bevag/
B .

Brug menuen i overste hajre hjorne til at skifte mellem forskellige bevagelsestyper.
_|veerdierne, der blev indstillet under "Faelles parametre”, gaelder for alle viapunkter
~ |nedenfor og afhanger af den valgte bevaegelsestype.

Faelles parametre

Ledhastighed 60| */sek.
Ledacceleration 80| “/sek.?
= Vent
PV Mapfj_e - ‘ Brug standardvardier |
1 Il [
P > Tilfej viapunkt
(@ simulering IEHEHE' Fart ———J100% | 4 rorrige H Neeste B ‘
o Fysisk robot

Bevaeg-kommandoen styrer robottens bevaegelser gennem de underliggen-
de viapunkter. Viapunkterne skal ligge under en Bevoeg-kommando. Komman-
doen Bevoeg definerer den acceleration og hastighed, hvorved robotten be-
vaeger sig mellem de viapunkter.

Bevcegelsestyper

Det er muligt at voelge en af tre bevaegelsestyper: Bevaegd, Bevaegl og Be-
vaegP beskrives i det fglgende.

e Bevaegl giver bevaegelser, der beregnes i robottens faellesomrade. Hvert
led styres, s& de ndr den gnskede slutposition pd samme tid. Denne bevce-
gelsestype, som resulterer i en kurvet bane for vaerktgjet. De foelles paro-
metre, der anvendes fil denne bevoegelsestype, er den maksimale ledha-
stighed og ledacceleration til brug for bevaegelsesberegningerne, der er
specificeret i hhv. deg/s 0g deg/s?. Hvis det anskes, at robotten skal bevae-
ges hurtigt mellem viapunkterne under filsidescettelse af vcaerktgjsbanen
mellem de viapunkter, kan denne bevaegelsestype med fordel veelges.

e Bevaegl bevcaeger vaerktgjet linecert mellem viapunkter. Dette betyder, af
hvert led udfgrer en mere kompliceret bevoegelse for at holde vcerktgjet
pd en lige banelinje. De fcelles parametre, som kan indstilles for denne be-
vaegelsestype, er den gnskede voerktgjshastighed og voerktgjsacceleration,
der er specificeret i hhv. mm/s og mm/s?, og ogsd en funktion. Den valgte
funktion bestemmer, i hvilket funktionsomrdde viapunkternes voerktgjspositioner
er repraesenteret. Af specifik interesse ang. funktionsomrdder er variab-
le funktioner og variable viapunkter. Variable funktioner kan bruges, ndér
vaerktgjspositionen for et viapunkt skal fastioegges af den relevante vaerdi
for den variable funktion, ndr robotprogrammet kearer.

e BevaegPbevoeger veerktgjet linecert ved konstant hastighed med cirkuloe-
re overgange og er beregnet til visse former for procesdrift sésom limning
eller dosering. Overgangsradiens starrelse er som standard en delt voerdi
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Figur 1: Hastighedsprofil for en bevoegelse. Kurven deles i tre segmenter:
acceleration, cruise og deceleration. Niveauet for cruise-fasen be-
stemmes ved indstilling af hastigheden for bevaegelsen, mens stejl-
heden i faserne med acceleration og deceleration bestemmes af
accelerationsparameteret.

mellem alle viapunkterne. En mindre voerdi vil gare banens drejning skar-
pere, hvorimod en hgjere veerdi vil ggre banen fladere. Mens roboften
bevaeger sig gennem viapunkterne ved konstant hastighed, kan robotten
ikke vente pd enten I/O-drift eller operatgrdrift. Dette kan evt. stoppe ro-
bottens bevcoegelse eller fordrsage et sikkerhedsstop.

Funktionsvalg

For Bevaegl og BevaegP er det muligt at veelge, i hvilket funktionsomrdde via-
punkterne under kommandoen Bevaeg skal repraesenteres, ndr disse viapunk-
ter specificeres. Dette betyder, at nér der indstilles et viapunkt, vil programmet
huske vcerktgjskoordinaterne i funktionsomrdadet for den valgte funktion. Nogle
f& tilfoelde kroever detaljeret forklaring.

¢ Fast funktion: Hvis en fast funktion som f.eks. Base vcelges, vil defte ikke
have nogen effekt pd faste og relative viapunkter. Adfcerden for variable
viapunkter beskrives nedenfor.

¢ Variabel funktion: Hvis nogle af funktionerne i den aktuelt indlceste instal-
lation er sat til at voere variable, vil disse tilsvarende variable ogsé kunne
veelges i menuen for funktionsvalg. Hvis en funktionsvariabel (der har navn
efter funktionen og har foranstillet “_var”) er valgt, vil robotbevoegelserne
(undtagen fil relative viapunkter) afhcenge af variablens faktiske voerdi,
ndr programmet kegrer. Startvoerdien for en funktionsvariabel er vcerdien
for den faktiske funktfion. Dette betyder, at bevaegelserne kun cendres, hvis
funktionsvariablen aktivt cendres af robotprogrammet.

o Variabelt viapunkt: N&r robotten bevaeger sig fil et variabelt viapunkt, vil
veerktgjets mdlposition altid beregnes som koordinaterne for variablen i
omrdadet for den valgte funktion. Derfor vil robotbevaegelsen for et varia-
belt viapunkt altid cendre sig, hvis en anden funktion vcelges.

Indstillingerne af de fcelles parametre for en Bevoeg-kommando geelder for
bevoegelsen fra robottens nuvoerende position til kommmandoens farste viapunkt,
og derfra til hvert af de felgende viapunkter. Indsfillingerne for Bevoeg-kommando
geelder ikke for banen fra det sidste viapunkt under Bevaeg-kommandoen.
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4.5 Program — Kommando-faneblad, Fast viapunkt

Filer 12:36:43 @)

[‘Program | Installation rBevaeg /O [ Log

<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

= Init. variable (=] .

W Robot-program Via pun kt 1 B =

9 ¥ Bevaeg) -
° Vigpunkt

9 W Bevzg | Kor hertil |

o Viapunkt_1

| Skift dette viapunkt |

Vis avancerede indstillinger [ ]

@ stop pa dette punkt

o Viapunkt
= Vent

G Foretaq overgang med radius

¢ ¥ Mappe =
[ i vl |
- pe— > | Fjern dette viapunkt H Tilfej viapunkt for || Tilfej viapunkt efter |
O Slm-ulerlng IEHEHE' Fart lﬁloo% | 4 Forrige H Neeste B ‘
o Fysisk robot

Et punkt i robottens bane. Viapunkter er den mest centrale del af et robot-
program, idet de fortceller robotten, hvor den skal voere. Et bestemt viapunkts
position gives ved fysisk at flytte robotten til positionen.

4.6 Indstilling aof viapunktet

Tryk p& denne knap for at dbne skaermbilledet Bevaeg, hvor du kan specifice-
re robottens position for dette viapunkt. Hvis viapunktet er placeret under en
Bevoeg-kommando i linecert omrdde bevagL eller bevagP), skal der voere en
gyldig funktion valgt ved den Bevaeg-kommando for at der kan frykkes p& den-
ne knap.

Viapunkt-navne

Viapunkters navne kan cendres. To viapunkter med det samme navn angiver al-
tid den samme position. Viapunkter nummereres automatisk, efterhédnden som
de bliver angivet.

Overgangsradius

En overgangsradius, fér robotten til at beje af og afvige fra at kere helt hen fil
et viapunkt. Overgange kan ikke overlappe hinanden, s& det er ikke muligt at
indstille en overgangsradius der overlapper en overgangsradius for et tidligere
eller felgende viapunkt. Et stoppunkt er et viapunkt med en overgangsradius
pd 0, 0mm.

Bemcerkning om 1/O-timing

Hvis et viapunkt er et stoppunkt, og den nceste kommando er en |/O-handling,
udfgres |/O-handlingen nér robotten stopper ved viapunktet. Men hvis viapunk-
tet har en overgangsradius, udfares I/O-handlingen, ndr robotten ndr fil over-
gangen.
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Eksempel

Starting point

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

Straight line segment

Thisiswhere the input

' Waypoint 2
port is read!

, 10 cm blend

Ending point 2
Ending point 1

Et lille eksempel, hvor et robotprogram flytter voerktgjet fra en udgangsposition til
en af to slutpositioner, afhcengig af filstanden for digitalt_input [1]. Bemaoerk,
at veoerktgjets bane (tyk sort linje) bevaeger sig i lige linjer uden for overgangs-
omrdaderne (stiplede cirkler), mens vcerktgjets bane afviger fra de lige linjerinde |
overgangsomrdderne. Bemaerk ogsd, at digitalt_input [1]-sensorens tilstand
loeses lige idet robotten skal til at g& ind i overgangsomrddet ved viapunkt
2,selvom hvis. . .s&-kommandoen kommer efter Vviapunkt 2 i programroek-
kefglgen. Dette er lidt ulogisk, men det er ngdvendigt for at f& robotten fil at
veelge den refte overgangsbane.

4.7 Program — Kommando-faneblad, Relativt viapunkt

Filer 12:36:43 (@)
[‘Program | Installation | Bevaeg | /O | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | Variabler |
N Robotmrom ]

— . Relativ position
¥ Robot-program Via pun kt 1 :
9 V Bevag) —
o Viapunkt . § . .
¢ ¥ Bevag) Relativ bevaegelse defineret af forskellen mellem fra- og til-positioner
a Vi kt 1 Fra- b Til- 5
mrndsiapfgn - HHAH P Afstand: 0.0 mm
o & Pall Saet dette punkt Saet dette punkt Vinkel: 179.0°
Kar hertil
e
o Viapunkt
= Vent
¢ ¥ Mappe =
q i v
T > | Fjern dette viapunkt H Tilfej viapunkt for || Tilfaj viapunkt efter |

Qivmmcrone  A[R]M][W] o ——Oroon [ Eromize | wesie® ]

Et viapunkt med positionen givet i forhold til robottens tidligere position, sGisom
“to centimeter ftil venstre”. Den relative position defineres som forskellen mellem
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de to givne positioner (venstre ftil hgjre). Bemaoerk, at gentagne relative positio-
ner kan flytte robotten ud aof sit arbejdsomréde.

Afstanden her er den kartesiske afstand mellem tcp i de to positioner. Vinklen
angiver, hvor meget tcp-retningen cendrer sig mellem de to positioner. Mere
prcecist loengden af den rotationsvektor, som beskriver cendringen i retning.

4.8 Program — Kommando-faneblad, Variabelt viapunkt

Filer 12:36:43 (@)
Program | Installation | Bevaegq | /0 |'Log
[E <unnameds Kommando | Grafik | Struktur | Variabler |
— . Variabelposition

¥ Robot-program Variabel P =
9 ¥ Bevaeg)

o Viapunkt
vy Bevzg/ Bevaeg robotten til en variabel position

o Viapunkt_1

N Liallrfabei =|| Brug variabel ‘V‘

o MonsterPunkt
= Indstilling
= Vent
o Afsfut
§ o Afstabl
@ StartPos

§ &% Retring
o FraPos
o TilPes

§ &b Opsamiil

+

o Viapunkt
= Vent —

—p— > | Fjern dette viapunkt ‘ | Tilfoj viapunkt fer || Tilfej viapunkt efter |
G Simulering | @ " H > ‘
o Fysisk robot Fart l:OIOO% Forrige Naeste

Ef viapunkt med en position givet af en variabel, i dette tilfoelde beregnet pos.
Den variable skal voere en posifur som f.eks.
var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De farste tre er x,y,z og de sidste tre er
orienteringen givet som en rotafionsvektor givet af vektoren rx.,ry,rz. Loengden
pd aksen er den vinkel, der skal drejes i radianer, og vektoren selv er den akse,
der roteres om. Positionen opgives altid i forhold fil en referenceramme eller et
koordinatsystem, der er defineret af den valgte funktion. Robotten bevaeger sig
altid linecert til et variabelt viapunkt.

For eksempel at skulle bevaege robotten 20 mm langs voerktgjets z-akse:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Bevegl
Viapunkt_1 (variabel position): Brug variabel=var_1, funktion = vaerktgj
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4.9 Program — Kommando-faneblad, Vent

Filer 12:35:43 @)

Program | Installation | Bevaeq | 11O | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
% Robot-program [~
9 ¥ Bevag/ vEnt

o Vigpunkt
¢ V Bevaeg) Valg, hvad der skal udlose robottens naste handling.

o Vigpunkt

= Indstilling (P Ingen venten

¢ oo Palletering
oo Manster @ vent 0.01 sekunder
¢ s PalleteringsSekvey 4

o Tilgang T
© MensterPunkt
= Indstilling
= \fent O Vent indtil |<An.|nput> |v|‘ 0.0| Volt
o Afslut
¢ &% Afstabl
o StartPos
¢ % Retning
o FraPos —
o JilPos
§ <% Opsamiing
o StablPos
= [ndstilling
= Vent
o Viapunkt
= Vent
¢ ¥ Mappe

@ vent pa digital indgang |<Di.|nput> ‘v‘ |L0 ‘v‘

@ vent indtil | || e EE |

[4]

4 - i ]

Gums, (O] e s [ erain e

Venter i en given tidslcengde eller pd et I/O-signal.

4.10 Program — Kommando-faneblad, Handling

Filer 12:35:42 (@)
Program | Installation | Bevaeg | /O | Log
<unnamed= Kemmande [ Grafik | Struktur |
¥ Robot-program =
¢ ¥ Bevaeg/ HTH
o Viepunkt Indstilling
¢t ¥V Beveg) vaelg den handling, du ensker at udfere pa dette punkt i programmet. Du kan
o Viapunkt ogsa angive andringer i robottens nyttelast.
= Indstilling
¢ oo Palletering (@ Ingen handling
s Manster
L] F?I;i;;ggs&‘ekves @ sat digital udgang |<Di.0utput> |v| ‘Off |v|
o MansterPunkt
= Indstilling O Saet analog udgang |<An.0utput> |v| | 4.0| mA
= Vent
o Afslut (@ indstilling ‘cOutput> ‘vH || fi = |

¢ Afstabl

OU StartPos @ Foreg installationsvariabel med én: H
7 & Retning

@ FraPos —
o TilPos
¢ <% Opsamiing

o StablPos . .
= Indstilling [_]Indstil den totale nyttelast til| 0.00| kq

= Vent
o Viapunkt
= Veent
¢ ¥ Mappe

I v | Udfer handling nu
O Simulering .
- Fart =———{J100% Forrige Nzeste
@ Fysisk robot IEHE”EH:' @ | rorrige || » |

4]

Scetter enten digitale eller analoge outputs il en given veerdi. Kan ogsd bru-
ges til at indstille robottens TCP-last, for eksempel den vaegt, der tages op som
en konsekvens af denne handling. Det kan vcere ngdvendigt at justere vaeg-
ten for at forhindre robotten i at sikkerhedsstoppe uventet, ndr vaegten ved
veerktgjet er forskellig fra det forventede.
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4.11 Program — Kommando-faneblad, Pop op

12:35:44 @)

Filer
Program | Installation | Bevaeq | /0 | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
- VISPUTIRT "
¢ W Bevag/ —

o Viapunkt L Pop op

= Indstilling

¥ < Palletering Viser nedenstaende meddelelse pa skaermen og venter pa at brugeren trykker pa

& Manster oK
§ &% PalleteringsSekve | |

o Tilgang
o MansterPunkt
= Indstilling Pop op-type:
= Vent
o Afsiut = ° Besked
7 eu Afstabl (3 Advarsel
@ StartPos
¢ & Retning @ Fejl
@ FraPos
o TilPos
¢ % Opsamiing
0 StablPos
= Indstilling
= Vent
o Vigpunkt
= Vent
¢ W Mappe

= Kommentar

= Stop n
= Pop o ~
K1 S — D
P > | stop programafviklingen efter denne besked

(3 simulering EHEHEID Fart =———=1_100% | 4 Forrige H Neeste B ‘

o Fysisk robot

Pop op-vinduet er en besked, der vises p& skaermen, ndr programmet ndr il
denne kommando. Beskedens stil kan voelges, og selve teksten kan bestemmes
via tastaturet pd& skaermen. Du skal trykke pd “OK-knappen, for robotten kan
fortscette programmet. Hvis du markerer i feltet “Stop afvikling af programmmet”,

stopper robotprogrammet ved denne pop op.

4.12 Program — Kommando-faneblad, Stop

Filer 12:35:44 @)

Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log

<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
mu

EveEyT =
° Vigpunkt =
¢ V¥ Bevag) g | Stop
o Vigpunkt
= jndstifling Programudferelsen standser pa dette punkt.

9<% Palletering
& Manster
§ &% PalleteringsSekve
0 Tilgang
o MensterPunkt
= |ndstilling L
= Vent
o Afsiut
¢ ow Afstabl
o StartPos
¢ b Retning
0 FraPos

o TilPos

¢ &% Opsamiing
o StabiPos
= |ndstilling
= vent
o Viapunkt

T Mp[pE e e [mmma

Programafviklingen stopper her.
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4.13 Program — Kommando-faneblad, Kommentar

Filer

Program | Installation | Bevag | 11O | Log

12:35:43 (@)

<unnamed=>

Kommando | Grafik | Struktur |

v NODOTPTOyTant

o Vigpunkt
¢ ¥ Bevag)
© Vigpunkt
= Indstilling
¢ &% Palletering
s Menster
¢ % PalleteringsSekve
© Tilgang
o MensterPunkt
= Indstilling
= Vent
o Afslut
¢ o Afstabl
@ StartPos
§ &% Retning
o FraPos

§ s Opsamiing
o StablPos
= ndstilling
= Vent
© Viapunkt
= Vent
¢ ¥ Mappe

= Kommentar

¢ ¥ Beveg) =

o TilPos '

Kommentar

Indtast kommentar:

1 I | ]
<--->
O Simulering

° Fysisk robot

(1[0 | ot ——Crom

| 48 Forrige || Naeste B |

Giver programmgren mulighed for at fgje en tekstlinje til programmet. Denne

tekstlinje har ingen betydning for programudfgrelsen.

4.14 Program — Kommando-faneblad, Mappe

Filer

Program | Installation | Bevaeg | 11O [ Log

12:35:43 (@)

<unnamed>

Kommando | Grafik | Struktur |

¥ Robot-program
¢V Bevag/
o Vigpunkt
¢ ¥ Bevaeg/
o Vigpunkt
= jndstilling
¢ & Palletering
<o Manster
§- % PalleteringsSekvey
o Tilgang
© MensterPunkt
= Indstilling
= \ent
o Afslut
¢ &% Afstabl
o StartPos
¢ % Retning
° FraPos
o JilPos
§ <% Opsamiing
o StablPos
= [ndstilling
= Vent
o Wapunkt
= Vent
¢ ¥V Mg

-

Mappe

En mappe er helt enkelt en samling af programlinjer.

Skriv den tekst, der skal vises i programtraet:

Mappe

[ ] 5kjul indholdet

O Simulering
° Fysisk robot

(1|2 [4] 18| Fart ——Crom

| 48 Forrige || Naste B |

En mappe bruges til at organisere og meoerke specifikke dele af et program,

at rydde op i programtrceet og at gare programmet lettere at laese og navige-

re .
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4.15 Program — Kommando-faneblad, Gentag

Filer 12:35:44 (@)
Program | Installation | Bevaeg | 1/O [ Log

<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
v TEVEY] "
o Vigpunkt I
= jndstifling G e nta g
¢ % Palletering —
oo Manster Vzelg venligst, hvor mange gange programmet i denne loekke bor gentages.
§ o PalleteringsSekve
0 Tilgang
o MensterPunkt
.=.J;?ecffmng (J Gentag| 0 |agange ved hjzlp af variablen: Gentag_1
o Afsiut
§- % Afstabl
o StartPos
¢ b Retning
o FraPos | | fo [HRE
o TilPos =
¢ &% Opsamiing O
o StabiPos
= |ndstilling
= vent
o Viapunkt
= Vent
V Mappe

(=] Gentag altid

@ Gentag, salaenge felgende udtryk er sandt:

-

= Kommentar
= Stop
= Pop op

¢ ¥ Genta -
1 Il | »]

(@ simulering IEHEHEl Fart =————{ J100% | 48 Forrige H Naeste B ‘

° Fysisk robot

F&r de underliggende programkommandoer til at gentages. Afhcengigt af
valget gentages de underliggende programkommandoer uendeligt, enten et
vist antal gange, eller s& lcenge en given betingelse er sand. N&r der er genta-
get et vist antal gange, skabes en dedikeret gentagelsesvariabel (kaldet gentagelse_1
i skcermbilledet ovenfor), som kan bruges til udtryk inden for gentagelsen. Gen-
tagelsesvariablen tceller fra 0 fil N — 1.

Nd&r du gentager med et udtryk som slutbetingelse, muligger PolyScope en
lzbende evaluering af udtrykket, sdledes at gentagelsen kan afbrydes nér som
helst under udferelsen og ikke kun efter hver repetition.

4.16 Program — Kommando-faneblad, UnderProgram

Filer 12:35:47 @)
Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | variabler |
StaTro =
g UnderProgram 1
. o T”PO_S Et underprogram kan enten vaere en henvisning til en fil pa disken, eller det
¥ & Opsamiing kan indeholdes i dette program.
0 StablPos
= Indstilling Underprogramfil:
= vent <No File Selected> |
o Viapunkt
= Vent .

= Kommentar
= Stop

= Pop op

WV Gentag

-

B seripr

=vwar Li=1+1

P Kald Underfrogram_|
¢ V Hvis ...

% Haendelse
= <tom= | Gem underprogram ‘ | Slet underprogram

7 Trad 1
¢ W Kraft (|

~|| ¥lvis underprogram

[]Spor programudferelse

(3 simulering EHEHEI Fart =——={_100% | 4 Forrige H Naeste B ‘

o Fysisk robot
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Et underprogram kan indeholde dele, der er behov for flere steder. Et un-
derprogram kan vecere en separat fil pd en disk og kan ogsé veere skjult for at
beskytte mod utilsigtede cendringer i underprogrammet.

Program — Kommando-faneblad, Kald UnderProgram

Filer 12:35:48 (@)

Program | Installation | Bevaeg | 11O [ Log

<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | variabler |

STETrT,

-

¢ &% Retring —

o frafos Kald UnderProgram
ilPos

¢ o Opsamiing
o StablPos
= /ndstilling
= Vient
o Vigpunkt

= Vent

V Mappe =

Vzlg det underprogram, der skal kaldes herfra under programudferelsen.

‘UnderPrugram_l ‘V‘

= Kommentar
= Stop

= Pop op

WV Gentag

B seript

=wvar 1=1+1

P Kald UnderProgram_1
W Hvis ..

Haend efs-e;
¢ Trad 1
V Kraft

= <tom=

UnderProgram_1
4] 1l ]

Qomuerna, ][ ][] W] rar ——Owoo [[@rorrge || nemste® |

[4]1

Et kald ftil et underprogram vil kgre programlinjerne i underprogrammet og
derefter vende tilbage fil linjen efter kaldet.

4.17 Program — Kommando-faneblad, Tildeling

Filer 12:35:47 (@)

[‘Program | Installation | Bevaeg | /O | Log

<unnamed= Kommando | Grafik | Struktur |
e

ETETIY

i s Manster = Kilde

¢ % PalleteringsSekve Tl I d el n g
o Tilgang
o MansterPunkt
= Indstilling
B :?;Er Variabel Udtryk

¢ oo Afstabl
o StartPos

§ &b Retning
© FraPos
o TilPos

¢ <% Opsamiing
o StabiPos

|| Tildeler den valgte variabel med vaerdien af udtrykket.

= [141 |

[

= [ndstilling
= Vent
o Viapunkt
= Vent
¢ ¥ Mappe

= Kommentar
=5top
= Pop op

¢ ¥ Gentag

B Scrip |
=var 1i=1+1 -
1 I | ]

Gomana, (1[0 |[B] W] ran ——Onooe [ rormge | mste |

Tildeler veoerdier ftil variable. Den beregnede voerdi af den hgjre side scettes
ind i variablen p& venstre side. Dette kan voere nyttigt i komplekse programmer.
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4.18 Program — Kommando-faneblad, Hvis

Filer 12:35:49 (@)
Program | Installation | Bevag | 110 [ Log

<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | Variabler |
T

¢ o Retning =
© FraPos HViS
o TilPos
<%= Opsamling
o StablPos
= jndstilling
= Vent
o Vigpunkt
= \ent
V Mappe =

Afhzengigt af situationen for den givne sensorindgang eller programvariabel vil
falgende linjer blive udfert

Hvis |

[] Evaluer udtryk kontinuerligt

= Kommentar
=Stop

= Pop op

W Gentag

& Script

=var_1=1+1

P Kald UnderProgram_1
¥ Hvis ...

Haendelse

= .

7 Trad 1

WV Kraft
= <tom= = | Tilfej EllersHvis ‘ | Fjern EllersHvis
UnderProgram_1 hd
1] 1 | »] P
Tilfaj Ellers

<—--p
@ 5|m.uler|ng IEHEHEl Fart ————1_J100% | 4 Forrige H Naeste B ‘
o Fysisk robot

En “hvis..sd..ellers” opbygning kan f& robotten fil at cendre sine bevaegelser
baseret pd sensorindgange eller variable vaerdier. Brug ‘udtrykseditor” til at be-
skrive betingelserne for, at robotten skal g& til underkommmandoer i denne Hvis.
Hvis betingelsen vurderes til sand, udfgres linjerne inden for dette Hvis.

Hvert Hvis kan have flere E1lersHvis 0g en Ellers-kommando. Disse kan
tilfgjes ved at bruge knapperne pd skcermen. En E1lersHvis-kommando kan
fiernes fra skaermen for denne kommando.

Den dbne Tjek udtryk lebende fillader, at betingelserne for udsagnene i
Hvis Og EllersHvis evalueres, mens de indeholdte linjer udfgres. Hvis et ud-
tryk vurderes til Falsk i Hvis-delen, opnds felgende EllersHvis- eller Ellers-
udsagn.
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4.19 Program — Kommando-faneblad, Script

Filer 12:35:45 (@)
Program | Installation | Bevaeq | 1O | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
TGSy -
¢ & Palletering — S . k d
& Moanster cript-kode Line
¢ 5% PalleteringsSekve p -=
o Tilgang L
o MansterPunkt Nedenfor kan du indtaste tekst, der vil blive kert som Scriptkode direkte i
= Indstilling URController.
= \ent

o Afslut
¢ & Afstabl ‘

o StartPos

¢ % Retning —
s 0
o JilPos T

§ <% Opsamiing
o StabiPos
= Indstilling
= Vent
o Wapunkt

= Vent

¢ ¥ Mappe

= Kommentar
= Stop

@ simulering IEHEHEI Fart =———{_)100% | 4 Forrige || Naste B |

o Fysisk robot

Denne kommando giver adgang til det underliggende scriptsprog i realtid,
som afvikles i kontrolleren. Bar kun tilgds af avancerede brugere.

Valg af “Fil“i gverste venstre hjgrne, giver mulighed for at danne og redigere
script-programfiler. P& denne mdde kan lange og komplekse script-programmer
anvendes sammen med den operatgrvenlige programmering i PolyScope.

4.20 Program — Kommando-faneblad, Haendelse

Filer 12:35:57 (@)
Program | Installation | Beveeg | VO | Log
<unnamed=> Kommandoe | Grafik | Struktur | variabler |
- TIS TG -
= Vent ]
o Vigpunkt Haendelse
= Vent
TV Z En handelse er lig en afbrydelse. Dog bliver hovedprogrammet ikke afbrudt

- af haendelsen, mens haendelseskoden udferes. Mens en handelse udferes,
= Komrr ar vil andre haendelser ikke kunne forekomme.

= Stop Afhzengigt af situationen for den givne sensorindgang eller programvariabel
= Pop op vil falgende linjer blive udfart.

¢ ¥ Gentag

Bl scrip
=var_li=1+1
P Kald Underfrogram_|
9 ¥ Hvis ...
§ s Palletering
§ &% Menster: Firka
6 Higrnel L
o Hjgrne2
9 Hjprne3
0 Hjprned
§ &% PalleteringsSe
o Tilgang
o Mansterfu,
= Indstilling [ |
= Vent
o Afsfut ]
# Haendelse |
[] 1 ]

(9 simulering EHEHEI Fart —————1_h00% | 4 Forrige || Neste B |

o Fysisk robot

En hoendelse kan bruges til at overvage et indgangssignal, og udfgre en
handling eller scette en variabel, ndr indgangssignalet gér hajt. For eksempel,
i tilfcelde af robotten skal sende et signal til en maskine, hvor signalet skal g
hajt i 100 ms og derefter lavt igen. Dette realiseres nemmest ved hjcelp aof en
hcendelse.
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4.21 Program — Kommando-faneblad, Trad

Filer 12:35:57 @)
Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
<unnamed= Kommande | Grafik | Struktur | Variabler |
TTEpTTIRT =

= Vent — 2

L9 vappe Trad
= <tom= En trad er et parallelt program, der kerer samtidig med hovedprogrammet. En trad

= Kommentar kan udfare /O, vente pa signaler og satte variabler.

= Stop Myttig til styring af andre maskiner mens robotten kerer.

= Fop op
¢ V¥ Gentag

B Script

=var_li=1+1
F kald UnderProgram_|
¢ W Hvis ... g |
§ &% Palietering
¢ o= Manster: Firkai
o Hjernel
o Hjgrne2
@ Hjgrne3
o Higrned L
¢ s= PalleteringsSe|
o Tilgang
o MansterPul
= jndstilling
= Vent
o Afsiut
% Haendelse

[{]

W Trad 1 Gentag til afbrudt
1 Il | k|

P — » []spor programudfarelse

0 Simulering E IE' lE' Fart ﬁloo% | 48 Forrige H Naeste B ‘

o Fysisk robot

En trdd er en parallel proces til robotprogrammet. En tradd kan anvendes fil af
styre en ekstern maskine uafhcengig af robotarmen. En tr&d kan kommunikere
med robotprogrammet med variable og output-signaler.

4.22 Program — Kommando-faneblad, Mgnster

Filer 12:35:50 @)

Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log

<unnameds Kommande | Grafik | Struktur | Variabler |
T

¢ <% Retning = Monster

o Frafos
@ TilPos Et monster er en samling af positioner der bliver udfert i cyklus.
# <% Opsamling Meanstre kan f.eks. bruges til at lave meget mere palletering mm.
o StabiPos
= Indstilling
= Vent
o Viapunkt
= Vent
V Mappe

Positioner pa en linje Linje

. Positioner i et kvadrat Firkant
= Kommentar
= Stop
= Fop op
v zenfag = Positioner i en kasse Kasse

B Script
= var_li=1+1 "
P Kald UnderProgram _1 En liste over positioner Liste - -
T Hvis ... -

& Palletering —
+» Manster

9 <% PalleteringsSekven
o Tilgang

o MansterPunkt | |

= indstillin hdl
4] Il 3

(@ simulering E IE' lE' Fart ﬁloo% | 48 Forrige H Naeste B ‘

o Fysisk robot

Mgnster-kommandoen kan bruges fil at skiffe imellem positionerne i robot-
programmet. Manster-kommandoen svarer til en position pd hver udfgrelse.

Et mgnster kan voere et af fire typer. De farste tre, “LinjeFirkant”eller “Kas-
se”“kan anvendes til positioner i et regelmaessigt manster. Regelmaessige manstre
defineres ved et antal karakteristiske punkter, hvor punkterne definerer mgnstrets
hjgrner. Ved “Linje”er det de to slutpunkter, ved “Firkant”“er det fre af fire hjgrnepunkter,
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mens det ved “Kasse”er fire af otte hjgrnepunkter. Antallet af positioner for hvert

hjgrne i mgnstret indtastes. Herefter beregner kontrolleren de enkelte mgnsterpositioner

ved proportionalt at loegger hjgrnevektorerne sammen.
Hvis positionerne, der skal krydses, ikke ligger i et regelmaessigt manster, kan

man vecelge “Liste”, hvor man kan indtaste de forskellige positioner. P& denne

mdade kan alle mulige positioner opnds.

Definer mgnster

Nd&r mgnsteret “Kasse”vaelges, cendres skaermen som vist nedenfor.

Filer 12:35:53 (@)
[ Program | Installation I’Bevaeg I /O [ Log
. <unnamed> Kommando | Grafik | Struktur | Variabler |
SUpsaTm =
o 5 ab"Pos .
=1 Hjgrne_1
= Yen -
o Vigpunkt
= Vent ‘ Skift denne position |
V Mappe
= Kommentar ‘ Kor hertil |
= sStop .
= Pop op
v Ce’1 ag
E] Scnp[
=wvar 1=1+1
P Kald Underpr rogram_1 |=
¢ & Manster: Kasse i s 8
° Hgrnel R
o Higrne2 = \6 S
@ Hjgrne3
o Hjgrne4
o Hjgrne s -
o Higrne 6 1° @
o Higrne7 | ===
° Hjarne_1 Ad 3
4] T] ]
C >
[#] S|m.uler|ng IEHEHEl Fart =————— J100% | 4 Forrige || Naste B |
@ Fysisk robot

Et "Kasse-mgnster anvender tre vektorer til at definere siden af kassen. Disse
tre vektorer angives som fire punkter, hvor den fgrste vektor gdr fra punkt et til
punkt to, den anden vektor gar fra punkt to til punkt tre, og den tredje vektor
gdr fra punkt tre til punkt fire. Hver vektor divideres med antal punkter i det givne
interval. En given position i ma@nsteret beregnes ved blot at addere intervalvek-

torerne proportionalt,

Mgnstrene “Linje”og “Firkant”fungerer p& samme mdde.

En tcellervariabel anvendes til at gennemgd positionerne i mansteret. Nav-
net pd variablen kan ses pd Mgnst e r-kommandoskcermen. Variablen Igber gen-
nem tallene fra 0 1il X«Y xZ —1 antallet af punkter i manstret. Man kan manipulere
denne variabel ved hjcelp af en tildeling og anvende den i udtryk.
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4.23 Program — Kommando-faneblad, Kraft

Krafttilstand tager hgjde for kompatibilitet og kroefter i den valgbare akse i ro-
bottens arbejdsomrdde. Alle robotbevaegelser under en kraftkommmando er i
krafttilstand. Nér robotten bevoeger sig i krafttilstand, er det muligt at vaelge en
eller flere akser, som robotten er kompatibel med. Langs/omkring kompatible
akser tilpasses robotten efter miljget, hvilket betyder, at den automatisk justerer
sin position for at opnd den @nskede kraft. Det er ogsd muligt at & robotten selv
til at pafere dens milj@ en kraft, f.eks. et arbejdsemne.

Krafttilstand er velegnet til anvendelsesformal, hvor den faktiske tcp-position
langs en foruddefineret akse ikke er vigtig, men hvor der i stedet kraeves en
onsket kraft langs den pdgceldende akse. Eksempelvis hvis robottens tcp ruller
mod en buet overflade, eller ndr et arbejdsemne skubbes eller traekkes. Krafttil-
stand understgtter endvidere pdafering af visse momenter omkring foruddefine-
rede akser. Voer opmaerksom pd, at hvis der ikke stedes pd forhindringer i en
akse, hvor der er indstillet en ikke-nul-kraft, vil robotten forsgge at accelerere
langs/omkring denne akse.

Selvom en akse er blevet valgt til at vaere kompatibel, vil robotprogrammet
stadig preve at bevoege robotften langs/omkring denne akse. Kraftkontrollen
sikrer imidlertid, at robotten stadig vil ncerme sig den angivne kraft.

Filer 12:35:57 @)
Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
<unnamed=> Kommando | Grafik | Struktur | variabler |
VETTT =
¥ ¥ Mappe “Kraft
= l\'Z'I1'|IT|-§:I.';tEﬂ' Funktion Type =
= Stop
= Fop op
¢ V¥ Gentag
= <tom= Programdelen under denne kraftkemmando
[E Script keres i krafttilstand.
=var 1i=1+41 1 krafttilstand er robotten
B Kald UndarProgram fri i retning
¢ 7 :.?5 aerrrogram_ af den valgte funktion

= til at pafore den angivne kraft.

T Firk T Med testknappen nedenfor

° Hgrnel ! sammen medindlaringsknappen

o Hjgrne2 testes krafttilstanden.

o Hiprne3 Kraft 0.0/ N

Toe
Indlaer test
& Handelse
W Trad_1 |
¢ V Kraft hd
[] Il [*]
e >

G Slm.ulerlnq E El El Fart ﬁloo% | 48 Forrige H Naeste B ‘
a Fysisk robot

Funktionsvalg

Funktionsmenuen bruges fil at voelge det koordinatsystem (akser), som robotten
skal benytte, ndr den arbejder i krafttilstand. Funktionerne i menuen er dem, som
er blevet defineret i installationen, se [3.12,

Krafttilstandstype

Der er fire forskellige typer krafttilstand, som hver iscer bestemmer den mdde,
som den valgte funktion fortolkes pé.
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Simpel: Kun én akse er kompatibel i krafttilstand. Kraften langs denne akse
kan justeres. Den gnskede kraft pdfgres altid langs den valgte funktions z-
akse. Men for linjefunktioner er det langs y-aksen.

¢ Ramme: Rammetypen giver mulighed for mere avanceret brug. Her kan
der uafhcengigt vaelges kompatibilitet og kroefter i alle seks frihedsgrader.

e Punkt: N&r Punkt er valgt, far opgaverammen y-aksen til at pege fra robot-
tens tcp og mod den valgte funktions origo. Afstanden mellem robottens
tcp og den valgte funktions origo skal vaere mindst 10 mm. Vaer opmaoerk-
som pd, at opgaverammen cendres pd karselstidspunktet, ndr robottens
fcp-position cendres. Opgaverammens x- og z-akse er afhcengige af den
valgte funktions oprindelige retning.

e Bevaegelse: Bevoegelse betyder, at opgaverammen cendres med retnin-
gen af TCP-bevoegelsen. Opgaverammens x-akse er projektionen af tcp-
bevoegelsens retning pd& det niveau, der daekkes af den valgte funktions
x- 0og y-akse. Y-aksen vil vcere vinkelret pd robottens bevoegelse og i den
valgte funktions x-y-niveau. Det kan vaere praktisk ved afgratning langs en
kompleks bane, hvor der er brug for en kraft vinkelret p& TCP-bevoegelsen.
Vecer opmceerksom pd felgende, ndr robotten ikke bevaeger sig: Hvis krafttil-
stand aktiveres, mens robotten stdr stille, er der ingen kompatible akser, far
tcp-hastigheden er over nul. Hvis robotten senere igen stdr stille og stadig
er i krafttilstand, har opgaverammen den samme retning, som sidste gang
tcp-hastigheden var hgjere end nul.

For de sidste tre typer kan den faktiske opgaveramme ses pd karselstidspunktet
under fanebladet Grafik (4.27), ndr robotten arbejder i krafttilstand.

Valg af kraftveerdi

En kraft kan indstilles for b&de kompatible og inkompatible akser, men virknin-
gerne er forskellige.

o Kompatibel: Robotten justerer sin position for at opnd den valgte kraft,

¢ |kke-kompatibel: Robotten falger sin bane, der er indstillet af programmet,
og tager samtidig hajde for en ekstern kraft for voerdien indsfillet her.

For translationsparametre angives kraften i newton (N), og for rotationsparame-
fre angives momentet i newtonmeter (Nm).

Valg af graenser

Der kan indstilles en graense for alle akser, men disse har forskellige betydninger,
alt effer om akserne er kompatible eller inkompatible.

o Kompatibel: Graensen er den maksimale hastighed, som tcp mé nd op pd
langs/omkring aksen. Enhederne er (mm/s) og (grad/s).

¢ |kke-kompatibel: Groensen er den maksimale afvigelse fra programmets
bane, som er tilladt fgr robottens sikkerhedsstop. Enhederne er (mm) og
(grad).
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Indstillinger for testkraft

Tcend/sluk-knappen, Indicer test, skifter virkemdde for indlceringsknappen bag
pd programmeringskonsollen fra normal indlceringstilstand til test af kraftkom-
mandoen. Nér knappen Indicer test er aktiveret, og der trykkes p& indlcerings-
knappen bag pd programmeringskonsollen, arbejder robotten, som om pro-
grammet havde ndet denne kraftkommando, og p& denne mdde kan indstil-
lingerne bekroeftes, far hele programmet rent faktisk afvikles. Denne mulighed er
iscer prakfisk il at bekroefte, at kompatible akser og kroefter er valgt korrekt. Hold
blot robottens tcp med den ene hdnd, og tryk pd indlceringsknappen med den
anden, og laeg meoerke til, hvilke retninger robotten kan og ikke kan bevaege sig
i. Ved afslutning af dette skcermbillede deaktiveres knappen Indicer test auto-
matisk, hvilket betyder, at indlceringsknappen bag pd programmeringskonsol-
len igen bruges til fri indlceringstilstand. Bemcaoerk: Indlceringsknappen virker kun,
ndr der er valgt en gyldig funktion til kraftkornmandoen.

4.24 Program — Kommando-faneblad, Palletering

Filer 12:35:49 @)
Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
<unnamed=> Kommando | Grafik | Struktur | variabler |
T

T ~|Palletering

Med en palleteringsfunktion kan robotten udfere den samme sekvens af bevagelser
og handlinger pa flere forskellige positioner. Dette kan vaere nyttigt for palletering
eller lignende operationer. En palleteringsfunktion bestar af felgende funktioner

# En programsekvens, der skal udferes pa alle positioner
Ny . @ Monsteret, der gives enten som en liste eller som et gitter.
o Viapunkt # En valgfri fer start-sekvens, som vil blive udfert for den ferste position.
= vent # En valgfri efter slut-sekvens, som vil blive udfert efter den sidste position.
V Mappe

= =tom=

= Kommentar
= Stop

= Pop op

WV Gentag

B script

= var_li=1+1

P Kald UnderProgram_1
T Hvis ...

= <tom=

&% Palletering —
<o Manster

¢ % PalleteringsSekven

[4]

Valgfri programsekvens
[ ] Speciel programsekvens for det ferste punkt
[ ] Speciel programsekvens efter det sidste punkt

(@ simulering IEHEHEI Fart ——————1{_100% | 4 Forrige H Naeste B ‘

a Fysisk robot

En palleteringsfunkfion kan udfgre en sekvens af bevaegelser til en raekke ste-
der, angivet som et mgnster, som beskrevet i afsnittet |4.22] P& hver af positioner-

ne i manstret, vil roekkefglgen af bevoegelser blive kart i relation til mansterpositionerne.

Programmering aof et palleteringsforigb

Felgende trin skal felges;

1. Definer mgnsteret,

2. Lav en “PalleteringsSekvens“til opsamling/placering ved hvert enkelt punkt.
Sekvensen beskriver, hvad der skal gares pd hver mgnsterposition.

3. Brug veelgeren pd sekvens-kommandoskcermen til at definere hvilke via-
punkter i sekvensen, der skal korrespondere med mgnsterpositionerne.
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Palleteringssekvens/ankersekvens

P& en palleteringssekvens-knude er robottens bevoegelser relative i forhold fil
palleteringspositionen. En sekvens forholder sig sddan, at robotten vil voere i den
af mgnsteret definerede position i ankerpositionen/mgnsterpunktet. De re-
sterende positioner flyttes alle, s& de passer hertil.

Anvend ikke Bevag-kommandoen inde i en sekvens, da den ikke kan relatere
til ankerpositionen.

‘FerStart”

Den valgfri Ferstart-sekvens kgrer lige inden, funktionen starter. Den kan bru-
ges til at vente pd klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valgfri Efterslut-sekvens karer, ndr funktionen er slut. Den kan bruges fil
at signalere til transportgren om at forberede den noeste palletering.

4.25 Program — Kommando-faneblad, Seg

En sagefunktion bruger en sensor til at bedgmme, hvorndr den korrekte position
er ndet for at gribe eller slippe et emne. Sensoren kan vcoere en trykknap, en
tryksensor eller en kapacitiv sensor. Denne funktion er til arbejde pd stakke af
emner med varierende tykkelse, eller hvor emnernes eksakte position ikke er
kendt eller for svoere at programmere.

Stabling Afstabling
/ i b f
d d
ag Ii Ii

For at programmere en stable-funktion, skal man definere s startpositionen,
d stable-retningen og i tykkelsen p& de emner der skal stables.

Desuden skal man definere betingelsen for, hvorndr den noeste stabling er
ndet, og en scerlig programsekvens der skal udfgres pd hver stabling. Hastig-
hed og acceleration for den bevcegelse, der benyttes fil stablingen, skal ogsd
angives.
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Stabling
Filer 12:35:41 @)

Program | Installation | Bevaeg | /0 [Log |
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
¥ Robot-program =
¢ W Bevag/

o Vigpunkt Ve'g Sﬂge-type
9 ¥ Bevaeg)

° Viapunkt En segeoperation angives ved en

= Indstilling startposition s og en retning d.
¢ % Palletering
oo Manster
§ b PalleteringsSekve
0 Tilgang
o MensterPunkt
= |ndstilling =
= \ent
o Afsiut
s Sog Stabling Afstabling
= Vent
¢ ¥ Mappe

= Kommentar % %
= Stop

= Fop op .
¥V Gentag ‘ } f 2 f

Valg mellem stabling og afstabling.

-

=var_l=.. - : i

(3 simulering EHEHEI Fart =———=1_100% | 4 Forrige H Neeste B ‘

o Fysisk robot

Ved stabling flytter robotten sig til startpositionen og derefter modsat ret-
ningen for at sgge efter den naeste stableposition. N&r det er fundet, husker
robotten positionen og udfgrer den scerlige sekvens. Naeste gang starter robot-
ten sin sggning fra denne position aget med emnets tykkelse i stable-retningen.
Stablingen afsluttes, nar stabelhgjden ndr et ncermere defineret mal, eller nér
en sensor giver et signal.

Afstabling

Filer 12:35:41 @)
Program | Installation | Bevaeg | /0 | Log
<unnamed> Kommando | Grafik | Struktur |
¥ Robot-program [~
¢ W Beveg/ Afsta bl
o Vigpunkt
¢ 7 Beveeg) Afstabling, fiern elementer fra en stabel et ad gangen.
° Viapunkt Stablen er defineret ved falgende parametre: f N f
= Indstilling s: Udgangsposition
§ &% Palletering d: Retningen af stablen d
& Monster i: Emnetykkelse
¢ &% PalleteringsSekve Il
o Tilgang T
o MonsterPunkt
= Indstilling
= Vent
o Afsfut
9 o Afstabl
@ StartPos
§ &% Retring
o FraPos —
° TilPos Robotten er ved naeste emne nar;
§ & Opsamiing e
o StablPos ‘ fla 55
= [ndstilling
= \ent
o Viapunkt Emnetykkelse Falles parametre
= Vent varktojshastighed 250| mm/s
¢ ¥ Mappe 0.0/ mm
= <tom=> — Varktajsacceleration 1200 mm/s?
] = T I ’|_ []1Sekvens FerStart
< > [] sekvens Efterslut | Brug standardvaerdier
O Slm.ulerlnq E IE| El Fart ﬁloo% | 48 Forrige H Naeste B ‘
o Fysisk robot

Nd&r man afstabler, bevaeges robotten fra startpositionen i en given retning for
at sege efter det naeste emne. Nar det er fundet, husker robotten positionen og
udfgrer den scerlige sekvens. Noeste gang starter robotten sin sggning fra den
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huskede position, get med emnets tykkelse i den angivne retning for afstablin-
gen.

Udgangsposition

Startpositionen er der, hvor stable-funktionen begynder. Hvis startpositionen ude-
lades, begynder stablingen fra robottens aktuelle position.

Retning
Filer 12:35:42 (@)
Program | Installation | Bevaeg | /O | Log
[ <unnameds Kemmande [ Grafik | Struktur |
¥ Robot-program =
¢ ¥ Bevaeg/ .
o Vigpunkt REtnlng

En retning angives som linjen mellem TCP-positionen for to viapunkter.

[]Stop efter 500.0, mm
§ &% PalleteringsSekve

o Tilgang =| []Stop, nar | | foo 5

o StartPos

© FraPos —

Faelles parametre

t
o Viapunkt

= Vent Varktejshastighed 10| mm/s
PV :E’FLO_‘%'V | varktsjsacceleration 1200| mm/s=
1 ] [*] | Brug standardvaerdier ‘
- >
Q Simulering IEHEHE' Fart ———J100% | 4 Forrige || Neeste B |
o Fysisk robot

Retningen angives ved to punkter og beregnes som forskellen fra det ferste TCP-
punkt til det andet TCP-punkt. Bemaerk: En retning tager ikke hgjde for punkter-
nes orientering.

Udtryk for nceste stable-position

Robotten flytter sig i den angivne retning, mens den hele fiden vurderer, om den
noeste stable-position er ndet. N&r udtrykket vurderes til sand, er den scerlige
sekvens for stablingen udfart.

‘ForStart”

Den valgfri Ferstart-sekvens kgrer lige inden, funktionen starter. Den kan bru-
ges til at vente pd klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valgfri Efterslut-sekvens kgrer, ndr funktionen er slut. Den kan bruges fil at
signalere fil fransportgren om at starte en bevoegelse og forberede den naeste
stabling.
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Pick/place-sekvens

Ligesom i palleteringsfunkfionen udfgres en scerlig programsekvens p&
hver stable-position.

4.26 Program — Kommando-faneblad, Undertryk

Undertrykte programlinjer bliver simpelthen sprunget over, ndr et program karer.
En undertrykt linje kan ophceves igen pd et senere tidspunkt. Dette er en hurtig
mdde til at foretage cendringer i et program uden at gdelcegge det originale
indhold.
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4.27 Program — Gradfik-fanebladet

Filer 12:36:44 (@)
Program | Installation | Bevaeg | /O | Log

H <unnamed= [ Kommando | Grafik | Struktur | Variabler |

= |nit. variable ol € & 8 A

¥ Robot-program
¢ ¥ Bevaeg)

H
H

o Vigpunkt
¢V Bevag/
o Vigpunkt_1
o Variabel
= Indstilling
¢ &% Palletering
<= Menster
§- s PalleteringsSekve
o Tilgang
o MensterPunkt

= Indstilling 1
= Vent
o Afslut

¢ o Afstabl
@ StartPos
§ &% Retning
© FraPos
o TilPos
§ oo Opsamiing
o StablPos
= Indstilling
= \ent
o Viapunkt
= Vent

Ll ] [

o<---p v
(D simulering IEHEHE' Fart =———1 J100% | 48 Forrige || Nzste B |

o Fysisk robot

a s

[4]

Grafisk fremstilling af det nuvoerende robotprogram. TCP-stien vises i 3D med
bevoegelsessegmenter i sort, og overgangssegmenter vist med grgnt. De granne
prikker angiver TCP-positionerne for hvert viapunkt i programmet. 3D-tegningen
af robotten viser den nuvaerende robotposition og “skyggen”af robotten viser,
hvordan robotten vil nd viapunktet valgt i venstre side af skaermen.

3D-visningen kan zoomes og roteres for at f& et bedre overblik over robotten.
Knapperne i gverste hgjre side af skaermen kan deaktivere de forskellige grafiske
elementer i 3D-visningen.

De viste bevaegelsessegmenter afhacenger af det valgte programpunkt. Hvis
en Bevag-knude er valgt, er den viste bane den dermed definerede bevoe-
gelse. Hvis knudepunktet viapunkt er valgt, viser displayet falgende ~ 10 frin i
bevoegelsen.
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4.28 Program-—struktur-fanebladet

Filer 12:35:38 (@)
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¥ Robot-program = . .
= [<toms= Programstruktur-redigering
Inputs
Simpel | Ekspert | Guider |
‘ Bevag ‘ Viapunkt ‘
‘ Vent ‘ ‘ Indstilling ‘ m
valgte
‘ Pop op ‘ ‘ Stop ‘
‘ Kommentar ‘ ‘ Mappe ‘
Rediger
‘ 4 Bevaeg | | Kopier H Indsaet HEfter|V|vaIgte
‘ ¥ Bevag | | Klip H slet H Inaktiver |
4 D |
- - Lt
S, [MJBE] e ——wn e o |

Struktur-fanebladet giver mulighed for at indscette, flytte, kopiere og fierne
de forskellige kommmandotyper.
For at indscette nye kommandoer, skal du udfgre falgende frin:

1) Veelg en eksisterende programkommando.

2) Veelg om den nye kommando skal indscettes over eller under den valgte
kommando.

3) Tryk pd knappen for den kommandotype du ansker at indscette. Tilpas de-
taljerne for den nye kommando ved at gd fil fanebladet Kommando.

Kommandoer kan flyttes/klones/fiernes ved at bruge knapperne i redige-
ringsbilledet. Hvis en kommando har sub-kommandoer (en trekant ud for kom-
mandoen), flyttes/klones/slettes alle sub-kommandoer ogsé.

Ikke alle kommandoer passer alle stederi et program. Viapunkter skal voere
under en Bevoeg-kommando (ikke ngdvendigvis direkte under). El1lersHvisf
0g Elllers-kommandoerne skal komme efter en 1£. Generelt kan det voere
besveerligt at flyfte E11lersHvis-kommandoer rundt. Variable skal fildeles voer-
dier, inden de kan bruges.
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4.29 Program — Variable-fanebladet

Filer 12:36:44 (@)
Program | Installation | Bevaeq | 1O | Log

<unnamed> [ ‘Kommando | Grafik | struktur | variabler |

= Init. variable |~ Ivariabler Slet

¥ Robot-program "
9 ¥ Bevaeg) varl:2
© Vigpunkt
¢ 7 Bevaeg)
o Vigpunkt_1

o Variabel
= Indstilling
¢ &% Palletering
<. Menster
9 ¢o PalieteringsSekve
© Tilgang

© MansterPunkt
= ndstilling
= Vent
o Afslut
9o Afstabl
@ StartPos

§ <& Retning
o FraPos
o TilPos

¢ o Opsamiing
o StablPos
= Indstilling
= Vent
© Viapunkt

= Vent —
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Variable-fanebladet viser de eksisterende voerdier for de variable i et karende
program og har en liste for variable og vaerdier mellem programkearsler. Variable-
fanebladet fremkommer kun nér det har information at vise. Variabelnavnene
pd dette skcermbillede er vist med hajst 50 tegn, variablenes voerdier er vist med
hajst 500 tegn.

4.30 Program — Kommando-faneblad, Initialisering

Filer 12:35:58 (@)
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¥ Robot-program Indledende variabelvaardier
¢V Bevag)
o Vigpunkt
¢ ¥ Beveeg) Gentag_1 har ingen specifik startvaerdi
° Viapunkt cnt 1=0
= ndstilling ct 2=0
Lt P.:;sﬂetenng ~| linterpoler_1 = 0.0
“ Manster positur_1 har ingen specifik startvaerdi
¢ 5% PalleteringsSekve positur_2 har ingen specifik startvaerdi
° Tilgang positur_3 har ingen specifik startvaerdi
@ MonsterPunkt var_l har ingen specifik startvaerdi
= ndstilling
= Vent 1
o Afslut
¢ o Afstabl
o StartPos
¢ % Retning
© Frafos
o JilPos
§ <% Opsamiing
o StablPos Variabel Udtryk
= Indstilling
= vnt | ] = | |
o Wapunkt
= Vent
¢ ¥ Mappe -
[l i [*]

Orvicvom (e[ ][B][ W] ran ——Onooe [ Forige ][ naste ]

Defte skaermbillede giver mulighed for at indstille voerdier for variable, inden
programmet (og alle trdde) udfares.

Veelg en variabel fra listen over variable ved at klikke p& den eller ved at
bruge boksen fil valg af variable. For en valgt variabel kan et udtfryk indscettes,
som vil blive brugt til at indstille variabelvaerdien ved programstart.

[1Behold vaerdi fra sidste karsel

| slet udtryk H foo |
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Hvis afkrydsningsfeltet ‘Foretraekker at bevare vaerdi fra sidste kgrsel” er valgt,
vil den variable initialiseres til den voerdi, der findes pd fanebladet variable,
der er beskrevet i afsnittet 4,291 S&dan kan variable bevare deres voerdier mel-
lem programudfarelser. Variablen fér sin voerdi fra udtrykket, hvis programmet
kares for farste gang, eller hvis indholdet pd voerdifanebladet er blevet slettet.

En variabel kan slettes fra programmet ved at cendre dens navn til blank.

5 Opscetning
5.1 Opscetningsskaerm

OPS/ETNING @

Vaelg venligst

INITIALISER robot

Valg SPROG

OPDATER robot

KALIBRER skarm

PolyScope 1.8.11260 (Aug 01 2013)
NETV/ARKSOPSAETNING

‘ Angiv ADGANGSKODE ‘
‘ Indstil TID ‘

‘ TILBAGE ‘

« Initialiser robot GAr til initialiseringsskaermen, se afsnittet[5.2]
e Sprog Konfigurer sproget og mdleenhederne i brugerfladen, se afsnittet[5.3]
e Opdater Opgraderer robotsoftwaren til en nyere version, se afsnittet[5.4]

¢ Scet adgangskoden Gar det muligt at Idse programmeringsdelen af robot-
ten for folk uden en adgangskode. Se afsnittet[5.5

o Kalibrer skaermKalibrerer trykstyrken pd trykskcermen,. Se afsnittet .

o Netvaerksopscetning Abner greensefladen til at opscette Ethernet netvoer-
ket til robotten. Se afsnittet 5,71

¢ TidIndstilling af dato og klokkeslcet for systemet, og konfigurering af vis-
ningsformat for uret. Se afsnittet 5.8

¢ Tilbage Returnerer til velkomstskaermen.
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5.2 Opscetningsskaerm — Initialiser

Initialiser robot (2]

Tryk pa 'Auto’, indtil alle lys er grenne. Roter leddene individuelt om nedvendiqt.

20n Robotstrem a
oo [ (B [amn | somr o
scider | <8 || B> |[awe | st d
we [ (e | | s E
Handled 1 @ @ - SLUKKET "_\
windeaz | < || @ |[Cawo ] s D
Handled 3 @ @ - SLUKKET "_\
Vaerktsj SLUKKET ‘_‘
Kontrolskab TILSLUTNING o

& OK

Dette skcermbillede bruges, ndr der toendes for robotten. Far robotten kan
kare normalt, skal hvert led flyttes lidt (ca. 20°) for at finde sin ngjagtige position.
auto-knappen kgrer alle led, til de er ok. Leddene cendrer karselsretning, nér
knappen slippes og trykkes ind igen.

5.3 Opscetningsskaerm — Veelg sprog

OPSATNING 2]
Vzelg venligst Vaelg sprog
INITIALISER robot =

[ English programming

Valg SPROG

Vzelg enheder
OPDATER robot
@ Metriske maleenheder

KALIBRER skaerm

NETV/ERKSOPS/ETNING

‘ ) Sadvanlige amerikanske maleenheder
Indstil TID ‘

‘ Angiv ADGANGSKODE

Genstart GUI'en for at indfere de nye a&ndringer

P& denne skaerm kan du veelge sprog og mdaleenheder, der bruges til PolyScope-
soffwaren, og finde hjcelp. Marker “Programmering pd engelsk“for at veelge
programmering pd engelsk. GUI'en skal genstartes, fer cendringerne kan troe-
de i kraft.

All Rights Reserved 57 PolyScope



UNIVERSAL ROBOTS 5. Opscetning

5.4 Opscetningsskcerm — Opdater

OPS/ETNING 2}

Vaelg venligst Opdater robotsoftware

INITIALISER robot

| S@g... |

Valg SPROG

OPDATER robot

Klik pa "Seq ..." for at downloade en liste over mulige
opdateringer til denne robot.

Beskrivelse

KALIBRER skaarm

NETVARKSOPSATNING

‘ Angiv ADGANGSKODE ‘
‘ Indstil TID ‘

‘ TILBAGE ‘ |

Softwareopdateringer kan installeres fra USB-flashhukommelse. Indscet et USB-
stik, og klik p& Seg for at vise dens indhold. Hvis du vil udfgre en opdatering, skal
du veelge en fil, klikke p& Opdater og falge anvisningerne pd skacermen.

5.5 Opscetningsskcerm — Adgangskode

OPS/ETNING e

Veelg venligst Skift adgangskode

INITIALISER robot

Indtast gammel adgangskode | ” T

Valg SPROG

OPDATER robot Gentag ny adgangskode | ” *

| Sat adgangskoden |

‘ Indtast ny adgangskode | ” 1

Adgangskoden beskytter dette omrade mod at brugerne kan
lave programzndringer.

KALIBRER skarm

NETV/ERKSOPS/ETNING ‘

‘ Angiv ADGANGSKODE

Indstil TID ‘

‘ TILBAGE ‘

Programmeringsdelen af softwaren kan I&ses ved hjcelp af en adgangskode.
N&r den er ast, kan programmer indloeses og kare uden adgangskode, men der
kraeves adgangskode til at oprette eller cendre programmer.
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5.6 Opscetningsskcerm — Kalibrer bergringsskaerm

X

Peg meget praecist i midten af det bla kors.

ANNULLER

Kalibrering af trykskaermen. Fglg instruktionerne pd skaermen for at kalibrere
trykskcermen. Brug helst en spids genstand (ikke metal), sGsom en lukket pen.
Talmodighed og pdpasselighed hjcelper fil at opnd et bedre resultat.

5.7 Opscetningsskaerm — Netvaerk

OPS/ZETNING @

Vzelg venligst NETVARKSOPSATNING

Vealg din net-metode
) Dynamisk adresse (DHCP)
() Fast adresse (Statisk IP)

INITIALISER robot

Vaelg SPROG ® Deaktiveret netvaerk

Detaljerede netvaerksindstillinger:
OPDATER robot

IP-adresse: 0.0.0.0
Standardgateway: 0.0.0.0

KALIBRER skasrm
Foretrukken DNS-server: 0.0.0.0

Alternativ DNS-server: 0.0.0.0
NETV/ARKS OPSAETNING

‘ Angiv ADGANGSKODE
‘ Indstil TID

‘ Undernetmaske: 0.0.0.0

‘ Anvend indstillinger ‘ ‘ Opdater

‘ TILBAGE ‘

Panel til indstilling af netvoerk. En Ethernet-forbindelse er ikke ngdvendig for de
grundiceggende robotfunktioner og er som standard deaktiveret.
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5.8 Opscetningsskcerm — Tid

OPSZTNING @
Valg venligst Indstil tid
T T Tidsformat: Vealg aktuelt klokkeslaet:
) 12 timer
Valg SPROG 12 * 35 . 33
OPDATER robot III III |:|

Vaelg dags dato:

KALIBRER skarm 1. august 2013

Datoformat:

® 1. august 2013
) 01-08-2013

) 01-08-13

NETVARKSOPSATNING

‘ Angiv ADGANGSKODE ‘ Indstil dato

Indstil TID

Genstart GUI'en for at indfere de nye sndringer

Indstil dato og klokkesloet for systemet, og konfigurer visningsformat for uret. Uret
vises @verst i skoermbillederne Ker program og PROGRAMMER robot. Hvis du fryk-
ker pd& det, vises datoen kortvarigt. GUI’en skal genstartes, far cendringerne kan
froede i kraft,
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