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1. Wprowadzenie UNIVERSAL ROBOTS

1. Wprowadzenie

Gratulujemy zakupu nowego robota serii e firmy Universal Robots.

Robota mozna zaprogramowac do przemieszczania narzedzia oraz komunikowania sie z innymi
urzadzeniami przy pomocy sygnatow elektrycznych. Sam robot to ramie zbudowane z przegubow
oraz rur z wyttaczanego aluminium.

Dzieki naszemu opatentowanemu interfejsowi do programowania PolyScope mozna z tatwoscig
zaprogramowac robota tak, aby prowadzit narzedzie wzdtuz zgdanej trajektorii.

Wrist 1 joint

Wrist 2 joint

Wrist 3 joint

/

0/ Tool flange
g/

que,/

Base joinT;"#

!
f
!

Shoulder joint

/
/

Elbow joim/

1.1: Przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia ramienia robota.

Wspdétbiezne ramiona robota serii e firmy Universal Robots z szeScioma przegubami i o szerokim
zakresem elastycznosci zaprojektowano w celu odtwarzania zakresu ruchow ludzkiej reki. Dzieki
naszemu opatentowanemu interfejsowi do programowania PolyScope mozna z tatwoscig
zaprogramowac robota tak, aby przemieszczat narzedzia i komunikowat sie z innymi maszynami za
pomocg sygnatéw elektrycznych. Rysunek 1.1: Przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia ramienia
robota. above ilustrujg gtéwne elementy ramienia robota i mogg by¢ uzywane jako odniesienie w
catej instrukgciji.

Podrecznik uzytkownika 13 UR3e
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1.1. Zawartos¢ opakowan
Po zamowieniu robota dostarczone zostang dwa opakowania. Jedno zawiera ramie robota, a w
drugim sg ponizsze elementy:

* Skrzynka sterownicza ze sterownikiem uczenia

* Uchwyt montazowy do skrzynki sterowniczej

* Wspornik montazowy do sterownika uczenia

* Klucz do otwierania skrzynki sterowniczej

* Kabel do podtgczenia ramienia robota i skrzynki sterowniczej (patrz opcje w 17. Parametry
techniczne na stronie 102)

* Kabel zasilania sieciowego lub kabel zasilania zgodny z regionem uzytkownika

* Niniejszy podrecznik

1.2. Wazna informacja o bezpieczenstwie

Robot jest maszyng nieukonczong (patrz Deklaracje Zgodnie z dyrektywami UE na stronie 78) i
jako taki wymagana jest ocena ryzyka dla kazdej instalacji robota. Nalezy przestrzega¢ wszystkich
instrukcji bezpieczenstwa zawartych w rozdziale 3. Bezpieczenstwo na stronie 18.

1.3. Jak czytacC ten podrecznik

Podrecznik zawiera instrukcje instalacji i programowania robota. Podrecznik dzieli sie na dwie
czesci:

Instrukcja instalacji sprzetu
Mechaniczna i elektryczna instalacja robota.

Instrukcja PolyScope
Programowanie robota.

Niniejszy podrecznik jest przeznaczony dla integratora robota, ktory posiada podstawowe
przeszkolenie mechaniczne i elektryczne, a takze zna podstawowe zagadnienia programowania.

1.4. Gdzie znalez¢ wiecej informacji

Witryna internetowa pomocy technicznej (www.universal-robots.com/support) zawiera:

* Inne wersje jezykowe niniejszego podrecznika
* Podrecznik interfejsu PolyScope
* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania problemow, konserwaciji i napraw

* Podrecznik skryptéw dla uzytkownikow zaawansowanych

UR3e 14 Podrecznik uzytkownika
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1. Wprowadzenie UNIVERSAL ROBOTS

1.4.1. UR+

Witryna UR+ (www.universal-robots.com/plus) to serwis internetowy oferujgcy najnowoczesniejsze
produkty do personalizacji zastosowan robota UR. Wszystko, co potrzebne mozna znalez¢ w
jednym miejscu - od chwytakéw i akcesoridw, po kamery i oprogramowanie. Wszystkie produkty sg
testowane i zatwierdzone do integracji z robotami UR, zapewniajac ich szybkg konfiguracje,
niezawodne dziatanie, a takze fatwg obstuge i programowanie. Mozna rowniez uzyskac¢ dostep do
programu partnerskiego UR+ za posrednictwem naszej nowej platformy programowe;j
(plus.universal-robots.com), umozliwiajgcej projektowanie przyjazniejszych dla uzytkownika
produktéw dla robotéw UR.

1.4.2. myUR

myUR to portal klienta, ktory umozliwia rejestracje wszystkich robotéw, sledzenie przypadkdéw
serwisowych dotyczgcych robotéw i ogélnych pytan dotyczgcych pomocy technicznej. Przejdz do
strony myur.universal-robots.com i zarejestruj sie, aby uzyskac dostep do portalu. Przypadki sg
rozpatrywane przez preferowanego dystrybutora lub przekazywane do zespotdow obstugi klienta
firmy Universal Robots.

Oprocz korzystania z tych funkciji mozliwe jest rowniez subskrybowanie monitorowania robotow i
zarzgdzanie dodatkowymi kontami uzytkownikow w firmie.

1.4.3. Witryna UR Forums

Strona UR Forum (forum.universal-robots.com) umozliwia entuzjastom robotéw na wszystkich
poziomach umiejetnosci fgczenie sie z UR i nawzajem, zadawanie pytan oraz wymianeg informac;ji
itp. Chociaz forum UR zostato stworzone przez UR+, a nasi admini sg pracownikami UR,
zdecydowana wiekszos¢ tresci jest tworzona przez Ciebie, uzytkownika forum UR.

Podrecznik uzytkownika 15 UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpieczenstwo

3. Bezpieczenstwo
3.1. Wstep

Ten rozdziat zawiera wazne informacje dotyczgce bezpieczenstwa, ktére integrator robotéw e-
Series firmy Universal Robots musi ze zrozumieniem przeczyta¢ przed wtgczeniem robota po raz
pierwszy.

Pierwsze podrozdziaty tego rozdziatu zawierajg informacje ogolne. Dalsze podrozdziaty zawierajg
bardziej szczegbtowe dane inzynieryjne dotyczgce konfigurowania i programowania robota.
Rozdziat 4. Interfejsy i funkcje zwigzane z bezpieczenstwem na stronie 31 opisuje i definiuje funkcje
zwigzane z bezpieczenstwem szczegdlnie istotne w przypadku aplikacji do pracy wspoétbieznej.
Instrukcje i wskazowki zawarte w rozdziale 4. Interfejsy i funkcje zwigzane z bezpieczenstwem na
stronie 31, a takze w sekcji 3. Bezpieczenstwo above majg szczegdlng istotnosé.

Bardzo wazne jest przestrzeganie wszystkich instrukcji montazowych oraz wytycznych podanych w
innych rozdziatach i czesciach niniejszego podrecznika.

Nalezy zwroci¢ szczegoblng uwage na tekst oznaczony symbolami ostrzegawczymi.

INFORMACJA

Firma Universal Robots zrzeka sie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w przypadku
uszkodzenia lub wprowadzania dowolnych zmian bgdz modyfikacji robota (skrzynki
sterowniczej ramienia i/lub sterownika uczenia) przez uzytkownika. Firma Universal
Robots nie bedzie odpowiedzialna za jakiekolwiek uszkodzenia robota lub innego
wyposazenia spowodowane przez btedy programistyczne lub awarie robota.

3.2. Walidacja i odpowiedzialnos¢

Informacje podane w niniejszym podreczniku nie obejmujg sposobu projektowania,
instalacji i obstugi kompletnego uktadu z robotem ani nie opisujg catego wyposazenia
peryferyjnego, ktdre moze wplywac na bezpieczenstwo catego systemu. Caty system musi
by¢ zaprojektowany i zainstalowany zgodnie z wymaganiami bezpieczenstwa ustalonymi
przez normy i przepisy kraju, w ktorym robot zostat zainstalowany.

Integratorzy robotdéw e-Series firmy Universal Robots sg odpowiedzialni za przestrzeganie
wszelkich przepiséw i zasad dotyczgcych bezpieczenstwa i obowigzujgcych w kraju
instalacji oraz za wyeliminowanie wszystkich znaczacych zagrozen w kompletnym
uktadzie robota. Dotyczy to m.in. ponizszych kwestii:

UR3e 18 Podrecznik uzytkownika



3. Bezpieczenstwo UNIVERSAL ROBOTS

Wykonanie oceny ryzyka dla catego systemu robota

przytgczanie innych maszyn i dodatkowych urzadzen bezpieczenstwa, jesli zostaty
okreslone w ocenie ryzyka,

Ustawienie odpowiednich ustawien bezpieczenstwa w oprogramowaniu

zapewnienie, ze uzytkownik nie bedzie modyfikowa¢ zadnych srodkow
bezpieczenstwa,

zatwierdzenie prawidtowosci projektu i instalacji catego systemu robota,
stworzenie instrukcji obstugi,

oznaczenie instalacji robota wtasciwymi znakami i informacjami kontaktowymi
integratora,

zebranie catej dokumentacji w katalogu technicznym, obejmujgcym takze ocene
ryzyka i niniejszy podrecznik.

3.3. Ograniczenie odpowiedzialnosci

Zadne informacje dotyczace bezpieczenstwa podane w niniejszym podreczniku nie moga
by¢ traktowane jako gwarancja firmy UR stanowigca, ze przemystowy manipulator nie
spowoduje obrazen lub uszkodzen nawet w przypadku zgodnosci z wszystkimi
instrukcjami bezpieczenstwa.

3.4. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Komunikaty i oswiadczenia dotyczgce bezpieczehstwa sg uzywane w niniejszej instrukcji w celu
podkreslenia waznych informaciji. Przeczytaj wszystkie wiadomosci i oSwiadczenia, aby zapewni¢
bezpieczenstwo i zapobiec obrazeniom personelu i uszkodzeniom produktu.

Typy komunikatéw bezpieczenstwa sg zdefiniowane ponize;.

A
A\

OSTRZEZENIE

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie uniknie, moze
spowodowac smier¢ lub powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje elektryczng, ktéra, jesli sie jej nie uniknie,
moze spowodowac smier¢ lub powazne obrazenia.
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OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Wskazuje niebezpieczng gorgcg powierzchnie, na ktdrej moga wystgpi¢ obrazenia
w wyniku kontaktu i bezkontaktowej blisko$ci.

Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktéra, jesli sie jej nie uniknie, moze
spowodowac obrazenia.

UZIEMIENIE

Wskazuje uziemienie.

é PRZESTROGA

UZIEMIENIE OCHRONNE
Wskazuje uziemienie ochronne.

INFORMACJA

Wskazuje na ryzyko uszkodzenia sprzetu i/lub przydatne informacje, na ktére nalezy
zwroci¢ szczegolng uwage.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE,
Wskazuje bardziej szczegétowe informacje, z ktorymi nalezy sie zapoznaé w

instrukciji.

= ®

3.5. Ogolne ostrzezenia i przestrogi

Ponizsze ostrzezenia, przestrogi i komunikaty moga zosta¢ powtérzone, wyjasnione lub
szczego6towo opisane w roznych czesciach niniejszego podrecznika.
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OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie wymienionych ponizej ogolnych zasad bezpieczehstwa moze
skutkowac obrazeniami.

Sprawdz, czy ramie robota i narzedzie/chwytak sg prawidtowo przykrecone
Srubami.

Sprawdz, czy ramie robota ma wystarczajgco duzo miejsca do swobodnej
pracy.

Sprawdz, czy personel jest chroniony podczas instalacji, uruchomienia,
programowania/ nauczania, obstugi i uzytkowania.

Sprawdz, czy parametry konfiguracji bezpieczenstwa robota sg ustawione
tak, aby chroni¢ personel, w tym tych, ktérzy mogg by¢ w zasiegu aplikacji
robota.

Nalezy unika¢ uzywania robota, jesli jest uszkodzony.

Nalezy unika¢ noszenia luznej odziezy lub bizuterii podczas pracy z robotem.
Zwigz diugie wtosy.

Nalezy unika¢ wktadania palcéw za wewnetrzng pokrywe skrzynki

sterowniczej.

Uzytkownikow nalezy poinformowac o wszelkich niebezpiecznych sytuacjach
i zapewnianej ochronie, wyjasni¢ wszelkie ograniczenia ochrony i ryzyko
resztkowe.

Uzytkownikéw nalezy poinformowac o umiejscowieniu przyciskow
zatrzymania awaryjnego i aktywowac zatrzymanie awaryjne w przypadku
sytuacji awaryjnej lub nieprawidtowe;.

Nalezy ostrzec ludzi, aby trzymali glowy i twarze poza zasiegiem robota,
takze wtedy, gdy robot ma rozpoczg¢ prace.

Nalezy pamietac o orientacji robota, aby zrozumie¢ kierunek ruchu podczas
korzystania z zawieszki Teach .

OSTRZEZENIE
Obchodzenie sie z narzedziami/chwytakami z ostrymi krawedziami i/lub punktami
zaciskowymi moze spowodowac obrazenia.

Upewnij sie, ze narzedzia/chwytaki nie majg ostrych krawedzi ani punktow
zacisku.

Wymagane moga by¢ rekawice ochronne i/lub okulary ochronne.
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fi OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Dtugotrwaty kontakt z cieptem wytwarzanym przez ramig robota i skrzynke
sterowniczg podczas pracy moze prowadzi¢ do dyskomfortu powodujgcego
obrazenia.

* Nie przenosi¢ ani nie dotykac robota podczas pracy lub bezposrednio po jej
zakonczeniu.

* Przed przeniesieniem lub dotknieciem robota nalezy sprawdzi¢ temperature
na ekranie dziennika.

* Pozwdl robotowi ostygna¢, wytgczajac go i odczekujgc godzine.

PRZESTROGA
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed operacjg moze zwiekszyc¢ ryzyko obrazen.

* Przed przystgpieniem do pracy nalezy przeprowadzic¢ oceneg ryzyka i
ograniczy¢ ryzyko.

* Jesli zostato to okreslone w ocenie ryzyka, nie nalezy wchodzi¢ w zakres
ruchu robota ani dotykac robota podczas pracy.

* Nalezy zapoznac sie z informacjami zawartymi w sekcji Zarzgdzanie
ryzykiem.

PRZESTROGA
Uzywanie robota z niesprawdzong maszyng zewnetrzng lub w niesprawdzonym
systemie moze zwiekszyc¢ ryzyko obrazen personelu.

* Przetestuj oddzielnie wszystkie funkcje i program robota.

INFORMACJA
Bardzo silne pola magnetyczne mogqg uszkodzic robota.

* Nie wolno wystawia¢ robota na dziatanie statych p6l magnetycznych.

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Nalezy sprawdzi¢, czy wszystkie urzgdzenia mechaniczne i elektryczne sg

zainstalowane zgodnie ze specyfikacjami i ostrzezeniami, ktére zawierajg sekcje
Interfejs mechaniczny i 6. Interfejs elektryczny na stronie 45.

3.6. Przeznaczenie
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PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze skutkowacé
niebezpiecznymi sytuacjami.

* Przeczytaj podrecznik uzytkownika i postepuj zgodnie z zaleceniami
dotyczacymi uzytkowania zgodnego z przeznaczeniem oraz
specyfikacjami zawartymi w podreczniku.

Roboty Universal Robots sg przeznaczone do uzytku przemystowego, do obstugi
narzedzi/chwytakow i uchwytéw, lub do przetwarzania lub przenoszenia komponentow lub
produktow. Szczegoétowe informacje na temat warunkow, w jakich robot powinien
pracowac, znajdujg sie w sekcji Deklaracje i certyfikaty oraz w specyfikacjach
technicznych.

Wszystkie roboty Universal Robots sg wyposazone w funkcje bezpieczenstwa, ktore sg
specjalnie zaprojektowane, aby umozliwi¢ aplikacje pracy wspotbieznej, w ktérych
aplikacja robota dziata razem z cztowiekiem.

Aplikacje pracy wspétbieznej sg przeznaczone wytgcznie do zastosowan innych niz
niebezpieczne, w ktdrych kompletna aplikacja, w tym narzedzie/chwytak, element
obrabiany, przeszkody i inne maszyny nie stwarzajg zadnych znaczgcych zagrozen
zgodnie z oceng ryzyka danej aplikacji.
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OSTRZEZENIE
Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze skutkowacé

obrazeniami.

* Nie wolno uzywac robota do zadnego z ponizszych zastosowan:

* Jakiekolwiek uzycie w niebezpiecznych miejscach lub
Srodowiskach wybuchowych.

* Zastosowania medyczne z kontaktem z pacjentami lub
bliskoscig pacjentow.

* Wszelkie zastosowania wymagajgce zgodnosci z okreslonymi
normami higienicznymi i/lub sanitarnymi, takie jak
bezposredni kontakt z zywnoscig, napojami i/lub produktami
farmaceutycznymi.

* Jakiekolwiek uzycie lub zastosowanie odbiegajgce od
zamierzonego zastosowania, specyfikacji i certyfikacji jest
zabronione, poniewaz jego skutkiem moze by¢ smier¢, uraz
i/lub szkody materialne.

FIRMA UNIVERSAL ROBOTS JEDNOZNACZNIE ZRZEKA SIE
JAKICHKOLWIEK WYRAZONYCH LUB DOROZUMIANYCH
GWARANCJI PRZYDATNOSCI W RAZIE NIEPRAWIDLOWEGO
UZYTKOWANIA PRODUKTU.

OSTRZEZENIE
Nalezy unika¢ modyfikowania robota. Modyfikacja moze spowodowac

nieprzewidziane zagrozenia. Wszelki autoryzowany montaz nalezy
wykonywac zgodnie z najnowszymi wersjami wszystkich wtasciwych
podrecznikow serwisowych.

OSTRZEZENIE
Nieuwzglednienie dodatkowego ryzyka zwigzanego z wiekszym

zasiegiem, wiekszymi obcigzeniami oraz wiekszymi momentami
obrotowymi i predko$ciami roboczymi zwigzanymi z wiekszym robotem
moze skutkowac obrazeniami lub Smiercia.

* Ocena ryzyka musi uwzglednia¢ dodatkowe ryzyko zwigzane z
zasiegiem, obcigzeniami roboczymi i predkoscig.

3.7. Ocena ryzyka
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Ocena ryzyka jest wymogiem prawnym i musi zostac przeprowadzona przez
zewnetrznego integratora lub przez uzytkownika robota UR w roli integratora.

Sam robot nalezy do maszyn nieukonczonych, poniewaz bezpieczenstwo instalacji robota
zalezy od sposobu jego zintegrowania (np. narzedzia/chwytaka, przeszkéd i innych
maszyn). Zalecane jest, aby w ocenie ryzyka strona wykonujgca integracje kierowata sie
normami ISO 12100 ISO 10218-2. Integracja moze jako dodatkowe wytyczne zastosowac
specyfikacje techniczng wg normy ISO/TS 15066. Ocena ryzyka musi obejmowac
wszystkie zadania robocze w catym okresie uzytkowania aplikacji robota, w tym miedzy
innymi:

* uczenie robota podczas ustawiania i rozbudowy jego instalaciji,

* rozwigzywanie problemow i konserwacja,

* normalna praca w instalacji robota.

Ocena ryzyka musi zosta¢ wykonana przed wtgczeniem zasilania ramienia robota po raz
pierwszy. Czescig oceny ryzyka przeprowadzanej przez integratora jest okreslenie
wiasciwych ustawien konfiguracji bezpieczenstwa, a takze potrzeby zastosowania
dodatkowych przyciskéw zatrzymania awaryjnego i/lub innych srodkéw ochronnych
wymaganych w przypadku danego zastosowania robota.

Identyfikacja wiasciwych ustawien konfiguracji bezpieczenstwa jest szczegdlnie wazna
przy rozbudowie w zastosowaniach robota do pracy wspétbieznej. Szczegbtowe
informacje znajdujg sie w rozdziale orazw .

Niektoére funkcje bezpieczenstwa sg zaprojektowane szczegodlnie do zastosowanh w pracy
wspotbieznej. Do konfigurowania tych funkcji stuzg ustawienia konfiguracji
bezpieczenhstwa i sg one szczegolnie wazne w zapobieganiu poszczegdlnym zagrozeniom
zawartym w ocenie ryzyka przeprowadzonej przez integratora:

* Ograniczanie sity i mocy: stuzy do ograniczania sit i naciskbw wywieranych przez
robota w kierunku ruchu w razie kolizji robota z operatorem.

* Ograniczanie pedu: stuzy do ograniczania wysokiej energii przenoszonej i sit
uderzenia poprzez zmniejszenie predkosci robota w razie jego kolizji z operatorem.

* Ograniczanie pozyciji przegubu, tokcia i narzedzia/chwytaka: szczegolnie
przydatne do zmniejszania ryzyka dotyczgcego okreslonych czesci ciata. Np. w celu
zapobieganie ruchowi w strone gtowy i szyi.

* Ograniczanie orientacji narzedzia/chwytaka: szczegolnie przydatne do
zmniejszania ryzyka zwigzanego z okreslonymi obszarami oraz funkcjami
narzedzia/chwytaka i elementu obrabianego. Np. w celu unikania kierowania ostrych
krawedzi w strone operatora.

* Ograniczanie predkosci: szczegolnie przydatne do wymuszania matej predkosci
ramienia robota.

Nalezy zapobiec nieautoryzowanemu dostepowi do konfiguracji bezpieczenstwa poprzez
wigczenie i ustawienie ochrony hastem podczas integraciji.
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OSTRZEZENIE
Nieprzeprowadzenie wspodlnej oceny ryzyka aplikacji moze zwiekszy¢

zagrozenia.

* Zawsze przeprowadzaj wspdlng ocene ryzyka aplikacji pod
wzgledem zamierzonych kolizji i/lub kolizji z powodu mozliwego do
przewidzenia niewtasciwego uzycia.

* Aplikacja do pracy wspétbieznej powinna brac¢ pod uwage:
* Skale ciezkosci poszczegolnych potencjalnych kolizji.

* Prawdopodobienstwo wystgpienia poszczegdélnych
potencjalnych kolizji.

* Mozliwos¢ uniknigcia poszczegdlnych potencjalnych kolizji.

Jesli robot jest zainstalowany w aplikacji bez wspoétbieznosci, w ktérej nie ma rozsgdnej
mozliwosci wyeliminowania zagrozen lub wtasciwego zmniejszenia ryzyka poprzez
zastosowanie wbudowanych funkcji bezpieczenstwa (np. gdy uzywane jest niebezpieczne
narzedzie/chwytak), ocena ryzyka przeprowadzona przez integratora musi stwierdza¢
koniecznosc¢ zastosowania dodatkowych srodkéw ochronnych (np. urzadzenia
zezwalajgcego, chronigcego operatora podczas konfiguracji i programowania).

Firma Universal Robots zidentyfikowata potencjalne zagrozenia podane ponizej jako
zagrozenia, ktore integrator musi wzig¢ pod uwage. W danej instalacji robota moga byc¢
obecne inne istotne zagrozenia.

1.

Przebicie skory przez ostre krawedzie i spiczaste zakonczenia lub ztgcza
narzedzia/chwytaka.

Przebicie skory przez ostre krawedzie i spiczaste zakonczenia na przeszkodach
przy torze robota.

Siniaki spowodowane przez kontakt z robotem.

Zwichnigcia lub ztamania kosci z powodu uderzenia przez ciezki tadunek i o twardg
powierzchnig.

Konsekwencje niedokrecenia srub utrzymujgcych ramie robota lub
narzedzie/chwytak.

Elementy wypadajgce z narzedzia/chwytaka, np. z powodu stabego uchwytu lub
przerwy w zasilaniu.

Pomyiki wynikte z powodu istnienia roznych przyciskéw zatrzymania awaryjnego
réznych urzadzen.

Btedy spowodowane nieupowaznionymi zmianami w parametrach konfiguracji
bezpieczenstwa.

Informacje na temat czaséw zatrzymania i odlegtosci zatrzymania znajdujg sie w rozdziale
oraz dodatku .
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3.8. Kontrola przed uzyciem

Przed pierwszym uzyciem robota lub po wprowadzeniu modyfikacji nalezy przeprowadzi¢
nastepujgce testy. Sprawdzenie prawidtowos$ci potgczen wszystkich wejsc i wyjs¢
bezpieczenhstwa. Proba dziatania wszystkich podtgczonych wejs¢ i wyjs¢ bezpieczenstwa,
wigcznie z urzgdzeniami wspolnymi dla wielu maszyn lub robotow. Rozumie sie przez to
koniecznosc¢:

* Sprawdzenia przyciskow zatrzymania awaryjnego, wejscia zatrzymania robota oraz
dziatania hamulcéw.

* Sprawdzenia, czy wejscie zabezpieczen zatrzymuje ruch robota. Jesli
skonfigurowano przywracanie zabezpieczen, muszg one zostac¢ aktywowane przed
wznowieniem ruchu robota.

* Sprawdzenia ekranu inicjowania, aby przetestowac, czy tryb ograniczony jest w
stanie przetgczy¢ tryb bezpieczenstwa na tryb ograniczony.

* Sprawdzenia, czy tryb pracy jest w stanie przetgczyc¢ tryb operacyjny, patrz ikona w
gornym prawym rogu interfejsu uzytkownika.

* Sprawdzenia, czy 3-pozycyjne urzadzenie zezwalajgce musi by¢ wcisniete, aby
umozliwi¢ ruch w trybie recznym. Nalezy réwniez sprawdzic, czy robot ma
uruchomiong funkcje kontroli ograniczenia predkosci.

* Sprawdzenia, czy wyjscia awaryjnego zatrzymania systemu sg zdolne przywrocic
bezpieczny stan catego systemu.

* Sprawdzenia, czy system powigzany z sygnatem wyjsciowym Ruch robota,
sygnatem wyjsciowym Robot sie nie zatrzymuje, sygnatem wyjsciowym Tryb
ograniczony lub sygnatem wyjsciowym Tryb nieograniczony rzeczywiscie wykrywa
zmiany sygnatu wyjsciowego

3.9. Zatrzymanie awaryjne

Whytgcznik awaryjny lub wytgcznik awaryjny to czerwony przycisk znajdujacy sie na pilocie
zdalnego sterowania. Nacisnij przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zatrzymac caty ruch
robota. Aktywacja przycisku zatrzymania awaryjnego powoduje zatrzymanie kategorii
pierwszej (IEC 60204-1).

Przyciski zatrzymania awaryjnego nie sg zabezpieczeniami (ISO 12100). Przyciski
zatrzymania awaryjnego sg uzupetniajgcymi sSrodkami ochronnymi, ktére nie majg na celu
zapobiegania obrazeniom. Ocena ryzyka aplikacji robota okresla, czy konieczne jest
zainstalowanie dodatkowych przyciskow zatrzymania awaryjnego. Funkcja zatrzymania
awaryjnego i urzgdzenie uruchamiajgce muszg by¢ zgodne z normg ISO 13850.

Podrecznik uzytkownika 27

UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 3. Bezpieczenstwo

Po aktywacji zatrzymania awaryjnego przycisk zatrzaskuje sie w tym ustawieniu. W
zwigzku z tym za kazdym razem, gdy aktywowane zostanie zatrzymanie awaryjne, nalezy
je recznie skasowac za pomoca przycisku, ktéry zainicjowat zatrzymanie.

Przed skasowaniem nacisniecia przycisku zatrzymania awaryjnego nalezy wzrokowo
zidentyfikowac i oceni¢ przyczyne aktywacji zatrzymania awaryjnego. Wymagana jest
ocena wzrokowa wszystkich urzgdzen w aplikacji. Po rozwigzaniu problemu mozna
skasowac nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego.

Aby skasowaé nacisnigcie przycisku zatrzymania awaryjnego
1. Przytrzymaj przycisk i przekre¢ zgodnie z ruchem wskazowek zegara, az zatrzask
sie roztgczy.

Powinno by¢ wyczuwalne, gdy zatrzask jest wytgczony, co oznacza, ze przycisk
zostat zresetowany.

2. Po zresetowaniu zatrzymania awaryjnego przywré¢ zasilanie robota i wznéw prace.

3.10. Ruch bez zasilania napedu

W mato prawdopodobnym przypadku awarii, gdy zasilanie robota jest niemozliwe lub
niepozadane, mozna uzy¢ wymuszonej jazdy wstecz, aby przesungc¢ ramie robota.

Aby wykona¢ wymuszong jazde do tytu, nalezy mocno popchng¢ lub pociggna¢ ramie
robota, aby przesungc¢ przegub. Kazdy hamulec przegubowy posiada sprzegto cierne,
ktére umozliwia ruch podczas wysokiego wymuszonego momentu obrotowego.

Wymuszona jazda do tytu wymaga duzej sily i nie moze by¢ wykonywana przez jedng
osobe. W sytuacjach zaciskania wymagane jest, aby dwie lub wiecej oséb wykonato
wymuszong jazde z powrotem. W niektérych sytuacjach do demontazu ramienia robota
wymagane sg dwie lub wiecej oséb.

Aby uzyskac informacje na temat demontazu robota, nalezy zapozna¢ sie z podrecznikiem
serwisowym.

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Zagrozenia i ryzyka zwigzane z elektrycznoscig, spowodowane
ztamaniem lub rozpadnieciem sie niepodpartego ramienia robota, mogqg
spowodowac obrazenia lub $mier¢.

* Przed demontazem odtgcz zasilanie i podeprzyj ramig robota.
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INFORMACJA

Reczne przesuwanie ramienia robota jest przeznaczone wytgcznie do
pilnych celow awaryjnych i serwisowych. Niepotrzebne przesuwanie
ramienia robota moze prowadzi¢ do uszkodzenia mienia.
* Nie przesuwaj stawu o wiecej niz 160 stopni, aby upewnic sie, ze
robot moze znalez¢ swojg pierwotng pozycje fizyczna.

* Nie przesuwaj ztgcza bardziej niz to konieczne.
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4. Interfejsy i funkcje zwigzane z bezpieczenstwem UNIVERSAL ROBOTS

4. Interfejsy i funkcje zwigzane z
bezpieczenstwem

4.1. Wstep

Roboty e-Series firmy Universal Robots sg wyposazone w wiele wbudowanych funkcji
bezpieczenstwa oraz wejs¢/wyjs¢ bezpieczenstwa i stosujg cyfrowe oraz analogowe sygnaty
sterujgce z elektrycznego interfejsu w celu komunikacji z innymi maszynami i dodatkowymi
urzgdzeniami ochronnymi. Kazda funkcja bezpieczenstwa i jej we/wy sg skonstruowane zgodnie z
norma EN 1SO13849-1 (certyfikacje — patrz rozdziat 10. Certyfikaty na stronie 77) na poziomie
dziatania d (PLd) z wykorzystaniem architektury kategorii 3.

Rozdziat 21. Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 154 w czesci || Podrecznik
interfejsu PolyScope pozwala zapoznac sie z konfiguracjg funkcji bezpieczenstwa, wejsc i wyjs¢ w
interfejsie uzytkownika. Rozdziat 6. Interfejs elektryczny na stronie 45 pozwala zapoznac sig z
opisami dotyczgcymi podigczania urzagdzen zabezpieczajgcych do we/wy.

OSTRZEZENIE
Zastosowanie parametréw konfiguracji bezpieczenstwa innych niz te okre$lone jako
niezbedne do zmniejszenia ryzyka moze skutkowac zagrozeniami, ktore nie
zostang racjonalnie wyeliminowane lub zagrozeniami, ktore nie zostang
wystarczajgco zmniejszone.
* Upewnij sie, ze narzedzia i chwytaki sg prawidtowo podtgczone, aby unikngc
zagrozen spowodowanych przerwaniem zasilania.

é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Btedy programisty i/lub btedy okablowania mogg spowodowac zmiane napiecia z 12
V na 24 V, prowadzgc do uszkodzenia sprzetu w wyniku pozaru.

* Zweryfikuj uzycie napiecia 12V i postepuj ostroznie.

INFORMACJA
* Uzywanie i konfiguracja interfejséw i funkcji dotyczgcych bezpieczenstwa

muszg by¢ zgodne z oceng ryzyka dla kazdego zastosowania robota. (patrz
rozdziat, sekcja)

* Czas zatrzymania nalezy uwzgledni¢ w ocenie ryzyka

* Jeslirobot wykryje awarie w systemie bezpieczenstwa (np. rozciecie jednego
z przewodow w obwodzie zatrzymania awaryjnego lub naruszenie limitu
bezpieczenstwa) jest inicjowane zatrzymanie kategorii 0.
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INFORMACJA

Chwytak nie jest zabezpieczony systemem bezpieczenstwa UR. Dziatanie
chwytaka i/lub przewodu tgczgcego nie jest monitorowane

4.2. Kategorie zatrzymania

W zaleznosci od okolicznosci, zgodnie z normg IEC 60204-1 robot ma mozliwos¢
wszczecia trzech rodzajow kategorii zatrzymania. Kategorie zostaty uwzglednione w
tabeli.

Kategoria Opis

zatrzymania

0 Zatrzymanie robota przez natychmiastowe odtgczenie zasilania.
Zatrzymanie robota w uporzagdkowany, kontrolowany sposob. Zasilanie
jest odtgczane po zatrzymaniu robota.

*Zatrzymanie robota z zasilaniem dostepnym dla napedow i

2 utrzymaniem trajektorii. Zasilanie napedu jest utrzymywane po
zatrzymaniu robota.

1

Zatrzymanie robotow firmy Universal Robots z kategorii 2 jest dodatkowo opisane jako typ
zatrzymania SS1 lub SS2 wedtug normy IEC 61800-5-2.

4.3. Konfigurowalne funkcje bezpieczenstwa

Funkcje bezpieczenstwa robota Universal Robots, wymienione w ponizszej tabeli,
znajdujg sie w robocie, ale majg na celu sterowanie systemem robota, tj. robotem z
dotgczonym narzedziem/chwytakiem. Funkcje bezpieczenstwa robota stuzg do
ograniczenia zagrozen dla systemu uwzglednionych w ocenie ryzyka. Pozycje i predkosci
sg podane wzgledem bazy robota.

Funkcja Obis
bezpieczenstwa P
Limit pozycji C o . .
orzegubow Ustawia gorny i dolny limit dozwolonych pozyciji przegubdw.
Limit predkosci Ustawia gorny limit predkos$ci przegubu
przegubéw gorny Pre przegubu.
Plaszczyzny Okresla ptaszczyzny w pr.zestrz’enl, ktore og.ranl.czajq pozycje
bezpieczefistwa robota. Ptaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg albo samo

P narzedzie/chwytak, albo zaréwno narzedzie/chwytak, jak i tokiec.
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Funkcja
bezpieczenstwa

Opis

Orientacja

h Okresla dopuszczalne limity orientacji narzedzia.
narzedzia

Ogranicza maksymalng predko$c¢ robota. Predkosc jest
Limit predkosci ograniczana na fokciu, na kotnierzu narzedzia/chwytaka i posrodku
zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia/chwytaka.

Ogranicza maksymalng site wywierang przez narzedzie
robota/chwytak i fokie¢ w sytuacjach zaciskania. Sita jest

Limit sity ograniczana na narzedziu/chwytaku, kotnierzu tokcia i posrodku
zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia/chwytaka.

Limit pedu Ogranicza maksymalny ped robota.

Limit mocy Ogranicza prace mechaniczng wykonywang przez robota.

Limit czasu Ogranicza maksymalny czas zuzywany przez robota na

zatrzymania zatrzymanie po zainicjowaniu zatrzymania robota.

Limit odlegtosci Ogranicza maksymalng odlegto$¢ przebywang przez robota po

zatrzymania zainicjowaniu zatrzymania robota.

Podczas wykonywania oceny ryzyka dla zastosowania nalezy wzig¢ pod uwage ruch
robota po zainicjowaniu zatrzymania. Aby ufatwi¢ ten proces, mozna uzy¢ funkcji
bezpieczenstwa Limit czasu zatrzymania oraz Limit odlegfosci zatrzymania.

Te funkcje bezpieczenstwa szybko zmniejszajg predkosc¢ robota w taki sposob, aby
zawsze byta mozliwos¢ zatrzymania go w ramach limitéw. Limity potozenia ztgcza,
ptaszczyzny bezpieczenstwa i limity orientacji narzedzia/chwytaka uwzgledniajg
oczekiwany skok drogi zatrzymania, tj. ruch robota zwolni przed osiggnieciem limitu.

Bezpieczenhstwo funkcjonalne mozna podsumowac jako:

Funkcja bezpieczeristwa Doktadno$¢  Poziom dziatania Kategoria
Zatrzymanie awaryjne - d 3
Wyltgcznik Zabezpieczajgcy - d 3
Limit pozycji przegubu 5° d 3
Limit predkosci przegubu 1,15°s d 3
Stupy asekuracyjne 40 mm d 3
Orientacja narzedzia 3° d 3
Ograniczenie predkosci 50 mm/s d 3
Limit sity 25N d 3
Limit pedu 3 kgm/s d 3
Limit mocy 10w d 3
Limit czasu zatrzymania 50 ms d 3
Ograniczenie odlegtosci zatrzymania | 40 mm d 3
Bezpieczny dom 1,7° d 3
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A\

@

PRZESTROGA

Niekonfigurowanie maksymalnego ograniczenia predkosci moze
skutkowac niebezpiecznymi sytuacjami.

* Jesli robot jest uzywany do zastosowanh z recznym prowadzeniem
ruchami liniowymi, nalezy ustawi¢ warto$¢ graniczng predkosci
narzedzia/chwytaka oraz tokcia nie wiekszg niz 250 mm/s, chyba ze
ocena ryzyka wykaze, ze dopuszczalne sg wieksze predkosci.
Zapobiegnie to szybkim ruchom fokcia robota w poblizu osobliwosci.

INFORMACJA

S3a dwa wyijatki od funkcji ograniczania sity, ktore sg wazne podczas
projektowania aplikacji (rysunek ). Przy wysuwaniu robota staw kolanowy
moze wywrzec duzg site w kierunku promieniowym (w kierunku od
podstawy) przy matej szybkosci. W podobny sposéb wystepuje krétkie
ramie dzwigni, kiedy narzedzie jest blisko podstawy i rusza sie wokét bazy.
Wtedy moze pojawic sie duza sita przy matej szybkosci. Zagrozenia
zmiazdzeniem mozna unikac przez usuniecie przeszkdd z tych obszarow,
inne pozycjonowanie robota lub przez zastosowanie kombinacji
ptaszczyzn bezpieczenstwa i limitdw przegubow. Zagrozenie moze zostac
w ten sposob usuniete przez zapobieganie ruchowi robota w tym obszarze
przestrzeni roboczej.

200 mm

Niektore obszary przestrzeni roboczej powinny byc uznane za zagrozone zmiazdzeniem ze
wzgledu na fizyczne wtasciwosci ramienia robota. Jeden z tych obszarow (lewy) jest definiowany

UR3e
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R
UNIVERSAL ROBOTS

dla ruchow po promieniu, gdy przegub nadgarstka T znajduje sie w odlegfosci co najmniej
450 mm od podstawy robota. Drugi obszar (prawy) znajduje sie w odlegtosci 200 mm od

podstawy robota podczas ruchu w kierunku stycznym.

Robot ma rowniez nastepujgce wejscia bezpieczenstwa:

Wejscie
bezpieczenstwa
Przycisk

zatrzymania
awaryjnego

Opis

Wykonuje kategorie zatrzymania 1 (IEC 60204-1) informujgc inne maszyny
za pomoca wyjscia Zatrzymanie awaryjne systemu , jesli to wyjscie jest
zdefiniowane. Zatrzymanie jest inicjowane we wszystkim, co jest podfgczone
do wyjscia.

Zatrzymanie
awaryjne robota

Wykonuje kategorie zatrzymania 1 (IEC 60204-1) za pomocg wejscia
skrzynki sterowniczej, informujgc inne maszyny za pomocg wyjscia
zatrzymania awaryjnego systemu , jesli to wyjscie jest zdefiniowane.

Zatrzymanie

Wykonuje kategorie zatrzymania 1 (IEC 60204-1) tylko na robocie, we
wszystkich trybach i ma pierwszenstwo przed wszystkimi innymi

awaryjne systemu poleceniami.

Wykonuje kategorie zatrzymania 2 (IEC 60204-1) we wszystkich trybach, z
Wytacznik wyjatkiem korzystania z 3-pozycyjnego urzgdzenia wtgczajgcego i selektora
Zabezpieczajgcy | trybu - wtedy w trybie recznym zatrzymanie ochronne mozna ustawic tylko w

trybie automatycznym.

Zatrzymanie
Zabezpieczenia

Wykonuje kategorie zatrzymania 2 (IEC 60204-1) TYLKO w trybie
automatycznym. Zatrzymanie Zabezpieczenia Trybu Automatycznego

Trybu mozna wybrac¢ tylko wtedy, gdy skonfigurowane i zainstalowane jest
Automatycznego | Tréjpozycyjne Urzadzenie Wigczajgce.

Reset Powraca ze stanu Safeguard Stop , gdy wystgpi zbocze narastajgce na
Zabezpieczen wejsciu Safeguard Reset.

Tryb zredukowany Przefgcza system bezpieczenstwa na uzycie limitéw w trybie zredukowanym
Tréjpozycyjne !nicjuje katc?,\g.orie zf':l’tr;ymania 2 (IEQ §0204-1 )., gdy urzadzenic—j\ wigczajgce
urzadzenie jest catkowicie nacisniete lub catkowicie zwolnione tylko w trybie recznym.
wlaczajace Tréjpozycyjne zatrzymanie urzadzenia wtgczajgcego jest wyzwalane, gdy

sygnat wejsciowy spada. Reset Zabezpieczenia nie ma na to wptywu.

Ruch swobodny

Wiacza ruch swobodny, gdy robot nie dziata w trybie automatycznym.

zabezpieczenia
trybu

na robocie

Przetgcza miedzy trybami pracy. Robot jest w trybie automatycznym, gdy
Tryb pracy e . . e .

wejscie jest niskie, w trybie recznym, gdy wejscie jest wysokie.
Automatyczny
reset Powraca ze stanu Automatic Mode Safeguard Stop , gdy pojawia sie zbocze

narastajgce na wejsciu Automatic Mode Safeguard Reset.

Do wspétpracy z innymi maszynami robot jest wyposazony w nastepujgce wyjscia bezpieczenstwa:
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Wyijscie
bezpieczenstwa

Zatrzymanie
awaryjne systemu

Opis

Gdy ten sygnat jest logicznie niski, wejscie zatrzymania awaryjnego robota
jest logicznie niskie lub nacisniety jest przycisk zatrzymania awaryjnego.

Robot w ruchu

Podczas gdy ten sygnat jest logicznie wysoki, zadne pojedyncze zigcze
robota nie porusza sie o wiecej niz 0,1 rad/s.

Robot nie
zatrzymuje sie

Logika wysoka, gdy robot jest zatrzymany lub w trakcie zatrzymywania z
powodu zatrzymania awaryjnego lub zatrzymania bezpieczehstwa. W
przeciwnym razie logika bedzie niska.

Ograniczony

Stan logiczny niski, kiedy system bezpieczenstwa uzywa konfiguracji
ograniczone.

Nie ograniczone

Stan logiczny niski, gdy system nie uzywa konfiguracji ograniczone;j.

Bezpieczny dom

Logika wysoka, gdy robot znajduje sie w skonfigurowanej bezpiecznej
pozycji wyjsciowe;j.

Wszystkie wejscia/wyjscia bezpieczenstwa sg dwukanatowe, co oznacza, ze sg bezpieczne, gdy sg
niskie (np. zatrzymanie awaryjne jest aktywne, gdy sygnaty sg niskie).

4.4. Funkcja bezpieczenstwa

System bezpieczenstwa monitoruje, czy ktorykolwiek z limitow bezpieczenstwa jest
naruszony lub czy jest uruchomione zatrzymanie awaryjne lub zatrzymanie przez

zabezpieczenie.

System bezpieczenstwa ma nastepujace reakcje:

Bodziec Reakcja

Zatrzymanie awaryjne

Kategoria
zatrzymania 1

Zatrzymanie przez zabezpieczenie

Kategoria
zatrzymania 2

Zatrzymanie przez 3PE (jesli 3-pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce | Kategoria

jest podtgczone) zatrzymania 2
Naruszenie limitu Kategoria :
zatrzymania 0
. Kategoria
Wykrycie bigdu zatrzymania 0
INFORMACJA

Gdy system bezpieczenstwa wykryje jakikolwiek btad lub nieprawidtowosc¢,
wszystkie wyjscia bezpieczenstwa zostajg ustawione do stanu niskiego.

UR3e
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4.5. Zestawy parametrow bezpieczenstwa

Normalny i ograniczony

System bezpieczenstwa ma nastepujgce zestawy konfigurowalnych parametréw
bezpieczenhstwa:

* Normalny

* Ograniczony

Mozna ustawic limity bezpieczenstwa dla kazdego zestawu parametrow bezpieczenstwa,
tworzgc rézne konfiguracje dla ustawien normalnych lub wyzszych i ograniczonych.
Zredukowana konfiguracja jest aktywna, gdy narzedzie/chwytak jest ustawione po
zredukowanej stronie ptaszczyzny zredukowanej wyzwalaczalub gdy zredukowana
konfiguracja jest wyzwalana zewnetrznie przez wejscie bezpieczenstwa.

Wyzwalanie konfiguracji ograniczonej za pomocg ptaszczyzny: gdy ramie robota
przemieszcza sie od strony ptaszczyzny wyzwalania skonfigurowanej przy uzyciu
ograniczonych parametrow bezpieczenstwa z powrotem do strony skonfigurowanej przy
uzyciu normalnych parametréw bezpieczenstwa, wokot ptaszczyzny wyzwalania jest
obszar okoto 20 mm, w ktérym dozwolone sg warto$ci graniczne zaréwno konfiguracji
normalnej, jak i ograniczonej. Ten obszar wokot ptaszczyzny wyzwalacza zapobiega
ucigzliwym zatrzymaniom bezpieczenstwa, gdy robot jest doktadnie na granicy.

Uzywanie wej$cia do wyzwolenia konfiguracji ograniczonej: po uruchomieniu lub
zatrzymaniu wejscia bezpieczenhstwa konfiguracji ograniczonej moze uptynag¢ do 500 ms,
zanim stang sie aktywne nowe wartosci graniczne. Moze si¢ to zdarzy¢ w kazdej z
nastepujgcych sytuacji:

* Przetgczanie z konfiguracji ograniczonej na normalng

* Przelgczanie z konfiguracji normalnej na ograniczong

Ramie robota dostosowuje sie do nowych limitow bezpieczenstwa w ciggu 500 ms.

4.6. Tryby

Tryb przywracania

Po przekroczeniu limitu bezpieczenstwa nalezy ponownie uruchomic system
bezpieczenstwa. Na przyktad, jesli limit pozycji przegubu jest poza limitem
bezpieczenhstwa, podczas rozruchu aktywowana jest funkcja Przywracanie.

Nie mozna uruchamia¢ programéw dla robota, gdy funkcja przywracania jest aktywna, ale
ramie robota mozna recznie przesungc z powrotem w granicach limitéw za pomoca funkgc;ji
Ruch swobodny lub za pomocg zaktadki Ruch w interfejsie PolyScope. (patrz czesc |l
Podrecznik interfejsu PolyScope)
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Limity bezpieczenstwa trybu przywracania sg nastepujace:

Funkcja bezpieczeristwa Limit

Limit predkosci przegubu 30°/s
Ograniczenie predkosci 250 mm/s
Limit sity 100N
Limit pedu 10 kg m/s
Limit mocy 80W

Jesli nastgpi naruszenie tych limitdw, system bezpieczenstwa wykonuje zatrzymanie
kategorii 0.

OSTRZEZENIE
Niezachowanie ostroznos$ci podczas przesuwania ramienia robota w trybie
przywracania moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuaciji.

* Podczas przesuwania ramienia robota z powrotem w ramach limitow
nalezy zachowac ostroznos¢, poniewaz limity pozycji przegubow,
ptaszczyzn bezpieczenstwa i orientacji narzedzia/chwytaka sg
wytgczone w trybie przywracania.

UR3e
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5. Interfejs mechaniczny

Elementy robota tworzg system robotyczny: w tym rozdziale opisano ramig robota, narzedzie lub
obstugiwany element, skrzynke sterowniczg i sterownik uczenia z 3PE. Mozna réwniez znalez¢
wymagania dotyczgce maksymalnego obcigzenia i przestrzeni robocze;j.

5.1. Przestrzen robocza i operacyjna

Przestrzen robocza to zasieg ramienia robota w petni roztozonego w poziomie i w pionie.
Przestrzen operacyjna to lokalizacja, w ktérej robot ma dziataé.

INFORMACJA
Zlekcewazenie wymogow dotyczacych przestrzeni roboczej i operacyjnej

robota moze skutkowacé uszkodzeniem mienia.

* Przy wyborze przestrzeni roboczej dla robota nalezy wzig¢ pod
uwage ponizsze informacje.

INFORMACJA
Przesuniecie narzedzia blisko objetosci cylindrycznej moze spowodowac

zbyt szybkie przesuwanie sie przegubéw, co prowadzi do utraty
funkcjonalnosci i uszkodzenia mienia.
* Nie wolno przesuwac narzedzia w poblize cylindrycznej objetosci,
nawet gdy narzedzie porusza sie powoli.

Cylindryczna bryta znajduje sie zarowno bezposrednio nad, jak i pod podstawa robota.
Robot wystaje na odlegtos¢ 500 mm od przegubu podstawowy.
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Przéd Pochylone

5.2. Opis montazu

. OSTRZEZENIE
Niestabilny montaz moze prowadzi¢ do wypadkow.

* Zawsze nalezy sie upewnic, ze czesci robota sg prawidiowo i
bezpiecznie zamontowane oraz przykrecone srubami na miejscu.

PRZESTROGA
Montaz i uzytkowanie robota w srodowisku przekraczajgcym zalecany

stopien IP moze skutkowa¢ urazami.

* Montowac robota w warunkach odpowiadajgcych danemu
poziomowi IP. Zabrania sie uruchamiania robota w srodowisku
przewyzszajgcym podany poziom IP dla robota (IP54), sterownika
uczenia (IP54) oraz skrzynki sterowniczej (IP44)

Montowany za pomocg czterech $rub 6,6 mm o
Ramie robota (podstawa) | wytrzymatosci 8,8 i czterech otworéw montazowych M6 w

podstawie.

Do mocowania narzedzia do robota stuzg cztery gwintowane
Narzedzie (kotnierz otwory M6. Sruby M6 nalezy dokreci¢ z momentem 8 Nm,
narzedzia) klasa wytrzymatosci 8,8. Aby doktadnie zmieni¢ potozenie

narzedzia, nalezy uzy¢ sworznia w dostepnym otworze J6.
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Skrzynke sterowniczg mozna zawiesic¢ na $cianie lub

Skrzynka sterownicza L, _
umiescic na ziemi.

Sterownik uczenia jest montowany na scianie lub
umieszczany w skrzynce sterowniczej. Nalezy sprawdzic,
Sterownik uczenia czy nie ma ryzyka potkniecia sie o przewdd. Dostepne sg
dodatkowe uchwyty montazowe do skrzynki sterowniczej
oraz sterownika uczenia.

5.3. Mocowanie ramienia robota

Surface on which the robot is fitted
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Wymiary i uktad otworéw do montazu robota.

OSTRZEZENIE
Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch mogg spowodowac urazy.

* Zasilanie ramienia robota nalezy wytgczy¢, aby zapobiec
nieoczekiwanemu uruchomieniu podczas montazu i demontazu.
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Aby wytaczyé zasilanie ramienia robota

1.

Aby wytgczy¢ zasilanie robota, nalezy nacisng¢ przycisk zasilania na sterowniku
uczenia.

Odtaczy¢ kabel zasilania / przewdd zasilajgcy od gniazdka $ciennego.

Nalezy odczekac¢ 30 sekund na roztadowanie zgromadzonej energii przez robota.

Aby zamocowac ramig robota

1.

Robota nalezy zamontowac na podtozu stabilnym, nienarazonym na wstrzagsy, aby
utrzymac co najmniej dziesieciokrotnos¢ petnego momentu obrotowego przegubu
podstawowego i pieciokrotno$¢ masy ramienia robota.

Jesli robot ma by¢ montowany na liniowym napedzie lub ruchomej platformie, to
przyspieszenie ruchomej bazy montazowej powinno by¢ bardzo mate. Duze
przyspieszenie moze doprowadzi¢ do awaryjnego zatrzymania robota przez
zabezpieczenie.

Sruby nalezy dokreci¢ z momentem 20 Nm. (Warto$ci momentu obrotowego zostaty
zaktualizowane w oprogramowaniu SW5.14. Wczes$niejsza wersja drukowana
przedstawia inne wartosci.)

Nalezy wykorzysta¢ dwa gotowe otwory @8 do kotkow, aby idealnie ustawi¢ pozycje
ramienia robota.

5.4. Mocowanie narzedzia

The tool or workpiece is mounted to the tool output flange (ISO ) at the tip of the robot.
Wszystkie wymiary podano w mm.

@ 6 H7 T 6,20 +0,20

Lumberg RKMW 8-354 connector

4x D5V 8
Mé6-6H T 8

6,20

41,70

¢ 31,50 H7

5040, SECTION A-A
?63h8

Wymiary i ukfad otwordw kotnierza narzedzia. All measures are in mm.
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Kotnierz wyjsciowy narzedzia (1ISO 4762) miesci sie w miejscu montowania narzedzie przy
zakonczeniu ramienia robota. Zalecane jest uzycie promieniscie wycietego otworu na
kotek, aby zapobiec zbyt silnemu zaciesnieniu przy utrzymaniu doktadnej pozycji.

PRZESTROGA
Bardzo dtugie $ruby M8 mogg wywierac nacisk na dolng czesc kotnierza
narzedzia i powodowac zwarcie w obwodzie robota.

* Do not use bolts that extend beyond 10 mm to mount the tool.

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe dokrecenie srub moze prowadzi¢ do niebezpiecznych

sytuaciji.

* Narzedzie musi by¢ mocno i bezpiecznie przykrecone.

* Narzedzie powinno by¢ tak skonstruowane, aby nie stwarzato
groznych sytuacji przez nieoczekiwane upuszczenie czesci.

5.5. Odstep skrzynki sterownicze;

Przeptyw gorgcego powietrza w skrzynce sterowniczej moze skutkowaé awarig sprzetu.

Skrzynka sterownicza wymaga co najmniej 50 mm odstepu z kazdej strony, aby zapewni¢
wystarczajacy przeptyw chtodnego powietrza. The recommended Control Box clearance is
200 mm.

OSTRZEZENIE
Mokra skrzynka sterownicza moze by¢ przyczyng smierci.

* Skrzynka sterownicza ani kable nie mogg mie¢ kontaktu z cieczami.

* Skrzynke sterowniczg (IP44) nalezy umiesci¢ w otoczeniu
odpowiednim do stopnia ochrony IP.

5.6. Maksymalne obcigzenie
Obcigzenie znamionowe ramienia robota zalezy od przesuniecia srodka ciezkosci obcigzenia, patrz
rysunek 5. Interfejs mechaniczny na stronie 39

Przesuniecie srodka ciezkos$ci to odlegtos¢ miedzy srodkiem kotnierza narzedzia a srodkiem
ciezkosci dotgczonego obcigzenia.

Podczas obliczania na przyktad masy obcigzenia w aplikacji pobierania i odktadania nalezy wzig¢
pod uwage zaréwno chwytak, jak i obiekt przez niego przenoszony.
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tadownosc [kg]
4 —

0 100 200 300 400

Przesuniecie srodka ciezkosci [mm]

Relacja miedzy obcigZeniem znamionowym a przesunieciem srodka cieZkosci.

5.6.1. Bezwtadnosc¢ obcigzenia

Robot moze by¢ uzywany z obcigzeniami o duzej bezwtadnosci. Oprogramowanie sterujgce
automatycznie dostosowuje przyspieszenia, jesli w interfejsie PolyScope prawidiowo wprowadzisz
nastepujgce dane (patrz 23.7.10. Ustaw obcigzenie na stronie 264):

* Masa tadunku
* Srodek ciezkosci
* Bezwiadnos¢

Do oceny przyspieszen i czasow cyklu ruchow robota z okreslonym obcigzeniem mozna uzyc¢
URSim.
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6. Interfejs elektryczny
6.1. Wstep

Ramie robota i skrzynka sterownicza zawierajg elektryczne grupy interfejséw. Dla wiekszosci typow
we/wy podano przyktady. Okreslenie we/wy opisuje wejsciowe oraz wyjsciowe, cyfrowe oraz
analogowe sygnaty sterowania uwzglednionych ponizej grup interfejséw elektrycznych.

* Podigczenie do sieci
* Podtaczenie robota
* We/wy sterownika

* We/wy narzedzia

* Ethernet

Wszystkie napiecia i natezenia sg podane dla pradu statego (DC), chyba ze okreslono inaczej.

6.2. Ostrzezenia i przestrogi dotyczgce elementow
elektrycznych

Nalezy przestrzegac ponizszych ostrzezen w przypadku wszystkich grup interfejséw, w tym
podczas projektowania i instalowania aplikacji.

é OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ponizszych zalecen moze prowadzi¢ do powaznych obrazen lub
Smierci, poniewaz funkcje bezpieczenstwa mogg zosta¢ nadpisane.

* Nigdy nie nalezy podtgczac sygnatow bezpieczenstwa do logicznego
sterownika programowalnego (PLC), ktory nie jest sterownikiem PLC
bezpieczenstwa o odpowiednim poziomie zabezpieczenia. Istotne jest, aby
sygnaly interfejsu bezpieczenstwa byty odseparowane od sygnatéw zwyktego
interfejsu we/wy.

* Wszystkie sygnaty bezpieczenstwa muszg by¢ opracowane jako nadmiarowe
(dwa niezalezne kanaty).

* Dwa niezalezne kanaty nalezy utrzymywac jako niepotgczone, tak aby
pojedyncza awaria nie prowadzita do utraty funkcji bezpieczenstwa.
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A\

A\

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktdéregokolwiek z ponizszych zalecen moze skutkowacé
powaznymi obrazeniami lub $miercig z powodu zagrozen elektrycznych.

* Cale wyposazenie, ktore nie jest przeznaczone do kontaktu z wodg, musi

pozostawac suche. Jesli woda przedostanie sie do wnetrza produktu, nalezy
odcigc¢ i oznaczy¢ wszystkie zrodia zasilania i wezwac¢ serwisanta z punktu
obstugi Universal Robots.

Wolno uzywac¢ wytgcznie oryginalnych kabli dostarczonych z robotem. Nie
wolno uzywac robota do zastosowan, w ktorych kable moga ulegac
napinaniu.

Nalezy zachowac ostrozno$¢ przy podtgczaniu kabli interfejsu do wejs¢ i
wyjs¢ robota. Metalowa ptyta w dolnej czesci jest przeznaczona do ztgcz i
kabli interfejsu. Ptyte nalezy usungc¢ przed wierceniem otworow. Przed
ponownym zamontowaniem ptyty konieczne jest usuniecie wszystkich
wiorow. Nalezy uzywac dtawic kablowych o wiasciwych rozmiarach.

PRZESTROGA

Sygnaly zaktocajgce o poziomie przekraczajgcym poziom zdefiniowany we
wiasciwych normach IEC mogag spowodowac nieoczekiwane zachowanie robota.
Nalezy pamietac o nastepujgcych kwestiach:

* Robot zostat przebadany zgodnie z miedzynarodowymi normami IEC

dotyczacymi kompatybilnosci elektromagnetycznej (EMC). Bardzo wysokie
poziomy sygnatow lub nadmierne narazenie moga trwale uszkodzi¢ robota.
Problemy z kompatybilnoscig elektromagnetyczng zwykle wystepujg w
procesach spawalniczych i zwykle sg opisywane w dzienniku komunikatami o
btedach. Firma Universal Robots nie moze by¢ pociggnieta do
odpowiedzialnosci za zadne problemy wynikajgce z kwestii kompatybilnosci
elektromagnetyczne.

Dtugos¢ kabli we/wy pomiedzy skrzynka sterowniczg a innymi maszynami i
wyposazeniem fabrycznym nie moze by¢ wieksza niz 30 m, chyba ze
wykonano dodatkowe testy.

UZIEMIENIE

Pofaczenia ujemne sg oznaczane jako GND i sg pofgczone z ostong robota i
skrzynki sterownika. Wszystkie wymienione potgczenia GND stosowane sg
wytacznie w uktadach zasilania i sygnalizacji. W przypadku uziemienia ochronnego
(PE) nalezy zastosowac zaciski srubowe M6 z symbolem uziemienia, znajdujgce sie
wewnatrz skrzynki sterowniczej. Przewodnik uziemienia powinien mie¢ klasyfikacje
prgdowg co najmniej wlasciwg dla najwyzszego natezenia w systemie.
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PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Niektore we/wy wewnatrz skrzynki sterowniczej mozna skonfigurowac do pracy
normalnej lub bezpieczenstwa. Read and understand the complete Electrical
Interface chapter.

6.3. We/wy sterownika

We/wy znajdujgcych sie w skrzynce sterowniczej mozna uzywac do tgczenia zréznicowanego
sprzetu, m.in. przekaznikéw pneumatycznych, sterownikéw PLC i przyciskéw zatrzymania
awaryjnego.

Ponizsza ilustracja przedstawia grupy interfejséw elektrycznych wewnatrz skrzynki sterownicze;.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g [24av 12V|H| PWR/A| [24V|H|[24V|H| oV |H|{ OV |H| [24V|H|[24V|H| [0V (H|| 0V H| |£[AG N
;; EIO GND|H| |GND cio|m|[cia[m| [coo[m]||cos/m]| [pio|m|[Di4|m]| [poo|m|[pos|m]| | = [al0[m
& [24v ON |l 24V‘ 24V|H||24v|H| [OV |H|| OV (H| [24V|H|[24V|/H| |OV (H|| OV H g AG |H
:E: Ell OFF|H| | OV Cl1|M|{CI5|H| |CO1l{H||CO5/H| |DI1|H||DI5(IH| |[DO1|/H|DO5 M <Al |m
g [24V 24V|H|[24v/H| |ov |H|| oV |H| [24V/H|[24V|H| |OV (H| 0oV |H| |£|AG |H
% SI0 TS alal>]> Cl2(H||Cl6(H| |CO2|H||CO6/H| |DI2|H||DI6|H| [DO2|H|[DO6/H ;:AOO ]
2 24V alale|a|d|S]||24v|H|[24v(H| | oV |H|| OV |H| [24V(H|[24V|H| |OV (H| oV |H| |S|AG |H
& s HEmmmm | c3m|c7|m| [cos|m|[co7{m| [D13|m]|[D17|m]| [po3[m|[po7[m| | £ [A01|m

W przypadku tego typu wejs¢ do kodowania kwadraturowego sledzenia przenosnika mozna uzy¢
poziomego bloku wejs¢ cyfrowych (DI8-DI11), zilustrowanego ponizej, (patrz6.3.1. Wspodlne
parametry dla wszystkich we/wy cyfrowych below).

Sl2lele(z|>
ala|e[e]|~|°
EEEEEN

Nalezy przestrzega¢ znaczenia roznych kolorow, jak wymieniono ponizej.

Z06tty z czerwonym tekstem Specjalne sygnaly bezpieczenstwa

Zobhy z czarnym tekstem Konfigurowalne jako bezpieczenstwa
Szary z czarnym tekstem Cyfrowe we/wy ogolnego przeznaczenia
Zielony z czarnym tekstem Analogowe we/wy ogolnego przeznaczenia

W graficznym interfejsie uzytkownika mozna ustawic¢ konfigurowalne we/wy jako we/wy z
klasyfikowanym bezpieczernstwem lub we/wy ogélnego przeznaczenia (patrz czesc || Podrecznik
interfejsu PolyScope).

6.3.1. Wspolne parametry dla wszystkich we/wy cyfrowych

W tej sekcji zdefiniowano parametry elektryczne dla ponizszych we/wy cyfrowych 24 V ze skrzynki
sterownicze;j.
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* We/wy bezpieczenstwa.
* Konfigurowalne we/wy.

* We/wy ogdlnego przeznaczenia.

INFORMACJA

Stowo konfigurowalne oznacza we/wy, skonfigurowane do pracy jako we/wy z
klasyfikowanym bezpieczehnstwem lub normalne. Sg to zoite zaciski opisane
czarnym tekstem.

Nalezy instalowac¢ roboty UR zgodnie ze specyfikacjami elektrycznymi, ktore sg takie same dla
wszystkich trzech wejs¢.

Mozliwe jest zasilanie we/wy cyfrowych z wewnetrznego zrédta 24 V lub ze Zrédta zewnetrznego
poprzez skonfigurowanie bloku zaciskow opisanego jako Power (Zasilanie). Blok sktada sie z
czterech zaciskow. Dwa gorne (PWR i GND) to 24 V oraz uziemienie wewnetrznego zasilania 24 V.
Dwa nizsze zaciski bloku (24 Vi 0 V) to wejscie 24 V zrodta zasilania wejs¢ i wyjs¢. Domysina
konfiguracja przewiduje wykorzystanie wewnetrznego zrodta zasilania, zob. ponizej.

Jesli konieczne jest zwiekszenie pradu, w nizej pokazany sposob mozna podtagczy¢ zewnetrzne
zrédto zasilania.

Power (
Power
ZVJE A PWR I
GND|H
24v | Sl
ov

Ten przyktad ilustruje domysing konfiguracje z
zasilaczem zewnetrznym zapewniajgcym
wiekszy prad.

Ten przyktad ilustruje domysing konfiguracje
przy uzyciu wewnetrznego zrodta zasilania

Parametry elektryczne dla wewnetrznego i zewnetrznego zrédta zasilania przedstawiono ponizej.

Zaciski Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka

Wewnetrzne zasilanie 24 V

[PWR - GND] Napigcie 23 24 25 \Y
[PWR - GND] Prad 0 - 2 A
Wymagania zewnetrznego wejscia 24 V

[24 V - 0 V] Napiecie 20 24 29 \Y
[24 V - 0 V] Prad 0 - 6 A

*3,5 A dla cyklu pracy 500 ms lub 33%.
Cyfrowe 1/O sg skonstruowane zgodnie z norma IEC 61131-2. Parametry elektryczne
przedstawiono ponize;j.
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Zaciski Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Wyjscia cyfrowe

[COx / DOx] Natezenie pradu* 0 - 1 A
[COx / DOx] Spadek napiecia 0 - 0,5 \Y,
[COx / DOx] Prad uptywu 0 - 0,1 mA
[COx / DOx] Dziatanie - PNP - Typ
[COx / DOx] IEC61131-2 - 1A - Typ
Wejscia cyfrowe

[EIx/SIx/CIx/DIx] Napiecie -3 - 30 \"
[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar WYL -3 - 5 \Y,
[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar WL. 11 - 30 \Y
[EIx/SIx/CIx/DIx] Natezenie (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Dziatanie - PNP + - Typ
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC61131-2 - 3 - Typ

*Dla obcigzen rezystancyjnych lub indukcyjnych maksymalnie przy 1h.

6.3.2. We/wy bezpieczenstwa

W tej sekcji opisano wejscia bezpieczenstwa dedykowane (zotte zaciski z czerwonym tekstem) oraz
konfigurowalne (z6tte zaciski z czarnym tekstem), skonfigurowane jako we/wy bezpieczenstwa.
Nalezy przestrzega¢ wspoélnych parametréw wszystkich cyfrowych we/wy z sekcji 6.3.1. Wspolne
parametry dla wszystkich we/wy cyfrowych na stronie 47.

Sprzet i urzgdzenia bezpieczenstwa muszg byc instalowane zgodnie z instrukcjami bezpieczenstwa
i z oceng ryzyka z rozdziatu 3. Bezpieczenstwo na stronie 18.

Wszystkie we/wy bezpieczenhstwa wystepujg w parach (sg nadmiarowe) i muszg znajdowac sie w
dwdch osobnych gateziach. Pojedyncza awaria nie powoduje utraty funkcji bezpieczenstwa.

Istniejg dwa rodzaje statych wejsc¢ bezpieczenhstwa:
* Zatrzymanie awaryjne robota wytgcznie do wyposazenia zatrzymania awaryjnego

* Wytacznik Zabezpieczajgcy do urzgdzen zabezpieczajgcych

Ponizej przedstawiono roznice funkcjonalne.

Zatrzymanie Zatrzymanie przez

awaryjne zabezpieczenie
Robot przestaje sig poruszac Tak Tak
Wykonanie programu Pauza Pauza
Zasilanie napedu Wyt. WH.
Resetowanie Reczny Automatycznie lub recznie
Czestotliwos¢ uzycia Sporadycznie W kazdym cyklu do rzadko
Wymaga ponownego zainicjowania Tylko zwolnienie Nie

hamulca
Kategoria zatrzymania (IEC 60204-1) 1 2
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Zatrzymanie Zatrzymanie przez

awaryjne zabezpieczenie

Performance level of monitoring function

(ISO 13849-1) PLd PLd

Konfigurowalnych wejsc i wyjs¢ mozna uzy¢ do skonfigurowania dodatkowych funkciji we/wy
bezpieczenstwa, np. wyjscia zatrzymania awaryjnego. Konfiguracje zestawu konfigurowalnych
we/wy funkcji bezpieczenstwa wykonuje sie za pomocg graficznego interfejsu uzytkownika
(patrz czesc |l Podrecznik interfejsu PolyScope).

é OSTRZEZENIE

1. Nigdy nie nalezy podtgcza¢ sygnatow bezpieczenstwa do logicznego
sterownika programowalnego (PLC), ktory nie jest sterownikiem PLC
bezpieczenstwa o odpowiednim poziomie zabezpieczenia. Nieprzestrzeganie
tego ostrzezenia moze prowadzi¢ do powaznych obrazen lub Smierci,
poniewaz funkcje bezpieczenstwa mogg zostac¢ nadpisane. Istotne jest, aby
sygnaly interfejsu bezpieczenstwa byly odseparowane od sygnatéw zwyktego
interfejsu we/wy.

2. Wszystkie we/wy o klasyfikowanym bezpieczenstwie sg opracowane jako
nadmiarowe (dwa niezalezne kanaty). Dwa kanaly nalezy utrzymywac jako
niepotgczone, tak aby pojedyncza awaria nie prowadzita do utraty funkgc;ji
bezpieczenstwa.

3. Dziatanie funkcji bezpieczenstwa musi by¢ zweryfikowane, zanim robot
rozpocznie prace. Funkcje bezpieczenstwa nalezy regularnie kontrolowac.

4. Instalacja robota powinna by¢ zgodna z tymi parametrami. Zaniedbanie moze
prowadzi¢ do powaznych obrazen lub $mierci, poniewaz funkcja
bezpieczenstwa moze zosta¢ nadpisana.

Sygnaty OSSD

Wszystkie skonfigurowane i state wejscia bezpieczenstwa majg filtry, aby umozliwi¢ zastosowanie
wyposazenia bezpieczenstwa z dtugoscig impulsu ponizej 3 ms. Wejscie bezpieczenstwa jest
prébkowane co jedng milisekunde, a stan wejscia jest okreslany przez najczesciej obserwowany
sygnat wejsciowy w ciggu ostatnich 7 milisekund. Impulsy OSSD na wyjsciach bezpieczenstwa sg
wyszczegolnione w czesci Il Podrecznik interfejsu PolyScope.

Domyslna konfiguracja bezpieczenstwa

Robot jest dostarczany z konfiguracjg domys$ing, w ktorej dozwolona jest praca bez zadnego
dodatkowego wyposazenia bezpieczenstwa (patrz rysunek ponizej).
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Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Podtaczenie przyciskédw zatrzymania awaryjnego

Wiekszos¢ zastosowah wymaga sie przytgczenia jednego lub wiecej dodatkowych przyciskéw
zatrzymania awaryjnego. Na ponizszym rysunku pokazano sposob przytgczenia jednego i wiecej
przyciskow zatrzymania awaryjnego.

GEHER
\Q
P

gl HREE ¢
CICCICILICY I

<

4

Wspétdzielenie przycisku awaryjnego z innymi urzgdzeniami

Mozna ustawi¢ wspolng funkcje awaryjnego zatrzymania dla robota i innych urzgdzen poprzez
konfiguracje nastepujgcych funkcji wejs¢/wyjs¢ za pomocg GUI. Wejscie awaryjnego zatrzymania
robota nie mozna uzywac do wielu urzadzen. Jesli zachodzi koniecznos¢ potgczenia dwdch robotow
UR lub innych maszyn, do kontrolowania sygnatdw zatrzymania awaryjnego wymagany jest
sterownik PLC bezpieczenstwa.

* Para wejs¢ konfigurowalnych: zewnetrzne zatrzymanie awaryjne.

* Para wyjs¢ konfigurowalnych: zatrzymanie awaryjne systemu.

Ponizsza ilustracja pokazuje wspotdzielenie funkcji zatrzymania awaryjnego miedzy dwoma
robotami UR. W tym przyktadzie wykorzystano skonfigurowane we/wy Cl0-CI1 oraz CO0-CO1.

Configurable pmy/ Configurable Outputs N Configurable Inputs onflyurable Outputs

24v [mf]24¢ [m| [ov [m][ov [m : 24v [m[[24v [m]| [ Sy \a][ov [m
cio [d|[£4 [m] [coo|m|[cos|m A : B cio [m|[ci [m]| [coy|m|[cos|m
24v [mf|24v (W] [ov ov [ : 24v | [24v (]| [ov \m]|[ov [m
ci [d|[cis [m] [cot[m)cos[m : ciif{m|(cis [m] [cot[M]|[cos[m
24v [M|[24v W] [ov ov [m 24 || [2av [m] [ov [m][ov [m
ci2 [m|[cie [m]| [coz|m\dps|m fi2//m|[cis [m| [coz[m|[cos[m
24v M |[2av W] [ov [m]\o\ [m F4f (m|[24v [m] [ov [m][ov [m
ci3 |m|[ci7 [m] [cos[m|[doN W\ 13 [m][ci7 [m| [co3[m]|co7 |

Zatrzymanie przez zabezpieczenie z automatycznym wznowieniem

Ta konfiguracja jest przeznaczona wytgcznie do zastosowan, w ktorych operator nie moze przejsc
przez drzwi i ich za sobg zamkngc¢. We/wy konfigurowalne stuzy do zainstalowania przycisku
resetowania poza drzwiami, przywracajgcego ruch robota. Robot wznawia ruch automatycznie po

Podrecznik uzytkownika 51 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 6. Interfejs elektryczny

unormowaniu sygnatu.

ﬁ OSTRZEZENIE
Nie wolno uzywac takiej konfiguraciji, jesli sygnat moze by¢ przywrécony od
wewnatrz obwodu bezpieczenstwa.

Safety
24V
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24V
El1
24V
SIo
24V
S
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Emergency Stop
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Emergency
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nlep(sln/n/ulu]"
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Safeguard Stop
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Mata bezpieczenstwa jest urzgdzeniem
Wyltgcznik drzwiowy to podstawowe urzadzenie | zabezpieczajgcym, w przypadku ktérego
zabezpieczajgce, ktore zatrzymuje robota po wskazane jest automatyczne wznawianie. Ten
otwarciu drzwi. przykfad dotyczy rowniez laserowego skanera
bezpieczenhstwa.

Zatrzymanie przez zabezpieczenie z przyciskiem resetowania

Jesli przez interfejs bezpieczenstwa podigczona jest kurtyna sSwietlna, wymagana jest funkcja
resetowania znajdujgca sie poza obwodem bezpieczenhstwa. Przycisk resetowania musi by¢ typu
dwukanatowego. W tym przyktadzie we/wy skonfigurowane dla funkcji resetowania to CI0-Cl1 (zob.
ponizej).

[
H,—) ps
T
Safety 2 H
NEmC eolufeon  EIE) woly N\, | [
3 [Ei0 [ clo cl [l T
5 [2av|m 24v v im0\ 4 4] | mm————— v
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2av [H v mpvim 0000\ Ll | |===————
&[sio ci2 [m|{ce |m
§[2av oo ml2evim| \ / | LJ=====--
3[sit q\ ciz [m|[c7 [m

Tréjpozycyjne urzagdzenie zezwalajgce

INFORMACJA

System zabezpieczenh robotéw e-Series firmy Universal Robots nie obstuguje wielu
zewnetrznych trojpozycyjnych urzgdzen zezwalajgcych.

Dwa kanaty wejsciowe dla sygnatu wejsciowego tréjpozycyjnego urzagdzenia zezwalajgcego maja
tolerancje rozbieznosci wynoszacg 1 s.
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Ponizszy rysunek pokazuje sposob podtgczenia 3-pozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego. Wiecej
informaciji o tréjpozycyjnym urzadzeniu zezwalajgcym zawiera sekcja Trojpozycyjne urzgdzenie

zezwalajgce na stronie 153.

Przetacznik trybu pracy

Conﬁlurabl Inputs
24V, 24v (M
Clof| Qi |H
24v N | [24vY W
cH |ERCI5)
24V |H|[2pv]
Cl2 |H|(¢ell
24v |H |23V
ci3 |H||cC

N

3-Position Switch

Na ponizszym rysunku pokazano wtgcznik trybu operacyjnego
pracy zawiera sekcja Operational mode na stronie 151.

. Wiecej informacji na temat trybéw

Confil;urabl 1ROt Operational mode Switch
24Vi|H||24v (W —
cio|[m)[cis [m :
2av|[m|[2av |m — —
cif|mj|cis [l
24V| | B |24v (W ——
Ci2f| Qs |l
24v Nl |[24vY
CI3 | EHCI7 \l

|

6.3.3. Cyfrowe we/wy ogblnego przeznaczenia

W tej sekcji opisano we/wy 24 V ogdlnego przeznaczenia (szare zaciski) i konfigurowalne (zo6tte
zaciski z czarnym tekstem), kiedy nie sg skonfigurowane jako we/wy bezpieczenstwa. Nalezy
przestrzegac wspolnych parametrow z sekcji 6.3.1. Wspolne parametry dla wszystkich we/wy

cyfrowych na stronie 47.

We/wy ogoélnego przeznaczenia mozna uzywac do bezposredniego sterowania wyposazeniem, np.
przekaznikami pneumatycznymi lub do komunikacji z innymi systemami PLC. Wszystkie wyjscia
cyfrowe mozna automatycznie wytgczaé po zatrzymaniu wykonywania programu, patrz czesc I
Podrecznik interfejsu PolyScope. W tym trybie wyjscie ma zawsze stan niski, gdy program nie
dziata. Przyktady zamieszczono w dalszych podsekcjach. W tych przyktadach uzyto zwyktych wyjs¢
cyfrowych, lecz mozliwe jest wykorzystanie dowolnych wyjs¢ konfigurowalnych, jesli nie s3g
skonfigurowane do wykonywania funkcji bezpieczenstwa.
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Digital Inputs

Digital Outputs // \_‘ 24V|H |(2aviA

ov [m[[ov/d w080 DIO| W | DI4
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ov (H|| ov
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D02 M ||po6|H DI2|M||(Di6 (M| \ y-l

oV H|lov|Em 24v|H||24v|H
Do3|H||po7|H DI3|H||DI7|H
Ten przyktad ilustruje, jak kontrolowaé Ten przyktad pokazuje sposéb podtgczenia
obcigzenie po pofgczeniu cyfrowych wyjs¢. prostego przycisku do wejscia cyfrowego.

6.3.4. Komunikacja z innymi maszynami lub sterownikami PLC

Cyfrowych we/wy mozna uzywa¢ do komunikacji z innym wyposazeniem, jesli istnieje wspdlna
masa (GND, 0 V) i w maszynach wykorzystano technologie PNP, zob. ponizej.

Digital Inputs Digitaf Outputs / . “Rigital Inputs Didjtal Outputs
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6.3.5. Analogowe we/wy ogdlnego przeznaczenia
Interfejs analogowych we/wy jest zielony. Stuzy do ustalenia lub pomiaru napiecia (0-10 V) lub
natezenia (4-20 mA) od i do innego wyposazenia.
Aby uzyskac najwyzszg doktadnosé, zaleca sie spetnienie ponizszych warunkow.
* Uzy¢ zacisku AG najblizszego we/wy. Para dzieli filtr trybu wspodlnego.

* Uzyc¢ tego samego uziemienia (GND, 0 V) dla sprzetu i skrzynki sterowniczej. Analogowe
we/wy nie sg galwanicznie izolowane od skrzynki sterowniczej.

* Uzy¢ kabla ekranowanego lub par skrecanych. Podtgczy¢ ekran do zacisku GND przy zacisku
Power (Zasilanie).

* Uzy¢ sprzetu pracujgcego w trybie prgdowym. Sygnaly prgdowe sg mniej wrazliwe na
zaktocenia.

W graficznym interfejsie uzytkownika mozna wybrac tryby wejs¢ (patrz czesc || Podrecznik interfejsu
PolyScope). Parametry elektryczne przedstawiono ponizej.

Zaciski Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka

Wejscie analogowe w trybie

prgdowym

[AIx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AIx - AG] Rezystancja - 20 - om
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Parametr Maks.

Zaciski

Jednostka

[AIx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wejscie analogowe w trybie

napieciowym

[AIx — AG] Napiecie 0 - 10 Vv
[AIx - AG] Rezystancja - 10 - kom
[AIx - AG] Rozdzielczosé - 12 - bit
Wyjscie analogowe w trybie

pradowym

[AOx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napiecie 0 - 24 Vv
[AOx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wyjscie analogowe w trybie

napieciowym

[AOx - AG] Napiecie 0 - 10 Vv
[AOx - AG] Prad -20 - 20 mA
[AOx - AG] Rezystancja - 1 - om
[AOx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit

Analog Output and Analog Input

M

Power
PWR |l
GND | ikt
u
u

24V
oV

Power

PWR

IGND

24V

oV

<}

Ponizszy przykfad przedstawia, w jaki sposob

Ponizszy przykfad przedstawia potgczenie

kontrolowac¢ przenosnik pasowy przez .
czujnika analogowego.

analogowe wejscie sterowania predkoscig.

6.3.6. Zdalne sterowanie wigczaniem i wytgczaniem
Mozliwe jest uzycie zdalnego sterowania WL./WYL. do wigczania i wytgczania skrzynki
sterowniczej bez sterownika uczenia. Zwykle jest to stosowane:

* gdy sterownik uczenia jest niedostepny,

* kiedy konieczne jest utrzymanie petnej kontroli przez system PLC,

* kiedy kilka robotow musi by¢ wtgczanych i wytagczanych jednoczesnie.
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Zdalne sterowanie WL./WYL. zapewnia pomocnicze zasilanie 12 V, ktére pozostaje aktywne, gdy
skrzynka sterownicza jest wylgczona. Wejscie WL. jest przeznaczone jedynie do krétkotrwatej
aktywaciji i dziata w ten sam sposéb, co przycisk POWER (ZASILANIE). Wejscie WYL. mozna
przytrzymywac w zaleznosci od potrzeb. Aby automatycznie tadowac i uruchamia¢ programy
(patrz czesc Il Podrecznik interfejsu PolyScope), nalezy uzy¢ funkcji oprogramowania.

Parametry elektryczne przedstawiono ponizej.

Zaciski Parametr in. } Maks. Jednostka
[12 V - GND] Napiecie 10 12 13 \Y
[12 V - GND] Prad - - 100 mA
[ON / OFF] Napiecie nieaktywne 0 - 0,5 Vv
[ON / OFF] Napiecie aktywne 5 - 12 \Y
[ON / OFF] Prad wejsciowy - 1 - mA
[ON] Czas aktywacji 200 - 600 ms
Remotel/ﬂ_l Remotel/ﬂ_l

12v|d T 12v|d I

GND|H SEE EETEE } GND|H SRS EEERE }

ON|N / ON | H /

OFF| l\_ P OFF P

Przyktad pokazuje sposob podtgczenia Przykfad pokazuje sposo6b podtgczenia
zdalnego przycisku WL. zdalnego przycisku WykL..

PRZESTROGA
Nacisniecie i przytrzymanie przycisku zasilania wytgcza skrzynke sterowniczg bez
zapisywania.
* Nie naciskac ani przytrzymywac wyjscia WL. lub przycisku POWER
(ZASILANIE) bez zapisania danych.

* Uzywaj sygnatu wejsciowego WYL. do zdalnego sterowania wytgczaniem,
aby umozliwi¢ skrzynce sterowniczej prawidtowe zapisywanie otwartych
plikdw i zamykanie systemu.

6.3.7. Uchwyt skrzynki sterowniczej

Pod spodem grup interfejsow we/wy znajduje sie uchwyt z portami stuzgcymi do wykonywania
dodatkowych potgczen (jak na ilustracji ponizej). Na podstawie skrzynki sterowniczej znajdujg sie
zakryte otwory, utatwiajgce potgczenie (patrz 6.4. Ethernet on the facing page).

Ztgcze Mini Displayport obstuguje monitory z gniazdem Displayport i wymaga przetwornika
aktywnego Mini Display do DVI lub HDMI w celu podigczenia monitorow z interfejsem DVI/HDMI.
Przetworniki pasywne nie dziatajg w przypadku gniazd DVI/HDMI.

UR3e 56 Podrecznik uzytkownika



R
6. Interfejs elektryczny UNIVERSAL ROBOTS

Bezpiecznik musi posiadac¢ oznaczenie UL, typ mini ptytkowy z maksymalnym natezeniem: 10 A i
minimalnym napieciem: 32 V

6.4. Ethernet

Interfejs Ethernet moze stuzy¢ do nastepujgcych celow:
* MODBUS, EtherNet/IP i PROFINET (patrz czesc¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope).
* Zdalny dostep i sterowanie.
Aby podigczy¢ kabel Ethernet, nalezy przeprowadzic¢ go przez otwér u podstawy skrzynki
sterowniczej i podtaczy¢ wtykiem do portu Ethernet na spodzie wspornika.

Aby potgczyc¢ kabel z portem Ethernet, nalezy zastgpi¢ zaslepke w podstawie skrzynki sterowniczej
odpowiednim przepustem kablowym.

Parametr in. . Jednostka

Szybkos¢ komunikacji 10 - 1000 Mb/s
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6.5. Potgczenie zasilania sieciowego

Kabel zasilania ze skrzynki sterowniczej ma na koncu standardowy wtyk IEC. Do wtyku IEC nalezy
podigczy¢ odpowiedni dla danego kraju wtyk lub kabel.

INFORMACJA
* |EC 61000-6-4: zakres rozdziatu 1: ,Ta czes¢ IEC 61000 dotyczgca wymagan
w zakresie emisji ma zastosowanie do urzadzen elektrycznych i
elektronicznych przeznaczonych do uzytku w lokalizacjach
uprzemystowionych (patrz 3.1.12).”

* |IEC 61000-6-4: rozdziat 3.1.12 lokalizacja przemystowa: ,Lokalizacje
charakteryzujgce sie oddzielng siecig energetyczng, zasilang z
transformatora wysokiego lub $redniego napigcia, przeznaczong do zasilania
instalacji”

Aby robot byt bardziej energiczny, skrzynka sterownicza musi by¢ poditgczona do zasilania poprzez
standardowg wtyczke IEC C20 w dolnej czesci skrzynki sterowniczej i przez wiasciwy przewod IEC
C19 (zob. ilustracje ponizej).

Potaczenie sieciowe powinno by¢ wyposazone w nastepujgce funkcje:
* Uziemienie
* Bezpiecznik gtéwny
* Wyltacznik réznicowo-pragdowy
Zaleca sie montaz przetgcznika gtdwnego, przez ktory zasilane jest cate wyposazenie z ukfadu

robota. Jest to wygodny sposob na odtgczenie i oznaczenie (LOTO) na czas prac serwisowych.
Parametry elektryczne przedstawiono w ponizszej tabeli.

Parametr in. . Y ELCH Jednostka
Napiecie wejsciowe 100 - 240 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (przy 100-200 V) 815 - 16 A
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Parametr Min. Typ. Maks.  Jednostka
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (przy 200-265V) 8 - 16 A
Czestotliwosc wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <15 W
Znamionowa moc robocza 90 150300 | 325750 w

é OSTRZEZENIE
1. Robot musi by¢ wtasciwie uziemiony (miec¢ elektryczne potaczenie z

uziemieniem). Do utworzenia uziemienia wspolnego z pozostatym
wyposazeniem systemu nalezy uzy¢ niewykorzystanych srub oznaczonych
symbolami uziemienia wewnatrz skrzynki sterowniczej. Przewodnik
uziemienia powinien mie¢ klasyfikacje pragdowg co najmniej wtasciwg dla
najwyzszego natezenia w systemie.

2. Zasilanie doprowadzone do skrzynki sterownika musi by¢ chronione przez
wytgcznik réznicowo-pragdowy (RCD) oraz wiasciwy bezpiecznik.

3. Podczas wszystkich prac instalacyjnych przy robocie konieczne jest odciecie i
oznaczenie (LOTO) wszystkich zrédet zasilania. Kiedy system jest odciety,
inne wyposazenie nie moze zasilac elektrycznie uktadu we/wy robota.

4. Przed wigczeniem zasilania skrzynki sterowniczej nalezy sprawdzic
prawidtowos$¢ podtgczenia wszystkich kabli. Zawsze nalezy uzywac
oryginalnego przewodu zasilajgcego.

6.6. Podigczanie robota: kabel robota

W niniejszej podsekcji opisano poditgczanie ramienia robota skonfigurowanego przy uzyciu statego
6-metrowego kabla robota. Informacje na temat podtgczania ramienia robota skonfigurowanego
przy uzyciu ztgcza kabla kotnierza podstawy zawiera sekcja 6.7. Podtgczanie robota: kabel
kotnierza podstawy on the next page.

6.6.1. Ztgcze kabla robota

Ustanowi¢ potgczenie z robotem poprzez podigczenie ramienia robota do skrzynki sterowniczej za
pomocg kabla robota.

Kabel prowadzony od robota musi by¢ podtgczony do ztgcza w dolnej czesci skrzynki sterowniczej
(patrz ilustracja ponizej) i zablokowany. Przed wigczeniem ramienia robota nalezy sie upewnic, ze
ztgcze jest wtasciwie zablokowane, dwukrotnie obracajgc ztgcze.

Ztgcze mozna obroci¢ w prawo, aby ufatwi¢ jego zablokowanie po podtgczeniu kabla.
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ﬁ PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowacé utratg zasilania ramienia
robota.

* Nie wolno odtgczac kabla robota, gdy ramie robota jest wtgczone.

* Nie wolno przedtuza¢ ani modyfikowac oryginalnego kabla robota.

6.7. Podigczanie robota: kabel kotnierza podstawy

W niniejszej podsekcji opisano poditgczanie ramienia robota skonfigurowanego przy uzyciu ztgcza
kabla kotnierza podstawy. Informacje na temat podtgczania ramienia robota skonfigurowanego przy
uzyciu statego 6-metrowego kabla robota zawiera sekcja 6.6. Podtgczanie robota: kabel robota on
the previous page.

6.7.1. Ztgcze kabla kotnierza podstawy

Ustanowic potgczenie z robotem poprzez podigczenie ramienia robota do skrzynki sterowniczej za
pomoca kabla robota. Kabel robota nalezy podigczy¢ do ztgcza kabla kotnierza podstawy i ztgcza
skrzynki sterowniczej.

Po nawigzaniu potgczenia z robotem mozna zablokowac oba ztgcza.

PRZESTROGA

Maksymalna dtugos¢ potgczenia od ramienia robota do skrzynki sterownicze;j
wynosi 12 m. Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac¢ utratg zasilania
ramienia robota.

* Nie przediuza¢ 6-metrowego kabla robota.
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INFORMACJA

Podtaczenie kabla kotnierza podstawy bezposrednio do dowolnej skrzynki
sterowniczej moze skutkowac uszkodzeniem sprzetu lub stratami materialnymi.

* Nie podfgczac kabla kotnierza podstawy bezposrednio do skrzynki
sterownicze;j.

6.8. We/wy narzedzia

Obok kotnierza narzedzia na nadgarstku nr 3 znajduje sie ztgcze 8-stykowe przekazujgce zasilanie
oraz sygnaty kontrolne roznym chwytakom i czujnikom, ktére mozna podtgczy¢ do robota.
Odpowiednim kablem przemystowym jest Lumberg RKMV 8-354. Kazda z osmiu zyt wewnatrz kabla
ma rézne kolory petnigce rézne funkcje.

Przez to ztgcze podawane jest zasilanie oraz sygnaty sterowania do zaciskoéw i czujnikéw
uzywanych na danym narzedziu robota. Odpowiednie sg ponizsze kable przemystowe:

* Lumberg RKMV 8-354.

INFORMACJA
Zigcze narzedzia nalezy recznie dokreci¢c maksymalnym momentem 0,4 Nm.

Kazda z o$Smiu zyt wewnatrz kabla ma roézne kolory, ktére odpowiadajg za rézne funkcje. Patrz
tabela ponizej:

Kolor Sygnat Opis
Czerwony GND Uziemienie
Szary ZASILANIE 0V/12V/24V
Niebieski TOO/PWR Wyjscia cyfrowe 0 lub 0 V/12 /24 V
Roézowy TO1/GND Wyjscia cyfrowe 1 lub uziemienie
2oty TIO Wejécia cyfrowe 0
Zielony T Wejscia cyfrowe 1
Biaty Al2 /| RS485+ Wejscie analogowe 2 lub RS485+
Brazowy Al3 / RS485- Wejscie analogowe 3 lub RS485-

Aby ustawi¢ wewnetrzne zasilanie na 0V, 12 V lub 24 V, nalezy przejsc¢ do obszaru We/wy
narzedzia na karcie Instalacja (patrz czesc || Podrecznik interfejsu PolyScope). Parametry
elektryczne przedstawiono ponizej:

Parametr in. . Maks. Jednostka
Napiecie zasilania w trybie 24V 23,5 24 248 \Y,
Napiecie zasilania w trybie 12 V 11,5 12 12,5 \Y,
Prad zasilania (tryb jednostykowy)* - 600 2000* mA
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Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Prad zasilania (tryb dwustykowy)* - 600 2000* mA
Obcigzenie pojemnosciowe zasilania - - 8000*** uF

*Zaleca sig stosowanie ochronnej diody w przypadku obcigzen indukcyjnych

INFORMACJA

Kotnierz narzedzia jest podigczany do uziemienia GND (identycznie z przewodem
koloru czerwonego).

6.8.1. Zasilanie narzedzia

Aby ustawi¢ wewnetrzne zasilanie na 0V, 12 V lub 24 V, nalezy przej$¢ do obszaru We/wy
narzedzia na karcie Instalacja (patrz czesc¢ || Podrecznik interfejsu PolyScope).

POWER
o)

GND (RED)  Ja

6.8.2. Dwustykowy obwdd zasilania
W trybie dwustykowym prad wyjsciowy mozna zwiekszy¢ zgodnie z informacjami podanymi w sekcji
(6.8. We/wy narzedzia on the previous page, tabela dwa).

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.

2. Dotknac¢ pozycjiOgélne na liscie w lewym dolnym rogu.

3. Dotkng¢ pozycji We/wy narzedzia i wybra¢ opcje Zasilanie dwupinowe.

4

. Potaczyc¢ przewdd zasilania (szary) z przewodem TOQO (niebieski) i przewodd uziemienia
(czerwony) z przewodem TO1 (r6zowy).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE) *

TO1/GND (PINK) Jg!
GND (RED) /
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INFORMACJA

Po zatrzymaniu awaryjnym robota napiecie zostaje ustawione do wartosci 0 V dla
obu stykow zasilania (zasilanie jest wytgczone).

6.8.3. Cyfrowe wyjscia narzedzia

Wyjscia cyfrowe obstugujg trzy rozne tryby:

Tryb Aktywny Nieaktywne
Uptyw (NPN) LO Otworz
Zrédio (PNP) HI Otworz
Konfiguracja Push/Pull HI LO

Aby skonfigurowac tryb wyjscia kazdego styku, nalezy przej$¢ do obszaru We/wy narzedzia na
karcie Instalacja (patrz czesc || Podrecznik interfejsu PolyScope). Parametry elektryczne
przedstawiono ponizej:

Parametr in. . Jednostka
Napiecie przy rozwarciu -0,5 - 26 \%
Napiecie przy ujsciu 1 A - 0,08 0,09 \Y,
Prad przy zasilaniu/uptywie 0 600 1000 mA
Prad przez uziemienie GND 0 1000 3000* mA

INFORMACJA
Po zatrzymaniu awaryjnym robota wyjscia cyfrowe (DOOQ i DO1) zostajg wytgczone
(sygnat wysoki Z).

é PRZESTROGA
Wyjscia cyfrowe w narzedziu nie majg ograniczen prgdowych. Zastepowanie
okreslonych danych moze spowodowac trwate uszkodzenie.

Uzywanie cyfrowych wyjs¢ narzedzia

Przyktad ten ilustruje, w jaki sposdb wigczy¢ obcigzenie, jesli uzywane jest wewnetrzne zrédto
zasilania 12 V lub 24 V. Nalezy zdefiniowa¢ napiecie wyjsciowe na karcie we/wy. Miedzy ztgczem
ZASILANIA a ztgczem ekranu/uziemienia wystepuje napiecie, nawet gdy obcigzenie jest
wytaczone.
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Zaleca sie stosowanie ochronnej diody w przypadku obcigzen indukcyjnych, ja pokazano ponizej.

POWER

6.8.4. Cyfrowe wejscia narzedzia

Zastosowane sg wejscia cyfrowe PNP ze stabymi rezystorami wyprowadzajgcymi napiecie.
Oznacza to, ze wejscie ptywajgce zawsze daje odczyt stanu niskiego. Parametry elektryczne
przedstawiono ponize;.

Parametr Min. Typ \ELCH Jednostka
Napiecie wejsciowe -0,5 - 26 \%
Napiecie stanu logicznego niskiego - - 2,0 V
Napiecie stanu logicznego wysokiego 55 - - V
Rezystancja wejscia - 47k - Q

Uzywanie cyfrowych wej$¢ narzedzia

Przyktad pokazuje sposdb podtgczenia prostego przycisku.

POWER

6.8.5. Wejscie analogowe narzedzia

Wejscie analogowe narzedzia nie jest roznicowe i mozna je ustawic¢ na karcie We/wy jako
napieciowe (0-10 V) albo prgdowe (4-20 mA, patrz czesc |l Podrecznik interfejsu PolyScope).
Parametry elektryczne przedstawiono ponizej.

Parametr Min. Typ Maks. Jednostka
Napiecie wejscia w trybie napieciowym -0,5 - 26 V
Rezystancja wejscia przy zakresie od 0V do 10V - 10,7 - kQ
Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Napiecie wejscia w trybie prgdowym -0,5 - 5,0 \%
Prad wejscia w trybie prgdowym -2,5 - 25 mA
Rezystancja wejscia przy zakresie od 4 mA do 20 mA - 182 188 Q
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Parametr in. Typ Maks. Jednostka

Rozdzielczos¢ - 12 - bit

W kolejnych podsekcjach znajdujg sie dwa przyktady zastosowania wejs¢ analogowych.

ﬁ PRZESTROGA
Wejscia analogowe w trybie prgdowym nie sg chronione przed przepieciami.
Przekroczenie limitu z parametréw elektrycznych moze spowodowac trwate
uszkodzenie wejscia.

Uzywanie analogowych wejs¢ narzedzia, nier6znicowych

Przyktad pokazuje potgczenie czujnika analogowego z nieréznicowym wyjsciem. Wyjsciem czujnika
moze byc¢ prad lub napigcie, o ile tryb wejscia tego wejscia analogowego jest ustawiony na to samo
na karcie We/Wy.

Uwaga: Mozesz sprawdzic, czy czujnik z wyjsciem napieciowym moze napedzac¢ wewnetrzng
rezystancje narzedzia lub pomiar moze by¢ nieprawidtowy.

POWER

Dl

Al2 i
GND

|

LI}
T

Uzywanie analogowych wejs¢ narzedzia, réznicowych

Przyktad pokazuje potgczenie czujnika analogowego z roznicowym wyjsciem. Podigczenie
ujemnego zacisku wyjscia do GND (0 V), wtedy dziatanie bedzie identyczne z czujnikiem
nieréznicowym.

=
1

6.8.6. We/Wy narzedzia komunikacji

* Zapytania sygnatowe Sygnaty RS485 stosujg wewnetrzng wstepng warto$¢ bezpieczng w
razie awarii. Jesli zatgczone urzadzenie nie obstuguje danego uszkodzenia w kierunku
bezpiecznym, biasy sygnatowe nalezy wykona¢ poprzez zatgczone narzedzie lub dodane
zewnetrznie poprzez dodanie rezystoréw podwyzszajgcych do RS485+ oraz obnizajgcych do
RS485-.

* Czas oczekiwania Czas oczekiwania komunikatéw wysytanych za posrednictwem ztgcza
narzedzia waha sie od 2 ms do 4 ms, liczgc od chwili wpisania komunikatu na komputerze do
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poczatku komunikatu na ztgczu RS485. Dane wystane do ztgcza narzedzia sg zachowywane
na buforze az do momentu wyczyszczenia linii. Po otrzymaniu 1000 bajtow danych informacja
jest zapisywana na urzgdzeniu.

Miary bod 9,6k; 19,2k; 38,4k; 57°6k; 115,2k; 1M, 2M, 5M
Bity stopu 1,2
Parzystosc Brak;Przypadkowy;Regularny
UR3e 66 Podrecznik uzytkownika
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/. Transport

Transportuj robota tylko w oryginalnym opakowaniu. Zachowaj materiat opakowaniowy w suchym
miejscu, jesli chcesz pozniej przeniesc¢ robota.

Przenoszgc robota z opakowania do miejsca instalacji, przytrzymaj obie rurki ramienia robota
jednoczesnie. Przytrzymaj robota na miejscu, az wszystkie sruby mocujgce zostang bezpiecznie
dokrecone u podstawy robota.

Podnies skrzynke sterowniczg za uchwyt.

é OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe techniki podnoszenia lub uzycie niewtasciwego sprzetu do
podnoszenia moze doprowadzi¢ do obrazen.

* Unikaj przecigzania plecéw lub innych czesci ciata podczas podnoszenia
sprzetu.

* Uzywaj odpowiedniego sprzetu do podnoszenia.

* Nalezy przestrzegac wszystkich regionalnych i krajowych wytycznych
dotyczacych podnoszenia.

* Robot musi by¢ zamontowany zgodnie z instrukcjami podanymi w rozdziale
Interfejs mechaniczny.

INFORMACJA

Jesli robot jest podigczony do aplikacji/instalacji innej firmy podczas transportu,
nalezy zapoznac sie z nastepujgcymi informacjami:
* Transport robota bez oryginalnego opakowania spowoduje utrate wszystkich
gwaranc;ji od Universal Robots A/S.

* Jesli robot jest transportowany dotgczony do aplikacji/instalacji innej firmy,
nalezy przestrzegac zalecen dotyczacych transportu robota bez oryginalnego
opakowania transportowego.

Roboty Universal nie ponoszg odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody spowodowane
transportem sprzetu.

Zalecenia dotyczgce transportu bez opakowania mozna sprawdzi¢ na stronie:

myur.universal-robots.com/manuals

7.1. Transport bez opakowania

Universal Robots zawsze zaleca transport robota w oryginalnym opakowaniu.
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Zalecenia te zostaly napisane w celu zmniejszenia niepozgdanych drgan w przegubach i uktadach
hamulcowych oraz zmniejszenia rotacji przegubdw.

Jesli robot jest transportowany bez oryginalnego opakowania, nalezy zapoznac sie z nastepujgcymi
wytycznymi:

* Zt6z robota tak czesto, jak to mozliwe - nie transportuj robota w pozycji osobliwosci
* Przesun srodek ciezkosci robota jak najblizej podstawy
* Przymocuj kazda rurke do solidnej powierzchni w dwéch réznych punktach rurki

* Zamocuj dowolny dotgczony chwytak sztywno w 3 osiach

T
Zi6z robota tak czesto, jak to € E
mozliwe. .

Nie transportowac w stanie ( T =1
wysunigtym. w x B x

(pozycja osobliwosci)

Przymocuj rurki do statej
powierzchni.

Zamocuj zamocowany
chwytak w 3 osiach.
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8. Konserwacja i naprawa

Wykona¢ wszelkie kontrole wzrokowe lub kontrole stanu technicznego, zgodnie z wszystkimi
instrukcjami bezpieczenstwa podanymi w tym podreczniku.

Wszystkie prace konserwacyjne, kontrolne, kalibracyjne i naprawcze nalezy wykonywac zgodnie z
najnowszg wersjg podrecznika serwisowego, dostepng w witrynie pomocy technicznej
http://www.universal-robots.com/support.

Prace naprawcze mogg by¢ wykonywane wytgcznie przez Universal Robots lub autoryzowanych
integratoréw systemow. Prace naprawcze mogg wykonywac rowniez wyznaczone, przeszkolone
osoby pod warunkiem, ze przestrzegajg one planu kontroli okreslonego w instrukcji serwisowe;.
Petny plan kontroli dla przeszkolonych osob znajduje sie w Instrukcji serwisowej: rozdziat 5

Wszystkie czesci zwrocone do Universal Robots zostang zwrécone zgodnie z warunkami zawartymi
w instrukcji serwisowe.

8.1. Bezpieczenstwo konserwacji

Po zakonczeniu prac konserwacyjnych i naprawczych nalezy przeprowadzi¢ kontrole w celu
zapewnienia wymaganego poziomu bezpieczenhstwa. Kontrole muszg by¢ zgodne z
obowigzujgcymi krajowymi lub regionalnymi przepisami dotyczgcymi bezpieczenstwa pracy. Nalezy
rowniez przetestowac prawidtowe dziatanie wszystkich funkcji bezpieczenstwa.

Celem prac konserwacyjnych i naprawczych jest zapewnienie dziatania systemu lub, w przypadku

awarii, przywrdcenie systemu do stanu operacyjnego. Prace naprawcze obejmujg rozwigzywanie
problemow oprécz samej naprawy.

Podczas pracy przy ramieniu robota lub skrzynce sterowniczej nalezy przestrzegac ponizszych
procedur i ostrzezen.
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OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ktérejkolwiek z ponizszych zasad bezpieczenstwa moze
spowodowac obrazenia.

* Nie zmieniaj niczego w konfiguracji bezpieczenstwa oprogramowania
(np. limitu sity). Jesli jakikolwiek parametr bezpieczenstwa zostanie
zmieniony, caly system robota nalezy uznac¢ za nowy, co oznacza, ze ogolny
proces zatwierdzania bezpieczenstwa, w tym ocena ryzyka, zostanie
odpowiednio zaktualizowany.

* Wymien wadliwe komponenty, uzywajgc nowych komponentow o tych
samych numerach artykutéw lub rownowaznych komponentéw
zatwierdzonych do tego celu przez Universal Robots.

* Aktywuj ponownie wszelkie dezaktywowane srodki bezpieczenstwa
natychmiast po zakonczeniu prac konserwacyjnych i/lub naprawczych.

* Wszystkie naprawy nalezy udokumentowa¢, a dokumentacje przechowywaé
w zbiorze technicznym przypisanym do kompletnej aplikacji robota.

OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ktérejkolwiek z ponizszych zasad bezpieczenstwa moze
spowodowac obrazenia.

* Odtacz gtéwny kabel zasilajgcy od dolnej czesci skrzynki sterowniczej, aby
upewnic sie, ze jest catkowicie odtgczony od zasilania. Wytgcz wszelkie inne
zrodta energii podtgczone do ramienia robota lub skrzynki sterowniczej.
Nalezy zastosowac konieczne srodki ostroznosci, aby uniemozliwi¢ innym
osobom wigczenie zasilania systemu w czasie trwania naprawy.

* Sprawdz potgczenie uziemiajgce przed ponownym zasileniem systemu.

* Podczas demontazu cze$ci ramienia robota lub skrzynki sterowniczej nalezy
przestrzegac przepisow ESD.

* Zapobiegaj przedostawaniu sie wody i pytu do ramienia robota lub skrzynki
sterowniczej.

ﬁ OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Zbyt szybkie odigczenie zasilania skrzynki sterowniczej po wytgczeniu moze
spowodowac uraz z powodu zagrozen elektrycznych.

* Unikaj demontazu zasilacza wewnatrz skrzynki sterowniczej, poniewaz
wysokie napiecia (do 600 V) moga by¢ obecne wewnatrz tych zasilaczy przez
kilka godzin po wytgczeniu skrzynki sterownicze;j.
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8.2. Czyszczenie

Czyszczenie codzienne

Mozesz usungc¢ wszelki kurz/brud/olej zaobserwowany na ramieniu robota za pomocg szmatki i
jednego z nastepujacych srodkdéw czyszczgcych: woda, alkohol izopropylowy, 10% alkohol
etanolowy lub 10% benzyna ciezka. W rzadkich przypadkach ze ztgcza mogag by¢ widoczne bardzo
mate ilosci smaru. Nie ma to wptywu na funkcje, uzytkowanie ani zywotnosc ztgcza.

Dodatkowe czyszczenie

Ze wzgledu na dodatkowy nacisk na czyszczenie robota, UR zaleca czyszczenie 70% alkoholem
izopropylowym (alkoholem wcierajgcym).

1. Przetrzyj robota twarda, skrecong sciereczkg z mikrofibry i 70% alkoholem izopropylowym
(alkoholem wcierajgcym).

2. Pozostaw 70% alkoholu izopropylowego na robocie przez 5 minut, a nastepnie wyczysc
robota przy uzyciu standardowej procedury czyszczenia.

DO NIE STOSOWAC WYBIELACZE. Nie uzywaj wybielacza w rozcieficzonym roztworze
czyszczacym.

8.3. Kontrola

8.3.1. Plan kontroli ramienia robota

Ponizsza tabela zawiera liste kontrolng rodzajéw kontroli zalecanych przez Universal Robots.
Regularnie przeprowadzaj kontrole, zgodnie z zaleceniami na liscie. Wszelkie wymienione czesci
znajdujace sie w stanie niedopuszczalnym muszg zosta¢ naprawione lub wymienione.

Wiecej informaciji na temat przeprowadzania kontroli mozna znalez¢ w podreczniku serwisowym
(http://www.universal-robots.com/support).

Typ czynnosci kontrolnej Ramy czasowe

Miesiecznie | Co

dwa

1 Sprawdz V X
niebieskie
pokrywy*

2 Sprawdzi¢ \/ X
pierscienie
ptaskie

3  Sprawdz kabel V X
robota
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4

Typ czynno$ci kontrolnej Ramy czasowe
Miesiecznie | Co
dwa
lata
Sprawdz \ X
potgczenie

kablowe robota

V = Kontrola wzrokowa

* = Nalezy rowniez sprawdzic po ciezkiej kolizji

8.3.2. Kontrola wzrokowa ramienia robota

a M e bh o=

INFORMACJA

Uzycie sprezonego powietrza do czyszczenia ramienia robota moze uszkodzic jego
elementy.

* Nigdy nie uzywaj sprezonego powietrza do czyszczenia ramienia robota.

Jesli to mozliwe, przesun ramig robota do pozycji zerowe;j.
Wylacz robota i odtgcz kabel zasilajgcy od skrzynki sterownicze;.
Sprawdz kabel miedzy skrzynkg sterowniczg a ramieniem robota pod katem uszkodzen.
Sprawdz, czy sruby mocujgce podstawe sg prawidtowo dokrecone.
Sprawdz pierscienie ptaskie pod katem zuzycia i uszkodzen.
* Wymien pierscienie ptaskie, jesli sg zuzyte lub uszkodzone.
Sprawdz niebieskie pokrywy wszystkich zigczy pod katem pekniec lub uszkodzen.
* Wymien niebieskie pokrywki, jesli sg pekniete lub uszkodzone.

Sprawdz sruby uzyte do zabezpieczenia niebieskich pokryw.

UR3e
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INFORMACJA

W przypadku zaobserwowania jakichkolwiek uszkodzen robota w okresie
gwarancyjnym nalezy skontaktowac sie z dystrybutorem, u ktérego robot zostat
zakupiony.

8.3.3. Kontrola ruchu swobodnego

Aby przetestowag tryb ruchu swobodnego:

1. Zdemontowac narzedzie/koncéwke lub ustawic¢ punkt TCP / obcigzenie / Srodek ciezkosci
zgodnie ze specyfikacjami narzedzia.

2. Aby przesungc¢ ramie robota w trybie Freedrive:

* Na sterowniku uczenia z 3PE, krotko i lekko nacisng¢ przycisk 3PE, a nastepnie krotko i
lekko nacisngc i przytrzymac przycisk 3PE.

Przycisk zasilania Przycisk zatrzymania awaryjnego

3. Pociagnac/pchna¢ robota do pozycji wyciggnietej w poziomie i zwolnié.

4. Sprawdzi¢, czy ramie robota moze utrzymac pozycje bez podparcia i bez aktywacji ruchu
swobodnego.

8.3.4. Plan kontroli skrzynki sterowniczej

8.3.5. Plan kontroli skrzynki sterowniczej

Ponizsza tabela zawiera liste kontrolng rodzajow kontroli zalecanych przez Universal Robots.
Regularnie przeprowadzaj kontrole, zgodnie z zaleceniami na liscie. Wszelkie wymienione czesci
znajdujgce sie w stanie niedopuszczalnym muszg zosta¢ naprawione lub wymienione.

Wiecej informacji na temat przeprowadzania kontroli mozna znalez¢ w podreczniku serwisowym
(http://www.universal-robots.com/support).

Typ czynnosci kontrolnej Ramy czasowe
Miesiecznie Co
dwa
lata
1 Sprawdz zatrzymanie awaryjne na pilocie F X
2&3 Sprawdz tryb Backdrive F X
Sprawdz tryb Freedrive F X
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Typ czynnosci kontrolnej Ramy czasowe

Miesiecznie Co |Razw

dwa roku

48&5 Sprawdz kabel Teach Pendant i ztgcze \Y X
6 Sprawdz i wyczys¢ filtry powietrza w skrzynce \Y, X
sterowniczej

V = Kontrola wzrokowa F = Kontrola funkcjonalna

Kontrola wzrokowa skrzynki sterowniczej

1. Odtacz kabel zasilajgcy od skrzynki sterowniczej.
2. Sprawdz, czy poza skrzynkg sterowniczg nie ma brudu/kurzu.

* W razie potrzeby wyczys¢ odkurzaczem ESD.

INFORMACJA

Uzycie sprezonego powietrza do czyszczenia wnetrza skrzynki sterowniczej moze
spowodowac uszkodzenie podzespotow.

* Nie uzywaj sprezonego powietrza do czyszczenia wnetrza skrzynki
sterownicze;j.
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9. Utylizacja i Srodowisko

Roboty Universal Robots serii e nalezy utylizowac zgodnie z obowigzujgcymi krajowymi przepisami,
regulacjami i normami.

Roboty Universal Robots z serii e sg produkowane z ograniczonym uzyciem substanc;ji
niebezpiecznych w celu ochrony srodowiska; zgodnie z definicjg zawartg w europejskiej dyrektywie
RoHS 2011/65/UE. Substancje te obejmujg rte¢, kadm, otéw, chrom VI, polibromowane bifenyle i
polibromowane etery difenylowe.

Optata za utylizacje i postepowanie z odpadami elektronicznymi robotow serii e Universal Robots
sprzedawanych na rynku dunskim jest z gory uiszczana na rzecz systemu DPA przez Universal
Robots A/S. Importerzy w krajach objetych europejska dyrektywg WEEE 2012/19/UE musza
dokonac wiasnej rejestracji w krajowym rejestrze WEEE w swoim kraju. Optata wynosi zazwyczaj
mniej niz 1 € za robota. Lista krajowych rejestrow: https://www.ewrn.org/national-registers.
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10. Certyfikaty

Certyfikacja przez osoby trzecie jest dobrowolna. Jednak aby zapewni¢ najlepszg obstuge
integratoréw robotéw, Universal Robots decyduje sie na certyfikacje swoich robotow w uznanych
instytutach badawczych wymienionych ponize;.

Kopie wszystkich certyfikatow mozna znalez¢ w rozdziale Certyfikaty.

=

TUV NORD Roboty Universal Robots serii e sg zatwierdzone pod
wzgledem bezpieczenstwa przez TUV NORD, jednostke
notyfikowang zgodnie z dyrektywg maszynowag
2006/42/WE w UE.

RoHS w CHINACH Roboty Universal Robots z serii e sg zgodne z
25 CHINSKIMI metodami zarzadzania RoHS do
kontrolowania zanieczyszczenia przez elektroniczne
produkty informacyjne.

Bezpieczenstwo  Roboty Universal Robots z serii e zostaty ocenione i sg
KCC zgodne ze standardami bezpieczenstwa oznaczonymi
znakiem KCC.

katem zgodnosci pod katem uzytkowania w srodowisku
pracy. W zwigzku z tym istnieje ryzyko zaktocen
radiowych podczas uzytkowania w srodowisku
domowym.

Delta Roboty Universal Robots z serii e sg testowane pod
katem wydajnosci przez firme DELTA.

K S
[@ Rejestracja KC Roboty Universal Robots z serii e zostaty ocenione pod
‘ =

Certyfikacja strony trzeciej dostawcy

Srodowisko Zgodnie z informacjami dostarczonymi przez naszych
dostawcow, palety transportowe dla robotow Universal
Robots serii e sg zgodne z dunskimi wymogami ISMPM-
15 dotyczagcymi produkcji drewnianych materiatow
opakowaniowych i sg oznaczone zgodnie z niniejszym
schematem.

|S.:.

Certyfikacja testu producenta

uniwersalne wewnetrzne i procedury testowania konca linii.
Procesy testowania UR podlegajg ciggtemu przeglagdowi
i doskonaleniu.

n Roboty Roboty Universal Robots serii e przechodzg ciggte testy
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Deklaracje Zgodnie z dyrektywami UE

Chociaz dyrektywy UE sg istotne dla Europy, niektore kraje spoza Europy uznajg i/lub wymagajg
deklaracji UE. Dyrektywy europejskie sg dostepne na oficjalnej stronie internetowej: http://eur-
lex.europa.eu.

Zgodnie z dyrektywg maszynowg roboty Universal Robots sg maszynami czesciowo
ukonczonymi, poniewaz nie nalezy umieszczac takiego znaku CE.

Deklaracja zgodnosci (DOI) zgodnie z dyrektywg maszynowg znajduje sie w rozdziale Deklaracje
i certyfikaty.
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11. Czas zatrzymania i odlegtosc¢
zatrzymania

Mozna ustawi¢ maksymalny bezpieczny czas i odlegtos¢ zatrzymania zdefiniowany przez
uzytkownika. Patrz 4.1. Wstep na stronie 31 i Bezpieczenstwo.

W przypadku stosowania ustawien zdefiniowanych przez uzytkownika predkos¢ programu jest
dostosowana dynamicznie do wybranych limitow.

Srodek ciezkosci obcigzenia znajduje sie na kotnierzu narzedzia.

Dane graficzne przegubu 0 (baza), przegubu 1 (bark) oraz przegubu 2 (tokie¢) przedstawiajg
odlegtosc¢ i czas zatrzymania:

* Kategoria 0

* Kategoria 1

* Kategoria 2
Test przegubu 0 zostat wykonany poprzez wykonanie ruchu w poziomie, czyli z osig obrotu
prostopadtg do podioza.
Podczas testéw ztgcza 1 i zlgcza 2 robot podgzat pionowg trajektorig, w ktorej osie obrotu byly

rownolegte do podtoza, a zatrzymanie zostato wykonane, gdy robot poruszat sie w dét. OS Y to
odlegtos¢ od miejsca zainicjowania zatrzymania do pozycji koncowe;j.

0.06| —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

—@— 100% extended
0.06| —8— 66% extended

—e— 33% extended
0.04
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Droga zatrzymania w metrach dla 33% z 3kg Droga zatrzymania w metrach dla 66% z 3kg

0.081 —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.061 —e— 33% extended
0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

Droga zatrzymania w metrach dla maksymalnego obcigzenia 3kg
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Czas zatrzymania dla przegubu 0 (PODSTAWA)

0.08 —@— 100% extended

"

0.07{ —@— 66% extended
—e— 33% extended

0.06

0.05

0.04

/

0.03 K o

speed 33%

Czas zatrzymania w sekundach dla 33% z 3kg

Czas zatrzymania w sekundach dla maksymalnej tadownosci 3 kg

speed 66%

speed 100%

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.08

0.06

/"

0.04

speed 33%

Czas zatrzymania w sekundach dla 66% z 3kg

0.101 —@— 100% extended
—8— 66% extended

0.081 —e— 33% extended

/‘

0.06

0.04

V

speed 33% speed 66%

speed 100%

speed 66%

speed 100%

Odlegtos$¢ zatrzymania dla przegubu 1 (BARK)

r—

0.025{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

«

0.020

0.015

0.010

1

0.005

—

speed 33%

Droga zatrzymania w metrach dla 33% z 3kg

Droga zatrzymania w metrach dla maksymalnego obcigzenia 3kg

speed 66%

speed 100%

0.05

—@— 100% extended

r————0

0.031 —8— 66% extended

0.02

—e— 33% extended

o

0.01

L

o«

speed 33%

Droga zatrzymania w metrach dla 66% z 3kg

—@— 100% extended

r—0

0.04| —e— 66% extended
—e— 33% extended

0.031
./

0.02

0.01

.

«— —

speed 33% speed 66%

speed 100%

speed 66%

speed 100%
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Czas zatrzymania dla przegubu 1 (BARK)

r—————0

0.06 —@— 100% extended 0.08 —@— 100% extended
' —8— 66% extended —8— 66% extended
0.05 —e— 33% extended —e— 33% extended

g 0.06] @

0.04 -
0.04 L4
0.03 /

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed‘loo%

Czas zatrzymania w sekundach dla 33% z 3kg  Czas zatrzymania w sekundach dla 66% z 3kg

0.12 S @
—@— 100% extended
0.101 —@— 66% extended
—e— 33% extended
0.081 @
0.06
—
0.04 /:
speed 33% speed 66% speed 100%

Czas zatrzymania w sekundach dla maksymalnej tadownosci 3 kg

Odlegto$¢ i czas zatrzymania dla przegubu 2 (LOKIEC)

—0
—@— 100% payload /‘/‘ —@— 100% payload
0.010| —®— 66% payload 0.0451 _e— 66% payload
—e— 33% payload —e— 33% payload
X 0.0401 w
0.008 /
0.035
0.006 0.030
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Odlegtos¢ zatrzymania w metrach przy Czas zatrzymania w sekundach przy
wszystkich obcigzeniach wszystkich obcigzeniach
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12. Declarations and Certificates (original

EN)

Manufacturer

Person in the Community
Authorized to Compile the
Technical File

Universal Robots A/S

Energivej 25,

DK-5260 Odense S Denmark

David Brandt

Technology Officer, R&D

Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of the Partially-Completed Machine(s)

Product and Function:

Model :

Serial Number:

Incorporation:

Industrial robot multi-purpose multi-axis manipulator with control
box & with or without teach pendant Function is determined by the
completed machine (robot application or cell with end-effector,
intended use and application program).

UR3e, UR5e, UR10e, UR16¢e (e-Series): Below cited certifications
and this declaration include:

* Effective October 2020: Teach Pendants with 3-Position
Enabling (3PE TP) & standard Teach Pendants (TP).

* Effective May 2021: UR10e specification improvement to
12.5kg maximum payload.

Note: This Declaration of Incorporation is NOT applicable when the

UR OEM Controller is used.

Starting 20235000000 and higher

year o_geries 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e sequential numbering, restarting at 0 each year

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e and UR16¢e)
shall only be put into service upon being integrated into a final
complete machine (robot application or cell), which conforms with
the provisions of the Machinery Directive and other applicable
Directives.

It is declared that the above products fulfil, for what is supplied, the following directives as detailed
below: When this incomplete machine is integrated and becomes a complete machine, the
integrator is responsible for determining that completed machine fulfils all applicable Directives and
providing the Declaration of Conformity.

I. Machinery Directive
2006/42/EC

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.3.4,1.3.8.1, 1.3.9,
1.5.1,1.5.2,1.5.5,1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3,4.1.3,
Annex VI. It is declared that the relevant technical documentation
has been compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the
Machinery Directive.
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Il. Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.
2014/35/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
lll. EMC Directive 2014/30/EU below.

Reference to the harmonized standards used, as referred to in Article 7(2) of the MD & LV
Directives and Article 6 of the EMC Directive:

(D ENISO 10218-1:2011 () (1) EN 60204-1:2018 as (1) EN 60664-1:2007 (IIl) EN

TUV Nord Certificate #44  applicable (Il) EN 61000-3-3: 2013 (I1l) EN 61000-6-
708 14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 1:2019 UR3e & UR5e ONLY (lII)
(I) EN 1SO 13732-1:2008 as (1) EN 60947-5-5:1997+A1:2005 EN 61000-6-2:2019 (1) EN 61000-
applicable (I) EN ISO +A11:2013+A2:2017 (I) EN 6-3:2007+A1: 2011 UR3e & UR5e

13849-1:2015 TUV Nord 60947-5-8:2020 (111) EN 61000- ONLY (Ill) EN 61000-6-4:2019
Certificate # 44 207 3-2:2019

14097610 (1) EN ISO

13849-2:2012 (I) EN ISO

13850:2015

Reference to other technical standards and technical specifications used:

() 1SO 9409-1:2004 [Type (Il) EN 60320-1:2021 (lll) EN (I EN 61784-3:2010 [SIL2] (IIl) EN
50-4-M6] (1) ISO/TS 60068-2-27:2008 (IIl) EN 60068- 61326-3-1: 2017 [Industrial
15066:2016 as applicable  2-64:2008+A1:2019 locations SIL 2]

(111) EN 60068-2-1: 2007

(111 EN 60068-2-2:2007

The manufacturer, or his authorised representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.Approval
of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate
#DK015892.

— V4 7 f / : N
Odense Denmark, 10 January 2024 AR /AR A
Roberta Nelson Shea, Global Technical Compliance Officer
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Ttumaczenie oryginalnej instrukciji

Deklaracja wtgczenia UE (zgodnie z normag 2006/42/WE, zatacznik |l B) oryginalna: EN

Producent

Osoba ze spotecznosci
upowazniona do opracowania
dokumentaciji technicznej

Produkt i funkcja:

Model :

Numer seryjny:

Inkorporacja:

Opis oraz oznaczenia identyfikacyjne czesciowo ukofnczonych maszyn

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dania

David Brandt

Kierownik ds. technologii, dziat badawczo-rozwojowy
Universal Robots A/S, Energivej 25, DK-5260 Odense S

Wielofunkcyjny manipulator wieloosiowy robota przemystowego ze
skrzynka sterowniczg i funkcjg sterownika uczenia lub bez niej jest
okreslany przez ukonczong maszyne (z chwytakiem i
przeznaczeniem).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16e (e-Series).

Ponizej zacytowano certyfikaty i niniejsza deklaracja obejmuja:

* Obowigzuje od pazdziernika 2020: sterowniki uczenia z 3-
pozycyjnym urzadzeniem zezwalajgcym (3PE TP) i
standardowymi sterownikami uczenia (TP).

* Obowigzuje od maja 2021: usprawnienie specyfikacji UR10e
do 12,5 kg maksymalnego obcigzenia.

Uwaga: niniejsza deklaracja zgodnosci NIE ma zastosowania, gdy uzywany jest
sterownik UR OEM.

Poczawszy od 20235000000 wzwyz

rok ¢-Series 3=UR3e, 5=URS5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),
6=UR16e numeracja kolejna, co roku rozpoczynajgca sie od 0

Roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e i UR16e)
mogqg by¢ wprowadzone do eksploatacji po zintegrowaniu ich z
ukonczong maszyng (aplikacja lub gniazdem robota), ktéra spetnia
wymogi dyrektywy maszynowej i innych stosownych dyrektyw.

Niniejszym oswiadcza sie, ze produkty, tak jak sg dostarczone, spetniajg wymogi dyrektyw
opisanych szczeg6towo ponizej:

Gdy ta nieukoficzona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie ukonczong maszyna, integrator odpowiada za

ustalenie, ze ukoficzona maszyna spetnia wymogi wszystkich obowigzujgcych dyrektyw i ma deklaracje

zgodnosci.

| Dyrektywa maszynowa
2006/42/WE

Spetnione zostaty nastepujgce zasadnicze wymagania dyrektywy maszynowej UE:

1.1.2,1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,
1.5.2,15.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.2.3

Oswiadcza sie, ze odpowiednia dokumentacja techniczna
zostata opracowana zgodnie z czescig B zatgcznika VIl do
dyrektywy maszynowe;j.
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Niniejszym os$wiadcza sig, Ze produkty, tak jak sg dostarczone, spetniajg wymogi dyrektyw
opisanych szczeg6towo ponizej:

Gdy ta nieukoficzona maszyna zostanie zintegrowana i stanie si¢ ukoficzong maszyng, integrator odpowiada za

ustalenie, ze ukonczona maszyna spetnia wymogi wszystkich obowigzujacych dyrektyw i ma deklaracje

zgodnosci.

Il Dyrektywa niskonapieciowa
2014/35/UE

[Il Dyrektywa EMC 2014/30/UE

Odwotac sie do zastosowanych
norm zharmonizowanych,

o ktérych mowa w art. 7ust. 2
Dyrektywy MD i LV

oraz art. 6 Dyrektywy EMC:

Odniesienie do innych
stosowanych norm i specyfikacji
technicznych:

Nalezy odniesc¢ sie do LVD i zastosowanych ponizej norm
zharmonizowanych.

Nalezy odniesc¢ sie do Dyrektywy EMC i zastosowanych ponize;j
norm zharmonizowanych.

(I) EN1SO 10218-1:2011, cenyfikat TUV Nord nr 44 708 14097607

(1) EN'ISO 13849-1:2015, cenyfikat TUV Nord nr 44 207 14097610
() ENISO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-2:2012,

(I) ENISO 13850:2015, (I) EN ISO 1037:1995+A1:2008

(I1) EN 60204-1:2006/ A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/ A1:2007
(1) EN 60529:1991/ A2:2013, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I1) EN 61131-2:2007, (II) EN 61140:2002/ A1:2006

(11 EN 61000-3-2:2014, (l1) EN 61000-3-2:2013

(Il) EN 61000-6-1:2007, (Ill) EN 61000-6-2:2005

(1) EN 61000-6-3:2007+A1, (Ill) EN 61000-6-4:2007/ A1:2011
(1) EN 61326-3-1:2008, lokalizacje przemystowe poziomu SIL 2

(1) 1SO 9409-1:2004 1y, 50.4.1m6

(1) ISO/TS 15066:2016 \ stosownych przypadkach

(I EN 60664-1:2007

(Il) EN 60664-5:2007

(1) EN 61784-3:2010 g, 2

(Ill) EN 60068-2-1: 2007, (Ill) EN 60068-2-2:2007

(1) EN 60068-2-27:2008, (ll1) EN 60068-2-64:2008+A1:2019

(“l) EN 61326-3-1:201 7IokaIizacie przemystowe poziomu SIL 2

Producent lub jego upowazniony przedstawiciel przekazuje odpowiednie informacje o maszynie
nieukonczonej w odpowiedzi na uzasadniony wniosek organow krajowych.

Zatwierdzenie petnego systemu zapewnienia jakosci (ISO 9001) przez jednostke notyfikowang
Bureau Veritas, certyfikat DK015892.
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14. Gwarancja

14.1. Gwarancja na produkt

Zapytania gwarancyjne dotyczgce informacji zwigzanych z produktem nalezy przesyta¢ w portalu
myUR.

14.2. Zastrzezenie dotyczgce podrecznika
uzytkownika

Firma Universal Robots A/S nieustannie pracuje nad zwiekszeniem niezawodnosci i wydajnosci
swoich produktéw, w zwigzku z czym zastrzega sobie prawo do modernizacji produktéw i ich
dokumentacji bez wczesniejszego ostrzezenia. Firma Universal Robots A/S dotozyta wszelkich
staran, aby tres¢ niniejszego podrecznika uzytkownika byta doktadna i prawidtowa, ale nie ponosi
odpowiedzialnos$ci za zadne btedy ani brakujgce informacje.
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TOV NORD

ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized to provide the product described below with the mark as illustrated.

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Fertigungsstétte:
Manufacturing plant:

Beschreibung des Produktes
(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

Gepruft nach:
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610
Prifbericht Nr. / Test Report No. 3524 9741
Aktenzeichen / File reference 8003008239

. [J
e
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH
TUV NORD CERT GmbH

Langemarckstrafte 20 45141 Essen

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf

Universal Robots Safety System e-Series
for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots

EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d

A

TOV NORD CERT
GmbH

»

0,
3
0 Safety

EN ISO 13849-1
PL‘d

Gultigkeit / Validity
von / from 2019-07-16
bis / until 2024-07-15

Essen, 2019-07-16

www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de
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ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen
is authorized to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Industrial robot UR16e, UR10e, UR5e and UR3e r"v@

(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

TOV NORD CERT
GmbH

Geprift nach ENISO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Guiltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. ]
A e
Zertifiziefungsstelle der Essen, 2019-07-16

TUV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafte 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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Chiny RoHS

Management Methods for Controlling Pollution

by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ASEEYRIATEZRRSEFRERX

Product/Part
Name

P8 a2 B FEAEYEATE
% & A SRBE

Toxic and Hazardous Substances and Elements

ZR_KE

w Mercury | Cadmium Hexava!ent Polybrominated Ps:lybrommated
Lead (Pb) (Hg) (cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)
UR Robots
BN ERRS
UR3/UR5/UR10/

UR3e / URSe / X @) X @) X X

UR10e UR16e/
UR20 / UR30

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in SJ/T11363-2006.

0: RRZASAEYMRE LIRS 2I9TES)/T 11363-2006 R ERPREZKET -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.

X: RNZBBFHEENREDEZEHNE IR PR E S HSI/T 11363-2006 1 ERIREZEK

(RM/T[ZEMEA - RIESEFRERN LR T X BB ARREFHTH—LRA - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:

THIWE 2R FEREMENNE RN ESm o TEA RSN B M ERNE:

Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces

BFIREheE, BB, IFE, TRRE, AUET, 4648, MNAEAS, O

Refer to product manual for detailed conditions of use.

HAERBERERIRT R M.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots 5% i [8] 4 B 18 SF A FBFR B B9 58 715 27", 1B Universal Robots R H I ST X
To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that
may be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for
Controlling Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise
encouraging the recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from
any damage, claim or liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
the specific waste management instructions and options set forth  at www.universal-robots.com/about-universal-robots/social-responsibility and
www.teradyne.com/company/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products

Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
1 ESEEYEI TREENMREZEFIHED

Product/Part Name Toxic and Hazardous Substances and Elements
FR/E AT BEEEYHETE
a | =% | &8 |7 | smes | ER—AE
. exavalent . Polybrominated
Lead | Mercury | Cadmium . Polybrominated | .
(Pb) (Hg) (Cd) Chromium biphenyls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) (PBDE)

UR Robots
NB|A - BERE

UR3/URS/URTO/ | X 0 X 0 X X

UR3e / URbe/
UR10e, UR16e
0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in 3J/T11363-2006.
0: RFZASESNERERITLAAEEMATHZ RHTEESIT 113632006/ eI REERLT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above
the limit requirement in SJ/T11363-2006.
X: REZASASYEEVERTENN—SEFH RS FE®HSIT 11363-20061 ERREEK -

(EWTAIELEA » BEZFEREY FRPITXMERAER#HTHE —FHE - )
Iltems below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
TIEERR#ES EMENNERFRSSIAEETET RANTERENEANE!:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
BTHENEE, L, B, TIEE, Pl 4058, A, #O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
FAERRARRETRFH

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots & [E] Uk A& #5818 72 27 &, {8 Universal Robots F AT AFTEHLF

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may
be imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling
Pollution by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the
recycle and use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or
liability relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste
management instructions and options set forth at https:/fwww.universal-robots.com/media/1817553/2020-corporate-social-responsibility-report. pdf
and http:/fwww.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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INZES ST X n =
e Universal Robots A/S/ =& HIH2 50166110079
RS ol i i W 1 TSR

dael [NERISEEETTT T A R T———

2R ] Energivej 25 EEEU Odense S Denf;';-&-l;i: ----------------
RS orHoIE A 71 A <7 7 R
A (7] p— 8¥(58) 6 axis
AEeEgE o 18-AB2EQ-01604 -
H = AL Llniversal Robots A/S -
AmMx |

Energive] 25, 5260 Odense 'S, Denmark

Foobd 221, F35EM18 A 22 ¥ A4 M6t =Hago| wa}
AEctMEtol Al TE{Z Sle=s-1 M [l

20184 11& 06

e HEMAMMBABE M SR A2 LA |
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Rejestracja KC

EFAE-5467-CA8B-0E3C

H.%:
()

G e 417

Trade Name or Registrant

71 A A A ERA)
Equipment Name
7|2

Basic Model Number

SRR

Series Model Number

£ 27 A A 5 ]

= h = sy
A}5E A5

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR3e

zZ2WF

o v
Registration No.

A 2= A A 2(Z2= )=}
Manufacturer/Country of Origin
299

Date of Registration

7}

Others

Waves Act.

3 N AAE TS Alsszl2 A%l w55

It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

‘ R-R-URK-UR3e

Universal Robots A/S / "l ¥} =

|
‘2018-10-23

ol o o =n
»rEE ©

g,

201841

CEECERE:

Director General of National Radio Research Agency

FEA AN e AT A D IR A

A Sl AR 9 B A85 4 ]

S stolok g,

<l (Month) 232 (Day)

UR3e
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. . . A PART OF
Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1%2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Horsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk

W tej sekcji opisano odpowiednie standardy stosowane do rozwoju i produkcji robota UR, w tym
ramie robota, skrzynka sterownicza i zawieszka Teach .

Norma nie jest prawem, tylko dokumentem opracowanym przez zainteresowane strony w ramach
danej branzy. Normy zawierajg wymagania i wytyczne dotyczgce produktu lub grupy produktow.
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Skroty wystepujgce w niniejszej instrukcji oraz ich znaczenie podano w ponizszej tabeli:

ISO Miedzynarodowa Organizacja Normalizacyjna

IEC Miedzynarodowa Komisja Elektrotechniczna

EN Norma europejska

TS Specyfikacja techniczna

TR Raport techniczny

ANSI Amerykanski Narodowy Instytut Normalizaciji

RIA Stowarzyszenie Przemystu Robotyki (obecnie znane jako ,A3”)
CSA Kanadyjskie Stowarzyszenie Normalizacyjne

Utrzymanie zgodnosci robota z ponizszymi normami wymaga przestrzegania instrukcji montazu,
instrukcji bezpieczenstwa i wskazéwek zawartych w niniejszym podreczniku. W celu zapewnienia
bezpieczenstwa aplikacji robota, od integratora wymaga sie zgodnosci z norma ISO 10218-2.
Nieautoryzowane modyfikacje uniewazniajg deklaracje zgodnosci (DOI), certyfikaty i zgodnosé
robota.

Roboty UR spetniajg odpowiednie wymagania zawarte w obowigzujgcych normach. Obowigzujgce
raporty z badan i certyfikaty zawarte w niniejszym podreczniku oraz normy sg wymienione w
Deklaracji zgodnosci.

Normy majgce zastosowanie do niniejszego podrecznika zostaty wymienione w ponizszej tabeli:

Bezpieczenstwo maszyn -

Bezpieczenhstwo System kontroli bezpieczenstwa jest
zwigzane z cze$ciami zaprojektowany zgodnie z wymaganiami
systeméw sterowania tych norm. Funkcje bezpieczenstwa sa
Czesc¢ 1: Ogdlne zasady | certyfikowane jako zgodnie z tymi normami
dla projektu Czes¢ 2: bezpieczenstwa funkcjonalnego .
Walidacja

ISO 13849-1
ISO 13849-2

Bezpieczenstwo maszyn -
ISO 13850 Zatrzymanie awaryjne- | ---
Zasady projektu
Bezpieczenstwo maszyn
— Ogolne zasady
ISO 12100 projektowania — Ocena -
ryzyka i zmniejszanie
ryzyka
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ISO 10218-1

ANSI/RIA R15.06

CAN/CSA-Z2434

IEC 61000-6-2
IEC 61000-6-4

Roboty i urzgdzenia
robotyczne - Wymagania
bezpieczenstwa dla
robota przemystowego
Czesc¢ 1: Roboty

Roboty przemystowe i
systemy robotow -
wymagania
bezpieczenhstwa

Roboty przemystowe i
systemy robotow - ogéine
wymagania
bezpieczenstwa

Kompatybilnos¢
elektromagnetyczna
(EMC) Czesc 6-2: Normy
0golne - Odpornosé w
Srodowiskach
przemystowych Czes¢ 6-
4: Normy ogolne - Norma
emisji w srodowiskach
przemystowych

Niniejsza norma jest przeznaczona dla
producenta robota , a nie integratora. ISO
10218-2 ma wymagania bezpieczenstwa
zwigzane z systemem robota, aplikacjg i
komorka. Zajmuije sie projektowaniem i
integracjg aplikacji robota .

Ta amerykanska norma krajowa jest adopcja
krajowg bez odstepstw zaréwno od ISO
10218-1, jak i ISO 10218-2, potgczonych w
jeden dokument. Jezyk jest zmieniony z
brytyjskiego miedzynarodowego
angielskiego na amerykanski angielski, ale
zawartos¢ techniczna jest taka sama. Czesc¢
2 niniejszej normy jest przeznaczona dla
integratora aplikacji system robot/ robot , a
nie dla robotéw uniwersalnych.

Ta kanadyjska norma krajowa jest krajowym
przyjeciem zarowno normy ISO 10218-1, jak
i ISO 10218-2, potgczonych w jeden
dokument. CSA dodat Uzytkownika do
klauzul w Czesci 2. Czesc¢ 2 tej normy to
przeznaczone dla integratora systemu
robota /aplikacji robota, a nie roboty
uniwersalne.

Normy te okres$lajg wymagania dla zaktécen
elektrycznych i elektromagnetycznych .
Spetnienie tych norm zapewnia, ze roboty
UR dziatajg dobrze w $rodowiskach
przemystowych i nie zaktdcajg pracy innych
urzadzen.
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Wyposazenie elektryczne
do pomiaréw, sterowania
i uzytku laboratoryjnego -
Wymagania EMC Czes¢
3-1: Wymagania
odpornosci dla systemoéw
zwigzanych z
bezpieczenstwem i dla

Niniejsza norma okresla rozszerzone
wymagania dotyczgce odpornosci EMC dla
funkcji zwigzanych z bezpieczenstwem .

IEC 31326-6-1 urzagdzen Zgodnos¢ z niniejszg normg zapewnia, ze
przeznaczonych do funkcje bezpieczenstwa dziatajg , nawet jesli
petnienia funkcji inne urzadzenia przekraczajg limity emisiji
zwigzanych z EMC okreslone w normach IEC 61000 .
bezpieczehstwem
(bezpieczenstwo
funkcjonalne) - Ogolne
zastosowan
przemystowych
Sterowniki Zaréwno standardowe, jak i bezpieczne 24V
IEC 61131-2 programowalne Czes$¢ 2: | 1/Os spetniajg wymagania niniejszego
Wymagania sprzetowe i standardu , aby zapewni¢ niezawodng
badania komunikacje z innymi systemami PLC.
Bezpieczenstwo maszyn - | Wymogi bezpieczenstwa zapobiegajgce
Zapobieganie nieoczekiwanemu uruchomieniu i
IEC 14118 . . - :
nieoczekiwanemu ponownemu uruchomieniu w wyniku utraty
uruchomieniu lub przerwy w zasilaniu.
Funkcja zatrzymania awaryjnego jest
. , zaprojektowana jako jako kategoria
Bezpieczehstwo maszyn . ] S
- zatrzymania 1 zgodnie z niniejszym
~ Wyposazenie standardem . Kategoria zatrzymania 1 to
IEC 60204-1 elektryczne maszyn — ) . o
. ) kontrolowane zatrzymanie z zasilaniem

Czes¢ 1: Wymagania o N :

ogéine S|In|kowlw celu osna.gnlem.a ze.ntrzymanla, a
nastepnie odfgczenia zasilania po
osiggnieciu zatrzymania.

Aparatura rozdzielcza i

sterownicza

niskonapieciowa — Czesc

IEC 60947-5:5 5-5: Apgraty i faczniki .
sterownicze — elektryczne
urzadzenia zatrzymania
awaryjnego z funkcja
blokady mechanicznej
Stopnie ochrony Norma ta okresla wartosci znamionowe

IEC 60529 zapewnianej przez obudowy dotyczace ochrony przed pytem i
obudowy (kod IP) woda.
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IEC 60320-1

1ISO 9409-1

ISO 13732-1

IEC 61140

IEC 60068-2:1
IEC 60068-2:2
IEC 60068-2:27
IEC 60068-2:64

IEC 61784-3

IEC 61784-3

WiyKki i faczniki do uzytku
domowego i podobnych
zastosowan ogolnych —
Czesc 1: Wymagania
0golne

Manipulowanie robotami
przemystowymi -
interfejsow
mechanicznych Czes¢ 1:
Piyty

Ergonomia srodowiska
termicznego - Metody
oceny reakcji cztowieka
na kontakt z
powierzchniami Czes¢ 1:
Goragce powierzchnie
Ochrona przed
porazeniem elektrycznym
- Wspolne aspekty dla
instalacji i wyposazenia
Testy srodowiskowe
Czesc¢ 2-1: Testy - Test A:
Zimno Czes¢ 2-2: Testy -
Test B: Suche ciepto
Czes¢ 2-27: Testy - Test
Ea i wytyczne: Wstrzgs
Czes¢ 2-64: Testy - Test
Fh: Wibracje,
szerokopasmowy losowy i
wytyczne

Sieci komunikacji
przemystowej - Profile
Czes¢ 3: Bezpieczenstwo
funkcjonalne magistrale
terenowe - Zasady ogélne
i definicje profili
Bezpieczenstwo maszyn
— Wyposazenie
elektryczne maszyn —
Czes¢ 1: Wymagania
0golne

Przewdd wejsciowy sieci jest zgodny z tym
standardem .

Kotnierz narzedziowy w robotach UR jest
zgodny z typem zgodnie z niniejszg norma.
Narzedzia Robota (manipulatory) powinny
by¢ rowniez skonstruowane zgodnie z tym
samym typem, aby zapewni¢ prawidtowe
dopasowanie do interfejsu mechanicznego
konkretnego robota UR.

Uziemienie ochronne/uziemienie jest
obowigzkowe, zgodnie z definicjg w czesci |
Instrukcja instalacji sprzetu.
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Standard

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP 67:2015,
V1.1

Klauzula

Koordynacja izolacji
urzgdzen w uktadach
niskiego napiecia — Czesc¢
1: Zasady, wymagania i
badania Czes¢ 5:
Kompleksowa metoda
ustalania odstepow
izolacyjnych powietrznych
i powierzchniowych
rownych 2 mm lub
mniejszych

Interfejs elektryczny
pomiedzy wtryskarkg a
urzgdzeniem
manipulacyjnym /
robotem

Opis

Modut akcesoriéw E67, ktory tgczy sie z
wtryskarkami, jest zgodny z tg norma.

UR3e
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17. Parametry techniczne

Typ robota

Masa robota
Maksymalna tadownos¢
Zasieg

Zakresy potaczen

Predkos¢

Czestotliwos¢ aktualizacji systemu
Doktadnos¢ czujnika momentu sity
Powtarzalno$¢ postawy

Powierzchnia postojowa
Stopnie swobody

Rozmiar skrzynki sterowniczej (S x W x

G)

Porty we/wy skrzynki sterowniczej

Porty we/wy narzedzia

Komunikacja miedzy narzedziami
Zasilanie i napiecie we/wy narzedzia
Zasilanie we/wy skrzynki sterowniczej

Komunikacja

Programowanie

Hatas

Klasyfikacja IP

Klasyfikacja pomieszczen czystych
(ogdlnie dla modelu)

Pobdér mocy (Sredni)

UR3e

11,1 kg /24,5 funt

3kg/6.61b

500 mm /19,7 cal

Nieograniczony obrét kotnierza narzedzia, £ 360 ° dla
wszystkich innych potgczen

Wszystkie stawy nadgarstkowe: maks. 360 °/s.

Inne ztgcza: maks. 180 °/s .
Narzedzie: ok. 1 m/s/ ok. 39,4 cala/s.

500 Hz

3,5N

+ 0,03 mm/+£0,0011in (1,1 milicala) zgodnie z normag
ISO 9283

@128 mm /5,0 cal

6 przegubdow obrotowych

460 mm x 449 mm x 254 mm/ 18,2 cala x 17,6 cala x
10 cali

16 wejs¢ cyfrowych, 16 wyjs¢ cyfrowych, 2 wejscia
analogowe, 2 wyjscia analogowe

2 wejscia cyfrowe, 2 wyjscia cyfrowe, 2 wejscia
analogowe

RS

12V/24 'V 600 mA

24 V 2 A w skrzynce sterowniczej

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, gniazdo Ethernet
1000BASE-T, adapter MODBUS TCP & EtherNet/IP,
Profinet

Graficzny interfejs uzytkownika PolyScope na 12-
calowym ekranie dotykowym

Ramie robota: ponizej 60 dB(A) Skrzynka
sterownicza: ponizej 50 dB(A)

Ramie robota: ponizej 65 dB(A) Skrzynka
sterownicza: ponizej 50 dB(A)

IP54

Ramie robota: klasa ISO 7, skrzynka sterownicza:
klasa ISO 6

300 W

Pobor mocy Okoto 150 W przy uzyciu typowego programu
Prad zwarciowy (SCCR) 200A
UR3e 102 Podrecznik uzytkownika
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17. Parametry techniczne UNIVERSAL ROBOTS

17 zaawansowanych funkcji bezpieczenstwa.

Operacja wspotpracy Zgodnie z: EN ISO 13849-1, PLd, Kat.3i EN ISO
10218-1
Materiaty Aluminium, tworzywo PC/ASA

Robot moze pracowaé w zakresie temperatury
otoczenia 0-50 °C Przy wysokiej ciggtej predkosci
zlgcza maksymalna specyfikacja temperatury
otoczenia jest obnizona.

Zrédto zasilania skrzynki sterowniczej 100-240 VAC, 47-440 Hz

Kabel TP: sterownik uczenia do skrzynki
sterowniczej

Zakres temperatur otoczenia

45m/177 cala

Standardowy (PVC) 6 m/236 in x 13,4 mm
Kabel robota: ramie robota do skrzynki Standardowy (PVC) 12 m/472,4 in x 13,4 mm
sterowniczej (opcje) HiFlex (PUR) 6 m/236 in x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4inx 12,1 mm

Podrecznik uzytkownika 103 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS 18. Tabele funkcji bezpieczenstwa

18. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Universal Robots safety functions and safety I/O are PLd Category 3 (ISO 13849-1), where each
safety function has a PFHp value less than 1.8E-07. Wartosci PFH[, zostaty zaktualizowane tak, aby
zapewnialy wigkszg elastycznos¢ projektu pod wzgledem odpornosci fancucha dostaw.

Opis funkcji bezpieczehstwa (FB) zawiera sekcja 18. Tabele funkcji bezpieczenstwa above. W
przypadku we/wy bezpieczenstwa wynikowa funkcja bezpieczenstwa obejmujgca zewnetrzne
urzgdzenie lub wyposazenie jest okreslona przez ogdélng architekture i sume wszystkich wartosci
PFHp, w tym PFHp funkcji bezpieczenstwa robota UR.

INFORMACJA

Tabele funkcji bezpieczehstwa przedstawione w tym rozdziale sg uproszczone.
Kompleksowe ich wersje znajdziesz tutaj: https://www.universal-robots.com/support
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18.1. Tabela 1

Nr FB i funkcja

Co sig dzieje?

Tolerancja i

Wplywa na

bezpieczenstwa

FB1
1,2,3,4
Zatrzymanie
awaryjne (zgodnie
z1S0O 13850)

Nacisnigcie przycisku
zatrzymania awaryjnego na
sterowniku? lub
zewnetrznego przycisku
zatrzymania awaryjnego (w
przypadku korzystania z
wejscia bezpieczenstwa
zatrzymania awaryjnego)
skutkuje zatrzymaniem
kategorii 1 3z odcieciem
zasilania od sitownikéw
robota i we/wy narzedzia.
Polecenie! zatrzymuje
wszystkie przeguby, a gdy
wszystkie przeguby osiggna
monitorowany stan
zatrzymania, zasilanie
zostaje odciete.

W przypadku oceny
zintegrowanych
zabezpieczen
funkcjonalnych z
zewnetrznym systemem
sterowania zwigzanym z
bezpieczehstwem lub
zewnetrznym urzgdzeniem
zatrzymania awaryjnego,
ktore jest podtgczone do
wejscia zatrzymania
awaryjnego nalezy doda¢
PFHp tego wejscia
zZwigzanego z
bezpieczenstwem do PFHp
wartosci PFHp tej funkgiji
bezpieczenstwa (mniej niz
1.8E-07).

Zatrzymanie
kategorii 1 (IEC
60204-1)

PFHp

Tol.: --
PFHp: 1.8E-
07

Robot wraz
z we/wy
narzedzia
robota

Podrecznik uzytkownika
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18. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

FB2 Zatrzymanie
przez
zabezpieczenie
(zatrzymanie
robota zgodne z
ISO 10218-1)

4

Ta funkcja bezpieczenhstwa
jest inicjowana przez
zewnetrzne urzadzenie
ochronne za pomoca wejs¢
bezpieczenstwa, ktére
inicjujg zatrzymanie3 kat. 2.
Zatrzymanie przez
zabezpieczenie nie ma
wplywu na we/wy narzedzia.
Dostepne sg rézne
konfiguracje. Jesli
podtgczone jest urzgdzenie
zezwalajgce, mozna
skonfigurowa¢ zatrzymanie
przez zabezpieczenie w taki
sposoéb, aby dziatato TYLKO
w trybie automatycznym.
Patrz funkcje
bezpieczenstwa Czas
zatrzymania i Odlegtos¢
zatrzymania4 . Aby zapewnic¢
bezpieczenstwo
funkcjonalne w petni
zintegrowanej funkcji
bezpieczenstwa, dodaj PFHd
zewnetrznego urzadzenia
ochronnego do PFHd
zatrzymania przez
zabezpieczenie.

Co sig dzieje?

Zatrzymanie
kategorii 2 (IEC
60204-1),
zatrzymanie
SS2 (zgodnie z
opisem w
normie IEC
61800-5-2)

Tolerancja i
PFHp

Tol.: --
PFHp: 1.8E-
07

Robot

UR3e
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Nr FB i funkcja

bezpieczenstwa

Co sig dzieje?

Tolerancja i
PFHp

Wplywa

na

Ustawia dolne i gorne
wartosci graniczne
dozwolonych pozycji Nie pozwoli, aby
przegubu. Czas zatrzymania | ruch przekroczyt
i odlegtosc zatrzymania nie jakiekolwiek
sg brane pod uwage, ustawienia
poniewaz limity nie zostang limitéw. Mozna
naruszone. Kazdy przegub zmniejszy¢
FB3 moze miec swoje wlasne predkos$¢, aby
- . limity. Bezposrednio ruch nie
Limit pozyciji , TOL: 5°
ogranicza zestaw przekraczat ] Przegub
przegubu , : - PFHp: 1.8E- _
dozwolonych pozycji zadnego limitu. (kazdy)
(programowe ) . 07
) . .. | przegubow, w ramach Aby zapobiec
ograniczenie 0si) ] ) .
ktérego moga sie one przekroczeniu
poruszac. Ustawia sie jgw jakiegokolwiek
czesci interfejsu uzytkownika limitu,
dotyczacej bezpieczenhstwa. zainicjowane
Jest to programowy $rodek zostanie
ograniczania osi i miejsca z zatrzymanie
klasyfikacjg bezpieczenstwa robota.
zgodnie z ISO 10218-1:2011,
5.12.3.
Ustaywa gorna walrtc.)sc Nie pozwoli, aby
graniczng predkosci
rzegubu. Kazdy przegub ruch przekroczyt
przegubll. "azey Preegid 1 jakiekolwiek
moze mieC swoj wiasny limit. o
. . . ustawienia
Ta funkcja bezpieczenstwa e .
o limitéw. Mozna
ma najwiekszy wptyw na S
. zmniejszy¢
transfer energii podczas redkosé. ab
kontaktu (zaciskania lub P eruch ni,e y
FB4 przejsciowego kontaktu). Tol.: 1,15°%/s
- - . ) ) przekraczat ) Przegub
Limit predkosci | Bezposrednio ogranicza . . PFHp: 1.8E- .
, zadnego limitu. (kazdy)
przegubdw zestaw dozwolonych ) 07
o , Aby zapobiec
predkosci przegubdw. .
. . przekroczeniu
Ustawia sie jg w czesci . .
: . . . jakiegokolwiek
interfejsu uzytkownika limitu
dotyczgcej bezpieczenstwa. o
. . . zainicjowane
Stuzy do ograniczania ,
. . . zostanie
szybkich ruchoéw przegubdw, .
np. ryzyka zwigzanego z zatrzymanie
e robota.
osobliwosciami.
Podrecznik uzytkownika 107 UR3e
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18. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Nr FB i funkcja

bezpieczenstwa

Co sig dzieje?

Tolerancja i
PFHp

Wptywa na

Limit momentu

Przekroczenie limitu wewnetrznego momentu obrotowego przegubu
(kazdego przegubu) powoduje zatrzymanie kat. 03. Jest to ustawienie

obrotowego fabryczne, uzytkownik nie ma do niego dostepu. NIE jest to wyswietlane jako
przegubu funkcja bezpieczenstwa e-Series, poniewaz nie ma zadnych ustawien
uzytkownika ani konfiguracji uzytkownika.
Monitoruje postawe
(potozenie i orientacje)
punktu TCP i zapobiega
przekroczeniu ptaszczyzny
bezpieczehstwa lub limitu
postawy punktu TCP. Nie pozwoli, aby
Dostepnych jest wiele limitéw | ruch przekroczyt
postawy (kotnierz narzedzia, jakiekolwiek
tokie¢ i maksymalnie 2 ustawienia
konfigurowalne punkty limitéw. Mozna
przesuniecia narzedzia z zmniejszyc¢
FB5 promieniem). Orientacja predkos¢ lub
Ma rézne nazwy: | ograniczona jest przez moment
Ifmlnt postawy, odchY.Ienle .od kierunku Z' obrotowy: aby Tol.- 3° 40 TCP
Limit narzedzia, | funkcji kotnierza narzedzia ruch nie mm Koknierz
Limit orientac;ji, LUB punktu TCP. Ta funkcja przekraczat PFHp: 1.8E- | narzedzia
Ptaszczyzny bezpieczenstwa sktada sie z | zadnego limitu. 07 tokie
bezpieczenstwa, | dwdch czesci. Jednym z nich | Aby zapobiec
Granice sg ptaszczyzny przekroczeniu
bezpieczenstwa | bezpieczenstwa, jakiegokolwiek
ograniczajgce mozliwe limitu,
pozycje punktu TCP. Drugito | zainicjowane
limit orientacji punktu TCP, zostanie
wprowadzany jako zatrzymanie
dozwolony kierunek i robota. Nie
tolerancja. Zapewnia to pozwoli, aby
strefy ruch przekroczyt
uwzglednienia/wykluczenia jakiekolwiek
punktu TCP i nadgarstka ze ustawienia
wzgledu na ptaszczyzny limitow.
bezpieczenstwa.
o FB6 N MOI”I.I'[OI’Uje predk(?sc TCPi Tol.-50 mm/s
Limit predkosci | tokcia, aby zapobiec .
, o PFHp: 1.8E- | TCP
punktu TCP i przekroczeniu limitu 07
tokcia predkosci.

UR3e
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Nr FB i funkcja

bezpieczenstwa

Co sig dzieje?

Tolerancja i
PFHp

Wptywa na

FB7
Limit sity (TCP)

Limit sity to sita wywierana
przez robota na punkt
srodkowy narzedzia (TCP)
oraz na ,tokie¢”. Funkcja
bezpieczenstwa w sposob
ciggty oblicza dozwolone
momenty obrotowe
poszczegodlnych przegubdw,
aby nie przekroczyc¢
zdefiniowanego limitu sity
zarowno dla TCP, jak i fokcia.
Przeguby kontrolujg swoj
wyjsciowy moment obrotowy,
aby utrzymac sie w
dopuszczalnym zakresie
momentu obrotowego. To
znaczy, ze sity w punkcie
TCP lub przegubie
tokciowym pozostang w
zdefiniowanej granicy sity.
Gdy monitorowane
zatrzymanie zostanie
zainicjowane przez funkcje
bezpieczenstwa Limit sity,
robot zatrzyma sie, a
nastepnie ,cofnie” do pozyciji,
w ktdrej nie zostat
przekroczony limit sity.
Nastepnie znowu sie
zatrzyma.

FBS8 Limit pedu

Limit pedu jest bardzo
przydatny do ograniczania
oddziatywan przenoszonych.
Limit pedu wptywa na catego
robota.

Nie pozwoli, aby
ruch przekroczyt
jakiekolwiek
ustawienia
limitow. Mozna
zmniejszyc¢
predkos¢ lub
moment
obrotowy, aby
ruch nie
przekraczat
zadnego limitu.
Aby zapobiec
przekroczeniu
jakiegokolwiek
limitu,
zainicjowane
zostanie
zatrzymanie
robota. Nie
pozwoli, aby
ruch przekroczyt
jakiekolwiek
ustawienia
limitow.

Tol.: 25N
PFHp: 1.8E-
07

TCP

Tol.: 3kg
m/s

PFHp: 1.8E-
07

Robot

Podrecznik uzytkownika

109

UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

R
UNIVERSAL ROBOTS

18. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

Co sig dzieje?

Tolerancja i

PFHp Woptywa na

FB9
Limit mocy

Funkcja ta monitoruje prace
mechaniczng (sume
momentdw obrotowych
przegubow razy predkosci
katowe przegubdw)
wykonywang przez robota,
co wplywa réwniez na
natezenie pragdu w ramieniu
robota oraz predkos¢ robota.
Ta funkcja bezpieczenstwa
dynamicznie ogranicza prad /
moment obrotowy, ale
utrzymuje predkosé.

Dynamiczne
ograniczanie
pradu /
momentu
obrotowego

Tol.: 10 W
PFHp:1.8E- | Robot
07

UR3e
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Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

FB10
Wyjscie
zatrzymania
awaryjnego robota
UR

Po skonfigurowaniu
wyjscia <Estop> dla robota
i zatrzymaniu robota,
podwdjne wyjscia majg
stan NISKI. Jedli nie jest
zainicjowane <Estop>
robota, podwojne wyjscia
majg stan wysoki. Impulsy
nie sg stosowane, ale sg
tolerowane.

Te podwadjne wyjscia
zmieniajg stan kazdego
zewnetrznego przycisku
zatrzymania awaryjnego,
ktory jest podtgczony do
konfigurowalnych wejs¢
bezpieczenhstwa, gdzie to
wejscie jest
skonfigurowane jako
wejscie zatrzymania
awaryjnego.

Aby uzyskac zintegrowang
klasyfikacje
bezpieczenhstwa
funkcjonalnego z
zewnetrznym systemem
sterowania zwigzanym z
bezpieczenstwem, nalezy
doda¢ PFHD tego wyjscia
zZwigzanego z
bezpieczenstwem do
PFHD zewnetrznego
systemu sterowania
zZwigzanego z
bezpieczenstwem.

W przypadku wyjscia
sygnatu zatrzymania
awaryjnego walidacja
odbywa sie na urzgdzeniu
zewnetrznym, poniewaz
sygnat wyjsciowy UR jest
sygnatem wejsciowym tej
zewnetrznej funkcji
bezpieczenhstwa
zatrzymania awaryjnego

Co sie dzieje

Jesli ustawione sg
konfigurowalne
wyjscia, podwéjne
wyjscia zmieniajg
stan na niskiw
przypadku
zatrzymania
awaryjnego

PFHp

1.8E-07

Wplywa na

Zewnetrzne
pofgczenie z
uktadem
logicznym
i/lub
sprzetem

Hodrecznik uzytkownika

urzadzen zewnetrznych
UWAGA: jesli uzywany jest!
IMMI (interfejs wtryskarki),
wyjscie zatrzymania

—

UR3
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Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

Co sie dzieje PFHp Wptywa na

Zawsze, gdy robot sie
porusza (ruch w toku), - .
podwojne wyjscia cyfrowe Jes"_ ustawiono
majg stan NISKI. Gdy nie kor.11"|g.urowalne
ma ruchu, wyjscia majg wyjscla:
stan WYSOKI. Klasyfikacja * Gdy robot sie
bezpieczenstwa porusza (ruch Zewnetrzne
FB11 funkcjonalnego dotyczy w toku), potagczenie z
Przemieszczanie | tego, co znajduje siew podwojne uktadem
o . . o 1.8E-07 .
robota UR: wyjscie | robocie UR. Zintegrowane wyjscia logicznym
cyfrowe dziatanie w zakresie cyfrowe maja i/lub
bezpieczenhstwa stan NISKI. sprzetem
funkcjonalnego wymaga * Gdy nie ma
dodania tego PFHd do ruchu, wyjécia
PFHd zewnetrznego maja stan
uktadu logicznego WYSOKI.
(ewentualnego) i jego
komponentéw.
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Nr FB i funkcja

bezpieczenstwa

Co sie dzieje

Gdy robot jest ZATRZYMYWANY (w trakcie
zatrzymywania lub w stanie bezruchu), podwojne
wyjscia cyfrowe majg stan WYSOKI. Gdy wyjscia
EB12 majg stan NISKI, robot NIE jest w trakcie
. zatrzymywania ani NIE znajduje sie w stanie
Robot UR nie — . .
.. | bezruchu. Klasyfikacja bezpieczenstwa 1.8E-07
zatrzymuje sie: ; .
wviscie cvfrowe funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w
N y robocie UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie
bezpieczenstwa funkcjonalnego wymaga dodania
tego PFHd do PFHd zewnetrznego uktadu
logicznego (ewentualnego) i jego komponentow.
Gdy rt?bot jestw tryblg c?g.ranlczonym (Iu? tryb Zewnetrzne
ograniczony zostat zainicjowany), podwojne )
. . e . pofgczenie z
wyjscia cyfrowe majg stan NISKI. Patrz nizej.
FB13 o . . . uktadem
. Klasyfikacja bezpieczenstwa funkcjonalnego .
Tryb ograniczony o , logicznym
., . | dotyczy tego, co znajduje sie w robocie UR. 1.8E-07 | .
robota UR: wyjscie | _, ) ) i i/lub
Zintegrowane dziatanie w zakresie
cyfrowe , ] , ) sprzetem
bezpieczenstwa funkcjonalnego wymaga dodania
tego PFHd do PFHd zewnetrznego uktadu
logicznego (ewentualnego) i jego komponentow.
Gdy robot NIE jest w trybie ograniczonym (lub
tryb ograniczony nie zostat zainicjowany),
FB14 podwajne wyjscia cyfrowe majg stan NISKI.
Robot UR niew | Klasyfikacja bezpieczenstwa funkcjonalnego
trybie dotyczy tego, co znajduje sie w robocie UR. 1.8E-07
ograniczonym: Zintegrowane dziatanie w zakresie
wyjscie cyfrowe | bezpieczenstwa funkcjonalnego wymaga dodania
tego PFHd do PFHd zewnetrznego uktadu
logicznego (ewentualnego) i jego komponentow.
Podrecznik uzytkownika 113 UR3e
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18. Tabele funkcji bezpieczenstwa

Nr FB i funkcja

bezpieczenstwa

Co sig dzieje?

Tolerancja i

PFHp;

Wptywa na

FB15
Limit czasu
zatrzymania

Monitorowanie w
czasie rzeczywistym
warunkoéw, aby nie
zostat przekroczony
limit czasu
zatrzymania. Predkos¢
robota jest
ograniczana, aby
zapewnic, ze nie
zostanie przekroczony
limit czasu
zatrzymania.
Zdolnosc¢ do
zatrzymania robota w
danych ruchach jest
monitorowana w trybie
ciggtym, aby zapobiec
ruchom, ktore
przekroczytyby limit
zatrzymania. Jesli
moze przejs¢ do
przekroczenia limitu
czasu zatrzymania
robota, predkos$¢ ruchu
jest zmniejszana, aby
nie przekroczy¢ limitu.
Aby zapobiec
przekroczeniu limitu,
zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.
Funkcja
bezpieczehstwa
wykonuje to samo
obliczenie czasu
zatrzymania dla
danych ruchéw i
inicjuje zatrzymanie
kategorii 0, jesli limit
czasu zatrzymania

zostanie przekroczony.

Nie pozwala, aby
rzeczywisty czas
zatrzymania
przekroczyt
ustawiony limit.
Powoduje
zmniejszenie
predkosci lub
zatrzymanie robota,
aby NIE
przekroczy¢ limitu

TOL.: 50 ms
PFHp: 1.8E- | Robot
07

UR3e

114

Podrecznik uzytkownika



18. Tabele funkcji bezpieczehnstwa

R
UNIVERSAL ROBOTS

Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

Co sig dzieje?

Tolerancja i

PFHp;

Wptywa na

FB16
Limit odlegtosci
zatrzymania

Monitorowanie w
czasie rzeczywistym
warunkoéw, aby nie
zostat przekroczony
limit odlegtosci
zatrzymania. Predkos¢
robota jest
ograniczana, aby
zapewnic, ze nie
zostanie przekroczony
limit odlegtosci
zatrzymania.
Zdolnosc¢ do
zatrzymania robota w
danych ruchach jest
monitorowana w trybie
ciggtym, aby zapobiec
ruchom, ktore
przekroczytyby limit
zatrzymania. Jesli
moze przejs¢ do
przekroczenia limitu
czasu zatrzymania
robota, predkos$¢ ruchu
jest zmniejszana, aby
nie przekroczy¢ limitu.
Aby zapobiec
przekroczeniu limitu,
zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.
Funkcja
bezpieczehstwa
wykonuje to samo
obliczenie odlegtosci
zatrzymania dla
danych ruchéw i
inicjuje zatrzymanie
kategorii 0, jesli limit
czasu zatrzymania

zostanie przekroczony.

Nie pozwala, aby
rzeczywisty czas
zatrzymania
przekroczyt
ustawiony limit.
Powoduje
zmniejszenie
predkosci lub
zatrzymanie robota,
aby NIE
przekroczy¢ limitu

TOL.: 40 ms
PFHp: 1.8E-
07

Robot
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Nr FB i funkcja Tolerancja i

S
Co sie dzieje? PFHp:

bezpieczenstwa

Funkcja
bezpieczenstwa, ktéra
monitoruje wyjscie z
klasyfikacja
bezpieczenstwa, dzieki
czemu zapewnia, ze

sygnat wyjsciowy »Wyjscie
moze zostac bezpiecznej pozycji
FB17 aktywowany tylko poczatkowej” moze Zewnetrzne
»Monitorowana | wtedy, gdy robot by¢ aktywowane TOL:1.7° potgczenie z
pozycja” znajduje siew tylko wtedy, gdy PFH. : '1 SE- uktadem
bezpiecznej skonfigurowanej i robot znajduje sie w 07 D logicznym
pozyciji monitorowanej skonfigurowanej i/lub
poczatkowej .bezpiecznej pozycji .bezpiecznej sprzetem
poczatkowej”. pozycji
Zatrzymanie kat. O jest poczatkowej”.

inicjowane, jesli
wyjscie zostanie
aktywowane, gdy robot
nie znajduje sie w
skonfigurowanej
pozycji.

Tabela 1 przypisy

1Komunikacja miedzy pilotem zdalnego sterowania, sterownikiem i robotem (migedzy przegubami)
odbywa sie na poziomie SIL 2 w celu uzyskania danych dotyczacych bezpieczenstwa, zgodnie z
IEC 61784-3.

2\Walidacja wytacznika awaryjnego: przycisk wytacznika awaryjnego sterownika wiszacego jest
oceniany w sterowniku wiszgcym, a nastepnie przekazywany' do sterownika bezpieczenstwa za
pomocg komunikacji SIL2. Aby zweryfikowa¢ funkcjonalno$¢ wytgcznika awaryjnego sterownika
wiszgcego, nacisnij przycisk wytgcznika awaryjnego sterownika wiszgcego i sprawdz, czy wytgcznik
awaryjny dziata. Potwierdza to, ze wytgcznik awaryjny jest podtgczony do sterownika wiszgcego,
wytacznik awaryjny dziata zgodnie z przeznaczeniem, a sterownik wiszgcy jest podtgczony do
sterownika.

3Kategorie przystankéw zgodnie z IEC 60204-1 (NFPA79). W przypadku wytacznika awaryjnego
dozwolone sg tylko kategorie zatrzymania 0 i 1 zgodnie z IEC 60204-1.

* Zatrzymanie kategorii 0 i 1 skutkuje usunieciem mocy napedu, przy czym zatrzymanie
kategorii 0 jest NATYCHMIASTOWE, a zatrzymanie kategorii 1 jest kontrolowanym
zatrzymaniem (np. zwolnij do zatrzymania, a nastepnie usun moc napedu). W przypadku
robotéw UR kategoria zatrzymania 1 to kontrolowane zatrzymanie, w ktérym zasilanie jest
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odtgczane po wykryciu monitorowanego postoju.

* Kategoria zatrzymania 2 to zatrzymanie, w ktérym moc napedu NIE jest usuwana. Kategoria
zatrzymania 2 jest zdefiniowana w IEC 60204-1. Opisy sto, SS1i SS2 znajdujg sie w IEC
61800-5-2. W przypadku robotéw UR kategoria zatrzymania 2 utrzymuje trajektorie, a
nastepnie zachowuje zasilanie napedéw po zatrzymaniu.

4Z7aleca sie korzystanie z funkcji bezpieczenstwa czasu zatrzymania UR i odlegto$ci zatrzymania.
Limity te powinny by¢ stosowane dla wartosci czasu zatrzymania/ bezpiecznej odlegtosci.

5Zatrzymanie robota byto wczesniej znane jako ,zatrzymanie ochronne” dla Universal Robots
robotéw.
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18.2. Tabela 1a

Funkcja

bezpieczenstwa

Tryb ograniczony moze zosta¢ zainicjowany
przez ptaszczyzne/granice bezpieczenstwa
(rozpoczyna sie na 2 cm od ptaszczyzny oraz
gdy ustawienia trybu ograniczonego zostang
osiggniete w odlegtosci 2 cm od ptaszczyzny) lub
za pomocg inicjujgcego sygnatu wejsciowego
(osiggniecia ustawien trybu ograniczonego w
ciggu 500 ms). Gdy potagczenia zewnetrzne majg
stan niski, inicjowany jest tryb ograniczony. Tryb
ograniczony znaczy, ze AKTYWNE sg
Zmiana ustawien | WSZYSTKIE limity trybu ograniczonego.
parametrow FB | Tryb ograniczony nie jest funkcja Mniej niz
trybu bezpieczenhstwa, jest raczej zmiang stanu 1.8E-07
ograniczonego wptywajgca na ustawienia nastepujgcych granic
funkcji bezpieczenstwa: pozycja przegubu,
predkos¢ przegubu, granica pozycji punktu TCP,
predkos¢ TCP, sita TCP, ped, moc, czas
zatrzymania i odlegtos$¢ zatrzymania. Tryb
ograniczony jest srodkiem parametryzacji funkcji
bezpieczenstwa zgodnie z normg ISO 13849-1.
Wszystkie wartosci parametrow nalezy
zweryfikowac i sprawdzi¢ ich poprawnosg¢, aby
okresli¢, czy sg one odpowiednie do aplikacji
robota.
Po skonfigurowaniu resetu zabezpieczenia i
przetgczeniu potgczen zewnetrznych ze stanu Mniegj niz
niskiego w wysoki zatrzymanie przez 1.8E-07
zabezpieczenie jest KASOWANE. Sygnat Sygnat Robot
wejsciowy bezpieczenstwa inicjujgcy wejsciowy
resetowanie funkcji bezpieczenstwa zatrzymania | do FB2
przez zabezpieczenie.

Robot

Resetowanie
zabezpieczen
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Funkcja

bezpieczenstwa

Gdy zewnetrzne potgczenia urzadzenia
zezwalajgcego majg stan niski, inicjowane jest
zatrzymanie przez zabezpieczenie (FB2).
Zalecenie: uzywac z przetgcznikiem trybu jako
wejsciem bezpieczenstwa. Jesli przetgcznik
trybu nie jest uzywany i podtgczony do wejs¢

* 3-pozycyjne WEJSCIE urzadzenia
wigczajgcego nie skonfigurowane lub nie
wcisniete (WEJSCIE niskie)

- bezpieczenstwa, tryb robota zostanie okreslony | Mniegj niz
WEJSCIE 3-

- przez interfejs uzytkownika. Jesli interfejs 1.8E-07
pozycyjnego . o S } Robot
urzadzenia uzytkownika jest w: ygna 0oDo

. . » . wejsciowy
zezwalajgcego * ,trybie wykonawczym”, urzgdzenie do FB2
zezwalajgce bedzie nieaktywne.
* ,trybie programowania”, urzadzenie
zezwalajgce bedzie aktywne. Istnieje
mozliwo$¢ zastosowania ochrony hastem
do zmiany trybu przez Interfejs
Uzytkownika.
Gdy potaczenia zewnetrzne majg stan niski,
dziata tryb pracy (praca / automatyczna praca w
trybie automatycznym). Gdy stan jest wysoki,
trybem jest programowanie/uczenie. Zalecenie:
nalez y uzywac¢ z urzgdzeniem zezwalajgcym, na
przyktad sterownikiem uczenia UR e-Series z D
: . . Mniej niz
zintegrowanym 3-pozycyjnym urzgdzeniem
. , 1.8E-07
WEJSCIE zezwalajgcym.
. . . , Sygnat Robot
przetgcznika trybu | Podczas uczenia/programowania zaréwno -

s o . . wejsciowy
predkos¢ TCP, jak i tokcia bedzie poczatkowo do FB2
ograniczona do 250 mm/s. Predkos¢ mozna
zwiekszy¢ recznie za pomoca ,suwaka
predkosci” w interfejsie uzytkownika sterownika,
ale po aktywacji urzgdzenia zezwalajgcego
ograniczenie predkosci zostanie zresetowane do
250 mm/s.

Zalecenie: Uzywaé z WEJSCIEM 3PE TP i/lub 3-
pozycyjnym urzadzeniem wigczajgcym. Gdy
WEJSCIE FREEDRIVE jest wysokie, robot Mniej niz

) wejdzie w tryb Freedrive tylko wtedy, gdy 1 8E-07

WEJSCIE spetnione s3 nastepujace warunki:
FREEDRIVE Sygnat Robot
* Przycisk TP 3PE nie jest nacisniety wejsciowy
do FB2

Podrecznik uzytkownika
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18.3. Tabela 2

Roboty UR e-Series sg zgodne z normg ISO 10218-1:2011 i odpowiednimi czesciami normy ISO/TS
15066. Nalezy pamietac, ze wiekszos¢ normy ISO/TS 15066 jest skierowana do integratora, a nie
do producenta robota. Klauzula 5.10 normy ISO 10218-1:2011 wyszczegolnia 4 techniki obstugi
wspotpracy wyjasnione ponizej. Bardzo wazne jest, aby zrozumiec, ze obstuga wspotpraca dotyczy
APLIKACJI w trybie AUTOMATYCZNYM.

# 1SO 10218-1 Technika Wyjasnienie UR e-Series

Stan zatrzymania, w ktorym Zatrzymanie robotow
pozycja jest utrzymywana w UR przez

spoczynku i jest zabezpieczenie jest
monitorowana jako funkcja zatrzymaniem
bezpieczenstwa. Dozwolone | monitorowanym o z
jest automatycznie kasowanie | klasyfikacjg

Obs’f’uga Monitorowane zatrzymania kategorii 2. W bezpieczenstwa, patrz
wspotpracy w ) . .
. zatrzymanie z przypadku skasowania i FB2 na stronie 1. Jest
1 | wersji zroku — o .
2011 ounkt klasyfikacja ponownegdo uruchomienia po | prawdopodobne, ze w
510 ,2p bezpieczehstwa monitorowanym zatrzymaniu | przysztoSci
o z klasyfikacjg bezpieczenstwa | ,monitorowane
patrz normy ISO 10218-2 i zatrzymanie z
ISO/TS 15066, poniewaz klasyfikacja
wznowienie pracy nie bezpieczenstwa” nie
powinno powodowac bedzie nazywane formg

niebezpiecznych warunkow. | obstugi wspotpracy.
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# 180 10218-1

Technika

UR e-Series

Obstuga
wspotpracy w
2 | wersji zroku
2011, punkt
5.10.3

Prowadzenie
reczne

Wyjasnienie

Jest to zasadniczo

indywidualne i bezposrednie

sterowanie osobiste, gdy
robot dziata w trybie
automatycznym. Sprzet do
prowadzenia recznego
powinien znajdowac sie w

poblizu narzedzia/chwytaka i
powinien miec¢:

przycisk zatrzymania
awaryjnego,

3-pozycyjne urzgdzenie
zezwalajace,

funkcje
monitorowanego
zatrzymania z
klasyfikacja
bezpieczenstwa,

ustawiang funkcje
monitorowania
predkosci z klasyfikacjg
bezpieczenstwa.

Roboty UR nie
zapewniajg recznego
prowadzenia w
przypadku obstugi
wspotpracy. Reczne
uczenie (w trybie
swobodnym) robotow
UR jest mozliwe, ale
stuzy do
programowania w trybie
recznym, a nie do
obstugi wspotpracy w
trybie automatycznym.
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# 180 10218-1

Technika

UR e-Series

Obstuga
wspotpracy w
3 | wersji z roku
2011, punkt
5.104

Funkcje
bezpieczehstwa
zwigzane z
monitorowaniem
predkosci i
separacji (SSM)

Wyjasnienie

SSM zapewnia utrzymanie
robota w odlegtosci separac;ji
od kazdego operatora
(cztowieka). Odbywa sig to
poprzez monitorowanie
odlegtosci miedzy systemem
robota a wtargnieciami, aby
zapewni¢ MINIMALNA
BEZPIECZNA ODLEGLOSC.
Zwykle odbywa sie to za
pomocg czutego sprzetu
ochronnego (SPE), w ktérym
zwykle laserowy skaner
bezpieczenstwa wykrywa
wtargniecia w kierunku
systemu robota.

Ta SPE powoduije:

1. dynamiczng zmiane
parametrow
ograniczajgcych funkcji
bezpieczenstwa; lub

2. monitorowane
zatrzymanie ze
wzgledéw
bezpieczenstwa.

Po wykryciu wejscia poza
strefe wykrywania urzadzenia
ochronnego robot moze:

1. wznowi¢ ,wyzsze”
normalne limity funkcji
bezpieczenstwa w
przypadku 1) powyzej

2. wznowic prace w
przypadku 2) powyzej

W przypadku 2) 2) ponowne
rozpoczecie pracy po
monitorowanym zatrzymaniu
ze wzgledow
bezpieczenstwa, wymagania
— patrz normy ISO 10218-2 i
ISO/TS 15066.

Aby ufatwi¢ SSM,
roboty UR majag
mozliwos¢ przetgczania
miedzy dwoma
zestawami parametrow
funkcji bezpieczenstwa
z konfigurowanymi
limitami (normalnym i
ograniczonymi). Patrz
Tryb ograniczony na
stronie 4. Normalna
praca moze zostac
wznowiona, gdy nie jest
wykrywane zadne
wtargniecie. Moze to
by¢ réwniez
spowodowane przez
ptaszczyzny
bezpieczenstwa /
granice
bezpieczenstwa. Z
robotami UR mozna z
tatwoscig stosowaé
wiele stref
bezpieczenstwa. Na
przyktad jednej strefy
bezpieczenstwa mozna
uzy¢ do ,ustawien
ograniczonych”, a innej
granicy strefy uzyc jako
sygnatu wejsciowego
zatrzymania robota UR
przez zabezpieczenie.
Ograniczone limity
moga réwniez
obejmowacé
ograniczone ustawienie
limitébw czasu
zatrzymania i
odlegtosci zatrzymania
—w celu zmniejszenia
obszaru roboczego i
powierzchni posadzki.

UR3e
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# 180 10218-1

Technika

UR e-Series

Obstuga
wspotpracy w
4 | wersji z roku
2011, punkt
5.10.5

Ograniczenie
mocy i sity (PFL)
przez nieodfgczny
projekt lub
sterowanie

Wyjasnienie

Sposob realizacji PFL
pozostawia sie producentowi
robota. Konstrukcja i/lub
funkcje bezpieczenstwa
robota muszg ograniczac

przenoszenie energii z robota

na osobe. Jesli limit
dowolnego z parametrow
zostanie przekroczony,
nastgpi zatrzymanie robota.
Aplikacje PFL wymagajg
rozwazenia APLIKACJI
ROBOTA (w tym
narzedzia/chwytaka i
obstugiwanych elementow,
aby zaden kontakt nie
spowodowat obrazen. W
przeprowadzonym badaniu
oceniano nacisk do
WYSTAPIENIA bolu, a nie
urazu. Patrz Zatagcznik A.
Patrz ISO/TR 20218-1,
narzedzia/chwytaki.

Roboty UR to roboty
ograniczajgce moc i
site, zaprojektowane
specjalnie w celu
umozliwienia aplikacji
wspotpracy, w ktérych
robot moze wejs¢ w
kontakt z osobg i nie
spowodowac urazu.
Roboty UR maija
funkcje
bezpieczenstwa, ktére
mozna wykorzystac do
ograniczenia ruchu,
predkosci, pedu, sity,
mocy i innych
parametrow robota. Te
funkcje bezpieczenstwa
sg wykorzystywane w
aplikaciji robota w celu
zmniejszenia w ten
sposob naciskow i sit
powodowanych przez
narzedzie/chwytak i
obstugiwane elementy.
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19. Czesc |l
Podrecznik interfejsu PolyScope
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19. Czesc¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope
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20. Wstep

UNIVERSAL ROBOTS

20. Wstep

Opis

Ten podrecznik oprogramowania zawiera podstawowe informacije
niezbedne do rozpoczecia uzytkowania robota firmy Universal Robots.

INFORMACJA
Przed pierwszym wigczeniem robota nalezy zapoznac sie z

ponizszymi sekcjami:

* Przeczytaj informacje dotyczace bezpieczehnstwa
zawarte w opisie sprzetu, ktéry znajdziesz w
pudetku.

* Ustaw parametry konfiguracji bezpieczenstwa
okreslone przez ocene ryzyka (patrz 21. Konfiguracja
bezpieczenhstwa oprogramowania na stronie 154).

Wszystkie funkcje zwigzane z uzywaniem interfejsu PolyScope mozna
znalez¢ w tym podreczniku.

Zapoznaj sie z dokumentacjg firm trzecich, ktére dostarczajg pliki URcap.
Jesli zamierzasz tworzy¢ skrypty do programow robotéw, podrecznika
oprogramowania mozna uzywac razem z podrecznikiem skryptow

20.1. Podstawowe informacje o ramieniu robota

Opis

Ramieg robota Universal Robots sktada sie z rur i przegubow. Interfejs
PolyScope stuzy do koordynowania ruchu tych przegubéw w celu
przesuwania ramienia robota. Narzedzia mocuje sie na koncu ramienia
robota lub kotnierza narzedzia . Przesuwanie ramienia robota pozycjonuje
narzedzie. Nie mozna ustawi¢ narzedzia bezposrednio nad lub
bezposrednio pod podstawg.

* Podstawa: zamontowany jest na niej robot.
* Bark i tokieé: do wykonywania wiekszych ruchéw.
* Nadgarstek 1 i nadgarstek 2: wykonujg precyzyjniejsze ruchy.

* Nadgarstek 3: miejsce mocowania narzedzia do kotnierza
narzedzia.

Podrecznik uzytkownika
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20.2. Instalacja

Opis Aby rozpoczac korzystanie z interfejsu PolyScope, nalezy zainstalowac i
wigczyc¢ zasilanie ramienia robota i skrzynki sterowniczej.
Szczegobtowe instrukcje instalacji zawiera Podrecznik instalacji sprzetu.

Zainstaluj robota Aby moc kontynuowac, nalezy ztozy¢ ramig robota, skrzynke sterowniczg i
sterownik uczenia.

1. Rozpakuj ramie robota oraz skrzynke sterowniczg.
2. Zamontowac ramie robota na solidnej powierzchni, na ktorej nie
wystepujg drgania.

Sprawdzi¢, czy powierzchnia wytrzymuje co najmniej 10-krotny
petny moment obrotowy przegubu podstawy i co najmniej 5-krotng
mase ramienia robota.

3. Umiescic¢ skrzynke sterowniczg na jej podstawie.

4. Podtgczy¢ kabel robota do ramienia robota i do skrzynki
sterownicze;j.

5. Podtgcz skrzynke sterowniczg do sieci lub gtéwnego kabla
zasilajgcego.

OSTRZEZENIE
Niezamocowanie ramienia robota do stabilnej powierzchni

moze prowadzi¢ do obrazen spowodowanych upadkiem
robota.

* Ensure the robot arm is secured to a sturdy surface

Wiaczanie/wytgczanie  Skrzynka sterownicza zawiera gtownie fizyczne wejscia/wyjscia

skrzynki sterowniczej elektryczne tgczgce ramie robota, sterownik uczenia oraz urzgdzenia
peryferyjne. Aby wigczy¢ zasilanie ramienia robota, nalezy wtgczy¢
skrzynke sterownicza.
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Inicjowanie

1. Nacisngc przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wtgczyc¢
skrzynke sterownicza.

2. Poczekac, az na ekranie pojawi sie tekst systemu operacyjnego
oraz przyciski.

3. Moze zostac¢ wyswietlony ekran rozpoczecia pracy z monitem o
rozpoczecie programowania robota.

Co chcesz zrobic¢ na poczatek?

R E 2

URUCHOM PROGRAM PROGRAMUJ ROBOTA KONFIGURUJ INSTALACJE
ROBOTA

O Nie pokazuj tej wiadomoéci ponownie

Po pierwszym uruchomieniu wyswietlone zostanie okno dialogowe Nie
mozna kontynuowac.

Dotkna¢ przycisku Przejdz do ekranu inicjowania, aby uzyskac dostep do
ekranu inicjowania.

Podrecznik uzytkownika
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W lewym dolnym rogu ekranu ikona Zainicjuj wskazuje stan ramienia

robota za pomoca koloréw:

* Czerwony Zasilanie wytgczone. Ramie robota jest w stanie

zatrzymania.

* Z6tty Bezczynno$é. Ramie robota jest wigczone, ale nie jest gotowe

do normalnej pracy.

* Zielony Normalny. Ramie robota jest wigczone i gotowe do

normalnej pracy.

2 ¢ QM

Stan robota

Zasilanie
wlaczone

Obcigzenie
Y nstalacjl
« Payload

Aktywne obciazenie

Obciazenie

Rozruch
ukonczony

@ START

Aktywne obciazenie umoziiwia tymczasowe zastapienie obciazenia

0,000

Robot

Hamulce
2wolnione

Robot w trybie
Normalny

@ Wyt
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Rozruch Musisz uruchomié¢ robota. Skutkuje to wytgczeniem uktadu hamowania i
pozwala robotowi na wtgczenie trybu ruchu swobodnego.

PRZESTROGA
Niesprawdzenie obcigzenia i instalacji przed

uruchomieniem ramienia robota moze prowadzi¢ do
obrazen personelu i/lub strat materialnych.

* Przed kazdym uruchomieniem ramienia robota
nalezy sprawdzi¢, czy rzeczywiste obcigzenie i
instalacja sg prawidtowe.

PRZESTROGA
Nieprawidtowe ustawienia obcigzenia i instalacji

uniemozliwiajg prawidtowe dziatanie ramienia robota i
skrzynki sterowniczej.

* Nalezy zawsze sprawdzacé, czy obcigzenie i
ustawienia instalacji sg prawidtowe.

INFORMACJA

Sprawdz, czy ramie robota ma wystarczajgco duzo
miejsca do swobodnej pracy.

INFORMACJA

Uruchomienie robota w nizszych temperaturach moze
skutkowac nizszg wydajnoscig lub zatrzymaniem z
powodu lepkosci oleju i smaru zaleznej od temperatury.

* Uruchomienie robota w niskich temperaturach moze
wymagac fazy rozgrzewania.

Patrz artykut pomocy technicznej ,Najlepsze praktyki
dotyczgce uruchamiania robotéw w zimnych
Srodowiskach” na stronie universal-robots.com
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Uruchamianie
robota

1. Dotknac przycisku OK z zielong diodg LED, aby uruchomi¢ proces
inicjalizacji. Nastepnie wskaznik zmieni kolor na zo6tty, aby
zasygnalizowa¢ wigczenie zasilania oraz to, ze robot jest
bezczynny.

2. Dotkng¢ przycisku START, aby zwolni¢ hamulce.

3. Dotkng¢ przycisku WYL. z czerwong diodg LED, aby wytgczy¢
zasilanie ramienia robota.

* Po uruchomieniu PolyScope jednokrotnie dotkng¢ przycisku WL,
aby wigczy¢ zasilanie ramienia robota. Nastepnie wskaznik zmienia
kolor na zétty, aby zasygnalizowac¢ wigczenie robota oraz to, ze
robot jest bezczynny.

* Gdy ramie robota ma stan Bezczynno$¢, dotkngc¢ przycisku START,
aby uruchomi¢ ramie robota. W tym momencie sprawdzane sg dane
z czujnikow pod katem skonfigurowanego sposobu montazu
ramienia robota.

Jesli zostanie wykryta niezgodno$¢ (z tolerancijg 30)°), przycisk staje
sie nieaktywny, a pod nim wyswietlany jest komunikat o btedzie.

* Po ukonczeniu weryfikacji mocowania dotkniecie przycisku Start
spowoduje zwolnienie wszystkich hamulcéw przegubdw i ramie
robota bedzie gotowe do normalnej pracy.

Rozruch ramienia robota jest sygnalizowany dzwiekiem i nieznacznymi
ruchami ramienia w wyniku zwolnienia hamulcow przegubow.

UR3e
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20.3. Informacje ogolne o interfejsie PolyScope

Opis PolyScope to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) sterownika uczenia,
stuzgcy do obstugi ramienia robota za pomocg ekranu dotykowego.
Programy robota sg tworzone, tadowane i wykonywane przy uzyciu
interfejsu PolyScope. Interfejs PolyScope jest podzielony w sposéb
przedstawiony na ponizszej ilustracji:

* A: Gérny obszar ekranu z ikonami/kartami zapewniajgcymi dostep
do interaktywnych ekranéw.

* B: Dolny obszar ekranu z przyciskami umozliwiajgcymi sterowanie
zatadowanymi programami.

* C: Ekran z polami i opcjami stuzgcymi do zarzgdzania dziataniami
robotéw i ich monitorowania.

Uzywanie ekranu Czutos¢ na dotyk zostata zaprojektowana tak, aby uniknag¢ fatszywych
dotykowego wyboréw w interfejsie PolyScope i zapobiec nieoczekiwanym ruchom
robota.
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Ekran dotykowy sterownika uczenia jest zoptymalizowany do uzytku w
srodowiskach przemystowych. W odroznieniu od elektroniki uzytkowej,
czutosc¢ ekranu dotykowego sterownika uczenia z zatozenia zapewnia
wiekszg odpornos¢ na czynniki srodowiskowe, takie jak:

* kropelki wody i/lub kropelki chtodziw maszyn

* emisje fal radiowych

* inne przewodzone zakitdcenia pochodzace ze srodowiska pracy.
Aby uzyskac najlepsze rezultaty, wyborow na ekranie nalezy dokonywac
koniuszkiem palca.
W niniejszej instrukcji jest to okreslane jako ,dotkniecie”.

W razie potrzeby, w celu dokonywania wyboréw na ekranie mozna uzyc¢
dostepnego w handlu rysika.
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20.3.1. Ikony/karty w interfejsie PolyScope

Opis

Ikony/funkcje
nagtéwka

Tryby pracy

Ponizsza sekcja przedstawia ikony/karty i przyciski dostepne w interfejsie
PolyScope i ich definicje.

e Przycisk Uruchom stuzy do tatwego sterowania robotem za pomoca
wczesniej napisanych programow.

i Program stuzy do tworzenia i/lub modyfikowania programéw robota.

el Instalacja stuzy do konfigurowania ustawien ramienia robota i
wyposazenia zewnetrznego, np. mocowania i urzgdzen bezpieczenstwa.

Ruch stuzy do sterowania i/lub regulacji ruchéw robota.

™M We/wy stuzy do monitorowania i ustawiania aktualnych sygnatéw
wejsciowych/wyjsciowych wysytanych do i odbieranych ze skrzynki
sterowniczej robota.

Dziennik wskazuje stan techniczny robota oraz przechowuje
komunikaty ostrzegawcze i komunikaty o btedach.

ABCDE
R & |
Nowy...

default*

el Menedzer programow i instalacji stuzy
do wyboru i wyswietlania aktywnych programow i instalacji (patrz 28.1.
Menedzer plikow na stronie 380). Menedzer programow i instalacji zawiera
opcje: Sciezka pliku, Nowy, Otwérz i Zapisz.

Nowy stuzy do tworzenia nowego programu lub instalacji.

Otwérz stuzy do otwierania utworzonego i zapisanego wczesniej
programu lub instalaciji.

Zapisz stuzy do zapisywania programu, instalacji lub obu naraz.

e Automatyczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota
Automatyczny. Aby przejs¢ do recznego trybu obstugi, nalezy go dotkngcé.

e Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny. Aby
przejs¢ do automatycznego trybu obstugi, nalezy go dotkngc.
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Sterowanie zdalne

Ikony/funkcje stopki

Ikony trybow lokalnego i zdalnego stajg sie dostepne dopiero po wigczeniu
zdalnego sterowania.

™ Lokalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac lokalnie. Nalezy
dotkng¢ te ikone, aby przetgczy¢ na sterowanie zdalne.

m=l Zdalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac z lokalizacji zdalne;j.
Nalezy dotkngc te ikone, aby przetgczy¢ na sterowanie lokalne.
CCCcC
sl Suma kontrolna bezpieczerstwa wyswietla aktywna konfiguracje
bezpieczenstwa.

E Menu Hamburger zapewnia dostep do opcji Pomoc, Informacje
oraz Ustawienia interfejsu PolyScope.

E Zainicjuj stuzy do zarzgdzania stanem robota. Gdy ma kolor
CZERWONY, nalezy jg nacisngc¢, aby witgczyc¢ tryb gotowosci do pracy
robota.

Suwak szybkosci pokazuje w czasie rzeczywistym
wzgledng predko$c¢ ruchu ramienia robota z uwzglednieniem ustawien
bezpieczenstwa.

Simulation .
Przycisk Symulacja przetgcza

wykonanie programu miedzy pracg w trybie symulacji a pracg w trybie
Robot rzeczywisty. Podczas pracy w trybie symulacji ramie robota nie
porusza sie. Pozwala to unikng¢ uszkodzenia samego ramienia lub
pobliskiego wyposazenia w wyniku kolizji. Symulacja stuzy do testowania
programow, jesli nie ma pewnosci co do tego, jak zachowa sie ramie
robota.

E] Odtwarzaj stuzy do uruchamiania aktualnie zatadowanego programu
robota.

E Krok stuzy do wykonywaniu programu w pojedynczych krokach.

E Zatrzymaj stuzy do zatrzymywania aktualnie zatadowanego
programu robota.
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Reczny tryb Reczny tryb wysokiej predkosci jest funkcjg uruchamiang poprzez
wysokiej predkosci  przytrzymanie, dostepna tylko w trybie recznym po skonfigurowaniu
tréjpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego.

s
rElulwElManual High Speedallows both tool speed and elbow speed to

temporarily exceed 250mm/s.
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20.4. Ruch swobodny

Opis Ruch swobodny pozwala recznie przyciggnac ramie robota do zgdanych
pozycji i/lub postaw.

Przeguby poruszajg sie z niewielkim oporem, poniewaz hamulce zostaty
zwolnione. Gdy ramig robota jest poruszane recznie, jest w trybie ruchu
swobodnego (patrz Operational mode na stronie 151).

Gdy ramie robota w trybie ruchu swobodnego zbliza sie do wstepnie
okreslonego limitu lub ptaszczyzny (patrz 21.8. Ograniczenia
bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 170), opor wzrasta.

To sprawia, ze przecigganie ramienia robota na pozycje jest dosyc ciezkie.

OSTRZEZENIE
Nieoczekiwany ruch moze skutkowaé obrazeniami

cielesnymi personelu.

* Nalezy sprawdzi¢, czy stosowane jest
skonfigurowane obcigzenie.

* Nalezy sprawdzi¢, czy do kotnierza narzedzia
przymocowane jest prawidtowe obcigzenie.

Wiaczanie funkciji Tryb swobodnego ruchu mozna wigczy¢ w nastepujgce sposoby:

Ruch wstecz * Uzyj sterownika uczenia 3PE

* Uzyj przycisku ruchu swobodnego na robocie (patrz 21.7. We/wy
bezpieczenstwa na stronie 165)

* Uzyj dziatah we/we (patrz 24.4. Konfiguracja we/wy na stronie 319)

INFORMACJA
Wiaczenie trybu ruchu swobodnego podczas poruszania

ramieniem robota moze spowodowac¢ jego dryf prowadzacy
do btedow.

* Nie wolno witgczaé trybu ruchu swobodnego podczas
popychania lub dotykania robota.
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Sterownik uczenia
3PE

Ruch swobodny na
robocie

Jazda wstecz

Aby uzy¢ przycisku 3PE sterownika uczenia do wykonania ramieniem
robota ruchu swobodnego:

1. Szybko lekko nacisngé, a nastepnie lekko nacisngc i przytrzymaé
przycisk 3PE.

Teraz mozna przeciggng¢ ramie robota do zgdanej pozycji, utrzymujgc
lekki nacisk.

Aby uzy¢ przycisku ruchu swobodnego na robocie w celu wykonania ruchu
swobodnego ramieniem robota:

1. Nacisnij i przytrzymaj przycisk przetgcznika skonfigurowany do
wigczania ruchu swobodnego na robocie.

2. Gdy w interfejsie PolyScope wyswietlone zostanie okienko Ruch
swobodny, nalezy wybra¢ zgdany typ ruchu przegubow ramienia
robota. W celu dostosowania typu ruchu mozna tez uzyc listy osi.

3. W razie potrzeby mozna zdefiniowac typ funkcji, wybierajgc zgdana
opcje z listy rozwijanej Funkcja.

Ramie robota moze przestac sie poruszac, jesli zblizy sie do
scenariusza osobliwosci. Aby wznowi¢ ruch, nalezy dotkngc¢ opc;ji
Wszystkie osie sg swobodne w panelu Ruch swobodny (patrz
20.4.1. Panel Ruch swobodny na stronie 140).

4. Przesungc¢ ramig robota do zgdanego potozenia.

Podczas inicjalizacji ramienia robota mogg wystepowac nieznaczne
wibracje po zwolnieniu hamulcow. W niektérych sytuacjach, na przyktad
gdy robot jest bliski kolizji, drgania te sg niepozgdane. Ruch wstecz stuzy
do wymuszania zgdanej pozycji okreslonych przegubéw bez zwalniania
wszystkich hamulcéw w ramieniu robota.

Metody jazdy wstecz — patrz 20.5. Jazda wstecz na stronie 141
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20.4.1. Panel Ruch swobodny

Opis Gdy ramie robota dziata w trybie ruchu swobodnego, w interfejsie
PolyScope pojawia sie okienko pokazane na ponizszej ilustracji.

Program Zmienne

Nazwa ~ Wartosé ~ Opis (13
<beznazwy> ~

stan

. Ruch swobodny
Zatrzymany Naciéni | pusc

Sterowanie

Wszystkie osie sa swobodne
w e
Y RY

O Pokaz tylko ulublone zmienne E Rz C®

O Zasilanie wytaczone

Panel LED Ruch Dioda LED na pasku stanu w okienku Ruch swobodny wskazuje:

swobodny * Gdy co najmniej jeden z przegubdw zbliza sie do limitéw przegubdw.

* Gdy potozenie ramienia robota zbliza sie do osobliwosci. Opor
rosnie w miare zblizania sie robota do osobliwoéci, przez co trudniej
nim poruszac.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

aH L o= X

All axes are free
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Ikony Mozna zablokowac jedng lub wiecej osi, pozwalajgc TCP poruszac sie w
okreslonym kierunku, zgodnie z definicjg w ponizszej tabeli.

r@* Dozwolony jest ruch wzdtuz wszystkich
Wszystkie osie sg osi.
swobodne
l:'}c:-:ﬂ Ruch jest dozwolony tylko wzdtuz osi X i
Y.
Ptaszczyzna
..-f’l\ Ruch jest dozwolony wzdtuz wszystkich
osi, bez rotaciji.
Translacja
7 | | |
I{:_F ) Ruch jest dozwolony wzdtuz wszystkich
osi, w ruchu sferycznym wokét punktu
, TCP.
Obrot

c PRZESTROGA
Przesuwanie ramienia robota w niektorych osiach, gdy

zamocowane jest narzedzie moze grozi¢ zmiazdzeniem.

* Podczas przesuwania ramienia robota w dowolnej osi
nalezy zachowac ostroznosc¢.

20.5. Jazda wstecz
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Opis Ruch wstecz stuzy do wymuszania zgdanej pozycji okreslonych przegubow
bez zwalniania wszystkich hamulcéw w ramieniu robota.
Czasami jest to konieczne, jesli ramie robota jest bliskie kolizji, a drgania
towarzyszace petnemu ponownemu uruchomieniu sg niepozgdane.
Przeguby robota wydajg sie ciezkie i trudno je poruszy¢, gdy w uzyciu jest
funkcja Ruch wstecz.

Aby wigczy¢ funkcje Ruch wstecz, mozna uzy¢ jednej z nastepujgcych
metod:

* Sterownik uczenia 3PE
* Urzadzenie 3PE/przetagcznik

* Ruch swobodny na robocie

Sterownik uczenia Aby uzy¢ przycisku urzgdzenia 3PE na sterowniku uczenia w celu
3PE wykonania ramieniem robota ruchu wstecz.

1. Na ekranie Inicjowanie dotkng¢ przycisku WL., aby rozpoczgé
sekwencje wigczania zasilania.

2. Gdy stan robota to Zatrzymanie 3PE sterownika uczenia, nacisnij i
przytrzymaj przycisk sterownika uczenia z 3PE.
Stan robota zmienia sie na Jazda wstecz.

3. Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w
Zzgdanym przegubie w celu poruszenia ramieniem robota.
Dopdki przycisk 3PE jest lekko naciskany, tryb Jazda wstecz jest
wigczony, umozliwiajgc ruch ramienia.

Urzadzenie Aby uzy¢ przycisku urzgdzenia 3PE/przetgcznika w celu wykonania
3PE/przetgcznik ramieniem robota ruchu wstecz.

1. Na ekranie Inicjowanie dotkng¢ przycisku WL., aby rozpoczgé
sekwencje wigczania zasilania.

2. Gdy stan robota to Zatrzymanie 3PE sterownika uczenia, nacisnij i
przytrzymaj przycisk sterownika uczenia z 3PE.
Stan robota zmienia sie na Zatrzymanie 3PE systemu.

3. Nacisnij i przytrzymaj urzadzenie/przetgcznik 3PE.
Stan robota zmienia sie na Jazda wstecz.

4. Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w
zgdanym przegubie w celu poruszenia ramieniem robota.
Dopoki zarowno urzadzenie/przetgcznik 3PE, jak i przycisk 3PE na
sterowniku uczenia sg lekko naciskane, tryb Jazda wstecz jest
wigczony, umozliwiajgc ruch ramienia.
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Ruch swobodny na

robocie

Aby uzy¢ funkcji Ruch swobodny na robocie w celu wykonania ruchu
wstecz ramieniem robota.

1.

Na ekranie Inicjowanie dotkng¢ przycisku WL., aby rozpoczgé
sekwencje wigczania zasilania.

Gdy stan robota to Zatrzymanie 3PE sterownika uczenia, nacisnij i
przytrzymaj przycisk ruchu swobodnego na robocie.
Stan robota zmienia sie na Jazda wstecz.

Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w
Zzgdanym przegubie w celu poruszenia ramieniem robota.
Dopdki przycisk ruchu swobodnego na robocie jest naciskany, tryb
Jazda wstecz jest wigczony, umozliwiajgc ruch ramienia.
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20.5.1. Kontrola ruchu wstecz

Opis Jesli robot jest bliski zderzenia z czyms, mozna uzy¢ funkcji Ruch wstecz,
aby przed zainicjowaniem przesungc¢ ramie robota do pozycji bezpiecznej.

Sterownik uczenia 3PE

Wiacz funkcje Ruch 1. Nacisng¢ przycisk Wt., aby wigczy¢ zasilanie. Status zmieni sie na
wstecz Robot aktywny

2. Nacisngc¢ i przytrzymac przycisk Ruch swobodny. Status zmieni sie
na Ruch wstecz

3. Przesungc robota jak w trybie ruchu swobodnego. Po wigczeniu
przycisku Ruch swobodny w razie potrzeby zwalniane sg hamulce
przegubow.

INFORMACJA
W trybie Ruch wstecz robota ciezko jest przesuwac.

DZIALANIE OBOWIAZKOWE
Tryb ruchu wstecz nalezy przetestowac na wszystkich

przegubach.
Ustawienia Sprawdzi¢, czy ustawienia bezpieczenstwa robota sg zgodne z oceng
bezpieczenstwa ryzyka instalacji robota.

Dodatkowe wejsciai Sprawdzi¢, ktére wejscia i wyjScia bezpieczenstwa sg aktywne i czy mogg
wyjscia by¢ uruchamiane za posrednictwem interfejsu PolyScope lub urzgdzen
bezpieczenstwa zewnetrznych.

nadal dziatajg

20.6. Szybki rozruch systemu
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Szybrie DZIALANIE OBOWIAZKOWE
uruchomienie OBOWIAZKO

systemu Przed uzyciem interfejsu PolyScope nalezy sprawdzic, czy
ramie robota i skrzynka sterownicza sg prawidtowo
zainstalowane.

W ten spos6b mozna szybko uruchomi¢ robota.

1. Nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego na sterowniku uczenia.

2. Nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia i zaczekac na
uruchomienie systemu, co jest sygnalizowane wyswietleniem tekstu
w interfejsie PolyScope.

3. Na ekranie dotykowym wyswietlone zostaje wyskakujgce okienko,
informujgce o gotowosci systemu i koniecznosci inicjalizacji robota.

4. W wyskakujgcym oknie dialogowym dotkng¢ przycisku Przejdz do
ekranu inicjowania, aby uzyska¢ dostep do ekranu inicjowania.

5. Odblokowac przycisk zatrzymania awaryjnego, aby zmienic¢ stan
robota z Zatrzymanie awaryjne na Zasilanie wytgczone.

6. WYyjsc poza zasieg robota (jego przestrzen roboczg).

7. Na ekranie Zainicjuj robota dotkngc¢ przycisku WL. i zaczekac na
zmiane stanu robota na Bezczynno$¢.

8. W polu Obcigzenie, w obszarze Aktywne obcigzenie sprawdzic¢
mase obcigzenia. W polu Robot mozna rowniez sprawdzi¢, czy
pozycja mocowania jest prawidtowa.

9. Dotkng¢ przycisku Start w celu zwolnienia hamulca robota. Gdy
robot jest gotowy do zaprogramowania, wibruje i emituje klikajgcy
dzwiek.

INFORMACJA
Naucz sie programowac swojego robota Universal Robots

na www.universal-robots.com/academy/
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20.7. Pierwszy program

Opis

Program to lista polecen informujgcych robota, co ma robi¢. W przypadku
wiekszo$ci zadan programowanie odbywa sie w catosci w oprogramowaniu
PolyScope. Interfejs PolyScope umozliwia nauczenie ramienia robota jak
sie ma poruszac za pomoca serii punktéw orientacyjnych, pozwalajgcych
ustawi¢ tor, ktéorym ma podagzac ramie robota.

Do przesuniecia ramienia robota do zgdanej pozycji uzywa sie karty Ruch
(patrz 25. Karta Ruch na stronie 362). Robota mozna réwniez nauczy¢
pozycji, przeciggajac jego ramie w zgdane miejsce, jednoczesnie
przytrzymujgc nacisniety przycisk ruchu swobodnego w gornej czesci
sterownika uczenia.

Mozna utworzy¢ program, aby wysyta¢ sygnaty we/wy do innych urzagdzen
w pewnych punktach toru robota i wykonywac polecenia, takie jak
instrukcje warunkowe if..then i petle w oparciu o zmienne i sygnaty we/wy.

UR3e
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Aby utworzy¢ prosty
program

. W gérnym obszarze interfejsu PolyScope Sciezka pliku dotkngé

przycisku Nowy i wybrac opcje Program.

. W sekcji Podstawowe dotkngc¢ przycisku Punkt orientacyjny, aby

dodac¢ punkt orientacyjny do drzewa programu. Do drzewa programu
dodane zostaje rowniez domysine polecenie Ruchd.

. Wybrac¢ nowy punkt orientacyjny, a nastepnie na karcie Polecenie

dotkngé przycisku Punkt orientacyjny.

. Na ekranie Move Tool (Przesuh narzedzie) przesun ramie robota,

naciskajgc strzatki ruchu.
Mozesz rowniez przesung¢ ramie robota, przytrzymujgc przycisk
Freedrive i pociggajgc ramie robota do zgdanej pozyciji.

. Gdy ramie robota znajduje sie w zgdanej pozycji, nacisngc przycisk

OK, a nowy punkt orientacyjny zostanie zapisany jako Punkt
orientacyjny_1.

. Powtorzy¢ kroki od 2 do 5, aby utworzy¢ Punkt orientacyjny_2.

. Aby zmieni¢ kolejnos¢ ruchéw, wybra¢ Punkt orientacyjny_2 i

naciskac strzatke do gory az znajdzie sie on nad Punktem
orientacyjnym_1.

. Odsun sie, przytrzymaj przycisk zatrzymania awaryjnego i w stopce

PolyScope nacisnij przycisk Play , aby ramie robota poruszato sig
miedzy punktem trasy_1 a punktem trasy_2.

Gratulacje! Oto pierwszy program ramienia robota,
przemieszczajgcy je pomiedzy dwoma podanymi punktami
orientacyjnymi.

INFORMACJA
1. Nie wolno przemieszcza¢ robota na niego ani na

inne obiekty, moze to spowodowac jego
uszkodzenie.

2. To tylko przewodnik szybkiego startu, pokazujgcy
jak tatwe jest uzywanie robota UR. Zaktada sie
przyjazne srodowisko i obstuge bardzo ostroznego
uzytkownika. Nie wolno zwieksza¢ predkosci ani
przyspieszenia powyzej wartosci domysinych. Przed
kazdym uzyciem robota w pracy nalezy
przeprowadzi¢ ocene ryzyka.

c OSTRZEZENIE
Gtowe i tutdw nalezy utrzymywac poza zasiegiem

(przestrzenig roboczg) robota. Nie wolno umieszczac
palcow w miejscach, w ktorych moga by¢ pochwycone.
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20.8. Cyberbezpieczenstwo robota

Opis

Warunki wstepne

cyberbezpieczenstwa

Wzmacnianie
zabezpieczen
cybernetycznych

Przed wdrozeniem zabezpieczen cybernetycznych nalezy przeprowadzic¢
ocene ryzyka:

Zidentyfikowa¢ zagrozenia
Okresli¢ zaufane strefy i kanaty

Okresl wymagania dotyczace poszczegoélnych skladnikow w aplikacji

Aby zabezpieczy¢ prace systemu, nalezy:

Poznac¢ ogolne zasady cyberbezpieczenstwa i zaawansowane
technologie stosowane w robocie firmy Universal Robots.

Podjac¢ srodki bezpieczenstwa fizycznego, aby umozliwi¢ dostep do
robota jedynie zaufanemu personelowi.

Robota nalezy podigczac tylko do zaufanej sieci za zaporg sieciowg
ograniczajgcg dostep zarowno przychodzacy, jak i wychodzgcy z/do
Internetu.

Chociaz interfejs PolyScope ma wiele funkcji zapewniajgcych
bezpieczenstwo potgczenia sieciowego, zabezpieczenia mozna
wzmocni¢, przestrzegajac nastepujgcych wytycznych:

Przed podtgczeniem robota do dowolnej sieci nalezy zawsze
ustawi¢ hasto administratora (patrz 29.2. Ustawienia na stronie 384).

Uzy¢ wbudowanych ustawien, aby w jak najwiekszym stopniu
ograniczy¢ dostep sieciowy do robota.

Niektdre interfejsy komunikacyjne nie majg metody uwierzytelniania
wykonywanych potgczen. W niektérych aplikacjach stanowi to
zagrozenie dla bezpieczenstwa.

Aby skonfigurowac uwierzytelnione, bezpieczne potgczenie, jesli
wymagany jest zdalny dostep do interfejséw sterowania ruchem
robota, nalezy uzyc¢ lokalnego przekierowania portéw (patrz 29.2.
Ustawienia na stronie 384). Przyktady: serwer tablicy przyrzagdow
oraz interfejsy klienta gtdwnego/dodatkowego/czasu rzeczywistego.

Poufne dane nalezy usungc z robota przed jego wycofaniem z
eksploatacji. Szczegdlng uwage nalezy zwroci¢ na pliki URCap
(patrz 23.10. URCaps na stronie 298) i dane w folderze programu.
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20.9. Wybor trybu pracy

Opis

Tryby pracy sg dostepne po skonfigurowaniu 3-pozycyjnego urzadzenia
zwalniajgcego, ustawieniu hasta, okresleniu we/wy konfigurowalnego trybu
pracy lub za posrednictwem serwera tablicy przyrzadoéw. (patrz Uzywanie
serwera tablicy przyrzagdéw na stronie 153)

Mozesz ustawi¢ robota w trybie automatycznym i recznym:

Tryb automatyczny Po aktywowaniu robot moze wykonywac tylko
wstepnie zdefiniowane zadania. Karta Ruch oraz tryb ruchu swobodnego
sg niedostepne w razie skonfigurowania tréjpozycyjnego urzgdzenia
zezwalajgcego. Nie mozna modyfikowac ani zapisywac programoéw i
instalacji.

Tryb reczny Po aktywowaniu mozna zaprogramowac robota za pomocg
karty Ruch, trybu ruchu swobodnego i suwaka predkosci. Mozna
modyfikowac oraz zapisywac programy i instalacje.

OSTRZEZENIE
Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie

automatycznym moze byc¢ aktywowane tylko w trybie
automatycznym, przez co funkcja ochronna
zabezpieczenia jest aktywna tylko w trybie automatycznym.

UR3e
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Mode switching

Operational mode Instrukcja Automatyczny
Freedrive X *
Przenies robota ze

strzatkami na karcie X *
Przenies

Suwak predkosci X xX**
Edytuj & zapisz N

program & instalacja

Wykonywanie Zmniejszona .
programow predkos$¢***

Uruchom program z «

wybranego wezia

*Only when no Three-Position Enabling Device is configured.
** The Speed Slider on the Run Screen can be enabled in the

PolyScope Settings.

***If a Three-Position Enabling Device is configured, the robot
operates at Manual Reduced Speed unless Manual High Speed is

activated.

Podrecznik uzytkownika

151

UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

Uwaga podczas
przetaczania trybu @ INFORMACJA
* Robot Universal Robots moze nie by¢ wyposazony
w tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce. Jesli
wedtug oceny ryzyka urzadzenie to jest wymagane,
nalezy zamontowac je przed rozpoczeciem
eksploatacji robota.

* Jesli trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce nie
zostato skonfigurowane, predkos¢ w trybie recznym
nie jest ograniczana.

c OSTRZEZENIE
* Przed wybraniem trybu automatycznego nalezy

przywrécic¢ petng sprawnos¢ wszystkich
zatrzymanych zabezpieczen.

* W miare mozliwosci przy recznym trybie pracy
wszyscy powinni przebywac poza przestrzenig
chroniona.

* Urzadzenie do przetgczania robota miedzy trybami
pracy nalezy umiescic¢ poza przestrzenig chroniona.

* Uzytkownik nie moze wchodzic¢ do przestrzeni
chronionej, gdy robot pracuje w trybie
automatycznym, chyba ze skonfigurowano wejscie
zabezpieczenia w trybie automatycznym.

W ponizszych podrozdziatach opisano metody konfigurowania wyboru
trybu pracy. Kazda metoda jest wytgczna, co oznacza, ze w przypadku
zastosowania jednej metody pozostate dwie sg nieaktywne.

Za pomoca wejscia 1. Dotknac karty Instalacja i wybra¢ opcje We/wy bezpieczenstwa.

bezpieczenstwa trybu 2. Skonfigurowac wejscie trybu pracy. Opcja do skonfigurowania pojawi

pracy sie w rozwijanym menu.

* Gdy sygnat wejsciowy trybu pracy jest niski, robot dziata w
trybie automatycznym.

* Gdy sygnat wejsciowy trybu pracy jest wysoki, robot dziata w
trybie recznym.

INFORMACJA

Jesli stosowany jest fizyczny przetgcznik trybu, musi on by¢
zgodny z ISO 10218-1; akapit 5.7.1 dot. wyboru.
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Przelgczanie trybow 1. Aby zmienia¢ tryby pracy, nalezy wybra¢ w nagtowku ikone profilu.

* Automatyczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota
Automatyczny.

* Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny.

PolyScope jest automatycznie w trybie recznym w przypadku wigczenia
konfiguracji we/wy bezpieczenstwa z tréjpozycyjnym urzgdzeniem
zezwalajgcym.

Uzywanie serwera 1. Nawigzac¢ potgczenie z serwerem tablicy przyrzadow.
tablicy przyrzadow 2. Uzyc¢ polecen Ustaw tryb pracy.

* Ustaw automatyczny tryb pracy

* Ustaw reczny tryb pracy

* Wyczys¢ tryb pracy
Wiecej informacji o korzystaniu z serwera tablicy przyrzadow zawiera
strona http://universal-robots.com/support/.

Tréjpozycyjne Po skonfigurowaniu tréjpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego i wybraniu
urzadzenie recznego trybu pracy robotem mozna poruszacé tylko przez naciskanie
zezwalajgce trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego. Podtgczenie i konfiguracja

trojpozycyjnego urzadzenia wtgczajgcego sprawia, ze dostepny jest
wytgcznik bezpieczenstwa trybu automatycznego.

Trojpozycyjne urzadzenie wigczajgce nie ma wptywu w trybie
automatycznym.

Reczny tryb wysokiej The hold-to-run function, Manual High Speed, allows both tool speed and

predkosci elbow speed to temporarily exceed 250mm/s. Jest dostepna tylko wtedy,
gdy robot jest w trybie recznym, a trojpozycyjne urzagdzenie zezwalajgce
zostato skonfigurowane. Robot wykonuje zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie recznym, jesli tréjpozycyjne urzgdzenie
zezwalajgce zostato skonfigurowane, jednak nie zostato nacisniete.
Przetgczanie miedzy trybami automatycznym a recznym wymaga petnego
zwolnienia trojpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego i jego ponownego
nacisniecia w celu poruszania robota.
Podczas korzystania z recznego trybu wysokiej predkosci nalezy uzywac
limitow bezpieczenstwa przegubdéw (patrz 21.6.2. Limity przegubow na
stronie 163) lub ptaszczyzn bezpieczenstwa (patrz Ptaszczyzny
bezpieczenstwaTryby na stronie 171), aby ograniczy¢ przestrzen ruchu
robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 21. Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania

21. Konfiguracja bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis W tej sekcji opisano sposdb uzyskania dostepu do ustawienia
bezpieczenstwa robota. Sktada sie ona z elementéw ufatwiajgcych
konfiguracje bezpieczenstwa robota.

OSTRZEZENIE
Przed dostosowaniem ustawien bezpieczenstwa robota

integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka, aby zapewnic
bezpieczehstwo pracownikdéw oraz sprzetu wokét robota.
Ocena ryzyka to ewaluacja wszystkich procedur pracy w
catym cyklu eksploatacji robota, przeprowadzona w celu
zastosowania prawidtowych ustawien konfiguracji
bezpieczenstwa. Zgodnie z oceng ryzyka przeprowadzong
przez integratora nalezy ustawic co nastepuje.

1. Integrator ma obowigzek zapobiegania
wprowadzaniu zmian w konfiguracji bezpieczehstwa
przez nieupowaznione osoby, na przyktad przez
zastosowanie ochrony hastem.

2. Uzytkowanie i konfiguracja funkcji zwigzanych z
bezpieczenstwem oraz interfejséw w przypadku
okreslonych zastosowan robota.

3. Ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dla
ustawiania i uczenia przed pierwszym witgczeniem
ramienia robota.

4. Wszystkie ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa
dostepne na tym ekranie i kartach podrzednych.

5. Integrator musi upewnic sie, ze wszystkie zmiany w
ustawieniach konfiguracji bezpieczenstwa sg zgodne
z oceng ryzyka. Patrz Podrecznik instalacji sprzetu.
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Uzyskiwanie
dostepu do
ustawien
bezpieczenstwa
oprogramowania

Ustawienia bezpieczenstwa sg chronione hastem i mozna je
skonfigurowac, a nastepnie uzywac dopiero po ustawieniu hasta.
Aby uzyska¢ dostep do ustawien bezpieczenstwa oprogramowania

1. W gbrnym obszarze interfejsu PolyScope dotkngc¢ ikony Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkng¢ opcji

Bezpieczenstwo.

3. Nalezy zauwazyc, ze wyswietlony zostaje ekran Limity robota,

jednak ustawienia sg niedostepne.

4. Jesli ustawiono uprzednio hasto bezpieczenstwa, nalezy je

wprowadzi¢ i nacisng¢ przycisk Odblokuij,

aby udostepnic

ustawienia. Uwaga: po odblokowaniu ustawien bezpieczenstwa

wszystkie ustawienia stajg sie aktywne.

5. Nacisngc¢ karte Blokuj lub wyjs¢ z menu Bezpieczenstwo, aby
ponownie zablokowa¢ wszystkie jego ustawienia.

<beznazwy>* D

= =

default_1*

1 ZAGROZENIE

D attiaatatataild Zastosowanie parametréw konfiguracj bezpieczerstwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzié do zagrozer,

ktére nie sq eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone.

Limity robota
Limity
przegubéw @ Ustawienia fabryczne .
Blaszczyzny; Najbardziej restrykcyjne Najmniej restrykcyine
, Pozyqga
! narzedzia
Kierunek O Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc .
Ped *
PROFIsafe
5 Czas zatrzymania
Bezpieczna
pozycja do... Odlegtod¢ zatrzymania
Tréjpozycyjny Predko$¢ narzedzia 1500 .
> Uktady Sita narzedzia 150,0 120,0
> Fieldbus Predkos¢ fokcia 1500
Sita tokcia 150,0 1 .

O Zasilanie wylaczone

Wiecej informaciji o systemie bezpieczenstwa mozna znalez¢ w
Podreczniku instalacji sprzetu.
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21.1. Ustawianie hasta bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis Nalezy ustawi¢ hasto, aby odblokowaé wszystkie ustawienia
bezpieczenstwa tworzgce konfiguracje bezpieczenstwa uzytkownika. W
razie braku hasta bezpieczenstwa uzytkownik zostanie poproszony o jego
ustawienie.

Aby ustawi¢ hasto Mozna dotkng¢ karty Blokuj, aby ponownie zablokowa¢ wszystkie
bezpieczenstwa ustawienia bezpieczenstwa lub przejs¢ do ekranu poza menu
oprogramowania Bezpieczenstwo.

1. W prawym rogu gérnego obszaru interfejsu PolyScope nacisngc¢
menu Hamburger i wybrac opcje Ustawienia.

2. W niebieskim menu po lewej stronie ekranu nacisngc¢ przycisk Hasto
i wybrac¢ opcje Bezpieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wpisac hasto.

4. Nastepnie w polu Potwierdz nowe hasto wpisa¢ to samo hasto i
nacisngc przycisk Zastosu;j.

5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisng¢ przycisk Wyjdz,
aby powréci¢ do poprzedniego ekranu.

Zablokuj
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21.2. Zmienianie konfiguracji bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis Zmiany ustawien konfiguracji bezpieczenstwa muszg by¢ zgodne z oceng
ryzyka przeprowadzong przez integratora (patrz Podrecznik
instalacji sprzetu).

Procedura zalecana
integratorowi: Aby zmieni¢ konfiguracje bezpieczenstwa

1. Sprawdzi¢, czy zmiany sg zgodne z oceng ryzyka przeprowadzong
przez integratora.

2. Dostosowac ustawienia bezpieczenstwa do wtasciwego poziomu,
okreslonego w ocenie ryzyka przeprowadzonej przez integratora.

3. Sprawdzi¢, czy ustawienia zostaty zastosowane.

4. W instrukcjach dla operatorow nalezy umiesci¢ nastepujacy tekst:

Przed pracg w poblizu robota upewnij sie, ze konfiguracja bezpieczenhstwa
odpowiada oczekiwanej. Mozna to zweryfikowac np. przez sprawdzenie,
czy suma kontrolna bezpieczenstwa w prawym goérnym rogu interfejsu
PolyScope nie zawiera zadnych zmian. (Patrz 21.3.1. Suma kontrolna
bezpieczenstwa na stronie 158).
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21.3. Stosowanie nowej konfiguracji bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis

Podczas dokonywania zmian w konfiguracji zasilanie robota zostaje
wylgczone.

Zmiany sg stosowane dopiero po dotknieciu przycisku Zastosuj.

Robota nie mozna ponownie wtgczy¢, dopoki nie wybierzesz opcji Zastosuj
i uruchom ponownie, aby wizualnie sprawdzi¢ konfiguracje
bezpieczenstwa robota, ktéra ze wzgledoéw bezpieczenstwa jest
wyswietlana w jednostkach S| w okienku wyskakujgcym.

Mozesz wybrac opcje Cofnij zmiany, aby przywroci¢ poprzednig
konfiguracje. Po zakonczeniu kontroli wzrokowej mozna wybra¢ opcje
Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa. Zmiany sg nastepnie
automatycznie zapisywane w ramach biezgcej instalacji robota.

21.3.1. Suma kontrolna bezpieczenstwa

Opis

Ikona Suma kontrolna bezpieczenstwa wyswietla zastosowang
konfiguracje bezpieczenstwa robota.

CCccC
CcCcccC

Cyfr moze by¢ cztery lub osiem.

Czterocyfrowg sume kontrolng nalezy odczytywac od goéry do dotu i od
lewej do prawej, natomiast osmiocyfrowg sume kontrolng odczytuje sie od
lewej do prawej, najpierw w gornym rzedzie. R6zne pola tekstowe i/lub
kolory wskazujg zmiany dokonane w biezgcej konfiguracji bezpieczenstwa.

Suma kontrolna bezpieczenstwa zmienia sie w przypadku zmiany
ustawien funkcji bezpieczenstwa, poniewaz suma kontrolna
bezpieczenstwa jest generowana tylko przez ustawienia bezpieczenstwa.
Aby zmiany wprowadzone w konfiguracji bezpieczenstwa dla sumy
kontrolnej bezpieczenstwa zostaty wdrozone, nalezy je zastosowac.
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21.4. Konfiguracja bezpieczenstwa bez sterownika
uczenia

Opis Sterownik uczenia nie jest wymagany do dziatania robota. Wymontowanie
sterownika uczenia wymaga zdefiniowania innego zrédta zatrzymania
awaryjnego. Aby unikng¢ wyzwolenia naruszenia bezpieczenstwa, nalezy
okresli¢, czy sterownik uczenia jest zamontowany.

PRZESTROGA
W przypadku wymontowania lub odtgczenia sterownika

uczenia od robota przycisk zatrzymania awaryjnego nie
bedzie aktywny. Nalezy przeniesc¢ sterownik uczenia z dala
od robota.

Aby bezpiecznie PolyScope jako interfejs programowania nie jest wymagany do dziatania
zdemontowaé robota.
sterownik uczenia Aby skonfigurowac robota bez sterownika uczenia

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie dotkngc¢ opcji System i wybra¢
pozycje Sprzet.
3. Nalezy wprowadzi¢ hasto bezpieczenstwa i odblokowaé ekran.

4. Usunac¢ zaznaczenie opcji Sterownik uczenia, aby uzywac robota
bez interfejsu PolyScope.

5. Nacisngc¢ przycisk Zastosuj i uruchom ponownie, aby zastosowac
zmiany.

21.5. Tryby bezpieczenstwa oprogramowania
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Opis W normalnych warunkach, tj. poza 1zatrzymaniem robota system
bezpieczehstwa dziata w trybie bezpieczenstwa z przypisanym zestawem
limitow bezpieczenstwa:

* Tryb normalny, to tryb bezpieczenstwa, ktéry jest aktywny
domysinie

* Tryb ograniczony jest aktywny, gdy punkt centralny narzedzia
(TCP) robota znajduje sie poza ptaszczyzng wyzwalania trybu
ograniczonego (patrz 21.8. Ograniczenia bezpieczenstwa
oprogramowania na stronie 170) lub jest wyzwalany za pomocg
konfigurowalnego wejscia (patrz 21.7. We/wy bezpieczenstwa na
stronie 165)

* Tryb przywracania jest aktywowany w przypadku naruszenia limitu
bezpieczenstwa z aktywnego zestawu limitéw, a ramie robota
wykonuje zatrzymanie kategorii 0. Jesli aktywny limit
bezpieczenstwa, taki jak limit pozycji ztgcza lub granica
bezpieczenstwa, zostanie naruszony juz wtedy, gdy ramie robota jest
wigczone, uruchomi sie w trybie Recovery . Umozliwi to przesuniecie
ramienia robota z powrotem do limitow bezpieczenstwa. W trybie
przywracania ruch ramienia robota jest ograniczony statym limitem,
ktérego uzytkownik nie moze dostosowywac.

c OSTRZEZENIE
Limity pozycji przegubu, pozycji narzedzia oraz orientacji

narzedzia sg wyfgczone w trybie przywracania, nalezy
wiec zachowac ostroznos¢ przy przesuwaniu ramienia
robota z powrotem w granice limitow.

Menu ekranu konfiguracji bezpieczehstwa pozwala uzytkownikowi na
zdefiniowanie odrebnych zestawdw limitdw bezpieczenstwa dla trybu
normalnego i ograniczonego. Limity predkosci i pedu dla narzedzia i
przegubow powinny by¢ bardziej restrykcyjne w trybie ograniczonym, niz
ich odpowiedniki w trybie normalnym.

21.6. Limity bezpieczenstwa oprogramowania

Opis W obszarze Konfiguracja bezpieczenstwa okre$la sig limity systemu
bezpieczehstwa. System bezpieczerstwa uzyskuje wartosci z pol
wejsciowych i wykrywa naruszenie w razie przekroczenia ktorejkolwiek z
tych wartosci. Sterownik robota prébuje zapobiegac wszelkim
naruszeniom, wywotujgc zatrzymanie robota lub zmniejszajgc predkosc.

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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21.6.1. Limity robota

Opis

Ustawienia
fabryczne

Limity robota ograniczajg ogélne ruchy robota. Ekran Limity robota zawiera
dwie opcje konfiguracji: Ustawienia fabryczne i Niestandardowe.

W obszarze Fabryczne ustawienia wstepne uzytkownik moze uzy¢ suwaka
do wybrania wstepnie zdefiniowanego ustawienia bezpieczenstwa.
Wartosci w tabeli sg aktualizowane w celu odzwierciedlenia wstepnie
ustawionych wartosci w zakresie od Najbardziej ograniczone do Najmniej
ograniczone

INFORMACJA
Wartosci ustawiane za pomocg suwaka to jedynie sugestie

i nie mogag zastgpi¢ wlasciwej oceny ryzyka.

> Ogéine 1 ZAGROZENIE

R Zastosowanie parametréw konfiguracii bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzié do zagrozeri,
tére nie sa eliminowane w rozsadnym stopniu Iub nieodpowiednio ograniczone.

Limity robota
Limity
przegubow @ Ustawienia fabryczne .
Ay Nejpardzie] restrykeyine ' Najmnie] restrykeyjne
, Pozyca
° narzedzia
Kierunek O Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc 300 200 .
Ped 25,0 10.0 Y
PROFIsafe
5 Czas zatrzymania 400 30
Bezpieczna
pozycja do... Odlegtos¢ zatrzymania
Tréjpozycyjny Predkoé¢ narzedzia 1500 750 .

> Uktady Sita narzedzia 150.0 120.0
> Fieldbus Predkoéc fokcia 1500 750
50,0 20,0 .

Sita tokcia 150,0
Odblokuj Zablokuj __Zas(osuj

O Zasilanie wylaczone
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Niestandardowy

W obszarze Niestandardowe mozna ustawi¢ limity dziatania robota i
monitorowaé zwigzane z tym tolerancje.

Moc
ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywang przez robota
w srodowisku. Ten limit uwzglednienia fakt, ze obcigzenie jest czescia
robota, a nie Srodowiska.

Ped
ogranicza maksymalny ped robota.

Czas zatrzymania
ogranicza maksymalny czas, jaki jest potrzebny do zatrzymania
robota, np. po aktywacji zatrzymania awaryjnego.

Odlegtosc¢ zatrzymania
ogranicza maksymalng odlegtos¢, jakg moze przebyc¢ narzedzie lub
przegub tokciowy robota podczas zatrzymywania sie.

INFORMACJA

Ograniczenie czasu zatrzymania i odlegtosci wptywa na
0goIng predkosé robota. Przyktadowo, jesli czas
zatrzymania ma warto$¢ 300 ms, maksymalna predkos¢
robota zostanie ograniczona do wartosci, umozliwiajgcej
zatrzymanie robota w ciggu 300 ms.

UR3e
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Predkosc¢ narzedzia
ogranicza maksymalng predkosc¢ narzedzia robota.

Sita narzedzia
ogranicza maksymalng site wywierang przez narzedzie robota w
sytuacjach zaciskania. Limited to 250.

Predkosc¢ przegubu fokciowego
ogranicza maksymalng predkosc¢ przegubu tokciowego robota.

Sita przegubu fokciowego
ogranicza maksymalng site wywierang przez tokie¢ na otoczenie.
Limited to 250.

Predko$c¢ i sita narzedzia sg ograniczane na kotnierzu narzedzia i
posrodku dwéch zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia
(patrz 21.8.2. Ograniczenie pozycji narzedzia na stronie 179).

<beznazwy>
default_1*

st

> Ogéine
R Zastosowanie parametréw konfiguracii bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzié do zagrozeri,
ktére nie sa elminowane w rozsadnym stopniu Iub nieodpowiednio ograniczone

1 ZAGROZENIE

Limity robota
Limity
przegubow QO Ustawienia fabryczne
Plaszczyzny
A Pozycja_
° narzedzia
Kierunek @ Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc 300 W 200/ w .
P Ped 25,0 kg mie 10,0/ kg m/e )
5 Czas zatrzymania 400/ ms 300/ ms
Bezpieczna
pozycja do... Odlegtoé¢ zatrzymania 500 mm 300 mm
Tréjpozycyjny Predkod¢ narzedzia 1500| mm/s 750 mm/s .
> Uktady Sha narzedzia 150,0/N 120,0/N
Predios¢ tokcia 1500 mm/s 750 mm/s
Sha fokcia 150,0/N 120,0/n .

O Zasilanie wylaczone ‘
Predkosé

INFORMACJA

Po wigczeniu opcji Ustawienia fabryczne przywracane sa
ustawienia domysine warto$ci wszystkich limitow robota.

21.6.2. Limity przegubow

Opis

Granice stawu pozwalajg ograniczy¢ indywidualne ruchy stawu robota w
przestrzeni stawowej, tj. pozycje obrotowg stawu i predkos¢ obrotowg
stawu. Funkcja limitéw przegubéw ma dwie opcje: Predkos¢ maksymalna i
Zakres pozycji.
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Zakres pozycji
nadgarstka 3

W razie uzywania przewodéw podtgczonych do robota nalezy najpierw
usung¢ zaznaczenie pola wyboru Zakres bez ograniczen dla nadgarstka
3, aby unikng¢ naprezenia przewodu oraz zatrzyman robota.

1.

Opcja Predkos¢ maksymalna okresla maksymalng predkos¢ katowg
dla kazdego przegubu.

Opcja Zakres pozycji okresla zakres pozycji dla kazdego przegubu.
Pola wejsciowe trybu ograniczonego sg wytgczone, jesli nie
ustawiono ptaszczyzny bezpieczenstwa lub konfigurowalnego
wejscia, ktére mogg go wyzwolic. Limit ten wigcza funkcje
ograniczania osi i przestrzeni robota z klasyfikacjg bezpieczenstwa.

WL L przeguby

Tryb normalny

Maksimum

363
363
363
363
363
363

Tryb normalny

Zakres
Limity robota Minimum
Limity Podstawa 363 —363° -363
przegubow Bark -363 — 363 ° -363
Plaszcayzny ' | oyec 4363 — 363 ° -363
Pozycja Nadgarstek 1 -363 — 363 © -363

! narzedzia 9
Nadgarstek 2~ -363 — 363 © -363
Kierunek indgarstelc
narzedzia Nadgarstek 3~ -363 — 363 ° -363
We/wy
Sprzet Predkosé maksymalna
RROGIsafS Przeguby Maksimum
Bezpieczna = poggrana maks.; 191 /s 191
pozycja do...
- o Bark maks.; 191 /s 191
Trojpozycyjny
tokie¢ maks.: 191 /s 191
> Uktady
Nadgarstek 1 maks.: 191 /s 191
> Fieldbus Nadgarstek 2 maks.: 191 °/s 191
Nadgarstek 3 maks.; 191 /s 191

O Zasilanie wytaczone

Predko:

Tryb ograniczony

Minimum Maksimum
-363 363 +2°/-2°
-363 363 +2°/-2°
-363 363 +2°/-2°
-363 363 +2°/-2°
-363 363 +2°/-2°
-363 363 +2°/-2°

Tryb ograniczony

191
191
191

)

250mm/s

-11°/s
-11°/s
-11°s
-11°%/s
-11°%/s
-11°/s

000 @
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21.7. We/wy bezpieczenstwa

Opis We/wy sg podzielone miedzy wejscia oraz wyjscia i dobrane w pary tak, ze
kazda funkcja gwarantuje kategorie 3 i poziom dziatania we/wy d (PLd).

mEBE+QH

Sygnat wejéciowy

Sygnat wyjéciowy Praypisanie funicji ossD

Sprzet
PROFIsafe config_ou

Bospiccana cont
pozycja do.. con

Tréjpozycyjny config_out{6), c

oooo

. 00 0 sr@
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Sygnaty wejsciowe

Nastepujgce funkcje bezpieczehstwa mogg by¢ uzywane z sygnatami
wejsciowymi:

Zatrzymanie awaryjne systemu
To jest odpowiednik przycisku zatrzymania awaryjnego na sterowniku
uczenia, zapewniajgcy te same funkcje, o ile urzgdzenie jest zgodne z
norma ISO 13850.

Ograniczony
Wszystkie limity bezpieczenstwa mozna zastosowac, gdy robot
korzysta z konfiguracji normalnej lub ograniczonej (patrz 21.5. Tryby
bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 159). Po skonfigurowaniu
niski sygnat wysytany do wejs¢ powoduje przejscie systemu
bezpieczenstwa do konfiguracji ograniczonej. Ramie robota
wyhamowuje, aby zachowa¢ zgodno$¢ z parametrami trybu
ograniczonego.

System bezpieczenstwa zapewnia dziatanie robota w zakresie limitéw
trybu ograniczonego w czasie krétszym niz 0,5 s od wyzwolenia
wejscia. Jesli ramie robota nadal narusza ktorykolwiek z limitow trybu
ograniczonego, uruchamiane jest zatrzymanie kategorii 0.

Ptaszczyzny wyzwalania réwniez powodujg przejscie do konfiguracji
ograniczonej. System bezpieczenstwa w ten sam sposob przechodzi
do konfiguracji normalnej.

3-pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce
Aby przesunac robota w trybie recznym, nalezy nacisngc i przytrzymac
zewnetrzne 3-pozycyjne urzadzenie zezwalajgce w pozycji sSrodkowej.
W razie uzywania wbudowanego 3-pozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego przycisk nalezy nacisngc i przytrzymaé w pozycji
srodkowej, aby przesungc robota.

Ruch swobodny na robocie
Mozesz skonfigurowac wejscie ruchu swobodnego do wigczania i
uzywania trybu ruchu swobodnego bez naciskania przycisku ruchu
swobodnego na standardowym sterowniku uczenia lub bez
koniecznosci naciskania i przytrzymywania ktéregokolwiek z
przyciskow na sterowniku uczenia z 3PE w pozyciji lekkiego
nacisniecia. Patrz Aby uzy¢ przycisku ruchu swobodnego na robocie
w celu wykonania ruchu swobodnego ramieniem robota: na stronie
139.
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Sygnaty wejsciowe

Tryb pracy
Po zdefiniowaniu tego wejscia mozna go uzywac do przetgczania
miedzy trybem automatycznym a trybem recznym (patrzOperational
mode na stronie 151).

Resetowanie zabezpieczen
Po zatrzymaniu przez zabezpieczenie to wyjscie pozwala na
utrzymanie stanu zatrzymania przez zabezpieczenie do czasu
wyzwolenia resetowania.

Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym
Po skonfigurowaniu funkcja Zatrzymanie przez zabezpieczenie w
trybie automatycznym wykonuje zatrzymanie przez zabezpieczenie,
TYLKO wowczas, gdy wartos¢ sygnatu na stykach wejsciowych jest
niska, a robot pracuje w trybie automatycznym.

Resetowanie zabezpieczenia w trybie automatycznym
Po zatrzymaniu przez zabezpieczenie w trybie automatycznym robot
pozostaje zatrzymany w tym stanie do chwili wyzwolenia funkcji
resetowania przez zbocze narastajgce impulsu na stykach
wejsciowych.

OSTRZEZENIE
* W przypadku wytgczenia domysinego wejscia

resetowania zabezpieczen przez uzytkownika,
ramie robota przejdzie ze stanu zatrzymania przez
zabezpieczenie w inny, gdy tylko sygnat wejSciowy
przyjmie wartos¢ wysoka. Program wstrzymany
tylko przez zatrzymanie przez zabezpieczenie
zostaje wznowiony.

* Podobnie, jak w przypadku funkcji resetowania
zabezpieczen, jesli domysina funkcja resetowania
zabezpieczenia w trybie automatycznym zostanie
wytgczona, ramie robota przejdzie ze stanu
zatrzymania przez zabezpieczenie w inny, gdy tylko
sygnat zatrzymania przez zabezpieczenie w trybie
automatycznym przyjmie wartos¢ wysoka. Program
wstrzymany tylko przez zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie automatycznym zostaje
wznowiony.
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Sygnaty wyjsciowe

Mozesz zastosowac nastepujgce funkcje bezpieczenstwa dla sygnatow
wyjsciowych. Wszystkie sygnaty powracajg do stanu niskiego, kiedy
zaniknie warunek wyzwalajgcy stan wysoki:

Zatrzymanie awaryjne systemu
Sygnat jest niski, gdy system bezpieczenstwa zostat przetgczony w
stan zatrzymania awaryjnego przez wejscie zatrzymania awaryjnego
robota lub przyciskiem zatrzymania awaryjnego. Aby unikng¢
zablokowania, po wyzwoleniu stanu zatrzymania awaryjnego przez
wejscie zatrzymania awaryjnego robota niski sygnat nie bedzie
wysylany.

Robot sie rusza
Sygnat jest niski podczas ruchu robota, w pozostatych przypadkach
sygnat jest wysoki.

Robot sie nie zatrzymuje
Sygnat jest w stanie wysokim, gdy robot jest zatrzymany lub trwa jego
zatrzymywanie spowodowane przez zatrzymanie awaryjne lub przez
zabezpieczenie. W przeciwnym przypadku bedzie w logicznym stanie
niskim.

Ograniczony
Sygnat ma stan niski, gdy ramie robota uzywa parametréw
ograniczonych lub wejscie bezpieczenstwa skonfigurowano jako
wejscie sygnatu trybu ograniczonego i sygnat ten jest aktualnie niski.
W innych przypadkach stan sygnatu jest wysoki.

Nie ograniczone
Jest to odwrotnos¢ trybu ograniczonego zdefiniowanego powyzej.

Bezpieczna pozycja poczgtkowa
Sygnat jest wysoki, gdy ramie robota jest zatrzymane w
skonfigurowanej bezpiecznej pozycji poczatkowej. W przeciwnym
razie sygnat wynosi Low.

INFORMACJA
Wszystkie maszyny zewnetrzne przechodzgce w stan

zatrzymania awaryjnego na podstawie sygnatu z robota za
posrednictwem wyjscia awaryjnego zatrzymania systemu
muszg by¢ zgodne z normg ISO 13850. Jest to
szczegolnie konieczne w konfiguracjach z wejsciem
zatrzymania awaryjnego robota podtgczonym do
zewnetrznego urzadzenia zatrzymania awaryjnego. W
takich przypadkach wyjscie awaryjnego zatrzymania
systemu ma stan wysoki po zadziataniu zewnetrznego
urzadzenia zatrzymania awaryjnego. To znaczy, ze stan
zatrzymania awaryjnego maszyn zewnetrznych zostanie
zresetowany bez koniecznos$ci wykonania recznych
dziatan przez operatora robota. W zwigzku z tym ze
wzgledu na normy bezpieczenstwa konieczne jest reczne
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Sygnaty
bezpieczenstwa
OSSD

Mozna skonfigurowac¢ skrzynke sterowniczg, aby wysytata impulsy OSSD,
gdy wyjscie bezpieczenstwa jest nieaktywne/ma wysoki sygnat. Poprzez
impulsy OSSD skrzynka sterownicza moze aktywowa¢ wyjscia
bezpieczenstwa/zmieniac ich sygnat na niski. Po wigczeniu funkcji
impulséw OSSD dla danego wyjscia, co 32 ms na wyjsciu bezpieczenhstwa
jest generowany trwajgcy 1 ms impuls o niskiej wartosci. System
bezpieczenstwa wykrywa, kiedy do wyjscia jest doprowadzone zasilanie i
wytgcza robota.

Na ponizszym rysunku pokazano: czas miedzy impulsami na kanale (32
ms), dtugosc¢ impulsu (1 ms) oraz czas od impulsu na jednym kanale do
impulsu na drugim kanale (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

saeyA J_l

32 ms

SafetyB J|_| [}
18 ms

Aby wigczy¢ impulsy OSSD dla wyjscia bezpieczenstwa

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc ikony Instalacja i wybra¢
polecenie Bezpieczenstwo.

2. W obszarze Bezpieczenstwo wybrac¢ opcje We/wy.

3. Na ekranie We/wy w obszarze Sygnaty wyjsciowe zaznaczy¢
zgdane pole wyboru OSSD. Aby wigczy¢ pola wyboru OSSD, nalezy
przypisac sygnat wyjsciowy.
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21.8. Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania

Opis

INFORMACJA
Konfiguracja ptaszczyzn opiera sie catkowicie na

funkcjach. Zaleca sie utworzenie i nazwanie wszystkich
funkcji jeszcze przed edytowaniem konfiguraciji
bezpieczehstwa. Wynika to z faktu, ze zasilanie robota
zostaje wytgczone po odblokowaniu karty Bezpieczenhstwo
i przemieszczenie go nie bedzie mozliwe.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg przestrzen roboczg robota.
Mozliwe jest zdefiniowanie maksymalnie o$miu ptaszczyzn
bezpieczenstwa, ograniczajgc ruch narzedzia i przegubu tokciowego
robota. Ruch przegubu tokciowego mozna tez ograniczac¢ dla kazde;j
ptaszczyzny bezpieczenstwa oraz wytgczaé poprzez cofnigcie zaznaczenia
pola wyboru. Przed skonfigurowaniem ptaszczyzn bezpieczenstwa nalezy
zdefiniowac funkcje w instalacji robota (patrz 24.4. Konfiguracja we/wy na
stronie 319). Funkcje mozna nastepnie skopiowa¢ do ekranu ptaszczyzny
bezpieczenstwa i tam jg skonfigurowac.

OSTRZEZENIE
Zdefiniowanie ptaszczyzn bezpieczehstwa ogranicza

wytgcznie sfery narzedzia oraz przegub tokciowy i nie
stanowi limitu dla catego ramienia robota. To oznacza, ze
okreslenie ptaszczyzny bezpieczenstwa nie gwarantuje, ze
inne czesci ramienia robota bedg podlegac temu
ograniczeniu.
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Ptaszczyzny Kazdg ptaszczyzne z trybami ograniczonymi mozna skonfigurowac za
bezpieczenstwa pomocg ikon wymienionych ponize;.
Tryb

by Wytaczony

Ptaszczyzna bezpieczenstwa nigdy nie jest aktywna w tym stanie.

O Normalny
Gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym, aktywna jest
ptaszczyzna trybu normalnego, ktéra ma funkcje bezwzglednego limitu
danej pozyciji.

Gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie ograniczonym aktywna
jest ptaszczyzna trybu ograniczonego, ktéra ma funkcje
bezwzglednego limitu danej pozyciji.

@ Normalny i ograniczony
Gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym albo
ograniczonym, aktywna jest ptaszczyzna trybu normalnego i
ograniczonego, ktéra ma funkcje bezwzglednego limitu danej pozyciji.

KE Tryb ograniczony wyzwalany
Ta ptaszczyzna bezpieczenstwa powoduje przetgczenie systemu
bezpieczenstwa w tryb ograniczony, jesli narzedzie lub przegub
tokciowy robota znajdg sie poza nig.

@ Pokaz
Nacisniecie tej ikony powoduje ukrycie lub wyswietlenie ptaszczyzny
bezpieczehstwa w oknie graficznym.

m Usun
Usuwa utworzong ptaszczyzne bezpieczenstwa. Nie ma dziatania
cofniecia/ponowienia. Jesli ptaszczyzna zostanie omytkowo usunieta,
trzeba jg ponownie utworzyc.

# Zmien nazwe
Nacisniecie tej ikony umozliwia zmiane nazwy ptaszczyzny.

Konfigurowanie 1. W gérnym obszarze interfejsu PolyScope dotkng¢ przycisku
ptaszczyzn Instalacja.
bezpieczenstwa 2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkng¢ opcji

Bezpieczenstwo i wybra¢ pozycje Ptaszczyzny.

3. W polu Ptaszczyzny w prawym gérnym rogu ekranu dotkng¢
przycisku Dodaj ptaszczyzne.

4. W polu Wtasciwosci w prawym dolnym rogu ekranu skonfigurowaé
nazwe, funkcje kopiowania oraz ograniczenia.
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Funkcja kopiowania Funkcja kopiowania ma tylko opcje Niezdefiniowana oraz Podstawa.
Skonfigurowang ptaszczyzne bezpieczenstwa mozna zresetowac,
wybierajgc opcje Niezdefiniowana
W przypadku modyfikacji skopiowanej funkcji z poziomu ekranu Funkcje, z
prawej strony tekstu funkcji kopiowania wyswietlona zostaje ikona
ostrzezenia. Oznacza ona, ze funkcja nie jest zsynchronizowana, tzn.
informacje w karcie wtasciwosci nie zostaty zmodyfikowane i nie
odzwierciedlajg zmian, ktére mogty zosta¢ dokonane dla funkciji.

Urichor n DRSS ruch  weiwy  Dsiemik - fscany
> Ogéine Robot Plaszczyzny (3 of 8)
Plaszczyzna 2 ®
Limity robota
LY ’:'+ Plaszczyzna 3 e M
pimity 5 + Dodaj ptaszczyzne
przegubow
Plaszczyzny
, Pozyqa
! narzedzia
Kierunek o rerredr]
narzedzia L Wiasciwosci
We/wy Plaszczyzna 3
Sprzet
PROFIsafe Skopiuj uktad ¥ &)
sal (o]
« toolBoundary v‘
Bezpieczna
pozycja do... Ograniczenia
Tréjpozycyjny — Eoe v
> Ukdady Przesuniecie
0 -1mm
Fieldbus
[ Restrict Flange
Oabioc || zabioe

‘ S
e
O asilanie wytaczone e . ymulacja
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Oznaczenia
kolorami

Szary

Ptaszczyzna jest skonfigurowana, jednak jest wylgczona (A)

Zotty i czarny

Ptaszczyzna normalna (B)

Niebieski i zielony

Ptaszczyzna wyzwalania (C)

Czarna strzatka

Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie narzedzie i/lub
przegub tokciowy (w przypadku ptaszczyzn normalnych)

Zielona strzatka

Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie narzedzie i/lub
przegub tokciowy (w przypadku ptaszczyzn wyzwalania)

Szara strzatka

Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie narzedzie i/lub
przegub tokciowy (w przypadku ptaszczyzn wytgczonych)

<be * F17F ==
default_1* - . m BSFO —m

Robot Plaszczyzny (3 of 8)

v Bezpieczeristwo Plaszczyzna 1 @
rom—— Plaszczyzna 2 Ee
iy E‘ Plaszczyzna 3 e M
Limity + Dod ptaszczyzne
przegubéw
Plaszczyzny

A Puzycja‘
* narzedzia
Kierunek
narzedzia ® Wiasciwosci
We/wy Plaszczyzna 3
Sprzet
Skopiuj uktad (&}
PROFlsafe
« toolBoundary -
Bezpieczna
pozycja do... Ograniczenia
— i C—
> Uktady Przesuniecie
0‘ -1mm
> Fieldbus
& Uwzgledniaj przegub tokciowy
[ Restrict Flange

‘ =
@ 2oeee e —— . 000 -
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Ograniczenie tokcia Mozna wigczyc¢ funkcje Uwzgledniaj przegub tokciowy, aby uniemozliwic¢
przegubowi tokciowemu robota przekroczenie ptaszczyzn okreslonych
przez uzytkownika. Aby przegub tokciowy mégt przekracza¢ ptaszczyzny,

Ograniczenie

kotnierza narzedzia

nalezy wytagczyc te funkcje.

The diameter of the ball that restricts the elbow is different for each size of

robot.

UR3e 0.1m
URb5e 0.13m
UR10e/

UR16e 0.15m
UR20/UR30 | 0.1891m

The information about the specific radius can be found in the urcontrol.conf
file on the robot under the section [Elbow].

Properties

/| Plane 1

Copy Feature (%)

-

Restrictions
=

Displacement

E

Ograniczenie kotnierza narzedzia zapobiega przekroczeniu ptaszczyzny
bezpieczenstwa przez kotnierz narzedzia i zamocowane narzedzie. Gdy
ograniczasz kotnierz narzedzia, obszar bez ograniczen to obszar
wewnatrz ptaszczyzny bezpieczenstwa, w ktorym kotnierz narzedzia moze
normalnie pracowac. Kotnierz narzedzia nie moze przekroczy¢ obszaru
ograniczonego, znajdujgcego sie poza ptaszczyzng bezpieczenstwa.
Usuniecie ograniczenia pozwala kotnierzowi narzedzia wyjs¢ poza
ptaszczyzne bezpieczenstwa, do obszaru ograniczonego, podczas gdy
zamocowane harzedzie pozostaje wewnatrz ptaszczyzny bezpieczenstwa.
Mozesz usungc¢ ograniczenie kotnierza narzedzia podczas pracy z duzym
przesunieciem narzedzia. Pozwoli to na uzyskanie dodatkowego dystansu
ruchu dla narzedzia.

Ograniczenie kotnierza narzedzia wymaga utworzenia funkcji ptaszczyzny.
(Patrz 24.13. Funkcje na stronie 337). Funkcja ptaszczyzny stuzy do
ustawiania ptaszczyzny bezpieczenstwa w ustawieniach bezpieczenstwa.
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Przyktad dodawania Przemieszczenie spowoduje przesuniecie ptaszczyzny w kierunku

funkcji
bezpieczenstwa

dodatnim lub ujemnym wzdtuz ptaszczyzny normalnej (osi Z funkgc;ji
ptaszczyzny).

Usun zaznaczenie pola wyboru opcji Lokie¢ i Kotnierz narzedzia, aby nie
powodowaty one uruchomienia ptaszczyzny bezpieczenstwa. Opcja
Przegub tokciowy moze pozosta¢ zaznaczona, zgodnie z wymaganiami
danej aplikaciji.

Planes (1 of 8]

Flene 1 Ec §

4+ Add plare

H
i
£

Hardware i
PROFIsafe ry -
4 3 b
Safe Home ™ = -
Three I >
Position
P ] ‘ v

O [Restrict Eloow

Lock | Avply |

Nieograniczony kotnierz narzedzia moze przekroczyc¢ ptaszczyzne
bezpieczenstwa, nawet gdy nie jest zdefiniowane zadne narzedzie.

Jesli nie dodano zadnego narzedzia, ostrzezenie na przycisku Pozycja
narzedzia zacheca do prawidtowego zdefiniowania narzedzia.

Pracujgc z nieograniczonym kotnierzem narzedzia i zdefiniowanym
narzedziem masz pewnos¢, ze niebezpieczna czes¢ narzedzia nie moze
wyjs¢ ponad i/lub poza okreslony obszar. Nieograniczony kotnierz
narzedzia moze by¢ uzywany do wszelkich zastosowan, w ktorych
potrzebne sg ptaszczyzny bezpieczenstwa, takich jak spawanie lub
montaz.
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Przyktad
ograniczenia
kotnierza narzedzia

W tym przykfadzie tworzona jest ptaszczyzna X-Y z przesunieciem 300
mm wzdtuz dodatniej osi Z w stosunku do funkcji bazowe;.
Os$ Z ptaszczyzny mozna traktowac jako ,skierowang” w strone
ograniczonego obszaru.
Jezeli ptaszczyzna bezpieczenstwa jest wymagana np. na powierzchni
stotu, obro¢ ptaszczyzne o0 3,142 rad lub 180° wokot osi X alo Y w taki
sposob, aby ograniczony obszar znalazt sie pod stotem.
(PORADA: zmien sposob wyswietlania obrotu z ,Wektor obrotu [rad]” na
SRPY[T").

R = Q F

Robot Feature

Tool Position

[+] = 0.00/mm [ +][=
0.00/mm | +|[=
z 300.00(mm |+ =]

Rotation Vector [rad] -

0.000/rad | +|[—
0.000rad |+ —
RZ 0.000/rad [+ —

[ ] AX

W razie potrzeby mozna pdzniej przesung¢ ptaszczyzne w dodatnim lub
ujemnym kierunku Z w ustawieniach bezpieczenstwa.
Aby zaakceptowac¢ pozycje ptaszczyzny, dotknij przycisku OK.
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21.8.1. Ograniczenie kierunku narzedzia

Opis

Ekranu Kierunek narzedzia mozna uzy¢ do ograniczenia kata, pod ktorym
narzedzie jest skierowane. Limit jest okreslany za pomoca stozka o stalej
orientacji wzgledem podstawy ramienia robota. Gdy ramie robota porusza
sie, kierunek narzedzia zostaje ograniczony i pozostaje w zakresie
okreslonego stozka. Kierunek domysiny narzedzia pokrywa sie z osig Z
kotnierza wyjsciowego narzedzia. Mozna go dostosowac poprzez

okreslenie katow pochylenia i przesuniecia.

Przed skonfigurowaniem limitu nalezy zdefiniowac punkt lub ptaszczyzne w
instalacji robota. Funkcje mozna nastepnie skopiowag, a jej 0$ Z jest
uzywana jako srodek stozka wyznaczajgcego limit.

INFORMACJA

Konfiguracja kierunku narzedzia opiera sie na funkcjach.
Zalecane jest utworzenie zgdanych funkcji jeszcze przed
edytowaniem konfiguracji bezpieczenstwa, poniewaz po
odblokowaniu karty Bezpieczenhstwo zasilanie ramienia
robota zostaje wytgczone, uniemozliwiajgc zdefiniowanie
nowych funkcji.

prowe s _r.cn
> Ogéine Robot

Limity robota

Limity
przegub6w
Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet
PROFlsafe

Bezpieczna
pozycia do...

Trojpozycyjny

O Zasilanie wytaczone

=

Zablokuj
000 i@

Wiasciwosci limitu
Skopiuj uktad &)

« toolBoundary -

Ograniczenia

Odchylenie

[ 35/5-181,30°

Wiasciwosci narzedzia

Kopiuj punkt TCP &)

Kolnlerz narzedzia -

Edytuj kierunek

Przechyt [ 0°
Przesuniece | 0]°
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Wiasciwosci limitu Limit Kierunek narzedzia ma trzy konfigurowalne wiasciwosci:

1. Srodek stozka: z menu rozwijanego mozna wybraé funkcje punktu
lub ptaszczyzny, aby okresli¢ srodek stozka. Os Z wybranej funkcji
jest stosowana jako kierunek, wokot ktorego zostaje
wyposrodkowany stozek.

2. Kat stozka: mozna okresli¢, o ile stopni robot moze odchyli¢ sie
wzgledem srodka.

Wytaczony limit kierunku narzedzia
nigdy nie jest aktywny

Standardowy limit kierunku narzedzia
jest aktywny tylko wtedy, gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie
normalnym.

Ograniczony limit kierunku narzedzia
jest aktywny tylko wtedy, gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie
ograniczonym.

Normalny i ograniczony limit kierunku narzedzia
jest aktywny, gdy system bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym
lub trybie ograniczonym.

Wartosci mozna przywréci¢ do ustawien domysinych lub mozna cofngé
konfiguracje kierunku narzedzia, ustawiajgc funkcje kopiowania z
powrotem do wartosci ,,Niezdefiniowane”.

Wiasciwosci Narzedzie jest domysinie skierowane w tg sama strone co 0s Z kotnierza
narzedzia wyjsciowego narzedzia. Mozna to zmodyfikowac, okreslajgc dwa katy:

* Kat pochylenia: liczba stopni, o ktorg nalezy pochyli¢ os Z kotnierza
wyjsciowego w strone osi X kotnierza wyjsciowego

* Kat przesunigcia: liczba stopni, o ktdrg nalezy obrécic 0$
przechylang Z wokot oryginalnej osi Z kotnierza wyjsciowego.

Mozna rowniez skopiowac 0s$ Z istniejgcego punktu TCP, wybierajgc ten
punkt TCP z rozwijanego menu.
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21.8.2. Ograniczenie pozycji narzedzia

Opis Ekran Pozycja narzedzia zapewnia wiekszg kontrole nad ograniczeniami
narzedzi i/lub akcesoridéw umieszczonych na kohcu ramienia robota.

* Robot to miejsce, w ktérym mozna wizualizowa¢ swoje modyfikacje.

* Narzedzie to miejsce, w ktérym mozna zdefiniowac i skonfigurowac
(maksymalnie dwa) narzedzia.

* Narzedzie_1 to narzedzie domysine zdefiniowane za pomoca
wartosci x=0,0, y= 0,0, z=0,0 i promienia=0,0. Wartosci te
przedstawiajg kotnierz narzedzia robota.

W obszarze Kopiuj punkt TCP mozna rowniez wybrac opcje Kotnierz
narzedzia, co spowoduje wyzerowanie wszystkich wartosci narzedzia.
Kotnierz narzedzia ma zdefiniowang domysing sfere.

3 default_ . e Zom
> Ogéine Robot Narzedzie (1 of 3)

Kolnierz narzedzia
L + Dodaj narzedzie
Limity robota
Limity +
przegubéw
Plaszczyzny
, Pozycja
! narzedzia , Pamietaj, aby zdefiniowa¢
Kierunek * narzedzie
narzedzia
& [ ] 7| Kolnierz narzedzia
We/wy
Sprzet Prorier (maks.: 300mm)
PROFlsafe
Bezpi
pozyca do. Kopi puric TC )
Tréjpozycyjny _
Edytuj pozyc]
> Uklady lytuj pozycie
X
> Fieldbus
Y
z

Ozasilaniewquczone —_— o 0 O Syr‘ﬂu\a(\a.
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Narzedzia W przypadku narzedzi zdefiniowanych przez uzytkownika, uzytkownik
zdefiniowane przez moze zmieni¢:
uzytkownika

* Promien pozwala zmieni¢ promien sfery narzedzia. Promien jest
uwzgledniany podczas stosowania ptaszczyzn bezpieczenstwa.
Gdy punkt w sferze przekroczy ptaszczyzne wyzwalajgca trybu
ograniczonego, robot przetgcza sie w tryb ograniczony. System
bezpieczenstwa zapobiega przekroczeniu ptaszczyzny
bezpieczenstwa przez kazdy punkt sfery (patrz21.8. Ograniczenia
bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 170).

* Pozycja, aby zmieni¢ pozycje narzedzia wzgledem kotnierza
narzedzia robota. Pozycja jest uwzgledniana w przypadku funkcji
bezpieczenstwa dla predkosci narzedzia, sity narzedzia, odlegtosci
zatrzymania oraz ptaszczyzn bezpieczenhstwa.

Jako podstawy do okre$lenia nowych pozycji narzedzia mozna uzy¢
istniejgcego punktu centralnego narzedzia. Kopie istniejgcego TCP,
wstepnie zdefiniowang w menu General (Ogdlne), na ekranie TCP, mozna
uzyska¢ w menu Tool Position (Pozycja narzedzia), na liscie rozwijanej
Copy TCP (Kopiuj TCP).
Gdy edytujesz lub dostosowujesz wartosci w polach wejsciowych Edit
Position (Pozycja edycji) , nazwa TCP widoczna w menu rozwijanym
zmienia sie na niestandardowe, wskazujac, ze istnieje réznica miedzy
skopiowanym TCP a rzeczywistym wejsciem limitu. Oryginalny punkt TCP
jest nadal dostepny na rozwijanej liscie i mozna go wybra¢ ponownie w
celu przywrécenia wartosci do oryginalnej pozycji. Wybor w rozwijanym
menu kopiowania TCP nie ma wplywu na nazwe narzedzia.
Po zastosowaniu zmiany ekranu pozycji narzedzia , jesli sprobujesz
zmodyfikowac skopiowany TCP na ekranie konfiguracji TCP, po prawej
stronie tekstu kopiowania TCP pojawi sie ikona ostrzezenia. Oznacza ona,
ze punkt TCP nie jest zsynchronizowany, tzn. informacije w polu
wiasciwosci nie zostaty zmodyfikowane i nie odzwierciedlajg zmian, ktére
mogly zostac dokonane dla punktu TCP. Punkt TCP mozna
zsynchronizowac, naciskajgc ikone synchronizacji (patrz ).
TCP nie musi by¢ zsynchronizowany, aby pomysinie zdefiniowa¢ i uzywac
narzedzia.
Mozesz zmieni¢ nazwe narzedzia, naciskajgc zaktadke otdwka obok
wyswietlanej nazwy narzedzia. Mozna réwniez okresli¢ promien w
dozwolonym zakresie od 0 do 300 mm. W zaleznosci od wielkosci
promienia limit jest wySwietlany w oknie graficznym jako punkt lub sfera.
RE2 <+ QHE gemmr ) W H ceee =

CCCC o

Robot Narzedzie (1 of 3)
T ({ Kotnierz narz edzia
+ Dodaj narzedzie

Limity [+
przegubow
Ptaszczyzny
A Pozycja
narzedzia , Pamietaj, aby zdefiniowac
Keranan * narzedzie
narzedzia
/| Kotnierz narz: edzia
We/wy
Sprzet Promieri (maks.: 300mm)
PROFIsafe
::Z’—%f:‘d'f Fopirpom=TeR
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Ostrzezenie o
pozyciji narzedzia

Pozycje narzedzia nalezy ustawi¢ w ustawieniach bezpieczenstwa, aby
ptaszczyzna bezpieczenstwa zadziatata poprawnie, gdy punkt TCP
narzedzia zblizy sie do ptaszczyzny bezpieczenhstwa.

Ostrzezenie pozostaje w pozycji narzedzia, jesli:

* Nie dodano nowego narzedzia w obszarze Kotnierz narzedzia.

Aby skonfigurowac¢ pozycje narzedzia

1.
2.

W gbérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

Po lewej stronie ekranu, w obszarze Bezpieczenstwo, dotknij opcji
Pozycja narzedzia.

Po prawej stronie ekranu wybierz opcje Dodaj narzedzie.
* Nowo dodane narzedzie ma nazwe domysing: Narzedzie_x.

Dotknij przycisku edycji, aby zmieni¢ nazwe Narzedzie_x na tatwiej
rozpoznawalng.

Nalezy edytowa¢ promien i pozycje, aby dopasowac je do aktualnie
uzywanego narzedzia lub skorzysta¢ z menu rozwijanego Kopiuj
punkt TCP i wybra¢ punkt TCP w obszarze Ogodlne>Ustawienia
punktu TCP, jezeli taki punkt zostat zdefiniowany.
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Przyktad
ostrzezenia o
pozyc;ji narzedzia

W tym przykfadzie ustawiono promien 0,8 mm i pozycje puntu TCP na XYZ
[20, 0, 400] w milimetrach. Opcjonalnie mozesz wybrac opcje ,Kopiuj
punkt TCP" za pomocg menu rozwijanego, jesli punkt juz ustawiono w
obszarze ->0Ogolne/Ustawienia TCP. Dotknij przycisku Zastosuj w prawym

dolnym rogu ekranu, aby ukonczy¢ ustawienia.

Ostrzezenie na przycisku Pozycja narzedzia wskazuje, ze narzedzie nie

zostato dodane w obszarze Kotnierz narzedzia.

R 258 ¢ 2 M

B s
Vo |

Robot Limits
Jeint Limits
Flanes

Teol Pesition
Tool

Lock

Teol (1 of 3)
Tool Flarge
+ Add Tool

1. Remember to define a toal

Przycisk Pozycja narzedzia bez ostrzezenia wskazuje, ze dodane zostato

narzedzie (inne niz kotnierz narzedzia).

BRI o
o

Robot Limits.

Jeint Limits
Flanes

Teol Pesition
Tool

Lock

Teol (2 of 3)
Tool Flarge

Toal_1 ]

+ Add Tool
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21.9. Bezpieczna pozycja poczatkowa

Opis Bezpieczna pozycja poczagtkowa to pozycja powrotu zdefiniowana w
ramach zdefiniowanej przez uzytkownika pozycji poczatkowe;j.
We/wy bezpiecznej pozycji poczatkowej sg aktywne, gdy ramie robota jest
w bezpiecznej pozycji poczatkowej i zdefiniowano we/wy tej pozyciji.
Ramie robota jest w bezpiecznej pozycji poczatkowej, gdy pozycje
przegubow odpowiadajg okreslonym kgtom przegubow lub ich
wielokrotnosci 360 stopni.
Wyijscie bezpiecznej pozycji poczatkowej jest aktywne, gdy robot jest
unieruchomiony w bezpiecznej pozycji poczatkowe;j.

i
wyjécia
02ycji Poczatkowe)

Pozycja przegubu (0-360°)

PROFIsafe

. Podstawa 90,00°
Bezpieczna

POIVCJ':zd"O--- F 3 Bark 270,00°
Tréjpozycyjny b tokie¢ 270,00°
Nadgarstek 1 270,00°
Nadgarstek 2 90,00°
Nadgarstek 3 0,00°

Synchronizacja z Aby wykonac synchronizacje z pozycji poczatkowe;j

pozycji poczatkowej 1

2.

. W gbrnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.

W menu bocznym po lewej stronie dotkng¢ opcji Bezpieczenstwo i
wybra¢ pozycje Bezpieczna pozycja poczatkowa.

W obszarze Bezpieczna pozycja poczgtkowa dotkngc¢ przycisku
Synchronizacja z pozycji poczatkowe;j.

Dotkngc przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie
dialogowym wybrac opcje Zastosuj i uruchom ponownie.

Wyijscie bezpiecznej Bezpieczng pozycje poczgtkowg nalezy zdefiniowac przed wyjsciem
pozycji poczatkowej bezpiecznej pozycji poczatkowej (patrz 21.7. We/wy bezpieczenstwa na
stronie 165).
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Definiowanie Aby zdefiniowa¢ wyjscie bezpiecznej pozycji poczatkowe;j
wyjscia bezpiecznej y

- g . W gornym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.
pozycji poczatkowej

2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze
Bezpieczenstwo wybrac¢ pozycje We/wy.

3. Na ekranie We/wy sygnatu wyjsciowego, w obszarze Przypisanie
funkcji wybra¢ z menu rozwijanego pozycje Bezpieczna pozycja
poczatkowa.

4. Dotknac przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie
dialogowym wybra¢ opcje Zastosuj i uruchom ponownie.

Edytowanie Aby edytowac bezpieczng pozycje poczatkowa
bezpiecznej pozycji Edycja pozycji poczgtkowej nie powoduje automatycznego
poczatkowej zmodyfikowania wczesniej zdefiniowanej bezpiecznej pozycji

poczatkowej. Dopdki wartosci te nie sg synchronizowane, wezet programu
pozycji poczatkowej nie jest zdefiniowany.
1. W gdérnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.
2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze Ogélne
wybra¢ pozycje Pozycja poczatkowa.
3. Dotkngé przycisku Edytuj pozycje i ustawi¢ nhowg pozycje ramienia
robota, a nastepnie dotkng¢ przycisku OK.
4. W menu bocznym, w obszarze Bezpieczenstwo wybraé pozycje
Bezpieczna pozycja poczagtkowa. Hasto bezpieczenstwa jest

niezbedne do odblokowania ustawien bezpieczenstwa (patrz 21.1.
Ustawianie hasta bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 156).

5. W obszarze Bezpieczna pozycja poczgtkowa dotkngc¢ przycisku
Synchronizacja z pozycji poczgtkowe;j
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22. Karta uruchomienia

Opis

Program:

tadowanie nowego
programu

Zmienne:

Karta Uruchom umozliwia wykonywanie prostych operacji i monitorowanie
stanu robota. Mozna tadowa¢, odtwarzac, wstrzymywac i zatrzymywac
program, a takze monitorowac zmienne. Karta Uruchom jest
najprzydatniejsza, gdy program jest utworzony, a robot jest gotowy do

pracy.

Program Zmienne

Nazwa ~ Wartosé¢ - opis (13

Zatrzymany

Sterowanie

(> v

[ [Pokaz tylko ulublone zmiennd]

Symulacia .

W okienku Program wyswietlana jest nazwa i status biezgcego programu.

1. W okienku Program dotknij pozycji Zataduj program.
2. Wybierz z listy zgdany program.
3. Dotknij przycisku Otwérz, aby zatadowac¢ nowy program.

Zmienne, jesli sg obecne, sg wyswietlane podczas odtwarzania
programu.

W okienku Zmienne wyswietlana jest lista zmiennych. Zmienne sg
uzywane przez programy do przechowywania i aktualizowania warto$ci w
czasie wykonywania.

* Zmienne programu nalezg do programoéw.
* Zmienne instalacji nalezg do instalaciji, ktore mogg by¢

wspouzytkowane przez rézne programy. Tej samej instalacji mozna
uzywac z wieloma programami.

Wszystkie zmienne programu i zmienne instalacji w programie sg
wyswietlane w okienku Zmienne w postaci listy zawierajgcej nazwe,
wartos¢ i opis zmienne;j.
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22. Karta uruchomienia

Opisy zmiennych

Ulubione zmienne

Zmienne programu

Zmienne instalacji

Mozesz dodac do zmiennych informacje, dodajgc opisy zmiennych w
kolumnie Opis. Opiséw zmiennych mozesz uzywac, aby przekazaé
przeznaczenie zmiennej i/lub znaczenie jej wartosci operatorom
korzystajgcym z ekranu karty Uruchom i/lub innym programistom.

Opisy zmiennych (jesli sg uzywane) mogg mie¢ maksymalnie 120 znakdw i
sg wyswietlane w kolumnie Opis na liScie zmiennych na ekranie karty
Uruchom oraz na ekranie karty Zmienne.

Wybrane zmienne mozna wyswietli¢, korzystajac z opcji Pokaz tylko
ulubione zmienne.
Aby pokaza¢ tylko ulubione zmienne

1. W obszarze Zmienne zaznacz pole Pokaz tylko ulubione zmienne.

2. Aby pokazac¢ wszystkie zmienne, ponownie zaznacz pole Pokaz
tylko ulubione zmienne.

Na karcie Uruchom nie mozna wyznaczy¢ ulubionych zmiennych, mozna je
tylko wyswietlic. Wyznaczanie ulubionych zmiennych zalezy od typu
zmiennej.

Wiecej informacji na temat zmiennych programu — patrz 23.2.4. Karta
zmiennych na stronie 205.

Wiecej informacji na temat zmiennych instalacji — patrz 24.5. Zmienne
instalacji na stronie 323

Aby wyznaczy¢ ulubione zmienne programu
1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.
Lista zmiennych znajduje sie w obszarze Konfiguracja zmiennych.
2. Wybierz zgdane zmienne.
3. Zaznacz pole Ulubiona zmienna.

4. Dotknij przycisku Uruchom, aby powréci¢ do wyswietlania
zmiennych.

Aby wyznaczy¢ ulubione zmienne instalacji
1. W gbrnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.
2. W obszarze Ogdlne wybierz opcje Zmienne.
Lista zmiennych jest wyswietlana w obszarze Zmienne instalaciji.
3. Wybierz zgdane zmienne.
4. Zaznacz pole Ulubiona zmienna.

5. Dotknij przycisku Uruchom, aby powrdci¢ do wyswietlania
zmiennych.
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Zwin/rozwin kolumne Opis zmiennej zajmuje wiele wierszy, aby w razie potrzeby zmiescic¢ sie w
szerokosci kolumny Opis. Za pomocg przyciskow widniejgcych ponizej

Opis

Zwinieta kolumna
Opis

Rozwinieta kolumna
Opis

mozna takze zwijac i rozwija¢ kolumne Opis.
Aby zwingé/rozwingc¢ kolumne Opis

1. Dotknij opcji "hll aby zwing¢ kolumne Opis.
q

2. Dotknij opcji

, aby rozwing¢ kolumne Opis.

Program

myProgram2

Status

Stopped

Control

0

O Normal

Program

myProgram

Status

Running

Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter_1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetectedl
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2

totalParts

~ Value
5451
g
0
210,125
3
True
False
"Device jam"
7.234

p[0.14397, 0.43562, 0,59797, -0.00122, -3.1167, 0.0389]

30
43
12
4

13
75

O Show only favorite variables

Variables

Name
avCycleTime
counter_1

counter_2
cycleTime

discardedParts
errorDetected1
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedParts1
preparedParts2
producedltems
subCountl
subCount2
totalParts

-~ Value
5.451
=
0

210.125

3
True
False
“Device jam"
7.234
30

43

g

4

13

75

O Show only favorite variables

=

Simulation .

~ Description 3

Average time for producing one item (min) A

Measures time to produce the current item
(sec)

Total number discarded items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encountered error

Maximum time for producing one item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Total number of produced items

Total number of prepared parts

Simulation .
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Sterowanie Okienko Sterowanie umozliwia sterowanie uruchomionym programem.
Mozesz odtwarzac¢ i zatrzymywac lub wstrzymywac i wznawiac program,
uzywajgc przyciskow wymienionych w ponizszej tabeli:

* Przycisk Odtwarzaj, przycisk Pauza i przycisk Wznéw sg potgczone.

* Gdy program zostanie uruchomiony, przycisk Odtwarzaj zmienia sie
w przycisk Pauza.

* Przycisk Pauza zmienia sie w przycisk Wznoéw.

Przycisk Dziatanie
Aby odtworzy¢ program
Uruchom 1. W obszarze Sterowanie dotknij przycisku
Odtwarzaj, aby rozpoczg¢ uruchamianie
programu od poczatku.
Aby wznowic wstrzymany program
Wznéw
1. Dotknij przycisku Wznéw, aby kontynuowac
dziatanie wstrzymanego programu.
Aby zatrzymac¢ program
1. Dotknij przycisku Zatrzymaj, aby zatrzymac
uruchomiony program.
Zatrzymaj . 3
* Nie mozna wznowi¢ zatrzymanego
programu.
* Mozesz dotkng¢ opcji Odtwoérz, aby
ponownie uruchomic program.
Aby wstrzymac program
1. Dotknij przycisku Pauza, aby wstrzymac
Przerwa program w okre$lonym punkcie.

* Wstrzymany program mozna wznowic.
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22.1. Przesun robota do pozyc;ji

Opis

Przejscie do ekranu
Przesun robota do
pozyciji

Przesun robota do

Reczny

Przej$¢ do ekranu Przesun robota do pozyciji, jesli ramig robota musi
przesungc sie do okreslonej pozycji poczatkowej przed uruchomieniem
programu lub ramie robota przesuwa sie do punktu orientacyjnego w
trakcie modyfikowania programu.

W przypadkach, gdy nie mozna przesungc¢ ramienia robota do
zaprogramowanej pozycji poczatkowej za pomocg ekranu Przesun robota
do pozycji przesuwa sie ono do pierwszego punktu orientacyjnego w
drzewie programu.

Ramie robota moze przesung¢ sie do nieprawidtowej pozycji, jesli:

* Pozycja funkcji TCP lub pozycja punktu orientacyjnego pierwszego
ruchu zostata zmieniona podczas wykonywania programu przed
wykonaniem pierwszego ruchu.

* Pierwszy punkt orientacyjny jest wewnatrz wezta drzewa programu
Jesli lub Przetgcz.

1. Dotknij karty Uruchom w nagtowku.

2. W dolnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Odtwarzaj aby
przejsc do ekranu Przesun robota do pozycji.

3. Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby
wejs¢ w interakcje z animacjg i prawdziwym robotem.

Przytrzymac¢ przycisk Przesun robota do, aby przesung¢ ramie robota do
pozycji poczatkowej. Animowane ramig robota wyswietlane na ekranie
przedstawia zgdany ruch, ktéry ma zosta¢ wykonany.

INFORMACJA
Kolizja moze uszkodzic robota lub inny sprzet. Animacje

nalezy porownac z pozycjg prawdziwego ramienia robota
w celu sprawdzenia, czy ramie moze bezpiecznie wykonac
ruch bez kolizji z zadnymi przeszkodami.

Dotknac przycisku Recznie aby przejs¢ do ekranu Ruch, na ktérym mozna
przesungc¢ ramie robota, uzywajac strzatek Porusz narzedzie i/lub
konfigurujgc wspotrzedne pozycji narzedzia i pozycji przegubu.
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22.2. Program

Opis

Pole Program zawiera nazwe programu zatadowanego do robota oraz jego
biezacy stan. Mozna dotkngc¢ karty Zataduj program, aby zatadowac¢ inny
program.

22.3. Zmienne

Opis Program robota moze uzywac zmiennych do zapisywania i aktualizowania
roznych wartosci podczas wykonywania. Dostepne sg dwa rodzaje
zmiennych:

Zmienne instalacji
Te zmienne moga by¢ uzywane przez wiele programéw, a ich nazwy i
wartosci sg powigzane z instalacjg robota (patrz ). Zmienne instalacji
zachowujg swoje wartosci takze po ponownym uruchomieniu robota i
skrzynki sterowniczej.
Zwykte zmienne programu
Te zmienne sg dostepne wytgcznie dla wykonywanego programu, a ich
wartosci sg tracone od razu po zatrzymaniu programu.
Wyswietlanie punktow orientacyjnych
Program robota wykorzystuje zmienne skryptu do przechowywania
informaciji o punktach orientacyjnych.
Zaznacz pole wyboru Wys$wietl punkty orientacyjne w obszarze
Zmienne, aby wyswietli¢ zmienne skryptu na liScie zmiennych.
Typy . Zmienna logiczna, ktérej wartos¢ to Prawda albo Fatsz.
. logiczna
zmiennych
calk Liczba catkowita z zakresu od —2147483648 do 2147483647 (32
’ bity).
zm.przec.  Liczba zmiennoprzecinkowa (dziesietna) (32 bity).
cigg Ciagg znakdw.
Wektor opisujgcy lokalizacje i orientacje w przestrzeni
ostawa kartezjanskiej. Jest to potgczenie promienia wodzacego (x, y, 2) i
p wektora obrotu (rx, ry, rz) okreslajgcego orientacje, z zapisem p
[x, v, 2z, rx, ry, rz].
lista Ciagg zmiennych.
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23. Karta Program

23. Karta Program

Opis

Na karcie Program tworzy sie i edytuje programy robota

Karta Program sktada sie z dwéch gtéwnych obszaréw: lewa strona
zawiera wezly programu, ktore mozesz dodac do programu robota, a prawa
strona zawiera konfiguracje weztéw programu, ktére mozesz doda¢ do
programu.

1 X Konfiguracja zmiennych

\/ Szablon: Program

v 2 ¥ Program robota Tu mozna zaprogramowaé robota, aby wykonywal zadania

. 3 L= <pusty
~—— pusty

2ukaj Aby zaprogramowac robota, nalezy wybraé wezly z Listy weztéw. Nastepnie pojawia
Sita Sie one w Drzewie programu
Paletyzacja Lista wezlow Drzewo programu
Sledzenie Q
przenosnika
Wkrecanie
il I
28 o xmpaz

O Dodaj sekwendle ,przed uruchormieniem”

[ Program zapetia sig w nieskoriczonosé

9 CXKBHA@T

O Normalny
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Drzewo programu W prawej czesci karty Program znajduja sie trzy karty.
Funkcjonalno$¢ dodawanych weztéw programu mozna skonfigurowac na
karcie Polecenie.

X Konfiguracja zmiennych Punkt orientacyjny Pozycja ustalona ¥
v Szablony 2 v Program robota
Saukai 3 #EB Rucn o
4 © start
Paletyzacja 6 (O]
- )
Sledzenie 7 r8c
przenosnika 8 ®p Edytuj pozycje
; 9 E
Wkrecanie ©
@ Zzatrzyma) w tym punkcie @ U2y parametréw wspéinych
O Mieszaj z promieniem O Predkoé¢ przegubu 60
0 Przyspieszenie przegubu 80
Qczas 2,0

O Pracuje

Podczas dodawania weztéw programu nalezy zwroci¢ uwage na
nastepujgce kwestie:

* Nie mozna wykonac pustego drzewa programu.

* Nie mozna wykonac¢ programu zawierajgcego nieprawidtowo
skonfigurowane wezty.

* Wezly programu wyroznione kolorem zo6ttym sg nieprawidtowo
skonfigurowane.

* Wezly programu wyroznione kolorem biatym sg prawidtowo
skonfigurowane.
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Wskazanie Programy robota sg czesto dosc¢ dtugie, wiec aby zobaczy¢ przeptyw
wykonywania programu robota, mozesz sprawdzic, ktory wezet programu jest aktywny.

programu e b mod =
Q RS crerka  zmienne
S ilmemens punkt orentacyiny
oL P S [Z]e
Paletyzacja 6 ©B
Sledzenie 7 ©c !
Wkrecanie 9 Cl
@ zatrzymaj w tym punkcie @ Uzyj parametréw wspdinych
O Mieszaj z promieniem QO Predkos¢ przegubu
0 Przyspieszenie przegubu
QO czas
odaj Az
t8 oo xEB e
O e ‘ Predkos¢ 100%
Podczas wykonywania programu aktualnie wykonywany wezet jest
oznaczony matg ikong obok wezta.
Tor wykonania jest wyrézniony kolorem niebieskim. B¢
Nacisniecie ikony w narozniku programu umozliwia mu sledzenie
wykonywanego polecenia.®
Przycisk Mozna takze wyszukac okreslone polecenie / wezet programu. Jest to
wyszukiwania przydatne, gdy masz dtugi program z wieloma r6znymi weztami programu.
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23.1. Konfiguracja programu robota

Opis

Dodaj sekwencje
.przed
uruchomieniem”

Zapetlaj program w
nieskofniczono$¢

Przykiad

Mozliwe jest utworzenie konfiguracji dla catego programu robota.

Tego typu konfiguracja nie wptywa na poszczegodlne wezty programu, ale
okresla istotny sposob dziatania catego programu robota.

* Mozesz dodac instrukcje, ktére majg by¢ wykonywane przed
uruchomieniem programu robota.

* Mozesz ustawi¢ poczatkowg wartos¢ zmiennej do uruchamiania
programu.

* Mozesz sprawic, ze program bedzie sie zapetlat bez konca.

<beznazwy>*

default*

ich alacja Ruch Rejestr T oz &=
\/ Szablon: T Program
v 3 @ & Ruch) Tu mozna zaprogramowaé robota, aby wykonywa zadania
Jr—— 4 © Punkt_orienta_1
] 5 | = Ustaw Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezly z Listy weziéw. Nastepnie pojawia,
i sig one w Drzewie programu
sita 6 R Crekg e progi
i 7 Wyskakujace okno
Paletyzacja s g zy ua Lista weztéw Drzewo programu
Sledzenie atraymaj Q
przencénika | © @ Komentarz
Whrecanie | 10 ¢ Folder
11 =] <pust
112 ¢ & Petla [3
13 =] <pust
14 ta Wywotanie
15 2= zmienna_2:=2 * force()
16 ¢ & Jezel
70 | L5 <ponty *s oo xmnaz
18 & Skrypt
19 & Przefczni
20 © licznik_czasu_1 O Dodaj selwendie , przed uruchomieniem”
21 ¢ [l Pobieranie ze stosu

[ Program zapetla sie w nieskoriczonosé
22 @ PozPoczatkowa_1
v

© rom — 000 @

Zaznacz to pole wyboru, aby dodac instrukcje lub wezty programu, ktére
sg wykonywane przed rozpoczeciem programu gtdwnego.

Wezly te sg wykonywane tylko raz, mimo ze program robota jest ustawiony
na zapetlanie bez konca.

Zaznacz to pole wyboru, aby program mogt rozpoczaé sie ponownie po
osiggnieciu konca programu.

W ten sposéb mozna na przykiad inicjowa¢ chwytaki, ustawia¢ robota w
pozycji ,poczatkowej” lub resetowac sygnaty do i ze zrodet zewnetrznych.
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Ustaw poczatkowa
wartos¢ zmiennej

Zaznacz to pole, aby ustawi¢ poczatkowe wartosci zmiennych programu.
1. Wybierz zmienng z listy rozwijanej lub uzyj pola selektora zmienne;j.

2. Nalezy wprowadzi¢ wyrazenie dla tej zmiennej. Wyrazenie to stuzy
do konfigurowania wartosci zmiennej na poczatku programu.

3. Mozna zaznaczy¢ pole wyboru Zachowaj warto$¢ z poprzedniego
przebiegu, aby zainicjowac¢ zmienng przy uzyciu wartosci
wskazanej na karcie Zmienne (patrz 23.2.4. Karta zmiennych na
stronie 205).

Pozwala to zmiennym zachowac ich wartosci miedzy wykonaniami
programu. Zmienna pobiera warto$¢ z wyrazenia, jesli program
zostanie uruchomiony po raz pierwszy lub jesli karta wartosci
zostanie wyczyszczona.

Zmienng mozna usungc¢ z programu, ustawiajac jej nazwe jako pustg
(same spacje).

UR3e
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23.2. Pasek narzedzi drzewa programu

Opis Mozesz pracowac z weztami programu, ktére zostaty dodane do drzewa
programu, uzywajac ikon znajdujgcych sie u dotu drzewa programu.

Ikony na pasku
narzedzi Drzewo
programéw

Do modyfikacji drzewa programu stuzy pasek narzedzi umieszczony u
podstawy drzewa programu.

Cofnij i Ponéw Przyciski ®© i € stuzg do cofania i ponawiania
zmian w poleceniach.

Przesun w gore i

Przesun w dot Przyciski # i % zmieniajg potozenie wezia

Wytnij Przycisk ¥ pozwala wycigé wezet i uzy¢ go do
innego dziatania (wklei¢ go w innym miejscu
drzewa programu).

Kopiuj Przycisk @ pozwala skopiowa¢ wezet i uzy¢ go
do innego dziatania (wklei¢ go w innym miejscu
drzewa programu).

Wkiej Przycisk El stuzy do wklejania uprzednio
wycietego lub skopiowanego wezta.

Usun Przycisk M umozliwia usuniecie wezta z
drzewa programu.

Zabloku;j Przycisk = umozliwia pominiecie okreslonych
weztow w drzewie programu.

Przycisk Dotknaé przyciskuQ , aby wyszukaé¢ w drzewie

wyszukiwania programu. Aby zakonczy¢ wyszukiwanie,
nalezy dotkng¢ ikony X .

23.2.1. Konfiguracja zmiennych
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Opis Konfiguracja zmiennych jest zawsze pierwszym weztem w drzewie
programu.
W okienku Konfiguracja zmiennych mozna nadawac¢ nazwy i edytowac
zmienne programu oraz oznaczac je jako ulubione.
Wyznaczenie ulubionej zmiennej powoduje jej wyswietlenie w okienku
Zmienna na karcie Program oraz na karcie Uruchom.

Ruch
e 1 X Konfiguracja zmiennych Program
Punkt
e S 2 v Program robota Tu mozna zaprogramowaé robota, aby wykonywal zadania
VIV 3 ¢ o Ruch)
Kierunek 4 @A Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezly z Listy weztéw. Nastepnie pojawia
5 = sie one w Drzewie programu
Czekaj °
5 c
Ustaw 5 ®0 Lista weztéw Drzewo programu
Q
Wyskakujace 8 ®E =
okno =
Zatrzymaj
Komentarz (2
Folder
Ustaw
obciazenie
SCoxEBRm
> szablony

O Dodaj sekwendle ,przed uruchormieniem”

[ Program zapetia sig w nieskoriczonosé

ONormaIny : o 0 o Symu\a(\a.
Aby wyznaczy¢ 1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.
Zmienng programu 2. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienna.

jako ulubiona
Zaznacz pole Ulubiona zmienna, aby wyznaczy¢ wybrang zmienng

jako ulubionag.

Edycja zmiennych Edycja zmiennych programu obejmuje nadawanie nazw, opisywanie i

programu ustawienie wartosci poczgtkowej za pomocg wyrazenia.
Aby nadaé nazwe 1. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienna.
Zmiennej programu 2. Zaznacz pole Nazwa.

3. Wpisz nazwe za pomocg wyswietlonej klawiatury ekranowe;.

Aby opisa¢ zmienng 1. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienng.

programu 2. Zaznacz pole Opis.

3. Wpisz opis za pomoca wyswietlonej klawiatury ekranowe.

Aby ustawié 1. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienna.
wyrazenie zmiennej
programu

N

Zaznacz pole Wyrazenie.

3. Wpisz wyrazenie za pomocg wyswietlonej klawiatury ekranowe;j.
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Warto$¢ poczatkowa Warto$¢ poczatkowa to pierwsza wartos¢, ktdrg przypisujesz zmiennej

programu, gdy uruchamiasz program.

Mozesz zaznaczy¢ pole Zachowaj wartos¢ z poprzedniego przebiegu,
aby zastgpi¢ wartos¢ poczgtkowg wartoscig z poprzednio uruchomionego
programu. Wartos¢ poczatkowa zostanie jednak przywrécona w razie
zatadowania nowego programu po uzyciu wartosci z poprzednio
uruchomionego programu.
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23.2.2. Karta polecen

Opis Karta Polecenie na karcie Program zawiera opcje konfiguracji wybranego
wezta programu.
Te opcje konfiguracji znajdujg sie na karcie Polecenia po prawej stronie
ekranu.
Okienko karty Polecenie zmienia sie po wybraniu kazdego innego wezta
programu, po lewej stronie ekranu.
Przyktady réznych polecen widniejg ponize;j:
Ruch Polecenie Ruch jest jednym z najczesciej uzywanych polecen w interfejsie
PolyScope.
Tutaj widac, ze wybrane jest polecenie RuchdJ. Widoczne sg inne
informacije, takie jak punkt TCP, predkosc przegubu i przyspieszenie
przegubu.
Universal Robots Graphical Programming Environment
Q - Graphics Variables
Hove L v Robot Program Move
e 2 9 4 Move . Specify how the robot will move between waypoints
Direction 3 © Waypoint_1
The values below apply to all child waypoints and depend on the selected movernent
Wait type,
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP - ‘ ‘ 60.0‘ °ls
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
0 H» ‘Base v ‘ ‘ 80.0‘ °/s?
Folder
Set Payload
O Use joint angles
i R AR R =
O Normal ki ° 0 O simuiation ()
Przyktad Polecenie Ruch steruje ruchem robota za pomocg punktéw orientacyjnych.
Mozesz takze uzy¢ polecen Ruch, aby ustawi¢ przyspieszenie i predkosc
ruchu ramienia robota miedzy punktami orientacyjnymi.
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Polecenie Czekaj Polecenie Czekaj jest kolejnym czesto uzywanym weztem programu.

S XKBREEZ

Przyktad Polecenia Czekaj mozna uzy¢, aby program robota czekat na sygnat z
czujnika podfgczonego do skrzynki sterowniczej.

Paletyzowanie Mozna uzy¢ szablonu paletyzacji, aby szybko utworzy¢ program
paletyzacji. Ten sam program paletyzacji jest rowniez uzywany do
tworzenia programu depaletyzaciji.

Universal Robots Graphical Programmi Environment

un Move g -

Q _ Graphics Variables
) Advanced
1 v Robot Program

/ Templates 2 ¢ 8 Pallt 1 Palletizing
Seek g ¥ B8l Patterns Palletizing allows the robot to perform palletizing/depalletizing tasks such as
4 = <empty> picking-and-placing parts from areas and performing the same actions for different
Force 5 = | ayers items in multiple layers.
Palletizing 6 @ 19 At Each ltem
- mo Palletizi
Conveyor ) em @ aletizing l
Tracking O Depalietizing y
Screwdriving "Ti*

o Pallet Properties

Name Pallet_1

Feature Base v
Object Height mm }
Item Counter Pallet_1_cnt

[0 Remember last item location

Actions

O Add action before palletizing
O Add action after palletizing

O Normal
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Instrukcja warunkowa Polecenie Jezeli mozna dodac¢ do drzewa programu, aby doda¢ warunki
if ~Jezeli”, ,Inaczej’ i ,Inaczejlezeli” do programu robota.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Ad d

Loop 2 ¢ b If. If

3 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

SubProg

Assignment . ‘

! [ Check expression continuously
Script

Event

Thread

Switch

Timer

Home

) Templates

[ AddEiseir |[ Remove EIself |

23S xXBBET
O Normal ’ X o 0 o Sm,ﬂatiw:m.

Przyktad Mozesz uzyc¢ polecenia Jezeli, aby utworzy¢ dwa rozne wyniki dla
programu robota.

UR3e 202 Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

23.2.3. Karta Urzadzenie graficzne

Opis

Ptaszczyzny

Karta Grafika na karcie Program zapewnia graficzne przedstawienie
uruchomionego programu.

Przedstawienie graficzne zostanie wyswietlone w okienku na karcie Grafika
po prawej stronie ekranu.

Przyciski w prawym gérnym rogu okienka umozliwiajg wytgczenie roznych
elementow graficznych w widoku 3D.

Uruchorr ‘rograr nstalacja Ruch v Agjestr — KLy Otmor s
Q Polecenie - Zmienne
Ruch
N e EREE
Punkt 3 ¢ & RuchP 2
QUENEECYIVE 4 @® Punkt_orienta_1
Kierunek 5 ® Zmienna E
Czekaj 6 ? ¥ Ruchpo okregu
7 @ PunktPrzez_1
Ustaw 8 © Punktkorfcowy 1
Wyskakujace 9 = Ustaw
okno 10 B Czeky
Zatrzymaj 11 @ Wyskakuigce okno
a4 12 O Zatrzymaj 3 ®
Komentarz
13 ® Komentarz
Folder 14 ¢ m Folder
Ustaw 15 - <pusty
obcigzenie 16 ¢ & Peta
18 L. Wywolanie
) Szablony =
19 a= zmienna_2:=2 * force() E

20 ¢ b jezel ..
21 - <pust

22 & Skrypt
v

ONormalny ’ ° 0 o Sy'r'wlaqa.
Pre 00%

Rysunek 3D ramienia robota pokazuje biezgcg pozycje ramienia robota.
Cien ramienia robota pokazuje planowany tor ramienia robota, ktéra ma
doprowadzi¢ do punktu orientacyjnego wybranego w lewej czesci ekranu.

Sciezka punktu TCP jest pokazana w widoku 3D:
* Segmenty ruchu sg czarne
* Segmenty mieszania (przejscia miedzy odcinkami ruchu) sg zielone.

* Zielone punkty podajg pozycje punktu centralnego narzedzia dla
kazdego z punktéw orientacyjnych w programie.

Ptaszczyzna to granica, ktéra ogranicza ruch punktu TCP. Ptaszczyzna
moze réwniez ograniczac ruch narzedzia.

Gdy TCP lub narzedzie zblizy sie do ptaszczyzny, w okienku pojawia sie
przedstawienie 3D ptaszczyzny.

* Mozna powigkszy¢ widok 3D, aby uzyskac lepszy widok ramienia
robota, punktu TCP lub narzedzia.

* Aby ograniczy¢ ruch TCP i narzedzia, mozna uzy¢ dwoch typéw
ptaszczyzn.
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Ptaszczyzny Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg wyswietlane w widoku 3D w kolorze
bezpieczenstwa zOtym i czarnym. Mata strzatka wskazuje strone ptaszczyzny, po ktérej
mozna umiesci¢ TCP.

Ptaszczyzny Ptaszczyzny wyzwalania sg wyswietlane w widoku 3D w kolorze
wyzwalania niebieskim i zielonym. Mata strzatka wskazuje strone ptaszczyzny, na
ktorej sg aktywne limity trybu normalnego (patrz 21.5. Tryby
bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 159).
Limit graniczny orientacji narzedzia jest wizualizowany przez sferyczny
stozek oraz wektor okreslajgcy biezgcg orientacje narzedzia robota.
Whnetrze stozka reprezentuje dozwolony obszar
dla orientacji (wektora) narzedzia.

Limity Gdy program jest uruchomiony, widok 3D limitéw granicznych jest
wytgczony.
Gdy punkt TCP nie jest juz blisko zadnego limitu, widok 3D znika.

* Mozesz ustawic limity graniczne orientacji narzedzia, ktére
pojawiajg sie w widoku 3D jako sferyczny stozek wraz z wektorem
wskazujgcym biezgcg orientacje narzedzia robota.

Whetrze stozka odpowiada polu dopuszczalnemu dla orientaciji
narzedzia (wektora).

* Mozesz rowniez ustawi¢ czerwone limity, ktére bedg wyswietlane w
kolorze czerwonym w widoku 3D, gdy limit graniczny zostanie
naruszony lub niemal naruszony.
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23.2.4. Karta zmiennych

Opis

Wyswietl punkty
orientacyjne

Karta Zmienne na karcie Program pokazuje aktualne wartosci zmiennych w
wykonywanym programie.

Zmienne sg wyswietlane w postaci listy w okienku pod kartg Zmienne po
prawej stronie ekranu.

Zmienne sg wyswietlane tylko wtedy, gdy dostepne sg informacje do
wyswietlenia i pozostajg widoczne miedzy kolejnymi uruchomieniami
programu.

Mozna zaznaczy¢ pole wyboru Wyswietl punkty orientacyjne, aby
wyswietla¢ zmienne punktow orientacyjnych w wykonywanym programie.
W okienku Zmienne mozna rowniez skorzystac z nastepujgcych opciji:

* Wybierz opcje Wyswietl punkty orientacyjne, aby pokaza¢ zmienne
skryptu punktéw orientacyjnych na liscie zmiennych. Program robota
uzywa zmiennych skryptu do przechowywania informaciji o punktach
orientacyjnych. Zaznacz pole wyboru Wys$wietl punkty orientacyjne
na karcie Zmienne, aby wyswietli¢ zmienne skryptu na liscie
zmiennych.

* Wybierz opcje Pokaz tylko ulubione zmienne, aby na karcie
Zmienne wyswietli¢ tylko ulubione zmienne. Dziata to tak samo, jak w
okienku Zmienne na karcie Uruchom (patrz 22. Karta
uruchomienia na stronie 185).

de e Now, érz. pisz.
prowe Bon me =
Q Polecenie Grafika -

Ruch
2 ¥ Program robota A~ | Nazwa ~ Wartosé - Opis 3

Punkt 3 ¢ < RuchP
orientacyjny ® Punkt orienta_1
Kierunek ® Zmienna
© PunktPrzez_1
® Punktiorcowy 1
Wyskakujace' 9 = Ustaw
okno 10 B Czekg
Zatrzymaj 11 @ Wyskakuace okno
J 12 O Zatrzymaj 13
® Komentarz
Folder 14 9 m Folder
Ustaw 15 =| <pusty

4
5

Crekaj 6 @ v Ruchpo okregu
7

Ustaw s

Komentarz

obciazenie 16 ¢ & Petia

18 't Wywotanie
> szablony
19 (2= zmienna_2:=2 * force()

20 9 b Jezel

21 =l <pust ~
22 B Skrypt

V| O wyéwiet! punkty orientacyjne

! O Pokaz tylko ulubione zmienne

© o —_— 00O @
rediosé 100%
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Typy wartosci Program robota uzywa zmiennych do zapisywania i aktualizowania réznych
Zmiennych wartosci w czasie wykonywania. Zmienne pojawiajq sie tylko wtedy, gdy sg
informacje do wyswietlenia. Do typow zmiennych naleza:

* Zmienne programu — sg dostepne tylko dla uruchomionego
programu, a ich wartosci sg tracone zaraz po zatrzymaniu programu.

* Zmienne instalacji — mogg by¢ uzywane przez wiele programoéw, a
ich nazwy i wartosci pozostajg z instalacjg robota (patrz: 24.5.
Zmienne instalacji na stronie 323).

* Zmienne skryptu — pochodzg z plikow skryptow i mozna im przypisac
rézne typy zmiennych. Zmienne skryptu nie sg wyswietlane na karcie
Program ani na karcie Instalacja. Program robota wykorzystuje
zmienne skryptu do przechowywania informacji o punktach
orientacyjnych. Mozna zaznaczy¢ pole wyboru Wyswietl punkty
orientacyjne na karcie Zmienne, aby wyswietli¢ zmienne skryptu na
liscie zmiennych.

Ponizsza tabela zawiera liste typow wartosci zmiennych:

Zmienna logiczna, ktérej wartos¢ wynosi

logiczna True lub False

calk. Liczba catkowita z zakresu od -2147483648
do 2147483647 (32 bity)

2m.przec. Liczba zmiennoprzecinkowa (dziesietna)
(32-bitowa)

ciag Ciag znakow
Wektor opisujacy lokalizacje i orientacje w
przestrzeni kartezjanskiej. Jest to
kombinacja wektora potozenia (x, vy, z)

postawa :
i wektora obrotu (rx, ry, rz)
reprezentujgcego zapisang orientacje p [x,
Y, 2, rx, ry, rz]

lista Cigg zmiennych

23.3. Edytor wyrazen
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Opis

Wyrazenia w
edytorze

Samo wyrazenie jest edytowane jako tekst, ale edytor wyrazen ma kilka
przyciskow i funkcji do wstawiania specjalnych symboli wyrazen, takich jak
* (mnozenie) lub < (mniejsze lub rowne). Przycisk symbolu klawiatury w
lewym gornym rogu ekranu przefgcza na edycje tekstowg wyrazenia.
Wszystkie zdefiniowane zmienne mozna znalez¢ w selektorze Zzmienne,
natomiast nazwy portdw wejscia i wyjscia mozna znalez¢ w selektorach
WejscieiWyjscie. Niektére funkcje specjalne sg dostepne w selektorze
Funkcja.

Wyrazenie jest sprawdzane pod kagtem btedéw gramatycznych po
nacisnieciu przycisku Ox. Klikniecie przycisku Anuluj powoduje wyjscie z
ekranu z odrzuceniem wszystkich zmian.

2 & Q2 H

Rejestr

: Konfiguracja zmiennych Przypisanie Zrécto [Wyrazenie -
Petla 2 ¥ Program robota Przypisuje wartos¢ wyrazenia wybrane] zmiennef
PodProg 3 9 b Ruch/
©® Punkt_orienta_1
Przypisanie = Ustaw Zmienna Wyrazenie
Jezeli B Creks zmienna 2 A

@ Wyskakujace okno
O Zatrzymaj
® Komentarz

Skrypt

Zdarzenie

©®No U

2 * force()

Input

. True (HI) False (LO) 4= Backspace
‘<\/\/ejsc\e> A 4 ‘
output

, and or xor not 7
<Wyjécie> v
Variable

z = < > / *
Pose
+ 1 0
‘<Pozyqa> v ‘ atwierd
Function
ABC =

<Funkcja> - =

Wyrazenie moze wyglgdac nastepujgco:
digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5

23.4. Uruchamianie programu z wybranego wezta

programu

Opis

Program robota mozna rozpoczg¢ z dowolnego wezta programu w drzewie
programu. Jest to przydatne, gdy testujesz program.

Gdy robot pracuje w trybie recznym (patrz Operational mode na stronie
151), mozna zezwoli¢ na uruchomienie programu z wybranego wezta lub
uruchomic¢ caty program od poczatku.
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Odtwérz od Przycisk Odtworz w stopce umozliwia wybor sposobu uruchomienia
wybranego programu.
elementu Tutaj widac, ze wybrany jest przycisk Odtworz i wyswietlana jest opcja

Odtwoérz od wybranego elementu.

82 + Q2 H

i BROGAM_instalac

Q m Grafika Zmienne

Vv Podstawowe
:"‘:t 1 X Konfiguracja zmiennych Ruch Ruch) -
e - 2 ¥ Program robota Okredl, jak robot ma sig poruszac migdzy punktami orientacyjnymi
orentacyiny = 3 ¢ 4 Ruchy
Kierunek 4 @ Punkt orienta_1 Ponizsze wartoci dotycza wszystkich podrzednych puniktéw orientacyinych i sa
- - zalezne od wybranego rodzaju ruchu
Czekaj
’ ”
e Ustaw punkt TCP Predkosé przegubu
P \Wykorzystaj aktywny punkt TCP v 60,0/ °/s
Wyskakujace ‘ yiorzysta sitywny p
okno
: Uidad Przyspieszenle przegubu
Zatrzymaj
A , [Podstawa - 80,0] °/s?
Komentarz
Folder
Ustaw O Uzyj katéw przegubéw
obciazenie
> szablony

Odtwérz od poczatku
Program robota

Odtwérz od wybrania

2SO XKXBRTZ ?snuen

O Normalny

INFORMACJA

Program moze zosta¢ uruchomiony od wezia tylko w
drzewie programie robota.

Opcji Odtwérz od wybranego elementu mozna
uzy¢ w podprogramie. Wykonanie programu zostaje
wstrzymane w momencie zakonczenia programu
podrzednego.

Opcja Odtwérz od wybranego elementu zatrzymuje
dziatanie, jesli nie mozna uruchomi¢ programu od
okreslonego wezla.

Nie mozna uzy¢ opcji Odtwérz od wybranego
elementu z watkiem, poniewaz watki zawsze sg
uruchamiane od poczatku.

Jesli podczas odtwarzania z wybranego wezta
napotkana zostanie nieprzypisana zmienna,
program zatrzyma sie i wyswietli komunikat o
btedzie.
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Kroki Aby uruchomié program z wybranego wezta
1. W drzewie programu wybierz zagdany wezet.
2. Dotknij przycisku Odtwérz w stopce.

3. Aby uruchomic program od zgdanego wezta w drzewie programu,
wybierz opcje Odtwérz od wybranego elementu.

Przyktad Jesli trzeba byto zatrzymac robota w Srodku programu, mozna uruchomié¢
program ponownie od okreslonego wezita.

23.5. Uzywanie punktow wstrzymania w programie
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Opis

Punkt wstrzymania powoduje wstrzymanie wykonywania programu. Za
pomocg punktow wstrzymania mozesz wstrzymywac i wznawia¢ dziatanie
programu w okreslonym punkcie. Jest to przydatne podczas sprawdzania
pozycji robota, zmiennych itp. (Patrz Operational mode na stronie 151).

Tutaj mozesz zobaczy¢ punkt wstrzymania dodany do wezta:

S oo | N

Ruch

1 X Konfiguracja zmiennych Program

Punkt
o - 2 v Program robota Tu mozna zaprogramowaé robota, aby wykonywal zadania
orientacyiny | 3 ¢ g pucry
Kierunek 4 ©a Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezly z Listy weziéw. Nastepnie pojawia
n ols sie one w Drzewle programu
Czekaj 22
6 c
[ ; = Lista weztow Drzewo programu
a
Wyskakujace 8 ©E
okno -
Zatrzymaj
Komentarz L
Folder
ustaw
obciazenie
28 5cxBBES

> Zamvarsonme|
> szablony

O Dodaj sekwendle ,przed uruchormieniem”

[ Program zapetia sig w nieskoriczonosé

° 0 O 5;,‘!11\,4\a(:\a.

Gdy program robota osiggnie punkt wstrzymania, zmieni on kolor na
czerwony, a inne nadchodzace punkty wstrzymania bedg nadal niebieskie.

Uruch ja h o owy Otws Zapisz.
Q - Grafika Zmienne

Ruch

1 X Konfiguracja zmiennych Punkt orientacyjny Pozyda ustalona v
Punkt 2 v Program robota
orientacyiny 3 ¢ g, qopy 7
PAL [%]

Kierunek 4 @A
Czekaj n .08

6 ®c =
Ustaw ;@b I

8

Wyskakujace @t Edytuj pozycie
okno
Zatrzymaj

Komentarz

Folder

Ustaw @ Zzatrzyma) w tym punkcie @ U2y parametréw wspéinych
ohciazenie O Mieszaj z promieniem O Predkoé¢ przegubu 60

o Praysoszone przsgus |50
> szablony Qczas 2,0

Dodaj Az

000 @

UR3e

210 Podrecznik uzytkownika



UNIVERSAL ROBOTS

Punkty wstrzymania Punkt wstrzymania jest wyswietlany jako czerwona linia nad lub pod
weztem. Czerwona linia jest wyswietlana pod weztami punktow
orientacyjnych i nad innymi weztami.

Wiekszos¢ weztdw programu jest wstrzymywana przed wykonaniem.
Dodanie punktu wstrzymania powoduje zmiane sposobu dziatania weztow.

* Mozesz doda¢ punkt przerwania do punktu orientacyjnego, aby
umozliwi¢ programowi wstrzymanie pracy w tym punkcie
orientacyjnym. To znaczy, ze mieszanie w wezle jest ignorowana.

* Mozesz doda¢ punkt wstrzymania do wezta Az, aby umozliwic¢
programowi wstrzymanie pracy po spetnieniu warunku Az. To
znaczy, ze mieszanie w wezle nie jest ignorowane.

Dodaj punkt Aby dodaé punkt wstrzymania do programu

wstrzymania 1. W drzewie programu dotknij numeru wiersza, aby dodac¢ punkt

wstrzymania.

2. Punkt wstrzymania jest aktywny, dopoki nie usuniesz go z programu
robota.

Wyczys$¢ punkt Aby wyczysSci¢ punkt wstrzymania w programie

wstrzymania 1. W drzewie programu dotknij punktu przerwania, aby go ponownie

usungc.

2. Program robota bedzie dziata¢ zgodnie z zamierzeniem.
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23.6. Pojedynczy krok w programie

Opis Pojedynczy krok umozliwia wykonywanie biezgcego programu po jednym
wezle naraz, gdy robot dziata w trybie recznym.
(Patrz Operational mode na stronie 151).

Jest to przydatne, gdy sprawdzasz program w poszukiwaniu btedéw.

Pojedynczy krok Pojedynczy krok pozwala na uruchomienie wybranego wezta programu, a
nastepnie zatrzymuje sie na poczatku nowego wezta.
Pojedynczego kroku mozna uzywac tylko wtedy, gdy biezagcy program jest
wstrzymany.
Jesli chcesz uzywac pojedynczego kroku w konkretnym wezle, wezet ten
musi réowniez obstugiwac¢ punkty wstrzymania.
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23.7. Podstawowe wezty programu

Opis Podstawowe wezty programu sg uzywane do tworzenia prostych aplikacji
robotéw. Niektore podstawowe wezly programu stuza takze do
porzgdkowania programu robota i tworzenia w nim komentarzy. Moze to
by¢ bardzo przydatne, jesli jest to duzy program robota.

23.7.1. Ruch

Opis Polecenie Ruch umozliwia robotowi przemieszczenie sie z punktu A do
punktu B.
Sposdb poruszania sig robota jest wazny dla wykonywanego przez niego
zadania.

= & - owy..  Otwérs.  Zapis:
Q - Grafika Zmienne
2 ¥ Program robota ~ Ruch Ruch] -
¥ Szablony 3 ¢ < Ruch) Okredl, jak robot ma sie poruszac miedzy punktarmi orientacyjrymi

n a4 @ Punkt _orienta_1
Szukaj - = " ‘s . . ) ) )
5 - Ustaw Po‘mzsze évartgsc\ dotyczg wszyst\:‘lch podrzednych punktéw orientacyjnych i sg
i zalezne o ranego redzaju ruchu,
Sita 6 B Czekq wyk g j
Paletyzacja 7 @ Wyskakuace okno Ustaw punit TCP Predioéé przegubu
& a 8 Zatl
Sledzenie O Zatrzymaj ‘Wyl(orzystaj aktywny punkt TCP ¥ ‘ ‘ 60,0‘ /s
przenosnika S @ Komentarz
. 10 ¢ m Folder ‘ ‘
Wkrecanie 1 - Uktad Przyspieszenie przegubu
112 ¢ & Peta y Pocstana | ‘ 80,0] 2
13 - <pLSty>
14 e Wywotanie
15 2= zmienna_2:=2 * force() O Uzyj katdw przegubdw
16 ¢ & jezel
17 - <pusty>

18 & Skrypt

19 & Przelgcznik
20 O licznik_czasu_1 Resetuj

21 ¢ B Pobieranie ze stosu

22 ® PozPoczgtkowa_1
23 e icioc nok

= —
49 S xXBEEZ

ONormaIny ‘ ° 0 O S;,-mulada.

Gdy dodasz polecenie Ruch do drzewa programu, po prawej stronie ekranu
pojawi sie okienko Ruch.

Polecenie Ruch steruje ruchem robota za pomocga punktoéw orientacyjnych.
Punkty orientacyjne sg dodawane automatycznie po dodaniu do programu
polecen Ruch.

Dowiedz sie wiecej o punktach orientacyjnych.

Mozesz takze uzy¢ polecen Ruch, aby ustawi¢ przyspieszenie i predkosc
ruchu ramienia robota miedzy punktami orientacyjnymi.

Robotem porusza sie za pomocg czterech polecen Ruch. Typy polecen
Ruch przedstawiono ponizej:
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RuchdJ

Dodaj polecenie
RuchJ

Szczegoty

RuchL

Dodaj polecenie
RuchL

Szczegoty

Polecenie RuchdJ tworzy ruch z punktu A do punktu B, ktéry jest optymalny
dla robota.

Ruch moze nie by¢ linig prostg miedzy punktami A i B, tylko krzywa
optymalng dla poczgtkowe;j i koncowej pozycji przegubow.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz dodac¢
polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby doda¢ do
programu robota punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie Ruchd.

RuchJ powoduje wykonywanie ruchéw obliczanych w przestrzeni
przegubdw ramienia robota. Przeguby sg sterowane w taki sposéb, aby
konczyty ruch w tym samym momencie. Ten typ ruchu skutkuje
zakrzywionym torem narzedzia. Wspolnymi parametrami majgcymi
zastosowanie do tego typu ruchu sg maksymalna predkos¢ przegubu i
przyspieszenie przegubu, wyrazane odpowiednio w jednostkach st./si
st./s2. Jesli ramie robota ma sie szybko przemiesci¢ miedzy punktami
orientacyjnymi bez wzgledu na tor narzedzia miedzy nimi, nalezy wybraé
ten rodzaj ruchu.

Polecenie RuchL tworzy ruch, ktory jest bezposrednig linig miedzy
punktem A a punktem B.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz dodac¢
polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby doda¢ do
programu robota punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchL.

RuchL powoduije liniowy ruch punktu centralnego narzedzia (TCP) miedzy
punktami orientacyjnymi. Oznacza to, ze kazdy przegub wykonuje duzo
bardziej ztozony ruch, aby utrzymac narzedzie na prostym torze.
Wspolnymi parametrami, ktdre mozna ustawic¢ dla tego typu ruchu sg
zgdana predkos¢ narzedzia i przyspieszenie narzedzia wyrazane
odpowiednio w jednostkach mm/s i mm/s?, a takze funkcja.
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RuchP

Dodaj polecenie
RuchP

Szczegoty

Ruch po okregu

Dodaj polecenie
Ruch po okregu

Polecenie RuchP tworzy ruch ze stalg predkoscig miedzy punktami
orientacyjnymi.

Aby zapewnic¢ statg predkos¢, wtgczone jest mieszanie miedzy punktami
orientacyjnymi. (Patrz Mieszanie na stronie 234).

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz dodac¢
polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby doda¢ do
programu robota punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchP.

RuchP powoduje liniowy ruch narzedzia ze statg predkoscig z kotowym
mieszaniem i stuzy do wykonywania operacji takich, jak klejenie lub
dozowanie. Wielko$¢ promienia mieszania jest domysinie wspding
wartosécig dla wszystkich punktow orientacyjnych. Mniejsza wartosé
spowoduje, ze tor bedzie ostrzejszy, zas wieksza wartos¢ spowoduje, ze
tor bedzie fagodniejszy. Gdy ramig robota porusza sie miedzy punktami
orientacyjnymi ze statg szybkoscig, skrzynka sterownicza robota nie moze
oczekiwac na operacje we/wy ani czynnosc¢ operatora. Moze to
doprowadzi¢ do zatrzymania ruchu ramienia robota lub spowodowac
zatrzymanie robota.

Polecenie Ruch po okregu tworzy ruch okrezny, tworzgc poétokrag.
Polecenie Ruch po okregu mozna dodac tylko za pomocg polecenia
RuchP.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz dodac¢
polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch.

Punkt orientacyjny jest dodawany do programu robota wraz z
weztem Ruch.

Wybierz wezet ruchu.
W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchP.

Dotknij opcji Dodaj ruch po okregu

o 0o &~ w

Wybierz tryb orientacji.
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Szczegoty

Okienko Ruch

Opis

Ruch: Ustaw punkt
TCP

Robot zaczyna ruch po okregu z biezgcej pozyciji, czyli punktu
poczatkowego i przemieszcza sie przez punkt przejsciowy oznaczony na
tuku oraz punkt kofcowy, co kornczy ruch obrotowy.
Tryb jest wykorzystywany do obliczenia orientacji narzedzia poprzez tuk
okregu.
Tryb moze by¢:

* Staly: stosowany jest wytgcznie punkt poczgtkowy do okreslenia

orientacji narzedzia.

* Swobodny: punkt poczagtkowy zamienia sie w punkt koncowy w celu
okreslenia orientacji narzedzia.

2 v Program robota ~
v Szablony 3 ¢ & RuchP

Zmienne

Ruch po okregu

Szukaj 4 © Punkt_orienta_1
Ruch po okregu Jest wykonywany przy
sit 5 @ [v Ruchpo okregu okregleniu trzech punktw orientacyinych: -
Le 6 © PunktPrzez_1 wezta ruchu po okregu, punktu 4 PO
Paletyzacja 7 © Punktkofcowy_1 orientacyjnego (1), punktu posredniego (2) _—
s - oraz punktu kocowego (3). >
Sledzenie = Ustaw
przenosnika  © B Czekd W trybie ustalonym: )
Orientacja ruchu jest zdefiniowana przez

Wkrecanie 0 @ Uskakyace okno punkt poczatikowy robota. Robot utrzyma

11 O Zatrzymaj orientacje wzgledna do okregu poprzez Ve

412 @ Koment 4 PUNKt pogredni i koricowy podczas ruchu. o

13 ¢ m Folder

14 -

15 ¢ & Petia

16 = <pu

17 T Wywotanie Wyblerz tryb orientacji wzgledny wobec okragu

18 2= zmienna_2:=2 * force() @ Ustalony

19

= b Jezel QO swobodny

21 B skrypt

22 @ Przefacznik

v

Rézne opcje funkcji w okienku Ruch umozliwiajg dodanie szczegétow do
ruchu i jego punktow orientacyjnych.
Uzyj tych opcji, aby dostosowaé program

Funkcje okienka Ruch przedstawiono ponizej:

Uzyj tego ustawienia, jesli musisz zmienic¢ punkt TCP podczas
wykonywania programu robota. Jest to przydatne, gdy podczas
wykonywania programu robota trzeba manipulowac réznymi obiektami.
Sposbb poruszania sie robota jest dostosowywany w zaleznosci od tego,
ktory z punktow TCP jest ustawiony jako aktywny.

Opcja Ignoruj aktywny TCP umozliwia skorygowanie tego ruchu
wzgledem kotnierza narzedzia.
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Ustaw punkt TCP w  Aby ustawi¢ punkt TCP w ruchu

ruchu 1. Przej$¢ do ekranu karty Program, aby skonfigurowac punkt TCP

uzywany dla punktéw orientacyjnych.

2. W sekgcji Polecenie z rozwijanego menu po prawej stronie wybraé
Typ ruchu.

3. W obszarze Ruch wybrac¢ opcje z menu rozwijanego Ustaw punkt
TCP.

4. Wybierz Uzyj aktywnego TCP lub wybierz zdefiniowany przez
uzytkownika TCP.
Mozesz rowniez wybrac Ignoruj aktywny TCP.

Funkcja RuchL Funkcja jest opcjg w okienku Ruch. Uzyj funkcji miedzy punktami
orientacyjnymi, aby program zapamietat wspotrzedne narzedzia.
Jest to przydatne podczas ustawiania punktéw orientacyjnych (patrz
24 13. Funkcje na stronie 337).

Rézne funkcje przedstawiono ponizej.

Funkcja Funkcji mozna uzywac w nastepujgcych okolicznosciach:

* Funkcja nie ma wplywu na wzgledne punkty orientacyjne. Ruch
wzgledny jest zawsze wykonywany wzgledem orientacji podstawy.

* Gdy ramie robota przesuwa sie do zmiennego punktu
orientacyjnego, punkt centralny narzedzia (TCP) jest obliczany jako
wspotrzedne zmiennej w przestrzeni wybranej funkcji. W zwigzku z
tym ruch ramienia robota do zmiennego punktu orientacyjnego
zmienia sie po wybraniu innej funkgciji.

* Gdy program jest uruchomiony, mozna zmienic¢ potozenie funkcji
poprzez przypisanie postawy do odpowiadajgcej jej zmiennej.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Profil szybkosci dla ruchu. Krzywa podzielona jest na trzy
segmenty: przyspieszenie, predkosc i opozZnienie. Poziom fazy
stata predkosc jest okreslany przez ustawienie predkosci ruchu,
zas nachylenia faz przyspieszenia i hamowania sg okreslane
przez parametr przyspieszenia.
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Ruch: Uzyj katow Opciji Uzyj katdw przegubdw mozna uzy¢ jako alternatywy dla postawy 3D,
przegubow gdy do zdefiniowania punktu orientacyjnego uzywane jest polecenie
RuchJ .

Punkty orientacyjne zdefiniowane przy uzyciu opcji Uzyj katow przegubow
nie sg korygowane podczas przenoszenia programu miedzy robotami.

Jest to przydatne, gdy program jest instalowany w nowym robocie.

Uzycie opcji Uzyj katdw przegubdw sprawia, ze opcja TCP jest

niedostepna.
Ruch: parametry
wspoélne w Wspolne parametry w prawym dolnym rogu ekranu Ruch dotycza
poleceniu Ruch przesuniecia z poprzedniego potozenia ramienia robota do pierwszego

punktu orientacyjnego danego polecenia i dalej do kazdego kolejnego
punktu orientacyjnego.

Ustawienia polecenia Ruch nie majg zastosowania do toru biegngcego od
ostatniego punktu orientacyjnego w ramach danego polecenia Ruch.

2 §aaran s * Ruch
87 BRI 3 ¢ b Ruchl Okresdl, jak robot ma sig poruszac miedzy punktami orientacyjnymi.
. 4 ® Punkt_orienta_1
Szukaj " . . . . . .
5 - Ustaw Po‘mzsze ;vartzsc\ dotyczg wszystl;\ch podrzednych punltéw orientacyjnych i sg
i zalezne o ranego rodzaju ruchu.
Sita 6 E Czeka il d i
Paletyzacja 7 [ Wyskakuace okno Ustaw punkt TCP Predico$¢ przegubu
< P 8 Zatrzymaj
Sledzenie o ymaj ‘Wykorzystaj aktywny punkt TCP w ‘ ‘ 60,0‘ °fs
przenosnika 9 ® Komentarz
X 10 ¢ m Folder
Wkrecanie 1 . Uktad Przyspieszenie przegubu
112 ¢ & Petia  Podstawa - ‘ 80,0] s
13 =| <pust)
14 e Wywotanie
15 &= zmienna_2:=2 * force() O Uzyj katdw przegubdw
16 ¢ b Jezeli
17 =| <pust)

18 & Skrypt

19 *® Przetacznik
20 ® licznik_czasu_1 Resetuj

21 ® B Pobieranie ze stosu

22 ® PozPoczatkowa_1
23 O s inr mals ~
= -—
L B AN =0 =
o Normalny ’ . ° 0 O Symu\aqa.

23.7.2. Punkty orientacyjne

Opis Punkty orientacyjne to jedna z najwazniejszych czesci programu robota, po
jednym ruchu naraz instruujgca ramie robota, dokad ma sie udac.
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Dodaj punkty Punkt orientacyjny towarzyszy poleceniu Ruch, wiec dodanie polecenia

orientacyjne Ruch jest wymagane w przypadku pierwszego punktu orientacyjnego.
Dodaj punkt 1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz dodac¢
orientacyjny do polecenie Ruch.

programu robota 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch.

Punkt orientacyjny jest dodawany do programu robota wraz z
weztem Ruch.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>* I} ﬁ E
Open. Save.

default

New.

Q _ Graphics Variables

Move Move) -

1 ¥ Robot Program

e 2 &+ Move] . Specify how the robot will move between waypoints.
Direction 3 @ Waypoint_1 . .

The values below apply to all child waypoints and depend on the selected mowvement
Wait type
Set Set TCP Joint Speed
Popup Use active TCP -] \ 60.0/ s
Halt

Feature Joint Acceleration
Comment

] p [Base - ‘ 80.0 °/s*

Folder
Set Payload

> Advanced O use joint angles
) Templates

O Normal ‘ - o 0 o simuiation ()
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Dodaj dodatkowe 1. W programie robota wybierz wezet Ruch lub wezet Punkt
punkty orientacyjne orientacyjny.
do polec.en Ruch lub 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Punkt orientacyjny.
Punkt orientacyjny _ _ .
Do wezta Ruch zostanie dodany dodatkowy punkt orientacyjny. Ten
punkt orientacyjny jest czescig polecenia Ruch.
Universal Robots Graphical Programmil
N2+ QH
Q _ Graphics Variables
Move
Waypoint ; ? :OAZZ:ETrogram Wayp°int
Direction Z g x:ﬁg::?; Waypomtj
Wk 5 (c] Wawmht:i’
T ?
Popup -
Hart | Edit pose |
Comment
Folder 9 F
Set Payload
@ Stop at this point @ Use shared parameters
O Blend with radius Q Joint speed
Joint A‘:ce\erat\on
OTime
— Add Until
VS XBHEE
O Normal ﬁ o 0 o simuiation ()
Dodatkowy punkt orientacyjny zostanie dodany pod punktem
orientacyjnym wybranym w programie robota.
Szczegbty Uzycie punktu orientacyjnego oznacza zastosowanie hauczonej

zaleznosci miedzy funkcjg a punktem TCP z polecenia Ruch. Zaleznos¢
miedzy funkcjg a punktem TCP zastosowana do aktualnie wybranej funkcji
pozwala osiggngc¢ zgdang lokalizacje punktu TCP. Robot oblicza, w jaki
sposob ustawic¢ ramie, aby biezgcy aktywny punkt TCP osiggnat zgdang
pozycje punktu TCP.

Konfigurowanie punktéw orientacyjnych

Opis Punkty orientacyjne mozna skonfigurowa¢ na rozne sposoby w zaleznosci
od ustawien, zastosowania i pozycji punktu orientacyjnego w programie
robota.
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Nazywanie punktéw
orientacyjnych

Aby nazwac punkt
orientacyjny

Porada

Powigzywanie
punktéw
orientacyjnych

Szczegbty

Punkty orientacyjne automatycznie otrzymujg unikalng nazwe, gdy
dodajesz je do programu robota.
Uzytkownik moze zmieni¢ nazwe punktu orientacyjnego.

1. Upewnij sie, ze znajdujesz sie na karcie Polecenia po prawej stronie
ekranu

2. Wybierz punkt orientacyjny, ktérego nazwe chcesz zmienic

3. Dotknij przycisku Zmien nazwe /

4. Wpisz nowg nazwe

5. Dotknij przycisku Zatwierdz, aby zapisa¢ howg nazwe.

Universal Robots Graphical Programming Environment

<unnamed>* D i E
New. Open. Save.

default

Q _ Graphics Variables

: 1 ¥ Robot Program Waypoint _F\xed position v
Waypoint 2 ¢ o Move/
Direction 3 ®© waypoint_1 Waypaint_1 %
Wait
| sewanee 2
H
Popup |Maximum of '15' characters
Edit pose
1]
Waypoint_1 xxxxx
[X] =
Esc 1 2 3 4 5 6 7 8 9 o = Backspace
q w e r t v u i o P 0

4 shift z X c v b n m

W duzym programie robota mozesz mie¢ czesto wiecej niz 50 punktéw
orientacyjnych, stworz wiec zasade nazewnictwa, ktéra bedzie dla Ciebie
sensowna.

Po kliknieciu ikony potgczenia punkty orientacyjne zostajg potgczone i
wspotdzielg informacije o pozycji.

Pozostate informacje na temat punktow orientacyjnych, takie jak promien
mieszania, predkos¢ narzedzi/przegubow i przyspieszenie
narzedzi/przegubdw, mozna ustawi¢ dla poszczegdlnych punktéw
orientacyjnych, nawet jesli moga by¢ potencjalnie ze sobg potgczone.
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Zatrzymaj w tym
punkcie

Uzyj polecenia
Zatrzymaj w tym
punkcie.

Porada

Przypadek uzycia

Mieszaj z
promieniem

Uzyj polecenia
Mieszaj z
promieniem

Porada

Uzyj parametréw

Konfigurujesz program robota, aby zatrzymat sie w tym punkcie
orientacyjnym. Robot bedzie zwalniat ruch w kierunku tego punktu i
kontynuowat przejazd do nastepnego punktu orientacyjnego.

1.

2.

Wybierz punkt orientacyjny, ktéry chcesz zmodyfikowac

Po prawej stronie ekranu wybierz opcje O Stop at this point

Jest to przydatne, gdy robot musi przemiescic¢ sie w cisle okreslone
miejsce.

Chcesz przenies¢ robota z dala od miejsca spawania lub obstugi maszyny.

Mozesz dodac promien mieszania ruchu ramienia robota miedzy punktami
orientacyjnymi. Doktadny opis mieszania znajdziesz za pomocg tego

tacza.

Gdy do punktu orientacyjnego dodane zostanie mieszanie, przejscie
miedzy punktami orientacyjnymi staje sie ptynniejsze i sprawniejsze.
Dzieki temu ramig robota bedzie poruszato sig ptynniej, ale nie jest to
rozwigzanie stosowane w kazdym ruchu ramienia robota.

1.

Wybierz punkt orientacyjny, ktéry chcesz zmodyfikowac

Po prawej stronie ekranu wybierz opcje O Blend with radius

Dodaij liczbe [mm], aby okresli¢ promien mieszania.

Dotknij przycisku Zatwierdz, aby zapisac liczbe

Jesli uzywasz wielu punktow orientacyjnych do prowadzenia przejscia
miedzy dwoma punktami, mozesz mieszac¢ punkty orientacyjne pomiedzy
nimi, aby zwiekszy¢ ogolng ptynnosc¢ i sprawnos¢ ruchu.

Jest to ustawienie domysine punktu orientacyjnego.

wspolnych Ustawienia sg kopiowane z nadrzednego polecenia Ruch.
Przypadek uzycia Uzywa sie ich, gdy predkosc i przyspieszenie przegubu NIE sg zmieniane
w nadrzednym poleceniu Ruch.
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Predkos¢/przyspieszenie W poleceniu Ruch mozna modyfikowac¢ predkos¢ i przyspieszenie

przegubu

przegubdéw dla kazdego punktu orientacyjnego.

Zmodyfikuj predkosé lub 1. Wybierz punkt orientacyjny, ktéry chcesz zmodyfikowac

przyspieszenie przegubu 2

Przypadek uzycia

Czas

Dodaj czas w
sekundach

. Po prawej stronie ekranu ustaw predkos$¢ lub przyspieszenie
przegubu, wybierajgc opcje

@ Joint Speed

Joint Acceleration

3. Dodaj wartos¢ predkosci

4. Dodajwartosc przyspieszenia

Jesli tworzysz program do paletyzacji, mozesz sprawic¢, ze punkt
orientacyjny bedzie poruszat sie wolniej, gdy program bedzie
umieszczat obiekty, a szybciej, gdy bedzie poruszat sie, aby
chwycic inny obiekt.

Mozesz zmienic¢ ilos¢ czasu potrzebng do osiggniecia tego punktu
orientacyjnego.
Maksymalna wartos¢ to 21 600 sekund (6 godzin).

1. Wybierz punkt orientacyjny, ktéry chcesz zmodyfikowaé

2. Po prawe;j stronie ekranu wybierz opcje @ Time
3. Dodajliczbe w [s]
4. Dotknij przycisku Zatwierdz, aby zapisac liczbe

Przesuniecie ramienia robota do tego punktu orientacyjnego zajmie teraz

[s].

*$SCXKBBERZ
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Dodaj Az Polecenie Dodaj Az udostepnia kilka roznych opcji konfiguracji punktu
orientacyjnego.

Kroki Instrukcje krok po kroku znajdziesz za pomoca tgcza Dodaj Az na stronie
243.

Ruch .
X Konfiguracja zmiennych Az
¥ Program robota Okredl warunek zatrzymania

1
Punkt 2
3 @ 4 RuchL Robot bedzie sig poruszad w wybranym kierunku Az do osiggniecia warunicu
4
5

orientacyjny

Kierunek @ | ¥ Kierunek: Podstawa X+ zatrzymania

» Az

Czekaj .
Wyrazenie f(x)

Ustaw

Wyskakujace

okno
Zatrzymaj Odleglosc 9 9

Komentarz

Folder Kontakt z narzedziem _ 7

Ustaw -
obcigzenie o Do wylrywania zetkniecia zalecana jest predkosé narzedzia mniejsza niz 100,0

mm/s
> szablony n
Dane wejsciowe na we/wy /I \

Dodaj Az Dodaj dziatanie C)
95 XBRTZ

O Zasilanie wytaczone

Ustalony punkt orientacyjny
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Opis

Ustalony punkt
orientacyjny

Ustalony punkt orientacyjny to standardowy punkt orientacyjny uzywany w
interfejsie PolyScope.

Jest to stata lokalizacja wzgledem ustalonego uktadu wspétrzednych
(domysinie jest to podstawa robota), do ktérej robot powréci, gdy otrzyma
taka instrukcje.

Punkt orientacyjny o ustalonej pozyciji jest nauczany przez fizyczne
przesuniecie ramienia robota do danej pozycji. Robota mozna przesuwac
za pomoca funkcji 20.4. Ruch swobodny na stronie 138 lub za pomoca

25. Karta Ruch na stronie 362 w interfejsie PolyScope.

Kiedy uzywac:

* Jeslirobot musi przemieszczac sie w okreslone miejsce (aby
poruszac sie wokét sprzetu lub przemieszczac sie w okreslone
miejsce w celu wykonania operacji takich jak chwytanie lub
umieszczanie).

* Gdy tworzysz caly program robota, uzywajgc ustalonych punktéw
orientacyjnych wzglednych wobec lokalizacji, np. wobec podstawy
robota. Mozesz przemiescic robota i ponownie okresli¢ potozenie
podstawy robota, a wowczas program robota bedzie uzywac nowej
lokalizacii.

Kiedy NIE uzywac:

* Gdy chcesz, aby lokalizacja punktu orientacyjnego byta dynamiczna.
Ustalone punkty orientacyjne sg pozycjami statycznymi i zmieniaja
sie tylko wtedy, gdy sg celowo aktualizowane lub sg podawane w
odniesieniu do uktadu wspétrzednych.

Ustalony punkt orientacyjny mozna dodac¢ do programu robota, dodajgc
polecenie Ruch. Nie ma roznicy, czy polecenie Ruch to Ruchd, RuchL czy
RuchP.
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Aby doda¢ ustalony punkt orientacyjny do programu robota
1. Kliknij menu Podstawowe na karcie Program.
2. Dodaj polecenie Ruch
3. Wybierz automatycznie wygenerowany punkt orientacyjny

a. Zauwaz, ze selektor jest automatycznie ustawiony na opcje

Fixed position v

4. Dotknij opcji
przejs¢ do karty Ruch

5. Ustaw punkt orientacyjny

6. Dotknij znacznika wyboru o aby zapisa¢ punkt orientacyjny i
powroci¢ do karty Program

5 ~ 0 @& |
Q _ Grafika Zmienne

: >
v Program robota Punkt orientacyjny Pozycjaustaona ¥
\/ Szablony 3 ¢ & RuchP
Szukai 4 ® Punkt_orienta 1 Punkt_orienta 1
- 5 9 ¥ Ruchpo okregu
Sita 3 © PunkiPrzez_1
Paletyzacja 7 © Punktkoncowy_1
= )
Sledzenie 8 Ustaw
przenosnika | 9 B Czekd Edytuj pozycje
Whkrecanie 10 @ Wyskakuace okno
11 @ zatrzyma P———
13 ¢ m Folder
14 =] <pusty>
15 ¢ 2 Petia @ Uzyi wspdinego promienia mie... (@) Uzyi parametréw wspdinych
16 =| <pusty> O Mieszaj z promieniem QO Predkosé narzedzia 250
17 Wywotk
:" y‘WO e 25 Przyspieszenie narzedzia 1200
18 = zmienna_2:=2 * force()
19 ¢ b Jezel.. O 2,0
20 =| <pust
21 B Skrypt
22 % Przefacznik ...

o gt ez — _V Dodaj Az
t R NS g N -l =

O Normalny

Przyktad When you are removing a work piece from a chuck in a machine tending
application, make the waypoint a fixed position to avoid any contact with
equipment.’

Ustaw ustalony punkt orientacyjny

TIn machine tending, the chuck holds the tool performing work on a workpiece. For example, the
chuck is the part of a drill that attaches to the drill bit.
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Opis

Ustawianie
ustalonego punktu
orientacyjnego

Ustawienie ustalonego punktu orientacyjnego znaczy, ze przesuwasz
ramie robota do pozycji okreslonego punktu orientacyjnego, ktéry chcesz
ustawi¢. Nastepnie punkt orientacyjny jest ,ustawiany” w programie robota
jako pozycja w ogélnym ruchu ramienia robota.

Mozesz uzy¢ trybu ruchu swobodnego lub poruszac ramieniem robota za

pomoca elementéw sterowania recznego na karcie Ruch. Patrz: 23.7.1.
Ruch na stronie 213

Aby doda¢ ustalony punkt orientacyjny do programu robota

Podrecznik uzytkownika
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1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
doda¢ ustalony punkt orientacyjny.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Punkt orientacyjny.

3. Wybierz nowo dodany punkt orientacyjny w programie robota.

4. Dotknij opcji _

Sposéb poruszania ramieniem robota w celu ustawienia punktu
orientacyjnego zalezy w duzej mierze od programu robota, tworzone;j
aplikacji, konfiguracji punktu TCP itd.

Nie ma jednego najlepszego sposobu ustawiania punktow orientacyjnych.

* Jesli chcesz przesungé¢ ramie robota tak, aby punkt TCP poruszat sie
liniowo, uzyj strzatek punktu TCP.

* Jesli chcesz poruszaé ramieniem robota w trybie ruchu swobodnego,
przytrzymaj przycisk Ruch swobodny.

* Jesli znasz doktadne wspotrzedne nastepnego punktu
orientacyjnego, mozesz uzy¢ pozycji narzedzia do przesuniecia
ramienia robota.

* Jesli chcesz przesungé okreslony przegub, uzyj wartosci pozycji

przegubu
[_m Universal Robots Graphical Programming Environment
M <unnameds* ]
REi-Ird [ARD e B i
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
Niew | /Tcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad

¥ | -282.10/mm RY| 3.139|rad

+]

z| 155.7¢/mm Rz| 0.000|rad
Joint Position
Base -37.73 °
[ ] [ A ]
TCP Orientation

Shoulder -62.35 °
[ n 1
Elbow -106.79 °
[ N 1
E Wrist 1 -100.86 °
[ N 1
O e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel [ 1
Wrist 3 62.04 °
ﬂ? Home ‘J\ Align Freedrive > I " ]

@ —_— 000 - @
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Wzgledny punkt orientacyjny

Opis

Przyktad: Dodaj
wzgledny punkt
orientacyjny

Wzgledny punkt orientacyjny tworzy sie poprzez zdefiniowanie dwdch
punktéw orientacyjnych. Te dwa punkty orientacyjne okreslajg odlegtos¢ i
kierunek, w ktérym powinien poruszac sie wzgledny punkt orientacyjny
Wzgledny punkt orientacyjny mozna okresli¢ w odniesieniu do poprzedniej
pozycji ramienia robota, na przyktad ,,dwa centymetry w lewo”.

Drugi punkt orientacyjny jest zalezny od pierwszego.

Ten punkt orientacyjny mozna utworzy¢ podczas dodawania wzglednego
punktu orientacyjnego. Moze to by¢ réwniez wczesniej zdefiniowany punkt
orientacyjny, np. ustalony punkt orientacyjny.

Kiedy uzywac:

* Podczas korzystania z funkcji PrzedUruchomieniem, aby
przemiescic¢ robota prosto do gory z dowolnej pozycji. Na przyktad,
jesli robot zostanie zatrzymany w pozycji w poblizu czeSci.

* Jesli pierwszy punkt orientacyjny jest wzgledny, a Ty nacisniesz
przycisk odtwarzania. Nie musisz ustawia¢ robota w odpowiedniej
pozycji, aby uruchomi¢ program.

* Podczas uzywania podprograméw do wykonywania powtarzalnych
ruchow w roznych lokalizacjach wokot robota. Na przyktad

wkrecanie/wykrecanie srub w wielu lokalizacjach: przesun w dét o 50
mm, wigcz/wytgcz wkretak, przesun w gore o 50 mm.

Kiedy nie uzywac:
* Gdy trzeba w powtarzalny sposob dociera¢ do okreslonego miejsca.

* Gdy wymagany jest staty tor.

Aby przesunac robota o 20 mm wzdtuz osi Z narzedzia:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Movel

Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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Dodaj wzgledny
punkt orientacyjny
do programu robota

Szczegbty

—

Wybierz menu Podstawowe na karcie Program

A

Dotknij opcji Punkt orientacyjny

a. Nalezy zauwazyc, ze selektor jest automatycznie ustawiony
na opcje Pozycja ustalona

b. Zmien punkt orientacyjny na Pozycja wzgledna.
Ustaw pierwszy punkt orientacyjny (od punktu...)

4. Ustaw drugi punkt orientacyjny (...do punktu)

Urchor Itaaa _ruch ejene _
> Podstawowe Q P e Grafika

Zmienne

2 v Program robota ~
v Szablony 3 ¢ < RuchP

Szukaj © Punkt_orienta_1
@ ¥/ Ruch po okregu
® PunktPrzez_1
@ Punktkoncowy_1

Pozycjawzgledna ¥

Punkt orientacyjny

Punkt_orienta_1 S

Ruch wzgledny, dany réznica pomiedzy pozycjami od i do

Sita
Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

Od punktu ... do punktu

& Ustaw 0.0 mm
B Czeka

@ Wyskakuace okno
O Zatrzymaj Przesun tutaj
® Komentarz I
13 ¢ m Folder

14 =I <pusty

15 ¢ & Petia

16 =] <pust

17 L Wywotanie

18 &= zmienna_2:=2 * force()

19 ¢ b Jezeli.. O
20 = <pust;

21 @ Skrypt

22 e Przefacznik

©®No s

Ustaw punkt ‘ Ustaw punkt |

Przesun tutaj

Wkrecanie
179,0°

e e e
SEB

@ Uzyi wspdinego promienia mie... (@) Uzyi parametréw wspdinych

O Mieszaj z promieniem O Predkos¢ narzedzia

Prayspleszenie narzedzia 1200

~ Dodaj Az

O Normalny

Ruch miedzy dwoma wzglednymi punktami orientacyjnymi jest zawsze
najkrétszg drogg robota, zaleznie od typu ruchu.

Odlegtos¢ wzglednych punktow orientacyjnych odnosi sie do odlegtosci
kartezjanskiej miedzy punktem TCP w dwdch pozycjach. Kat okresla, jak
bardzo zmienia sie orientacja punktu TCP miedzy dwoma pozycjami, a
doktadniej, dlugos¢ wektora obrotu opisujgca zmiane orientaciji.

Nie ma znaczenia, gdzie znajdowata sie pozycja wzglednego punktu
orientacyjnego wokot robota, zanim program przeszedt do wzglednego
punktu orientacyjnego.

Gdy tylko interfejs PolyScope przejdzie do wzglednego punktu
orientacyjnego w drzewie programu, robot przemiesci sie z biezgcej
pozycji na odlegtos$¢ i w kierunku zapisanym we wzglednym punkcie
orientacyjnym.

Powtarzane wykorzystanie pozycji wzglednych moze przesungc ramie
robota poza jego przestrzen roboczg.

UR3e
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Przypadek uzycia:
spawanie i zmiana
elementéw
spawalniczych

Jesli masz procedure spawania i musisz zespawac szew wokot
prostokata, mozesz okresli¢ pierwszy naroznik za pomocg statego punktu
orientacyjnego, a nastepnie sprawic, by robot i narzedzie spawalnicze
trafity w pozostate trzy narozniki, uzywajgc wzglednych punktow
orientacyjnych.

Pierwszy punkt orientacyjny rozpocznie spawanie wokot prostokata, a
wzgledne punkty orientacyjne zakonczg spawanie od pozostatych
naroznikow.

Aby zespawac cos, co nadal jest prostokgtem, ale wiekszym lub
mniejszym, mozesz zmieni¢ odlegto$¢ miedzy wzglednymi punktami
orientacyjnymi i szybko zmodyfikowa¢ program robota.

Podrecznik uzytkownika
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Zmienny punkt orientacyjny

Opis

Dodaj zmienny
punkt orientacyjny

Zmienny punkt orientacyjny przesuwa sie na pozycje okreslong przez
zmienng w interfejsie PolyScope.

Zmienna musi by¢ w formacie URScript postawy, p[x, v, z, rx, ry, rz],
umozliwiajgcym aktualizacje pojedynczego punktu orientacyjnego w
drzewie programu poprzez zmianeg wartosci X, Y, Z, RX, RY lub RZ bez
recznego resetowania punktu orientacyjnego.

Kiedy uzywac:
* W potaczeniu z elementami skryptu.
* Podczas odbierania danych z urzgdzen zewnetrznych do
pozycjonowania, takich jak kamery itd.
Kiedy nie uzywac:
* Gdy trzeba w powtarzalny sposéb dociera¢ do okreslonego miejsca.
* Jesli nie uzywasz zmiennych lub urzgdzen zewnetrznych.

* Jesli punkt orientacyjny musi zostac przeniesiony recznie lub
ponownie zdefiniowany poprzez przesuw impulsowy lub ruch
swobodny.

Dodaj zmienny punkt orientacyjny, ktéry moze by¢ modyfikowany podczas
wykonywania programu robota.

UR3e
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Dodaj zmienny
punkt orientacyjny

do programu robota

Szczegbty

1. Kliknij menu Podstawowe na karcie Program

A

Dodaj polecenie Ruch
Wybierz automatycznie wygenerowany punkt orientacyjny

a. Zauwaz, ze selektor jest automatycznie ustawiony na opcje
Pozycja ustalona.

b. Zmien ustawienie selektora na opcje Pozycja zmienna.

4. Wybierz zmienng z menu rozwijanego.

Grafika Zmienne

kD 2 v Program robota ~

Punkt 3 ¢ ¢ RuchP
orientacyjny ® Punkt_orienta_1
© Zmienna

Pozycjazmienna ¥

Punkt orientacyjny

Przesuri robota do pozycji zmiennej
Kierunek T EEE—
Uzyj zmiennej |<Zmienna> v
® PunktPrzez_1

@ Punktkorcowy_1

Wyskakujace 9 - Ustaw

okno 10 B Czekg

Zatrzymaj 11 @ Wyskakuace okno

412 O Zatrzyma b

4
5

e 6 @ [v|Ruchpookregu
7
8

Ustaw

Komentarz
13 ®| Komentarz

Folder 14 ¢ m Folder
Ui 15 =] <pust @ Uzyi wspdinego promienia mie... (@) Uzyi parametréw wspdinych
obciazenie " 15 ¢ 2 petia O Mieszaj z promieniem O Predkos¢ narzedzia

17 =| <pust 25 Prayspieszenie narzedzia 1200

18 Yo Wywofanie e} b
19 (3= zmienna_2:=2 * force() -
20 ¢ b Jezel
21 = <pust

22 & Skrypt

r 2aiac 7

23 o v _ Dodaj Az
285 XKER

O Normalny

Punkt orientacyjny, ktérego pozycja zostata podana jako zmienna, w tym
przypadku obliczona_poz.

Zmienna musi stanowi¢ postawe, na przyktad var=p
[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].

Pierwsze trzy to x,y,z, a ostatnie trzy stanowig to orientacja podana jako
wektor obrotu, zdefiniowany przez wektor rx,ry,rz.

Dtugos¢ osi to kgt obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla os,
dookota ktorej dokonuje sig obrot.

Pozycja jest zawsze podawana wzgledem ukfadu odniesienia albo uktadu
wspotrzednych zdefiniowanego przez wybrang ceche.

Jesli promien mieszania jest ustawiony w ustalonym punkcie
orientacyjnym, a poprzedzajgce go i nastepujgce po nim punkty
orientacyjne sg zmienne lub promien mieszania jest ustawiony w
zmiennym punkcie orientacyjnym, promien mieszania nie bedzie
sprawdzany pod wzgledem naktadania sie (patrz Mieszanie on the next
page).

Jesli po uruchomieniu programu promien mieszania nakfada sie na punkt,
robot zignoruje go i przejdzie do nastepnego.
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Mieszanie

Opis

Mieszanie umozliwia robotowi ptynne przejscie miedzy dwiema
trajektoriami bez zatrzymywania sie w punkcie orientacyjnym miedzy nimi.
Dzieki mieszaniu program robota dziata szybciej, poniewaz tworzgc ptynne
przejscie miedzy trajektoriami, unikasz spowolnienia przyspieszenia
miedzy trajektoriami.

Dodatkowe informacje na temat mieszania mozna znalez¢ w kolejnych
sekcjach:

* Parametry mieszania na stronie 236

* Trajektorie mieszania na stronie 238

* Warunkowe trajektorie mieszania na stronie 239

UR3e
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Przyktad: mieszanie Robot jest uruchamiany w punkcie orientacyjnym 1 (Wp_1) i musi pobrac

w aplikacji
chwytania i
umieszczania

obiekt w punkcie orientacyjnym 3 (Wp_3).
Aby unikngc kolizji z obiektem i innymi przeszkodami , robot musi unikac
(0) , uzywajac punktu orientacyjnego 2 (Wp 2).

Aby utworzy¢ tor spetniajgcy wymagania, nalezy wprowadzi¢ trzy punkty
orientacyjne.

@ ® wp >
Wp_1

@ wp_3

(WP _1):pozycja poczgtkowa, (WP 2): punkt przelotowy, (WP
3) : pozycja pobierania, (0) : przeszkoda.

Robot zatrzyma sie na krotko, ale catkowicie przy kazdym punkcie
orientacyjnym przed kontynuowaniem ruchu, jesli nie inne ustawienia nie
zostang zmienione.

W przypadku tego zadania zatrzymanie si¢ w punkcie (WP_2) nie jest
optymalne, poniewaz ptynny obrét wymaga mniej czasu i energii, a
zarazem spetnia wymagania. Dopuszczalne jest nawet, aby robot nie
dotart doktadnie do punktu (WP_2), o ile przejscie z pierwszej trajektorii na
druga zostanie przeprowadzane w poblizu tego potozenia.

Zatrzymania w punkcie (WP_2) mozna unikngc, konfigurujgc mieszanie
dla punktu orientacyjnego.

Dzieki temu robot moze obliczy¢ ptynne przejscie do nastepnej trajektorii.

Podstawowy parametr mieszania to promien.

Jesli robot miesci sie w promieniu mieszania punktu orientacyjnego, moze
rozpoczg¢ przejscie i odchyli¢ sie od pierwotnego toru. To umozliwi
szybszy i ptynniejszy ruch poniewaz robot nie bedzie musiat zwalniac ani
przyspieszac.
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Parametry mieszania

Opis Mieszanie umozliwia robotowi ptynne przejscie miedzy dwiema

trajektoriami bez zatrzymywania sie w punkcie orientacyjnym miedzy nimi.
Dzieki mieszaniu program robota dziata szybciej, poniewaz tworzgc ptynne

przejscie miedzy trajektoriami, unikasz spowolnienia przyspieszenia
miedzy trajektoriami.

Parametry Na trajektorie mieszania oprocz punktéw orientacyjnych ma wptyw wiele
mieszania parametrow.

* Promien mieszania (r)

* Poczatkowa i koncowa predkosc robota (odpowiednio w potozeniu

plip2)
* Czas ruchu (np. jesli okreslony czas trajektorii zostanie ustawiony,
wptlynie on na poczatkowa/koncowq predkos¢ robota)

* Typy trajektorii mieszania, od ktérej i do ktérej robot ma przejsé
(RuchL, RuchJ)

\"—
_

'
WP_1 ! * \
'

@ >

Mieszanie (wP 2) z promieniem (r), pozycja poczgtkowa
mieszania p1, koricowa pozycja mieszania p2. (0) to przeszkoda.
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W przypadku ustawienia promienia mieszanego trajektoria ramienia
robota zmienia sie wokot punktu orientacyjnego, co pozwala ramieniu nie

zatrzymywac sie w tym punkcie.

Fragmenty mieszania nie moga si¢ naktadaé, wiec nie mozna ustawic
promienia mieszania naktadajgcego sie na promien mieszania

poprzedniego lub nastepnego punktu orientacyjnego.

Jesli dwa odcinki mieszania bedg sie na siebie naktadac, na karcie Rejestr
zostanie zarejestrowane ostrzezenie. Wiecej informacji zawiera sekcja

Karta rejestru.

WP_1

WP_4 \

Naktadanie sie promienia mieszania jest niedozwolone (*).
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Trajektorie mieszania

Opis Mieszanie umozliwia robotowi ptynne przejscie miedzy dwiema
trajektoriami bez zatrzymywania sie w punkcie orientacyjnym miedzy nimi.
Dzieki mieszaniu program robota dziata szybciej, poniewaz tworzac ptynne
przejscie miedzy trajektoriami, unikasz spowolnienia przyspieszenia
miedzy trajektoriami.

Trajektorie
mieszania

WP_3

Ruch i mieszanie przestrzeni stawowej (MoveJ) w porownaniu z
przestrzenig kartezjariskg (MoveL).
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W zaleznosci od typu ruchu (np. RuchL, Ruchd lub RuchP) generowane s3
rézne trajektorie mieszania.

* Mieszanie w RuchuP Podczas mieszania w RuchuP pozycja
mieszania podaza po tuku okregu ze statg predkoscia. Orientacja
miesza sie z ptynng interpolacjg w miedzy dwoma trajektoriami.
Ruchd lub RuchL mozna zmiesza¢ z RuchemP. W takim przypadku
robot uzywa mieszania tuku kotowego RuchuP i interpoluje predkos¢
obu ruchéw. Nie mozna zmiesza¢ RuchuP z RuchemJd lub
RuchemL. Zamiast tego, ostatni punkt orientacyjny RuchuP jest
uznawany za punkt zatrzymania bez mieszania. Nie mozna wykonac
mieszania, jesli obie trajektorie sg ustawione wzgledem siebie pod
katem ok. 180 stopni (kierunek odwrotny), poniewaz tworzy to tuk
kotowy o bardzo matym promieniu, po ktérym robot nie moze
podgzac ze statg predkoscig. Powoduje to wyjatek podczas
wykonywania w programie, ktory mozna skorygowac poprzez
dostosowanie punktow orientacyjnych w taki sposéb, aby tworzyty
mniej ostry kat.

* Mieszanie zawierajgce RuchJ Mieszanie RuchuJ powoduje
powstanie fagodnej krzywej w przestrzeni przegubow. Dotyczy to
mieszania z RuchuJ do Ruchud, z RuchudJ do RuchulL oraz z
RuchulL do RuchulL. Mieszanie powoduje powstanie ptynniejsze;j i
szybszej trajektorii w porownaniu do ruchdéw bez mieszania (patrz
rysunek 15.6).Jesli do okreslania profilu predkosci stosowane
sg predkos¢ i przyspieszenie, podczas mieszania zachowany
zostaje promien mieszania. Jesli do okreslania profilu predkosci obu
ruchow stosowany jest czas, zamiast predkoscii przyspieszenia,
trajektoria mieszania odpowiada trajektorii oryginalnego polecenia
RuchdJ. Jesli oba ruchy sg ograniczone czasowo, funkcja mieszania
nie zapisuje czasu.

* Mieszanie w RuchuK Podczas mieszania w Ruchul pozycja
mieszania podgza po tuku okregu ze statg predkoscia. Orientacja
miesza sie z ptynng interpolacjg w miedzy dwoma trajektoriami.
Robot moze zwolni¢ podczas pokonywania trajektorii przed
wykonaniem ruchu po tuku kotowym, aby unikng¢ bardzo duzych
przyspieszen (np. jesli kat miedzy dwoma trajektoriami wynosi ok.
180 stopni).

Warunkowe trajektorie mieszania

Podrecznik uzytkownika 239 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

Opis Mieszanie umozliwia robotowi ptynne przejscie miedzy dwiema
trajektoriami bez zatrzymywania sie w punkcie orientacyjnym miedzy nimi.
Dzieki mieszaniu program robota dziata szybciej, poniewaz tworzac ptynne
przejscie miedzy trajektoriami, unikasz spowolnienia przyspieszenia
miedzy trajektoriami.
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Warunkowe Ten przyktad jest bardzo sytuacyjny, ale pokazuje, ze program robota
trajektorie moze w bardzo rzadkich sytuacjach oblicza¢ wezty programu przed
mieszania wykonaniem.

Trajektoria mieszania jest uzalezniona od punktu orientacyjnego, w ktérym
jest ustawiony promien mieszania i kolejnej trajektorii mieszania w drzewie
programu.

W tym przyktadzie na mieszanie wokot majg wptyw punkty orientacyjne
(Wp_1) i (WP_2).Konsekwencje powyzszego sg bardziej widoczne, gdy
mieszanie w tym przypadku odbywa si¢ wokoét punktu orientacyjnego (Wp
2).

Istniejg dwie mozliwe pozycje koncowe. Robot, aby okresli¢ kolejny punkt
orientacyjny do ktérego ma miesza¢ musi oceni¢ biezgcy odczyt z czujnika
digital input[1] juz na etapie wkraczania w promien mieszania.

To znaczy, ze wyrazenie warunkowe if. . . then jest obliczane przed
osiggnieciem celu, co jest nieco sprzeczne z intuicjg, jesli spojrze¢ na
sekwencje programu. Jesli punkt orientacyjny jest punktem zatrzymania,
po ktérym nastepuje wyrazenie porownawcze, ktére ma okresli¢ kolejny
punkt orientacyjny (np. polecenie we/wy), wyrazenie zostaje wykonane po
zatrzymaniu ramienia robota w tym punkcie orientacyjnym (Wp_2)

MoveL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@uWp_1l

WP_F_2

Poczgtkowym punktem orientacyjnym jest WP I i sg dwa
potencjalne koricowe punkty orientacyjne, Wp F 1iWP F 2, W
zaleznosci od wyrazenia warunkowego. Wyrazenie warunkowe i £ jest

i ! , : dzi rugi of , i ("
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Dodaj Az

Opis

Wyrazenie

Wezet programu Az definiuje kryteria zatrzymania danego ruchu.
Wezly Az mozna dodawac za pomocg polecen Kierunek i Punkt
orientacyjny.

Wezet kierunku mozna dodac tylko do polecen RuchL i RuchP.
Robot porusza sig po sciezce i zatrzymuje po wykryciu kontaktu.

Do jednego ruchu mozna doda¢ wiele kryteriéw zatrzymania. Ruch zostaje
zatrzymany po spetnieniu pierwszego warunku Az.

Mozna dodaé¢, jedno po drugim, wiele polecen Dodaj Az, poniewaz moze
by¢ wiele warunkow, ktére muszg zostac spetnione, zanim dziatanie
zostanie wykonane.

‘v Podstawowe Q - Grafika Zmienne

Ruch .
e 1 X Konfiguracja zmiennych Az
Punkt
o::ntacyjny 2 v Program robota Okresl warunek zatrzymania
3 ¢ o RuchL Robot bedzie sie poruszac w wybranym kierunku Az do osiagniecia warunku
Kierunek 4 @ ¥ Kierunek: Podstawa X+ zatrzymania
Czekaj 5 el
Wyrazenie f(x)
Ustaw
Wyskakujace
okno
_ Q Q
Zatrzymaj pat e I AR
Komentarz (2
[Reltter Kontakt z narzedziem
Ustaw
obciazenie © Do wikrywania zefkniecia zalecana jest predkost narzedzia mriejsza iz 100,0
mm/s
> szablony
Dane wejsciowe na we/wy
Y\
Dodaj Az Dodaj dz\abamec’

Ozasilaniewquczone o 0 O Syr‘ﬂu\a(\a.

* Odlegtosc

* Kontakt z narzedziem: (patrz 23.7.3. Kierunek na stronie 248)
* Wyrazenie

* Dane wejsciowe na we/wy:

* Dodaj dziatanie

Ten wezet uzywa niestandardowego wyrazenia programu do zatrzymania
ruchu robota. Wyrazenia mozna takze uzy¢, aby okresli¢ warunek
zatrzymania.

Warunki zatrzymania mozna réwniez okresli¢ za pomocg zmiennych i
funkgciji skryptu.
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Dodaj wyrazenie Az
do programu robota

Odlegtosé

Przyktad

1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opciji

Expression

2. Dotknij zéttego pola wyrazenia

3. Dodaj wyrazenie za pomoca klawiatury

4. Dotknij przycisku Zatwierdz o aby zapisac wyrazenie

5. Wybierz, czy chcesz uzy¢ hamowania twardego czy
niestandardowego.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Move
Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

% % Movel

W

v Robot Program

@ v Direction: Base X+
3 Until expression

Q _ Graphics Variables

Until - [Expression -

Enter the Until text that will be executed as script code by the URController

If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached

@ Use Shared Deceleration
O Use Custom Deceleration

1200

Add Until Add Action C)
° 0 o Simulation .

O Normal

Ten wezet zatrzymuje ruch w danym kierunku, gdy robot przesunie sie o
okreslong odlegtos¢. Predko$¢ zostaje zmniejszona, aby robot zatrzymat
sie doktadnie w okreslonej odlegtosci.

Jako warunku zatrzymania mozna takze uzyc¢ okreslonej odlegtosci.

Mozna uzy¢ funkcji odlegtosci, aby przesung¢ narzedzie o okreslong
odlegtos¢ przed catkowitym zatrzymaniem, np. odsung¢ narzedzie od
elementu obrabianego.

UR3e

244

Podrecznik uzytkownika



R
~ UNIVERSAL ROBOTS

Dodaj wyrazenie Az 1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opciji
odlegtosé do
programu robota

Distance

2. Dodaj odlegtos¢ w mm

3. Wybierz, aby wykonac zatrzymanie po przesunieciu o okreslong
odlegtos¢ lub zmieszaniu z promieniem. Kliknij tutaj, aby przeczytaé
wiecej o mieszaniu.

Kontakt z narzedziem Ten wezet umozliwia robotowi zatrzymanie ruchu po wykryciu kontaktu z
narzedziem.
Mozna uzywac tego wezta w celu zatrzymania ruchu, gdy narzedzie robota
wykryje kontakt.

Mozna tez okresli¢ hamowanie podczas zatrzymywania oraz cofniecie
narzedzia.

Przyktad Wezta Do kontaktu z narzedziem mozna uzywac w takich zastosowaniach,
i jak Uktadanie w stos/Pobieranie ze stosu, gdzie funkcja Do kontaktu z
narzedziem okresla wysokos¢ uktadanych przedmiotow.
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Dodaj wyrazenie Az
do kontaktu z
narzedziem do
programu robota

Szczegoty

Dane wejsciowe na
we/wy

1.

Po dodaniu polecenia Az dotknij opcji

Tool Contact

<beznazwy>
default*

Uruch alacia Ruch We/w) Rejestr e - ===
Gch 1 X Konfiguracja zmiennych s
gurac) v Az - Kontakt z narzedziem A

Punkt 2 v Program robota
orientacyjny

3 9 ¢ Ruch/ Robot bedizie sie przesuwac Az do wykrycia uderzenia w narzedzie. Robot zatrzyma
Kierunek 4 ¢ @ Punkt_orienta_1 sie z okreslonym hamowaniem
Czekaj 5 3 Az do kontaktu: Wycofa] 0,001 g wyirywania zetknigcia zalecana jest predko&é narzedzia mniejsza niz 100,0 mm/s
r— Jegii zostanie dodane dziatanie, bedzie wykonywane po osiagnieciu warunku Az
Wyskakujace

okno

Zatrzymaj [ Przesuri do punktu kontaktu —+ Odeglosé
| p  Odlegto$¢ od punktu kontaktu
Komentarz

e
mm
Folder +
Zatrzymanie robote
Ustaw
obciazenie
O Uzyj hamowania domyéinego
® Uzy) hamowania niestandardowego
> szablony
2000,0) °/s?
< >
Dodaj Az
e odaj Az Dodaj dz\abamec’

Ozasilaniewquczone —_— ° 0 O Symu\aqa.
Pre 00%

PRZESTROGA

Domyslna predkos¢ ruchu jest zbyt wysoka dla wykrywania
kontaktu. Wieksza predkosc¢ ruchu wyzwala zatrzymanie
robota, zanim moze zosta¢ spetniony warunek kontaktu z
narzedziem. Aby unikng¢ wyzwolenia zatrzymania robota,
nalezy zmniejszy¢ predkos¢ ruchu. Na przyktad: 100 m/s.

INFORMACJA

Funkcja Do kontaktu z narzedziem moze nie dziatac, jesli
na zamontowane narzedzie oddziatujg drgania.
Przyktadowo: chwytak podcisnieniowy z wbudowang

pompa moze powodowac szybkie drgania.

Ustawienia Wycofuj sie az do kontaktu nalezy uzywac
robota w poczatkowym punkcie kontaktu. Mozna ustaw

w celu ustawienia
i¢ dodatkowy ruch

wsteczny, aby robot odsunat sie od, lub poruszyt w strone, kontaktu. Jest to
przydatne w przypadku zamontowania chwytaka potrzebujgcego wolne;j
przestrzeni do poruszania sie lub jesli jest wymagana akcja zacisniecia.

Ten wezet wykorzystuje wejscie we/wy do zatrzymania ruchu sterowanego

sygnatem.

Wejscia we/wy mozna takze uzyc, aby okresli¢ warunek zatrzymania.

UR3e
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dodaj polecenie
Brak dziatania do
programu robota

Dodaj dziatanie

Przyktad

Dodaj polecenie
Brak dziatania po
poleceniu Az

1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opciji

I/O Input

2. Wybierz wejscie analogowe lub cyfrowe

3. Dodaj dodatkowag konfiguracje

Wezet ten umozliwia dodanie wezta programu, jesli spetniony jest
okreslony warunek Az. Mozna réwniez doda¢ dodatkowe dziatanie, ktére
bedzie wykonywane zaraz po poleceniu Az.

Polecenie Do kontaktu z narzedziem moze wyzwoli¢ dziatanie zaciskania
chwytaka. Jesli nie zdefiniowano zadnego wezta Dziatanie, program jest
wykonywany dalej do nastepnego wezta programu w drzewie programu.

Add Action C’
1. Dotknij opciji

2. Zaraz po poleceniu Az wybierz wezet z listy weztow

3. Skonfiguruj wtasnie dodany wezet
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23.7.3. Kierunek

Opis

Kierunek

Przyktad

Polecenie Kierunek okresla ruch wzgledem osi funkc;ji lub punktéw TCP.
Robot porusza sie po torze okreslonym przez wezet programu Kierunek do
chwili zatrzymania tego ruchu przez warunek Dodaj Az na stronie 243.

Polecenie Kierunek umozliwia przemieszczanie robota w okreslonym
kierunku.

Wektory kierunku o wartosci [100,0,0] i [1,0,0] majg doktadnie ten sam
wptyw na robota. Do poruszania nim wzdtuz osi X z zgdang predkoscig
nalezy uzywac suwaka szybkosci. Wartosci liczb w wektorze kierunku majg
znaczenie tylko wzgledem siebie.

UR3e
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Dodaj do programu 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
robota ruch zgodny dodac polecenie Kierunek.
Z poleceniem 2. W sekcji Podstawowe dotkng¢ przycisku Kierunek, aby dodac ruch

Kierunek liniowy do drzewa programu.

3. W polu Kierunek w obszarze Funkcja nalezy zdefiniowa¢ ruch
liniowy.

a. Wybierz, czy uzywasz funkcji wspolnej
@ Use shared feature

czy podstawy/narzedzia

@ Base v

Base

Tool

b. Wybierz kierunek kartezjanski z listy rozwijanej Kierunek
Direction

©X+ v

lub wpisz wektor kierunku recznie
@ Direction vector

[0.0,1.0,0.0]

c. Wybierz opcje Parametry wspdlne lub okres$l predkos¢ i
przyspieszenie narzedzia.

Umchor S8 instalacia e = Nomy..  Ofmérs..  Zapi
N XL Q m Grafika Zmienne
Ruch 1 X Konfiguracja zmiennych Kierunek
Punkt
o:‘i:nta(_yjny 2 Q' :":i;‘:’: robota Robot wykona ruch liniowy, wzglednie wobec wybranego ukdadu
Kierunek 4 ¢ v Kierunek: Podstawa X+
Czekaj 5 » Az Uidad Kierunek
@ Uzyj ukiadu wspdinego o j‘
Ustaw
m ©) QO Wektor kierunku
Wyskakujace To5500]
okno 0,0.0,0
Zatrzymaj
Komentarz ! 3
Folder
g;ﬁ;‘;e“ie @ Usyi parametrow wspdinych
O Predkoé¢ narzedzia 250,0
Przyspieszenie narzedzia 1200,
> szablony

Dodaj Az

4. Kiliknij opcje Dodaj Az, aby doda¢ metode zatrzymania ruchu
ukierunkowanego.
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Wybierz funkcje i
kierunek

Ruch
ukierunkowany

Wektor kierunku

23.7.4. Czekaj

Opis

Dodaj polecenie
Brak oczekiwania
do programu robota

Réznica miedzy funkcjg wspdlng a podstawa/narzedziem
Réznica miedzy kierunkiem a wpisaniem wektora kierunku

Funkcja Wektory kierunku definiuje niestandardowe wyrazenie kodu,
ktérego rozwigzaniem jest wektor jednostki.

S3 rézne sposoby na zatrzymanie ruchu ukierunkowanego.

W polu Kierunek dotkng¢ przycisku Dodaj Az, aby zdefiniowa¢ i doda¢
kryteria zatrzymania do drzewa programu.

Ustawienia wektora kierunku pozwalajg okresli¢ kierunek wektora ruchu
liniowego. Uzyj opcji Predkos¢ narzedzia i Przyspieszenie narzedzia do
nastepujgcych celow:

* definiowanie ruchu liniowego wzgledem wielu osi funkciji,

* obliczanie kierunku jako wyrazenia matematycznego.

Polecenie Czekaj zapewnia dodatkowa kontrole nad sposobem dziatania
robota. Polecenie Czekaj wstrzymuje ruch robota, gdy do programu
wprowadzane sg nowe dane wejsciowe.

Do programu z czujnikami zewnetrznymi mozna dodac polecenie Czekaj,
aby robot czekat na aktywacje jednego z czujnikéw przed kontynuacijg
programu.

Gdy dodasz polecenie Czekaj do drzewa programu, po prawej stronie
ekranu pojawi sie okienko Czekaj.

Informacje o uzywaniu polecenia Czekaj podano w nastepujgcych
sekcjach:

Robot wstrzymuje prace, uzywajac réznych polecen Czekaj.

Typy polecen Czekaj przedstawiono ponize;.

Polecenie Brak oczekiwania pozwala robotowi nie robi¢ nic przed
kontynuowaniem wykonywania programu. Przed wprowadzeniem nowych
danych nie ma wstrzymania.
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Dodaj polecenie
Czekaj x s do
programu robota

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Czekaj.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

3. Po prawej stronie ekranu dotknij selektora Brak oczekiwania.

R
8 2

Move

Waypoint
Direction
Wait

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

1 ¥ Robot Program

2 E Wait: 0

Universal Robots Graphical Programming Environment + X

Q - Graphics Variables

Wait
Please select what should trigger the robot's next action;
@ No wait
O wat seconds
O Wait for Digital Input
Ovarror [nimmes ——v] -] 40
[ O Wait for ‘

285 xBEDZ

dl

simuation ()

Polecenia Brak oczekiwania mozna uzyc¢ jako tymczasowego polecenia
zastepczego podczas tworzenia programu robota.

Polecenie Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje przez okreslony
czas przed kontynuowaniem programu.
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Przyktad: Czekajx s

Czekaj na sygnat
cyfrowy wejscia

1.

W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Czekaj.

W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

Dotknij selektora Czekaj x s.

@ W ait 500.0| seconds

Dotknij pola z liczbami, aby wybra¢ wartosc¢ okreslajgca dlugos¢
czekania.

13 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
‘ ‘ <unnamed=>*
7o E default D E E
un stallatior Move Log iew- Open S
Q _ Graphics Variables
Move 1 v Robot P
= obo rogram Walt
Waypoint 2 B Wait: 0.01

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait QO No wait
Set @ watt seconds
O wat or it ot
Halt
O war e

Comment

| 3 Wait for
Folder ] K O ‘
Set Payload

) Advanced

O Power off Sp i Simulation .

Jesli masz obiekt, ktéry musi sie schtodzi¢ do okreslonej
temperatury, mozesz dodac to opdznienie do programu robota.

Jesli chcesz, aby zewnetrzna operacja zostata zakonczona przed
kontynuowaniem programu robota.

Ten typ polecenia Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje do momentu
otrzymania sygnatu z wejscia cyfrowego.
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Dodaj do programu 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
robota polecenie dodac polecenie Czekaj.
Czekaj na sygnat 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

cyfrowy wejscia
3. Dotknij selektora Czekaj na sygnat cyfrowy wejscia.

@ Wait for Digital Input |<:Di.|r"|put> v

Dla tego typu polecenia Czekaj potrzeba wiecej definiciji.

4. W menu rozwijanym Wej$cie cyfrowe wybierz nowe wejscie
cyfrowe.

5. W polu sygnatu przypisz typ sygnatu Niski lub Wysoki do nhowego
wejscia cyfrowego.

Jesli masz wiele wejs¢ cyfrowych, mozesz zmieni¢ nazwe kazdego z nich,
aby tatwiej byto je znalez¢.
R

Universal Robots Graphical Programming Environment -+ X

v <unnamed=*
REZQAMHA cpre 3 oW
Fun | Pregram | instalation  Move 110 Log - o= _
Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait O No wait
Set O Wait seconds
Popup @ ‘Wait for Digital Input |<Di.Input> A
Halt <Di.Input> ~
O v o [k ot
Comment digital_in[0]
Folder 4 v O wait for I:digitaun[l] ]
e — digital_in[2]
digital_in[3]
) Advanced
digital_in[4]
T lat
et
digital_in[6]
digital_in[7] h
23S XKEBRATZ

O Power off —— 100% Su‘nu\at\cm.

Przyktad: Czekajna Jesli masz czujnik zewnetrzny na koncu przenosnika, uzyjesz tej funkcji,

sygnat cyfrowy aby czekac¢ na polecenie z czujnika, ktore poinformuje program robota, ze

wejscia na koncu przenosnika znajduje sie element obrabiany.

Czekaj na . . . . .

analodowy svanat Ten typ polecenia Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje do momentu
. g Wy syg otrzymania sygnatu z wejscia analogowego.

wejSciowy
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Dodaj do programu 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
robota polecenie dodac polecenie Czekaj.

Czekaj na
analogowy sygnat
wejsciowy

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

Dotknij selektora Czekaj na analogowy sygnat wejsciowy.

@ Wait for |analog in[1] ¥ ||= ¥ | 4.0Volts

4. W menu Wejscie analogowe wybierz nowe wejscie analogowe.
5. Dotknij pola Wolty, aby wybrac wartos¢ okreslajgca napigcie.

6. W polu nawiaséw ostrych wybierz symbol mniejszosci < lub
wiekszosci >.

Universal Robots Graphical Programming Environment

& New. Ops e
Q _ Graphics Variables

Move

1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait Al[1]1>4.0

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait O No Wait

Set Q wait seconds

[FEIT O Wait for Digital Input

Halt @ wait for [analog in(1] ~|[> ~][4.0vors
q » O Wait far ‘

Comment

Folder

Set Payload

O power off Speed E— 100% Simulation .

Porada Jesli masz wiele wejs¢ analogowych, mozesz zmieni¢ nazwe kazdego z
nich, aby fatwiej byto je znalez¢. [Przejdz do konfiguracji we/wy]

Przyktad: Czekaj na
analogowy sygnat
wejSciowy

Jesli masz czujnik temperatury podtgczony do we/wy analogowych,
mozesz skonfigurowac program robota tak, aby czekat do osiggniecia
okreslonej temperatury.

Wyrazenie Czekaj Ten typ polecenia Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje, dopoki
na f(x) wyrazenie nie bedzie prawdziwe lub [1]
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Dodaj do programu
robota zmienng
Czekaj na f(x)

Przyktad: Czekaj na
wyrazenie f(x)

23.7.5. Ustaw

Opis

Brak dziatania

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Czekaj.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

3. Dotknij selektora Czekaj na f(x).

O Wait for ‘

4. Dotknij pola zmiennej f(x), aby doda¢ wartos¢ wyrazenia.

W przypadku uzywania maszyny i czujnika przenosnika mozesz dodac
polecenie Czekaj z wyrazeniem, ktére oczekuje, ze co najmniej dwa
warunki bedg prawdziwe lub fatszywe, w zaleznosci od konfiguraciji.
Zarébwno maszyna, jak i przenosnik stajg sie gotowe na robota.

Polecenie Ustaw jest jednym z najczesciej uzywanych polecen.
Poleceniem Ustaw mozna wigczac i wylgczac urzadzenia zewnetrzne.
Poleceniem Ustaw mozna rowniez zwiekszac lub zmniejsza¢ prad/napiecie
W urzgdzeniach zewnetrznych.

Zawsze mozna przetestowac ustawienia, uzywajgc przycisku testu w
prawym dolnym rogu ekranu.

Informacje o uzywaniu polecenia Ustaw podano w nastepujgcych sekcjach:
Robot uzywa réznych polecen Ustaw.

Typy polecen Ustaw przedstawiono ponizej.

Jest uzywane w potgczeniu z ustawieniem aktywnego punktu TCP.
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Aby dodac¢ polecenie Brak dziatania do programu robota

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Ustaw.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.

3. Wybierz opcje Brak dziatania

Grafika Zmienne

Ruch
1 X Konfiguracja zmiennych

Punkt 2 ¥ Program robota

orientacyjny

Ustaw

Wybierz dziatanie, jakie robot ma wykona¢ w tym punkcie programu, Mozna réwniez
3 ¢ < Ruch/ okreglié zmiany dotyczace obciazenia robota.

Kierunek 4 ® Punkt_orienta_1

Brak dziatania
Czekaj 5 = Ustaw (@]

O Ustaw wyiécle cyfrowe [<Wyiécle cyf.> v
Ustaw

" QO Ustaw wyjécie analogowe |<Wyjécie.an> v

Wyskakujace e —

okno Q Ustaw |<Wyidcie> v

Zatrzymaj QO Ustaw poledynczy impuis [<Wyjécie cyf.> ~| 0,500
4 13

Komentarz O 2zwieksz zmienna instalacji o jeden: |<Zmienna> v

Folder

Ustaw
obciazenie

© Aby ustawi¢ obciazenie, nalezy uzy¢ wezla Ustaw obciazenie
> szablony O Ustaw punkt TCP

° 0 o Sw’ﬂu\aqa.

Ustaw wyjscie cyfrowe Wyijscie cyfrowe powinno by¢ zaplanowane jako dziatanie
uruchom/zatrzymaj lub wigcz/wytacz.

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
doda¢ polecenie Ustaw.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.
3. Wybierz opcje Ustaw wyjscie cyfrowe

4. Nalezy wybrac¢ wczesniej nazwane wyjscie cyfrowe (patrz 24 .4.
Konfiguracja we/wy na stronie 319)

5. Ustawianie na wysoki/niski sygnat

Przyktad: ustawianie = Uzyj tego polecenia Ustaw, jesli chcesz, aby przenos$nik zaczat lub

wyjscia cyfrowego przestat sie poruszac.
Ustaw wyjscie Wyijscie analogowe powinno by¢ zaplanowane jako zmienne
analogowe zwiekszanie/zmniejszanie pragdu/napiecia.
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Przyktad: ustawianie
wyjscia analogowego

Ustaw (zmienna)

Przyktad: Ustaw
(zmienna)

Ustaw pojedynczy
impuls

Przyktad: Ustaw
pojedynczy impuls

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Ustaw.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.
3. Wybierz wyjscie analogowe

4. Nalezy wybrac¢ wczesniej nazwane wyjscie analogowe (patrz 24.4.
Konfiguracja we/wy na stronie 319)

5. Wprowadz zgdang wartos¢ (prad lub napiecie, w zaleznosci od
konfiguracji opisanej w sekcji 26. Karta we/wy na stronie 370

Uzyj tego polecenia, jesli chcesz zwiekszy¢ predkos¢ przenosnika lub
przyciemnic¢ swiatto lampy lub diody.

Wyjscie mozna réwniez zmodyfikowa¢ za pomocg wyrazenia.
1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Ustaw.
W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.
Wybierz opcje Ustaw

Wybierz wstepnie nazwane wyjscie

o & DN

Dodaj wyrazenie w polu wejsciowym.

Mozesz ustawic wyjscie, ktére bedzie podawac wyjsciowy moment
obrotowy przegubu robota.

Polecenia Ustaw mozna uzy¢ do dostarczania statego impulsu o
okreslonym czasie trwania. Wyjscie pozostanie w stanie wysokim podczas
trwania impulsu, a po jego zakonczeniu powrdci do stanu niskiego.

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Ustaw.

W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.
Wybierz opcje Ustaw pojedynczy impuls

Wybierz wstepnie nazwane wyjscie cyfrowe

o & w DN

Dodaj czas trwania impulsu w (s)

Aby zapewni¢ prawidtowg komunikacje ze starszymi maszynami, mozesz
ustawi¢ wysoki stan impulsu na czas trwania polecenia, dzieki czemu
starsze maszyny bedg miaty czas na zarejestrowanie polecenia.
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Zwieksz zmienng

. .. Stuzy do zwiekszania liczby w zmiennej licznika.
instalacji o jeden

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Ustaw.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.
3. Wybierz opcje Zwieksz zmienng instalacji o jeden
4. Wybierz zmienng z menu rozwijanego.

Przyktad Jesli musisz wiedzieé, ile przedmiotéw robot przeniost, mozesz dodac
licznik oraz to polecenie Ustaw, zwiekszajgce licznik.

Ustaw punkt TCP

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz

dodac polecenie Ustaw.
2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw
a. Aktywny punkt TCP mozna ustawi¢ za pomocg dowolnego
polecenia sposréd wymienionych powyzej.

3. Dotknij opcji Ustaw punkt TCP

4. Wybierz punkt TCP z menu rozwijanego
Przyktad: Ustaw Jesli masz podwdjny chwytak, mozesz uzy¢ polecenia Ustaw, aby zmieni¢
TCP aktywny punkt TCP na drugi chwytak.

23.7.6. Wyskakujgce okno
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Opis

Dodaj okno
wyskakujgce do
programu robota

Okno wyskakujgce to komunikat wyswietlany na ekranie, gdy program
dojdzie w drzewie programu do wezta Wyskakujgce okno.
Komunikaty wyskakujgce mogg zawiera¢ maksymalnie 255 znakow.
Mozna wybrac rézne typy komunikatéw wyskakujgcych.

* Komunikat
* Ostrzezenie
* Biad

Okno wyskakujgce zawsze wstrzymuje gtéwny program robota. Giéwny
program robota jest wstrzymywany, dopdki okno wyskakujgce jest aktywne.

Kiedy uzywac:
* Gdy chcesz kontynuowac lub zatrzymac program.
* Gdy chcesz utworzy¢ komunikat informujgcy uzytkownikow.

* Gdy chcesz kontrolowa¢ dang czes¢ programu robota.

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
dodac polecenie Okno wyskakujace.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Okno wyskakujace.
Dodaj tekst lub wybierz zmienng

4. Wybierz typ okna wyskakujgcego. Jedyng zmiang jest ikona okna
wyskakujgcego.

Zapisz
Q m Grafika Zmienne

Ruch

B e smercn Wyskakujace okno
Punkt
e . 2 ¥/ Program robota Wyéwietla ponizszy komunikat na ekranie i czeka, a2 Uzytkownik
VY 3 ¢ 3 Ruchy zamknie okno.
Kierunek 4 © Punkt_orienta_1
Caekaj 5 = Ustaw ‘
6 B Czekd Podglad okna wyskakujacego
Uy 7 M Wyskakuace okno
Wyskakujace
okno Typ okna wyskakujacego:
Zatrzymaj @ Komunikat
RT— 1 b O Ostrzezenie
Folder Opad

Ustaw
obcigzenie

000 :@

Predkosé 100%
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Porada

Przyktad: okno
wyskakujgce

Mozesz rowniez wybra¢ opcje Zatrzymaj wykonywanie programu w
chwili pojawienia sie tego okna wyskakujgcego, aby program
zatrzymywat sie po wyswietleniu okna wyskakujgcego.

W programie chwytania i umieszczania mozesz dodac okno wyskakujgce
z komunikatem, gdy paleta jest petna i trzeba dodac¢ pustg palete.
Podczas kontroli mozesz doda¢ okno wyskakujgce z ostrzezeniem
informujgcym, gdzie kontrolujesz obiekt. Jesli wynik kontroli jest
prawidtowy, kontynuuj program. Jesli wynik kontroli NIE jest prawidtowy,
nalezy zatrzymac program.

UR3e
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23.7.7. Zatrzymaj

Opis Polecenie Zatrzymaj pozwala zatrzymac robota w okreslonym wezle
programu robota. Jest to odpowiednik nacisnigcia przycisku zatrzymania
awaryjnego.

Po zastosowaniu polecenia Zatrzymaj trzeba ponownie uruchomié
program.

Gdy dodasz polecenie Zatrzymaj do drzewa programu, po prawej stronie
ekranu pojawi sie okienko Zatrzymaj.

Kiedy uzywac:
* Doftgcz polecenie Zatrzymaij, jesli w programie robota osiggniesz
pozycje, w ktérej przywrdcenie prawidtowego dziatania jest
niemozliwe i trzeba zatrzymac program.

Zatrzymaj Dodaj zatrzymania do okreslonych punktow programu robota.
Dodaj polecenie 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz
Zatrzymaj do dodac¢ polecenie Zatrzymaj.

programu robota 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Zatrzyma;.

U Fuch __Weiw st ° S
\/ Podstawowe Q Pole e Grafika Zmienne

Ruch "

1 X Konfiguracja zmiennych Zatrzymaj
Pu.nkt ) ¥ Program robota
orientacyjny ¢ o Ruch/ Wykonywanie programu zatrzymuje sie w tym migjscu,

2

3
Kierunek 4 @ Punkt_orienta_1
Caekaj 5 = Ustaw
6 B Czekg
7 [ Wyskakuace okno
8

O Zatrzymaj

Ustaw

Wyskakujace
okno
Zatrzymaj
Komentarz 1 L2
Folder

Ustaw
obciazenie

ONormaIny ¢ ° 0 O Syrm\acja.

Przyktad: Zatrzymaj Jesli nie ma juz czesci do zgrzewania lub jedna z czesci zostata
nieprawidtowo umieszczona w schemacie zgrzewania, mozesz dodac
polecenie Zatrzymaj.
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23.7.8. Komentarz

Opis Polecenie Komentarz umozliwia Sledzenie decyzji podejmowanych

podczas tworzenia lub aktualizowania programu robota.

Mozna dodawac komentarze bezposrednio w programie robota uzywanym
przez r6znych uzytkownikéw.

Gdy dodasz polecenie Komentarz do drzewa programu, po prawej stronie
ekranu pojawi sie okienko Komentarz. Tres¢ komentarza jest wysSwietlana
w okienku Komentarz.

Komentarze nie majg wptywu na wykonywanie programu.

Komentarz Dodawaj przydatne komentarze w catym programie robota.

Dodaj komentarz do 1.
programu robota

W programie robota wybierz wezet, do ktérego chcesz dodaé
komentarz.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Komentarz.

3. Dodaj komentarz w polu tekstowym.

7] Universal Robots Graphical Programming Environment
v < ed=*
|‘ 7 Q' p E s D B |
=% s default* - » b
Run Program | instalstion  Move Log 5 BT i
Q _ Graphies Variables
Move 1 ¥ Robot Pi
; obot Program Comment
Waypoint 2 ¢ m Pick up object
Direction 3 = <empty>
o 4 ¢ m move object Please enter comment:
° = <emply> ‘Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m [ower object
7 - cempty>
Popup empen
8 ¢ m release object
Halt 9 - <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
E— 4 11 - <empty> I»
olaer 12 #® 'Remember to switch the payload wi
Set Payload
) Advanced
) Templates
< >
i R A NSl Nl =

O Normal

o 0 o 5”““U‘ﬂwi-n.

Przyktad: komentarz Komentarze sg uzywane gtéwnie przez programistow, aby zapewnic
informacje i pomoc innym programistom, pracujgcym nad tym samym

programem robota.
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23.7.9. Folder

Opis

Folder

Dodaj folder do
programu robota

Przykiad: Folder

Polecenie Folder umozliwia uzycie folderow do utworzenia czytelnego
przegladu gtownych czesci programu robota.

Kazda gtéwna czes¢ programu robota moze zawierac wiele weztow
programu, mozna wiec uzyc folderow, aby podzieli¢ je na tatwe w
zarzgdzaniu czesci.

Foldery nie majg wplywu na wykonywanie programu.

Uporzadkuj program robota w folderach.

1. W programie robota wybierz miejsce dla folderu.
2. W obszarze Podstawowe dotknij opciji Folder.

3. Mozesz teraz przenosi¢ wezty do folderu lub dodawa¢ wezty do
folderu.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

1w
w e Robﬁt Progf'am Folder
o 2 © |m Pick up object A folder is simply a collection of program lines
Direction 3 = <empty>
4 9 m move object
Wait 5 =] <ermpivs Please enter text to be displayed in the program tree
Set 6 ¢ m lower object move robot arm back
7 = cemptys
Popup empo
8 ¢ m release object
Halt 9 =] <empty>
Comment 10 9 m move robot arm back
q 11 - <empty> s
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates

O Hide Folder Program Tree

O Normal ‘ o 0 o simuation ()

Jednym z gtéwnych zastosowan folderéw jest zwijanie gtownych sekc;ji
programu robota, aby zapewnic lepszy widok ogolny programu robota.
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23.7.10. Ustaw obcigzenie

Opis

Ustaw obcigzenie

Uzyj polecenia
Ustaw obcigzenie

Polecenie Ustaw obcigzenie pozwala skonfigurowac¢ obcigzenie robota.
Obcigzenie to tgczna masa wszystkich elementéw przymocowanych do

kotnierza narzedzia robota.
Kiedy uzywac:

* Podczas dostosowywania masy obcigzenia, aby zapobiec

uruchomieniu zatrzymania robota. Prawidtowo skonfigurowana masa

obcigzenia zapewnia optymalny ruch robota.

Prawidtowe ustawienie obcigzenia zapewnia optymalng wydajnosc¢
ruchu i pozwala unikngc¢ zatrzyman robota.

* Podczas ustawiania obcigzenia w programie chwytania i
umieszczania przy uzyciu chwytaka.

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz

doda¢ polecenie Ustaw.

2. W obszarze Podstawowe dotknij pozycji Ustaw obcigzenie.

3. Uzyj listy rozwijanej w obszarze Wybierz obcigzenie.

a. Wybierz jedno z juz skonfigurowanych obcigzen.

b. Mozna tez skonfigurowaé nowe obcigzenie, wybierajac z
menu rozwijanego pozycje Obcigzenie niestandardowe i
wypelniajagc pola Masa i Srodek ciezkosci.

Urch Instalzga__Fuch
V Podstawowe

i 1 X Konfiguracja zmiennych

Pu.nkt ) 2 v Program robota
orientacyinyll 3 | o Ustaw obclazenie: Payload 0.055
Kierunek

Czekaj
Ustaw
Wyskakujace
okno
Zatrzymaj
Komentarz

Folder

Ustaw
obciazenie

Grafika Zmienne

Ustaw obciazenie

Ustaw cafkowite obciazenie

[ Payioad -

Obciazenie

Masa

Srodek ciezkosci
X

8%

cz

1 Pamigtaj, aby ustawi¢ calkowita mase obciazenia
Przejscie
Dostosuj czas przejécia, aby zlagodzié zmiang obciazenia,

Czas trwania 0,05/s

+ Ustaw teraz
000 @

O Normalny

Porada Mozna réwniez uzy¢ przycisku Ustaw teraz, aby ustawi¢ wartosci w wezle
jako aktywne obcigzenie.
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Porada dotyczgca
uzytkowania

Przyktad: Ustaw
obcigzenie

Payload Transition
Time

Pamietaj, aby zawsze aktualizowac obcigzenie po wprowadzeniu
jakichkolwiek zmian w konfiguracji programu robota.

W programie chwytania i umieszczania nalezy utworzy¢ obcigzenie
domysine w instalacji. Nastepnie nalezy dodac¢ ustawienie obcigzenia
podczas odbierania obiektu. Obcigzenie nalezy zaktualizowac po
zamknieciu chwytaka, ale przed rozpoczeciem ruchu.

Dodatkowo nalezy uzy¢ polecenia Ustaw obcigzenie po zwolnieniu
obiektu.

This is the time it takes the robot to adjust for a given payload. At the
bottom of the screen, you can set the transition time between different
payloads.

You can add a payload transition time in seconds.

Setting a transition time larger than zero, prevents the robot from doing a
small "jump", when the payload changes. The program continues while the
adjustment is taking place.

Using the Payload Transition Time is recommended when

picking up or releasing heavy objects or using a vacuum gripper.

23.8. Zaawansowane wezty programu

Opis

23.8.1. Petla

Opis

Zaawansowane wezty programu stuzg do dodawania do programu robota
dodatkowych funkgciji, takich jak podprogramy, parametry polecenia if,

skrypty i petle.

Zapetla wykonywanie zawartych w niej polecen programu. W zaleznosci od
wybranej opcji zawarte w petli polecenia programu sg zapetlone w
nieskonczonos$¢, wykonywane okreslong liczbe razy albo dopdki podany
warunek jest prawdziwy. W przypadku wykonywania petli okreslong liczbe
razy tworzona jest dedykowana zmienna petli (na zrzucie ekranu powyzej
nazwanapetla 1), ktérej mozna uzywac w wyrazeniach wewnatrz petli.
Zmienna petli liczy sieod 0do N- 1.
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Zapetlanie W przypadku wykonywania petli z uzyciem wyrazenia jako warunku

wyrazenia zakonczenia oprogramowanie PolyScope udostepnia opcje ciggtego
szacowania wartosci tego wyrazenia, dzieki czemu wykonywanie petli
mozna przerwac w kazdej chwili, nie czekajgc na zakonczenie iteraciji.

1 X Konfiguracja zmiennych

Petla
Petla 2 v Program robota
3 ¢ & Ruch/

PodPi ; i

= 4 @ Punkt_orienta_1 Zaznacz, lle razy ma by¢ wykonywany program w tej petli
Przypisanie 5 = Ustaw
Jezeli 6 B Czeky o
Skrypt 7 @ Wyskakuace okno apetlaj zawsze

E 8 O Zatrzymaj O Petia X razy:
#darzenie 9 [71#]Komentarz Liczba petii Nazwa zmienne]
b m| e (I Petla_1

' I O zapetic, gdy wyrazenie ma wartosé Prawda

Przelenik 15 ¢ o peta petic, gay wy
Licznik czasu = 13 =] <pusty> ‘
oo o enl
domowa

28> xEpaz
ONormalny ‘ : ° 0 O smu\aqa.

23.8.2. PodProgram

Opis Podprogram moze przechowywac fragmenty programu potrzebne w kilku
miejscach. Podprogram moze by¢ oddzielnym plikiem na dysku oraz moze
by¢ ukryty w celu ochrony przed jego przypadkowymi zmianami.

1 X Konfiguracja zmiennych

PodProgram_1

(el 2 ¥ Program robota Podprogram moze wskazywac zaréwno plik na dysku, jal | zawierac
Ea—— 3 L= <pus sie w tym programie.
4 1, Po
Przypisanie 5
Piik podprogramu
Jezeli

<Nie wybrano pliku>

Lot Zataduj plik

Zdarzenie
Watek

Proetacznik | P
Licznik czasu

Pozycja
domowa

> szablony
Zapisz podprogram Wyczy$¢ podprogram

O Zapewni aktualizacie pliku podprogramu za pomoca tego programu

O Ukry) drzewo podprogramu

RSO KBRTE

O Normalny
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Wywotanie
podprogramu

Wywotanie podprogramu spowoduje wykonanie wierszy programu w
podprogramie, a nastepnie powr6t do nastepnego wiersza.

= . o Nowy Otwérz. Zapisz

1 X Konfiguracja zmiennych

Wywotanie podprogramu

Petla 2 v Program robota
PodProg 3 @ & Ruch/
— 4 © Punkt_orienta_1 Wybierz podprogram, ktéry ma by¢ wywotany w tym punkcie wykonywania programu
Przypisanie 5 = Ustaw
‘Erak "

== 6 B Czeka

7 Wyskakujace okno
Skrypt @ Wyskakuja

8 O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 [®| Komentarz
Watek 10 ¢ = Fol

o = <pusty> 3

Przefqcznik 12 ¢ & Petia

Licznik czasu = 13 =| <pusty>
Pozycja 14 L. Wywofanie
domowa

t R A NS Nl =
ONurmalnv ! brecko ° 0 O Sym-‘u\aqa.
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23.8.3. Przypisanie

Opis Przypisuje wartosci zmiennym. Warto$¢ zmiennej moze by¢ wynikiem
wyrazen utworzonych w edytorze wyrazen (patrz sekcja 23.3. Edytor
wyrazen na stronie 206).
Mozna rowniez zazgdac wartosci zmiennej od operatora. W razie zgdania
wartosci od operatora mozliwe jest wyswietlenie komunikatu operatora w
celu sprawdzenia poprawnoséci danych wejsciowych powszechnie
stosowanych typéw zmiennych.

R 2 ¢ & H

o G
X Konfiguracja zmiennych Przypisanie Zrédio [Wyrazene v |
Petla 2 v Program robota Przypistle wartosé wyrazenia wybrane] zmiennef
PodProg 3 ¢ Ruch
4 @© Punkt orienta_1
Przypisanie 5 o e Zmienna Wyrazenie
Jeseli 6 B Creka [2 |zmenna2 v] o= 2 * force()
o 7 @ Wyskakuace okno
8 O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 ® Komentarz
Watek 10 ¢ m Folder

. 4 1 -| <pust) »
Przetacznik 12 ¢ & petia
Licznik czasu 13 =| <pusty
Pozycja 14 e Wywofanie
domowa 15 3= zmienna_2:=2 * force()

23.8.4. Instrukcja warunkowa if

Opis Instrukcje If i If...Else mogg zmieni¢ zachowanie robota w zalezno$ci od
danych wejsciowych z czujnikow lub wartosci zmiennych

INFORMACJA

Jesli w wyrazeniu If lub wyrazeniu Petla z opcjg Stale
sprawdzaj wyrazenia sg punkty orientacyjne, mozna dodac¢
instrukcje stopj() lub stopl() za wyrazeniem, aby delikatnie
wyhamowac ramie robota. Ma to zastosowanie dla obu
polecen: If oraz Petla (zob. rozdziat ).
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Wybierz warunki Wybrac w edytorze wyrazen warunki tworzgce wyrazenia uzywajgce
instrukgciji If. Jesli wartoscig warunku jest Prawda, zostang wykonane
wyrazenia wewnatrz tej instrukcji warunkowej If. Instrukcja warunkowa If
moze miec tylko jedno wyrazenie Else. Polecenia Dodaj Elself i Usun
Elself pozwalajg dodawac¢ i usuwaé wyrazenia Elself.

Opcja Stale sprawdzaj wyrazenia umozliwia ocene instrukc;ji If, Elself i
Loop podczas wykonywania zawierajgcych je linii. Jesli wyrazenie w
instrukcji warunkowej If zostanie ocenione jako Falsz, wykonywane sg
wyrazenia Elself lub Else.

QB2 ¢ QH

M Nowy.. Otwérz. Zapisz
o [JRSEERE cerce  zmienne
L X Kenfiguracia zmiennyeh o
Petla 2 ¥ Program robota jeze"
PodProg 3 @ & Ruch/ W zaleznosci od stanu sygnatu wejéciowego czuinika lub zmiennej programu beda
4 © Purkt_orienta_1 wykonywane kolejne wiersze programu
Przypisanie 5 = Ustaw Jezeh‘
Jezeli 6 | [BlCzeky [ Sprawdzaj wyrazenie w sposéb ciagly
— 7 [ Wyskakuace okno
8 O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 ~|®|Komentarz
Watek 10 ¢ m Folder
o 11 =] <pusty b
Przefacznik 'y 15 ¢ o pera
Licznik czasu 13 = <pust
Pozycja 14 Y, Wywotanie
domowa 15 (3= zmienna_2:=2 * force()

> Szablony 13 @ b Jezel

[ Dodaj jezeli |[ Usun Inaczejjezeli |

ONormaIny ! ° 0 O SJ'\W‘\LI\ﬂ(]d.
Predkos¢ 100%
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23.8.5. Skrypt

Opis

Nastepujace opcje sg dostepne na liscie rozwijanej w obszarze polecenia:

* Linia pozwala napisa¢ pojedynczg linie kodu URscript za pomoca
edytora wyrazen (patrz 23.3. Edytor wyrazen na stronie 206)

* Plik pozwala zapisywac¢, edytowac lub tadowa¢ pliki URscript.

Instrukcje dotyczgce pisania kodu URscript sg dostepne w podreczniku
skryptow w witrynie internetowej pomocy technicznej (hitp://www.universal-
robots.com/support).

Funkcje i zmienne deklarowane w pliku URscript sg dostepne do uzycia w
ramach programu w PolyScope.

Instalaca

Rejestr ) _

=
i 2 [¥) Program robote Kod skryptu

PodProg 3 @ < Ruch/ Ponize] mozna wprowadzic tekst, ktdry zostanie wykonany jako kod skryptu przez
® Punkt_orienta_1 sterownilc UR

= Ustaw

B Czeka

@ Wyskakujace okno
O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 ~|®|Komentarz

Przypisanie

Jezeli

NI IS

Skrypt

Watek 10 ¢ 'm Folder

411 us

12 ¢ & Petia

Licznik czasu = 13 =/ <pusty
Pozycia 14 ta Wywotanie

domowa 15 5= zmienna_2:=2 * force()

> szablony 13 ¢ (b Jezel

18 B Skrypt

Przetacznik

9o XBBET

O Normalny

UR3e

270 Podrecznik uzytkownika


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

IR
UNIVERSAL ROBOTS

23.8.6. Zdarzenie

Opis

23.8.7. Watek

Zdarzenia mozna uzy¢ do monitorowania sygnatu wejsciowego i
wykonywania pewnego dziatania lub ustawienia zmiennej, gdy sygnat
wejsciowy osigga poziom wysoki.

Na przyktad w razie osiggniecia poziomu wysokiego przez sygnat
wyjsciowy program zdarzenia moze odczekac 200 ms, po czym przywrocic
niski poziom.

Moze to znacznie uproscic¢ kod programu w przypadku, gdy jest wyzwalany
Zz maszyny zewnetrznej w sposob narastajgcy, a nie wysokim poziomem na
wejsciu.

Zdarzenia sg sprawdzane w kazdym cyklu kontrolnym (2 ms).

Uruch alacja Ruch We/w) Rejestr L Ot Zepez

1 X Konfiguracja zmiennych R
Petla 2 v Program robota Zdarzenie
PodProg 3 =] <pusty Zdarzenie jest podobne do przerwania, jednak w przypadku

4 % zd zdarzenia wykonanie programu giéwnego jest kontynuowane, gdy
Przypisanie s wykonywany jest réwniez kod zdarzenia. Gdy zdarzenie jest

=] wykonywane, nowe zdarzenia nie maja skutku,
Jezeli . .
W zaleznoci od stanu sygnalu wejéciowego czujnika lub zmiennej
Skrypt programu wykonywane beda kolejne linie programu.
Zdarzenie
Watek
£l I

Przetacznik

Licznik czasu

Pozycja
domowa

ONormaIny { o 0 O Symu\a(\a.
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Opis

Watek jest procesem rownolegtym do programu robota. Watek moze stuzy¢
do kontrolowania maszyny zewnetrznej niezaleznie od ramienia robota.
Watek moze sie komunikowac z programem robota za pomocg zmiennych i
sygnatéw wyjsciowych.

arar Rejestr 3

Petla

1 X Konfiguracja zmiennych

2 v Program robota Watek

3l L= <pust Watek stanowi program réwnolegly, Ktdry jest realizowany razem 2 programern
giwnym. Watek moze wykonywat funkde sygnaléw we/wy, oczekiwad na sygnaly

|8 atei oraz Ustalac zrmienne

5 | = <pust

PodProg
Przypisanie
Jezeli Jest przydatny do kontrolowania innych maszyn podczas pracy robota.
Skrypt

Zdarzenie

Watek

Proetacznik | P

Licznik czasu

Pozycja
domowa

[ Zapetia w nieskoriczonosé

23S XKEBEm
ONormaIny ﬁ ° 0 O S;.'n‘xu\a(\a.

O Sledz wykonywanie programu

23.8.8. Przetagcznik

Opis

Konstrukcja Przypadek przetgcznika moze zmieni¢ sposob dziatania
robota w zaleznosci od danych wejsciowych z czujnikow lub wartosci
zmiennych.

Uzyj Edytora wyrazen , aby opisa¢ warunek podstawowy i zdefiniowac
przypadki, w ktérych robot powinien przejs¢ do podpolecen tego
przetgcznika .

Jesli warunek zostanie oceniony tak, aby pasowat do jednego z
przypadkdéw, wykonywane sg wiersze wewnatrz przypadku . Jesli
okreslono przypadkéw domyslnych , wiersze zostang wykonane tylko
wtedy, gdy nie znaleziono innych pasujgcych przypadkow.
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Kazdy Przetgcznik moze mie¢ kilka Przypadkéw i jeden Domys$lny
Przypadek. Przetaczniki mogg miec tylko jedno wystgpienie
dowolnych wartosci Przypadek . Przypadki mozna dodaé¢ za pomocg
przyciskdw na ekranie. Polecenie Case mozna usungc¢ z ekranu dla tego
przetgcznika.

U Instalacia Ruch jestr e o Zer

Zaawansowane
1 Konfiguraca zmiennych

Przetacznik
Petla 2 ¥ Program robota a
3 ¢ & Ruch)
PodProg i *G) Pujrm orienta 1 Mozna uzy¢ instrukcjl przelacznika do kontrolowania przebiegu programu,
pE—— orienta_ Moga one zastepowac zlozone instrukcje Jezeli...Inaczejjezeli | testowa¢
rzypisanie 5 = Ustaw wiele wartosci dla wyrazenia
Jezeli 6 B Czeka
— 7 [ Wyskakuace okno
8 O Zatrzymaj Przetacznik
Zdarzenie 9 @/ Komentarz ‘
Watek 10
o 11 b
Przefacznik 12 O Domyéiny przypadek
Licznik czasu 13 = <pust
. 14 . Wywotanie
Pozycja Przypadek 1
domowa 15 2= zmienna_2:=2 * force() + v ‘ ‘
> Szablony 16 9 b Jezel
1 = <ousty> E Przypadek Brak wyboru v
18 B Skrypt

19 & Przefcznik ...

RSO KBRATE
ONormaIny ‘ o - ° 0 o E,\mnnqd.
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23.8.9. Licznik czasu

Opis Licznik czasu mierzy czas pracy poszczego6lnych czesci programu.
Zmienna programowa zawiera czas, jaki uptynat od uruchomienia licznika
czasu i jest widoczna na karcie Zmienne oraz na karcie Uruchom.

> Podstawowe Q - Grafika Zmienne

1 i j i . .
et X Konfiguracja zmiennych Licznik czasu
G 2 ¥ Program robota Mierzy czas. Zmierzony czas pojawia sie w zmiennej
PodProg 3 ¢ & Ruchl -
4 ® Punkt_orienta_1 | Va Hhczmk_czasu_l -
Przypisanie 5 = Ustaw
Jezeli 6 B Czeka QO start
7 Wskaku ke
Skrypt 0 Wyskakjace okno o Zatrzyrmaj
8 O Zatrzyma
Zdarzenie 9 | |®| Komentarz O resety
Watek 10 ¢ m Folder
o K q 11 - <pusty=> o
Przelqczni 12 ¢ & Petia
Licznik czasu 13 - <plsty=>
Pozycja 14 L. Wywotanie
domowa 15 a= zmienna_2:=2 * force()

> Szablony 13 ¢ b Jezel

18 & Skrypt
19 * Przetzcznik ...
20 ® licznik_czasu_1

285 X BB

O Normalny

23.8.10. Pozycja domowa
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Opis

Definiowanie pozycji
poczgtkowe]

Wezet pozycji poczatkowej wykorzystuje katy przegubdw w celu ustawienia
robota we wstepnie zdefiniowanej pozycji poczgtkowej. Jesli zdefiniowano
jako bezpieczng pozycje poczagtkowa, wezet pozyciji poczatkowej jest
wyswietlany w drzewie programu jako Pozycja poczatkowa (bezpieczna).
Jesli pozycja poczgtkowa nie jest zsynchronizowana z pozycjg bezpieczng,
wezet jest niezdefiniowany.

> Q@ |
M Nowy.. Otmérs. Zapis
U o rstaaca  Ruch  wewy mees:
2 v Program robota ~ Pozycja domowa
Petla 3 # Pozycja domowa Przenies do pozycji domowej okreslonej w instalacji
PodProg 4 @ & RuchP
5 @ Punkt_orienta_1 Ruch)
Przypisanie 5 ® Zmierna
@ Predosé przegubu °Is
Jezeli 7 @ ¥|Ruchpo okregu
kot 8 @ PunktPrzez_1 Przyspieszenie przegubu °ls?
o 9 @ Punktiorcowy_1 Qczas
Zdarzenie 10 = Ustaw
Watek 11 B Czekd
Przefacznik 13 © Zatrzymal )
Licznik czasu = 14 @ Komentarz
P 15 ¢ m Folder . .
pass = 16 =] <pust Przypisz wyjécie do bezpieczne] pozycji domowe] w konfiguracji bezpieczeristwa
> szablony 17 ¢ & Petla Bezpieczna pozycja domowa Wyjscia
18 =! <pusty

el Nie skonfigurowano Nie przypisano
19 L Wywolanie
20 3= zmienna 2:=2 * force()
21 9 b Jezel
22 = <pusty
23 R

~

Ozasilaniewquczone —_— o 0 O Syr‘ﬂu\a(\a.

Pozycja poczatkowa to zdefiniowana przez uzytkownika pozycja powrotu
ramienia robota. Po zdefiniowaniu pozycja poczatkowa jest dostepna
podczas tworzenia programu robota. Pozycji poczatkowej mozna uzy¢ do
zdefiniowania bezpiecznej pozycji poczatkowej. (Patrz 21.9. Bezpieczna
pozycja poczgtkowa na stronie 183). Przyciski ekranu gtdwnego majg
nastepujgce funkcje:
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> oD

Przycisk Edytuj pozycje pozwala zmodyfikowac pozycje
poczatkowa.

Przycisk Przesun tutaj stuzy do przesuniecia ramienia robota do

zdefiniowanej pozycji poczgtkowe;.

Przycisk Pozycja zerowa pozwala przywroci¢ ramie robota do

pozycji pionowe;j.

W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
W obszarze Ogéblne wybrac opcje Pozycja poczatkowa.
Dotknac¢ przycisku Ustaw pozycje.

Przeprowadz uczenie robota za pomocg przyciskow Ruch
swobodny lub Przejscie.

- IVSERtinlire
v Ogéine Pozycja domowa Robot

TCP
‘ Edytuj pozycje |
T Obeiazent

Mocowanie N -
Przesun tutaj

we/wy
We/wy ‘

1. Pozycja zerowa |

Zmienne

Rozruch - '-|
Plynne
przejscie
Pozycja
domowa Pozycja przegubu -~
[

Sledzenie

przenosnika Podstawa 90,00°

Wkrecanie Bark -90,00°

> Uktady Nadgarstek 1 -90,00°
Nadgarstek 2 90,00°
> Fieldbus
Nadgarstek 3 0,00°

O Normalny
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23.9. Szablony

Opis

Szablonéw mozna uzy¢ w celu dodania okreslonych funkcji do programu
robota. Rdézne szablony pozwalajg wykonywac ztozone zadania za pomoca
programu robota.

23.9.1. Wyszukaj

Opis

Wyszukaj

Funkcja wyszukiwania uzywa czujnika do okreslenia, czy zostata
osiggnieta poprawna pozycja do uchwycenia lub upuszczenia elementu.
Funkcja ta pozwala na prace na stosach elementéw o réznej grubosci, a
okreslenie doktadnych pozycji elementdw jest albo nieznane, albo zbyt
trudne do zaprogramowania.

Czujnikiem moze by¢ przycisk, czujnik cisnieniowy lub pojemnosciowy.

Aby zaprogramowac operacje wyszukiwania, nalezy zdefiniowac co
nastepuje:

* A- punkt wyjscia.
* Bdo C - kierunek stosu. To oznacza powiekszanie stosu podczas
uktadania i zmniejszanie stosu podczas odkfadania.

* D-grubos$c¢ elementéw w stosie.

Nalezy rowniez okresli¢ warunek osiggniecia nastepnej pozycji stosu oraz
specjalng sekwencje programu, ktora jest wykonywana przy kazdej pozycji
stosu.

Dla ruchéw objetych operacjg na stosie nalezy podac¢ predkos¢ i
przyspieszenie.
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Uktadanie w stos Podczas uktadania w stos ramie robota przesuwa sie do punktu A, a
nastepnie przesuwa sie w kierunku przeciwnym do , aby wyszukac
nastepng pozycje stosu. Po znalezieniu nastepnej pozyciji stosu robot
zapamietuje jg i wykonuje specjalng sekwencje.

W kolejnych rundach robot rozpoczyna wyszukiwanie od zapamietanej
pozycji, powiekszonej o grubos¢ elementu wzdtuz kierunku.
Ukfadanie w stos jest ukohczone, gdy wysokosc stosu jest wieksza niz
pewna zdefiniowana liczba lub gdy czujnik wysle sygnat.
N
1 X Konfiguracja zmiennych Wybierz rodzaj szukania
2 ; :’:i::j’" robota Operac]a‘szukama jest zdefiniowana
4 © Punkt_orienta_1 A: pozycja poczatkowa
sio 5= s 2 ke~ Fenres
Paletyzacja 6 B Czeka D: grubo$¢ elementu
Sledzenie 7 @ Wyskakugce okno Wybierz pomiedzy odktadaniem na stos lub pobieraniem ze stosu.
przenosnika 8 O %at(ZvTai
T .
411 =| <pusty> I
A
1 % W s —y
15 2= zmienna_2:=2 * force()
16 @ b Jezeli ... vc
17 - <pust: B o[ - A
18 & Skrypt o[ o A
19 % Przefacznik ...
20 ® licznik_czasu_1
21 e Szukg Odkiadanie na stos ‘ Pobieranie ze stosu
R3S XKBRED
o Normalny
©
©L @
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Pobieranie ze stosu Podczas rozktadania ramig robota przesuwa sie z punktu A w podanym
kierunku, aby wyszukac nastepny element. Dotarcie do kolejnego
elementu jest okreslane na podstawie warunku na ekranie. Po spetnieniu
warunku robot zapamietuje pozycje i wykonuje sekwencje specjalna.

W kolejnych rundach robot rozpoczyna wyszukiwanie od zapamietanej
pozycji, powiekszonej o grubos¢ elementu wzdtuz kierunku.

otwérz

h v & Mo Zapisz
1 X Konfiguracja zmiennych ~| Pobieranie ze stosu
W Szablony 2 ¥ Program robota

Szukaj 3 9 b Ruch/

4 © Punkt_orienta_1
=i 5 =l Ustaw
Paletyzacja 6 B Czeka
. - 7 Pobieranie ze stosu definiuje sie za pomoca nastepujacych
Sledzenie @ Wyskakujace okno e
przenosnika 8 O Zatrzymaj I I

. 9 [l Komentarz A: pozycja poczatkowa
BN 1 . & oo e B: kierunek — PozycjaOd
C: Kierunek — PozycjaDo
11 =] <pusty> I MO D: grubos¢ elementu
12 ¢ & Petia DL &
13 =l <pu

14 . Wywotanie
15 &= zmienna_2:=2 * force()

16 ¢ b Jezel Nastepna pozycja zostaje znaleziona, gdy:

17 =] <pusty>

18 B Skrypr

19 Prrefacnik Grubos¢ elementu Parametry wspdine

20 ® lieznik_czasu_1 0.0]mm Predkosé narzedzia 250 mmss
21 ¢ Il Pobleranie ze stosu Przyspieszenie narzedzia 1200 mmis?

v
S BozBaczatiaus. - O Sekwencja przed uruchormer

- ;
29O KB E M I O oo oskorczon "M | zresetuj do ustawien domysinych |

° 0 o E,«mnnc,d.

O Normalny

Pozycja poczatkowa Pozycja poczatkowa to pozycja, gdzie rozpoczyna si€ operacja na stosie.
Jesli pozycja poczatkowa zostanie pominieta, stos zaczyna sie w biezgcej
pozycji ramienia robota.
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Kierunek

Kierunek, okreslony przez pozycje od B do C, jest obliczany jako réznica
pozycji od TCP wynoszaca B do TCP wynoszgca C.

Kierunek nie uwzglednia orientacji punktéw.

Wyrazenie nastepnej pozyciji uktadania w stos

Ramieg robota porusza sie wzdtuz wektora kierunku, ciggle oceniajgc, czy
zostata osiggnieta nastepna pozycja stosu. Gdy wyrazenie jest oceniane
na True , wykonywana jest specjalna sekwencja.

~Przed uruchomieniem”

Opcjonalna sekwencja Przed uruchomieniem jest wykonywana tuz
przed rozpoczeciem operacji. Mozna jej uzy¢ do czekania na sygnaty
gotowosci.

,P0 zakohczeniu”

Opcjonalna sekwencja Po zakonczeniu jest wykonywana po
zakonczeniu operacji. Moze ona stuzy¢ do sygnalizacji uruchomienia
ruchu przenosnika w celu przygotowania sie do nastepnego stosu.
Sekwencja pobierania/umieszczania

Sekwencja pobierania/umieszczania jest specjalng sekwencjg programu
wykonywang przy kazdej pozycji stosu, podobnie jak w przypadku
dziatania w trybie palety.

Grafika

Zmienne

o
\/ Szablony 3 9 b Ruc
© Punkt_orienta_1

Szukaj

Kierunek
Kierunek jest okreslany za pomoca linii pomiedzy punktem centralnym narzedzia (TCP)
A A AranF A darh

50000

= Ustaw
B Czeka
@ Wyskakuace okno
O Zatrzymaj
Sledzenie 9 @/ Komentar
praenosnikail |, o g roer
Wkrecanie 11 =| <pust

12 ¢ & Petia

Y13 = <pust

14 L Wywofanie

15 &= zmienna_2:=2 * force()

16 ¢ b Jezel

17 =! <pusty

18 B Skrypt

19 Przefacznik

O Zzatrzymaj po

O Zatrzyma, gdy

4
5
Sita 6
. 7
Paletyzacja s

Parametry wspéine
10,0 mm/s
1200 mm/s?

Predkoéé narzedzia [
20 ® licznik_czasu_1

21 © I Pobieranie ze stosu Prayspleszenie narzedie |
22 ® PozPoczatkowa_1

23 o - Kierunek v

2935 XER

‘ Zresetuj do ustawier domysinych ‘

° 0 O Sw’v’wu\acia.

O Normalny
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23.9.2. Sita

Opis

Tryb Sita jest przydatny w zastosowaniach, w ktorych rzeczywista pozycja
punktu TCP wzdtuz uprzednio zdefiniowanej osi nie jest istotna, natomiast
wymagana jest odpowiednia sita wzdtuz tej osi. Na przykfad, jesli punkt
TCP robota obraca sie wzdtuz zakrzywionej powierzchni albo przy pchaniu
lub ciggnieciu obstugiwanego elementu.

Tryb Sita obstuguje réwniez stosowanie okreslonych momentéw
obrotowych wokot okreslonych osi. Ramie robota probuje przyspieszy¢
wzdtuz tej osi, jesli na osi, na ktorej ustawiona jest sita niezerowa, nie
zostang napotkane zadne przeszkody. Mimo ze 0$ zostata wybrana jako
zgodna, program robota nadal bedzie prébowat przemieszczac¢ robota
wzdtuz tej osi. Jednak sterowanie sitg zapewnia, ze ramie robota nadal
bedzie zbliza¢ sie do okreslone;j sity.

INFORMACJA
Uzywanie tej funkcji jednoczes$nie z funkcjg Sledzenie

przenos$nika i/lub Przesuniecie sciezki moze prowadzi¢ do
konfliktu programu.

* Nie uzywac tej funkcji wraz z funkcjg Sledzenie
przenosnika i/lub Przesuniecie Sciezki.

INFORMACJA
Jesli wezet Force znajduje sie wewnatrz 1£, E1seIf lub

Loopi wybrana jest opcja Check Expression
Continuently, mozesz dodac skrypt end force mode
() na koncu wyrazenia, aby wyjs¢ z kontroli sity.
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OSTRZEZENIE

1. Nalezy unika¢ ostrego spowalniania zaraz przed
uruchomieniem trybu sita.

2. Nalezy unikac przyspieszania w trybie sita, poniewaz
obniza to doktadnos$¢ sterowania sitg.

3. Nalezy unikac¢ ruchéw réwnolegtych do osi zgodnosci
przed uruchomieniem trybu sita.

Q - Grafika Zmienne
s musew "~ Sita
v Szablony
6
7
8

B Czeka Czes¢ programu pod tym poleceniem sity bedzle wykonywana w trybie shy. W tym

Jr—— trybie robot bedzie mial swobode ruchu w ierunku wybranego ukladu, aby moziwe
2ukaj @ Wyskakujgce okno byio przytozenie zdefiniowanej sity.
sita O Zatrzymaj
N 9 [ml Komentarz Ukdad
Paletyzacja
Sledzenie 11 =] <pust
przenosnika | 1) o o oo
Wkrecanie 13 =] <pust
e . Wywotanie ; _~F Sita
15 2= zmienna_2:=2 * force() 0.0 N
16 ¢ b Jezel "t
17 = <pust
18 & Skrypt

19 & Przefczni

20 O licznik_czasu_1

21 9 &l Pobieranie ze stosu

22 ® PozPoczatkowa_1
23 o |- Kierunek

26 e i SekwengaChwytania

31 ¢ 7 Sha | Tryb sy mozna testowac za pomoca ponizszego
przycisku testu w polgczeniu z przyciskiem ruchu Test
— — swobodnego na panelu uczenia.
A9 OSCKBRETE gonep
O Normalny — o 0 O Symulacia .
il 0%

Wybér funkciji Menu Funkcja umozliwia wybér uktadu wspotrzednych (osi), ktéry bedzie
uzywany przez robota, gdy bedzie on pracowac w trybie Sita. Funkcje w
menu to elementy, ktére zostaty zdefiniowane w instalacji.
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Typ trybu Sita O sposobie interpretacji wybranej funkcji decydujg wymienione ponizej
typy trybu sity.

* Prosty: tylko jedna o$ bedzie zgodna w trybie sity. Sita wzdtuz tej osi
jest regulowana. Wymagana sita zawsze bedzie stosowana wzdtuz
osi z wybranej funkcji. Jednak w przypadku funkciji linii odbywa sie to
wzdtuz ich osiy.

* Rama: typ Rama umozliwia bardziej zaawansowane uzycie. Mozna
tutaj niezaleznie wybiera¢ zgodnosc¢ i sity we wszystkich szesciu
stopniach swobody.

* Punkt: gdy wybrany jest typ Punkt, rama zadania ma os y
skierowang od punktu TCP robota w kierunku punktu poczatkowego
wybranej funkcji. Odlegtos¢ pomiedzy punktem TCP robota a
punktem poczgtkowym wybranej funkcji musi wynosi¢ co najmniegj
10 mm. Rama zadania zmienia sie w czasie wykonywania,
poniewaz zmienia sie pozycja punktu TCP robota. Osie x i z ramy
zadania zalezg od oryginalnej orientacji wybranej funkcji.

* Ruch: Ruch oznacza, ze rama zadania zmienia sie wraz z
kierunkiem ruchu punktu TCP. O$ x ramy zadania bedzie rzutem
kierunku ruchu punktu TCP na ptaszczyzne rozciggajgca sie miedzy
0sig x i osig y wybranej funkcji. O$ y bedzie prostopadta do ruchu
ramienia robota i bedzie znajdowac¢ sie w ptaszczyznie x-y wybranej
funkcji. Moze to by¢ przydatne przy gratowaniu wzdtuz ztozonych
Sciezek, gdzie sita musi by¢ prostopadta do ruchu TCP.

Gdy ramie robota nie porusza sie: jesli przejscie w tryb Sita nastgpi z
nieruchomym ramieniem robota, nie bedzie zadnych zgodnych osi,
dopoki predkosc¢ punktu TCP nie wzrosnie powyzej zera. Jesli
pdzniej ramie robota zostanie ponownie unieruchomione ciggle w
trybie Sita, rama zadania bedzie miata takg samg orientacje jak
ostatnim razem, gdy predkos¢ punktu TCP byta wieksza od zera.

W przypadku trzech ostatnich typow rzeczywista rama zadania moze by¢
wyswietlona na karcie grafiki (patrz: ) w czasie wykonywania, gdy robot
pracuje w trybie Sita.
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Wyboér wartosci sity

Limity predkosci

Testuj ustawienia

sity

* Site lub warto$¢ momentu obrotowego dla osi zgodnosci mozna
ustawié¢, a ramie robota odpowiednio dostosowuje swojg pozycje,
aby osiggnac¢ wybrang site.

* W osiach niezgodnych ramie robota porusza sie po trajektorii
ustawionej w programie.

W przypadku parametréw liniowych sita jest podana w niutonach [N], aw
przypadku parametrow obrotowych moment jest podany w niutonometrach
[Nm].

INFORMACJA
Nalezy wykonac¢ nastepujgce kroki:

* Uzyjget tcp force () funkcji skryptu w
oddzielnym watku, aby odczytac rzeczywistg site i
moment obrotowy.

* Poprawic wektor skretu, jesli rzeczywista wartos¢
sity i/lub momentu obrotowego jest nizsza niz
ustawiono.

Dla zgodnych osi mozna ustawi¢ maksymalng predkos$¢ kartezjanska.
Robot porusza sie z tg predkoscig ze sterowang sitg, dopoki nie napotka
kontaktu z jakimkolwiek obiektem.

Przycisk wt./wyt. z etykietg Test przetgcza sposdb dziatania przycisku
ruchu swobodnego z tytu sterownika uczenia, z normalnego trybu ruchu
swobodnego na testowanie polecenia Sita.

Gdy przycisk Test jest wigczony i zostanie nacisniety przycisk ruchu
swobodnego z tytu sterownika uczenia, robot dziata tak, jakby program
osiggnat to polecenie Sita i w ten sposéb mozna zweryfikowac ustawienia
przed faktycznym uruchomieniem catego programu. Ta mozliwos¢ jest
szczegolnie przydatna do sprawdzania, czy zgodne osie oraz sity zostaty
wybrane prawidtowo. Wystarczy przytrzymac jedng rekg punkt TCP robota
i nacisngc¢ przycisk ruchu swobodnego druga rekg. Nalezy obserwowac, w
kt6rg strone mozna lub nie mozna przesuwac robota.

Po zamknieciu tego ekranu przycisk Test automatycznie wytgcza sie, co
oznacza, ze przycisk ruchu swobodnego z tytu sterownika uczenia
ponownie stuzy do wigczania zwyktego trybu ruchu swobodnego.
Przycisk Ruch swobodny dziata¢ tylko wtedy, gdy dla polecenia Sita
wybrana zostanie prawidtowa funkcja.
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23.9.3. Paletyzowanie

Opis

Paletyzowanie to szablon pozwalajacy fatwo zaprogramowac zadania
paletyzowania i depaletyzowania, pobierania i umieszczania czesci (np. z
tac, mocowan itp.) oraz wykonywanie przez robota powtarzajgcych sie
czynnosci dla réznych elementéw w wielu warstwach o roznych wzorach.
Mozna tworzy¢ ré6zne wzory i stosowac je do okreslonych warstw. Miedzy
poszczegolnymi warstwami mozna rowniez umieszczac przektadki (zob. ).
Ponadto mozna korzysta¢ z funkcji w obszarze Witasciwosci palety, aby
tatwo dostosowac uktadanie palet.

Wiecej informacji o funkcjach przedstawia

Aby uzy¢ szablonu paletyzowania, nalezy postepowac zgodnie z ponizszg
sekcjg Tworzenie programu paletyzowania.
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Tworzenie
programu
paletyzowania

—

. Nalezy zdecydowag, czy nauczyc funkcji (zob. ) czy uzy¢ podstawy

jako ptaszczyzny referencyjnej.

Na karcie Program, w obszarze Szablony dotkng¢ przycisku
Paletyzowanie.

Na ekranie Paletyzowanie wybrac jedng z ponizszych akcji, w
zaleznosci od wymogow.

1. Wybrac opcje Paletyzowanie, aby porzadkowac przedmioty
na palecie.

2. Wybra¢ opcje Depaletyzowanie, aby zdjg¢ przedmioty z
palety.

W obszarze Wtasciwosci palety okreslic nazwe programu, funkcje
(patrz krok 1), wysoko$¢ obiektu i nazwe licznika elementéw w
ramach programu. Zaznaczy¢ pole Pamigtaj ostatnig lokalizacje
przedmiotu, jesli robot ma wznowic dziatanie przy elemencie, z
ktorym pracowat, gdy zostat zatrzymany.

Na ekranie Paletyzowanie w obszarze Dziatania doda¢ kolejne
dziatania do wykonania przed sekwencjg paletyzowania lub po niej,
zaznaczajgc pola wyboru:

1. Dodaj dziatanie przed paletyzowaniem: dziatania te sg
wykonywane przed rozpoczeciem paletyzacji.

2. Dodaj dziatanie po paletyzowaniu: dziatania te sg
wykonywane po zakonczeniu paletyzaciji.

W drzewie programu dotkng¢ wezta Wzory, aby okresli¢ wzory dla
warstw. Mozna utworzy¢ nastepujgce rodzaje wzorow: Linia, Siatka
lub Nieregularny (patrz rysunek ponizej). Na tym ekranie mozna
wybraé, czy uwzgledni¢ przektadke miedzy warstwami (zob. ).

Dotknag¢ weztéw wzoru w drzewie programu, aby nauczy¢ robota
okreslonych pozycji (np. punkty poczatkowe/koncowe, narozniki
siatki i/lub liczba elementdw). Instrukcje uczenia zob. . Wszystkie
instrukcje muszg by¢ uczone w dolnej czesci palety. Aby
zduplikowa¢ wzor, dotkngc¢ przycisku Powiel wzér na ekranie wezta
Wz6r, ktéry ma zostac zduplikowany.

W drzewie programu dotkng¢ wezta Warstwy, aby skonfigurowac
warstwy sekwenciji paletyzowania. Z menu rozwijanego Wybierz
wzor wybra¢ wzor dla kazdej z warstw. Dotkng¢ przycisku Dodaj
warstwe, aby dodac kolejne warstwy do programu. Warstwy nalezy
dodac¢ w prawidtowej kolejnosci - nie mozna zmienic ich kolejnosci
pozniej.
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Tworzenie
programu
paletyzowania

Kreator opciji Przy
kazdym elemencie

9. Dotkngé¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.
Wybraé opcje domysing (A) Kreator opcji Przy kazdym elemencie
lub (B) Reczna konfiguracja opcji Przy kazdym elemencie. Instrukcje
dla kazdej opcji podano ponize;.

U Ruch___wein
> Podstawowe
Zaawansowane
1 X Konfiguracia mennyeh
\ Szablony 2 ¥ Program robota

Szukai 3 ¢ # Palet_1

Grafika Zmienne

Paletyzacja

Paletyzowanie umozlwia robotowl wykonywanie zadari paletyzacjidepaletyzacj, takich

: 4 9 |v| Dziatanie przed paletyzowaniem  jak pobieranie | ukiadanie czesci z obszaréw i wykonywanie tych samych czynnosci dia
Sita 5 =] <pust réznych przedmiotéw w wiel warstwach.
Paletyzacja 6 ¢ m Wory
Sledzenie 7 - @ Paletyzacja |
przenosnika 8 : Warstwy QO Depaletyzacia W
. 9
Wireeanie @ 14 Przy kazdym elemencie oy
411 v Dzatanie po paletyzowaniu Iy T ey
12 =] <pusn Nazwa Pallet_1
Wysokos¢ elementu mm
Licznik element6w Pallet_1_cnt

[0 Pamietaj ostatnia lokalizacje przedmiotu
Dziatania

[ Doda dziatanie przed paletyzowaniem

[ [Poda] dziatanie po paletyzowaniu

OZasiIaniewyhczone — ° 0 o Sw’mﬂacjd.
reck 3

Kreator opcji Przy kazdym elemencie pomaga zdefiniowac akcje
wykonywane przy kazdym elemencie na palecie, np. punkt odniesienia,
punkt orientacyjny zblizania, punkt orientacyjny punktu akcji narzedzia
oraz punkt orientacyjny wyjscia (opisane w tabeli ponizej). Punkty
orientacyjne Zblizanie i Wyjscie kazdego elementu zachowajg te samg
orientacje i kierunek bez wzgledu na orientacje innych elementow.

1. Dotkna¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.
2. Na ekranie Przy kazdym elemencie dotkngc¢ przycisku Dale;.

3. Dotkngé przycisku Przesun tutaj. Nastepnie przytrzymac przycisk
Auto lub uzy¢ przycisku Recznie, aby przesunac robota do punktu
odniesienia. Dotknag¢ przycisku Kontynuuj. Dotkng¢ przycisku Dalej.

4. Dotknac przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota
punktu orientacyjnego zblizania (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dalej.

5. Powtérzyc¢ krok 3.

6. Dotkngé przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota
punktu orientacyjnego wyjscia (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dalej.

7. Dotkng¢ przycisku Zakoncz.

8. Mozna teraz dodac¢ odpowiednie wezty akcji chwytaka w folderze
Akcja narzedzia w drzewie programu.
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Konfiguracja reczna

. Dotkna¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.

. Na ekranie startowym Przy kazdym elemencie dotknac¢ przycisku

Konfiguracja reczna.

. Zrozwijanych menu wybrac¢ pozycje Wzér oraz Punkt odniesienia.

Dotkng¢ przycisku Uzyj tego PunktuOdniesienia, aby ustawic¢
PunktOdniesienia.

. Przesungc¢ robota do PunktuOdniesienia, dotykajgc przycisku

Przesun tutaj.

. Dotkna¢ wezta Zblizanie w drzewie programu, aby nauczyc¢ robota

punktu orientacyjnego zblizania (zob. ). Punkt orientacyjny Zblizanie
zachowa te samg orientacje i kierunek bez wzgledu na orientacje
innych elementow.

. Dotkng¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.

Powtorzy¢ krok 4.

. Dotknag¢ wezta Wyjscie w drzewie programu, aby nauczyc¢ robota

punktu orientacyjnego wyjscia (patrz ).

. Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezty akcji chwytaka w folderze

Akcja narzedzia w drzewie programu.

UR3e
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Dodawanie
przektadki miedzy
warstwami w
sekwencji
paletyzowania

Miedzy warstwami w sekwenciji paletyzowania mozna umieszczaé
przektadki, takie jak papier lub styropian. Aby dodac¢ przektadki miedzy
warstwami, nalezy wykonac¢ ponizsze instrukcije:

1. W drzewie programu wybra¢ wezet Wzory.

2. Na ekranie Wzory wybra¢ pozycje Przektadka i zdefiniowaé
wysokosc¢ za pomoca pola tekstowego Wysokos$¢ przektadki. Jesli
wysokosc nie zostata zdefiniowana, program nie uruchomi sie.

3. Wybra¢ wezet Warstwy w drzewie programu. Na ekranie Warstwy
wybraé, miedzy ktérymi warstwami majg by¢ umieszczone
przektadki (przektadki sg umieszczane automatycznie miedzy kazdag
warstwa).

4. Dotkna¢ wezta Przektadka w drzewie programu. Dotkng¢ pozyciji
Ustaw przektadke, aby nauczy¢ robota pozycji przektadki.

5. Wybra¢ domysing opcje (A) Kreator przektadki lub (B) Reczna
konfiguracja sekwencji przektadek. Instrukcje dla kazdej opcji
podano ponize;j.

Po ukonczeniu lub anulowaniu pracy kreatora w obszarze Akcja
przektadki w drzewie programu zostanie wyswietlony szablon. Oprécz
folderu Akcja narzedzia w obszarze wezta Akcja przektadki, mozna wybraé
jeden z ponizszych folderéw:

* Odbierz przektadke w celu zaprogramowania robota, aby odbierat
przekfadki podczas paletyzowania

* Upusé przektadke w celu upuszczania przektadek podczas
depaletyzowania
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(A) Kreator 1. Dotkna¢ wezta Akcja przektadki w drzewie programu.

przekiadki 2. Na ekranie Akcja przektadki dotkng¢ przycisku Dale;j.

3. Dotkngé przycisku Przesun tutaj i przytrzymac przycisk Auto lub
uzyc¢ przycisku Recznie, aby przesungc¢ robota do punktu
przektadki. Dotkngc¢ przycisku Kontynuuj. Dotkngc¢ przycisku Dalej.

4. Dotknac przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota
punktu orientacyjnego zblizania (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dalej.

5. Powtérzyc¢ krok 3.

6. Dotkna¢ przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota
punktu orientacyjnego wyjscia (patrz ). Dotkngc¢ przycisku Dalej.

7. Dotkng¢ przycisku Zakoncz.

8. Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezly akcji w folderach Podnies
przektadke, Upus¢ przektadke oraz Akcja narzedzia w drzewie
programu.

(B) Konfiguracja 1. Dotknac wezta Akcja przektadki w drzewie programu.

reczna 2. Na ekranie startowym Akcja przektadki dotkng¢ przycisku

Konfiguracja reczna.

3. Przesunac robota do punktu przektadki, dotykajgc przycisku Przejdz
do punktu przektadki.

4. Dotkna¢ wezta Zblizanie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota
punktu orientacyjnego zblizania (zob. ).

5. Dotknag¢ wezta Akcja przektadki w drzewie programu. Powtorzy¢
krok 3.

6. Dotkng¢ wezta Wyjscie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota
punktu orientacyjnego wyjscia (zob. ).

7. Mozna teraz dodac¢ odpowiednie wezly akcji w folderach Podnies
przektadke, Upus¢ przektadke oraz Akcja narzedzia w drzewie
programu.
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Opcje Program paletyzowania mozna dostosowac w nastepujgcy sposob:

dostosowywania .
programu
paletyzowania

Pozycje

Linia

Siatka

W

Nieregularne

Jesli paleta musi zosta¢ dostosowana lub ustawiona w nowej pozyc;ji
po utworzeniu programu paletyzowania, wystarczy ponownie
nauczy¢ funkciji palety (zob. ), poniewaz sekwencja paletyzowania
jest stata wzgledem funkcji. W wyniku tego wszystkie pozostate
elementy programu sg automatycznie dostosowywane do howo
nauczonej pozycji.

Mozna edytowac wtasciwosci polecen ruchu (zob. ).
Mozna zmieni¢ wartosci predkosci i promieni mieszania (zob. ).

Mozna doda¢ inne wezty programu do sekwencji Przy kazdym
elemencie lub sekwencji Akcja przektadki.

Aby nauczy¢ robota pozycji, nalezy wybra¢ poszczegolne
elementy w drzewie programu:

* ElementPoczatkowy1

* ElementKoncowy1

Wstawi¢ liczbe elementow w sekwencji za pomocg pola
tekstowego Elementy w dolnej czesci ekranu.

Aby nauczy¢ robota pozycji, nalezy wybraé poszczegolne
elementy w drzewie programu:

* ElementNaroznika1

* ElementNaroznika2

* ElementNaroznika3

* ElementNaroznika4

Wstawi¢ liczbe wierszy i kolumn do odpowiednich pol
tekstowych, aby okresli¢ wymiary wzoru.

Aby nauczy¢ robota pozycji, nalezy wybra¢ poszczegolne
elementy w drzewie programu:

* Element1

* Element2

* Element3

Dotknac przycisku Dodaj element, aby dodac¢ i zidentyfikowac
nowy element w sekwenciji.
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Dziatania lokalizacja i pozycja, w ktérej ma byc¢ robot podczas
Punkt Akcja Wykonywanla al.(C]I dla poszcz?golnych falementow'w warstwie.
narzedzia Punkt orientacyjny punktu akcji narzedzia to domysiny punt
odniesienia, jednak mozna go edytowac w drzewie programu,
dotykajgc wezet punktu orientacyjnego punktu akcji narzedzia.
Podczas uzywania kreatora punkt odniesienia to pierwsza
pozycja w pierwszej zdefiniowanej warstwie na palecie. Punkt
S0 odniesienia stuzy do uczenia robota punktu orientacyjnego
zblizania, punktu orientacyjnego punktu akcji narzedzia oraz
punktu orientacyjnego wyjscia dla poszczegolnych elementéw
w warstwie.
Dojazd pozycja bezkolizyjna oraz kierunek, ktére przyjmuje robot
podczas zblizania sie do elementu w warstwie.
Ny
Akcja akcja, ktérg ma wykonac przystawka robota dla kazdego
narzedzia elementu.
n “‘ g
Punkt pozycja oraz kierunek, ktore przyjmuje robot podczas
orientacyjny oddalania sie od elementu w warstwie.
wyjscia
Ny
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23.9.4. Sledzenie przenosnika

Opis Funkcja sledzenia przenosnika pozwala ramieniu robota $ledzic ruch
maksymalnie dwoch przenosnikow. Funkcje sledzenia przenosnika
definiuje sie na karcie Instalacja.

INFORMACJA

Uzywanie tej funkcji jednoczesnie z funkcjg Sita i/lub
Przesuniecie Sciezki moze prowadzi¢ do konfliktu
programu.

* Nie uzywac tej funkcji wraz z funkcjg Sita i/lub
Przesuniecie sciezki.

Wezet programu Sledzenie przenosnika jest dostepny na karcie Program w
obszarze Szablony. Podczas Sledzenia przeno$nika w ramach tego wezta
dopuszczalne sg wszystkie ruchy, lecz sg one wykonywane wzgledem
ruchu pasa przenosnika. Mieszanie nie jest dozwolone podczas wyfgczania
Sledzenia przenos$nika, wiec robot zatrzymuje sie catkowicie przed
wykonaniem nastepnego ruchu.

ABCDE D -] E
Nowy.. Otmérs. Zapiss

default

v Ogéine Sledzenie przenognika

TCP

[conveyor 1 wytaczony) v | O Wiacz iedzenie przenognika

1 Obciazenie
Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

We/wy
narzedzia

Zmienne
Rozruch

Plynne
przejscie
Pozycja

domowa

Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

> Fieldbus

O Pracuje
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Sledzenie
przenosnika

1. W gdrnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.

2. Dotknaé przycisku Szablony i wybraé opcje Sledzenie przeno$nika,
aby dodac wezet Sledzenia przenosnika do drzewa programu.
Wszystkie ruchy wyszczegodlnione w wezle sledzenia przenosnika
odpowiadajg ruchowi przenosnika.

3. W obszarze Sledzenie przenosnika na liécie rozwijanej Wybierz
przenosnik nalezy wybra¢ opcje Przeno$nik 1 lub Przeno$nik 2,
aby okresli¢ przenosnik, ktéry ma by¢ sledzony.

INFORMACJA
Jesli wezet sledzenia przenosnika znajduje sie w petli I £,

ElseIf lubiwybrano opcje Check Expression
Continuly, mozna dodac¢ skrypt END Conveyor
tracking () nakoncu wyrazenia, aby zakonczy¢
Sledzenie przenosnika.
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23.9.5. Wkrecanie/wykrecanie srub

Opis

Dodawanie wezta

Wkrecanie/wykrecanie

srub

Wezet programu Wkrecanie/wykrecanie $rub stanowi tatwy sposob
dodawania zastosowan zwigzanych z wkrecaniem/wykrecaniem srub dla
zamocowanego wkretaka. Konfiguracje wkretaka oraz jego potgczen z
robotem mozna okresli¢ na karcie Instalacja (patrz Ogolne).

[

aaaaaaaaaaa

Wkrecanie

Wkretak: Okreslone przez uzytkownika
aria dia tego 1 Wejwy] startu oraz TCP musza by¢ zdefiniowane w instalacji

O Wiacz punkt poczatkowy

Proces

O Podazaj za éruba, stosujac

< >

1. W gdrnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.

N

W obszarze Szablony dotkng¢ przycisku
Wkrecanie/wykregcanie Srub.

3. Wybra¢ opcje Dokrecanie, aby narzedzie podgzato za srubg w
kierunku jej dokrecania (do $rodka) lub wybrac opcije
Luzowanie, aby narzedzie podazato za srubg w kierunku jej
wykrecania (na zewnatrz). Ten wyboér wptywa tylko na ruch
robota podazajacy za $rubg oraz jego obliczenia pomiarowe.

4. W polu Wybér programu mozna wybrac program wkretaka w
zaleznosci od sygnatow Wybér programu w obszarze
Instalacja.

5. Zaznacz pole wyboru Wiacz punkt poczatkowy, aby dodac¢ do
drzewa programu polecenie RuchL, ktére jest wykonywane, gdy
wkretak jest juz uruchomiony.

Zaznacz pole wyboru Wigcz obstuge btedéw maszyny, aby
przed rozpoczeciem czynnosci wkrecania dodac srodek
naprawczy do drzewa programu, jesli jest to wymagane.
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Wptyh na dziatanie
wkrecania/wykrecania
Srub

Wybieranie opcji Podgzaj za Srubg w obszarze Proces, wptywajgcej
na dziatanie wkrecania/wykrecania srub na nastepujgce sposoby:

* Sifa: wybrac¢ opcje Sita, aby zdefiniowac site wywierang na
Srube. Nastepnie wybrac opcje Limit predkosci, aby robot
poruszat sie z tg predkoscig, dopdki nie dotknie Sruby.

c PRZESTROGA
Umiescic¢ koncowke wkretaka powyzej sSruby

przed rozpoczeciem programu
wkrecania/wykrecania srub. Wywieranie sity na
srube moze wptyna¢ na wydajnos¢ programu
wkrecania/wykrecania Srub.

* Predko$é¢: wybrac statg Predkos¢ narzedzia i Przyspieszenie, z
jakimi robot ma podazac za $ruba.

* Wyrazenie: podobnie, jak w przypadku polecenia If (patrz
23.8.4. Instrukcja warunkowa if na stronie 268), nalezy wybrac¢
opcje Wyrazenie, aby opisa¢ warunek, zgodnie z ktérym robot
podaza ze $ruba.
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Wkrecanie/wykrecanie srub do

Opis Wezet programu wkrecania/wykrecania Srub obejmuje obowigzkowy wezet
Az, ktory definiuje kryteria zatrzymania procesu wkrecania/wykrecania
Srub.

1 X Konfiguracja zmiennych A3
v Szablony 2 v Program robota
Saukaj 3 ¢ ¥ Wkrecarie
: 4 o 3z O\<res’\‘warur\e\< Az. Robot bedzie wykonywac proces Az do spelnienia okresionego

Sita 5 ®)| Ponize] dodal dziatania diatego. o<

Paletyzacja 6 9P A Sukces

S — 7 ®) Ponizej dodaj dziatania dia tego

przenosnika

A I Odlegtos¢ l
Btad
5
Odleglosé

< >

° 0 O 5;,‘!11\,4\a(:\a.

Mozna zdefiniowaé * Sukces: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu wykrycia
nastepujace kryteria ukonczenia przy uzyciu wybranej opcji. Mozna dodac tylko jeden
zatrzymania: warunek sukcesu.

* Btad: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu wykrycia btedu
przy uzyciu wybranych opcji. Mozna doda¢ wigcej niz jeden warunek
btedu.

Kryteria Sukces

* Dobrze: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu
wykrycia sygnatu DOBRZE z wkretaka.

* Czas: wkrecanie/wykrecanie srub trwa przez okreslony
czas.

* Odlegto$é: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do
osiggniecia okreslonej odlegtosci.

* Wyrazenie: wkrecanie/wykrecanie $rub trwa do chwili
spetnienia warunku niestandardowego wyrazenia.
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23.10.

Blad

URCaps

ZLE: wkrecanie/wykrecanie $rub zatrzymuje sie w
momencie wykrycia sygnatu ZLE z wkretaka.

Odlegtosé: wkrecanie/wykrecanie srub jest
zatrzymywane w chwili przekroczenia okreslone;j
odlegtosci.

Limit czasu: wkrecanie/wykrecanie srub jest
zatrzymywane w chwili przekroczenia okreslonego
czasu.
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Opis

URCap zdalnego punktu TCP i Sciezki narzedzia umozliwia ustawienie
zdalnych punktoéw centralnych narzedzia (RTCP), gdzie punkt centralny
narzedzia jest umiejscowiony w przestrzeni wzgledem podstawy robota.
URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia umozliwia réwniez
programowanie punktow orientacyjnych i ruchdéw po okregu oraz
generowanie ruchu robota na podstawie zaimportowanych plikéw sciezek
narzedzi zdefiniowanych w pakietach oprogramowania CAD/CAM innych
firm.

URCap zdalnego punktu TCP wymaga zarejestrowania robota przed
uzyciem (patrz Rejestracja robota i plik licencyjny na stronie 390). Punkt
RTCP jest przydatny w zastosowaniach wymagajgcych od robota
chwytania i przenoszenia przedmiotéw wzgledem nieruchomego
narzedzia. Punkt RTCP jest stosowany wraz z poleceniami RTCP_RuchP i
RTCP_Ruch po okregu do przenoszenia chwyconej czesci ze statg
predkoscig wzgledem zamocowanego harzedzia.

Run

llation Move 1O Log
Remote TCP & Toolpath

> Safety

Start the controller before using this URCap:

> Features

2 Fieldbus Controller Status: STOPPED

Remote TCP
& Toolpath

Select an option below based on your application

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

Toolpath Moves

O Power off £l e — 100% Simulation .

Podobnie, jak w przypadku standardowego punktu TCP (zob. ), punkt
RTCP mozna zdefiniowa¢ i nazwaé¢ w na ekranie konfiguracji na karcie
Instalacja.

Mozna rowniez wykonac ponizsze akcje:

* dodac, zmieni¢ nazwe, modyfikowac i usuwaé punkty RTCP;
* zrozumie¢ domysline i aktywne punkty RTCP;

* nauczy¢ pozycji punktu RTCP;

* kopiowac orientacje punktu RTCP.
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Ustawianie
zdalnego punktu
TCP z funkgciji

Rodzaje ruchéw
zdalnego punktu
TCP

Konfigurowanie punktu RTCP z wykorzystaniem funkcji umozliwia
przesuwanie skokowo robota wzgledem punktu RTCP, tworzac
jednoczesnie punkty orientacyjne RTCP oraz ruchy po okregu RTCP.

1. Dotknac ikony plusa, aby utworzy¢ nowy punkt RTCP. Lub wybra¢
istniejgcy punkt RTCP z rozwijanego menu.

2. Dotkngé menu rozwijane Skopiuj wartosci z funkcji punktu i wybrac
funkcje. Potwierdzi¢ wartosci orientacji punktu RTCP, aby
dopasowac je do wybranej funkciji.

In P4 wvemet= [0 B b
=22 default* e i oo P

Run

vove og
Remote TCP & Toolpath
) Safety
Instructions

> Fieldbus Remote Tool Center Point lIl
Defined with respect to the robot base frame.

[7 ] @rrr SR+ ][ 1

Remote TCP

& Toolpath Position
Set position using the wizard:
x 0.00 mm
¥ 0.00 mm £z
z 0.00 mm
Remote TCP

Orientation

I alues from a feature:
RX 0.0000 rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000 rad

simuation ()

RTCP_RuchP Podobnie, jak w przypadku standardowego polecenia RuchP, polecenie
RTCP_RuchP pozwala zdefiniowac¢ predkos¢ narzedzia i przyspieszenie
ruchoéw ramienia robota wzgledem zdalnego punktu TCP. Patrz .
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Ruch po okregu
RTCP

Punkt orientacyjny
zdalnego TCP

Uczenie zdalnych
punktéw
orientacyjnych TCP

Podobnie, jak w przypadku standardowego polecenia Ruch po okregu,
polecenie Ruch po okregu RTCP mozna dodaé do polecenia RTCP_
RuchP, aby wykonac ruchy okrezne. Patrz .

INFORMACJA
Predko$¢ maksymalna ruchu po okregu moze by¢

mniejsza niz podana warto$¢. Promien okregu to r,
przyspieszenie maks. to A, a predkos¢ maksymalna nie
moze przekroczy¢ Arz powodu przyspieszenia
dosrodkowego.

Podobnie, jak w przypadku standardowych punktéw orientacyjnych,
punkty orientacyjne RTCP pozwalajg narzedziu poruszac sie liniowo ze
statg predkoscig z wykorzystaniem funkcji mieszania kotowego. Domy$ina
wielkos¢ promienia mieszania jest wartoscig wspoélng dla wszystkich
punktéw orientacyjnych. Mniejszy promien mieszania spowoduje, ze tor
bedzie ostrzejszy. Wiekszy promien mieszania spowoduje, ze tor bedzie
tagodniejszy. Punkty orientacyjne RTCP sg nauczane przez fizyczne
przesuniecie ramienia robota do zgdanej pozyciji.

Ru

= . e ps .
Q _ Graphics Variables
) L] 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 § ¥ RTCP_MoveP Remote TCP Wayp°int

3 = RTCPWaypoint_1
W URCaps =
RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed

b Tool acceleration

—+ Waypoint
- CircleMove 3
~+ Toolpath

Simulation .

1. Na karcie Program wstawi¢ wezet RTCP_RuchP.

2. Wwezle RTCP_RuchP dotkng¢ opcji Ustaw, aby wyswietli¢ ekran
Ruch.

3. Na ekranie Ruch uzy¢ funkcji Tryb uczenia lub Skok w celu
ustawienia robota w Zzgdanym potozeniu.

4. Dotknac zielony symbol haczyka, aby potwierdzic.

Podrecznik uzytkownika

301 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

Konfigurowanie
punktu
orientacyjnego
RTCP

Sciezka narzedzia
zdalnego TCP

Konfigurowanie
Sciezki narzedzia
zdalnego punktu
TCP

Konfigurowanie
Sciezki narzedzia za
pomoca
oprogramowania

Uzy¢ funkcji mieszania, aby robot mégt ptynnie przejs¢ miedzy dwoma
trajektoriami. Dotkng¢ Uzyj wsp6élnego promienia mieszania lub Mieszaj
Z promieniem, aby ustawi¢ promien mieszania dla punktu orientacyjnego z
wezta RTCP_RuchP.

INFORMACJA
Nie mozna uzy¢ wezta czasu fizycznego (np. Ruch,

Czekaj) jako elementu podrzednego wezta RTCP_RuchP.
Jesli jako element podrzedny do wezta RTCP_RuchP
zostanie dodany nieobstugiwany wezet, nie bedzie mozna
zatwierdzi¢ programu.

URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia umozliwia automatyczne
generowanie ruchéw robota, utatwiajgc precyzyjne podgzanie po
skomplikowanych trajektoriach.

1. Wybrac Ruchy Sciezki narzedzia zdalnego TCP na stronie gtowne;j
URCap zdalnego punktu TCP i Sciezki narzedzia, aby wprowadzi¢
przeptyw pracy.

2. Postepowac zgodnie z instrukcjami na karcie Instrukcje.

Funkcja Ruchy sciezki narzedzia zdalnego TCP wymaga jednego z
ponizszych waznych elementéw:

* Plik sciezki narzedzia
* Zdalny TCP
* UWC zdalnego punktu TCP

Sciezka narzedzia okre$la orientacje, trajektorie, predkosé lub (predko$¢
posuwu) oraz kierunek ruchu narzedzia.

1. Utworzy¢ lub zaimportowa¢ model CAD cze$ci.

2. Skonfigurowac uktad wspoétrzednych czesci (UWC) przypisany do

CAD/CAM

czesci.

3. Utworzy¢ sciezke narzedzia wzgledem UWC w oparciu o funkcje
czesci

4. Wykona¢ symulacje ruchu sciezki narzedzia, aby sprawdzic, czy
spetnia oczekiwania.

5. Wyeksportowac Sciezke narzedzia do pliku G-code z rozszerzeniem
pliku nc.
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Importowanie
Sciezki narzedzia G-
code do interfejsu
PolyScope

N

W URCaps

& default* i
i o =
Q - Graphics Variables
) Advanced
DU R ——
5 s 2 ¢ v RTCP Movep Remote TCP Toolpath
3 = RTCPToolpath_1
RTCPToolpath_1 Fixed PCS v
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath flle> - Use active PCS v Move to First Point
Move

Zatadowac¢ pliki sciezki narzedzia do katalogu gtdwnego nosnika
USB. Pliki Sciezki narzedzia muszg mie¢ rozszerzenie nc.

Wiozy¢ nosnik USB do sterownika uczenia.

W goérnym obszarze ekranu dotkngé pozycji Instalacja, dotkngé
pozycji URCaps, wybra¢ opcje Zdalny punkt TCP i Sciezka
narzedzia, wybrac¢ opcje Ruchy sciezki narzedzia zdalnego punktu
TCP, a nastepnie wybra¢ opcje Sciezka narzedzia.

Wybra¢ pliki $ciezki narzedzia do zaimportowania do interfejsu
Polyscope.

<unnamed>* D ﬁ E
+

nn
nn

© Use shared blend radius O Use feed rate

Q Blend witn radius (@ Use shared tool speed
25 |mm
I I o (O Toal speed 250 |mm
—+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
= CircleMove O Tool acceleration 200 \mm/s
~+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected.

O Normal Speed (——— 100% Simulation .
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Zdalny TCP

UWC zdalnego
punktu TCP

Konfigurowanie zdalnego punktu TCP dla ruchéw $ciezki narzedzia

1.

Okreslic orientacje narzedzia w pierwszym punkcie orientacyjnym w
Srodowisku CAM.

Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwycic¢ czesc
chwytakiem.

Wybra¢ lokalizacje zdalnego punktu TCP
Uzy¢ kreatora pozyciji, aby uzyskac wartosci dodatnie.

Dostosowywac robota do uzyskania zgdanej pozycji czesci podczas
zblizania sie do zdalnego punktu TCP.

Nalezy zaplanowac orientacje narzedzia w pierwszym punkcie
orientacyjnym na czesci fizycznej. Dodatni kierunek osi Z powinien
wskazywac kierunek przeciwny od powierzchni czesci.

Utworzy¢ funkcje ptaszczyzny o tej samej orientacji, jak
zaplanowano w poprzednim kroku.

Ustawic¢ orientacje zdalnego punktu TCP, kopiujgc wartosci z funkcji
ptaszczyzny. Zgdana pozycja czesci zostanie utrzymana podczas
wykonywania sciezki narzedzia.

Ukfad wspotrzednych czesci (UWC) zdalnego TCP jest nieruchomy
wzgledem kotnierza narzedzia robota. Na ekranie PolyScope dotkngc
rézdzki, aby uruchomi¢ kreatora w celu nauki UWC zdalnego punktu TCP.
Mozna uzy¢ dowolnej metody uczenia opisanej ponizej.

I

Run

Remote TCP & Toolpath

) Safety
Instructions Toolpath Remote TCP

> Fieldbus

[7 ]|@rrcepes v [+ ]l @

Remote TCP
& Toolpath Position

£ ¢ QH

staltior

Remote TCP Part Coordinate System lIl
Defined with respect to the robot tool frame.

X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm

Orientation
RX 0.0000 rad

RY 0.0000 rad
RZ 0.0000 rad

(@) Teach by defining origin, +X axis, and +Y direction of F

(O Teach using four reference points on part's surface

Next @ cancel

O Normal Speed (—— 100% Sir‘ﬂ‘.ﬂati‘lrw.
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Konfigurowanie
UWC zdalnego
punktu TCP

Te metode nalezy stosowac, gdy UWC mozna ustawi¢ na powierzchni
czesci.

1.

Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwyci¢ czesc
chwytakiem.

Wybraé zdalny punkt TCP, aby nauczy¢ punktéw odniesienia. Dla
wiekszej doktadnosci nalezy tymczasowo skonfigurowaé zdalny
punkt TCP ostrego obiektu, aby ukonczyc¢ ten proces uczenia.

Przesung¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat
punktu poczagtkowego, dodatniej osi X oraz kierunku dodatniej osi Y
UWC na czesci.

Dotknagc¢ Ustaw, aby zakonczyc¢ proces uczenia. Wartosci pozycji i
orientacji zostang wypetnione automatycznie.

W innych przypadkach nalezy stosowac ponizszg metode.

1.
2.

Wybrac trzy lub cztery punkty odniesienia na powierzchni czesci.

W oprogramowaniu CAD/CAM zarejestrowaé wspétrzedne X, Y, Z
wybranych punktow odniesienia wzgledem ukfadu UWC.

Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwycic¢ czesc
chwytakiem.

Wybraé zdalny punkt TCP, aby nauczy¢ punktéw odniesienia. Dla
wiekszej doktadnosci nalezy tymczasowo skonfigurowa¢ zdalny
punkt TCP ostrego obiektu, aby ukonczyc¢ ten proces uczenia.

Wprowadzi¢ wspoétrzedne pierwszego punktu odniesienia.

Przesung¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat
pierwszego punktu odniesienia na czesci.

Powtdrzy¢ kroki pie¢ i szes¢ dla pozostatych punktéw odniesienia.
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Ustawianie W zaawansowanych przypadkach uzytkowania, gdy spéjnos¢ chwytania
zmiennego UWC czesci nie jest wysoka, mozna ustawi¢ zmienny UWC w celu dostosowania
ruchow sciezki narzedzia zgodnie z lokalizacjg oraz orientacjg czesci
wzgledem kotnierza narzedzia robota.
Mozna ustawi¢ zmienng postawy powigzang z zewnetrznym czujnikiem,
ktory moze wykrywac lokalizacje oraz orientacje UWC.

1. Skonfigurowaé zewnetrzny czujnik wykrywajacy lokalizacje i
orientacje UWC. Przekonwertowa¢ sygnat wyjsciowy czujnika
doprowadzony do ramy kotnierza narzedzia robota.

2. Sprawdzi¢, czy UWC jest ustawiony wzgledem czesci, a czujnik
zewnetrzny moze wykryc¢ jego lokalizacje i orientacje.
3. Winterfejsie PolyScope utworzy¢ zmienng postawy powigzang z

sygnatem wyjsciowym czujnika zewnetrznego jako zmienny UWC.
Nadac jej unikatowg nazwe, np. zmienna_rtcp_uwc_1.

4. Wstawi¢ wezet Sciezki narzedzia RTCP.

5. W prawym gérnym rogu strony programu z menu rozwijanego
wybraé¢ pozycje Zmienny UWC.

6. W menu rozwijanym Wybierz UWC wybra¢ pozycje zmienna_rtcp_
uwc_1.

7. Utworzy¢ wezet przypisania lub skryptu w celu zaktualizowania
pozycji zmienna_rtcp_uwc_1 przed weztem Sciezki narzedzia
RTCP.
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Konfigurowanie W ponizszej sekcji objasniono zastosowanie zmiennego UWC w wezle
wezia Sciezki Sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP.
narzedzia zdalnego 1. Przejsc¢ do karty Program i dotkng¢ przycisku URCaps.

punktu TCP
2. Wybra¢ Ruch zdalnego TCP, aby wstawi¢ wezet RTCP_RuchP.
3. Wybrac punkt TCP i ustawi¢ parametry ruchu: predkos$c i
przyspieszenie narzedzia oraz promieh mieszania.

4. Dotkna¢ przycisku +Sciezka narzedzia, aby wstawi¢ wezet
Sciezka_narzedziaRTCP. Usung¢ utworzony domysinie wezet
punktu orientacyjnego RTCP, jesli nie jest on potrzebny.

5. Wybra¢ plik Sciezki narzedzia oraz odpowiedni UWC zdalnego
punktu TCP z rozwijanych menu.

6. Dostosowac wszystkie parametry ruchu, jesli w przypadku wezta
Sciezki narzedzia RTCP majg by¢ zastosowane inne wartosci.

7. Dotkngé przycisku Przesun do pierwszego punktu, aby sprawdzi¢,
czy chwycona czes¢ zbliza sie do zdalnego punktu TCP zgodnie z
oczekiwaniami.

8. Przetestowac program w trybie symulaciji z niskg predkoscig, aby
potwierdzi¢ prawidtowos¢ konfiguracji.

H-’gw‘ Open. Save.
Q _ Graphics Variables

Toolpath

) L] 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ v Toolpath MoveP

3 = Toolpath 2
W URCaps =
Toolpath_2 Fixed PCS v

Toolpath
Move Select Toalpath File Select Plane as PCS

Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
Move

O Use feed rate
@ Use shared tool speed

o Tool speed

~+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

! A toolpath file must be selected.

O Normal Speed ( 00% S\mulat\w:wn.

INFORMACJA

Aby mie¢ gwarancje, ze ruch robota jest identyczny za
kazdym wykonaniem Sciezki narzedzia, nalezy dodac
RuchJ z parametrem Uzyj katéw przegubéw ustawionym
tak, aby przed wykonaniem Sciezki narzedzia wykonac
ruch do ustalonej konfiguracji przegubéw. Patrz 23.7.1.
Ruch na stronie 213
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Zwyczajne ruchy
Sciezki narzedzia
TCP

Konfigurowanie i
importowanie pliku
Sciezki narzedzia

Konfigurowanie

Podobnie do konfigurowania sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP,
polecenie ruchu sciezki narzedzia zwyczajnego punktu TCP wymaga
nastepujgcych elementéw:

* Plik sciezki narzedzia

* Zwyczajny TCP

* Funkcja ptaszczyzny jako UWC

Jest to podobne do konfigurowania Sciezki narzedzia (patrz
Konfigurowanie Sciezki narzedzia za pomocg oprogramowania

CAD/CAM na stronie 302) i importowania $ciezki narzedzia (patrz
Importowanie $ciezki narzedzia G-code do interfejsu PolyScope na stronie
303).

* Aby skonfigurowac¢ zwyczajny punkt TCP, nalezy postepowac

zwyczajnego punktu zgodnie z instrukcjami.
TCP * Sprawdzi¢, czy dodatnia 0$ Z narzedzia jest skierowana w strone
przeciwng do powierzchni czesci.
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Konfigurowanie 1. Utworzy¢ funkcje ptaszczyzny, uzywajac opcji Dodawanie
UWC funkgciji ptaszczyzny lub Uczenie ptaszczyzny. Patrz .
ptaszczyzny 2. Ustawic czes¢ wzgledem podstawy robota.

3. Sprawdzic¢, czy do tworzenia funkcji ptaszczyzny uzyto
prawidtowego UWC. Dla wiekszej doktadnosci nalezy tymczasowo
skonfigurowac zdalny punkt TCP ostrego obiektu, aby ukonczy¢ ten
proces uczenia.

4. Przesung¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat
punktu poczagtkowego, dodatniej osi X oraz kierunku dodatniej osi Y
UWC na czesci.

5. Zakonczyc¢ proces uczenia i potwierdzi¢ pozycje i orientacje UWC.

Konfigurowanie 1. Przejsc do karty Program i dotkng¢ przycisku URCaps.
wezia Sciezki 2

. . Wybrac¢ punkt TCP i ustawi¢ parametry ruchu: predkosc i
narzedzia

przyspieszenie narzedzia oraz promien mieszania. Wybrac¢ opcje
Swobodnie obr6¢é narzedzie wokét osi Z. Nie wybierac tej opcji,
jesli narzedzie musi podgzac¢ zgodnie z orientacjg wokot osi Z
zdefiniowang w pliku Sciezki narzedzia.

3. Dotknaé przycisku +Sciezka narzedzia, aby wstawié¢ wezet $ciezki
narzedzia.

4. W rozwijanym menu wybrac plik sciezki narzedzia oraz odpowiedni
UWC (funkcja ptaszczyzny).

5. Dostosowac wszystkie parametry ruchu, jesli w przypadku wezta
Sciezki narzedzia majg by¢ zastosowane inne wartosci.

6. Dotkng¢ przycisku Przesun do pierwszego punktu, aby sprawdzi¢,
czy narzedzie moze przemiescic¢ sie do pierwszego punktu sciezki.

7. Uruchomi¢ program w trybie symulacji z niskg predkoscia, aby
potwierdzi¢ prawidtowos¢ konfiguracii.

INFORMACJA
Aby miec gwarancje, ze ruch robota jest identyczny za

kazdym wykonaniem $ciezki narzedzia, nalezy dodac
RuchJ z parametrem Uzyj katéw przegubéw ustawionym
tak, aby przed wykonaniem Sciezki narzedzia wykonac¢
ruch do ustalonej konfiguracji przegubdéw. Patrz 23.7.1.
Ruch na stronie 213
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24. Karta Instalacja

24. Karta Instalacja

Opis Na karcie Instalacja mozna skonfigurowac ustawienia majgce wptyw na
0golne dziatanie robota oraz interfejsu PolyScope.

24.1. Konfiguracja TCP

Opis Punkt centralny narzedzia (TCP) to punkt na narzedziu robota. Kazdy
punkt TCP zawiera przesuniecie i obrét wzgledem srodka kotnierza

wyjsciowego narzedzia.

W razie zaprogramowania powrotu do wczesniej zapisanego punktu
orientacyjnego robot przesuwa punkt TCP do pozyciji i orientacji zapisanej
w punkcie orientacyjnym. Po zaprogramowaniu robota do pracy w trybie
ruchu liniowego punkt TCP jest przenoszony w sposob liniowy.

REZ QM

-
Uruchom gram | Instalacja Ruch Welw Rejestr o Ot Zapisz
v/ Ogélne Punkt centralny narzedzia Wizualizacja punktu TCP

TP ==
]
1 Obciazenie
Mocowanie  PoZveia
Konfiguracja 0.0jmm )
we/wy Y 0.0/ mm & Zmierz
We/wy z 0.0mm

narzedzia

Zmienne

~—— Orientacja

e Jednostki |Wektor obrotu [rad] -
nne

przejscie

Pozycja X

0.0000

domowa RY

0.0000 & Zmierz

Sledzenie RZ

0.0000

przenosnika

Whkrecanie

> Uktady
> Fieldbus

Kotnierz narzedzia

o -

o 0 O S;.‘n‘w,ﬂa(:\a.

Pozycja Wspétrzedne X, Y, 7 okreslajg pozycje TCP. Kiedy
wszystkie wartosci (w tym orientacja) sg rowne
zeru, punkt TCP pokrywa si€ z punktem
srodkowym kotnierza wyjsciowego narzedzia i
przyjmuje ukfad wspotrzednych widoczny na

ekranie.
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Orientacja

Dodawanie,
zmienianie nazwy,
modyfikowanie i
usuwanie punktéw
TCP

Aktywny TCP

DomysIny punkt
TCP

Pola wspotrzednych RX, RY, RZ okreslaja
orientacje punktu TCP. Podobnie, jak w przypadku
karty Ruch, menu rozwijane Jednostki nad polami
RX, RY, RZ stuzy do wyboru wspétrzednych
orientacji

Konfiguracje nowego punktu TCP mozna
rozpoczg¢ za pomocg nastepujacych dziatan:

* Aby zdefiniowa¢ nowy punkt TCP o
niepowtarzalnej nazwie, nalezy dotkngé
przycisku[_+ . Nowy punkt TCP jest

dostepny w menu rozwijanym.

* Aby zmieni¢ nazwe punktu TCP, nalezy
dotkng¢ przycisku [ 2 .

* Aby usungé wybrany punkt TCP, nalezy
dotkng¢ przycisku ' 1 . Ostatniego punktu

TCP nie mozna usungc.

Podczas ruchu liniowego robot zawsze uzywa aktywnego punktu TCP w
celu okreslenia przesuniecia punktu TCP. Aktywny punkt TCP mozna
zmieni¢ za pomocg polecen Ruch (patrz 23.2.2. Karta polecen na stronie
200) lub Ustaw. Ruch aktywnego punktu TCP jest wyswietlany na karcie
Urzadzenie graficzne (patrz 23.2.3. Karta Urzgdzenie graficzne na stronie
203).

Domysliny punkt TCP musi by¢ ustawiony jako aktywny TCP przed
uruchomieniem programu.

* Aby ustawi¢ punkt TCP jako domysiny, nalezy wybra¢ zgdany punkt
TCP i dotkng¢ pozycji Ustaw jako domysiny.

W dostepnym rozwijanym menu zielona ikona wskazuje domysiny
skonfigurowany punkt TCP.
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24.1.1. Uczenie pozycji punktu TCP

UR3e 312
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Uczenie orientacji
TCP

Wspotrzedne pozycji punktu TCP mozna obliczy¢ automatycznie, w tym
celu nalezy:

1. Dotknac przycisku Zmierz.
2. Wybra¢ staly punkt w przestrzeni roboczej robota.

3. Za pomocay strzatek z prawej strony ekranu mozna przesungé¢ punkt
TCP pod co najmniej trzema réznymi kgtami, nastepnie zapisac
odpowiadajgce pozycje kotnierza wyjsciowego narzedzia.

4. Uzy¢ przycisku Ustaw, aby zastosowac zweryfikowane wspétrzedne
do odpowiedniego punktu TCP. Aby obliczenie byto prawidtowe,
pozycje muszg by¢ wystarczajgco rozne. W przeciwnym razie dioda
LED stanu powyzej przyciskow zmieni kolor na czerwony.

d e» 5
Nowy.  Otmérz. Zapisz
3 R jestr
Ogdline Punkt centralny narzedzia
o < Nauka orientacji punktu TCP

TCP =
7 B || I ‘ ‘
Nie wybrano zadnego ulktadu
1 Obhcigzenie ® W 9
Mocowanie Wyhbierz uldad i ustaw punkt tak, aby narzedzie wskazywato kierunelk
osi Z dla wybranego uktadu
Konfiguracja
we/wy b4 <Niezdefiniowany> v
We/wy
Zmienne
Rozruch
Ptynne
przejscie
Pozycja
domowa Vd
Sledzenie
przenosnika [v] © Anulyj
Wkrecanie
> Uitady
> Fieldbus

000 @

Chociaz do wyznaczenia wtasciwego punktu TCP wystarczg zazwyczaj
trzy pozycje, do sprawdzenia, czy obliczenie jest prawidtowe, mozna uzy¢
czwartej pozycji. Jakos¢ kazdego zapisanego punktu wzgledem
obliczonego punktu TCP jest wskazywana za pomocg zielonej, zéttej lub
czerwonej diody LED przy odpowiadajgcym przycisku.

1. Dotknac przycisku Zmierz.

2. Wybrac funkcje z rozwijanej listy. Dodatkowe informacje na temat
definiowana nowych funkcji — patrz 24.13. Funkcje na stronie 337

3. Dotkng¢ przycisku Ustaw punkt, a nastepnie uzyc¢ strzatek Porusz
narzedzie, aby ustawi¢ pozycje, w ktorej orientacja narzedzia oraz
odpowiadajacy jej punkt TCP pokrywaja sie z uktadem
wspotrzednych wybranych funkgciji.

4. Sprawdzic obliczong orientacje punktu TCP i zastosowac jg dla
wybranego punktu TCP, dotykajgc przycisku Ustaw.
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24.2. Obcigzenie

Opis Aby robot pracowat optymalnie, nalezy ustawic obcigzenie, Srodek
ciezkosci i bezwtadnosc.
Mozna zdefiniowac¢ wiele obcigzen i przetgczaé sie miedzy nimi w
programie. Jest to przydatne na przyktad w aplikacjach pobierania i
uktadanie, w ktorych robot podnosi i zwalnia obiekt.

Wizualizacja obciazenia

- m
1 Obcigzenie
Mocowanie Obelazenie v
Konfiguracja Pt/\asa kg
we/wy Srodek ciezkosci #
We/wy Ccx 0,00/ mm # Zmierz
narzedzia oy 0,00/ mm
Zmienne oot 0,00| rnm |_;
Rozruch
Ptynne " ‘ . &
przejs'cie ! Pamietaj, aby ustawic calkowita mase obciazenia E
Pozycja Bezwladnosé (kg m?)
domowa O Uzyj niestandardowej macierzy bezwtadnogcl
Sledzenie . .
przenosnika Kotnierz narzedzia
Wkrecanie Y v
.
6 Bezwladnos¢ podawana z punktem poczatkowym w srodku
ciezkosci | osiami wyréwnanymi z osiami kolnierza narzedzia.
o Normalny ° 0 O Symulacja .
Dodawanie, Konfiguracje nowego obcigzenia mozna rozpoczg¢ za pomocg
- . . . . s,
Zmienianie nazw, nastepujgcych dziatah:

modyfikowanie i
usuwanie obcigzen

* Aby zdefiniowac¢ nowe obcigzenie o niepowtarzalnej nazwie, nalezy
dotkng¢ przycisku[ +_|. Nowe obcigzenie jest dostepne w menu
rozwijanym.

* Aby zmieni¢ nazwe obcigzenia, nalezy dotkng¢ przycisku [ 2 |.

* Aby usung¢ wybrane obcigzenie, nalezy dotkng¢ przycisku @ .
Ostatniego obcigzenia nie mozna usungc.

Aktywne obcigzenie Znacznik wyboru na liscie rozwijanej wskazuje, ktore obcigzenie jest
aktywne [E Paosa ~ . Aktywne obcigzenie mozna zmieni¢ za pomocg

przycisku

~ Set Now
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Obcigzenie
domysine

Ustawianie $rodka
ciezkosci

Oszacowanie
obcigzenia

Korzystanie z
kreatora
szacowania
obcigzenia

Obcigzenie domysine musi by¢ ustawione jako aktywne obcigzenie przed
uruchomieniem programu.
* Aby ustawic¢ obcigzenie jako domysine, nalezy wybrac¢ zgdane
obcigzenie i dotkng¢ pozycji Ustaw jako domysine.

W menu rozwijanym zielona ikona wskazuje skonfigurowane obcigzenie
domyélne :\/ Payload 7

Aby ustawic srodek ciezkosci, nalezy dotkng¢ pol cx, CY i Cz. Ustawienia
dotycza wybranego obcigzenia.

Ta funkcja sprawia, ze robot pomaga skonfigurowac prawidtowe
obcigzenie oraz $rodek ciezkosci.

—

Na karcie Instalacja, w obszarze Ogolne wybra¢ opcje Obcigzenie.
Na ekranie Obcigzenie dotkng¢ przycisku Zmierz.

W kreatorze szacowania obcigzenia dotkngc¢ przycisku Dalej.

A oD

Aby ustawi¢ cztery pozycje, nalezy wykonac¢ kroki kreatora
szacowania obcigzenia.

Ustawienie czterech pozycji wymaga przesuniecia ramienia robota
do czterech réznych pozycji. Obcigzenie jest mierzone w kazdej
pozyciji.

5. Gdy wszystkie pomiary zostang ukonczone, mozna zweryfikowac¢
wynik i dotkng¢ przycisku Zakoncz.

INFORMACJA
Postepowac zgodnie z ponizszymi z poradami, aby
uzyskac najlepszg skutecznos¢ szacowania obcigzenia:
* Pozycje punktu TCP musza roznic sie od siebie tak,
jak to tylko mozliwe

* Pomiary nalezy wykonywaé w krétkich odstepach
czasu

* Nie nalezy ciggngc¢ narzedzia i/lub zamocowanego
obcigzenia przed oraz podczas szacowania
obcigzenia

* Podczas instalacji nalezy prawidtowo okresli¢
sposob oraz kgt montazu robota

UR3e
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Ustawianie wartosci
bezwtadnosci

Mozna wybrac opcje Uzyj niestandardowej macierzy bezwtadnosci, aby
ustawi¢ wartosci bezwtadnosci.

Aby ustawi¢ bezwtadnosc¢ dla wybranego obcigzenia, nalezy dotkng¢ pol:
IXX, IYY, 127, IXY, IXZ oraz IYZ.

Bezwtadnosc jest okreslona w ukfadzie wspotrzednych z poczgtkiem w
srodku ciezkosci (CoG) obcigzenia i osiami wyréwnanymi z osiami
kotnierza narzedzia.

Domyslna bezwtadnos$¢ jest obliczana jako bezwtadnos¢ kuli o masie
okreslonej przez uzytkownika i gestosci 1g/cm3
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24.3. Mocowanie

Opis Okreslenie sposobu montazu ramienia robota stuzy dwom celom:
1. Powoduje, ze ramie robota jest prawidtowo wyswietlane na ekranie.

2. Informuje sterownik, w jakim kierunku dziata sita cigzenia.

Zaawansowany model dynamiki zapewnia ptynne i precyzyjne ruchy
ramienia robota, a takze samoczynne podtrzymanie ramienia w trybie
ruchu swobodnego. Z tego powodu okreslenie prawidtowego sposobu
montazu ramienia robota jest niezwykle wazne.

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowy sposéb montazu ramienia robota moze

powodowac czeste zatrzymania robota i/lub moze
prowadzi¢ do ruchu ramienia robota po nacisnieciu
przycisku ruchu swobodnego.

Jesli ramie robota jest zamontowane na ptaskim stole lub podtodze, na tym
ekranie nie trzeba wprowadzac zadnych zmian.

Jesli jednak ramie robota jest zamontowane na suficie, zamontowane na
$cianie lub zamontowane pod katem, wymagane jest wprowadzenie
korekt za pomoca przyciskow.

Przyciski po prawej stronie ekranu stuzg do zmiany kata montazu ramienia
robota. Trzy gorne przyciski po prawej stronie stuzg do ustawiania kata dla
sufitu (180°), Sciany (90°) oraz podtogi (0°). Za pomocg przyciskow
Przechyt mozna ustawi¢ dowolny kat.
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Przyciski w dolnej czesci ekranu stuzg do obracania mocowania ramienia
robota tak, aby zgadzato sie z rzeczywistym sposobem montazu.

OSTRZEZENIE

Nalezy uzywac¢ prawidtowych ustawien instalaciji. Pliki
instalacji powinny by¢ zapisywane i ftadowane wraz z
programem.

Mocowanie robota oraz kat

TCP

Obcigzenie

Mocowanie

2

Konfiguracja
we/wy

ie

=]

We/wy Pochylel
narzedzia e

Gup

Zmienne

Rozruch

Ptynne

przejscie

Pozycja l
domowa
Sledzenie

przenosnika

Wkrecanie [
) Bezpieczenstwo

o Normalny

»

o
o

a

Obré¢ mocowanie podstawy robota ‘45“ || ‘ | 0,0| ’ || 45“’ |
‘ o 0 O Sg-mw.llar:ia.

24.4. Konfiguracja we/wy
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Opis

Typ sygnatu we/wy

Przydzielanie nazw
zdefiniowanych
przez uzytkownika

Akcje we/wy i
sterowanie kartg
we/wy

Na ekranie Konfiguracja we/wy mozna zdefiniowac sygnaty we/wy oraz
skonfigurowac dziatania za pomocg karty We/wy. Typy sygnatéw we/wy sg
wymienione w obszarach Wejscie oraz Wyjscie.
W celu dostepu do rejestrow ogolnego przeznaczenia mozna uzy¢
magistrali fieldbus, takiej jak Profinet i EtherNet/IP.
W razie uruchomienia interfejsu narzedzia komunikacji (TCI) wejscie
analogowe narzedzia przestaje by¢ dostepne.

p——

default*

P [eyrrowy -

1 Obciazenie

Mocowanie Wejscie Wyjscie

N . ool digital_in[o] ~ DO0] digtal_out[o] ~
Konfiguracja
T oI digital_in[1] Dol]  digtal out[1] Prog-Running

oi21 digitalin2] Start-Prog o2l digital_out(2]
ey oIf3] digital_in[3] Stop-Prog Dol digital_out[3]
narzedzia

oIl4] digital_in[4] D04l digtal_out[4]
Zmienne DIlS] digital_in(S] Do[s] digital_out[5]
e— o) digital_in(6] Dols]  digtal_out(s]

oii7) digital_in(7] o7l digtal_out(7]
Plynne
przejscie it} tool_in[o] o) tool_out[0}

v v

FemEn eS| tool_in[1] TO tooloutfl)
domowa
. Wybrane wefwy:  digital_out{1]
Sledzenie
przenosnika Zrmiers nazwe

> Uktady Dziafanie w programie
> Fieldbus [Wys., Kiedy jest uruchomiony — nis., Kiedy jest zatrzymany ¥ |

© rom ‘ 000 @

Aby ograniczy¢ liczbe sygnatéw wymienionych pod Wejscie i Wyjscie,
uzyj menu rozwijanego Widok , aby zmieni¢ wyswietlang zawartos¢ w
zalezno$ci od typu sygnatu.

Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe mozna nazywac, aby tatwo identyfikowac
te z nich, ktére sg uzywane.

1. Wybierz zgdany sygnat.
2. Aby wpisa¢ nazwe sygnatu, nalezy dotkng¢ pola tekstowego.

3. Aby przywroci¢ nazwe domys$ing, nalezy dotkngé przycisku
Wyczysé.

Musisz poda¢ nazwe zdefiniowang przez uzytkownika dla rejestru
0golnego przeznaczenia, aby udostepni¢ go w programie (tj. dla polecenia
Wait lub wyrazenia warunkowego polecenia If ).

Polecenia Czekaj i If sg opisane odpowiednio w sekcjach (23.7.4.

Czekaj na stronie 250) i (23.8.4. Instrukcja warunkowa if na stronie 268).
Nazwane rejestry ogolnego przeznaczenia sg dostepne w selektorze
Wejscie lub Wyjécie na ekranie Edytor wyrazen.

Cyfrowe wejscia/wyjscia fizyczne i magistrali Fieldbus mogg stuzy¢ do
wyzwalania dziatah lub reagowania na stan programu.

UR3e
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Sterowanie kartg Na karcie We/wy nalezy okresli¢, czy wyjsciem sterujg programisci albo

we/wy operatorzy i programisci na karcie We/wy, czy tez sterujg nim programy
robota.

Do.s’te.pne akcje Dziatanie Dziatanie

wejscia

Start

Zatrzymaj

Przerwa

Uruchamia lub wznawia biezgcy
program na zboczu narastajgcym,
(wtgczone tylko w trybie zdalnego
sterowania, patrz 29.2.
Ustawienia na stronie 384)

Stop: zatrzymuje biezgcy program
na zboczu narastajgcym

wstrzymuje biezgcy program na
zboczu narastajgcym

Przy wysokim stanie sygnatu
wejsciowego robot dziata w trybie
ruchu swobodnego (podobnie jak po
nacisnieciu przycisku ruchu

Ruch swobodny swobodnego).

A

Jesli inne warunki uniemozliwiajg
ruch swobodny, sygnat wejsciowy
jestignorowany.

OSTRZEZENIE

Jesli robot zostat zatrzymany podczas uzywania akcji
sygnatu wejsciowego Start, robot powoli przesuwa sie do
pierwszego punktu orientacyjnego programu przed
wykonaniem tego programu. Jesli praca robota zostata
wstrzymana podczas uzywania akcji sygnatu wejsciowego
Start, przed wznowieniem programu robot powoli
przesuwa sie do pozycji, w ktérej praca zostata

wstrzymana.
Dostepne akcje . . Stan wyjscia
. e_p ) Dziatanie Wl Stan programu
wyjScia
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Nis., kiedy nie jest LO Zatrzymanie lub
uruchomiony wstrzymanie
Wys., kiedy nie jest HI Zatrzymanie lub
uruchomiony wstrzymanie
Wys., kiedy jest uruchomiony LO Pracuje :
, , , HI Zatrzymanie lub
—nis., kiedy jest zatrzymany .
wstrzymanie
LO Program
Niski przy nieplanowanym zakonczony w
zatrzymaniu sSposob
nieplanowany
LO Program
HI zakonczony w
Niski przy nieplanowanym sposob
zatrzymaniu, w przeciwnym nieplanowany
razie wysoki Wykonywanie,

Ciagte pulsowanie

Na przemian wysoki i niski

zatrzymanie lub
wstrzymanie

Wykonywanie
(nalezy
wstrzymac lub
zatrzymac
program, aby
zachowac stan
pulsowania)

Przyczyna INFORMACJA
zakonczenia 0 ¢J
programu Nieplanowe zakohczenie programu jest wykonywane w
przypadku wystgpienia ktoregokolwiek z ponizszych
zdarzen:
* Zatrzymanie robota
* Biad
* Naruszenie
* Wyjatek czasu wykonywania
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24.5. Zmienne instalacji

Opis

Zmienne utworzone w okienku Zmienne instalacji sg nazywane zmiennymi
instalacji i sg uzywane tak, jak zwykte zmienne programu. Zmienne
instalacji sg inne, poniewaz zachowujg swoje wartosci nawet po
zatrzymaniu i ponownym uruchomieniu programu, a takze gdy zostanie
wyltgczone i przywrdocone zasilanie ramienia robota i/lub skrzynki
sterownicze;j.

Zmienne instalacji

TCP

Obcigzenie % Nazwa - Wartosé -~ Opis 1>
Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

We/wy
narzedzia

Zmienne
Rozruch

nne
przejscie
Pozycja

domowa

Sledzenie
przenosnika v

Wkrecanie -
) Bezpieczenstwo

Nazwa Wartosé Opis
> Uklady
=
> Fieldbus
O Ulubiona zmienna OK Anuluj

O Normalny ’ ° 0 o 5ynwlac_\a.
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Tworzenie Nazwy i wartosci zmiennych instalacji sg przechowywane wraz z
zmiennych instalacji instalacja, dzigeki czemu mozna uzywac tej samej zmiennej w wielu
programach.

Zmienne instalacji i ich wartosci sg zapisywane automatycznie co 10 minut
podczas wykonywania programu, rowniez w przypadku jego wstrzymania i
zatrzymania.

Aby utworzy¢ zmienng instalacji

1. Dotknij przycisku Utwérz nowy, a w polu Nazwa zostanie
Zaproponowana nazwa nowej zmienne;.

Mozesz dowolnie edytowac¢ nazwe zmienne;.

2. W polu Warto$¢ ustaw wartos¢ nowej zmienne;j.
Nie mozna zapisa¢ zmiennej bez uprzedniego ustawienia wartosci.
Mozesz opisa¢ howg zmienng instalacji w polu Opis.

4. Mozesz ustawi¢ nowg zmienng jako ulubiong, zaznaczajgc pole
Ulubiona zmienna.

5. Dotknij przycisku OK, aby doda¢ nowg zmienng do listy Zmienne

instalaciji.
Wyznaczanie Dzieki wyznaczeniu ulubionej zmiennej instalacji staje sie ona czescig
ulubionych zestawu ulubionych zmiennych wyswietlanych po wybraniu opcji

zmiennych instalacji pokazywania tylko ulubionych zmiennych na karcie Zmienne na ekranie
karty Program i na ekranie karty Uruchom.

Aby wyznaczy¢ zmienng instalacji jako ulubiong
1. W gornym obszarze ekranu dotkngc przycisku Instalacja.
2. W obszarze Ogolne wybierz opcje Zmienne.
Lista zmiennych jest wyswietlana w obszarze Zmienne instalaciji.
3. Wybierz zgdane zmienne.
4. Zaznacz pole Ulubiona zmienna.

5. Dotknij przycisku Uruchom, aby powrdci¢ do wyswietlania
zmiennych.
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Zarzadzanie
zmiennymi instalaciji

Opisy zmiennych

Aby edytowac¢ zmienne instalacji
1. Wybierz zgdang zmienng na liScie Zmienne instalaciji.
2. Mozesz edytowac warto$é, opis lub ulubiong zmienna.

W tym kroku nie mozna edytowac¢ nazwy zmiennej.

Zmiany w edytowanych zmiennych instalacji wchodzg w zycie
natychmiast.
Aby usungc¢ zmienne instalacji

1. Zaznacz zgdang zmienng i dotknij przycisku Usun.

2. Wybierz opcje Usun zmienng w oknie wyskakujgcym potwierdzenia.

Mozesz dodac do zmiennych informacje, dodajgc opisy zmiennych w
kolumnie Opis. Opiséw zmiennych mozesz uzywac, aby przekazac¢
przeznaczenie zmiennej i/lub znaczenie jej wartosci operatorom
korzystajgcym z ekranu karty Uruchom i/lub innym programistom.

Opisy zmiennych (jesli sg uzywane) mogag mie¢ maksymalnie 120 znakow
i sg wyswietlane w kolumnie Opis na liscie zmiennych na ekranie karty
Uruchom oraz na ekranie karty Zmienne.

Opis zmiennej zajmuje wiele wierszy, aby w razie potrzeby zmiesci¢ sie w
szerokos$ci kolumny Opis. Za pomocg przyciskow widniejgcych ponizej
mozna takze zwijac i rozwija¢ kolumne Opis.

Aby zwing¢/rozwing¢ kolumne Opis

b

1. Dotknij opcji Zwin " , aby zwing¢ kolumne Opis.

q

2. Dotknij opcji Rozwin aby rozwingc¢ kolumne Opis.
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24 .6. Rozruch

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i
uruchamiania programu domysinego, a takze automatycznego inicjowania
ramienia robota podczas wigczania zasilania.

z 2 X d o Otw pisz.
‘ Zmiany nie zostana wprowadzone przed zapisaniem instalacj
TcP Domysiny plik programu
1 Obciazenie Automatycznie faduje program domysiny po waczeniu robota
Mocowanie

O Zeladuj program domysiny:
Konfiguracja

we/wy
We/wy Automatycznie uruchom program domyéiny na karcie urtichomienia
narzedzia
: Wh na zbocze
Zmienne
Rozruch
CEI 1 Jedl opcja automatycznego inicjowania ponize jest takze wiaczona, robot moze zacza¢ ruszac sie po wiaczeniu zasilania
przejscie Opdja dostepna tylko w trybie sterowania zdalnego.
Pozycja P .
domoma Zainicjuj automatycznie
Sledzenie Automatyczne inicjowanie robota, jedli zasilanie ramienia jest wytaczone
przenosnika
Wekrecanie Automatyczne zwolnienie hamulcéw robota
> Bezpieczenistwo [lWVY <Wejscie cyf.> ¥ | nazbocze Lo v
> Uktady
1 Robot moze poruszy¢ sle w wyniku procedury zwalniania hamuicow.
> Fieldbus
Opqja dostepna tylko w tryble sterowania zdalnego.

© rom ‘ 000 @

OSTRZEZENIE
1. Gdy wigczone bedg wszystkie opcje:

automatycznego tadowania, automatycznego
uruchomienia i inicjowania, robot rozpocznie
wykonywanie wybranego programu od razu po
wigczeniu skrzynki sterowniczej, jesli sygnat
wejsciowy jest zgodny z wybranym poziomem
sygnatu. Na przyktad: przejscie zbocza do
wybranego poziomu sygnatu nie bedzie w tym
przypadku konieczne.

2. W przypadku ustawienia poziomu sygnatu do
wartosci NISKI wymagana jest wieksza ostroznosc.
Wartos¢ sygnatow wejsciowych jest domysinie
ustawiona jako niska, w zwigzku z czym program nie
zostanie uruchomiony automatycznie bez
wyzwolenia syghatem zewnetrznym.

3. W przypadku wigczenia opcji automatycznego
uruchomienia i automatycznego inicjowania przed
uruchomieniem programu nalezy wybrac tryb
Sterowanie zdalne.

UR3e 326 Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

tadowanie programu

uruchamiajgcego Program domysiny zostanie zatadowany po wigczeniu zasilania skrzynki
sterowniczej. Ponadto program domysiny jest rGwniez automatycznie
tadowany po przejsciu do ekranu Uruchom program, gdy nie jest
zatadowany zaden program (patrz 22. Karta uruchomienia na stronie 185).

Uruchamianie Ekran Uruchom program stuzy do automatycznego uruchamiania
programu programu domysinego. Wykonywanie programu zostaje rozpoczete
uruchamiajgcego automatycznie po zatadowaniu programu domys$inego i wykryciu zmiany

okreslonej przez zbocze zewnetrznego sygnatu wejsciowego.

Przy uruchamianiu biezgcy poziom sygnatu wejsciowego jest
niezdefiniowany. Wybranie przejscia, ktére odpowiada poziomowi sygnatu
przy uruchomieniu powoduje natychmiastowe rozpoczecie wykonywania
programu. Ponadto opuszczenie ekranu Uruchom program lub dotkniecie
przycisku Zatrzymaj w obszarze Tablica przyrzadoéw wytgcza funkcje
automatycznego uruchamiania az do ponownego nacisniecia przycisku
Uruchom.

24.7. We/wy narzedzia

Opis Funkcja Sterowanie interfejsem we/wy umozliwia przetgczanie sterowania
miedzy uzytkownikiem a URcap.

stalaci

W 0Ogdlne Sterowanie interfejsem we/wy

TCP Wybierz sposdb sterowania inter fejsemn wefwy narzedzia. Jesli interfejsem steruje platforma URCap, opcje zdefiniowane przez
uzytkownika zostang zastgpione

t Obcigzenie
Mocowanie Sterowane przez Uzytkownik v
Konfiguracja
we/wy Wejscia analogowe — Interfejs komunikaciji analogowej Tryb wyjscia cyfrowego
Wity i< Tryb wyjécia cyfrowego narzedzia definiowany jest w zaleznogci
BT O Wejdcia analogowe Yo VW Y 9 € v ]
5 od zamontowanego harzedzia
T analog_in[2]
ozruc
Ustawienie napiecia narzedzia na 24 \V moze uszkodzié¢
P'y".",e. @ Interfejs komurikacii ! zamontowany osprzet, jesli jest on skonfigurowany tylko na
przejscie 12v
Pozycja Interfejs lkomunikacji narzedzia umozliwia lkomunikacje z
domowa narzedziem bez uzywania zewnetrznych przewoddw O Zasllanie dwupinowe
Sledzenie Szybkodé transmis) 115200 -
p b e @ Wyjscie standardowe
N arzystosé Bralc hd
e ecanis Wyjécie cyfrowe 0 logiica ujemna(NPN) -
- = : ey e
ezpieczenstwo i,
Zraki unieruchomienia RX 15 Wyjscie cyfrowe 1 logilca ujemna(NPN) v
> Uklady '
Znaki unieruchomienia TX 3,5
> Fieldbus

Ozasilaniewyiqczone ’ ° 0 o Sy'r'wlaqa.
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Sterowanie
interfejsem we/wy

1.

Dotknac karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogoélne dotkng¢
We/wy narzedzia

W obszarze Sterowanie interfejsem we/wy wybra¢ Uzytkownik, aby
uzyskac dostep do ustawien analogowych wejs¢ narzedzia i/lub
trybu wyjscia cyfrowego. Wybranie URCap uniemozliwia dostep do
ustawien analogowych wej$¢ narzedzia i trybu wyjscia cyfrowego.

INFORMACJA
Jesli URCap steruje mechanizmem roboczym, np.

chwytakiem, wtedy URCap wymaga sterowania
interfejsem we/wy narzedzia. Wybra¢ URCap z listy, aby
umozliwi¢ mu sterowanie interfejsem we/wy narzedzia.

24.7.1. Wejscie analogowe — interfejs komunikacji analogowej

Opis

Interfejs narzedzia
komunikacji

Interfejs narzedzia komunikacji (TCI) umozliwia robotowi komunikacje z
dotgczonym narzedziem przez wejscie analogowe narzedzia robota.
Funkcja ta eliminuje potrzebe uzywania dodatkowych przewodow
zewnetrznych.

Po wigczeniu interfejsu narzedzia komunikacji wejscia analogowe
narzedzia przestajg by¢ dostepne

1.

Dotknac karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogoélne dotkng¢
Sygnaly we/wy narzedzia.

Wybra¢ Interfejs komunikacji, aby edytowac¢ ustawienia TCI.

Po wigczeniu funkcji TCl wejscie analogowe narzedzia przestaje by¢
dostepne w ramach konfiguracji we/wy procesu instalacji i nie jest
wyswietlane na liscie wejs¢. Wejscie analogowe narzedzia przestaje
by¢ réwniez dostepne dla opcji oraz wyrazen Czekaj na.

Wymagane wartosci nalezy wybra¢ w menu rozwijanych w obszarze
Interfejsem komunikacji.

Wszelkie zmiany wartosci sg natychmiast wysylane do narzedzia.
Jesli wartosci instalacyjne réznig sie od tych uzywanych przez
narzedzie, wyswietli sie ostrzezenie.

UR3e
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24.7.2. Tryb wyjscia cyfrowego

Opis

Zasilanie
dwupinowe

Interfejs narzedzia komunikacji pozwala niezaleznie skonfigurowac dwa
wyjscia cyfrowe. W interfejsie PolyScope kazdy styk ma menu rozwijane
pozwalajgce ustawic tryb wyjscia. Sg dostepne nastepujgce opcije:

* Uplyw: pozwala wybrac¢ konfiguracje NPN lub uptywu dla styku. Gdy
wyjscie jest wytgczone, styk umozliwia przeptyw pradu do
uziemienia. Tej opcji mozna uzywac w potgczeniu ze stykiem PWR,
aby utworzy¢ petny obwad.

* Zrodto: pozwala wybraé konfiguracje PNP lub zrédta dla styku. Gdy
wyjscie jest witgczone, styk stanowi zrodto napiecia dodatniego
(konfigurowane na karcie we/wy). Tej opcji mozna uzywac w
potagczeniu ze stykiem GND, aby utworzy¢ petny obwadd.

* Push/ Pull: pozwala wybrac¢ konfiguracje Push / Pull dla styku. Gdy
wyjscie jest wtgczone, pin zapewnia zrodto napiecia dodatniego
(konfigurowalne w zakfadce 10). Tej opcji mozna uzywac w
pofgczeniu ze stykiem GND, aby utworzy¢ petny obwod. Gdy wyjscie
jest wytgczone, styk umozliwia przeptyw pradu do uziemienia.

Zmiany zostajg zastosowane po wybraniu nowej konfiguracji wyjscia.
Obecnie zatadowana instalacja jest modyfikowana odpowiednio do nowej
konfiguracji. Po zweryfikowaniu, czy wyjscia narzedzia dziatajg prawidtowo,
nalezy zapisac instalacje, aby nie utraci¢ zmian.

Dwustykowy obwod zasilania jest uzywany jako zrodto zasilania
narzedzia. Wigczenie dwustykowego obwodu zasilania powoduje
wytgczenie domysinych wyjs¢ cyfrowych narzedzia.

24.8. Plynne przejscie

Opis

Przetagczajgc miedzy trybami bezpieczenstwa podczas zdarzen (np.
wejscie trybu ograniczonego, ptaszczyzna wyzwalajgca tryb ograniczony,
zatrzymanie przez zabezpieczenie oraz 3-pozycyjne urzadzenie
zezwalajgce), ramie robota stara sie przeznaczy¢ 0,4 s na utworzenie
przejscia ,miekkiego”. Istniejgce aplikacje majg niezmienione zachowanie,
przektadajgce sie na ustawienie ,twarde”. Nowym plikom instalacyjnym
przypisywane jest domyslnie ustawienie ,miekkie”.
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Konfiguracja ustawien
przyspieszania/zwalnianie

1. W gdrnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze
Ogodlne wybrac pozycje Plynne przejscie.

3. Wybierz Trudne , aby uzyska¢ wyzsze
przyspieszenie/spowolnienie
lub wybierz Migkkie , aby ptynniej ustawi¢ domysine
przejscie.

24.9. Pozycja domowa

Opis Pozycja poczatkowa to zdefiniowana przez uzytkownika pozycja powrotu
ramienia robota. Po zdefiniowaniu pozycja poczatkowa jest dostepna
podczas tworzenia programu robota. Pozycji poczatkowej mozna uzy¢ do
zdefiniowania bezpiecznej pozycji poczatkowej. (Patrz 21.9. Bezpieczna
pozycja poczgtkowa na stronie 183). Przyciski ekranu gtdwnego majg
nastepujgce funkcje:

* Przycisk Edytuj pozycje pozwala zmodyfikowac pozycje
poczatkowa.
* Przycisk Przesun tutaj stuzy do przesuniecia ramienia robota do
zdefiniowanej pozycji poczgtkowe;.
* Przycisk Pozycja zerowa pozwala przywroci¢ ramie robota do
pozycji pionowej.
Pozycja domow Robot
: :CP_ o ‘ Edytuj pozycje l
Mocowanie ‘ P tutaj ‘
We/wyy‘ ‘ 1 Pozycja zerowa l
e ' l =
e
— . oo £3
tokie¢ -90,00°
s
N
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Definiowanie pozyciji
poczatkowej

W gbérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
W obszarze Ogélne wybrac¢ opcje Pozycja poczatkowa.

Dotkna¢ przycisku Ustaw pozycje.

A o bh o=

Przeprowadz uczenie robota za pomocg przyciskow Ruch
swobodny lub Przejscie.

24.10. Ustawienia sledzenia przenosnika

Opis Ustawienia Sledzenia przenosnika pozwalajg skonfigurowac ruch
maksymalnie dwdch osobnych przenosnikow. Ustawienia sledzenia
przenosnika obejmujg opcje konfigurowania robota tak, aby wspotpracowat
z bezwzglednymi lub przyrostowymi koderami, a takze liniowymi lub
kotowymi przenosnikami.

Definiowanie 1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

przenosnika 2. W obszarze Ogoéine wybra¢ opcje Sledzenie przeno$nika.

3. Zlisty rozwijanej w obszarze Ustawienia Sledzenia przenosnika
wybierz opcje Przenosnik 1 lub Przenosnik 2.
Mozesz zdefiniowac tylko jeden przenosnik naraz.

4. Zaznaczy¢ opcje Wiacz sledzenie przenos$nika

5. Skonfiguruj parametry przenos$nika i parametry sledzenia.

Parametry Enkodery przyrostowe

przenos$nika Enkodery te mozna podtgczac do wejs¢ cyfrowych od 8 do 11.
Dekodowanie sygnatow cyfrowych przebiega z czestotliwoscig 40 kHz.
Wybranie enkodera kwadraturowego (ktory wymaga dwoch wejsc)
pozwala robotowi na okreslenie szybkosci oraz kierunku przenosnika.
Jesli kierunek przenosnika sie nie zmienia, do okreslenia jego
szybkosci mozna uzyc tylko jednego wejscia do wykrywania zboczy
narastajgcych, opadajgcych lub narastajgcych i opadajgcych.

Enkodery absolutne

Mozna je potgczy¢ za pomocg sygnatu MODBUS. Wymaga to
skonfigurowania cyfrowego rejestru wyjsciowego MODBUS (sekcja ).
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Parametry Przenosniki liniowe

Sledzenia W przypadku wybrania przenosnika liniowego konieczne jest
skonfigurowanie funkciji linii w czesci Funkcje instalacji, aby okresli¢
kierunek przenosnika. Sprawdzi¢ doktadnos$¢, ustawiajgc funkcje linii
rownolegle do kierunku przenosnika z zachowaniem duzej odlegtosci
miedzy dwoma punktami definiujgcymi funkcje linii. Funkcje linii nalezy
skonfigurowac przez zdecydowane dosuniecie narzedzia do
powierzchni bocznej przenosnika podczas uczenia obu punktow. Jesli
kierunek funkgiji linii jest przeciwny do kierunku ruchu przenosnika,
nalezy nacisngc¢ przycisk Odwré¢ kierunek. W polu Znacznikéw na
metr jest wySwietlana liczba znacznikdéw generowanych przez
enkoder, gdy przenosnik przesuwa sie o jeden metr.

Przenosniki kofowe
Podczas sledzenia przenosnika kotowego nalezy zdefiniowa¢ punkt
srodkowy przenosnika.

1. Zdefiniuj punkt sSrodkowy w cze$ci Cechy instalacji. Wartos¢
Znacznikéw na obrét musi by¢ liczbg znacznikéw, ktorg
enkoder generuje podczas jednego petnego obrotu przenosnika.

2. Zaznacz pole wyboru Obroét narzedzia z przenos$nikiem dla
orientacji narzedzia, aby $ledzic¢ obrot przenosnika.

24.11. Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub
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Opis

Konfigurowanie
wkretaka

Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub pozwala skonfigurowac¢ robota w
taki sposéb, aby pracowat, uzywajgc przemystowego wkretaka lub
przemystowego klucza do nakretek. Mozna skonfigurowac pozycije
wkretaka wzgledem kotnierza narzedzia robota oraz interfejsu

elektrycznego.

default*
N

prowe i :
v Ogéine Wkrecanie

TCP
1 Obciazenie

Mocowanie

Konfiguracja wkrecania

Uzy] strony TCP, aby skonfigurowa punkt TCP na koricwee wkretaka/giowicy
&ruby | zadany Kierunek. Uzy] grafiki po prawej stronie, aby poprawnie rozpoznac i

ustawi¢ orientacje

we/wy
We/wy
narzedzia
Zmienne

Rozruch

Plynne
przejscie
Pozycja

domowa

Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

> Uktady
> Fieldbus

Wybierz -

Sygnaly we/wy Wejscie

Interfejs oK

Wyjécie

Wybér programu 1

— 1

N

Uruchom

Wszystkie -] [wybierz

[wybierz

-] [wybierz -

Nie OK

Wyb6r programu 2

Opdznienie wyboru
programu

[wybierz

[wybierz

v 1.0 s

Gotowe

Wybér programu 3

[wybierz

[wybierz

Wybér programu 4

000 @

O Normalny

Na kazdej liscie wyboru programu wyjsciowego w obszarze Wyjscie
mozna wybrac wyjscie z liczbg catkowitg w celu przetgczenia wyboru

programu do pola humerycznego.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Instalacja.

2. W obszarze Ogolne wybrac opcje Wkrecanie/wykrecanie srub lub
utworzy¢ wtasny punkt TCP wkrecania/wykrecania slub, dotykajac
opcji TCP.

3. W obszarze Wejscie i Wyjscie skonfigurowac¢ we/wy wkretaka.
Mozna uzy¢ listy Interfejs, aby przefiltrowac typy we/wy wyswietlane
w obszarach Wejscie i Wyjscie.

4. W obszarze Uruchom wybrac¢ we/wy uruchamiajgce dziatanie

wkrecania/wykrecania srub.
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Konfigurowanie 1. W obszarze Konfiguracja wkrecania/wykrecania $rub uzy¢ menu

pozycji wkretaka rozwijanego do wybrania wczesniej zdefiniowanego punktu TCP
(patrz 24.1. Konfiguracja TCP na stronie 310), gdzie wartosci
Pozycja oraz Orientacja sg skonfigurowane w nastepujgcy sposob:

* Skonfigurowaé¢ wartos¢ Pozycja, aby byta ona koncéwka
narzedzia wkretaka, ktéra ma kontakt ze $rubg.

* Skonfigurowaé wartos¢ Orientacja, aby kierunek dodatniej
wspotrzednej Z byt wyréwnany wzgledem diugosci
dokrecanych $rub.

Mozna dokonac wizualizacji wspotrzednych X, Y i Z wybranego punktu
TCP, aby potwierdzi¢, czy jest on dopasowany do koncéwki lub nasadki
narzedzia.

Wezet programu wkrecania/wykrecania srub wykorzystuje kierunek
dodatniej wspotrzednej Z wybranego punktu TCP do monitorowania sruby
i obliczania odlegtosci.

Konfigurowanie 1. Menu rozwijane Interfejs w gérnej czesci ekranu stuzy do zmiany
interfejsu wkretaka wyswietlanej zawartosci w oparciu o typ sygnatu.

2. W obszarze Wejscie nalezy skonfigurowac sygnaty, ktére robot
odbiera z wkretaka:

* DORZE: stan wysoki, gdy dokrecanie zakonczy sie pomysinie;
jesli warunek ten nie zostanie wybrany, bedzie niedostepny w
wezle programu wkrecania/wykrecania Srub

* Nie OK: stan wysoki, gdy dokrecanie zakohczy sie btedem;
jesli warunek ten nie zostanie wybrany, bedzie niedostepny w
wezle programu wkrecania/wykrecania srub

* Gotowy: stan wysoki, gdy wkretak jest gotowy do uzycia, jesli
warunek ten nie zostanie wybrany, nie bedzie zaznaczony

3. W obszarze Wyjscie nalezy skonfigurowac sygnaty, ktore robot
wysyta do wkretaka:

* Start: uruchamia narzedzie dokrecajgce lub luzujgce srube w
zaleznosci tylko od okablowania.

* Wybér programu: mozna wybrac jedng liczbe catkowitg lub
maksymalnie cztery sygnaty binarne w celu aktywacji réznych
konfiguracji dokrecania przechowywanych we wkretaku

* Opdznienie wyboru programu: czas oczekiwania, ktéry

zostanie zastosowany po zmianie programu wkretaka, aby
zagwarantowac, ze jest on aktywny

UR3e 334 Podrecznik uzytkownika



UNIVERSAL ROBOTS

Typowe wartosci
orientacji

Wartosci (w zapisie Wektor obrotu [rad]) przedstawiono w ponizszej tabeli.

Os wkrecania/wykrecania srub
réwnolegta do ujemnego
kierunku wspoétrzednej Y
kotnierza 1 narzedzia robota

Os wkrecania/wykrecania srub
réwnolegta do dodatniego
kierunku wspotrzednej Y
kotnierza 2 narzedzia robota

Os wkrecania/wykrecania srub
réwnolegta do dodatniego
kierunku wspoétrzednej X
kotnierza 3 narzedzia robota

Os wkrecania/wykrecania srub
réwnolegta do ujemnego
kierunku wspotrzednej X
kotnierza 4 narzedzia robota

Os wkrecania/wykrecania srub
réwnolegta do dodatniego
kierunku wspétrzednej Z
kotnierza 5 narzedzia robota

Orientacja

* RX:
1,5708 rad

* RY:
0,0000 rad

* RZ:
0,0000 rad

Orientacja

* RX:-
1,5708 rad

* RY:
0,0000 rad

* RZ:
0,0000 rad

Orientacja

* RX:
0,0000 rad

* RY:
1,5708 rad

* RZ:
0,0000 rad

Orientacja

* RX:
0,0000 rad

* RY:-
1,5708 rad

* RZ:
0,0000 rad

Orientacja

* RX:
0,0000 rad

* RY:
0,0000 rad

* RZ:
0,0000 rad
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Os wkrecania/wykrecania Srub 7J
réwnolegta do ujemnego \
kierunku wspotrzednej Z

kotnierza 6 narzedzia robota

Orientacja

* RX:
3,1416 rad

* RY:
0,0000 rad

* RzZ:
0,0000 rad

UR3e
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24.12. Bezpieczenstwo

Opis Patrz rozdziat: 21. Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania na
stronie 154.

24.13. Funkcje

Opis Funkcja reprezentuje obiekt zdefiniowany przez szesciowymiarowg
postawe (pozycje i orientacje) wzgledem podstawy robota. Funkcje mozna
nazwac, aby utatwi¢ jej rozpoznanie w przysztosci.

Niektére podczesci programu robota sktadajg sie z ruchow wykonywanych
wzgledem okreslonych obiektéw innych niz podstawa ramienia robota.
Obiektami tymi mogg by¢ stoty, inne maszyny, obstugiwane elementy,
systemy wizyjne, potfabrykaty lub granice, ktére zazwyczaj wystepujg w
otoczeniu ramienia robota.

Podstawa
@ Narzedzie

\ Uktady

- Punkt

+
/ Linia
@ Plaszczyzna

Robot ma dwie wstepnie zdefiniowane funkcje, wymienione ponizej, z
postawami zdefiniowanymi przez konfiguracje samego ramienia robota:

* Funkcja Podstawa jest usytuowana w punkcie poczatkowym
posrodku podstawy robota.

* Funkcja Narzedzie jest usytuowana w punkcie poczatkowym
posrodku biezgcego punktu TCP.
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Funkcja bazowa

Funkcja narzedzia

UR3e

338

Podrecznik uzytkownika



UNIVERSAL ROBOTS

Szczegoty

Funkcja Punkt, funkcja Linia i/lub funkcja Ptaszczyzna stuzg do
definiowania postawy funkcji.

Potozenie funkcji jest okreslane za pomocg metody wykorzystujgcej
biezgcg postawe TCP w obszarze roboczym. Dzigki temu mozna uczy¢
robota lokalizacji funkcji za pomoca np. trybu ruchu swobodnego lub
przesuwac ramie robota impulsowo do zagdanej postawy.

Wybor funkcji zalezy od typu uzywanego obiektu i wymagan dotyczgcych
doktadnosci. Gdy to mozliwe, nalezy korzystac z funkciji Linia i
Ptaszczyzna, poniewaz sg one oparte ha wigkszej liczbie punktéw
wejsciowych. Wiecej punktéw wejsciowych oznacza wiekszg doktadnosc.

Aby na przyktad doktadnie okresli¢ kierunek ruchu przenosnika liniowego,
nalezy zdefiniowac dwa punkty funkciji Linia przy zachowaniu jak
najwiekszych mozliwych odstepéw fizycznych. Do okreslenia kierunku
ruchu przenosnika liniowego mozna réwniez uzyc¢ funkcji Punkt, jednak
uzytkownik musi skierowac punkt TCP w kierunku ruchu przenosnika.
Wykorzystanie wiekszej liczby punktow do zdefiniowania postawy stotu
oznacza, ze orientacja jest oparta o pozycje, a nie o orientacje
pojedynczego punktu TCP. Precyzyjne skonfigurowanie orientacji
pojedynczego punktu TCP jest trudniejsze.

Wiecej informacji na temat dodawania funkcji zawierajg sekcje:
(Dodawanie punktu na stronie 341) i (Funkcja ptaszczyznowa na stronie
342).
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Korzystanie z
funkcji

Uzywanie funkcji
Przesun tutaj

Funkcja Punkt

Aby powigzac ruchy robota (np. polecen RuchJ, RuchL i RuchP) z funkcja,
mozna odwotac sie do funkcji zdefiniowanej w instalacji w programie
robota (patrz sekcja 23.7.1. Ruch na stronie 213).

Dzieki temu mozna w tatwy sposob dostosowac program robota, na
przyktad gdy jest wiele stanowisk robota lub obiekt porusza sie podczas
wykonywania programu, lub stale porusza sie w obrebie sceny.
Dostosowanie funkcji obiektu koryguje wszystkie ruchy programu
wzgledem tego obiektu.

Dodatkowe przyktady zawierajg sekcje: (Przyktad: reczna aktualizacja
funkcji w celu dostosowania programu na stronie 344) i (Przyktad:
dynamiczna aktualizacja postawy funkcji na stronie 345). Po wybraniu
funkciji jako uktadu odniesienia przyciski Porusz narzedzie odpowiedzialne
za translacje i rotacje dziatajg w wybranym obszarze funkcji (patrz

25. Karta Ruch na stronie 362) i (Porusz narzedzie na stronie 362),
odczytujgc wspotrzedne punktu TCP. Przyktadowo, jesli jako funkcje
wybrano stot, ktéry zostat rowniez wybrany jako wartosc¢ referencyjna na
karcie Ruch, przyciski strzatek translacji (np. géra/dot, lewo/prawo,
przod/tyt) przesuwajg robota w odpowiednim kierunku wzgledem stotu.
Ponadto wspoétrzedne punktu TCP bedg miescity sie w ramie stotu.

* W drzewie funkcji mozna zmieni¢ nazwe punktu, linii lub
ptaszczyzny, dotykajgc przycisku otéwka.

* W drzewie funkcji mozna usung¢ punkt, linie lub ptaszczyzne,
dotykajgc przycisku Usun.

Dotkngc¢ przycisku Przesun tutaj, aby przesung¢ ramig robota w strone
wybranej funkcji. Pod koniec tego ruchu uktady wspétrzednych elementu
oraz punktu centralnego narzedzia (TCP) beda sie pokrywac.

Ruch jest tutaj wytaczony, jesli ramie robota nie moze dotrze¢ do funkciji.

Funkcja punktowa okresla granice bezpieczehstwa lub globalng
konfiguracje pozycji poczatkowej ramienia robota. Postawa funkcji
punktowej jest zdefiniowana jako pozycja i orientacja punktu TCP.
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Dodawanie punktu

Funkcja Linia

1. Na karcie Instalacja wybra¢ opcje Funkcje.

2. W obszarze Funkcje wybrac¢ opcje Punkt.

> Bezpieczenstwo & Podstawa
@ Narzedzie
W Uktady o Punict_1

+ Punkt E

/ Linia

® Plaszczyzna

r_
) |

Edytuj || Przesun tutaj || Naucz tego punktu |

O Normalny ’ ° 0 O 55‘!‘\‘\\,1‘SEJS.

Funkcja liniowa okresla linie, po ktérych musi podagzac robot. (Np.:
podczas uzywania funkcji Sledzenia przenosnika). Linia / jest definiowana
jako 0$ pomiedzy dwoma funkcjami punktu, p7i p2, co przedstawia
rysunek 24.13.
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Dodawanie linii 1. Na karcie Instalacja wybra¢ opcje Funkcje.

2. W obszarze Funkcje wybrac¢ opcje Linia.

B2 ¢ 2 H

s
> Ogéine Uktady -
Z | Linia
> Bezpieczenstwo s Podstawa -
@ Narzedzie

T - Punki_1

« Punkt_2

./ Linia

@ Plaszczyzna

Tutaj widac, ze o$ skierowana od pierwszego do drugiego punktu stanowi
08 y uktadu wspétrzednych linii. O$ z jest definiowana przez rzutowanie osi
z punktu p7 na ptaszczyzne prostopadta do linii. Pozycja uktadu
wspotrzednych linii jest taka sama jak pozycja punktu p7.

Funkcja Funkcje ptaszczyznowg nalezy wybraé, gdy potrzebna jest rama o
ptaszczyznowa wysokiej precyzji, np. podczas pracy z systemem wizyjnym lub w
przypadku ruchu wzgledem stotu.

Dodawanie 1. Na karcie Instalacja wybrac¢ opcje Funkcje.

ptaszczyzny 2. W obszarze Funkcje wybrac¢ opcje Ptaszczyzna.
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Uczenie Po nacisnigciu przycisku ptaszczyzny w celu utworzenia nowe;j
ptaszczyzny ptaszczyzny na ekranie zostaje wyswietlany kreator pomagajacy ja
utworzyc.

1. Wybrac¢ punkt charakterystyczny

2. Przesungc robota, aby zdefiniowac kierunek dodatniej osi x na
ptaszczyznie

3. Przesungc robota, aby zdefiniowac kierunek dodatniej osi y na
ptaszczyznie

Ptaszczyzna jest definiowana za pomoca reguty prawej dtoni w taki
sposodb, ze oS z jest iloczynem wektorowym osi x oraz osi y, jak pokazano
ponizej.

Y

INFORMACJA

Mozna wykona¢ ponowne uczenie ptaszczyzny w kierunku
przeciwnym do osi X, jesli ptaszczyzna ta ma miec
normalny kierunek w przeciwng strone.

Zmodyfikowac istniejgca ptaszczyzne, wybierajgc ptaszczyzne i
naciskajgc przycisk Modyfikuj ptaszczyzne. Nastepnie uzy¢ tego samego
kreatora, co w przypadku uczenia nowej ptaszczyzny.
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Przyktad: reczna
aktualizacja funkgcji
w celu
dostosowania
programu

Uwzglednij zastosowanie funkcji, gdy wiele czesci programu robota jest
wzglednych do stotu. The figure below illustrates the movement through
waypoints from wp1 to wp4.

Program robota
Moved
S1
MovelL # Cecha:
wpl

P1 var

P1

Prosty program z czterema punktami trasy wzgledem
ptaszczyzny cech aktualizowany recznie poprzez zmiane cechy

Zastosowanie wymaga, aby ponownie uzy¢ programu w wielu instalacjach
robota, gdzie pozycja stotu moze rozni¢ sie w nieznacznym stopniu. Ruch
wzgledem stotu jest taki sam. W razie zdefiniowania pozycji stotu jako
funkcji P7w instalacji, program z poleceniem RuchL skonfigurowanym
wzgledem ptaszczyzny mozna z fatwoscig zastosowac¢ na dodatkowych
robotach, po prostu aktualizujgc instalacje za pomoca rzeczywistej pozyciji
stotu.

Koncepcja ma zastosowanie do wielu funkcji aplikacji. Dzieki temu mozna
ustali¢ elastyczny program, ktory stuzy do rozwigzania tego samego
zadania na wielu robotach, nawet jesli np. inne miejsca w przestrzeni
roboczej beda réznic sie w poszczegolnych instalacjach.
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Przyktad: Rozwazmy podobne zastosowanie, w ktdrym robot musi wykonac ruch
dynamiczna zgodnie z okreslonym wzorcem nad stotem, aby wykonac okre$lone
aktualizacja zadanie.
postawy funkgciji
i ¥
wp2 ‘3_ wpl
\ P1
wp3
wpd

Polecenie Movel z czterema punktami trasy wzgledem obiektu ptaskiego

Program robota

Moved
wpl
y = 0.01

o=pIl0,y ,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Cecha: Pl var

wpl

wp2

wp3

wp4

:39'2' wpl
%
“— wp3

wpd —
Pl

Oz‘*i_

62.3: Zastosowanie offsetu do elementu ptaszczyzny

62.4;

Program robota
Moved
S1
if (digital input[0]) then
Pl var = P1
else

Pl var P2
MoveL # Cecha: Pl var
wpl
wp2
wp3
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24.13.1. Edycja funkgji

Opis Edycja funkciji jest alternatywnym sposobem dodawania funkcji do instalacji
i/lub edycji istniejgcych funkciji.
22+ Q

boint 1 .
oin [ @owee |
> safety A Base . ]
@ Tool
- Point
+
o
@ Plane
> Fieldbus

| Move here || Teach this point |

simutation ()

Edycja umozliwia umieszczanie i przenoszenie funkcji bez przesuwania
ramienia robota, dzieki czemu funkcje mozna umiesci¢ poza zasiegiem
ramienia robota.
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Edycja punktu Mozna edytowac zdefiniowany punkt lub niezdefiniowany punkt. Edycja
niezdefiniowanego punktu skutkuje jego zdefiniowaniem.

1. Na karcie Instalacja dotkng¢ opcji Funkcje.

2. W obszarze Funkcje dotkng¢ opcji Punkt, aby doda¢ punkt do
drzewa programu.

3. Dotkng¢ przycisku Edytuj, aby przejs¢ do ekranu edycji i dokonaé
zmian potfozenia i obrotu punktu

Robot Uktad
i ‘Pods(awa v ‘

Pozycja narzedzia

E x [ -118,43/mm =]
-430,42 mm -]

z 157,28 mm -]

Wektor obrotu [rad] -

e RX 0,001 rad =
-3,166] ract [-]

RZ -0,040| rad =

Edyc;ja linii Linia jest wyswietlana jako dwa punkty w drzewie programu. Nalezy
zdefiniowac kazdy z punktow.

1. Nakarcie Instalacja dotkng¢ opcji Funkcje.

2. W obszarze Funkcja wybra¢ opcje Linia, aby dodac linie do drzewa
programu.

3. Linia sktada sie z dwéch punktow:

* Nalezy dotknac jednego punktu, aby edytowac jego
wspotrzedne, a nastepnie dotkngé drugiego punktu linii, aby
edytowac wspotrzedne tego punktu.

Edycja ptaszczyzny 1. Na karcie Instalacja dotkng¢ opcji Funkcje.

2. W obszarze Funkcja wybrac¢ opcje Ptaszczyzna, aby dodac
ptaszczyzne do drzewa programu.

3. Dotkng¢ przycisku Edytuj, aby przejs¢ do ekranu edycji i dokonaé
zmian potfozenia i obrotu ptaszczyzny
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24.14. Fieldbus

Opis

W tym miejscu mozna skonfigurowa¢ ustawienia przemystowych
protokotow sieci komputerowych stosowanych do sterowania
rozproszonego w czasie rzeczywistym i obstugiwanych przez interfejs
PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP i PROFINET.

24.14.1. Konfiguracja we/wy klienta MODBUS

Opis

Odswiez

Dodaj urzgdzenie

Usun urzgdzenie

Ustaw IP
urzadzenia

Tutaj mozna skonfigurowac¢ sygnaly klienta (master) MODBUS. Potaczenie
z serwerami (lub jednostkami podrzednymi) MODBUS o okreslonym
adresie IP mozna utworzy¢ za pomocg sygnatow wejscia/wyjscia (rejestrow
lub cyfrowych). Kazdy sygnat ma unikalng nazwe, mozna jej wiec uzywac w
programach.

Nacisnigcie przycisku spowoduje odswiezenie wszystkich potgczen
MODBUS. Odswiezanie odigcza i ponownie tgczy wszystkie jednostki
modbus. Wszystkie dane statystyczne zostajg wyczyszczone.

Nacisnigcie przycisku spowoduje dodanie nowego urzgdzenia MODBUS.

Nacisniecie przycisku spowoduje usuniecie urzagdzenia MODBUS i
wszystkich jego sygnatéw.

Tutaj pokazany jest adres IP urzgdzenia MODBUS. Nacisnij przycisk, aby
go zmienic.
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Tryb sekwencyjny

Dodaj sygnat

Usun sygnat

Dostepne tylko wtedy, gdy wybrano opcje Pokaz opcje zaawansowane.
Zaznaczenie tego pola wyboru powoduje, ze klient Modbus czeka na
odpowiedz przed wystaniem nastepnego zadania. Tryb ten jest wymagany
przez niektére jednostki fieldbus. Uruchomienie tej opcji moze pomac, jesli
mamy do czynienia z wieloma sygnatami i wzrostem czestotliwosci
wysytania zapytan, co skutkuje roztgczeniem sygnatéw.

Rzeczywista czestotliwo$¢ zapytan moze by¢ nizsza niz zgdana, jesli wiele
sygnatow jest zdefiniowanych w trybie sekwencyjnym. Rzeczywista
czestotliwos$¢ sygnatu jest widoczna w obszarze danych statystycznych
sygnatow. Wskaznik sygnatu swieci na zotto, jesli rzeczywista
czestotliwos¢ sygnatu jest nizsza niz potowa wartosci wybranej z listy
rozwijanej Czestotliwosé.

Nacisniecie przycisku spowoduje dodanie sygnatu do odpowiedniego
urzgdzenia MODBUS.

Nacisnigcie przycisku spowoduje usuniecie sygnatu z odpowiedniego
urzgdzenia MODBUS.
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Ustaw typ sygnatu

Ustaw adres
sygnatu

Ustaw nazwe
sygnatu

Przy pomocy tego menu rozwijanego mozna wybrac typ sygnatu.
Dostepne typy to:

Wejscie cyfrowe
Wejscie cyfrowe (cewka) to jednobitowa wielkosé odczytywana z
urzgdzenia MODBUS z cewki podanej w polu adresowym sygnatu.
Wykorzystywany jest kod funkcji 0x02 (Odczytaj wejscia dyskretne).

Wyjscie cyfrowe
Wyjscie cyfrowe (cewka) to wielkos¢ jednobitowa, ktérg mozna ustawi¢
w poziomie wysokim lub niskim. Do momentu, kiedy wartosc tego
wyjscia zostanie ustawiona przez uzytkownika, jest ona odczytywana
ze zdalnego urzadzenia MODBUS. To oznacza, ze stosowany jest kod
funkcji 0x01 (Odczytaj cewki). Od chwili, ustawienia wyjscia przez
program robota lub naci$nieciem przycisku ustaw warto$¢ sygnatu
stosowany jest kod funkcji 0x05 (Zapisz pojedynczg cewke).

Wejscie rejestru
Wejscie rejestru to liczba 16-bitowa odczytywana z adresu podanego
w polu adresu. Wykorzystywany jest kod funkcji 0x04 (Odczytaj
rejestry wejscia).

Wyjscie rejestru
WyjScie rejestru to liczba 16-bitowa, ktorej wartos¢ moze ustawié¢
uzytkownik. Zanim wartosc rejestru zostanie ustawiona, wartosc ta jest
odczytywana ze zdalnego urzadzenia MODBUS. To oznacza, ze
uzywany jest kod funkcji 0x03 (Odczytaj rejestry tymczasowe). Gdy
wyjscie zostanie ustawione przez program robota lub przez okres$lenie
wartosci sygnatu w polu ustaw warto$¢ sygnatu do ustawienia
wartosci w zdalnym urzgdzeniu MODBUS stosowany jest kod funkcji
0x06 (Zapisz pojedynczy rejestr).

To pole pokazuje adres w zdalnym serwerze MODBUS. Mozna wybrac¢
inny adres przy pomocy wyswietlanej na ekranie klawiatury numeryczne;j.
Prawidtowe adresy zalezg od producenta oraz konfiguracji zdalnego
urzgdzenia MODBUS.

Uzytkownik moze przypisac sygnatowi nazwe za pomoca klawiatury
ekranowej. Kiedy sygnat jest wykorzystywany w programach, uzywana jest
ta nazwa.
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Wartos¢ sygnatu

Stan potaczenia
sygnatu

Tutaj pokazana jest aktualna warto$¢ sygnatu. Dla sygnatow rejestrow
warto$¢ ta jest wyrazona jako liczba catkowita bez znaku. Dla sygnatow
wyjscia pozgdana warto$¢ sygnatu moze zosta¢ ustawiona przy pomocy
przycisku. Rowniez dla wyjscia rejestru wartoS¢ do zapisania do
urzgdzenia musi zostac¢ podana jako liczba catkowita bez znaku.

Ikona ta pokazuje, czy sygnat mozna prawidtowo odczytac lub zapisac
(zielona), czy tez odpowiedz od urzgdzenia jest nieoczekiwana lub nie
mozna sie z nim potgczy¢ (szara). W przypadku odebrania odpowiedzi z
wyjatkiem MODBUS wyswietlany jest kod odpowiedzi. Odpowiedzi z
wyjatkami MODBUS-TCP sg nastepujace:

E1
NIEPRAWIDLOWA FUNKCJA (0x01) Kod funkcji odebrany w
zapytaniu nie okre$la dopuszczalnego dziatania serwera (lub
urzgdzenia podrzednego).

E2
NIEPRAWIDLOWY ADRES DANYCH (0x02) Kod funkcji odebrany w
zapytaniu nie okresla dopuszczalnego dziatania serwera (lub
urzagdzenia podrzednego). Nalezy sprawdzi¢, czy wprowadzony adres
sygnatu odpowiada konfiguracji zdalnego serwera MODBUS.

E3
NIEPRAWIDLOWA WARTOSC DANYCH (0x03) Warto$é zawarta w
polu danych zapytania nie jest wartoscig dopuszczalng dla serwera
(lub urzadzenia podrzednego). Nalezy sprawdzi¢, czy wprowadzona
warto$¢ sygnatu jest prawidtowa dla okreslonego adresu w zdalnym
serwerze MODBUS.

E4
AWARIA URZADZENIA PODRZEDNEGO (0x04) Podczas préby
wykonania zgdanej czynnosci przez serwer (lub urzgdzenie
podrzedne) wystgpit nieodwracalny btad.

E5
POTWIERDZENIE (0x05) Specjalistyczne zastosowanie w potgczeniu
Z poleceniami programistycznymi, wysytane do zdalnego urzadzenia
MODBUS.

E6
URZADZENIE PODRZEDNE ZAJETE (0x06) Specjalistyczne
zastosowanie w potgczeniu z poleceniami programistycznymi,
wysytane do zdalnego urzagdzenia MODBUS. Urzgdzenie podrzedne
(serwer) nie moze teraz odpowiedzie¢.
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Pokaz opcje To pole wyboru pokazuje/ukrywa opcje zaawansowane dla kazdego z
Zaawansowane sygnatow.

Opcje Czestotliwosc¢ aktualizacji

Zaawansowane Przy pomocy tego menu mozna zmienic czestotliwo$¢ aktualizacii

sygnatu. Oznacza to czestotliwos¢, z jakg wysytane sg do zdalnego
urzgdzenia MODBUS zgdania odczytu lub zapisu wartosci sygnatu.
Jesli czestotliwos¢ jest ustawiona na poziomie 0, polecenia modbus sg
uruchamiane na zgdanie przy pomocy funkcji skryptu statusu_
otrzymania_sygnatu_modbus, rejestru_ustawien_wyjsciowych
modbus oraz sygnatu_ustawien_wyjsciowych _modbus.

Adres podrzedny
W tym polu tekstowym mozna ustawi¢ okreslony adres podrzedny dla
zgdan odpowiadajgcych okreslonemu sygnatowi. Wartos¢ musi sie
miesci¢ w zakresie od 0 do 255, przy czym standardowg wartoscig jest
255. W przypadku zmiany tej wartosci zaleca sie sprawdzenie w
podreczniku zdalnego urzgdzenia MODBUS, czy jego dziatanie ze
zmienionym adresem podrzednym bedzie nadal prawidiowe.

Liczba ponownych potaczen
Liczba przypadkow, kiedy TCP byto odtgczone i ponownie potgczone.

Status pofgczenia
Status potgczenia TCP.

Czas odpowiedzi [ms]
Czas miedzy wystaniem polecenia modbus a jego otrzymaniem -
parametr uaktualniany tylko, jesli komunikacja jest aktywna.

Btedy pakietow modbus
Liczba odebranych pakietow, ktore zawieraty btedy (ij. nieprawidtowa
dtugos¢, brakujgce dane, btad gniazda TCP).

Przekroczenia czasu
Liczba zadan protokotu modbus bez odpowiedzi.

Btedy w odpowiedzi
Liczba pakietow, ktorych nie udato sie wystac ze wzgledu na btedny
status wtyczki.

Rzeczywista czest.
Aktualizacja statusu; Srednia czestotliwosc sygnatu klienta (mastera).
Wartos¢ jest wyliczana ponownie za kazdym razem, kiedy sygnat
otrzyma odpowiedz z serwera (lub urzgdzenia podrzednego).

Liczenie wykonywane jest do liczby 65 535, nastepnie znow sie zeruje.
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24.14.2. EtherNet/IP

Opis

EtherNet/IP to protokét sieciowy, ktory umozliwia podtgczenie robota do
przemystowego urzgdzenia skanujgcego EtherNet/IP.

Jesli potgczenie jest wigczone, mozna wybrac dziatanie, ktére nastgpi, gdy
program utraci potgczenie z urzgdzeniem skanujgcym w sieci EtherNet/IP.
Dostepne sg nastepujgce opcje:

Brak
PolyScope ignoruje utrate potgczenia EtherNet/IP, a program nadal
dziata.

Przerwa
PolyScope wstrzymuje biezacy program. Program zostaje wznowiony
od miejsca, w ktérym zostat zatrzymany.

Zatrzymaj
PolyScope zatrzymuje biezgcy program.

24.14.3. PROFINET

Opis

PROFINET to protokoét sieciowy, ktéry wigcza lub wytgcza podigczenie
robota do przemystowego sterownika we/wy PROFINET.

Jesli potgczenie jest wigczone, mozna wybrac dziatanie, ktére nastgpi, gdy
program utraci potgczenie ze sterownikiem we/wy w sieci PROFINET.
Dostepne sg nastepujgce opcje:

Brak
Interfejs PolyScope ignoruje utrate potgczenia PROFINET i
wykonywanie programu jest kontynuowane.

Przerwa
PolyScope wstrzymuje biezacy program. Program zostaje wznowiony
od miejsca, w ktérym zostat zatrzymany.

Zatrzymaj
PolyScope zatrzymuje biezgcy program.

Jesli narzedzie projektowania sieci PROFINET (np. portal TIA) wysle
sygnat DCP Flash do urzgdzenia PROFINET lub PROFIsafe robota, w
interfejsie PolyScope zostanie wyswietlone okno wyskakujgce.
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24.14.4. PROFlsafe

Opis

Komunikacja przez
interfejs PROFIsafe

Protokoét sieciowy PROFIsafe umozliwia robotowi komunikacje z
bezpiecznym sterownikiem PLC zgodnie z normg ISO 13849, nr kat. 3 PLd.
Robot przesyta informacje o stanie bezpieczenstwa do sterownika PLC
bezpieczenstwa, a nastepnie odbiera informacje w celu uruchamiania
funkcji zwigzanych z bezpieczenstwem, takich jak zatrzymanie awaryjne
lub przejscie w tryb ograniczony.

Interfejs PROFIsafe stanowi bezpieczng, sieciowg alternatywe dla
podtgczania wielu przewoddéw do stykow we/wy bezpieczenstwa w
skrzynce sterowniczej robota.

Protokot PROFIsafe jest dostepny tylko dla robotéw majgcych wigczajgcg
go licencje, ktérg mozna uzyskac, kontaktujgc sie z lokalnym
przedstawicielem handlowym. Po uzyskaniu licencji mozna jg pobra¢ w
portalu myUR.

Informacje dotyczgce rejestracji robota i aktywac;ji licencji — patrz
Rejestracja robota i plik licencyjny na stronie 390.

Komunikat sterujgcy odebrany od sterownika PLC bezpieczenstwa zawiera
informacje przedstawione w ponizszej tabeli.

Sygnat Opis
Zapewnia systemowe zatrzymanie

Zatrzymanie awaryjne przez system .
y yinep y awaryjne.

Zapewnia zatrzymanie przez

Zatrzymanie przez zabezpieczenie . .
zabezpieczenie.

Jesli wczesniej skasowane zostaty
wejscia zatrzymania przez
zabezpieczenie, kasuje stan
zatrzymania przez zabezpieczenie
(przy przejsciu z niskiego do
wysokiego stanu sygnatu w trybie
automatycznym).

Kasowanie zatrzymania przez
zabezpieczenie
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Komunikat
sterownika PLC
bezpieczenstwa

Zatrzymanie przez zabezpieczenie w
trybie automatycznym

Kasowanie zatrzymania przez
zabezpieczenie w trybie
automatycznym

Tryb ograniczony

Tryb pracy

Jesli robot pracuje w trybie
automatycznym, zapewnia
zatrzymanie przez zabezpieczenie.
Automatyczny wytgcznik
bezpieczenstwa moze by¢ uzywany
tylko wtedy, gdy skonfigurowane
jest 3-pozycyjne urzadzenie
wigczajgce (3PE). Jesli nie jest
skonfigurowane zadne urzadzenie
3PE, zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie
automatycznym dziata jak zwykty
sygnat wejsciowy zatrzymania
przez zabezpieczenie.

Jesli wezesniej zostaty skasowane
wejscia zatrzymania przez
zabezpieczenie w trybie
automatycznym, kasuje stan
zatrzymania przez zabezpieczenie
w trybie automatycznym (przy
przejsciu z niskiego do wysokiego
stanu sygnatu w trybie
automatycznym).

Uaktywnia limity bezpieczenstwa
trybu ograniczonego.

Uaktywnia reczny albo
automatyczny tryb pracy. Jesli
konfiguracja bezpieczenstwa
,Wybor trybu pracy za pomoca
protokotu PROFIsafe” jest
wytgczona, wowczas pole to jest
pomijane w komunikacie
sterujgcym PROFIsafe.

Komunikat o stanie wystany od sterownika PLC bezpieczenstwa zawiera
informacje przedstawione w ponizszej tabeli.

Sygnat

Zatrzymanie, kat. 0

Opis

Robot wykonuje lub wykonat
zatrzymanie bezpieczenstwa
kategorii 0; twarde zatrzymanie
poprzez natychmiastowe
odtgczenie zasilania ramienia i
silnikow.
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Robot wykonuje lub wykonat
zatrzymanie bezpieczenstwa
kategorii 1; kontrolowane
zatrzymanie, po ktorym silniki
pozostajg w stanie wytgczenia
zasilania z wtgczonymi hamulcami.

Zatrzymanie, kat. 1

Robot wykonuje lub wykonat
zatrzymanie bezpieczenstwa
kategorii 2; kontrolowane
zatrzymanie, po ktorym silniki
pozostajg w stanie wigczenia
zasilania.

Zatrzymanie, kat. 2

Robot zostat zatrzymany, poniewaz
system bezpieczenhstwa nie spetnit
aktualnie zdefiniowanych limitow
bezpieczenstwa.

Naruszenie

Robot zostat zatrzymany z powodu
Biad nieoczekiwanego, wyjagtkowego
btedu w systemie bezpieczenstwa.

Robot zostat zatrzymany z powodu
jednego z ponizszych warunkow:

* pLC bezpieczenstwa
podtaczony przez PROFIsafe
aktywowat zatrzymanie
awaryjne na poziomie
systemu.

* modut IMMI podtgczony do
skrzynki sterowniczej
Zatrzymanie awaryjne przez system aktywowat wytacznik
awaryjny na poziomie
systemu.

* jednostka podtgczona do
konfigurowalnego wejscia
bezpieczenhstwa systemu e-
stop skrzynki sterowniczej
aktywowata zatrzymanie
awaryjne na poziomie
systemu.
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Zatrzymanie awaryjne przez robota

Zatrzymanie przez zabezpieczenie

Robot zostat zatrzymany z powodu
jednego z ponizszych warunkow:

* Nacisniety zostat przycisk
zatrzymania awaryjnego na
sterowniku uczenia.

* Nacisnieto przycisk e-stop
poditaczony do
nieskonfigurowalnego
wejscia bezpieczenstwa
skrzynki sterowniczej robota.

Robot zostat zatrzymany z powodu
jednego z ponizszych warunkow:

* Sterownik PLC podtgczony
za pomocg protokotu
PROFIsafe wymusza
zatrzymanie przez
zabezpieczenie.

* Jednostka podtgczona do
niekonfigurowalnego wejscia
zatrzymania przez
zabezpieczenie w skrzynce
sterowniczej zapewnita
zatrzymanie przez
zabezpieczenie.

* Jednostka podigczona do
konfigurowalnego wejscia
bezpieczenstwa zatrzymania
przez zabezpieczenie w
skrzynce sterowniczej
zapewnita zatrzymanie przez
zabezpieczenie.

Sygnat jest zgodny z semantykag
resetowania zabezpieczen. Do
resetowania tego sygnatu nalezy
wykorzystac skonfigurowang
funkcje resetowania zatrzymania
przez zabezpieczenie.

PROFIsafe oznacza korzystanie z
funkcji resetowania zabezpieczen.
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Robot zostat zatrzymany, poniewaz
pracuje w trybie automatycznym i z
powodu jednego z nastepujgcych
warunkow:

* Sterownik PLC podtgczony
za pomocg protokotu
PROFIsafe zapewnit
zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie
automatycznym.

* Jednostka podfgczona do
konfigurowalnego wejscia
bezpieczenstwa zatrzymania
przez zabezpieczenie w
trybie automatycznym w
skrzynce sterowniczej
zapewnita zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie
automatycznym.

Zatrzymanie przez zabezpieczenie w
trybie automatycznym

Sygnat jest zgodny z semantykag
resetowania zabezpieczenh. Do
resetowania tego sygnatu nalezy
wykorzystac skonfigurowang
funkcje resetowania zatrzymania
przez zabezpieczenie

PROFIsafe oznacza korzystanie z
funkcji resetowania zabezpieczen

Robot zostat zatrzymany, poniewaz
pracuje w trybie recznym i z powodu
jednego z nastepujgcych
warunkow:

* Uzywasz sterownika uczenia
z 3PE i zaden z przyciskow
nie jest ustawiony w pozyciji

Zatrzymanie przez 3PE Srodkowe;.

* 3-pozycyjne urzadzenie
wigczajgce podtgczone do
konfigurowalnego wejscia
bezpieczehstwa skrzynki
sterowniczej aktywowato
zatrzymanie 3PE.
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Tryb pracy

Tryb ograniczony

Aktywny zestaw limitéw

Robot sie rusza

Bezpieczna pozycja poczatkowa

Wskazanie biezgcego trybu pracy
robota.

Ten tryb moze by¢: Wytgczony (0),
Automatyczny (1) lub Reczny (2).
Aktualnie aktywne sg ograniczenia
bezpieczenstwa w trybie
ograniczonym.

Aktywny zestaw limitéw
bezpieczenstwa.

Moze to by¢: Normal (0), Reduced
(1) lub Recovery (2).

Robot porusza sie. Jesli
ktérykolwiek przegub porusza sie z
predkoscig 0,02 rad/s lub wiekszg,
robot jest uwazany za bedacy w
ruchu.

Robot jest w stanie spoczynku (nie
porusza si€) i znajduje sie w pozycji
okreslonej jako Bezpieczna pozycja
poczatkowa.
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Konfigurowanie
protokotu
PROFIsafe

Konfigurowanie PROFIsafe jest powigzane z programowaniem sterownika
PLC bezpieczenstwa, ale wymaga minimalnej konfiguracji robota.

1. Robota nalezy podigczy¢ do sieci zaufanej, ktéra ma dostep do
sterownika PLC zgodnego z wymogami bezpieczenstwa.

2. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtoéwek dotkng¢ pozycji
Instalacja.

3. Dotkng¢ pozycji Bezpieczenstwo, zaznaczy¢ opcje PROFIsafe i
wykona¢ wymagang konfiguracije.

Rejestr

> Ogéine PROFIsafe
V' Bezpieczeristwo)

Limity robota

Limity Konfiguracja “
przegubow

Plaszczyzny Adres Zrodtowy

Pozycja Adres docelowy l:l

narzedzia Steruj trybem pracy

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet
PROFIsafe

Bezpieczna
pozycja do...

Tréjpozycyjny

Hasto bezpleczerstwa Odblokuj || zablokuj
(C—— I
o Zasilanie wylaczone et 25'0£;1 - ° 0 O Symulacja .
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Wigczanie protokotu
PROFIsafe

. Wprowadzi¢ hasto bezpieczenstwa robota i dotkng¢ przycisku

Odbloku;.

. Uzyj przycisku, aby wtgczy¢ PROFIsafe.

. W odpowiednich polach wprowadzi¢ adres zrodiowy i adres

docelowy.

Te adresy sg liczbami dowolnymi wykorzystywanymi przez robota i
sterownik PLC bezpieczenstwa do wzajemnej identyfikacji.

. Jesli protokot PROFIsafe ma sterowac trybem pracy robota, mozna

przetgczy¢ przetgcznik Steruj trybem pracy w potozenie WL.

Trybem pracy robota moze sterowac tylko jedno zrodto. W zwigzku z
tym, w razie wtgczenia wyboru trybu pracy za pomoca protokotu
PROFIsafe inne zrédta wyboru trybu pracy zostajg zablokowane.

Robot jest teraz skonfigurowany do komunikaciji ze sterownikiem PLC
zabezpieczen.

Nie mozna zwolni¢ hamulcow robota, jesli sterownik PLC nie reaguje lub
jest zle skonfigurowany.
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25. Karta Ruch

Opis Na tym ekranie mozna bezposrednio (impulsowo) przesung¢ ramie robota
poprzez przesuwanie i obracanie narzedzia robota lub przemieszczanie
poszczegolnych przegubow robota.

Zwy>*
default*
N

Pozycja TCP Robot Pozycja narzedzia

Ukfad Aktywny TCP
Widok v | TP

Pozycja przegubu

X
Y
z

(+]

Podstawa 91,29 °
- B |
[_,v Bark -107,25 ©
e |
[. kokie¢ -112,20 °

Orientacja TCP

6 |

-] Nadgarstek 1 52,30 °
e ———

Nadgarstek 2 91,01 ©

Nadgarstek 3 -1,38 °

777 Ruch swobo... ‘

‘ # Pozycja do... H AWyréwnaj
O Normalny ’ o 0 O mu\-v:h-
i 0%

Porusz narzedzie Aby przesung¢ ramie robota w okreslonym kierunku, nalezy nacisngc i
przytrzymaé dowolny przycisk strzatki Porusz narzedzie.

* Strzatki przesunigcia (gorne) stuzg do poruszania koncowka
narzedzia robota we wskazanym kierunku.

* Strzalki obrotu (dolne) stuzg do zmiany orientacji narzedzia robota
we wskazanym kierunku. Punktem obrotu bedzie punkt centralny
narzedzia (TCP), czyli punkt na koricu ramienia robota, bedacy
punktem charakterystycznym narzedzia robota. Punkt centralny
narzedzia (TCP) jest przedstawiany jako mata niebieska kula.
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Robot

Funkcja

Aktywny TCP

Pozycja domowa

Ruch swobodny

Jesli biezgca pozycja punktu TCP robota zblizy sie do ptaszczyzny
bezpieczenstwa lub wyzwalania albo orientacja narzedzia robota jest w
poblizu najblizszej wartosci granicznej orientaciji (patrz Ptaszczyzny
bezpieczenstwaTryby na stronie 171), wyswietlany jest model 3D
pobliskiej wartosci limitu granicy. Gdy robot wykonuje program,
wizualizacja limitdw granicznych jest wytgczona.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg przedstawiane w kolorach zottym i
czarnym z matg strzatkg reprezentujgca ptaszczyzne trybu normalnego,
wskazujgca te strone ptaszczyzny, po ktérej dozwolone jest
pozycjonowanie punktu TCP robota. Ptaszczyzny wyzwalania sg
przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym z matg strzatkg
wskazujgca te strone ptaszczyzny, po ktoérej aktywne sg wartosci
graniczne trybu normalnego (patrz 21.5. Tryby bezpieczenstwa
oprogramowania na stronie 159). Limit graniczny orientacji narzedzia jest
wizualizowany przez sferyczny stozek oraz wektor okreslajgcy biezgca
orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada polu
dopuszczalnemu dla orientacji narzedzia (wektora).

Gdy punkt TCP robota nie znajduje sie juz w poblizu limitu, reprezentacja
3D znika. Jesli punkt TCP narusza lub jest bardzo blisko granicy limitu,
wizualizacja tego limitu zmienia kolor na czerwony.

W obszarze Funkcja mozna zdefiniowa¢ sposob sterowania ramieniem
robota w odniesieniu do funkcji Widok, Podstawa lub Narzedzie. Aby
uzyskac najlepsze poczucie kontroli nad ramieniem robota, mozna wybrac¢
funkcje Widok i za pomoca strzatek obrotu zmieni¢ kat wyswietlania
obrazu 3D w taki sposéb, aby dopasowac go do swojego punktu widzenia
rzeczywistego ramienia robota.

W polu Robot, w obszarze Aktywny TCP wys$wietlana jest nazwa aktualnie
aktywnego punktu centralnego narzedzia (TCP).

Przycisk Pozycja poczatkowa otwiera ekran Przesun robota do pozyciji,
na ktérym mozna przytrzymac przycisk Automatycznie (patrz Przesun
robota do na stronie 189), aby przesungc robota do pozycji wczesniej
zdefiniowanej w sekcji Instalacja (patrz Definiowanie pozycji
poczgtkowej na stronie 331). Ustawienie domysine przycisku Pozycja
poczatkowa pozwala przywrdécic ramie robota do pozycji pionowej (patrz
24.9. Pozycja domowa na stronie 330).

Przycisk ekranowy Ruch swobodny pozwala przeciggng¢ ramig robota do
zadanej pozyciji/postawy.

Podrecznik uzytkownika

363 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 25. Karta Ruch

Wyréwnaj Przycisk Wyréwnaj pozwala wyrownac o$ Z aktywnego punktu TCP
wzgledem wybranej funkciji.

Pozycja narzedzia W polach tekstowych wyswietlane sg petne wartosci wspotrzednych tego
punktu TCP wzgledem wybranej funkcji. Mozesz skonfigurowac kilka
nazwanych TCP (patrz ). Mozna réwniez dotkna¢ przycisku Edytuj
postawe, aby uzyska¢ dostep do ekranu Edytor postawy.

Pozycja przegubu Pole Joint Position umozliwia bezposrednie sterowanie poszczegolnymi
stawami. Kazdy przegub porusza sie w domyslnym zakresie limitu
przegubdéw od - 360° do + 360°, wskazywanym na poziomym pasku. Po
osiggnieciu limitu nie mozna przesung¢ przegubu dalej. Przeguby mozna
skonfigurowac w zakresie pozycji roznigcym sie od zakresu domysinego
(patrz 21.6.2. Limity przegubow na stronie 163). Nowy zakres jest
wskazywany za pomocg czerwonej strefy na pasku poziomym.
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Przyktad

A

OSTRZEZENIE

1.

W zaktadce Setup , jesli ustawienie grawitacji

(patrz ) jest nieprawidtowe lub ramie robota przenosi
duze obcigzenie, ramie robota moze zaczac sie
poruszac¢ (opadac) po nacisnieciu zaktadki
Freedrive . W tym przypadku wystarczy ponownie
zwolni¢ przycisk Ruch swobodny.

Nalezy uzywac¢ prawidtowych ustawien instalacji
(np. kat mocowania robota, masa obcigzenia oraz
przesuniecie srodka ciezkosci obcigzenia). Pliki
instalacji powinny by¢ zapisywane i fadowane z
programem.

Ustawienia obcigzenia oraz mocowania robota
muszg by¢ ustawione prawidtowo przed
nacisnieciem przycisku Ruch swobodny. Jesli te
ustawienia nie sg prawidtowe, ramie robota poruszy
sie po aktywacji Freedrive.

Funkcja Freedrive moze by¢ uzywana tylko w
instalacjach, w ktérych pozwala na to ocena ryzyka.
Narzedzia i przeszkody nie mogg mie¢ ostrych
krawedzi ani wprowadzac¢ punktéw zgniecenia. Caty
personel musi pozostawaé poza zasiegiem ramienia
robota.
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25.1. Ekran edytora postawy

Opis Po przejsciu na ekran Edytor postawy mozna dokfad

nie wyznaczy¢

docelowe potozenia przegubow lub docelowg postawe (pozycje i
orientacje) punktu TCP. Uwaga: ten ekran stuzy do pracy w trybie offline i
nie umozliwia bezposredniego sterowania ramieniem robota.

RE 2 M P
e o
Robot Uktad
‘W\dok v
TcP
[+] x -1433¢/mm  [+][—]
v 522,37mm [ +][ -]
z -183,40mm [ +][ -]
|Wektor obrotu [rad]
e RX 0,002rad [ +][ ]
RY -3,160|rad i L=
RZ 0,048rad | +|[—|
Pozycje przegubéw
Podstawa o129 [+][—]
o] e 107,250 [+][—]
tokie¢ 11220 [+][—]
Nacigarstek 1 52,30°  [+][—]
0 ° Nadgarstek2|  91,00° [ +][—]
oK Anuluj Nacigarstek 3 138°  [+][—]

O Normalny
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Robot

Obraz 3D pokazuje aktualng pozycje ramienia robota. Cien pokazuje
pozycje docelowg ramienia robota, ktérg sterujg wartosci podane ekranie.
Naciskaj ikony lupy, aby powigkszy¢/pomniejszy¢ lub przeciggnij palcem,
aby zmieni¢ widok.

Jesli okreslona pozycja docelowa punktu TCP robota znajduje sie w
poblizu ptaszczyzny bezpieczenstwa lub ptaszczyzny wyzwalania, lub
orientacja narzedzia robota znajduje sie w poblizu granicy orientacji
narzedzia (patrz Ptaszczyzny bezpieczenstwaTryby na stronie 171),
wyswietlona zostanie tréjwymiarowa reprezentacja przyblizonego limitu
granicy. Plaszczyzny bezpieczenstwa sg przedstawiane w kolorach zéttym
i czarnym z matg strzatka reprezentujgca ptaszczyzne trybu normalnego,
wskazujgca te strone ptaszczyzny, po ktérej dozwolone jest
pozycjonowanie punktu TCP robota. Ptaszczyzny wyzwalania sg
przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym z matg strzatkg
wskazujgca te strone ptaszczyzny, po ktorej aktywne sg wartosci
graniczne trybu normalnego (patrz 21.5. Tryby bezpieczenstwa
oprogramowania na stronie 159). Limit graniczny orientacji narzedzia jest
wizualizowany przez sferyczny stozek oraz wektor okreslajgcy biezgca
orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada polu
dopuszczalnemu dla orientacji narzedzia (wektora). Kiedy punkt TCP
robota docelowego nie jest juz w poblizu limitu, model 3D nie jest juz
wyswietlany. Jesli docelowy punkt TCP narusza lub bardzo zbliza sie do
limitu granicznego, wizualizacja tego limitu zmienia kolor na czerwony.
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Pozycja narzedzia i
funkcji

Pozycje przegubdéw

Przycisk OK

Wyswietlane sg wartosci aktywnych punktéw TCP i wspotrzednych
wybranej funkcji. Wspotrzedne X, Y, Z okreslajg pozycje narzedzia.
Wspotrzedne RX, RY, RZ okreslajg orientacje. Wiecej informaciji na temat
konfigurowania kilku nazwanych punktéw TCP znajduje sie w czesci 24.1.
Konfiguracja TCP na stronie 310.

Menu rozwijane nad polami RX, RY i RZ pozwala wybrac typ
przedstawienia orientac;ji:

* Wektor obrotu [rad] Orientacja jest podana jako wektor obrotu.
Dtugos¢ osi to kat obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla
08, dookota ktérej dokonuje sie obroét. To ustawienie jest domysine.

* Wektor rotacji [] Orientacja jest podana jako wektor rotacji, gdzie
dtugosc¢ wektora jest katem do obrécenia w stopniach.

* RPY [rad] Rolka, skoki kat odchylenia (RPY), gdzie katy sg
wyrazone w radianach. Macierz obrotéw RPY (obrét X, Y’, Z”) jest
okreslona przez:

Rrony, B, ) = RZ(a) - RY(B) - Rx(y)

* RPY [°]Katy obrotu, skok i odchylenie (RPY), gdzie katy sa
wyrazone w stopniach.

Mozna wprowadzi¢ wartosci, aby edytowaé wspétrzedne. Klikniecie
przycisku + lub - z prawej strony pola pozwala na dodanie lub odjecie
pewnej wielkosci do lub od wartosci biezgcej. Mozesz tez przytrzymac
przycisk, aby bezposrednio zwiekszyé/zmniejszy¢ wartosc.

Indywidualne pozycje przegubdw sg okreslane bezposrednio. Kazdy
przegub moze mie¢ zakres warto$ci granicznych od —-360° do +360°.
Pozycje przegubéw mozna skonfigurowac w nastepujgcy sposob:

* Dotkng¢ pozycje przegubu, aby edytowaé wartosci.

* Dotkniecie przycisku + lub - z prawej strony pola pozwala na
dodanie lub odjecie pewnej wielkosci do lub od wartosci biezacej.

* Przytrzymaj przycisk, aby bezposrednio zwiekszyé/zmniejszy¢
wartosc.

Jesli aktywujesz ten ekran z ekranu Move (patrz ), dotknij przycisku OK ,
aby powréci¢ do ekranu Move . Ramie robota przesuwa sig do
okreslonego punktu docelowego. Jesli ostatnig wyznaczong wartoscig jest
wspotrzedna narzedzia, ramig robota przesunie sie do pozycji docelowe;j
ruchem typu RuchlL, jesli natomiast ostatnig wyznaczong wartoscig jest
pozycja przegubu, bedzie to ruch typu RuchJ.

UR3e
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Przycisk Anuluj

Kliknigcie przycisku Anuluj powoduje wyjscie z ekranu z odrzuceniem
wszystkich zmian.
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26. Karta we/wy

26. Karta we/wy

Opis

Napiecie

Ustawienia w

Na tym ekranie mozna zawsze monitorowac i ustawia¢ aktywne sygnaty
wejsciowe i wyjsciowe skrzynki sterowniczej robota.

Ekran wyswietla biezgcy stan wejs¢/wyjs¢, takze podczas wykonywania
programu. Jesli podczas wykonywania programu cokolwiek zostanie
zmienione, program zostanie zatrzymany.

W momencie zatrzymania programu wszystkie sygnaty wyjscia zachowaja
swdj stan. Ekran jest aktualizowany z czestotliwoscig zaledwie 10 Hz, tak
wiec bardzo szybki sygnat moze nie by¢ wyswietlany prawidtowo.
Konfigurowalne sygnaty we/wy mozna zarezerwowac dla specjalnych
ustawien bezpieczenstwa zdefiniowanych w sekcji konfiguracji we/wy
bezpieczenstwa instalacji (patrz 21.7. We/wy bezpieczenstwa na stronie
165). Sygnaly zarezerwowane bedg miaty nazwe funkcji bezpieczenstwa,
zamiast nazwy domysinej lub zdefiniowanej przez uzytkownika.
Konfigurowalne wyjscia zarezerwowane dla ustawieh bezpieczenstwa sg
nieprzetgczalne i zawsze bedg wyswietlane wytgcznie jako diody.

RE 2 +@H

W2V Konfigurowalne wejscie

Robot
> Zewnetrzny
S-Guard Reset

2

Konfigurowalne wyjécie Wyjécie cyfrowe
o(J 04 0 4 odJ 4
100s 1 5 prog-Running | | (]
6
7

Wejécie cyfrowe

5-Guard Reset 4

2008 20 ds
303z 3007

Start-Prog

N o u

3 Stop-Prog

Wejécie analogowe Wejécie cyfrowe narzedzia

o
Prad

Wyjécie cyfrowe narzedzia

o001

analog_In[0]
ov 10v

analog in[1]

ov 10v

Wyjécie analogowe

analog_out[0] .

Wejécie analogowe narzedzia

analog_in(3.

Napiecie

10v

4,00 mA
Napiecie

10v

000 - @

1

ov
1

ov

analog_out[1] .

4,00 mA

O Normalny

W obszarze Wyjscie narzedzia opcje Napiecie mozna skonfigurowac tylko
wtedy, gdy wyjSciem narzedzia steruje uzytkownik. Wybranie URCap
powoduije cofniecie dostepu do akcji Napiecie.

Wyijscia i wejscia analogowe mozna ustawi¢ albo jako prgdowe [4-20 mA],

domenie albo napieciowe [0-10 V]. Kiedy program zostanie zapisany, to ustawienia
analogowej te zostang zapamigtane do ewentualnych p6zniejszych ponownych
uruchomien sterownika robota. Wybranie URCap w obszarze Wyjscie
narzedzia powoduje cofniecie dostepu do ustawien domeny dla
analogowych wejs¢ narzedzia.
UR3e 370 Podrecznik uzytkownika



26. Karta we/wy

UNIVERSAL ROBOTS

Interfejs narzedzia
komunikacji

Po wigczeniu Interfejsu narzedzia komunikaciji (TCI) wejscie analogowe
narzedzia staje sie niedostepne. Na ekranie We/wy pole Wejscie
narzedzia zmienia sie jak na ponizszej ilustracji.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200

Parity None

Stop Bits One

R¥ Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
INFORMACJA

Po witgczeniu dwustykowego obwodu zasilania wyjscia
cyfrowe narzedzia nalezy nazwac w nastepujgcy sposob:

* tool_out[0] (zasilanie)
* tool_out[1] (GND)
Pole Wyjscie narzedzia pokazano na ponizszej ilustracji.
Tool Digital Output
Power GND

Current

000 mA
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26.1. MODBUS

Opis

Na ponizszym zrzucie ekranu pokazano sygnaty we/wy klienta MODBUS

ustawione podczas instalacji.

Za pomocg menu rozwijanych w gornej czesci ekranu mozna zmienia¢
wyswietlang tres¢ na podstawie typu sygnatu i jednostki MODBUS, jesli

skonfigurowano wiecej niz jedna.

Kazdy sygnat na listach zawiera informacje o stanie potgczen, wartosci,

nazwie i adresie sygnatu.

Sygnaty wyjsciowe mozna przetgczac, jesli pozwala na to stan potgczenia i
opcje wybrane na karcie we/wy. Patrz 26. Karta we/wy na stronie 370

Uruch alacja str _ -
> Wewnetrzny
v/ Zewnetrzny

MODBUS Wejscia

Wyjécia

Jednostka MODBUS: 10.0.0.2
(%] MODBUS_4 [260]

Jednostka MODBUS: 127.0.0.1
(%] MODBUS_1 [0]

Jednostka MODBUS: 10.0.0.2
(%] MODBUS_3[18

Jednostka MODBUS: 127.0.0.1

MODBUS 6 [

666666

MODBUS 2 [16

MODBUS 517

MODBUS_7 [19
MODBUS 8 [20

MODBUS 9 [21

1

1

1

18]

1

1

1

o 0 O Symu\aqa.

O Normalny
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27. Karta rejestru

Opis Karta Rejestr wyswietla informacje o ramieniu robota i skrzynce
sterownicze;j.

Odczyty Obciazenie przegubu

Temperatura sterownika  24.0 °C o Podstawa oK 0,0V "
0,0V a 3
00V

oov 2

00V

00V 1 L] 0

Napiecie giéwne 48,0V T Rarmie oK

Prad 00A 3)Nadgarstek 1 OK

Przecietna moc robota ow 2) tokie¢ oK =
Prad welwy 00A 4Nadgarstek2 ~ OK e

5B [E| R [ 3 e

Prad narzedzia omA s Nadgarstek 3  OK

Dziennik danych

wase: 0] [1] [ 18 s emom e

A 2023-12-19 23:11:48.749 PolyScope C0A0

>

Wyblerz zdarzenle z dziennika danych, aby
wydwietlic wiece] informac]i

© rom ‘ 000 @

Odczyty i W oknie Odczyty wyswietlane sg informacje ze skrzynki sterowniczej. W
obcigzenie okienku Obcigzenie przegubu wyswietlane sg informacje dotyczace
przegubu poszczegolnych przegubow ramienia robota. Dla kazdego przegubu

wyswietlane sg nastepujgce informacje:
* Temperatura
* Zataduj
* Stan
* Napiecie

Rejestr dat W pierwszej kolumnie wyswietlane sg wpisy dziennika, podzielone na
kategorie wedtug stopnia waznosci. Jesli z wpisem w dzienniku zwigzany
jest raport o btedach, w drugiej kolumnie wyswietlany jest spinacz. W
nastepnych dwoch kolumnach wyswietlana jest godzina nadejscia
komunikatu oraz jego zrodto. W ostatniej kolumnie znajduje sie krotki opis
samego komunikatu.
Niektore komunikaty rejestru stuzg do przekazywania wigkszej ilosci
informaciji wyswietlanych po prawej stronie po wybraniu odpowiedniej
pozycji rejestru.
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27. Karta rejestru

Stopieﬁ Komunikaty mozna filtrowac, wybierajgc przyciski przetgczajace, ktdre
waznosci odpowiadajg stopniowi waznosci wpisu w dzienniku lub wedtug obecnosci
komunikatu zatgcznika. Ponizsza tabela przedstawia stopnie waznosci komunikatow.
Zapewnia ogolne informacje, takie jak status programu,
zmiany w sterowniku i jego wersji.
- | Problemy, ktore sie wystgpity, ale system byt w stanie
powrdci¢ do normalnego dziatania.
Do naruszenia dochodzi w przypadku przekroczenia limitu
Al | bezpieczenstwa. Powoduje to, ze robot wykonuje zatrzymanie
z klasyfikacjg bezpieczenhstwa.
Usterka wystepuje w przypadku nieodwracalnego btedu w
2 | systemie. Powoduije to, ze robot wykonuje zatrzymanie z
klasyfikacjg bezpieczenstwa.
Po wybraniu wpisu dziennika po prawej stronie ekranu wyswietlane sg
dodatkowe informacje. Wybranie filtra zatgcznikow powoduje wyswietlenie
jedynie zatgcznikow do wpiséw lub wyswietlenie wszystkich wpiséw.
UR3e 374 Podrecznik uzytkownika



27. Karta rejestru UNIVERSAL ROBOTS

Zapisywanie Szczegodtowy raport o stanie jest dostepny, gdy w wierszu rejestru zostanie
raportéow o btedach  wyswietlona ikona spinacza.

INFORMACJA

W przypadku wygenerowania nowego raportu najstarszy
jest usuwany. Przechowywa¢ mozna tylko pie¢
najnowszych raportow.

1. Nalezy wybrac¢ wiersz rejestru i dotkng¢ przycisku Zapisz raport, aby
zapisac raport na dysku USB.

Raport mozna zapisac¢ podczas dziatania programu.

Mozna Sledzic i eksportowac nastepujgca liste btedow:

* Zatrzymanie awaryjne

* Btad

* Wewnetrzne wyjatki PolyScope

* 1Zatrzymanie robota

* Nieobstugiwany wyjatek w URCap

* Naruszenie

Wyeksportowany raport zawiera: program uzytkownika, dziennik historii,
instalacje i liste uruchomionych ustug.

Plik pomocy Plik raportu zawiera informacje pomocne w diagnozowaniu i odtwarzaniu

technicznej problemow. Plik zawiera zapisy poprzednich awarii robota, jak réwniez
biezgce konfiguracje, programy i instalacje robota. Plik raportu mozna
zapisac¢ na zewnetrznym dysku USB. Na ekranie Dziennik dotknij
przycisku Plik pomocy technicznej, a nastepnie wykonaj instrukcje
wyswietlane na ekranie, aby uzyskac dostep do tej funkcji.

INFORMACJA
Proces eksportu moze zajg¢ 10 minut, w zaleznosci od

szybkosci dysku USB i rozmiaru plikow pobieranych z
systemu plikow robota. Raport zapisywany jest jako zwykly
plik zip niechroniony hastem i mozna go edytowac przed
wystaniem do pomocy techniczne;j.

1Zatrzymanie robota byto wczeéniej zwane ,Zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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28. Menedzer programow i instalacii

28. Menedzer programow i instalacji

Opis

Menadzer programow i instalacji zawiera trzy ikony umozliwiajgce
tworzenie, tadowanie oraz konfigurowanie programoéw i instalac;ji:

* Nowy...
* Otworz...

* Zapisz...

W polu Sciezka pliku wy$wietlana jest nazwa aktualnie zatadowanego
programu oraz typ instalacji.

Sciezka pliku zmienia sie po utworzeniu lub zatadowaniu nowego programu
lub instalacji.

Uzytkownik moze miec kilka plikéw instalacji dla robota. Utworzone
programy uzywajg aktywnej instalacji i bedg jg automatycznie tadowac.

ABCDE @ i E
Mawy...

default*

Otworz... Zapisz...

UR3e
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Otworz... Umozliwia zatadowanie programu i/lub instalacji.

Otwieranie programu

1. W menedzerze programoéw i instalacji dotkngé przycisku Otworz i
wybrac¢ opcje Program.

2. Na ekranie Zataduj program wybrac istniejgcy program i dotkng¢
przycisku Otworz.

3. W sciezce pliku sprawdzic, czy wyswietlana jest nazwa zgdanego
programu.
Otwieranie instalacji.

1. W menedzerze programow i instalacji dotkngé przycisku Otwérz i
wybrac¢ opcje Instalacja.

2. Na ekranie Zataduj instalacje robota wybrac istniejgca instalacje i
dotkng¢ przycisku Otworz.

3. W polu Konfiguracja bezpieczenstwa wybra¢ Zastosuj i uruchom
ponownie, aby ponownie uruchomié robota.

4. Wybrac opcje Ustaw instalacje, aby wybrac¢ instalacje dla biezgcego
programu.

5. W sciezce pliku sprawdzic, czy wyswietlana jest nazwa zgdanej
instalacji.

WE 2+ H

Program Zmienne

Otwéra. | zapi

Nazwa
ABCDE ~

Zatrzymany

Sterowanie

O Pokaz tylko ulubione zmienne
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28. Menedzer programow i instalacii

Nowy... Umozliwia utworzenie nowego programu i/lub instalaciji.

Tworzenie howego programu

1.

W menedzerze programow i instalacji dotkngé przycisku Nowy i
wybrac¢ opcje Program.

Na ekranie Program skonfigurowa¢ nowy program zgodnie z
potrzebami.

W menedzerze programow i instalacji dotkng¢ przycisku Zapisz i
wybra¢ opcje Zapisz wszystko lub Zapisz program jako.

Na ekranie Zapisz program jako wprowadzi¢ nazwe pliku i dotkngé
przycisku Zapisz.

W Sciezce pliku sprawdzic, czy wyswietlana jest nazwa nowego
programu.

Tworzenie nowej instalacji

Instalacje nalezy zapisa¢ do uzytku po wytgczeniu robota.

1.

W menedzerze programéw i instalacji dotkng¢ przycisku Nowy i
wybrac¢ opcje Instalacja.

Dotkna¢ przycisku Potwierdz konfiguracje bezpieczehstwa.

Na ekranie Instalacja skonfigurowa¢ nowg instalacje zgodnie z
potrzebami.

W menedzerze programow i instalacji dotkng¢ przycisku Zapisz i
wybrac¢ opcje Zapisz instalacje jako.

Na ekranie Zapisz instalacje robota wprowadzi¢ nazwe pliku i
dotkng¢ przycisku Zapisz.

Wybra¢ opcje Ustaw instalacje, aby wybra¢ instalacje dla biezgcego
programu.

W Sciezce pliku sprawdzic, czy wyswietlana jest nazwa nowej
instalacji.

oMYA Otwsrz.  Zapisz

Zmienne

Nazwa ~ Opis II»

[ Pokaz tylko ulubione zmienne
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Zapisz... Polecenie Zapisz... ma trzy opcje. W zaleznosci od
zatadowanego/utworzonego programu/instalacji, dostepne sg nastepujace
opcje:

* Zapisz wszystko — stuzy do natychmiastowego zapisania biezgcego
programu i instalacji bez monitu systemowego o zapisanie w innej
lokalizacji lub pod inng nazwg. W przypadku braku zmian w
programie lub instalaciji, przycisk Zapisz wszystko... nie jest
aktywny.

* Zapisz program jako — umozliwia zmiane nazwy i lokalizacji
nowego programu. Biezgca instalacja jest rowniez zapisywana pod
istniejgcg nazwa i w biezgcej lokalizaciji.

* Zapisz instalacje jako — umozliwia zmiane nazwy i lokalizacji nowej
instalacji. Biezacy program jest zapisywany pod istniejgcg nazwg i w
biezgcej lokalizaciji.

MR 2+ H

Program Zmienne

Nazwa RN [ zapisz program jako...
ABCDE

2 2apisz instalacie jako...

Zatrzymany

Sterowanie

00 v

O Pokaz tylko ulubione zmienne

O Normalny

Podrecznik uzytkownika 379 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

I

R
UNIVERSAL ROBOTS

28.1. Menedzer plikow

Opis

Ten rysunek przedstawia ekran tadowania zawierajgcy nastepujace
przyciski:

Sciezka do stron nadrzednych

Sciezka do stron nadrzednych pokazuije liste katalogéw prowadzaca
do aktualnej lokalizacji. Po wybraniu nazwy katalogu ze sciezki
lokalizacja zmienia sie na wybrany katalog i wyswietla go w obszarze
wyboru plikow.

Obszar wyboru plikow

Nalezy dotkng¢ nazwy pliku, aby go otworzy¢. Wybor katalogow
nastepuje poprzez nacisnigcie i przytrzymanie ich nazwy przez pot
sekundy.

Filtr plikow

Mozna okresli¢ typy wyswietlanych plikow. Po wybraniu opcji Pliki
kopii zapasowej w tym obszarze wyswietlanych jest ostatnich 10
zapisanych wersji programow, przy czym rozszerzenie ,,.old0” to
wersja najnowsza, a ,0ld9” — najstarsza.

Nazwa pliku
Tutaj pokazany jest wybrany plik. Podczas zapisywania pliku nalezy
uzy¢ pola tekstowego w celu recznego wprowadzenia jego nazwy.

Przyciski dziatan
Pasek dziatan zawiera szereg przyciskow umozliwiajgcych
zarzadzanie plikami.

X BR@E &

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Nazwa pliku
StartABCDE.urp

Filtr

Pliki programu Universal Robots

Dziatanie Kopia zapasowa z prawej strony paska dziatarn umozliwia
utworzenie kopii zapasowej aktualnie zaznaczonych plikéw i katalogéw w
danej lokalizacji i na karcie pamigci USB. Dziatanie Kopia zapasowa jest
dostepne tylko po podtgczeniu nosnika zewnetrznego do portu USB.

UR3e
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29. Menu Hamburger

Opis Menu hamburgerowe zawiera ustawienia ogolne interfejsu PolyScope, w
tym ustawienia hasta, systemu i zabezpieczenh.

29.1. Informacje o

Opis Opcja Informacje umozliwia dostep do roznych typow danych dotyczacych
robota i ich wySwietlanie. Mozesz wyswietli¢ dane ogolne, wersje i dane
prawne robota.

Aby wyswietli¢ dane 1. Dotknij menu Hamburger w nagtéwku.
dotyczace robota 2. Wybierz polecenie Informacje.

3. Dotknij opcji Ogoélne, aby uzyskac dostep do wersji
oprogramowania, ustawien sieciowych i numeru seryjnego robota.

W przypadku innych typéw danych mozna:

* Aby wyswietli¢ bardziej szczegdtowe dane dotyczace wersji
oprogramowania robota, nalezy dotkng¢ opcji Wersja.

* Dotknac¢ opcji Zapisy prawne, aby wyswietli¢c dane dotyczgce
licencji na oprogramowanie robota.

4. Dotknac opcji Zamknij, aby powrdci¢ do biezacego ekranu.
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29. Menu Hamburger

29.1.1. Pomoc
Opis Mozna uzyskac¢ dostep do pomocy online dotyczacej interfejsu PolyScope,
ramienia robota, skrzynki sterowniczej i innych dokumentéw, ktére moga
by¢ pomocne. Dostep do pomocy mozna uzyskac¢ za pomoca kodu QR lub
wpisujgc w przegladarce nastepujgcy adres URL: help.universal-
robots.com.
Mozna znalez¢ nastepujgcg dokumentacije:
* Opis sprzetu ramienia robota
* Opis sprzetu skrzynki sterowniczej
* Podrecznik oprogramowania PolyScope
* Podrecznik serwisowy
* Podrecznik skryptéw
* Wykaz kodow btedow
UR3e 382 Podrecznik uzytkownika
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Aby znalez¢ kod QR 1. W prawym gornym rogu interfejsu PolyScope dotknij przycisku

i adres URL E
Hamburger .
2. W menu rozwijanym dotknij opcji .

3. Teraz mozesz zeskanowac kod QR, aby uzyska¢ dostep do strony
help.universal-robots.com.

<unnamed:> i H

default

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: URSe

Language: Int' English

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https://www.universal-robots.com/help

Scan QR code

O Normal

INFORMACJA

Po zeskanowaniu kodu QR wraz z nim zostang wystane
nastepujace informacje, ktérych mozna uzy¢ w analityce
klienta w firmie Universal Robots:

* Zainstalowana wersja oprogramowania PolyScope
* Typirozmiarrobota
* Jezyk interfejsu Polyscope

* Numer seryjny ramienia robota
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29.2. Ustawienia

Aby 1.
spersonalizowaé
ustawienia 2
interfejsu
PolyScope
3.
4.

29.2.1. Preferencje

W gornym obszarze ekranu dotkngé menu Hamburger i wybrac
polecenie Ustawienia.

. W menu bocznym po lewej stronie wybrac¢ pozycje do dostosowania.

W przypadku ustawienia hasta trybu pracy opcja System w menu
bocznym jest dostepna tylko dla programisty.

W prawym dolnym rogu dotkngc¢ przycisku Zastosuj i uruchom, aby
zastosowac zmiany.

W lewym dolnym rogu dotkng¢ przycisku Wyjdz, aby zamkngc¢ ekran
Ustawienia bez zapisywania zmian.

Opis Preferencje zawierajg najbardziej podstawowe ustawienia i
prawdopodobnie bedg konfigurowane tylko raz przy pierwszym
uruchomieniu.

Jezyki

Opis Mozna zmieni¢ jezyk interfejsu PolyScope oraz jednostki miary (metryczne
lub imperialne).

Ekran uruchom

Opis Suwak szybkosci jest umieszczony u podstawy karty Uruchom i pozwala
operatorowi zmienia¢ szybko$¢ wykonywania programu.

Aby ukry¢ suwak 1. W gornym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i
szybkosci wybra¢ polecenie Ustawienia.
2. W obszarze Preferencje wybra¢ pozycje Ekran uruchom.
3. Zaznaczy¢ pole wyboru, aby wyswietli¢ lub ukry¢ suwak szybko$ci.
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Czas

Opis Mozna uzyskac¢ dostep i/lub dostosowac biezgca godzine i date
wyswietlang w interfejsie PolyScope.

Czas 1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i
wybra¢ polecenie Ustawienia.

2. W obszarze Preferencje wybra¢ pozycje Czas.

3. Sprawdzi¢ i/lub odpowiednio dostosowac ustawienia Czas i/lub
Data.

4. Dotknac przycisku Zastosuj i uruchom ponownie, aby zastosowac
zmiany.

Data i godzina sg wyswietlane na karcie Rejestr (patrz Rejestr dat na
stronie 373) w obszarze Rejestr dat.

29.2.2. Hasto

Opis Hasto zawiera zarzgdzanie hastami i hasto administratora.

Ustawienia hasta

Ustawianie hasta Nalezy ustawi¢ hasto, aby odblokowac wszystkie ustawienia
bezpieczenstwa tworzgce konfiguracje bezpieczenstwa uzytkownika. W
razie braku hasta bezpieczenstwa uzytkownik zostanie poproszony o jego
ustawienie.
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Aby ustawi¢ hasto 1. W prawym rogu gérnego obszaru interfejsu PolyScope nacisng¢
menu Hamburger i wybrac opcje Ustawienia.

2. W niebieskim menu po lewej stronie ekranu nacisng¢ przycisk Hasto
i wybrac¢ opcje Bezpieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wpisa¢ hasto.

4. Nastepnie w polu PotwierdZz nowe hasto wpisa¢ to samo hasto i
nacisngc przycisk Zastosu;j.

5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisng¢ przycisk Wyjdz,
aby powrdéci¢ do poprzedniego ekranu.

Mozna nacisnac karte Blokuj, aby ponownie zablokowac wszystkie
ustawienia bezpieczenstwa lub przej$¢ do ekranu poza menu
Bezpieczenstwo.

Zablokuj

Hasto administratora

UR3e 386 Podrecznik uzytkownika



I
UNIVERSAL ROBOTS

Opis Aby zmienic¢ konfiguracje zabezpieczeh systemu, z dostepem do sieci
wigcznie, uzyj hasta administratora.
Hasto administratora jest rowne hastu uzywanemu dla konta uzytkownika
root w systemie Linux dziatajgcym na robocie, ktére moze by¢ potrzebne w
niektorych przypadkach uzycia sieci, takich jak SSH lub SFTP.

OSTRZEZENIE
Utraconego hasta administratora nie mozna odzyskac.

* Nalezy podja¢ odpowiednie kroki, aby zapobiec
utracie hasta administratora.

REAz4QAH

> Preferencie Administrator

Administrator Hasto administratora umozliwia modyfikowanie ustawien zabezpieczen systemu

Tryb Biezgce hasto
Bezpieczen...

> Zabezpieczenia

Potwierdz nowe hasto

1 Nalezy zapamigtac swoje hasto, poniewaz nie ma sposobu na odzyskanie utraconego hasta administratora!

O Normalny

Aby ustawié hasto 1. W gbérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i
administratora wybraé polecenie Ustawienia.

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

2. W obszarze Hasto dotknij opcji Administrator.
3. W obszarze Biezace hasto wpisac hasto domysine: easybot.
4. W obszarze Nowe hasto utworzy¢ nowe hasto.

Utworzenie silnego, tajnego hasta zapewnia najlepsze
zabezpieczenie systemu.

5. W obszarze PotwierdZz nowe hasto powtdrzy¢ nowe hasto.

6. Dotkng¢ przycisku Zastosuj, aby potwierdzi¢ zmiang hasta.

Bezpieczenstwo Hasto bezpieczenstwa zapobiega nieautoryzowanym modyfikacjom
ustawien bezpieczenstwa.

Podrecznik uzytkownika 387 UR3e
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Hasto trybu operacyjnego

Opis Hasto trybu operacyjnego lub hasto trybu tworzy dwie rézne role
uzytkownika w interfejsie PolyScope:
* Reczny
* Automatyczny
Po ustawieniu hasta trybu programy oraz instalacje mozna tworzyc i
edytowac tylko w trybie recznym. Tryb automatyczny umozliwia
operatorowi fadowanie tylko gotowych programéw (wiecej informaciji na
temat trybow — patrz 20.9. Wybor trybu pracy na stronie 150). Po
ustawieniu hasta w nagtéwku pojawi sie nowa ikona trybu.
Przetagczanie trybdw operacyjnych z recznego na automatyczny i z
automatycznego na reczny powoduje, ze interfejs PolyScope wyswietla
monit o podanie nowego hasta.
v
RE 2 +Q9H
Hasto trybu operacyjnego
Hasto trybu operacyjnego umozliwia wywolanie hasta podczas zmiany miedzy trybami automatycznym i recznym.
Administrator W automatycznym trybie pracy mozna uzywadc wytacznie kart Uruchom, Zainicjuj, Ruch, We/wy oraz Dziennik,
Tt Biezace hasto
Bezpieczen...
PotwierdZ nowe hasto
_ Wyczysé hasto
O Normalny : o ° 0 O Symulacja .
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Aby ustawi¢ hasto
trybu

29.2.3. System

Opis

1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i
wybra¢ polecenie Ustawienia.

2. W obszarze Hasto dotknij opcji Tryb.

3. W obszarze Nowe hasto utworzy¢ nowe hasto.

Utworzenie silnego, tajnego hasta zapewnia najlepsze
zabezpieczenie systemu.

4. W obszarze Potwierdz nowe hasto powtorzy¢ nowe hasto.

5. Dotkng¢ przycisku Zastosuj, aby potwierdzi¢ zmiane hasta.

Kopia zapasowa systemu

Opis

@

@

Ustawienia systemowe kontrolujg miedzy innymi tworzenie kopii
zapasowych systemu, pliki URcap i ustawienia sieci.

INFORMACJA

Podczas operaciji tworzenia kopii zapasowej i przywracania
ustawien nalezy uzy¢ jednego z gniazd USB w skrzynce
sterowniczej (CB). Gniazdo USB w skrzynce sterowniczej
gwarantuje stabilniejszg prace, a tworzenie kopii
zapasowej zajmuje mniej czasu.

INFORMACJA

W razie przywracania systemu za pomocg nowej karty SD
nalezy dopasowac¢ numer seryjny w obrazie nowej karty SD
podczas uruchamiania interfejsu Polyscope.
Niedopasowanie numeru seryjnego moze skutkowac
niewykonaniem procesu przywracania. Wyswietlany jest
btad przywracania systemu, poniewaz nie mozna znalez¢
pasujgcego humeru seryjnego.

Podrecznik uzytkownika
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Kopia zapasowa i Mozna zapisa¢ kompletng kopie systemu w pamieci USB i uzy¢ jej w celu

przywracanie przywrdcenia ustawien systemu do poprzedniego stanu. Moze to by¢

ustawien konieczne w razie usterki dysku twardego lub przypadkowego usuniecia
danych.

Aby wykonac kopie 1. W gbérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i

zapasowg systemu wybra¢ polecenie Ustawienia.

2. W obszarze System dotkng¢ opcji Kopia zapasowa/przywracanie.

3. Wybra¢ lokalizacje zapisu kopii zapasowej i nacisngc¢ przycisk Kopia
zapasowa.

4. Dotknac przycisku OK, aby uruchomic¢ system ponownie.

Aby przywrocic 1. W gbérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i
system wybra¢ polecenie Ustawienia.

2. W obszarze System dotkng¢ opcji Kopia zapasowa/przywracanie.
3. Wybrac¢ plik z kopig zapasowa i nacisngc¢ przycisk Przywréé.
4. Dotknac przycisku OK, aby potwierdzic.

Rejestracja robota i plik licencyjny

Opis Rejestracja robota oraz pobranie i zainstalowanie pliku licencyjnego jest
procesem niezbednym, poniewaz plik ten bedzie zawierat wszystkie
dostepne licencje oprogramowania.

Aktywacja zdalnego Mozliwe jest aktywowanie zdalnego protokotu TCP i Sciezki narzedzia

protokotu TCP i URCap bezposrednio ze strony www.universal-robots.com/activate.
Sciezki narzedzia Jest to mozliwe wytgcznie w przypadku pliku URCap zdalnego punktu TCP
URCap droga i Sciezki narzedzia. Jesli planujesz uzyskac dodatkowe licencje za
sieciowg posrednictwem portalu myUR, najpierw aktywuj plik URCap Zdalny TCP i

Sciezka narzedzia.
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Aktywuj licencje na
oprogramowanie za
posrednictwem
portalu MyUR

INFORMACJA

Jesli uzytkownik posiada wiecej niz jedng aktywng
licencje, w pobranym pliku licencyjnym zawarte bedg
wszystkie licencje.

Jesli nie zarejestrowano jeszcze robota, nalezy przejs¢ pod adres URL,
wykonac krok 1 widoczny na ekranie i przystgpi¢ do rejestraciji.

1.
2.

Pobra¢ plik licencyjny na swoéj komputer.

Skopiowac plik licencji do pamieci USB i podtgczyc¢ jg do sterownika
uczenia.

Na ekranie Ustawienia w kroku 3 dotkngc¢ przycisku Zatadu;j plik,
aby otworzyc¢ ekran Wybrac¢ plik licencyjny.

Wybrac¢ z listy pamie¢ USB, ktorej zawartos¢ ma by¢ wyswietlona i
przejsc do pliku licenciji.

Wybrac plik licencyjny.p7b i dotkngé¢ przycisku Otwérz, aby
potwierdzi¢ rejestracje robota.

Dotkng¢ przycisku Wyjdz w lewym dolnym rogu.

RE24e+QH

> Preferencie Licencje

Wykonaj te 3 proste kroki, aby aktywowac licencje oprogramowania swojego robota.
Kopia Krok 1 Krok 2 Krok 3
zapasowa sy...
Licencje

¥— / o

URCaps o=% -
Sterowanie K o=
zdalne _i, ﬂ
Ograniczony = )
ruch swob...
Siet Zdoguisie wwiryrie Pobierz pik cenci robota [ zeedupc
Aktualizuj

> Zabezpieczenia

* Aby aktywowaé jedynie URCap Remote TCP & Toolpath, uzy:
— www.universal-robots. com/activate

REz+QH
& XPFPE@D @
n
[ ticense.p7o
Nazwa pliku: Filtr:
Pliki licencji robotéw Universal Robots v
Podrecznik uzytkownika 391 UR3e

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

Dezaktywacja * Jedlirobot zmienia wtasciciela, wymagany jest nowy plik licencyjny.
licencji na W takim przypadku stary plik musi zosta¢ dezaktywowany.
oprogramowanie .

Jesli zakupiono nowg licencje na oprogramowanie dla robota,
nalezy dezaktywowac i ponownie aktywowac plik licencyjny, aby
dodac¢ nowa licencje.

1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i
wybrac polecenie Ustawienia.

2. W menu po lewej stronie dotkng¢ opcji System i wybrac pozycje
Rejestracja robota.

3. W prawym dolnym rogu ekranu Ustawienia dotkngc¢ przycisku
Dezaktywacja.

4. Patrz Aktywuj licencje na oprogramowanie za posrednictwem
portalu MyUR on the previous page

URCaps
Opis Zarzagdzanie URCaps

Mozna zarzadzac istniejgcym URCaps lub zainstalowac¢ nowy w robocie.
Aby zarzadzaé 1. W gérnym obszarze ekranu nacisng¢ menu Hamburger i wybrac
plikami URCap polecenie Ustawienia.

2. W obszarze System wybra¢ opcje URCaps.

3. Dotkng¢ przycisku +, wybrac plik .urcap, a nastepnie nacisng¢
przycisk Otworz.

4. Aby przejs¢ do instalacji wybranego URCap, nalezy nacisngc
przycisk Uruchom ponownie. Po tym kroku URCaps zostaje
zainstalowany i jest gotowy do uzycia.

5. Aby usung¢ zainstalowany URCaps, nalezy wybrac go z listy
Aktywne URCaps, nacisng¢ przycisk -, a nastepnie nacisng¢
przycisk Uruchom ponownie, aby zastosowac zmiany.
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Aktywne URCap Szczegdtowe informacje o nowym URCap widniejg w polu Aktywne
URCaps.
Ikona stanu wskazuje stan URCap, zgodnie z ponizszg lista:

* o URCap: ok: — URCap jest zainstalowany i dziata prawidtowo.

* & URCap: btad — URCap jest zainstalowany, ale nie mozna go
uruchomic. Skontaktuj sie z deweloperem URCap.

* © URCap: wymagane ponowne uruchomienie — URCap zostat
zainstalowany i wymagane jest ponowne uruchomienie.

Przyktad Komunikaty o btedach i informacje o URCap sg wyswietlane w polu
Informacje o URCap. W zaleznosci od typu wykrytych btedéw
wyswietlane sg rozne komunikaty o btedach.

Sterowanie zdalne

Opis Robotem mozna sterowac lokalnie (za pomocg sterownika uczenia) lub
zdalnie (sterowanie zewnetrzne).
Zdalne sterowanie umozliwia sterowanie robotami za pomocg
zewnetrznych zrédet, takich jak gniazda kontrolerow, wejscia/wyjscia oraz
serwer tablicy przyrzadow.
Mozna go uzywac do wysytania prostych polecen do interfejsu PolyScope,
takich jak uruchamianie lub tadowanie programéw, a takze wysytania
polecen URscript bezposrednio do kontrolera.

ﬁ PRZESTROGA
Aby zapewni¢ bezpieczenstwo uzytkowania, robot moze

dziata¢ w trybie ,Sterowanie zdalne” lub ,Sterowanie
lokalne”.

W trybie ,Sterowanie lokalne” wszystkie polecenia wystane
do sterownika ze Zrodta zewnetrznego zostajg odrzucone,
jesli robot jest sterowany recznie.
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Aby wigczyé 1. W gdrnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac
sterowanie zdalne polecenie Ustawienia.

2. W obszarze System wybra¢ opcje Sterowanie zdalne.

3. Dotkng¢ przycisku Wiacz, aby udostepnic¢ funkcje Sterowanie
zdalne. Interfejs PolyScope pozostaje aktywny. Wigczenie opcji
Sterowanie zdalne nie powoduje natychmiastowego wigczenia
funkcji. Pozwala na zmiane z trybu Sterowanie lokalne na tryb
Sterowanie zdalne.

4. W menu profilu wybra¢ polecenie Sterowanie zdalne, aby zmieni¢
ustawienia interfejsu PolyScope. Mozna powrdci¢ do trybu
Sterowanie lokalne, wigczajgc go z powrotem w menu profilu.

INFORMACJA
* Chociaz zdalne sterowanie ogranicza Twoje

dziatania w PolyScope, nadal mozesz monitorowac¢
stan robota.

* Gdy robot zostanie wytgczony z aktywnym trybem
Sterowanie zdalne, ponowne wigczenie robota
powoduje aktywacje tego samego trybu.

Wymagania Sterowanie robotem za posrednictwem sieci i wejsS¢ cyfrowych jest
dotyczace ustawien domyslinie ograniczone.

* Wiaczenie i wybranie funkcji Pilot usuwa to ograniczenie.

* Aby umozliwi¢ catkowicie zdalne sterowanie wykonywanymi
programami i skryptami, nalezy wigczyc¢ sterowanie zdalne przez
wigczenie profilu Sterowanie lokalne (sterowanie PolyScope)
robota.

* Aby uzyska¢ dostep do trybu zdalnego i lokalnego w profilu, nalezy
wigczyc funkcje Sterowanie zdalne w menu Ustawienia.
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Sterowanie lokalne I:g
nie umozliwia Lok

* Wysytanie do robota polecen wtgczenia zasilania i zwolnienia
hamulca za posrednictwem sieci

* Odbieranie i wykonywanie programoéw robota oraz instalacji
wystanych do robta za posrednictwem sieci

* Automatyczne uruchamianie programéw przy rozruchu, sterowane
za pomocg wejsc¢ cyfrowych

* Automatyczne zwalnianie hamulca przy rozruchu, sterowane za
pomocg wejsc cyfrowych

* Uruchamianie programow sterowane za pomocg wejs¢ cyfrowych

Sterowanie zdalne
nie umozliwia

* Przesuwanie robota z poziomu karty Ruch
* Uruchamianie za pomocg sterownika uczenia
* tadowanie programow i instalacji za pomocg sterownika uczenia

* Ruch swobodny
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Sie¢
Opis Mozna skonfigurowac¢ potgczenie robota z siecig, wybierajgc jedng z trzech
dostepnych metod sieciowych:
* DHCP
* Adres statyczny

* Sie¢ wylgczona (jesli nie ma potrzeby podtgczania robota do sieci)

W zaleznosci od wybranej metody sieciowej nalezy skonfigurowac
ustawienia sieci:

* Adres IP

* Maska podsieci

* Brama domysina

* Preferowany serwer DNS

* Alternatywny serwer DNS

Aktualizuj

Opis Mozna instalowac¢ aktualizacje przy uzyciu pamieci USB, aby
oprogramowanie robota byto zawsze aktualne.

Aby zaktualizowaé 1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybraé
oprogramowanie polecenie Ustawienia.

2. W obszarze System dotkng¢ opcji Aktualizu;.

3. Wtozy¢ nosnik pamieci USB i dotkng¢ pozycji Wyszukaj, aby
wyswietli¢ odpowiednie pliki aktualizacji.

4. Na liscie prawidtowych plikéw aktualizacji wybra¢ zgdang wersje i
dotkng¢ przycisku Aktualizuj, aby jg zainstalowac.

OSTRZEZENIE
Po kazdej aktualizacji oprogramowania nalezy zawsze

sprawdzac¢ programy. Aktualizacja moze wprowadzi¢
zmiany w ich trajektoriach.
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29.2.4. Zabezpieczenia

Opis

Ogélne

Opis

Hasto domysine administratora sterownika ramienia robota Universal
Robots to ,easybot”. Jest to ustawienie fabryczne, skonfigurowane na
wszystkich howych robotach.

A

OSTRZEZENIE

Zmiana tego domysinego hasta administratora na wtasne
hasto jest niezwykle wazna, aby zapewnic bezpieczenstwo
cybernetyczne robota.

Od aktualizacji interfejsu PolyScope 5.14 wszystkie ustawienia
zabezpieczen sg domyslnie ustawione na restrykcyjne (wytgczone lub
zablokowane). (Dotyczy to tylko nowych robotéw i nowo utworzonych kart
SD. W przeciwnym razie zapoznaj sie z podrecznikiem ,Bezpieczna
konfiguracja cobotow UR”).

Jesli ktorekolwiek z ustawien trzeba wigczy¢ dla Twojej aplikacji, mozna je
z fatwoscig wtgczy¢ na ekranie Zabezpieczenia.

W sekcji Ogolne ustawien zabezpieczen mozna wtgczy¢ magiczne pliki i
skonfigurowac potgczenia przychodzace.

Plik magiczny to skrypt na dysku USB, wykonywany po wiozeniu dysku do
systemu. Ta funkcja jest domysinie wytgczona, aby zapewnic, ze pliki
magiczne nie bedg nieSwiadomie wykonywane w interfejsie PolyScope.

Universal Robots Graphical Programm

1]
REZ+QH "

> Preferences Miscellaneous Settings

> Password

) System

General
Secure Shell

Services

a»

v/ Security Inbound Connections

Restrict inbound network access to this subnet
0.0.0.0/0

Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password

o Power off
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Pliki magiczne Pliki magiczne majg nieograniczone uprawnienia do wprowadzania zmian
w systemie, dlatego tez muszg by¢ traktowane jako nakfadajace
odpowiedzialno$¢ za zabezpieczenia.

Aby wiaczyé pliki 1. W gbrnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac
magiczne w polecenie Ustawienia.
interfejsie 2. W obszarze Zabezpieczenia wybrac¢ opcje Ogolne.

PolyScope
3. Wprowadzi¢ hasto administratora.

4. Wiaczyc¢ funkcje Uruchamiaj pliki magiczne.

Ogranicz potgczenia Dostep do sieci ustawiony na 0.0.0.0/0 ma ustawienie bezpieczenstwa,
przychodzace aby zapewnic, ze nie jest mozliwy dostep do podsieci w interfejsie
PolyScope.

OSTRZEZENIE
Pliki URCap moga w celu dziatania wymagag, aby

okreslone interfejsy sieciowe byty otwarte.

* Jesli ktérykolwiek z plikow URCap wymaga otwarcia
okreslonych interfejsow sieciowych (portoéw lub
ustug), nalezy skonsultowac sie z odpowiednimi

dostawcami.
Konfigurowanie Uzyc opcji Ogranicz dostep przychodzacy do sieci do okreslonej
potaczen podsieci, aby odrzucac potgczenia sieciowe pochodzace z adresu IP
przychodzacych spoza wskazanej podsieci.

Na przykfad:

* Uzy¢ ciggu 192.168.1.0/24, aby zezwala¢ na dostep jedynie z
hostow majacych adresy z zakresu 192.168.1.0-192.168.1.255.

* Uzyj adresu 192.168.1.96, aby umozliwi¢ dostep przychodzacy z
tylko tego hosta.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac
polecenie Ustawienia.

2. W obszarze Zabezpieczenia wybrac opcje Ogélne.
3. Wprowadzi¢ hasto administratora.

4. Wprowadzi¢ ograniczenia podsieci w obszarze Ogranicz dostep
przychodzacy do okreslonej podsieci.
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Wyltgcz dostep Uzy¢ opcji Wytacz dostep przychodzacy do dodatkowych interfejsow
przychodzacy (wedtug portéw), aby odrzucac wszystkie potgczenia przychodzace do
wyznaczonych portow.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac
polecenie Ustawienia.

2. W obszarze Zabezpieczenia wybra¢ opcje Ogbine.
3. Wprowadzi¢ hasto administratora.

4. W obszarze Wytgcz dostep przychodzgcy do dodatkowych
interfejséw (wg portdéw) wprowadz interfejsy, ktore maja byc
zamkniegte.

Aby unikng¢ blokowania portéw, pole nalezy pozostawic puste. Kazda
wigczona ustuga Ustugi na stronie 401 bedzie miata pierwszenstwo przed
blokowaniem portow. Nawet jesli port jest zablokowany w ogdlnych
ustawieniach zabezpieczen, zostanie otwarty przez wigczong ustuge.

Przyktad * Mozna zablokowac wszystkie porty
* Uzy¢ ciggu 1-65535, aby blokowa¢ wszystkie porty.
* Mozna zablokowac jeden okreslony port
* Mozna uzy¢ numeru portu 564, aby zablokowac port 564.
* Mozna zablokowac zakres portéw

* Uzyj zakresow, aby zablokowac okreslony zakres portéw.
2318-3412, 22, 56-67, aby zablokowac okreslone porty i
zakresy portéw.

Secure Shell
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Opis Protokoty Secure Shell (SSH) zapewniajg prywatne (szyfrowane) i
uwierzytelnione pofgczenie z robotem, umozliwiajgce:

* dostep do systemu operacyjnego,
* kopiowanie plikow,

* tunelowanie interfejséw sieciowych.

INFORMACJA

Protokoty SSH sg poteznym narzedziem, jesli sg uzywane
zgodnie z przeznaczeniem. Upewnij sig, ze wiesz, jak
bezpiecznie korzysta¢ z technologii SSH, zanim wigczysz
ja na swoim robocie.

Universal Robots Graphical Programming Environment

(11
RE 2+H

Secure Shell Settings
B Enabe S5t Acces
O Allow Port Ferwarding (when in remate control mode
Authentication
General
Secura shell || (™ pocoword Based () Key Based @) Both
Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove

ovoweroff ! - ° 0 O simuiation ([
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Aby wigczy€ dostep
przez SSH

Uwierzytelnianie

Aby uzyé
uwierzytelniania

Ustugi

W gérnym obszarze ekranu dotkngé menu Hamburger i wybrac
polecenie Ustawienia.

W obszarze Zabezpieczenia wybrac opcje Secure Shell.
Wprowadzi¢ hasto administratora.
Skonfigurowac ustawienia Secure Shell:

* Zaznaczyc opcje Wtacz dostep przez SSH.

* Wiaczyc/wytgczy¢ opcje Zezwdl na przekierowywanie
portéw (w trybie zdalnego sterowania).

Przekierowywanie portow jest dostepne tylko w trybie
zdalnego sterowania.

Przekierowanie portdéw jest zalecang technikg owijania
otwartych interfejséw (np. ustugi Dashboard) w bezpieczny i
zaszyfrowany tunel wymagajgcy uwierzytelnienia.

5. Wybraé typ uwierzytelniania.

Kazde pofgczenie SSH wymaga od fgczacego sie uzytkownika
uwierzytelnienia podczas ustanawiania potgczenia. Mozna skonfigurowac
uwierzytelnianie za pomocg hasta i/lub za pomocg wczesniej
udostepnionego, autoryzowanego klucza.

Uwierzytelnianie oparte na kluczach opiera sie na wczesniej
udostepnionych kluczach.

Dostepne klucze sg wymienione tutaj wraz z przyciskami stuzgcymi do
usuwania wybranego klucza z listy i dodawania nowych kluczy.

1.

Dotkng¢ przycisku Dodaj, aby otworzy¢ okno dialogowe wyboru
pliku.

Wybra¢ klucz z pliku.

Plik jest odczytywany wiersz po wierszu i dodawane sg tylko te
wiersze, ktore sg niepuste i nie sg wskazane jako komentarze (nie
zaczynajg sie od znaku #). Nie jest wykonywana walidacja
dodawanych wierszy.

Muszg one by¢ zgodne z formatem pliku authorized_keys.

Podrecznik uzytkownika
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Opis W obszarze Ustugi widnieje lista standardowych ustug uruchomionych na
robocie. Kazdg ustuge mozna wigczy¢ lub wytgczyc.

INFORMACJA

Wszystkie ustugi sg wylgczone jako zabezpieczenie. Gdy
uruchamiasz lub konfigurujesz robota, musisz wtgczyc¢
odpowiednie ustugi.

Wiaczona ustuga pozostaje dostepna, nawet jesli blokowane s3 porty
powigzane z tg ustugg. Samo zablokowanie portu nie wystarczy zatem, aby
uniemozliwi¢ dostep do wymienionych na liscie ustug, jesli sg one

wigczone.
Wiaczanie ustug Musisz wtgczy¢ odpowiednig ustuge dla funkciji, ktérej uzywasz.
Aby wiaczyé€ ustugi 1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac

polecenie Ustawienia.
2. W obszarze Zabezpieczenia wybrac opcje Ustugi.
3. Wprowadzi¢ hasto administratora.
4. Na liscie zaznaczy¢ opcje i dotkng¢ przycisku Wigcz albo Wytacz.

Universal Robots Graphical Programming Environmen

1)
RME 242K

> Preferences Services Settings

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security

) System

WV Security Enable or disable inbound access to standard interfaces

S Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password Lock
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29.3. Wyltgcz robota

Opis Przycisk Wytgcz robota stuzy do wytgczania zasilania lub ponownego
uruchamiania robota.

Aby wylaczy¢ robota 1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac
polecenie Wytgcz robota.

2. Gdy zostanie wyswietlone okno dialogowe wytgczenia robota,
dotknac przycisku Wytaczenie zasilania.

Podrecznik uzytkownika 403 UR3e
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30. Stowniczek

Kategoria zatrzymania 0
Ruch robota jest zatrzymywany przez natychmiastowe odciecie jego zasilania. Jest to
zatrzymanie niekontrolowane, w wyniku ktdrego ruch robota moze sie odchyli¢ od
zaprogramowanego toru, poniewaz kazdy przegub jest hamowany tak szybko, jak to mozliwe.
To zatrzymanie robota jest stosowane, kiedy dojdzie do przekroczenia limitu klasyfikowanego
bezpieczenstwa lub w przypadku awarii czesci systemu sterowania z klasyfikowanym
bezpieczenstwem. Wiecej informacji zawiera norma ISO 13850 lub IEC 60204-1.

Kategoria zatrzymania 1
Ruch robota jest zatrzymywany przy dostepnym zasilaniu. Zasilanie jest odcinane dopiero
wtedy, kiedy robot sie zatrzyma. Jest to zatrzymanie kontrolowane, w ktérym robot bedzie
podagzac wzdtuz zaprogramowanego toru. Zasilanie jest odcinane od razu po zatrzymaniu
robota. Wiecej informacji zawiera norma ISO 13850 lub IEC 60204-1.

Kategoria zatrzymania 2
Zatrzymanie kontrolowane przy utrzymaniu zasilania robota. System sterowania z klasyfikacja
bezpieczenstwa monitoruje, czy robot pozostaje w pozycji zatrzymania. Wiecej informac;ji
zawiera norma IEC 60204-1.

Kategoria 3
Terminu kategoria nie nalezy myli¢ z terminem kategoria zatrzymania. Kategoria dotyczy typu
architektury wykorzystanej jako podstawa dla danego poziomu dziatania. Wazng cechg
architektury kategorii 3 jest to, ze pojedyncza usterka nie moze prowadzi¢ do utraty funkciji
bezpieczenstwa. Wiecej informacji zawiera norma 1ISO 13849-1.

Poziom dziatania
Poziom dziatania (PL, ang. Performance Level) jest poziomem nieciggtym i stuzy do okreslania
mozliwosci czesci bezpieczenstwa w systemach sterowania w zakresie dziatah bezpieczenstwa
w przewidywalnych warunkach. PLd jest drugg najwyzsza klasyfikacjg niezawodnosci, co
oznacza, ze funkcja bezpieczenstwa jest skrajnie wiarygodna. Wiecej informacji zawiera norma
ISO 13849-1.

Pokrycie diagnostyczne (DC)
to miara wydajnosci narzedzi diagnostycznych zastosowanych w celu osiggniecia
klasyfikowanego poziomu dziatania. Wiecej informacji zawiera norma ISO 13849-1.

MTTFd
Sredni czas miedzy niebezpiecznymi awariami (ang. mean time to dangerous failure) to warto$é
oparta na obliczeniach i badaniach, stuzgca do osiggniecia klasyfikowanego poziomu dziatania.
Wiecej informacji zawiera norma ISO 13849-1.

Integrator
Integrator jest podmiotem odpowiedzialnym za projekt ostatecznej instalacji robota. Integrator
jest odpowiedzialny za wykonanie ostatecznej oceny ryzyka i musi zapewnic, ze ostateczna
instalacja spetnia wymagania lokalnego prawa i przepisow.
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Ocene ryzyka
Jest to ogolny proces identyfikacji ryzyka wszelkiego rodzaju i ograniczenie go do wtasciwego
poziomu. Ocena ryzyka powinna by¢ udokumentowana. Wiecej informacji zawiera norma
ISO 12100.

Wspdtbieznos¢ w zastosowaniu robota
Termin praca wspotbieZzna dotyczy wspotpracy miedzy operatorem a robotem w zastosowaniu
robota. Dokladne definicje i opisy mozna znalez¢ w normach ISO 10218-1 oraz ISO 10218-2.

Konfiguracja bezpieczenstwa
Interfejsy i funkcje dotyczgce bezpieczenstwa mozna konfigurowac poprzez parametry
konfiguracji bezpieczenstwa. Sg one definiowane przez interfejs programowy, patrz czesc |
Podrecznik oprogramowania.

30.1. Spis tresci

A

About 381
Align 364
Auto 363
Automatic mode 150

Az odlegtosé 244

B

Base 79, 127, 217

Base feature 337

bezpieczna pozycja poczatkowa 168
Blending 234, 236, 238, 240

Bracket 56

C

Command 200
comment 262

Cone angle 178
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Cone center 178

Configurable I/0 48

control box 128, 370

Control Box 41, 45, 47, 55, 58, 95, 323
Conveyor Tracking 47, 293

Conveyor Tracking Setup 331

Czas zatrzymania 162

D

direction 248

Direction Vector 250

Disabled 173

Do kontaktu z narzedziem 245
Do we/wy 246

Drzewo programu 193

E

Edit Position 180

Elbow 79, 127

Error 297

Ethernet 57, 348
EtherNet/IP 57, 320, 353
Expression Editor 272

F

Feature 332, 337, 363
Feature menu 282
File Path 376

Folder 263

Footer 133, 189, 208
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Frame 283
Freedrive 37, 150, 284, 318, 339, 363, 365

G

General purpose /0 48
Graphics 203

H

halt 261

Hamburger Menu 136
Header 133

Home 363

I/O 45, 48, 135, 165, 320-321, 370
Initialize 130, 136

input signals 166

Instalacja 378

Installation 135, 376

Installation variables 323

J

Joint Limits 163

joint space 214

L

Log 135, 373
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M

Manual High Speed 137, 1563
Manual mode 150
Mini Displayport 56
Moc 162
MODBUS 57, 331, 348, 351, 372
mode
Automatic 135, 153
Local 136
Manual 135, 153
Remote 136
Modes 171
Motion 283
Mounting bracket 14
Move 135, 150, 200, 213, 218, 368
Move robotto 189
Move Tool 362
MoveJ 340, 368
MovelL 340, 368
MoveP 340

N

New... 135

Niestandardowy 162

Normal 37

Normal mode 160, 178, 204, 367

Normal Plane 173

Normalny 171

Normalny i ograniczony 171

Normalny i ograniczony limit kierunku narzedzia 178

Nowy... 376
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O

Odlegtos¢ zatrzymania 162

Ograniczony 171

Ograniczony limit kierunku narzedzia 178
Open... 135

Otwoérz... 376

output signals 168

P

Pan angle 178

Parametry mieszania 236

Ped 162

Play 136, 189, 208

Point 283

Pokaz 171

PolyScope 13, 37, 127-128, 133, 145, 159, 266, 310, 348, 353, 394
popup 259

Pose Editor 364, 366

Position 180

Position range 163

Predko$é narzedzia 163

Predkos¢ przegubu tokciowego 163
Profinet 353

Profisafe 354

Program 135, 185, 190, 293, 376, 378
Program and Installation Manager 135, 376

program node 193

R

Radius 180
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Recovery 37

Recovery mode 160

Reduced 37

Reduced mode 160, 178, 180

relative waypoint 229

Remote Control 326, 394

Resetowanie zabezpieczenia w trybie automatycznym 167
Resetowanie zabezpieczen 167

Restrict EIlbow 174

risk assessment 14, 19, 27, 33

Robot 179, 363

robot arm 45, 127, 130, 278-279, 283, 323, 362
Robot arm 95

robot cable 59-60

Robot Limits 161

Robot sie nie zatrzymuje 168

Robot sie rusza 168

Run 135, 185

S

Safety Checksum 136, 158
Safety Configuration 25, 154, 157-158, 160
Safety functions 31-32
Safety I/0 31, 36, 48-49
Safety instructions 69
Safety planes 170, 363, 367
Safety Settings 19, 155, 387
Save... 135, 379

Screen 133

Script manual 14

Service manual 14

set payload 264

Settings 384

UR3e 410 Podrecznik uzytkownika



30. Stowniczek UNIVERSAL ROBOTS

Setup 365

Shoulder 79, 127

Shut Down 403

Sita narzedzia 163

Sita przegubu tokciowego 163
Simple 283

Simulation 136

Skrzynka sterownicza 14
Speed Slider 136, 150
Standardowy limit kierunku narzedzia 178
Step 136

Sterowanie 188

Sterownik uczenia 14

Stop 136

stopped state 130

Success 297

Switch Case construction 272

T

Teach Pendant 41, 55, 95, 128, 133, 159, 284, 393
Templates 293

Test button 284

Tilt angle 178

Tool 179

Tool Center Point 160, 217, 310, 363
Tool Center Position 180

Tool Direction 177-178

Tool feature 337

Tool Flange 127

Tool Position 179-180

Trigger Plane 173

Trigger Reduced Plane 37

Tryb niezredukowany 168
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Tryb ograniczony 166, 168
Tryb ograniczony wyzwalany 171

U

Until 248

Until Tool Contact 243
UR Forums 15

UR+ 15

UR+ Partner Program 15
URCaps 392

Ustawienia fabryczne 161

Usun 171

Vv

variable waypoint 232
Variables 185, 190, 205
Voltage 370

W

Wait 250

Waypoint 200, 213, 217-218, 234, 236, 238, 240
Waypoints 146

We/wy narzedzia 61

Wrist 127

Wytaczony 171

Wytaczony limit kierunku narzedzia 178
Wyrazenie Az 243

Wzgledny punkt trasy 217
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Z

Zapisz... 376

Zatrzymanie awaryjne systemu 166, 168

Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym 167
Zmienna funkcji 217

Zmienny punkt trasy 217

Zmien nazwe 171
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Software Name: PolyScope
Wersja oprogramowania: 5.15
Wersja dokumentu: 20.2.12C
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