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UNIVERSAL ROBOTS 1. Wprowadzenie

1. Wprowadzenie

Wstep

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 przegubdw 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

Base ,/

Base joint/

/
/

Shoulder joint

/
/

/
Elbow joint /

1.1: Przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia ramienia robota.

Wspdtbiezne ramiona robota serii e firmy Universal Robots z szescioma przegubami i o
szerokim zakresem elastycznosci zaprojektowano w celu odtwarzania zakresu ruchéw
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 sygnatow elektrycznych.
Rysunek 1.1 Przeguby, podstawa i kotnierz narzedzia ramienia robota. above
przedstawia gtéwne elementy ramienia robota i moze by¢ uzywany jako pogladowy w
catym podreczniku.

UR3e
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Zawartos¢ Po zaméwieniu robota dostarczone zostang dwa opakowania. Jedno zawiera ramie
opakowan robota, a w drugim sg ponizsze elementy:

* Skrzynka sterownicza ze sterownikiem uczenia
* Uchwyt montazowy skrzynki sterowniczej

* Wspornik montazowy do sterownika uczenia

* Klucz do otwierania skrzynki sterowniczej

* Kabel do podtaczenia ramienia robota i skrzynki sterowniczej (patrz opcje w
sekcji 15 Parametry techniczne na stronie 104)

* Kabel zasilania sieciowego lub kabel zasilania zgodny z regionem uzytkownika

* Niniejszy podrecznik

Wazna informacja Robot jest maszyng nieukoficzong (patrz Deklaracje wedtug dyrektyw UE na stronie

o bezpieczenstwie 84)ijako taki wymagana jest ocena ryzyka dla kazdej instalacji robota. Nalezy
przestrzegac wszystkich instrukcji bezpieczenstwa zawartych w rozdziale 2
Bezpieczenstwo na stronie 16.

Jak czytaé ten Podrecznik zawiera instrukcje instalacji i programowania robota. Podrecznik dzieli sie
podrecznik na dwie czesci:

Instrukcja instalacji sprzetu
Mechaniczna i elektryczna instalacja robota.

Instrukcja PolyScope
Programowanie robota.

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

Gdzie znalez¢ Witryna internetowa pomocy technicznej (www.universal-robots.com/support) zawiera:
wiecej informac;ji .

Inne wersje jezykowe niniejszego podrecznika
* Podrecznik interfejsu PolyScope

* Podrecznik serwisowy z instrukcjami rozwigzywania probleméw, konserwacji i
napraw

* Podrecznik skryptéw dla uzytkownikdw zaawansowanych

Podrecznik uzytkownika 13 UR3e
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UR+

myUR

Witryna UR
Forums

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 akcesoriow, po kamery i
oprogramowanie. Wszystkie produkty sg testowane i zatwierdzone do integracji z
robotami UR, zapewniajac ich szybkg konfiguracje, niezawodne dziatanie, a takze
tatwa obstuge i programowanie. Mozna rowniez uzyska¢ dostep do programu
partnerskiego UR+ za posrednictwem naszej nowej platformy programowej
(plus.universal-robots.com), umozliwiajgcej projektowanie przyjazniejszych dla
uzytkownika produktéw dla robotéw UR.

myUR to portal klienta, ktéry umozliwia rejestracje wszystkich robotéw, sledzenie
przypadkow serwisowych dotyczgcych robotéw i ogolnych pytan dotyczgcych pomocy
technicznej. Przejdz do strony myur.universal-robots.com i zarejestruj sie, aby uzyskaé¢
dostep do portalu. Przypadki sg rozpatrywane przez preferowanego dystrybutora lub
przekazywane do zespotéw obstugi klienta firmy Universal Robots.

Oprocz korzystania z tych funkcji mozliwe jest réwniez subskrybowanie monitorowania
robotdw i zarzgdzanie dodatkowymi kontami uzytkownikéw w firmie.

The UR Forums site (forum.universal-robots.com) allows robot enthusiasts of all skill
levels to connect to UR and each other, to ask questions, and to exchange information
etc. Chociaz forum UR zostato stworzone przez UR+, a nasi admini sg pracownikami
UR, zdecydowana wigkszo$¢ tresci jest tworzona przez Ciebie, uzytkownika forum UR.

UR3e
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpieczenstwo

2. Bezpieczenstwo

Opis Ten rozdziat zawiera wazne informacje dotyczace bezpieczenstwa, ktore integrator
robotow e-Series firmy Universal Robots musi ze zrozumieniem przeczyta¢ przed
wilgczeniem robota po raz pierwszy.

Pierwsze podrozdziaty tego rozdziatu zawierajg informacje ogolne. Dalsze
podrozdzialy zawierajg bardziej szczegétowe dane inzynieryjne dotyczace
konfigurowania i programowania robota. Rozdziat 2.10 Interfejsy i funkcje zwigzane z
bezpieczenstwem na stronie 28 opisuje i definiuje funkcje zwigzane z
bezpieczenstwem, w szczegdlnosci dotyczgce zastosowan pracy wspotbiezne;.
Szczegolnie wazne sg instrukcje i wskazowki zawarte w rozdziale 2.10 Interfejsy i
funkcje zwigzane z bezpieczenstwem na stronie 28, a takze w sekcji 2
Bezpieczenstwo above.

Bardzo wazne jest przestrzeganie wszystkich instrukcji montazowych oraz
wytycznych podanych w innych rozdziatach i czesciach niniejszego podrecznika.
Nalezy zwrdci¢ szczegblng uwage na tekst oznaczony symbolami ostrzegawczymi.

INFORMACJA

Firma Universal Robots zrzeka sie jakiejkolwiek odpowiedzialnosci w
przypadku uszkodzenia lub wprowadzania dowolnych zmian badz
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.

UR3e 16 Podrecznik uzytkownika
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UNIVERSAL ROBOTS

2.1. Walidacja i odpowiedzialnosc¢

Opis

Informacje podane w niniejszym podreczniku nie obejmujg sposobu projektowania,
instalacji i obstugi kompletnego uktadu z robotem ani nie opisujg catego wyposazenia
peryferyjnego, ktére moze wptywac na bezpieczenstwo catego systemu. Caly system
musi by¢ zaprojektowany i zainstalowany zgodnie z wymaganiami bezpieczenstwa
ustalonymi przez normy i przepisy kraju, w ktérym robot zostat zainstalowany.
Integratorzy robotéw 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 ukfadzie robota. Dotyczy to m.in. ponizszych kwestii:

* wykonywanie oceny ryzyka dla kompletnego systemu robota,

* przyfgczanie innych maszyn i dodatkowych urzadzen bezpieczenstwa, jesli
zostaly okreslone w ocenie ryzyka,

* konfigurowanie wtasciwych ustawien bezpieczenstwa w oprogramowaniu,

* zapewnienie, ze uzytkownik nie bedzie modyfikowac¢ zadnych srodkéw
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.

2.2. Ograniczenie odpowiedzialnosci

Opis

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

Podrecznik uzytkownika
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UNIVERSAL ROBOTS

2. Bezpieczenstwo

2.3. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Opis Komunikaty bezpieczenstwa stuzg do podkreslania waznych informaciji. Przeczytaj
wszystkie wiadomosci, aby zapewni¢ bezpieczenstwo i zapobiec obrazeniom
personelu i uszkodzeniom produktu. Typy komunikatéw bezpieczenstwa zdefiniowano
ponize;.

OSTRZEZENIE
Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktorej skutkiem moze by¢
Smier¢ lub powazne obrazenia.
OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA
Wskazuje niebezpieczng sytuacje elektryczna, ktora, jesli sie jej nie
uniknie, moze spowodowac smier¢ lub powazne obrazenia.
OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA
Wskazuje niebezpieczng gorgcg powierzchnie, ktéra moze
spowodowac obrazenia w wyniku kontaktu i bliskosci bez dotykania.
PRZESTROGA
Wskazuje na niebezpieczng sytuacje, ktora, jesli si¢ jej nie uniknie,
moze skutkowac¢ obrazeniami.
| UZIEMIENIE
— Wskazuje uziemienie.
UZIEMIENIE OCHRONNE
Wskazuje uziemienie ochronne.
INFORMACJA
Wskazuje na ryzyko uszkodzenia sprzetu i/lub na informacje, ktére
nalezy odnotowac.
PRZECZYTAJ INSTRUKCJE
Wskazuje bardziej szczegotowe informacje, z ktérymi nalezy
zapoznac sie w podreczniku.
UR3e 18 Podrecznik uzytkownika
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2.4. Ogolne ostrzezenia i przestrogi

Opis Ponizsze ostrzezenia, przestrogi i komunikaty mogg zosta¢ powtdrzone, wyjasnione
lub szczegbtowo opisane w réznych czesciach niniejszego podrecznika.

OSTRZEZENIE

Nieprzestrzeganie wymienionych ponizej ogélnych zasad
bezpieczenstwa 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 instalacii,
uruchomienia, programowania/ nauczania, obstugi i
uzytkowania.

* Sprawdz, czy parametry konfiguracji bezpieczenhstwa robota
sg ustawione tak, aby chroni¢ personel, w tym tych, ktorzy
mogq by¢ w zasiegu aplikacji robota.

* Nalezy unika¢ uzywania robota, jesli jest uszkodzony.

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

* Nalezy unika¢ wkiadania palcow za wewnetrzng pokrywe
skrzynki sterownicze;j.

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

* Uzytkownikéw nalezy poinformowac¢ o umiejscowieniu

przyciskdw zatrzymania awaryjnego i aktywowac zatrzymanie
awaryjne w przypadku sytuacji awaryjnej lub nieprawidtowe;j.

* Nalezy ostrzec ludzi, aby trzymali gtowy i twarze poza
zasiegiem robota, takze wtedy, gdy robot ma rozpoczac¢
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 punktoéw zacisku.

* Wymagane moga byc¢ rekawice ochronne i/lub okulary
ochronne.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpieczenstwo

CE OSTRZEZENIE: GORACA POWIERZCHNIA

Dtugotrwaly kontakt z cieptem wytwarzanym przez ramie 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 sprawdzic¢
temperature na ekranie dziennika.

* Pozwol robotowi ostygnac, wytgczajac go i odczekujgc
godzine.

PRZESTROGA
Nieprzeprowadzenie oceny ryzyka przed operacjg moze zwiekszy¢

ryzyko obrazen.

* Przed przystgpieniem do pracy nalezy przeprowadzi¢ ocene
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 si¢ z informacjami zawartymi w sekcji
Zarzadzanie ryzykiem.

PRZESTROGA
Uzywanie robota z niesprawdzong maszyng zewnetrzng lub w

niesprawdzonym systemie moze zwiekszy¢ ryzyko obrazen
personelu.

* Przetestuj oddzielnie wszystkie funkcje i program robota.

INFORMACJA
Bardzo silne pola magnetyczne mogg uszkodzi¢ robota.

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

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Sprawdz, czy wszystkie urzgdzenia mechaniczne i elektryczne sg
zainstalowane zgodnie ze specyfikacjami i ostrzezeniami z sekc;ji
Interfejs mechaniczny i 4 Interfejs elektryczny na stronie 46.
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UNIVERSAL ROBOTS

2.5. Przezn

Opis

aczenie

PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze
skutkowaé niebezpiecznymi sytuacjami.

* Przeczytaj podrecznik uzytkownika i postepuj zgodnie z
zaleceniami dotyczgcymi 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
komponentéw lub produktéw. Szczegdtowe 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 wspétbieznej, w ktérych
aplikacja robota dziata razem z cztowiekiem.

Aplikacje pracy wspotbieznej sg przeznaczone wylgcznie do zastosowan innych niz
niebezpieczne, w ktorych kompletna aplikacja, w tym narzedzie/chwytak, element
obrabiany, przeszkody i inne maszyny nie stwarzajg zadnych znaczacych zagrozen
zgodnie z oceng ryzyka danej aplikaciji.

OSTRZEZENIE
Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze

skutkowac 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 certyfikaciji
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.
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OSTRZEZENIE
Uzywanie ramienia robota niezgodnie z przeznaczeniem moze

skutkowac 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 certyfikaciji
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
wykonywacé zgodnie z najnowszymi wersjami wszystkich wtasciwych
podrecznikéw serwisowych.

OSTRZEZENIE
Nieuwzglednienie dodatkowego ryzyka zwigzanego z wiekszym

zasiegiem, wiekszymi obcigzeniami oraz wiekszymi momentami
obrotowymi i predkosciami roboczymi zwigzanymi z wiekszym
robotem moze skutkowac¢ obrazeniami lub Smiercia.

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

Opis Ocena ryzyka jest wymogiem prawnym i musi zosta¢ przeprowadzona przez
zewnetrznego integratora lub przez uzytkownika robota UR w roli integratora.
Sam robot nalezy do maszyn nieukonczonych, poniewaz bezpieczenstwo instalaciji
robota zalezy od sposobu jego zintegrowania (np. narzedzia/chwytaka, przeszkdd 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 instalacji,
* rozwigzywanie problemow i konserwacja,

* normalna praca w instalacji robota.

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

Ryzyko przy Identyfikacja wtasciwych ustawien konfiguracji bezpieczenstwa jest szczegolnie
robocie wazna przy rozbudowie w zastosowaniach robota do pracy wspétbieznej.
Szczegotowe informacje znajdujg sie w rozdziale oraz w .
Niektore funkcje bezpieczenstwa sg zaprojektowane szczegodlnie do zastosowan w
pracy wspotbieznej. Do konfigurowania tych funkcji stuzg ustawienia konfiguracji
bezpieczenstwa i sg one szczegodlnie wazne w zapobieganiu poszczegoinym
zagrozeniom zawartym w ocenie ryzyka przeprowadzonej przez integratora:
* Ograniczanie sily i mocy: stuzy do ograniczania sit i naciskéw 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 dotyczgacego okreslonych czesci ciata. Np. w
celu zapobieganie ruchowi w strone gtowy i szyi.

* Ograniczanie orientacji narzedzia/chwytaka: szczegélnie 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: szczegdlnie przydatne do wymuszania matej
predkosci ramienia robota.
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Ostrzezenie Nalezy zapobiec nieautoryzowanemu dostepowi do konfiguracji bezpieczenstwa
poprzez wigczenie i ustawienie ochrony hastem podczas integraciji.

OSTRZEZENIE
Nieprzeprowadzenie wspdlnej oceny ryzyka aplikacji moze

zwiekszy¢ zagrozenia.

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

* Aplikacja do pracy wspétbieznej powinna bra¢ pod uwage:
* Skale ciezkosci poszczegodlnych potencjalnych kolizji.

* Prawdopodobienstwo wystgpienia poszczegolnych
potencjalnych kolizji.

* Mozliwos¢ uniknigcia poszczegdlnych potencjalnych
kolizji.

Jesli robot jest zainstalowany w aplikacji bez wspoétbieznosci, w ktérej nie ma

rozsgdnej mozliwosci wyeliminowania zagrozen lub wlasciwego zmniejszenia ryzyka

poprzez zastosowanie wbudowanych funkcji bezpieczenstwa (np. gdy uzywane jest
niebezpieczne narzedzie/chwytak), ocena ryzyka przeprowadzona przez integratora
musi stwierdzac konieczno$¢ zastosowania dodatkowych srodkéw ochronnych
(np. urzadzenia zezwalajgcego, chronigcego operatora podczas konfiguraciji i
programowania).

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

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

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

3. Siniaki spowodowane przez kontakt z robotem.

4. Zwichniecia lub ztamania kosci z powodu uderzenia przez ciezki tadunek i o
twardag powierzchnie.

5. Konsekwencje niedokrecenia srub utrzymujgcych ramie robota lub
narzedzie/chwytak.

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

7. Pomyiki wynikte z powodu istnienia réznych przyciskow zatrzymania
awaryjnego réznych urzgdzenh.

8. Btedy spowodowane nieupowaznionymi zmianami w parametrach konfiguraciji

bezpieczenstwa.

Informacje na temat czasow zatrzymania i odlegtosci zatrzymania znajdujg sie w
rozdziale oraz zatgczniku .
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UNIVERSAL ROBOTS

2.7. Kontrol

Opis

a przed uzyciem

Przed pierwszym uzyciem robota lub po wprowadzeniu modyfikacji nalezy
przeprowadzi¢ nastepujace testy. Sprawdzenie prawidtowosci potgczen wszystkich
wejs¢ i wyjS¢ bezpieczenstwa. Préba dziatania wszystkich podtgczonych wejs¢ i wyjsc
bezpieczenstwa, wigcznie z urzagdzeniami wspélnymi dla wielu maszyn lub robotow.
Rozumie sie przez to koniecznos¢:

* Sprawdzenia przyciskéw zatrzymania awaryjnego, wejscia zatrzymania robota
oraz dziatania hamulcow.

* 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 przefgczy¢ tryb bezpieczenstwa na tryb ograniczony.

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

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

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

* Sprawdzenia, czy system powigzany z sygnatem wyjsciowym Ruch robota,
sygnatem wyjsciowym Robot si¢ nie zatrzymuje, sygnatem wyjsciowym Tryb
ograniczony lub sygnatem wyjsciowym Tryb nieograniczony rzeczywiscie
wykrywa zmiany sygnatu wyjsciowego
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2.8. Zatrzymanie awaryjne

Opis

Przycisk zatrzymania awaryjnego (E-stop) to czerwony przycisk na sterowniku
uczenia. Nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego skutkuje zatrzymaniem
wszystkich ruchéw 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 srodkami ochronnymi, ktére nie majg na
celu zapobiegania obrazeniom. Ocena ryzyka aplikacji robota okre$la, czy konieczne
jest zainstalowanie dodatkowych przyciskéw zatrzymania awaryjnego. Funkcja
zatrzymania awaryjnego i urzgdzenie uruchamiajgce muszg by¢ zgodne z normg ISO
13850.

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

Aby skasowaé nacisniecie przycisku zatrzymania awaryjnego

1. Przytrzymac przycisk i obréci¢ go zgodnie z ruchem wskazowek zegara, az
zatrzask sie roztgczy.

Odtaczenie zatrzasku powinno by¢ odczuwalne i wskazuje, ze nacisniecie
przycisku zostato skasowane.

2. Po skasowaniu zatrzymania awaryjnego nalezy przywrdci¢ zasilanie robota i
wznowi¢ prace.
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2.9. Ruch bez zasilania napedu

Opis W mato prawdopodobnym przypadku awarii, gdy zasilanie robota jest niemozliwe lub

niepozadane, mozna uzy¢ wymuszonego wycofania, aby przesungc¢ ramie robota.

Aby wykonaé¢ wymuszony ruch wstecz, nalezy mocno popchngé lub pociggng¢ ramie
robota w celu przesuniecia przegubu. Kazdy hamulec przegubu ma sprzegto cierne,

umozliwiajgce ruch przez przytozenie wysokiego momentu sity.
Wykonywanie wymuszonego wycofania wymaga duzej sity i nie moze go wykonac¢

tylko jedna osoba. W sytuacjach zaciskania wymuszone wycofanie muszg wykonac¢ co

najmniej dwie osoby. W niektérych sytuacjach do demontazu ramienia robota
wymagane sg co najmniej dwie osoby.

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

Zagrozenia elektryczne i ryzyko zwigzane z nieobstugiwanym
ramieniem robota, ktére peka lub rozpada sie, mogg skutkowaé
obrazeniami lub $miercia.

ﬁ OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

* Przed demontazem odtgcz zasilanie i podeprzyj ramie robota.

INFORMACJA

Reczne przesuwanie ramienia robota jest stosowane wylgcznie do
pilnych celéw serwisowych i w sytuacjach awaryjnych. Niepotrzebne
przesuniecie ramienia robota moze doprowadzi¢ do strat
materialnych.

* Nie przesuwaj przegubu o wiecej niz 160 stopni, aby robot
mogt znalez¢ swojg pierwotng pozycje fizyczng.

* Nie przesuwac przegubu bardziej niz to konieczne.
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2.10. Interfejsy i funkcje zwigzane z bezpieczenstwem

Opis Roboty firmy Universal Robots sg wyposazone w wiele wbudowanych funkgciji
bezpieczenstwa oraz wejsc/wyjs¢ bezpieczenstwa i stosujg cyfrowe oraz analogowe
sygnaly 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 normg EN ISO13849-1 (patrz Certyfikaty) na poziomie
dziatania d (PLd) z wykorzystaniem architektury kategorii 3.

Sekcja 18 Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 152 w czesci Il
Podrecznik interfejsu PolyScope zawiera informacje o konfigurowaniu funkciji
bezpieczenstwa oraz wejsciach i wyjsciach w interfejsie uzytkownika. Rozdziat 18.7
We/wy bezpieczenstwa na stronie 163 zawiera opisy podtgczania urzagdzen
bezpieczenstwa do wejs¢ i wyjsc.

OSTRZEZENIE
The use of safety configuration parameters different from those

determined as necessary for risk reduction, can result in hazards that
are not reasonably eliminated, or risks that are not sufficiently
reduced.
* Upewnij sie, ze narzedzia i chwytaki sg prawidtowo
podtgczone, aby unikng¢ zagrozen spowodowanych
przerwaniem zasilania.

ﬁ OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

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

* Zweryfikuj uzycie napiecia 12V i postepuj ostroznie.
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Dodatkowe
informacje

INFORMACJA
* Uzywanie i konfiguracja interfejséw i funkcji dotyczgcych
bezpieczenstwa muszg by¢ zgodne z oceng ryzyka dla
kazdego zastosowania robota. (patrz
rozdziat Bezpieczenstwo, sekcja Interfejsy i funkcje
zwigzane z bezpieczeristwem)

* Czas zatrzymania nalezy uwzgledni¢ w ocenie ryzyka

* Jesli robot wykryje awarie w systemie bezpieczenstwa (np.
rozciecie jednego z przewoddw w obwodzie zatrzymania
awaryjnego lub naruszenie limitu bezpieczenstwa) jest
inicjowane zatrzymanie kategorii O.

INFORMACJA

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

2.10.1. Kategorie zatrzymania

Opis

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

Kategorie
zatrzymania

Opis

Robot jest zatrzymywany przez natychmiastowe odciecie jego
zasilania.

Zatrzymanie robota w sposob kontrolowany, zgodnie z
kolejnoscia. Zasilanie jest odcinane po zatrzymaniu robota.
*Zatrzymanie robota poprzez zasilanie dostepne w napedach przy
2 zachowaniu trajektorii. Zasilanie napedu jest utrzymane po
zatrzymaniu robota.

0

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

Opis

Funkcja
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 Opis

bezpieczenstwa P

Limit pozycji Ustawia dolne i gérne wartosci graniczne dozwolonych pozyc;ji

przegubow przegubu.

Limit predkosci o, s ; -

przegubow Ustawia gorng wartos¢ graniczng predkosci przegubu.
Okresla ptaszczyzny w przestrzeni, ktére ograniczajg pozycje

Ptaszczyzny robota. Plaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg albo tylko

bezpieczenstwa

samo narzedzie/chwytak, albo zaréwno narzedzie/chwytak,
jak itokiec.

zatrzymania

Orlentac?ja Okresla wartosci graniczne orientacji narzedzia.

narzedzia
Ogranicza maksymalng predkosc¢ robota. Predkos¢ jest

Limit predkosci ogranicz’ana przy ioll(c'iu, przy kotnierzu .narzedz.ia/chwyta.I.(a
oraz na srodku zdefiniowanych przez uzytkownika pozyc;ji
narzedzia/chwytaka.
Ogranicza maksymalng site wywierang przez
narzedzie/chwytak oraz tokie¢ robota w chwili zaciskania. Sita

Limit sity jest ograniczana przy narzedziu/chwytaku, przy kotnierzu
tokcia oraz na srodku zdefiniowanych przez uzytkownika
pozycji narzedzia/chwytaka.

Limit pedu Ogranicza maksymalny ped ramienia robota.

Limit mocy Ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywana
przez robota.

Limit czasu Ogranicza maksymalny czas zatrzymania robota po

zainicjowaniu zatrzymania robota. 1

Limit odlegtosci
zatrzymania

Ogranicza maksymalng odlegto$¢ przebywang przez robota
po zainicjowaniu zatrzymania robota.

Podczas wykonywania oceny ryzyka dla zastosowania nalezy wzig¢ pod uwage ruch
robota po zainicjowaniu zatrzymania. Aby utatwi¢ ten proces, mozna uzy¢ funkc;ji
bezpieczenstwa Limit czasu zatrzymania oraz Limit odlegtosci zatrzymania.

Te funkcje bezpieczenstwa szybko zmniejszajg predkos¢ robota w taki sposdéb, aby
zawsze byta mozliwo$c¢ zatrzymania go w ramach limitow. Limity potozenia ztgcza,
ptaszczyzny bezpieczenstwa i limity orientacji narzedzia/chwytaka uwzgledniajg
oczekiwany skok drogi zatrzymania, tj. ruch robota zwolni przed osiggnieciem limitu.
Bezpieczenstwo funkcjonalne mozna podsumowac jako:

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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Tabela Funkcja bezpieczeristwa Dokfadnos¢ Polzmm. Kategoria
dziatania

Zatrzymanie awaryjne - d 3
Wytacznik Zabezpieczajgcy - d 3
Limit pozycji przegubow 5° d 3
Limit predkosci przegubow 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 now d 3
Limit czasu zatrzymania 50 ms d 3
Ograniczenie odlegtosci

zaqcrzymania ’ 40 mm d 3
Bezpieczny dom 1.7° d 3

Ostrzezenia
PRZESTROGA

Niekonfigurowanie maksymalnego ograniczenia predkosci moze
skutkowac niebezpiecznymi sytuacjami.

* Jesli robot jest uzywany do zastosowan 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

Sa dwa wyjatki od funkcji ograniczania sity, o ktérych trzeba pamieta¢
podczas projektowania zastosowania. ()

Przy wysuwaniu robota efekt przegubu kolanowego moze przy matej
predkosci wywrzec¢ duzg site w kierunku promieniowym (w kierunku
od podstawy). W podobny sposéb wystepuje krétkie ramie dzwigni,
kiedy narzedzie jest blisko podstawy i rusza sie wokét bazy. Wiedy
moze pojawic sie duza sita przy matej szybkosci. Zagrozenia
zmiazdzeniem mozna unikac przez usuniecie przeszkod z tych
obszaréw, inne pozycjonowanie robota lub przez zastosowanie
kombinacji ptaszczyzn bezpieczenstwa i limitéw przegubow.
Zagrozenie moze zosta¢ w ten sposob usuniete przez zapobieganie
ruchowi robota w tym obszarze przestrzeni robocze;.
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Przestrzen
robocza

1.1: Niektdre obszary przestrzeni roboczej powinny by¢ uznane za zagrozone
zmiazdzeniem ze wzgledu na fizyczne wtasciwosci ramienia robota. Jeden z tych
obszardw (lewy) jest definiowany dla ruchow po promieniu, gdy przegub nadgarstka
1 znajduje sie w odlegtosci co najmniej 450 mm od podstawy robota. Drugi obszar
(prawy) znajduje sie w odlegtosci 200 mm od podstawy robota podczas ruchu w
kierunku stycznym.

Zagrozen przytrzasnieciem mozna unikngc¢, usuwajgc przeszkody w tych obszarach,
umieszczajgc robota w inny sposoéb lub stosujgc kombinacje ptaszczyzn
bezpieczenstwa i ograniczen stawowych, aby wyeliminowa¢ zagrozenia,
uniemozliwiajgc robotowi poruszanie sie w tym obszarze swojego obszaru roboczego.

UR3e
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Wejscia
bezpieczenstwa

Ponadto, robot posiada dodatkowe wejscia bezpieczenstwa:

Wejscie

bezpieczenstwa

Przycisk
zatrzymania
awaryjnego

Wykonanie zatrzymania kategorii 1 (IEC 60204-1), informacja
do innych maszyn przez wyjscie zatrzymania awaryjnego
systemu, jesli wyjscie zostato zdefiniowane. Zatrzymanie jest
inicjowane we wszystkim, co jest podtgczone do wyjscia.

Zatrzymanie
awaryjne robota

Wykonanie zatrzymania kategorii 1 (IEC 60204-1) za pomoca
wyjscia skrzynki sterowniczej, informacja do innych maszyn
przez wyjscie zatrzymania awaryjnego systemu, jesli wyjscie
zostato zdefiniowane.

Zatrzymanie
awaryjne systemu

Wykonuje zatrzymanie kategorii 1 (IEC 60204-1) tylko na
robocie, we wszystkich trybach i ma pierwszenstwo przed
wszystkimi innymi poleceniami.

Wylgcznik
Zabezpieczajgcy

Wykonuje zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1) we
wszystkich trybach, z wyjatkiem sytuacji, gdy uzywane jest 3-
pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce i przetgcznik trybu —
wowczas w trybie recznym mozna ustawic zatrzymanie przez
zabezpieczenie na dziatanie tylko w trybie automatycznym.

Zatrzymanie
Zabezpieczenia

Wykonuje zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1) TYLKO w
trybie automatycznym. Funkcje Zatrzymanie przez
zabezpieczenie w trybie automatycznym mozna wybrac tylko w

Trybu . ) . o .
v razie skonfigurowania i zainstalowania tréjpozycyjnego
Automatycznego . .
urzadzenia zezwalajgcego.
Reset Przywraca robota ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie,

Zabezpieczen

gdy wykryte zostanie zbocze narastajgce impulsu na wejsciu
resetowania zabezpieczen.

Tryb zredukowany

Powoduje przejscie systemu bezpieczenstwa do stosowania
wartosci granicznych trybu ograniczonego.

Tréjpozycyjne
urzadzenie
wigczajgce

Uruchamia zatrzymanie kategorii 2 (IEC 60204-1), jesli
urzadzenie zezwalajgce jest w petni nacisniete lub w petni
zwolnione tylko w trybie recznym. Gdy sygnat wejsciowy ma
wartosc¢ niska, zostaje uruchomione zatrzymanie przez
tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce. Funkcja resetowania
zabezpieczen nie ma na nie wptywu.

Freedrive na

Wigcza ruch swobodny, gdy robot nie dziata w trybie

robocie automatycznym.
Przetgczanie miedzy trybami pracy. Robot jest w trybie
Tryb pracy automatycznym, kiedy stan wejscia jest niski i w trybie
recznym, kiedy jest wysoki.
Automatyczny Przywraca robota ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie
reset w trybie automatycznym, gdy w trybie automatycznym wykryte

zabezpieczenia

trybu

zostanie zbocze narastajgce impulsu na wejsciu resetowania
zabezpieczen.
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Wyjscia
bezpieczenstwa

W celu powigzania z innymi maszynami robot jest wyposazony z nastepujgcymi
wyjsciami bezpieczenstwa:

Wyijscie
bezpieczenstwa

Zatrzymanie
awaryjne systemu

Opis

Stan logiczny niski, gdy wejscie zatrzymania awaryjnego
robota ma niski stan logiczny lub wcisniety jest przycisk
zatrzymania awaryjnegdo.

Robot w ruchu

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

Robot nie
zatrzymuje sie

Stan logiczny wysoki, kiedy robot jest zatrzymany lub w trakcie
zatrzymywania spowodowanego przez zatrzymanie awaryjne
lub przez zabezpieczenie. W przeciwnym przypadku bedzie w
logicznym stanie niskim.

Ograniczony

Stan logiczny niski, kiedy system bezpieczenstwa jest w trybie
ograniczonym.

Nie ograniczone

Stan logiczny niski, gdy system nie dziata w trybie
ograniczonym.

Bezpieczny dom

Stan logiczny wysoki, kiedy robot jest w skonfigurowanej
bezpiecznej pozycji poczatkowe;.

Wszystkie we/wy bezpieczenstwa sg dwukanatowe, co znaczy ze sg bezpieczne przy
stanie niskim (tj. zatrzymanie awaryjne jest aktywne, gdy sygnaty sg w stanie niskim).

2.10.3. Funkcje bezpieczenstwa
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Opis

System bezpieczenstwa dziata poprzez monitorowanie, czy ktérakolwiek z granic
bezpieczenstwa zostata przekroczona lub czy zainicjowano zatrzymanie awaryjne lub
zatrzymanie ochronne.

Reakcje systemu bezpieczenstwa sg nastepujace:

Bodziec Reakcja

Zatrzymanie awaryjne Kategoria
y v zatrzymania 1
. . . Kategoria
Zatrzymanie przez zabezpieczenie .
zatrzymania 2
Zatrzymanie przez 3PE (jesli podtgczone jest 3-pozycyjne Kategoria
urzgdzenie zezwalajgce) zatrzymania 2
Naruszenie limitu Kategoria .
zatrzymania 0
. Kategoria
Wykrycie bigdu zatrzymania 0
INFORMACJA
Gdy system bezpieczenstwa wykryje jakgkolwiek usterke lub
nieprawidtowos¢, wszystkie wyjscia bezpieczenstwa zostajg
ustawione do stanu niskiego.
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2.10.4. Zestaw parametrow bezpieczenstwa

Opis System bezpieczenstwa posiada nastepujgcy zestaw konfigurowalnych parametrow
bezpieczenstwa:

* Normalny

* Ograniczony

normalny i Mozesz ustawic limity bezpieczenstwa dla kazdego zestawu parametrow

ograniczony bezpieczenstwa, tworzac rozne konfiguracje dla ustawien normalnych lub wyzszych i
zmniejszonych. Konfiguracja ograniczona jest aktywna, gdy narzedzie/chwytak robota
znajduje sie po stronie konfiguracji ograniczonej ptaszczyzny wyzwalania konfiguraciji
ograniczonej lub po wyzwoleniu przez wejsciowy sygnat bezpieczenstwa.
Wyzwalanie konfiguracji ograniczonej za pomocg ptaszczyzny: gdy ramie robota
przemieszcza sie od strony ptaszczyzny wyzwalania skonfigurowanej przy uzyciu
ograniczonych parametréw bezpieczenstwa z powrotem do strony skonfigurowanej
przy uzyciu normalnych parametrow bezpieczenstwa, wokét ptaszczyzny wyzwalania
jest obszar okoto 20 mm, w ktérym dozwolone sg warto$ci graniczne zaréwno
konfiguracji normalnej, jak i ograniczonej. Ten obszar wokoét ptaszczyzny wyzwalacza
zapobiega ucigzliwym zatrzymaniom bezpieczenstwa, gdy robot jest doktadnie na
granicy.
Uzywanie wejscia do wyzwolenia konfiguracji ograniczonej: po uruchomieniu lub
zatrzymaniu wejscia bezpieczenhstwa konfiguracji ograniczonej moze uptyng¢ do
500 ms, zanim stang sie aktywne nowe wartosci graniczne. Moze sie to zdarzy¢ w
nastepujacych okolicznosciach:

* Przefgczanie z konfiguracji zredukowanej na normalng

* Przelgczanie z normalnej konfiguracji na zredukowang

Ramig robota dostosowuje sie do nowych limitéw bezpieczenstwa w ciggu 500 ms.
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Przywrdcenie

W przypadku naruszenia limitu bezpieczenstwa jest konieczne ponowne uruchomienie
systemu bezpieczenstwa. Na przyktad, jesli limit pozycji przegubu znajduje sie poza
limitem bezpieczenstwa, przy uruchomieniu aktywowane jest przywracanie.

Nie mozna uruchamia¢ programéw dla robota, gdy funkcja przywracania jest aktywna,
ale ramie robota mozna recznie przesung¢ z powrotem w granicach limitow za pomoca
funkcji Ruch swobodny lub za pomoca zaktadki Ruch w interfejsie PolyScope (patrz
czes$c¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope)

Limity bezpieczenstwa dla odzysku wynosza:

Funkcja bezpieczeristwa Limit

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

System bezpieczenstwa wykonuje zatrzymanie kategorii 0, jesli nastgpi naruszenie
tych limitéw.

OSTRZEZENIE
Niezachowanie ostroznosci podczas poruszania ramieniem robota

podczas regeneracji moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuaciji.

* Zachowaj ostroznos¢ podczas przesuwania ramienia robota z
powrotem w granicach, poniewaz ograniczenia dla pozycji
stawow, ptaszczyzn bezpieczenstwa i orientac;ji
narzedzia/chwytaka sg wytgczone podczas odzyskiwania.
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2.10.5. Tryby

Opis

Limity
bezpieczenstwa
trybu
przywracania

W przypadku naruszenia limitu bezpieczenstwa jest konieczne ponowne
uruchomienie systemu bezpieczenstwa. Na przykiad, jesli limit pozycji przegubu
znajduje sie poza limitem bezpieczenstwa, przy uruchomieniu aktywowane jest
przywracanie.

Nie mozna uruchamia¢ programéw robota po aktywacji odzyskiwania, ale ramie
robota mozna recznie przesung¢ z powrotem w ramach limitéw za pomocg funkcji
Ruch swobodny lub za pomoca karty Ruch w interfejsie PolyScope. (patrz czesc Il
Podrecznik interfejsu PolyScope)

Funkcja bezpieczenstwa Limit

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

System bezpieczenstwa wykonuje zatrzymanie kategorii 0, jesli nastgpi naruszenie
tych limitéw.

OSTRZEZENIE
Niezachowanie ostroznosci podczas poruszania ramieniem robota

podczas regeneracji moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji.

* Zachowaj ostroznos¢ podczas przesuwania ramienia robota z
powrotem w granicach, poniewaz ograniczenia dla pozyciji
stawow, ptaszczyzn bezpieczenstwa i orientacji
narzedzia/chwytaka sg wytgczone podczas odzyskiwania.
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3. Interfejs mechaniczny

Opis 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.

3.1. Przestrzen robocza i operacyjna

Opis Przestrzen robocza to zasieg ramienia robota w petni roztozonego w poziomie i w
pionie. Przestrzen operacyjna to lokalizacja, w ktorej robot ma dziatac.

INFORMACJA

Zlekcewazenie wymogow dotyczgcych przestrzeni roboczej i
operacyjnej robota moze skutkowa¢ uszkodzeniem mienia.

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

INFORMACJA

Przesunigcie narzedzia blisko objetosci cylindrycznej moze
spowodowac zbyt szybkie przesuwanie sie przegubow, co prowadzi
do utraty funkcjonalnosci i uszkodzenia mienia.

* Nie wolno przesuwac narzedzia w poblize cylindrycznej
objetosci, nawet gdy narzedzie porusza sie powoli.
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Przestrzen Cylindryczna bryta znajduje sie zaréwno bezposrednio nad, jak i pod podstawg robota.
robocza Robot wystaje na odlegtos¢ 500 mm od przegubu podstawowy.

Przod Widok pod katem

3.2. Opis montazu

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

Cztery otwory z gwintem M6 stuzg do mocowania narzedzia do

Narzedzie robota. Sruby M6 nalezy dokreci¢ z momentem 8 Nm, klasa

(kotnierz wytrzymatosci 8,8. Jesli jest wymagane bardzo doktadne

narzedzia) pozycjonowanie narzedzia, nalezy zastosowac¢ kotek do otworu &6
mm.

Skrzynka Skrzynke sterowniczg mozna zawiesi¢ na scianie lub umiesci¢ na

sterownicza posadzce.

Sterownik uczenia mozna zamontowac na Scianie lub umiesci¢ na
Sterownik skrzynce sterowniczej. Nalezy sprawdzic, czy nie ma ryzyka
uczenia potkniecia sie o przewdd. Dostepne sg dodatkowe uchwyty
montazowe do skrzynki sterowniczej oraz sterownika uczenia.

Ostrzezenie:
Stopier ochrony PRZESTROGA
IP Montaz i uzytkowanie robota w srodowisku przekraczajgcym

zalecany stopien IP moze skutkowac¢ 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 kontrolnej (IP44)
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Ostrzezenie:
Mocowanie OSTRZEZENIE
Niestabilny montaz moze byc¢ przyczyng wypadkow.

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

3.3. Zabezpieczanie ramienia robota

Mocowanie
Surface on which the robot is fitted

£7]0.05)
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= S 4x 6.6 I
AN /
X |
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- / | ) =2
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Wymiary i uktad otworéw do montazu robota.
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Aby wytgczyé
zasilanie OSTRZEZENIE
ramienia robota Nieoczekiwane uruchomienie i/lub ruch mogg spowodowac urazy.

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

1. Aby wylgczy¢ zasilanie robota, nalezy nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku
uczenia.

2. Odtgczy¢ kabel zasilania / przewod zasilajgcy od gniazdka Sciennego.

Nalezy odczekac 30 sekund na roztadowanie zgromadzonej energii przez

robota.
Aby 1. Robota nalezy zamontowa¢ na podtozu stabilnym, nienarazonym na wstrzgsy,
zabezpieczy¢ aby utrzymac co najmniej dziesigciokrotno$¢ petnego momentu obrotowego
ramie robota przegubu podstawowego i pieciokrotno$¢ 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.

2. Sruby nalezy dokrecié z momentem 20 Nm. (Warto$ci momentu obrotowego
zostaty zaktualizowane w oprogramowaniu SW5.14. Wczesniejsza wersja
drukowana przedstawia inne wartosci.)

3. Nalezy wykorzysta¢ dwa gotowe otwory @8 do kotkéw, aby idealnie ustawic¢
pozycje ramienia robota.

3.4. Zabezpieczanie narzedzia
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Opis Narzedzie lub obstugiwany element mocuje sie do kotnierza wyjsciowego narzedzia
(ISO 9409-1) na koncu ramienia robota. Wszystkie wymiary sg podane w milimetrach.
Lumberg RKMW 8-354 connector

@ 6 H7 ¥ 6,20 20,20

4x Q57 8
Mé-6H T 8

6,20

ooéxv

41,70
®31,50 H7
$5040.1 SECTION A-A
@63 h8

Wymiary i uktad otwordw na narzedziu. Wszystkie wymiary sg podane w

milimetrach.
Kotnierz Kotnierz wyjsciowy narzedzia (ISO 9409-1) miesci sie w miejscu montowania narzedzie
narzedzia przy zakonczeniu ramienia robota. Zalecane jest uzycie promieniscie nacigtego otworu

na kotek pozycjonujacy, aby unikngé nadmiernego naprezenia przy jednoczesnym
zachowaniu precyzyjnej pozyciji.

PRZESTROGA
Bardzo dtugie sruby M8 moga wywiera¢ nacisk na dolng czes¢

kotnierza narzedzia i powodowac zwarcie w obwodzie robota.

* Do montazu narzedzia nie nalezy stosowac¢ srub wystajgcych
od spodu ponad 10 mm.

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe dokrecenie srub moze spowodowac obrazenia z

powodu utraty kotnierza adaptera i/lub chwytaka.
* Narzedzie musi by¢ mocno i bezpiecznie przykrecone.

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

3.5. Odstep skrzynki sterowniczej
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Opis Przeptyw gorgcego powietrza w skrzynce sterowniczej moze skutkowac awarig
sprzetu.
Skrzynka sterownicza wymaga co najmniej 50 mm odstepu z kazdej strony, aby
zapewni¢ wystarczajacy przeptyw chtodnego powietrza. Zalecana odlegto$¢ od
skrzynki sterowniczej wynosi 200 mm.

OSTRZEZENIE
Mokra skrzynka sterownicza moze by¢ przyczyng smierci.

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

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

Opis

Bezwiadnos¢
obcigzenia

Obcigzenie znamionowe ramienia robota zalezy od przesuniecia srodka ciezkosci
obcigzenia, patrz rysunek 3 Interfejs mechaniczny na stronie 39

Przesuniecie srodka ciezkosci to odlegto$¢ miedzy srodkiem kotnierza narzedzia a
Srodkiem ciezkosci dotgczonego obcigzenia.

Podczas obliczania na przyktad masy obcigzenia w aplikacji pobierania i odktadania
nalezy wzig¢ pod uwage zarowno chwytak, jak i obiekt przez niego przenoszony.

tadownosc [kg]

4

1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
0 100 200 300 400
Przesuniecie srodka ciezkosci [mm]

Relacja miedzy obcigzeniem znamionowym a przesunieciem srodka ciezkosci.

Robot moze by¢ uzywany z obcigzeniami o duzej bezwtadnosci. Oprogramowanie
sterujgce automatycznie dostosowuje przyspieszenia, jesli w interfejsie PolyScope
prawidtowo wprowadzisz nastepujgce dane (patrz: 20.7.10 Ustaw obcigzenie na stronie
257):

* Masa obcigzenia
* Srodek ciezkosci
* Bezwitadnosc¢

Do oceny przyspieszen i czasow cyklu ruchéw robota z okreslonym obcigzeniem
mozna uzy¢ URSim.
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4. Interfejs elektryczny

Opis Ramie robota i skrzynka sterownicza zawierajg grupy interfejséw elektrycznych.
Przyktady podano dla wigkszosci typow I/O. Okreslenie I/O odnosi sig zarowno do
cyfrowych, jak i analogowych sygnatéw sterujgcych do lub z elektrycznych grup
interfejséw wymienionych ponize;.

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

* Ethernet

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

4.1. Ostrzezenia i przestrogi dotyczgce elementow
elektrycznych

Ostrzezenia Nalezy przestrzega¢ ponizszych ostrzezeh w przypadku wszystkich grup interfejsow, w
tym podczas projektowania i instalowania aplikaciji.

PLC

OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ponizszych zalecen moze prowadzi¢ do

powaznych obrazen lub $mierci, poniewaz funkcje bezpieczenstwa
mog3a zostac¢ nadpisane.

* Nigdy nie nalezy podigczac sygnatow bezpieczerstwa do
logicznego sterownika programowalnego (PLC), ktéry nie jest
sterownikiem PLC bezpieczenstwa o odpowiednim poziomie
zabezpieczenia. Istotne jest, aby sygnaly interfejsu
bezpieczenstwa byty odseparowane od sygnatow 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 funkgc;ji
bezpieczenstwa.
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UNIVERSAL ROBOTS

Elektrycznosé :

EMC

OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktéregokolwiek z ponizszych zalecen moze
skutkowaé¢ powaznymi obrazeniami lub $miercig z powodu zagrozen
elektrycznych.

* Cale wyposazenie, ktére nie jest przeznaczone do kontaktu z
wodg, musi pozostawac suche. Jesli woda przedostanie sie do
wnetrza produktu, nalezy odcig¢ i oznaczy¢ wszystkie zrodta
zasilania i wezwac serwisanta z punktu obstugi Universal
Robots.

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

* Nalezy zachowac ostroznos¢ przy podigczaniu kabli interfejsu
do wejsc¢ i wyjs¢ robota. Metalowa ptyta w dolnej czesci jest
przeznaczona do ztgcz i kabli interfejsu. Ptyte nalezy usung¢
przed wierceniem otworow. Przed ponownym zamontowaniem
ptyty konieczne jest usuniecie wszystkich widréw. Nalezy
uzywac dfawic kablowych o wtasciwych rozmiarach.

PRZESTROGA

Sygnaty zaktécajgce o poziomie przekraczajgcym poziom
zdefiniowany we wtasciwych normach IEC mogg spowodowac
nieoczekiwane zachowanie robota. Nalezy pamietac¢ o nastepujgcych
kwestiach:

* Robot zostat przebadany zgodnie z miedzynarodowymi
normami IEC dotyczgcymi kompatybilno$ci
elektromagnetycznej (EMC). Bardzo wysokie poziomy
sygnatéw lub nadmierne narazenie mogg trwale uszkodzi¢
robota. Problemy z kompatybilno$cig 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;.

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

J_ UZIEMIENIE

Potfgczenia ujemne sg oznaczane jako GND i sg potgczone z ostong
robota i skrzynki sterownika. Wszystkie wymienione potgczenia GND
stosowane sg wytgcznie 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 pradowa co najmniej wtasciwg dla najwyzszego
natezenia w systemie.

Podrecznik
PRZECZYTAJ INSTRUKCJE

Niektore we/wy wewnatrz skrzynki sterowniczej mozna skonfigurowac¢
do pracy normalnej lub bezpieczenstwa. Nalezy przeczyta¢ ze
zrozumieniem caty rozdziat Interfejs elektryczny.

4.2. We/wy sterownika
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Opis

We/wy znajdujacych sie w skrzynce sterowniczej mozna uzywac do tgczenia
zroznicowanego sprzetu, m.in. przekaznikdéw pneumatycznych, sterownikéw PLC i
przyciskdéw zatrzymania awaryjnego.

Ponizsza ilustracja przedstawia grupy interfejséw elektrycznych wewnatrz skrzynki
sterowniczej.

Safety Remote Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
§ 24V 12v|l PWRF 24V|IH|[24viA ov |H|/ov|H| [24v(H||24V(H| oV [H|| oV | H g AG |H
‘% EIO GND|H | |GND Clo|H||Cl4|H| |COO|/H||[CO4/H| [DIO|H||DI4|H| |DOO|H|(DO4 N g Al0 |l
;-: 24V ON |H| |24V 24VIH|[24viH ov |M|/ov|H| (24v(H||24V(H| oV (M| oV H é' AG |H
E[EN OFF|H| | OV Cl1|H||CI5(H| |CO1l/M|cCO5(H| [DI1|H||DI5|H| |DO1{H|[DO5/ M <|AlL L
g 24V 24VIH|[24viH ov |H|/ov|H| [24v(H||24V(H| [oV [H|| oV £ AG |H
% SI10 = S olo[>]> Ci2|H||Ci6|H| |CO2|H||cO6|/H| |DI2|H|(DI6|H| [DO2|H|[DO6|H §A00 L
%24V ala o|o § ©|[24V|H|[24VvIN ov| M| ov | M| |[24v/H||24v/H| |oV (H| oV (H %‘ AG |H
s | |H N NN C3 HC7|H |CO3M|cOo7/H||DI3MD7 H DO3M DO7/H| |5 |AOlN

W przypadku tego typu wejs¢ do kodowania kwadraturowego Sledzenia przenosnika
mozna uzy¢ poziomego bloku wejs¢ cyfrowych (DI8-DI11), zilustrowanego ponizej,
(patrz Wspolne parametry dla wszystkich we/wy cyfrowych on the next page).

Slalele(z>
ala|e[e|~|°
EEEEEN

Nalezy przestrzega¢ znaczenia roznych koloréw, jak wymieniono ponize;j.

Z6lty z czerwonym tekstem Specjalne sygnaly bezpieczenstwa

Z6tty z czarnym tekstem Konfigurowalne jako bezpieczenstwa
Szary z czarnym tekstem Cyfrowe we/wy ogdlnego przeznaczenia
Zielony z czarnym tekstem Analogowe we/wy ogdlnego przeznaczenia

W graficznym interfejsie uzytkownika mozna ustawi¢ konfigurowalne we/wy jako
wel/wy z klasyfikowanym bezpieczenstwem lub we/wy ogdlnego przeznaczenia
(patrz czesc¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope).
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Wspoélne W tej sekcji zdefiniowano parametry elektryczne dla ponizszych we/wy cyfrowych 24 V
parametry dla ze skrzynki sterownicze;.
wszystkich we/wy * Welwy bezpieczenstwa.
cyfrowych i
* Konfigurowalne we/wy.
* We/wy ogolnego przeznaczenia.
INFORMACJA
Stowo konfigurowalne oznacza we/wy, skonfigurowane do pracy jako
we/wy z klasyfikowanym bezpieczenstwem lub normalne. S3 to z6ite
zaciski opisane czarnym tekstem.
Nalezy instalowac¢ roboty UR zgodnie ze specyfikacjami elektrycznymi, ktére sg takie
same dla wszystkich trzech wejsc¢.
Mozliwe jest zasilanie we/wy cyfrowych z wewnetrznego zrodia 24 V lub ze zrodia
zewnetrznego poprzez skonfigurowanie bloku zaciskow opisanego jako Power
(Zasilanie). Blok sktada sie z czterech zaciskéw. Dwa gorne (PWR i GND) to 24 V oraz
uziemienie wewnetrznego zasilania 24 V. Dwa nizsze zaciski bloku (24 Vi0 V) to
wejscie 24 V zrodta zasilania wejs¢ i wyjs¢. Domysina konfiguracja przewiduje
wykorzystanie wewnetrznego zrddta zasilania, zob. ponizej.
Zasilanie Jesli konieczne jest zwiekszenie pradu, w nizej pokazany sposob mozna podtgczy¢
zewnetrzne zrédto zasilania.
Power ’_( Power
PWR | PWR|
GND GND|H
24V | 24v| B
oV \ ov i
Ten przyktad ilustruje domysing Ten przyktad ilustruje domys$ing konfiguracje
konfiguracje przy uzyciu z zasilaczem zewngetrznym zapewniajgcym
wewnetrznego zrédta zasilania wiekszy prad.
Parametry elektryczne dla wewnetrznego i zewnetrznego zrédta zasilania
przedstawiono ponizej.
Zaciski Parametr Min. . Maks. Jednostka
Wewnetrzne zasilanie 24 VV
[PWR - GND] Napiecie 23 24 25 \
[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 w przypadku cyklu pracy 500 ms lub 33%.
UR3e 50 Podrecznik uzytkownika



R
4. Interfejs elektryczny UNIVERSAL ROBOTS

Wejscia/wyjscia  Cyfrowe we/wy sg zbudowane zgodnie z normg IEC 61131-2. Parametry elektryczne
cyfrowe przedstawiono ponizej.

Zaciski Parametr in. ’ VELCR Jednostka

Wyjscia cyfrowe

[COx / DOX] Natezenie 0 ) 1 A
pradu*

[COx / DOx] Spa.del.( 0 - 0,5 \
napiecia

[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 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar WYL. -3 - 5 \%

[EIx/SIx/CIx/DIx] Obszar Wk. 11 - 30 \Y
Natezenie

[EIx/SIx/CIx/DIx] (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.

4.3. Welwy bezpieczenstwa

We/wy W tej sekcji opisano wejscia bezpieczenstwa dedykowane (z6tte zaciski z czerwonym
bezpieczenstwa  tekstem) oraz konfigurowalne (z6ite zaciski z czarnym tekstem), skonfigurowane jako
we/wy bezpieczenstwa. Nalezy przestrzega¢ wspolnych parametrow wszystkich
cyfrowych we/wy z sekgcji 4.3 We/wy bezpieczenstwa above.
Sprzet i urzadzenia bezpieczenstwa muszg by¢ instalowane zgodnie z instrukcjami
bezpieczenstwa i z oceng ryzyka z rozdziatu Bezpieczenstwo.
Wszystkie we/wy bezpieczenstwa wystepujg w parach (sg nadmiarowe), wiec awaria
jednego z nich nie powoduje utraty funkcji bezpieczenstwa. We/wy bezpieczenstwa
muszg jednak by¢ utrzymywane jako dwie oddzielne gatezie.

State typy wejs¢ bezpieczenstwa to:

* Zatrzymanie awaryjne robota wytgcznie do wyposazenia zatrzymania
awaryjnego

* Wylacznik Zabezpieczajgcy do urzadzen zabezpieczajgcych

* Ogranicznik 3PE do urzadzen zabezpieczajgcych
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Tabela

Przestroga
dotyczaca
bezpieczenstwa

Sygnaly OSSD

Ponizej przedstawiono roznice funkcjonalne.

Zatrzymanie Zatr:;r::nle Zatrzymanie
awaryjne zabezpieczenie przez 3PE
Robot pr’zestaje sie Tak Tak Tak
poruszac
Wykonanie programu Pauza Pauza Pauza
Zasilanie napedu Wit Wi W1,
Resetowanie Reczny Automatycz.nle lub Automatycz.nle
recznie lub recznie
C . W kazdym cyklu | W kazdym cyklu
Czestotliwosc¢ uzycia Sporadycznie do rzadko do rzadko
Tylko
Wyn.wa?ga po‘nownego zwolnienie Nie Nie
zainicjowania
hamulca
Kategoria zatrzymania ] 5 5

(IEC 60204-1)

Poziom dziatania funkcji
monitorowania PLd PLd PLd
(1ISO 13849-1)

Konfigurowalnych wejs¢ i wyj$¢ mozna uzy¢ do skonfigurowania dodatkowych funkgciji
we/wy bezpieczenstwa, np. wyjscia zatrzymania awaryjnego. Konfiguracje zestawu
konfigurowalnych we/wy funkcji bezpieczenstwa wykonuje sie za pomocg graficznego
interfejsu uzytkownika (patrz czes¢ Il Podrecznik interfejsu PolyScope).

A\

PRZESTROGA

Brak regularnej weryfikacji i testowania funkcji bezpieczenstwa moze
prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuaciji.

* Dziatanie funkcji bezpieczenstwa musi by¢ zweryfikowane,
zanim robot rozpocznie prace.

* Funkcje bezpieczenstwa nalezy regularnie kontrolowac.

Wszystkie skonfigurowane i state wejscia bezpieczenstwa majg filtry, aby umozliwi¢
zastosowanie wyposazenia bezpieczenstwa z dlugosciag 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 opisano szczegétowo w czesci ll
Podrecznik interfejsu PolyScope.

UR3e
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Domyslna
konfiguracja
bezpieczenstwa

Podtaczenie
przyciskéw
zatrzymania
awaryjnego

Wspéldzielenie
przycisku
awaryjnego z
innymi
urzadzeniami

Robot jest dostarczany z konfiguracjg domys$ing, w ktérej dozwolona jest praca bez

zadnego dodatkowego wyposazenia bezpieczenstwa (patrz rysunek ponizej).
Safety

24V
EIO
24V
El1
24V
SI0
24V
SI1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Wiekszosc¢ zastosowan wymaga sie przytgczenia jednego lub wiecej dodatkowych
przyciskéw zatrzymania awaryjnego. Na ponizszym rysunku pokazano sposob
przytgczenia jednedo i wiecej przyciskdw zatrzymania awaryjnedo.

Mozna ustawic¢ wspdlng funkcje awaryjnego zatrzymania dla robota i innych urzadzen
poprzez konfiguracje nastepujgcych funkcji wejsé/wyjs¢ za pomocg GUI. Wejscie
awaryjnego zatrzymania robota nie mozna uzywac do wielu urzadzen. Jesli zachodzi
koniecznosc¢ potgczenia dwoch robotéow UR lub innych maszyn, do kontrolowania
sygnatéw zatrzymania awaryjnego wymagany jest sterownik PLC bezpieczenstwa.

* Para wejsc¢ konfigurowalnych: zewnetrzne zatrzymanie awaryjne.
* Para wyjs¢ konfigurowalnych: zatrzymanie awaryjne systemu.
Ponizsza ilustracja pokazuje wspotdzielenie funkcji zatrzymania awaryjnego miedzy

dwoma robotami UR. W tym przykfadzie wykorzystano skonfigurowane we/wy CI0-Cl1
oraz CO0-CO1.

N

: oz b O
24v [Wf]247 (M| [ov [m][ov [m : 24v [W[[2av [m| [& ov [m
(oo Tw|Aem| orlnlorm] A | B [olple:a] [xheortm
24v [mjj2av [m Wi [ov [m| : Wi m| [ov ov |m
Ej Ei [co1[m\cos|m| : ] | |cot[M][cos|m
2Avl24vlov!ovl zi H|[ov m|ovm
[ci2 [m][cie [m| [coz2[m\dps|m 12| M| [coz[m|[cos|m
[2av [m|[2av [m]| [ov [m|\O O | [ov [m|[ov
[ci3 |m|[cr7 [m] [cos|m] %( ﬁl m| [cos[m||cor
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Zatrzymanie Ta konfiguracja jest przeznaczona wytgcznie do zastosowan, w ktorych operator nie
przez moze przej$¢ przez drzwi i ich za sobg zamkng¢. We/wy konfigurowalne stuzy do
zabezpieczenie z zainstalowania przycisku resetowania poza drzwiami, przywracajgcego ruch robota.
automatycznym Robot wznawia ruch automatycznie po unormowaniu sygnatu.

wznowieniem
OSTRZEZENIE
Nie wolno uzywac takiej konfiguracji, jesli sygnat moze byc¢

przywrécony od wewnagtrz obwodu bezpieczenstwa.

Safety

_l2avm

2

a |E0 (M W~

& ty.

s (24v (A 2av W 24V ov

) ent av]d] [ov [n] -

2 [en [mf 2 [E0 [m] [24v i)

= 2/ |11 - 5 [2av]m] ﬁ [ov |m]
24V HEED

g [z2v ||

g |E 8lso] e

g |24v ) ;ﬂg C

2 &[S

3[sn [m]

Wytgcznik drzwiowy to
podstawowe urzgdzenie
zabezpieczajace, ktore
zatrzymuje robota po
otwarciu drzwi.

Mata bezpieczenstwa jest urzagdzeniem
zabezpieczajgcym, w przypadku ktdrego wskazane
jest automatyczne wznawianie. Ten przyktad dotyczy
réwniez laserowego skanera bezpieczenstwa.

Zatrzymanie Jesli przez interfejs bezpieczenstwa podtgczona jest kurtyna $wietlna, wymagana jest
przez funkcja resetowania znajdujgca sie poza obwodem bezpieczenstwa. Przycisk
zabezpieczenie z resetowania musi by¢ typu dwukanatowego. W tym przyktadzie we/wy skonfigurowane
przyciskiem dla funkcji resetowania to CI0-CI1 (zob. ponizej).

resetowania

“finalny
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4.4. Trojpozycyjne urzagdzenie zezwalajgce

Opis Ramie robota jest wyposazone w urzadzenie zezwalajgce w postaci sterownika
uczenia z 3PE.
Skrzynka sterownicza obstuguje nastepujgce konfiguracje urzadzenia zezwalajgcego:

* Sterownik uczenia 3PE

* Zewnetrzne tréjpozycyjne urzgdzenie zezwalajgce

* Zewnetrzne urzadzenie trojpozycyjne i sterownik uczenia z 3PE
Ponizszy rysunek pokazuje sposob poditgczenia 3-pozycyjnego urzgdzenia

zezwalajgcego. Wiecej informaciji zawiera rozdziat Sterownik uczenia z 3-pozycyjnym
urzadzeniem zezwalajgcym.

Conﬁlurabl
24V 24V
CIO|
24V
ci1
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch

.
&
EEEEE NN

0000
— ]
<

Uwaga: dwa kanaty wejsciowe dla sygnatu wejsciowego trojpozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego maija tolerancje rozbieznosci wynoszaca 1 s.

INFORMACJA

System zabezpieczen robotow e-Series firmy Universal Robots nie
obstuguje wielu zewnetrznych trojpozycyjnych urzadzen
zezwalajgcych.
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Przetacznik trybu Korzystanie z trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego wymaga uzycia przetgcznika

pracy trybu pracy.

Ponizsza ilustracja przedstawia przetgcznik trybu pracy. Patrz 17.9 Wybor trybu pracy

na stronie 149
Confil;urabl Lipuits Operational mode Switch
24v||H|[24v | 1
cio||m|{ci4 |m :
24v||m|[24v |m — —
cii|[m|[cis [m
24v|| |24V | W — —
Ci2f| s |l
24v Nl |24V
ci3 [EHCI7 \a

|\ —
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4.5. Cyfrowe we/wy ogolnego przeznaczenia

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i
uruchamiania programu domyslnego, a takze automatycznego inicjowania ramienia
robota podczas wigczania zasilania.

Cyfrowe we/wy W tej sekcji opisano we/wy 24 V ogdlnego przeznaczenia (szare zaciski) i

ogolnego konfigurowalne (z6tte zaciski z czarnym tekstem), kiedy nie sg skonfigurowane jako

przeznaczenia we/wy bezpieczenstwa. Nalezy przestrzega¢ wspolnych parametrow z sekcji 4.5
Cyfrowe we/wy ogolnego przeznaczenia above.

We/wy ogdlnego przeznaczenia mozna uzywac do bezposredniego sterowania
wyposazeniem, np. przekaznikami pneumatycznymi lub do komunikacji z innymi
systemami PLC. Wszystkie wyjscia cyfrowe mozna automatycznie wytgczac po
zatrzymaniu wykonywania programu, patrz czesc Il Podrecznik interfejsu PolyScope.
W tym trybie wyjscie ma zawsze stan niski, gdy program nie dziata. Przyktady
zamieszczono w dalszych podsekcjach.

W tych przykfadach uzyto zwyktych wyjs¢ cyfrowych, lecz mozliwe jest wykorzystanie
dowolnych wyjs¢ konfigurowalnych, jesli nie sg skonfigurowane do wykonywania
funkcji bezpieczenstwa.

Ve Digital Inputs

Digital Outputs / \_‘ 24V . 24V, -

ov [m[[ ov[d Dpio|M||D14
DOO/M D04 M @ 2av/m||2av|H T

ov [m|[ ov
DO1/ M ||Do5|H e DI1|M|DI5 R B ]
ovimilovim 24v|m|[2av[m\
DO2|H ||[Do6| W DI2|H||DI6|H

ov m||ov|m 24V|H||24av|H
po3|M|po7| pi3|m|[p17|m

Ten przyktad ilustruje, jak kontrolowac¢ Ten przyktad pokazuje sposob

obcigzenie po potgczeniu cyfrowych podtgczenia prostego przycisku do

wyjsc. wejscia cyfrowego.
Komunikacja z Cyfrowych we/wy mozna uzywa¢ do komunikacji z innym wyposazeniem, jesli istnieje
innymi wspolna masa (GND, 0 V) i w maszynach wykorzystano technologie PNP, zob. ponizej.
maszynami lub ‘
sterownikami Digital inputs 0:’;9 uts |/ igital Inputs
PLC =2 ‘
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4.6. Analogowe we/wy ogolnego przeznaczenia

Opis 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 doktadnos$c, zaleca sie spetnienie ponizszych warunkow.
* Uzy¢ zacisku AG najblizszego we/wy. Para dzieli filtr trybu wspdlnego.
* Uzy¢ tego samego uziemienia (GND, 0 V) dla sprzetu i skrzynki sterownicze;j.
Analogowe we/wy nie sg galwanicznie izolowane od skrzynki sterownicze;.
* Uzy¢ kabla ekranowanego lub par skrecanych. Podtgczy¢ ekran do zacisku
GND przy zacisku Power (Zasilanie).
* Uzyc¢ sprzetu pracujgcego w trybie prgdowym. Sygnaty pradowe sg mniej
wrazliwe na zaktécenia.
Specyfikacje W graficznym interfejsie uzytkownika mozna wybrac¢ tryby wejsciowe (patrz czesc ||
elektryczne Podrecznik PolyScope). Parametry elektryczne przedstawiono ponizej.
Zaciski Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Wejscie analogowe w
trybie pradowym
[AIx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AIx - AG] Rezystancja - 20 - om
[AIx - AG] Rozdzielczos¢ - 12 - bit
Wejscie analogowe w
trybie napieciowym
[AIx - AG] Napiecie 0 - 10 \Y
[ATx - AG] Rezystancja - 10 - kom
[AIx - AG] Rozdzielczo$¢ - 12 - bit
Wyjscie analogowe w
trybie pragdowym
[AOx - AG] Prad 4 - 20 mA
[AOx - AG] Napiegcie 0 - 24 Y
[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] Rozdzielczo$¢ - 12 - bit
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Wyjscie analogowe i wejscie
analogowe

Ponizszy przykfad przedstawia, w
jaki sposob kontrolowac
przenosnik pasowy przez
analogowe wejscie sterowania
predkoscia.

Ponizszy przyktad przedstawia
potgczenie czujnika
analogowego.

4.7. Zdalne sterowanie witgczaniem i wytgczaniem

Opis

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 robotéw musi by¢ wigczanych i wytgczanych jednoczesnie.

Sterowanie
zdalne

Zdalne sterowanie WL./WYL. zapewnia pomocnicze zasilanie 12 V, ktére pozostaje
aktywne, gdy skrzynka sterownicza jest wytgczona. Wejscie WL. jest przeznaczone
jedynie do krotkotrwatej aktywaciji i dziata w ten sam sposéb, co przycisk POWER
(ZASILANIE). Wejscie WYL. mozna przytrzymywac w zaleznosci od potrzeb. Aby
automatycznie tadowac i uruchamiaé programy (patrz czesc Il Podrecznik interfejsu
PolyScope), nalezy uzy¢ funkcji oprogramowania.
Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j.

Zaciski Parametr Maks. Jednostka
[12 V - GND] | Napiecie 10 12 13 \
[12 V - GND] | Prad - - 100 mA
[ON / OFF] Napiecie nieaktywne 0 - 0,5 \Y,
[ON / OFF] Napiecie aktywne 5 - 12 \%
[ON / OFF] Prad wejsciowy - 1 - mA
[ON] Czas aktywac;ji 200 - 600 ms

Podrecznik uzytkownika
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Remotel/ﬁ_l Remotel/ﬂ_l

12v|d | 12v|d |

GND|H N } GND|H N }
ON|W ON |H

OFF| I\, Tl OFF P

Przykfad pokazuje sposob podtaczenia Przyktad pokazuje sposob podtgczenia
zdalnego przycisku WL.

zdalnego przycisku Wyk.

A\

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 plikow i zamykanie systemu.

UR3e

60 Podrecznik uzytkownika



4. Interfejs elektryczny

R
UNIVERSAL ROBOTS

4.8. Uchwyt skrzynki sterownicze;

Opis

Wspornik

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

Bezpiecznik musi posiada¢ oznaczenie UL, typ mini plytkowy z maksymalnym
natezeniem: 10 A i minimalnym napigciem: 32 V

INFORMACJA

Nie wolno podigczac ani odigczac sterownika uczenia, gdy zasilanie
skrzynki sterowniczej jest wtgczone. Moze to spowodowaé

uszkodzenie skrzynki sterowniczej.

INFORMACJA

Niepodtgczenie aktywnego adaptera przed prébg wtgczenia skrzynki
sterowniczej moze utrudni¢ wyswietlanie danych wyjsciowych.

* Podtgcz aktywny adapter do skrzynki sterowniczej przed
wigczeniem zasilania systemu.

* W niektorych przypadkach monitor zewnetrzny musi zosta¢
wigczony przed skrzynka sterowniczg.

* Uzyj aktywnego adaptera, ktory obstuguje wersje 1.2,
poniewaz nie wszystkie adaptery dziatajg od razu po wyjeciu z
pudetka.

4.9. Ethernet
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Opis

Interfejs Ethernet moze stuzy¢ do nastepujgcych celéw:

* MODBUS, EtherNet/IP i PROFINET (patrz czesc¢ |l Podrecznik interfejsu
PolyScope).

* Zdalny dostep i sterowanie.

Aby podtgczyc¢ kabel Ethernet, nalezy przeprowadzi¢ go przez otwér u podstawy
skrzynki sterowniczej i podigczy¢ wtykiem do portu Ethernet na spodzie wspornika.
Aby potaczy¢ kabel z portem Ethernet, nalezy zastgpic¢ zaslepke w podstawie skrzynki
sterowniczej odpowiednim przepustem kablowym.

Parametr in. . . Jednostka

Szybkos¢ komunikacji 10 - 1000 Mb/s

4.10. Potgczenia zasilania sieciowego

UR3e
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Opis

Potaczenia
zasilania
sieciowego

Tabela

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

INFORMACJA

* IEC 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
Sredniego napiecia, przeznaczong do zasilania instalacji”

Aby zasili¢ robota, skrzynke sterowniczg nalezy podigczy¢ do sieci elektrycznej za
pomoca dostarczonego przewodu zasilajgcego. Ztgcze IEC C13 na przewodzie
zasilajgcym podtgcza sie do wejscia urzadzenia IEC C14 w dolnej czesci skrzynki
sterowniczej.

INFORMACJA

Podczas podigczania do skrzynki sterowniczej nalezy zawsze uzywac
kabla zasilajgcego z wtyczkg $cienng wiasciwg dla danego kraju. Nie
stosowac adaptera.

W ramach instalaciji elektrycznej nalezy zapewnic:
* Uziemienie
* Bezpiecznik gtowny
* Wylacznik ré6znicowo-pragdowy

* Zamykany (w pozycji wylgczenia) przetgcznik

Nalezy zainstalowa¢ wylgcznik gtéwny, pozwalajacy z fatwoscig wylgczy¢ wszystkie
urzadzenia w aplikacji robota w celu ich zablokowania. Parametry elektryczne
przedstawiono w ponizszej tabeli.

Parametr in. . Maks. Jednostka
Napiecie wejsciowe 90 - 264 VAC
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (90-

200V, y bezp gtrzny ( 8 i 16 A
Sieciowy bezpiecznik zewnetrzny (200- 8 ) 16 A

264 V)

Czestotliwos¢ wejsciowa 47 - 440 Hz
Moc w stanie gotowosci - - <1,5 w
Znamionowa moc robocza 90 150 325 w
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Zagrozenia >
elektryczne ﬁ OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA

Nieprzestrzeganie ktéregokolwiek z ponizszych zalecen moze
skutkowaé¢ powaznymi obrazeniami lub $miercig z powodu zagrozen
elektrycznych.

* Robot musi by¢ wtasciwie uziemiony (miec elektryczne
potgczenie 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 pragdowa co najmniej wtasciwa dla
najwyzszego natezenia w systemie.

* Zasilanie doprowadzone do skrzynki sterownika musi by¢

chronione przez wytgcznik roznicowo-pragdowy (RCD) oraz
wilasciwy bezpiecznik.

* Podczas wszystkich prac instalacyjnych przy robocie
konieczne jest odciecie wszystkich zrodet zasilania.

* Nalezy upewni¢ sig, ze inne urzgdzenia nie dostarczajg
zasilania do we/wy robota, gdy robot jest zablokowany.

* Przed wigczeniem zasilania skrzynki sterowniczej nalezy
sprawdzi¢ prawidtowos¢ podtgczenia wszystkich kabli. Zawsze
nalezy uzywac oryginalnego przewodu zasilajgcego.

4.11. Potgczenia robota: kabel robota

Opis W niniejszej podsekcji opisano podtgczanie 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
4.11 Potaczenia robota: kabel robota above.
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Podtacz ramie i Ustanowi¢ potgczenie z robotem poprzez podtgczenie ramienia robota do skrzynki
skrzynke sterowniczej za pomocg kabla robota.
sterowniczg Kabel prowadzony od robota musi by¢ podtgczony do ztgcza w dolnej cze$ci skrzynki

sterowniczej (patrz ilustracja ponizej) i zablokowany. Przed wtgczeniem ramienia
robota nalezy sie upewnié, ze ztgcze jest wtasciwie zablokowane, dwukrotnie obracajgc
ztacze.

Ztgcze mozna obroci¢ w prawo, aby utatwi¢ jego zablok‘owanie po podigczeniu kabla.

PRZESTROGA
Nieprawidtowe podtgczenie robota moze skutkowac utratg zasilania

ramienia robota.

* Nie wolno odtgczac¢ kabla robota, gdy ramie robota jest
wigczone.

* Nie wolno przedtuzac¢ ani modyfikowac¢ oryginalnego kabla
robota.
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4.12. Potgczenia robota: kabel kotnierza podstawy

Opis W niniejszej podsekcji opisano podtgczanie 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 4.12 Potgczenia robota: kabel kotnierza podstawy above.

Zlacze kabla Ztacze kabla kotnierza podstawy tworzy potgczenie robota poprzez podtgczenie

kotnierza ramienia robota do skrzynki sterowniczej. Kabel robota nalezy podtgczy¢ z jednej

podstawy strony do ztgcza kabla kotnierza podstawy, a z drugiej do ztgcza skrzynki sterowniczej.
Po nawigzaniu potgczenia z robotem mozna zablokowac oba ztacza.
PRZESTROGA
Maksymalna dtugos¢ potgczenia od ramienia robota do skrzynki
sterowniczej wynosi 6 m. Nieprawidtowe podtgczenie robota moze
skutkowac utratg zasilania ramienia robota.
* Nie przediuza¢ 6-metrowego kabla robota.
INFORMACJA
Podtaczenie kabla kotnierza podstawy bezposrednio do dowolnej
skrzynki sterowniczej moze skutkowac uszkodzeniem sprzetu lub
stratami materialnymi.
* Nie podtgczac kabla kotnierza podstawy bezposrednio do
skrzynki sterowniczej.
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4.13. We/wy narzedzia

Opis

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

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

* Lumberg RKM V 8-354.

INFORMACJA
Ztacze narzedzia nalezy recznie dokreci¢ maksymalnym momentem

0,4 Nm.

Kazda z o$miu zyt wewnatrz kabla ma rézne kolory, ktére odpowiadajg za ré6zne
funkcje. Patrz tabela ponizej:

Kolor Sygnat Opis
Czerwony GND Uziemienie
Szary ZASILANIE ovn2vi2av
Niebieski TOO/PWR Wyijscia cyfrowe 0 lub 0 V/12 /24 V
Roézowy TO1/GND Wyjscia cyfrowe 1 lub uziemienie
Zotty TIO Wejscia cyfrowe 0
Zielony T Wejscia cyfrowe 1
Biaty Al2 / RS485+ Wejscie analogowe 2 lub RS485+
Brazowy Al3 /RS485- Wejscie analogowe 3 lub RS485-
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4. Interfejs elektryczny

Aby ustawi¢ wewnetrzne zasilanie na 0V, 12V lub 24 V, nalezy przej$¢ do obszaru

We/wy narzedzia na karcie Instalacja (patrz czesc || Podrecznik interfejsu PolyScope).

Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j:

Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie zasilania w trybie 24V 23,5 24 24,8 \Y
Napiecie zasilania w trybie 12 V 11,5 12 12,5 \Y,
Prad zasilania (tryb jednostykowy)* - 600 2000** mA
Prad zasilania (tryb dwustykowy)* - 600 2000** mA
Obcigzenie pojemnosciowe zasilania - - 8000*** uF

INFORMACJA

przewodem koloru czerwonego).

*Zaleca sie stosowanie ochronnej diody w przypadku obcigzen indukcyjnych

Kotnierz narzedzia jest podtgczany do uziemienia GND (identycznie z

UR3e
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4.14. Zasilanie narzedzia

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

POWER

GND (RED) — JI

Dwustykowy W trybie dwustykowym prad wyjsciowy mozna zwiekszy¢ zgodnie z informacjami
obwdd zasilania  podanymi w sekcji (4.14 Zasilanie narzedzia above, tabela dwa).

1.

W nagtéwku stuknij Instalacja.

2. Dotkna¢ pozycjiOgélne na liscie w lewym dolnym rogu.
3.
4

. Potaczyc¢ przewaod zasilania (szary) z przewodem TOO (niebieski) i przewod

Dotknac¢ pozycji We/wy narzedzia i wybrac¢ opcje Zasilanie dwupinowe.

uziemienia (czerwony) z przewodem TO1 (r6zowy).
POWER (GRAY)
TOO/PWR (BLUE)

TO1/GND (PINK)
GND (RED)

I
J
INFORMACJA

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

Opis Wyjscia cyfrowe obstuguja trzy rézne tryby:
Tryb Aktywny Nieaktywne
Uptyw (NPN) LO Otworz
Zrédio (PNP) HI Otworz
Konfiguracja Push/Pull HI LO
Aby skonfigurowac tryb wyjscia kazdego styku, nalezy przejs¢ do obszaru We/wy
narzedzia na karcie Instalacja (patrz czesc || Podrecznik interfejsu PolyScope).
Parametry elektryczne przedstawiono ponizej:
Parametr Min. Typ. Maks. Jednostka
Napiecie przy rozwarciu -0,5 - 26 \Y
Napiecie przy ujsciu 1 A - 0,08 0,09 \%
Prad przy zasilaniu/uptywie 0 600 1000 mA
Prad przez uziemienie GND 0 1000 3000* mA
INFORMACJA
Po zatrzymaniu awaryjnym robota wyjscia cyfrowe (DOO0 i DO1)
zostajg wytgczone (sygnat wysoki Z).
PRZESTROGA
Wyjscia cyfrowe w narzedziu nie majg ograniczen pragdowych.
Zastepowanie okreslonych danych moze spowodowac trwate
uszkodzenie.
Uzywanie Przyktad ten ilustruje, w jaki sposdb wigczy¢ obcigzenie, jesli uzywane jest wewnetrzne
cyfrowych wyjs¢  zrddio zasilania 12 V lub 24 V. Nalezy zdefiniowac napigcie wyjsciowe na karcie we/wy.
narzedzia Miedzy ztgczem ZASILANIA a ztgczem ekranu/uziemienia wystepuje napiecie, nawet
gdy obcigzenie jest wytgczone.
POWER
Zaleca sie stosowanie ochronnej diody w przypadku obcigzen indukcyjnych, ja
pokazano ponizej.
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4.16. Cyfrowe wejscia narzedzia

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i
uruchamiania programu domysinego, a takze automatycznego inicjowania ramienia
robota podczas wigczania zasilania.

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

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

Korzystanie z Przykiad pokazuje sposéb podigczenia prostego przycisku.

wejs¢ cyfrowych

harzedzia

POWER

4.17. Wejscia analogowe narzedzia
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Opis Wejscie analogowe narzedzia nie jest réznicowe i mozna je ustawi¢ na karcie We/wy
jako napieciowe (0-10 V) albo prgdowe (4-20 mA, patrz czesc || Podrecznik interfejsu
PolyScope ). Parametry elektryczne przedstawiono ponize;j.

Parametr in. Typ Maks.  Jednostka
Napiecie wejscia w trybie napieciowym -0,5 - 26 \%
(I?ct)a?(/)s{;anqa wejscia przy zakresie od 0V i 107 i KO
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 o
Rozdzielczos¢ - 12 - bit
W kolejnych podsekcjach znajdujg sie dwa przyktady zastosowania wejsé
analogowych.
Przestroga
PRZESTROGA
A Wejscia analogowe w trybie prgdowym nie sg chronione przed

przepieciami. Przekroczenie limitu z parametrow elektrycznych moze
spowodowac trwate uszkodzenie wejscia.

Uzywanie Przyktad pokazuje pofaczenie czujnika analogowego z nieréznicowym wyjsciem.

analogowych Wyjsciem czujnika moze by¢ prad lub napiecie, o ile tryb wejscia tego wejscia

wejs¢ narzedzia, analogowego jest ustawiony na to samo na karcie We/Wy.

hieré6znicowych Uwaga: Mozesz sprawdzi¢, czy czujnik z wyjsciem napieciowym moze napedzacé
wewnetrzng rezystancje narzedzia lub pomiar moze by¢ nieprawidtowy.

POWER

T1
Al2 . «
GND -7
Uzywanie Przyktad pokazuje potgczenie czujnika analogowego z roznicowym wyjsciem.
analogowych Podtgczenie ujemnego zacisku wyjscia do GND (0 V), wtedy dziatanie bedzie
wejsé narzedzia, identyczne z czujnikiem nieréznicowym.
réznicowych POWER
1
A2 - .
S [
GND (—E ©
Ll—lu
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UNIVERSAL ROBOTS

4.18. We/Wy narzedzia komunikacji

Opis

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

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

Miary bod 9,6k; 19,2k; 38,4k; 57°6k; 115,2k; 1M, 2M, 5M
Bity stopu 1,2
Parzystosé Brak;Przypadkowy;Regularny
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5. Transport

Opis Robota nalezy transportowac w oryginalnym opakowaniu. Materiat opakowania nalezy
zachowac i przechowywac w suchym miejscu, poniewaz moze zaj$¢ potrzeba
ponownego przeniesienia robota.

Podczas przenoszenia robota z opakowania do miejsca instalacji nalezy go podnosi¢,
trzymajgc za obie rury ramienia jednoczesnie. Robota nalezy podtrzymywac¢ w
miejscu do czasu, az zacisniete zostang wszystkie sSruby mocujace przy podstawie
robota.

Skrzynke sterowniczg nalezy podnosi¢ za uchwyt.

Ostrzezenie: )
Podnoszenie OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe techniki podnoszenia lub uzycie niewtasciwego

sprzetu do podnoszenia moze doprowadzi¢ do obrazen.

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

* Nalezy zastosowac¢ wtasciwy sprzet do podnoszenia.

* Nalezy stosowac sie do wszystkich lokalnych i krajowych
wytycznych dotyczgcych podnoszenia.

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

INFORMACJA
Jesli robot jest podtgczony do aplikacji/instalacji innej firmy podczas
transportu, nalezy zapoznac sie z nastepujgcymi informacjami:

* Transport robota bez oryginalnego opakowania spowoduje
utrate wszystkich gwarancji od Universal Robots A/S.

* Jeslirobot jest transportowany dotgczony do aplikacji/instalac;ji
innej firmy, nalezy przestrzegac¢ zalecen dotyczacych
transportu robota bez oryginalnego opakowania
transportowego.

Zastrzezenie Firma Universal Robots nie jest odpowiedzialna za zadne uszkodzenia wynikajgce z
transportu wyposazenia.
Zalecenia dotyczgce transportu bez opakowania mozna sprawdzi¢ na stronie
myur.universal-robots.com/manuals
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5.1. Transport bez opakowania

Opis

Transport

Universal Robots zawsze zaleca transportowanie robota w oryginalnym opakowaniu.
Zalecenia te zostaly spisane 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:
* Zlozy¢ robota tak, jak to tylko mozliwe — nie transportowac robota w pozycji w
osobliwosci.

* Przesungc srodek ciezkosci robota jak najblizej podstawy.

* Kazda rure nalezy przymocowaé w dwdch roznych punktach do twardej
powierzchni.

* Kazdy podtgczony chwytak sztywno zamocowac¢ w 3 osiach.

Ztozy¢ robota « —E
tak, jak to tylko I3
mozliwe. ﬁ“

Nie L 4
transportowac = -
w stanie T« x } S
roztozonym. x
(pozycjaw «
osobliwo$ci) ht

Przymocowacé
rury do twarde;j
powierzchni.
Zamocowac
podtgczony
chwytak w 3
osiach.
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6. Konserwacja i naprawa

Opis Wykonac 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 integratorow systeméw. Prace naprawcze mogg wykonywac rowniez
wyznaczone, przeszkolone osoby pod warunkiem, ze przestrzegajg one planu kontroli
okreslonego w instrukcji serwisowej. Petny plan kontroli dla przeszkolonych oséb
zawiera instrukcja serwisowa, rozdziat 5
Wszelkie czesci zwracane do Universal Robots nalezy zwraca¢ zgodnie z instrukcja
serwisows.

Bezpieczenstwo Po pracach konserwacyjnych i naprawczych konieczne jest przeprowadzenie kontroli,
podczas aby zapewni¢ wymagany poziom bezpieczenstwa. Podczas tej kontroli muszg by¢
konserwacji przestrzegane obowigzujgce krajowe i lokalne przepisy bezpieczenstwa. Nalezy
réwniez sprawdzic¢ prawidtowe dziatanie wszystkich funkcji bezpieczenstwa.
Celem prac konserwacyjnych i naprawczych jest zapewnienie utrzymania sprawnosci
systemu lub przywrécenie go do stanu dziatania w przypadku awarii. Poza sama
naprawg prace naprawcze obejmujg takze rozwigzywanie probleméw.
Podczas pracy przy ramieniu robota lub skrzynce sterowniczej nalezy stosowac sie do
ponizszych procedur bezpieczenstwa i ostrzezen.

OSTRZEZENIE
Nieprzestrzeganie ktorejkolwiek z wymienionych ponizej praktyk

bezpieczenstwa moze skutkowac urazem.

Ostrzezenie

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

* Przed wigczeniem zasilania nalezy sprawdzic potgczenie z
uziemieniem.

* Podczas demontazu ramienia robota lub skrzynki sterowniczej
nalezy przestrzegac¢ zasad ochrony przed wytadowaniami
elektrostatycznymi.

* Nalezy chroni¢ ramie robota i skrzynke sterowniczg przed
przedostawaniem sie do nich wody i pytu.
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Ostrzezenie:

Elektryczno$é OSTRZEZENIE: ENERGIA ELEKTRYCZNA
Zbyt szybkie odtgczenie 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 jej wytgczeniu.

6.1. Czyszczenie

Codzienne Kurz/brud/olej mozna zetrze¢ ramienia robota za pomocg Scierki i jednego z

czyszczenie nastepujacych srodkéw czyszczacych: woda, alkohol izopropylowy, 10% alkohol
etylowy lub 10% nafta. W rzadkich przypadkach na przegubach mogg by¢ widoczne
bardzo mate ilosci smaru. Nie ma to wptywu na dziatanie, uzytkowanie ani trwatos¢

przegubu.
Dodatkowe Ze wzgledu na dodatkowy nacisk na czyszczenie robota, UR zaleca czyszczenie 70%
czyszczenie 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
wyczys¢ robota przy uzyciu standardowej procedury czyszczenia.

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

6.2. Kontrola

6.2.1. Plan kontroli ramienia robota
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Opis

Ponizsza tabela stanowi liste kontrolng typéw kontroli zalecanych przez firme
Universal Robots. Kontrole nalezy przeprowadzac regularnie, zgodnie z zaleceniami
podanymi na liscie. Wszystkie wymienione na liscie czesci, ktorych stan jest
niedopuszczalny, muszg zosta¢ naprawione lub wymienione.

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

Typ dziatania kontrolnego Ramy czasowe
Co Codwa
miesigc lata

1 Sprawdzi¢ niebieskie pokrywy* \% X

2 Sprawdzi¢ pierscienie ptaskie \% X
3 Sprawdzi¢ kabel robota \% X
4 Sprawdzi¢ potgczenie kabla \% X

robota

V = kontrola wzrokowa
* = sprawdzenie konieczne rowniez po ciezkiej kolizji

UR3e
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6.2.2. Kontrola wzrokowa ramienia robota

Opis
INFORMACJA
Uzycie sprezonego powietrza do czyszczenia ramienia robota moze
uszkodzi¢ komponenty ramienia robota.
* Do czyszczenia ramienia robota nie wolno uzywac
sprezonego powietrza.
Punkty kontroli

é

atg

S

b

1. Jesli to mozliwe, przesungc¢ ramie robota do pozycji zerowe;.
2. Wylaczy¢ robota i odigczy¢ kabel zasilajgcy od skrzynki sterowniczej.

3. Sprawdzi¢, czy kabel miedzy skrzynka sterowniczg a ramieniem robota jest
nieuszkodzony.

4. Sprawdzi¢, czy sSruby mocujgce podstawe sg prawidtowo dokrecone.
5. Sprawdzi¢ pierscienie ptaskie pod wzgledem zuzycia i uszkodzen.
* Wymienic pierscienie ptaskie, jesli sg zuzyte lub uszkodzone.

6. Sprawdzi¢, czy niebieskie pokrywy na wszystkich przegubach nie majg peknie¢
lub uszkodzen.

* Wymieni¢ niebieskie pokrywy, jesli sg pekniete lub uszkodzone.

7. Sprawdzi¢ sruby uzywane do mocowania niebieskich pokryw.

INFORMACJA

W przypadku stwierdzenia jakichkolwiek uszkodzen na robocie w
okresie gwarancyjnym nalezy skontaktowac sie z dystrybutorem, u
ktorego zakupiono robota.
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6.2.3. Kontrola ruchu swobodnego

Kontrola 1. Zdemontowac¢ narzedzie/koncowke lub ustawi¢ punkt TCP / obcigzenie / Srodek
ciezkosci zgodnie ze specyfikacjami narzedzia.

2. Aby przesungc ramie robota w trybie ruchu swobodnego:

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

Przycisk zasilania Przycisk 3PE

3. Pociggnac/pchnaé robota do pozycji wyciggnietej w poziomie i zwolnic.

s 3

4. Sprawdzi¢, czy ramie robota moze utrzymac pozycje bez podparcia i bez aktywac;ji
ruchu swobodnego.
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6.2.4. Plan kontroli skrzynki sterownicze;

Opis Ponizsza tabela stanowi liste kontrolng typéw kontroli zalecanych przez firme
Universal Robots. Kontrole nalezy przeprowadzac regularnie, zgodnie z zaleceniami
podanymi na liscie. Wszystkie wymienione na liscie czesci, ktérych stan jest
niedopuszczalny, muszg zosta¢ naprawione lub wymienione.

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

Typ dziatania kontrolnego Ramy czasowe
Co Co

miesigc dwa

1 Sprawdzi¢ zatrzymanie awaryjne na F X
sterowniku uczenia
2i3 Sprawdzic¢ tryb ruchu wstecz F X
Sprawdzic¢ tryb ruchu swobodnego F X
4i5 Sprawdzi¢ kabel i ztgcze sterownika \ X
uczenia
6 Sprawdzi¢ i wyczyscic filtry powietrza w \% X
skrzynce sterowniczej

V = kontrola wzrokowa F = kontrola funkcjonalna

Kontrola wzrokowa skrzynki sterowniczej

Opis 1. Odigczy¢ kabel zasilajgcy od skrzynki sterowniczej.
2. Sprawdzi¢, czy na zewnatrz skrzynki sterowniczej nie ma brudu/pytu.

* W razie potrzeby wyczysci¢ odkurzaczem nie powodujgcym wytadowan
elektrostatycznych.

INFORMACJA

Uzycie sprezonego powietrza do czyszczenia wnetrza skrzynki
sterowniczej moze skutkowac uszkodzeniem komponentéw.

* Nie uzywac sprezonego powietrza do czyszczenia wnetrza
skrzynki sterownicze;j.
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/. Utylizacja i srodowisko

Opis Roboty e-Series firmy Universal Robots muszg by¢ utylizowane zgodnie ze
stosownym krajowym prawem, przepisami i normami.
Roboty e-Series firmy Universal Robots sg produkowane przy ograniczonym
wykorzystaniu niebezpiecznych substancji w celu ochrony Srodowiska, jak okre$lono
w europejskiej dyrektywie 2011/65/EU (RoHS). Do tych substancji zaliczajg sie rtec,
kadm, otéw, chrom szesciowartosciowy, wielobromek bifenylu i estry wielobromku
bifenylu.
Optata za utylizacje i postepowanie z odpadami elektronicznymi z robotow e-Series
firmy Universal Robots sprzedanych na terenie Danii jest juz wniesiona do systemu
DPA przez Universal Robots A/S. Importerzy w krajach, w ktérych obowigzuje
europejska dyrektywa 2012/19/EU (WEEE) muszg sami zadbac o rejestracje w
krajowym rejestrze WEEE wtasnego kraju. Optata jest zwykle mniejsza niz 1 EUR za
robota. Lista krajowych rejestrow: https://www.ewrn.org/national-registers.
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8. Certyfikaty

Opis

Certyfikacja przez organy niezalezne jest dobrowolna. Jednakze, aby zapewni¢

najlepsza obstuge integratorom robotow, firma Universal Robots postanowita
certyfikowac swoje roboty w uznanych instytutach badawczych wymienionych ponize;.
Kopie wszystkich certyfikatow mozna znalez¢ w rozdziale Certyfikaty.

Certyfikacja

| ENISO 10218-1

EN ISO 13849-1

www tuv.com
1D 0007000000

TUV Rheinland

Certyfikaty TUV Rheinland
zgodne z normami EN ISO
10218-1i EN ISO 13849-1. TUV
Rheinland oznacza
bezpieczenstwo i jakosé
praktycznie we wszystkich
dziedzinach biznesu i zycia.
Zatozona 150 lat temu firma jest
jednym z czotowych swiatowych
dostawcow ustug testowania.

A TUVRheinland®

TUV Rheinland of
North America

Kanadyjski kodeks elektryczny,
CSA 22.1, artykut 2-024 wymaga,
aby sprzet byt certyfikowany
przez organizacje testujgca
zatwierdzong przez rade
normalizacyjng Kanady.

Sprzet elektryczny i
elektroniczny (RoHS)
w Chinach

Roboty serii e firmy Universal
Robots sg zgodne z metodami
zarzadzania kontrolg
zanieczyszczen przez
elektroniczne wyroby
informatyczne China RoHS.

Bezpieczenstwo
KCC

Roboty e-Series firmy Universal
Robots zostaty poddane ocenie i
spetniajg normy bezpieczenstwa
KCC.

Rejestracja KC

Roboty e-Series firmy Universal
Robots zostaty poddane ocenie
zgodnosci pod wzgledem ich
uzytkowania w srodowisku pracy.
Istnieje wiec ryzyko wystgpienia
zakiécen radiowych podczas jego
uzywania w srodowisku
domowym.

®
[@
e
54

Delta

Dziatanie robotéw e-Series firmy
Universal Robots zostato
sprawdzone przez organizacje
DELTA.
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Certyfikaty
dostawcow
niezaleznych

Wedtug naszych dostawcéw palety wysytkowe dla
robotéw e-Series firmy Universal Robots sg
Srodowisko | zgodne z dufiskimi wymogami ISMPM-15
dotyczacymi produkcji opakowan drewnianych.
Zostaty oznaczone zgodnie z programem.

@:.

Certyfikat testow Roboty e-Series firmy Universal Robots
producenta nieustannie sg testowane wewnetrznie oraz
Universal poddane procedurom badania na koniec
I 1 Robots procesu produkciji.
Procesy testowe robotéw UR sg bezustannie
analizowane i ulepszane.
Deklaracje Mimo ze dyrektywy UE odnoszg sie do Europy, niektére panstwa spoza Europy uznajg
wedtug dyrektyw  i/lub wymagajg deklaracji UE. Dyrektywy europejskie sg dostepne w oficjalnej witrynie
UE internetowej: http://eur-lex.europa.eu.
Zgodnie z dyrektywg maszynowg roboty firmy Universal Robots sg maszynami
nieukonczonymi i dlatego nie nalezy umieszczac na nich znaku CE.
Deklaracja zgodnosci (DOI) zgodnie z dyrektywg maszynowg znajduje sie w rozdziale
Deklaracje i certyfikaty.
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9. Czas zatrzymania i odlegtosc¢
zatrzymania

Opis

Mozna ustawi¢ maksymalny bezpieczny czas i odlegtos¢ zatrzymania zdefiniowany
przez uzytkownika. Patrz Opis na stronie 28 i Bezpieczenstwo.

W przypadku stosowania ustawien zdefiniowanych przez uzytkownika predkosé¢
programu jest dostosowana dynamicznie do wybranych limitéw.

Srodek ciezkosci obcigzenia znajduje sie na kotnierzu narzedzia.

Dane graficzne dostarczone dla Ztgcze 0 (podstawa), Zigcze 1 (ramig) i Zigcze 2
(kolanko) dotyczg drogi zatrzymania i czasu zatrzymania:

* Kategoria 0

* Kategoria 1

* Kategoria 2
Test przegubu 0 zostat wykonany poprzez wykonanie ruchu w poziomie, czyli z osig
obrotu prostopadta do podtoza.

Podczas testow przegubu 1 i przegubu 2 robot podgzat po trajektorii pionowej, czyli
osie obrotu byly rownolegte do podtoza, a zatrzymanie wykonano, gdy robot poruszat

sie do dotu. O$ Y to odlegtos¢ od miejsca zainicjowania zatrzymania do pozycji

koncowe;.

Przegub 0
(PODSTAWA)

Droga
zatrzymania w
metrach przy 33%
z3kg

Droga
zatrzymania w
metrach przy 66%
z3kg

0.06

0.04

0.02

speed 33%

0.06

0.04

0.02

speed 33%

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

speed 66%

speed 100%

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

speed 66%

speed 100%
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Odlegtos¢
zatrzymania w 0.08{ —@— 100% extended
metrach przy —8— 66% extended

0.06| —e— 33% extended
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg 0.04

0.02

speed 33% speed 66% speed 100%

Przegub 0
(PODSTAWA)

0.08 —@— 100% extended
Czas Zatrzymanla 0.071 —@— 66% extended

—e— 33% extended

w sekundach przy 0.06
33% z3 kg 0.05

0.04

0.03

speed 33% speed 66% speed 100%

Czas zatrzymania
w sekundach przy —-@- 100% extended

66% z 3 kg 0.08| —8— 66% extended
—e— 33% extended

0.06

0.04

speed 33% speed 66% speed 100%

Czas zatrzymania

w sekundach przy 0.10{ —@— 100% extended
maksymalnym —8— 66% extended
L . 0.08{ —e— 33% extended
obcigzeniu 3 kg
0.06
0.04
speed 33% speed 66% speed 100%
Przegub 1
r—0
(BARK) 0.025{ —@— 100% extended
—8— 66% extended
0.0201 —e— 33% extended
Droga
. 0.015 ./
zatrzymania w
metrach przy 33% 0.010 /' *
z 3 kg 0.005 ./—' —e
speed 33% speed 66% speed 100%

UR3e 86 Podrecznik uzytkownika



9. Czas zatrzymania i odlegtos¢ zatrzymania

IR
UNIVERSAL ROBOTS

Droga
zatrzymania w
metrach przy 66%
z3kg

Odlegtosc¢
zatrzymania w
metrach przy
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg

0.03

0.02

0.01

speed 33%

0.05

0.04

0.03

0.02

0.01

speed 33%

r—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

«
o/'g f

«

speed 66%

p—0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

o«
— + f

o~

speed 66%

speed 100%

speed 100%

Przegub 1
(BARK)

Czas zatrzymania
w sekundach przy
33% z 3 kg

Czas zatrzymania
w sekundach przy
66% z 3 kg

Czas zatrzymania
w sekundach przy
maksymalnym
obcigzeniu 3 kg

0.06

0.05

0.04

0.03

speed 33%

0.08

0.06

0.04

speed 33%

0.10

0.08

0.06

0.04

speed 33%

r——0
—@— 100% extended

—8— 66% extended
—e— 33% extended

o«

/ |

speed 66%

r—0
—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

. —

o

speed 66%

oyQ—0
—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended
[ &
—

—

speed 66%

speed 100%

speed 100%

speed 100%
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9. Czas zatrzymania i odlegtos¢ zatrzymania

Przegub 2
(LOKIEC)

Odlegtosc¢
zatrzymania w
metrach przy
wszystkich
obcigzeniach

Czas zatrzymania
w sekundach przy

0.010

0.008

0.006

—-@ 100% payload /0/.

—8— 66% payload
—e— 33% payload

\

speed 33% speed 66%

speed 100%

@
—@— 100% payload

WSZyStkiCh 0.0451 _e— 66% payload
.. . —e— 33% payload
obcigzeniach 0.040{ w
0.035 / f
0.030 /
speed 33% speed 66% speed 100%
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10. Deklaracje i certyfikaty (oryginalne

normy EN)

Tlumaczenie oryginalnej instrukcji

Producent

Osoba ze spotecznosci
upowazniona do opracowania
dokumentaciji technicznej

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

Opis oraz oznaczenia identyfikacyjne czesciowo ukonczonych maszyn

Produkt i jego przeznaczenie:

Model :

Numer seryjny:

Wdrozenie:

Wielofunkcyjny manipulator wieloosiowy robota przemystowego ze
skrzynkg sterowniczg i funkcjg sterownika uczenia lub bez niej jest
okreslany przez ukonczong maszyne (aplikacje robota lub gniazda z
narzedziem/chwytakiem, przeznaczeniem i programem aplikacji).
UR3e, UR5e, UR10e, UR16e (e-Series): ponizej przytoczone certyfikaty i
niniejsza deklaracja obejmuja:
* Obowigzuje od pazdziernika 2020: sterowniki uczenia z 3-
pozycyjnym urzgdzeniem 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=UR5e, 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 UR16€e) moga
by¢ wprowadzone do eksploatacji po zintegrowaniu ich z ukonczong
maszyng (aplikacjg lub gniazdem robota), ktéra spetnia wymogi
dyrektywy maszynowej i innych stosownych dyrektyw.

Niniejszym o$wiadcza sie, ze powyzsze produkty (tak, jak sg dostarczane) spetniajg wymogi dyrektyw
opisanych szczegotowo ponizej. Gdy ta nieukonczona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie
ukonczong maszyng, integrator odpowiada za ustalenie, ze ukohczona maszyna spetnia wymogi wszystkich
obowigzujgcych dyrektyw i ma deklaracje zgodnosci.

|. Dyrektywa maszynowa
2006/42/WE

[I. Dyrektywa niskonapieciowa
2014/35/UE
[ll. Dyrektywa EMC 2014/30/UE

Spetnione zostaty nastepujgce podstawowe wymogi: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.2.1,1.24.3,1.25,1.2.6,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2,1.5.5,
1.5.6,1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3, 4.1.3, zalgcznik VI. Niniejszym
osdwiadcza sie, ze odpowiednia dokumentacja techniczna zostata
sporzadzona zgodnie z Czescig B Zatgcznika VII Dyrektywy
maszynowej.

Patrz dyrektywa LVD i normy zharmonizowane uzyte ponize;.

Patrz dyrektywa EMC i normy zharmonizowane uzyte ponizej.
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Odniesienie do stosowanych norm zharmonizowanych, o ktérych mowa w art. 7 ust. 2 dyrektyw MD i LV oraz
art. 6 dyrektywy EMC:

() ENISO 10218-1:2011 () (I1) EN 60204-1:2018 w (I1) EN 60664-1:2007 (111) EN 61000-
certyfikat TUV Nord nr44 708  stosownych przypadkach (Il) EN 3-3: 2013 (lll) EN 61000-6-1:2019
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) TYLKO UR3e i UR5e (Ill) EN 61000-
() EN 1ISO 13732-1:2008 w EN 60947-5-5:1997+A1:2005 6-2:2019 (I1l) EN 61000-6-

stosownych przypadkach (I) EN +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- 3:2007+A1: 2011 TYLKO UR3e i
ISO 13849-1:2015 certyfikat 5-8:2020 (l111) EN 61000-3-2:2019 UR5e (Ill) EN 61000-6-4:2019
TUV Nord nr 44 207 14097610

() EN 1ISO 13849-2:2012 (1) EN

ISO 13850:2015

Odwotania do innych zastosowanych norm oraz specyfikacji technicznych:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Typ 50-4- (ll) EN 60320-1:2021 (11l) EN 60068- (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (lll) EN
M6] (1) ISO/TS 15066:2016 w ~ 2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Lokalizacje
stosownych przypadkach (Ill)  64:2008+A1:2019 przemystowe SIL 2]

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

60068-2-2:2007

Producent lub jego upowazniony przedstawiciel musi przekaza¢ 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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11. Deklaracje i Swiadectwa

Ttumaczenie oryginalnej instrukcji

Producent

Osoba ze spotecznosci
upowazniona do opracowania
dokumentaciji technicznej

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

Opis oraz oznaczenia identyfikacyjne czesciowo ukonczonych maszyn

Produkt i jego przeznaczenie:

Model :

Numer seryjny:

Wdrozenie:

Wielofunkcyjny manipulator wieloosiowy robota przemystowego ze
skrzynkg sterowniczg i funkcjg sterownika uczenia lub bez niej jest
okreslany przez ukonczong maszyne (aplikacje robota lub gniazda z
narzedziem/chwytakiem, przeznaczeniem i programem aplikacji).
UR3e, URSe, UR10e, UR16e (e-Series): ponizej przytoczone certyfikaty i
niniejsza deklaracja obejmuja:
* Obowigzuje od pazdziernika 2020: sterowniki uczenia z 3-
pozycyjnym urzgdzeniem 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.

Poczgwszy od 20235000000 wzwyz

rok ¢_Series 3=UR3e, 5=UR5e, 3=UR3e, 0=UR10e (10kg), 2=UR10e(12.5),

6=UR16e numeracja kolejna, co roku rozpoczynajaca sig¢ od 0

Roboty Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e, UR10e i UR16€e) moga
by¢ wprowadzone do eksploatacji po zintegrowaniu ich z ukonczong
maszyna (aplikacjg lub gniazdem robota), ktéra spetnia wymogi
dyrektywy maszynowej i innych stosownych dyrektyw.

Niniejszym o$wiadcza sie, ze powyzsze produkty (tak, jak sg dostarczane) spetniajg wymogi dyrektyw
opisanych szczegotowo ponizej. Gdy ta nieukofhczona maszyna zostanie zintegrowana i stanie sie
ukonczong maszyna, integrator odpowiada za ustalenie, ze ukohczona maszyna spetnia wymogi wszystkich
obowigzujgcych dyrektyw i ma deklaracje zgodnosci.

|. Dyrektywa maszynowa
2006/42/WE

Il. Dyrektywa niskonapieciowa
2014/35/UE
[ll. Dyrektywa EMC 2014/30/UE

Spetnione zostaty nastepujgce podstawowe wymogi: 1.1.2, 1.1.3, 1.1.5,
1.21,1.243,1.25,1.26,1.3.2,1.34,1.3.8.1,1.3.9,1.5.1,1.5.2, 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, zalgcznik VI. Niniejszym
oswiadcza sig, ze odpowiednia dokumentacja techniczna zostata
sporzgdzona zgodnie z Czescig B Zatgcznika VII Dyrektywy
maszynowe;.

Patrz dyrektywa LVD i normy zharmonizowane uzyte ponizej.

Patrz dyrektywa EMC i normy zharmonizowane uzyte ponizej.
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Odniesienie do stosowanych norm zharmonizowanych, o ktérych mowa w art. 7 ust. 2 dyrektyw MD i LV oraz
art. 6 dyrektywy EMC:

() ENISO 10218-1:2011 () (I1) EN 60204-1:2018 w (I1) EN 60664-1:2007 (111) EN 61000-
certyfikat TUV Nord nr44 708  stosownych przypadkach (Il) EN 3-3: 2013 (lll) EN 61000-6-1:2019
14097607 60529:1991+A1:2000+A2:2013 (I) TYLKO UR3e i UR5e (Ill) EN 61000-
() EN 1ISO 13732-1:2008 w EN 60947-5-5:1997+A1:2005 6-2:2019 (I1l) EN 61000-6-

stosownych przypadkach (I) EN +A11:2013+A2:2017 (I) EN 60947- 3:2007+A1: 2011 TYLKO UR3e i
ISO 13849-1:2015 certyfikat 5-8:2020 (l111) EN 61000-3-2:2019 UR5e (Ill) EN 61000-6-4:2019
TUV Nord nr 44 207 14097610

() EN 1ISO 13849-2:2012 (1) EN

ISO 13850:2015

Odwotania do innych zastosowanych norm oraz specyfikacji technicznych:

(1) 1SO 9409-1:2004 [Typ 50-4- (ll) EN 60320-1:2021 (11l) EN 60068- (1) EN 61784-3:2010 [SIL2] (lll) EN
M6] (1) ISO/TS 15066:2016 w ~ 2-27:2008 (Ill) EN 60068-2- 61326-3-1: 2017 [Lokalizacje
stosownych przypadkach (Ill)  64:2008+A1:2019 przemystowe SIL 2]

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

60068-2-2:2007

Producent lub jego upowazniony przedstawiciel musi przekaza¢ 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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12. Informacje dotyczgce gwarancji

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

Zastrzezenie Firma Universal Robots A/S nieustannie pracuje nad zwiekszeniem niezawodnosci i
dotyczace wydajnosci swoich produktéw, w zwigzku z czym zastrzega sobie prawo do
podrecznika modernizacji produktéw i ich dokumentacji bez wczesniejszego ostrzezenia. Firma
uzytkownika Universal Robots A/S dotozyta wszelkich staran, aby tre$¢ niniejszego podrecznika

uzytkownika byta doktadna i prawidtowa, ale nie ponosi odpowiedzialnosci za zadne
btedy ani brakujgce informacje.
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13. Certyfikaty

TUV Rheinland

Certificate

Certificate no.

T 72404326 0001

Page 1

License Holder:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Report Number: 31875333 ee4

Certification acc. to:  EN ISO 10218-1:2011
EN ISO 13849-1:2015

Client Reference:

Roberta Nelson Shea

Product Information
Certified Product:

Model Designation:

Industrial Robot

UR3, URS, UR1@, UR3e, URSe,

UR1@e, UR16e, UR28, UR30

Technical Data:

Rated Current:
Protection Class:

Remarks:

accordingly.

Rated Voltage:

AC 1@e-2eev, 58/68Hz or
AC 208-240V, 58/66Hz
15A or 8A

I

Solely assessed per standards listed above.
The robot is only a component in a final robot application,
collaborative or non-collaborative. The final
application/installationmust comply with EN ISO 16218-2

Replaces Certificate T72190266.

Appendix: 1, 1-68

EN IS0 10218-1
EN ISO 13849-1

WL tuv.com
D DOOTO00O00

TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1 (978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-9992

www.tuv.com

Date of issue:

2024-82-27
(yr/mo/day)

demarks . Liiksatio r and af

are registesed 1

® TOV, TUEV and TUV

A TUVRheinland®

UR3e
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TUV Rheinland North

Page 1
Amerca Certificate
Certificate no.
} CA 72405127 0001 }

License Holder: Manufacturing Plant:

Universal Robots A/S Universal Robots A/S

Energivej 25 Energivej 25

5260 Odense S 5260 Odense S

Denmark Denmark

Report Number: 31875333 006 Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certification acc. to: CAN/CSA-7434-14 + GI1 (R2019)

Product Information

Certified Product: Industrial Robot

Model Designation: UR3e, UR5e, UR18e, UR1l6e, UR2©, UR3@

7
TUV Rheinland of North America, Inc.
400 Beaver Brook Rd, Boxborough, MA 01719
Tel +1(978) 266 9500, Fax +1 (978) 266-3992
. . ®
www.tuv.com A TUVRheinland
Podrecznik uzytkownika 95 UR3e
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Sprzet elektryczny i elektroniczny (RoHS)

w Chinach
Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table For Toxic or Hazardous Substances
R ABAEVRATRERRSEFRER

maN';i/:a" Toxic and Hazardous Substances and Elements

| =2 /a R 5 HESHARPRATE
= & A P FF =3

0 . Hexavalent . Polybrominated
Lead (Pb) | M4 [ 2T | chromium [ POMTOMIRRNeS | ienyi ethers
(Hg) (Cd) (Cr+6) iphenyls (PBB) (PBDE)
UR Robots
HLBA  BERRS
UR3/URS /UR10/

UR3e / URSe / X 0 X 0] X X
UR10e UR16e/
UR20 / UR30

0: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit
requirement in $J/T11363-2006.
0: RRZASAEWREREABIIRM PR SRITES)T 113632006 BHIREBZRLLT -
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 $J/T11363-2006
x: RREZABHENREDE LB AATI P A= BB HS)/T 11363-20067] E
(WAL - RBTEEERI ERPIT X (AR REETE —H5HE - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THME R R B E 0 RF RS S TR TRARSMENE M ERIE.
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
B R, BE, R IR, B, 448, MIE, O
Refer to product manual for detailed conditions of use.
BAEAERERRE AT
Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.

Universal Robots 5 fih 6 4 B fE U FF 5698 F {5 8.7 @, {8 Universal Robots RAFEFMRELNS

by law, Customer shall y responsible for complying wit il liabilities that
may be i di ‘with, any legal requir dopted by any i to Methads for
Controlling Pollution by ic Information Products {Ministry of Infarmation v #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 harmiess from
any damage, claim or liabiliy relating thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with
options set forth b bo I
I asthe same may be amended by Teradyne or Universal Robots.
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Bezpieczenstwo KC

Umuersal Robots MS

Ao (MEASEEE g

o O W G R

LR Energwej 25 5250 Odense S Denmark
Atgerdel S At 7| A < 2|7 MHERo

— =
&4 Al 22 = f o
AEHEHTHE o  je-ABPEQ-01604-
MEX : ' E
! J Universal Robots A/S

ES PN

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

1 b2 B Al A g1 =H|3gtol o2}
Xt etElEtal Al D Z o A Bqdrai et

20184 118 06

’-ﬂi?nﬁéﬂﬂf’-_’i
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Rejestracja KC

EFAE-5467-CA8B-0E3C

2~ = =L &= B 3
NEF A7 AA S A 4S5
Registration of Broadcasting and Communication Equipments
43 e AY
Trade Namme or Registrant

7N A AR AEEA)
Equipment Name
e

Basic Model Number

‘ Universal Robots A/S

UR e-Series robot

UR3e

5} 5 g

Series Model Number

=2w5

o 1w
Registration No.

R-R-URK-UR3e

Z'ﬂix}‘/ﬁli(iaﬁ);{'ﬂ' Universal Robots A/S / Qw2

Manufacturer/Country of Origin

554499
Date of Registration
7et
Others
A ANAAE TATGE ) A5z A3ee] v} 550+ SH Ik
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

2018-10-23

2018 (Yea < (Month) 23% (Day)

S AT LY
Director General of National Radio Research Agency

% AFEE PEEA A e A TR RN 2 watsle] fEetolof v

3
kA e B AR g S 5o) 4 £ gl
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Srodowisko

. . . 1, 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, URS5 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 - Veniighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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14. Stosowne normy

Opis

Stosowne normy

W tej czesci opisano odpowiednie normy zastosowane przy opracowywaniu i
produkcji robota UR, w tym ramienia robota, skrzynki sterowniczej i sterownika
uczenia .

Norma nie jest prawem, tylko dokumentem opracowanym przez zainteresowane
strony w ramach danej branzy. Normy zawierajg wymagania i wytyczne dotyczace
produktu lub grupy produktow.

Skréty wystepujace w niniejszej instrukcji oraz ich znaczenie podano w ponizszej
tabeli:

Skréty w tym dokumencie

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 zgodnos$¢ 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:

ISO 13849-2 . , . . . , .
Bezpieczenstwo maszyn — Czesci System kontroli bezpieczenstwa jest
uktadéw sterowania zwigzane z opracowany zgodnie z wymaganiami tych
bezpieczenstwem Czes¢ 1: Ogdlne | norm. Funkcje bezpieczenstwa sg
zasady projektowania Czes¢ 2: certyfikowane zgodnie z tymi normami
Walidacja bezpieczenstwa funkcjonalnego.

ISO 13850
Bezpieczenstwo maszyn — funkcja zatrzymania awaryjnego — zasady .
projektowania
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Bezpieczenstwo maszyn — Ogolne zasady projektowania — Ocena ryzyka i
zmniejszanie ryzyka

ISO 10218-1 Klauzula
Roboty i urzadzenia dla Ta norma jest przeznaczona dla producenta robota, a nie
robotyki —wymagania integratora. Norma ISO 10218-2 zawiera wymagania
bezpieczenstwa dla bezpieczenstwa zwigzane z systemem robota, aplikacjg i
robotdw przemystowych | gniazdem. Dotyczy ona projektowania i integracji
Czes¢ 1: Roboty aplikaciji robota.

R15.06 , , X , .,

Ta amerykanska norma krajowa jest krajowym przyjeciem bez
Roboty i systemy | odstepstw zaréwno normy ISO 10218-1, jak i ISO 10218-2,
robotow potgczonych w jeden dokument. Jezyk angielski jest zmieniony
przemystowych — | z miedzynarodowego brytyjskiego na amerykanski, lecz tres¢
wymagania techniczna pozostata identyczna. Cze$¢ druga tej normy jest
bezpieczenstwa przeznaczona dla integratora systemu robota / aplikacji robota,
a nie dla firmy Universal Robots.

Roboty i systemy | Ta kanadyjska norma krajowa jest krajowym przyjeciem
robotow zarowno normy ISO 10218-1, jak i ISO 10218-2, potgczonych w
przemystowych — | jeden dokument. W normie CSA dodano uzytkownika do klauzul
Ogodlne w czesci 2. Czes¢ druga tej normy jest przeznaczona dla
wymagania integratora systemu robota / aplikacji robota, a nie dla firmy
bezpieczenstwa Universal Robots.
Roboty i systemy | Ta kanadyjska norma krajowa jest krajowym przyjeciem
robotow zarowno normy ISO 10218-1, jak i ISO 10218-2, potgczonych w
przemystowych — | jeden dokument. W normie CSA dodano uzytkownika do klauzul
Ogolne w czesci 2. Czes¢ druga tej normy jest przeznaczona dla
wymagania integratora systemu robota / aplikacji robota, a nie dla firmy
bezpieczenstwa Universal Robots.

IEC Klauzula Opis

61000-6-2

Te normy definiujg wymagania dotyczgce
zaktécen elektrycznych i
elektromagnetycznych. Spetnienie tych
wymagan zapewni, ze roboty UR bedg
prawidtowo dziata¢ w srodowisku
przemystowym i nie bedg zaktécaé pracy
innego sprzetu.

IEC 61000-6-4 Kompatybilnosé
elektromagnetyczna (EMC) Czes¢
6-2: Normy ogdlne — Odpornos¢ w
srodowisku przemystowym Czesc¢
6-4: Normy ogdlne — Norma emisji
w Srodowisku przemystowym

Podrecznik uzytkownika 101 UR3e
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IEC 31326-6-1

Klauzula Opis
Urzgdzenia elektryczne do pomiardw, Ta norma definiuje rozszerzone
kontroli i uzytkowania w laboratorium — wymagania odpornosci
wymagania EMC Czes¢ 3-1: Wymagania | elektromagnetycznej dotyczace funkgciji
dotyczace odpornosci systemow zwigzanych z bezpieczenstwem.
bezpieczenstwa i urzagdzen Spetnienie tej normy zapewnia, ze
przeznaczonych do realizacji funkcji funkcje bezpieczenstwa 'gwarantujg
zwigzanych z bezpieczenstwem bezpieczenstwo nawet wtedy, gdy inny
(bezpieczenstwo funkcjonalne) —ogdlne | sprzet przekracza limity emisji EMC
zastosowania w przemysle zdefiniowane w normach IEC 61000.
IEC 61131-2
Sterowniki .. | Welwy 24V, zar6wno standardowe, jak i z klasg
programowalne Czesc¢ . X S
- Wymaaania i bezpieczenstwa sg zgodne z wymaganiami tej normy, aby
i . 9 zapewni¢ niezawodng komunikacje z innymi systemami
badania dotyczace o
sterownikéw PLC.
sprzetu
IEC 14118
Bezpieczenstwo Wymagania dotyczace bezpieczenstwa, majgce
maszyn — zapobieganie | zapobiega¢ niespodziewanemu uruchomieniu i
nieoczekiwanemu ponownemu uruchomieniu w wyniku utraty zasilania lub
uruchomieniu przerwania zasilania.
IEC 60204-1 Klauzula Opis
Bezpieczenstwo . . . . .
maszvh — Funkcja zatrzymania awaryjnego jest opracowana zgodnie z
W o};aZenie kategorig zatrzymywania 1 wedtug tej normy. Kategoria
yp zatrzymywania 1 definiuje kontrolowane zatrzymanie przy
elektryczne maszyn — ST . . o
o . zasilaniu silnikéw, a nastepnie odciecie zasilania po
Czesc 1: Wymagania .
. zatrzymaniu.
0ogolne
Aparatura rozdzielcza i sterownicza niskonapieciowa — Czes$¢ 5-5: Aparaty i
taczniki sterownicze — elektryczne urzadzenia zatrzymania awaryjnego z -
funkcja blokady mechanicznej
IEC 60529 Klauzula
Stopnie ochrony zapewnianej przez | Norma definiuje klasy obudéw odnos$nie
obudowy (kod IP) ochrony przed pytem i woda.
Wtyki i fgczniki do uzytku domowego i podobnych | Kabel doprowadzenia zasilania
zastosowan ogolnych — Czes$¢ 1: Wymagania sieciowego jest zgodny z tg
ogolne norma.
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ISO 9409-1

ISO 137321

IEC 61140

IEC 60068-2-
11EC 60068-2-
2IEC 60068-2-
27IEC 60068-2-
64

IEC 61784-3

IEC 61784-3

IEC 60664-1
IEC 60664-5

EUROMAP
67:2015, V1.11

Klauzula Opis

Manipulowanie Kotnierz narzedzia robotow UR jest zgodny z typem opisanym

robotami _ _ : _ ) pisanym
rzemvstowvmi — w tej normie. Narzedzia robota (chwytaki) powinny by¢ réwniez
::I)‘\terf ejysy Wy skonstruowane wedtug tego samego typu, aby zapewnic

wiasciwe dopasowanie do interfejsu mechanicznego

mechaniczne
konkretnego robota UR.

Czesc 1: Piyty

Klauzula

Ergonomia srodowiska termicznego — metody oceny reakcji cztowieka na
dotkniecie powierzchni Czes¢ 1: Powierzchnie gorgce

Klauzula

Ochrona przed porazeniem pragdem | Obowigzkowe jest potgczenie ochronne
elektrycznym — wspdlne aspekty ziemia/uziemienie, zgodnie z definicjg zawartg
dotyczgce instalacji i urzgdzen w czesci | Podrecznik instalacji sprzetu.

Klauzula

Badania srodowiskowe Cze$c¢ 2-1: Préby — préba A: zimno Cze$¢ 2-2:
Préby — proba B: suche gorgco Czes¢ 2-27: Proby — préba Ea i wytyczne:
udary Czesc¢ 2-64: Préby — préba Fh: wibracje przypadkowe
szerokopasmowe i wytyczne

Klauzula

Przemystowe sieci komunikacyjne — Profile Cze$¢ 3: Magistrale miejscowe
bezpieczne funkcjonalnie — Ogolne zasady i definicje profili — Zasady -
ogolne i definicje profili

Klauzula

Bezpieczenstwo maszyn — Wyposazenie elekiryczne maszyn — Czes¢ 1:
Wymagania ogolne

Klauzula

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

Klauzula

Interfejs elektryczny pomiedzy wtryskarkg | Modut akcesoriow E67, ktory taczy sie z
a urzadzeniem manipulacyjnym / robotem | wtryskarkami, jest zgodny z tg norma.

Podrecznik uzytkownika
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15. Parametry techniczne

Typ robota

Masa robota
Maksymalna tadownos$¢
Zasieg

Zakresy potgczen

Predkos¢

Czestotliwos¢ aktualizaciji systemu
Doktadnosc¢ czujnika momentu sity
Powtarzalnos¢ 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 ($redni)

Pobér mocy

Prad zwarciowy (SCCR)

Operacja wspotpracy

Materiaty

UR3e

11,1 kg /24,5 funt

3kg/6.61b

500 mm/ 19,7 cal

Nieograniczony obrot 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 calals.

500 Hz

35N

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

@128 mm /5,0 cal

6 przegubow obrotowych

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

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

2 wejscia cyfrowe, 2 wyjscia cyfrowe, 2 wejscia analogowe
RS

12 V/24 VV 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

300w

Okoto 150 W przy uzyciu typowego programu

200 A

17 zaawansowanych funkcji bezpieczenstwa. Zgodnie z:
EN ISO 13849-1, PLd, Kat.3i EN ISO 10218-1

Aluminium, tworzywo PC/ASA

UR3e
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Robot moze pracowaé w zakresie temperatury otoczenia 0-

Zakres temperatur otoczenia 50 °C Przy wysokiej ciggtej predkosci ztgcza maksymalna
specyfikacja temperatury otoczenia jest obnizona.
Zrédto zasilania skrzynki sterowniczej 100-240V AC, 47-440 Hz

Kabel TI.:’: stgrownlk uczenia do skrzynki 4.5m/ 177 cala
sterowniczej

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 105 UR3e
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16. Tabela 1 funkcji bezpieczenstwa

Opis

Nr FB i funkcja
bezpieczenstwa

Funkcje bezpieczenstwa i wejscia/wyjscia bezpieczenstwa robotoéw firmy Universal
Robots sg oparte na poziomie dziatania PLd, Kategoria 3 (ISO 13849-1), gdzie kazda
funkcja bezpieczenstwa ma wartos¢ PFHp mniejszg niz 1.8E-07. Wartosci PFHp
zostaly zaktualizowane tak, aby zapewniaty wiekszg elastycznos¢ projektu pod
wzgledem odpornosci tancucha dostaw.

Opis funkcji bezpieczenstwa (FB) zawiera sekcja 16 Tabela 1 funkcji
bezpieczenstwa above. W przypadku we/wy bezpieczenstwa wynikowa funkcja
bezpieczenstwa obejmujgca zewnetrzne urzadzenie lub wyposazenie jest okreslona
przez ogdélng architekture i sume wszystkich wartosci PFHp, w tym PFHp funkciji
bezpieczenstwa robota UR.

INFORMACJA

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

UR3e
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FB1 Zatrzymanie
awaryjne
(zgodnie z ISO
13850)

Patrz przypisy

Opis

Nacisniecie przycisku zatrzymania
awaryjnego na sterowniku lub
zewnetrznego przycisku zatrzymania
awaryjnego (w przypadku korzystania
z wejscia bezpieczenstwa
zatrzymania awaryjnego) skutkuje
zatrzymaniem kategorii 13z
odcieciem zasilania od sitownikéw
robota i we/wy narzedzia. Polecenie’
zatrzymuje wszystkie przeguby, a gdy
wszystkie przeguby osiggng
monitorowany stan zatrzymania,
zasilanie zostaje odciete.

W przypadku oceny zintegrowanych
zabezpieczeh funkcjonalnych z
zewnetrznym systemem sterowania
zwigzanym z bezpieczenstwem lub
zewnetrznym urzgdzeniem
zatrzymania awaryjnego, ktére jest
podigczone do wejscia zatrzymania
awaryjnego nalezy doda¢ PFHp tego
wejscia zwigzanego z
bezpieczenstwem do PFH[, wartosci
PFHp tej funkcji bezpieczenstwa
(mniej niz 1.8E-07).

Co sie
dzieje?

Zatrzymanie
kategorii 1
(IEC 60204-1)

Tolerancja i
PFHp

Tol.: --
PFHp: 1.8E-
07

Whplywa na

Robot wraz
z welwy
narzedzia
robota

Podrecznik uzytkownika
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FB2 Zatrzymanie
przez
zabezpieczenie 4
(zatrzymanie
robota zgodne z
ISO 10218-1)

FB3 Limit pozyciji
przegubu
(programowe
ograniczenie osi)

Opis

Ta funkcja bezpieczenstwa jest
inicjowana przez zewnetrzne
urzgdzenie ochronne za pomoca wejs¢
bezpieczenstwa, ktére inicjujg
zatrzymanie3 kat. 2. Zatrzymanie przez
zabezpieczenie nie ma wptywu na
we/wy narzedzia. Dostepne sg rézne
konfiguracje. Jesli podtgczone jest
urzadzenie zezwalajgce, mozna
skonfigurowac zatrzymanie przez
zabezpieczenie w taki sposob, aby
dziatato TYLKO w trybie
automatycznym. Patrz funkcje
bezpieczenstwa Czas zatrzymania i
Odlegto$¢ zatrzymania®. Aby zapewnié
bezpieczenstwo funkcjonalne w petni
zintegrowanej funkcji bezpieczenstwa,
dodaj PFHd zewnetrznego urzadzenia

Co sie
dzieje?

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

ochronnego do PFHd zatrzymania
przez zabezpieczenie.

Tolerancja i
PFHp

Tol.: --
PFHp: 1.8E-
07

Wptywa

na

Robot

Opis

Ustawia dolne i gorne wartosci
graniczne dozwolonych pozycji
przegubu. Czas zatrzymania i
odlegtosc¢ zatrzymania nie sg
brane pod uwage, poniewaz
limity nie zostang naruszone.
Kazdy przegub moze mie¢ swoje
wiasne limity. Bezposrednio
ogranicza zestaw dozwolonych
pozycji przegubow, w ramach
ktérego mogg sie one poruszac.
Ustawia sie jg w czesci interfejsu
uzytkownika dotyczacej
bezpieczenstwa. Jest to
programowy $rodek ograniczania
osi i miejsca z klasyfikacja
bezpieczenstwa zgodnie z ISO
10218-1:2011, 5.12.3.

Co sie dzieje?

Nie pozwoli, aby
ruch przekroczyt
jakiekolwiek
ustawienia limitoéw.
Mozna zmniejszy¢
predkos¢, aby ruch
nie przekraczat
zadnedo limitu. Aby
zapobiec
przekroczeniu
jakiegokolwiek
limitu, zainicjowane
zostanie
zatrzymanie robota.

Tolerancja i
PFHp

TOL: 5°
PFHp: 1.8E-
07

Wptywa
na

Przegub
(kazdy)

UR3e
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FB4 Limit
predkosci
przegubéw

Limit momentu
obrotowego
przegubu

Opis

Ustawia gorng warto$c graniczng
predkosci przegubu. Kazdy przegub
moze mie¢ swoj wiasny limit. Ta
funkcja bezpieczenstwa ma
najwiekszy wptyw na transfer energii
podczas kontaktu (zaciskania lub
przejsciowego kontaktu).
Bezposrednio ogranicza zestaw
dozwolonych predkosci przegubdw.
Ustawia sie jg w czesci interfejsu
uzytkownika dotyczacej
bezpieczenstwa. Stuzy do
ograniczania szybkich ruchéw
przegubdw, np. ryzyka zwigzanego
z osobliwosciami.

Co sie dzieje?

Nie pozwoli, aby
ruch przekroczyt
jakiekolwiek
ustawienia
limitédw. Mozna
zmniejszy¢
predkos¢, aby
ruch nie
przekraczat
zadnego limitu.
Aby zapobiec
przekroczeniu
jakiegokolwiek
limitu,
zainicjowane
zostanie
zatrzymanie
robota.

Tolerancja i
PFHp

Tol.: 1,15%s
PFHp: 1.8E-
07

Whpiywa

na

Przegu
(kazdy)

b

Przekroczenie limitu wewnetrznego momentu obrotowego przegubu (kazdego
przegubu) powoduje zatrzymanie kat. 03. Jest to ustawienie fabryczne, uzytkownik nie
ma do niego dostepu. NIE jest to wyswietlane jako funkcja bezpieczenstwa e-Series,

poniewaz nie ma zadnych ustawien uzytkownika ani konfiguracji uzytkownika.
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16. Tabela 1 funkcji bezpieczenstwa

FB5 Ma rézne

: : o Tolerancja i
nazwy: Limit Opis Co sig dzieje? PFHp Whptywa na
postaw, L|n'.1|t. Monitoruje postawe (potozenie i
narzedzia, Limit . . .
orientacii ’ orientacje) punktu TCP i
P%aszczjén zapobiega przekroczeniu Nie pozwoli, aby
bez iecZer'\)s,twa ptaszczyzny bezpieczenstwa lub | ruch przekroczyt
Gra?\ice ’ limitu postawy punktu TCP. jakiekolwiek
bezpieczefistwa Dostepnych jest wiele limitow ustawienia limitow.
P postawy (kotnierz narzedzia, Mozna zmniejszy¢
tokie¢ i maksymalnie 2 predkos¢ lub
konfigurowalne punkty moment obrotowy,
przesunigcia narzedzia z aby ruch nie
promieniem). Orientacja przekraczat
ograniczona jest przez zadnego limitu. Cmo
odchylenie od kierunku Z funkcji Aby zapobiec Tol.:3740 TCP.
. . . mm Kotnierz
kotnierza narzedzia LUB punktu przekroczeniu PFH.: 1.8E- | narzedzia
TCP. Ta funkcja bezpieczenstwa | jakiegokolwiek 07 D- Loki:(':
skfada sie z dwoch czesci. limitu,
Jednym z nich sg ptaszczyzny zainicjowane
bezpieczenstwa, ograniczajgce zostanie
mozliwe pozycje punktu TCP. zatrzymanie
Drugi to limit orientacji punktu robota. Nie
TCP, wprowadzany jako pozwoli, aby ruch
dozwolony kierunek i tolerancja. przekroczyt
Zapewnia to strefy jakiekolwiek
uwzglednienia/wykluczenia ustawienia limitow.
punktu TCP i nadgarstka ze
wzgledu na ptaszczyzny
bezpieczenstwa.
FB6 Limit . . o Tolerancjai Wplywa
predkosci punktu Opis Co sie dzieje? PFHp o
TCP iHokcia Nie pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitow.
Monitoruje Mozna zmniejszy¢ predkosé |l:Ib
‘s . moment obrotowy, aby ruch nie
predkos¢ TCP i . -
tokcia. ab przekraczat zadnego limitu. Aby Tol.:50 mm/s
i’ y zapobiec przekroczeniu PFHp: 1.8E- | TCP
zapobiec . N s
. jakiegokolwiek limitu, zainicjowane | 07
przekroczeniu , ] ,
limitu oredkosci zostanie zatrzymanie robota. Nie
pre ' pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitéw.
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FB7 Limit sity T i
olerancjai Wptywa
. . (o
(TCP) Opis Co sig dzieje? PFHp ha
Limit sity to sita wywierana przez
robota na punkt srodkowy
narzedzia (TCP) oraz na ,tokiec”.
Funkcja bezpieczehstwa w . .
L . Nie pozwoli, aby ruch
sposa6b ciggty oblicza dozwolone
przekroczyt
momenty obrotowe S .
, , jakiekolwiek
poszczegolnych przegubdw, aby o
. i e ustawienia limitow.
nie przekroczy¢ zdefiniowanego . R
Lo . o Mozna zmniejszy¢
limitu sity zarowno dla TCP, jak i s
. . .. | predkos¢ lub moment
tokcia. Przeguby kontrolujg swoj
o obrotowy, aby ruch
wyjsciowy moment obrotowy, .
. nie przekraczat
aby utrzymac sie w sadneqo limitu. Ab Tol.: 25N
dopuszczalnym zakresie go fimitu. Avy PFHp: 1.8E- | TCP
zapobiec
momentu obrotowego. To . 07
. . przekroczeniu
znaczy, ze sity w punkcie TCP o Co
. . jakiegokolwiek limitu,
lub przegubie tokciowym .
. . zainicjowane
pozostang w zdefiniowanej . .
. . . zostanie zatrzymanie
granicy sity. Gdy monitorowane . .
. . robota. Nie pozwoli,
zatrzymanie zostanie
e . aby ruch przekroczyt
zainicjowane przez funkcje s .
. i s jakiekolwiek
bezpieczenstwa Limit sity, robot S,
. . ustawienia limitow.
zatrzyma sie, a nastepnie
~cofnie” do pozycji, w ktorej nie
zostat przekroczony limit sity.
Nastepnie znowu sie zatrzyma.
FB8 Limit pedu Tolerancjai Wplywa

Co sie dzieje?

Nie pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitéw.

PFHp

na

Limit pedu jest Mozna zmniejszy¢ predkos¢ lub
bardzo przydatny moment obrotowy, aby ruch nie
. . . - Tol.: 3kg
do ograniczania przekraczat zadnego limitu. Aby m/s
oddziatywan zapobiec przekroczeniu PFHp: 1.8E- Robot
przenoszonych. jakiegokolwiek limitu, zainicjowane 07
Limit pedu wptywa zostanie zatrzymanie robota. Nie
na catego robota. pozwoli, aby ruch przekroczyt
jakiekolwiek ustawienia limitéw.
Podrecznik uzytkownika 111 UR3e
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FB9 Limit mocy Tolerancjai Wplywa
. . a0
Opis Co sig dzieje? PFH A

Funkcja ta monitoruje prace
mechaniczng (sume momentow
obrotowych przegubéw razy predkosci
kagtowe przegubéw) wykonywang przez
robota, co wptywa réwniez na
natezenie pragdu w ramieniu robota oraz
predkosc robota. Ta funkcja
bezpieczenstwa dynamicznie
ogranicza prad / moment obrotowy, ale
utrzymuje predkosc.

Dynamiczne
ograniczanie | Tol.: 10 W
pradu / PFHp:1.8E- | Robot
momentu 07
obrotowego
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FB10 Wyjscie Opis Co sig dzieje PFHp Wplywa na
zatrzymania " X e
. Po skonfigurowaniu wyjscia <Estop>
awaryjnego . .
dla robota i zatrzymaniu robota,
robota UR

podwdjne wyjscia majg stan NISKI.
Jesli nie jest zainicjowane <Estop>
robota, podwojne wyjscia majg stan
wysoki. Impulsy nie sg stosowane,
ale sg tolerowane.

Te podwdjne wyjscia zmieniajg stan
kazdego zewnetrznego przycisku
zatrzymania awaryjnego, ktéry jest
podtgczony do konfigurowalnych
wejs¢ bezpieczenstwa, gdzie to
wejscie jest skonfigurowane jako
wejscie zatrzymania awaryjnego.
Aby uzyskac zintegrowana
klasyfikacje bezpieczenstwa

funkcjonalnego z zewnetrznym Jesli ustawione sg

systemem sterowania zwigzanym z konfigurowalne Zewnetrzne
bezpieczenstwem, nalezy dodac wyjscia, podwadjne pofgczenie z
PFHD tego wyjscia zwigzanego z wyjscia zmieniajg 1.8E- uktadem
bezpieczenstwem do PFHD stan na niski w 07 logicznym
zewnetrznego systemu sterowania przypadku i/lub
zwigzanego z bezpieczenstwem. zatrzymania sprzetem

W przypadku wyjscia sygnatu awaryjnego

zatrzymania awaryjnego walidacja
odbywa si€ na urzadzeniu
zewnetrznym, poniewaz sygnat
wyjsciowy UR jest sygnatem
wejsciowym tej zewnetrznej funkciji
bezpieczenstwa zatrzymania
awaryjnego urzgdzen zewnetrznych.
UWAGA: jesli uzywany jest IMMI
(interfejs wtryskarki), wyjscie
zatrzymania awaryjnego robota UR
NIE jest podtgczone do IMMI. Sygnat
wyjsciowy zatrzymania awaryjnego
nie jest wysytany z robota UR do
IMMI. Jest to funkcja zapobiegajaca
nieodwracalnemu warunkowi
zatrzymania.
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FB11
Przemieszczanie
robota UR: wyjscie
cyfrowe

FB12 Robot UR
hie zatrzymuje
sie: wyjscie
cyfrowe

FB13 Tryb
ograniczony
robota UR:
wyjscie cyfrowe

Opis Co sie dzieje PFHp Wplywa na
Jesli ustawiono
) konfigurowalne
Zawsze, gdy robot sie porusza (ruch wyjscia:
w toku), podwojne wyjscia cyfrowe
maja stan NISKI. Gdy nie ma ruchu, ' Sidy E)?‘Bg;a
WijCIf’:\ ma.ua stan.WYS’OKI. (rﬁcF;] W Zewnetrzne
Klasyfikacja bezpieczenstwa .
funkcjonalnego dotyczy tego, co tOKU)"- potaczenie z
e ) ’ podwdjne | { 8E. | uktadem
znajduje sie w robocie UR. wyjécia 07 logiczn
. : . . ym
Zintegrowane dziatanie w zakresie cyfljowe ilub
bezpieczenstwa funkcjonalnego majg stan
wymaga dodania tego PFHd do NISKI. sprzetem
PFHd zewnetrznego uktadu * Gdy nie ma
logicznego (ewentualnego) i jego ruchu,
komponentow. wyjscia
majg stan
WYSOKI.
Opis PFHp Wplywa na
Gdy robot jest ZATRZYMYWANY (w trakcie
zatrzymywania lub w stanie bezruchu), podwojne wyjscia
cyfrowe majg stan WYSOKI. Gdy wyjscia majg stan NISKI, Zewnetrzne
robot NIE jest w trakcie zatrzymywania ani NIE znajduje sie potfgczenie z
w stanie bezruchu. Klasyfikacja bezpieczenstwa 1.8E- uktadem
funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w robocie 07 logicznym
UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie bezpieczenstwa i/lub
funkcjonalnego wymaga dodania tego PFHd do PFHd sprzetem
zewnetrznego ukfadu logicznego (ewentualnego) i jego
komponentéw.
Opis PFHp Wplywa na
Gdy robot jest w trybie ograniczonym (lub tryb ograniczony
zostat zainicjowany), podwdjne wyjscia cyfrowe majg stan Zewnetrzne
NISKI. Patrz nizej. Klasyfikacja bezpieczenstwa potgczenie z
funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w robocie 1.8E- uktadem
UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie bezpieczenstwa 07 logicznym
funkcjonalnego wymaga dodania tego PFHd do PFHd i/lub
zewnetrznego uktadu logicznego (ewentualnego) i jego sprzetem

komponentéw.

UR3e
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FB14 Robot UR
hie w trybie
ograniczonym:
wyjscie cyfrowe

FB15 Limit czasu

zatrzymania

Opis

Gdy robot NIE jest w trybie ograniczonym (lub tryb
ograniczony nie zostat zainicjowany), podwdjne wyjscia
cyfrowe majg stan NISKI. Klasyfikacja bezpieczenstwa
funkcjonalnego dotyczy tego, co znajduje sie w robocie
UR. Zintegrowane dziatanie w zakresie bezpieczenstwa
funkcjonalnego wymaga dodania tego PFHd do PFHd
zewnetrznego uktadu logicznego (ewentualnego) i jego

komponentéw.

PFHp

1.8E-
07

Zewnetrzne
potgczenie z
uktadem
logicznym
i/lub
sprzetem

Whplywa na

Monitorowanie w czasie
rzeczywistym warunkow, aby nie
zostat przekroczony limit czasu
zatrzymania. Predkos¢ robota jest
ograniczana, aby zapewnic¢, ze nie
zostanie przekroczony limit czasu
zatrzymania.

Zdolnos¢ 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, predko$c¢ ruchu
jest zmniejszana, aby nie przekroczyc¢
limitu. Aby zapobiec przekroczeniu
limitu, zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.

Funkcja bezpieczehnstwa wykonuje to
samo obliczenie czasu zatrzymania
dla danych ruchéw i inicjuje
zatrzymanie kategorii 0, jesli limit
czasu zatrzymania zostanie
przekroczony.

Co sie dzieje?

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

Tolerancja i
PFHp:

TOL.: 50 ms
PFHp: 1.8E-
07

Wptywa
na

Robot

Podrecznik uzytkownika
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FB16 Limit
odlegtosci
zatrzymania

Tolerancja i

Wptywa

Monitorowanie w czasie
rzeczywistym warunkow, aby nie

zostat przekroczony limit odlegtosci
zatrzymania. Predkos¢ robota jest
ograniczana, aby zapewni¢, ze nie
zostanie przekroczony limit odlegtosci

zatrzymania.

Zdolnos¢ do zatrzymania robota w
danych ruchach jest monitorowana w
trybie ciggtym, aby zapobiec ruchom,

ktére przekroczytyby limit

zatrzymania. Jesli moze przejsc¢ do

przekroczenia limitu czasu

zatrzymania robota, predkos¢ ruchu
jest zmniejszana, aby nie przekroczyé¢
limitu. Aby zapobiec przekroczeniu

limitu, zainicjowane zostanie
zatrzymanie robota.

Funkcja bezpieczenstwa wykonuje to

samo obliczenie odlegtosci
zatrzymania dla danych ruchéw i

inicjuje zatrzymanie kategorii 0, jesli

limit czasu zatrzymania zostanie
przekroczony.

Co sie dzieje?

Nie pozwala,

czas
zatrzymania
przekroczyt

Powoduje
zmniejszenie
predkosci lub
zatrzymanie

przekroczyc¢
limitu

aby rzeczywisty

ustawiony limit.

robota, aby NIE

PFHD:

TOL.: 40 ms
PFHp: 1.8E- | Robot
07

na

FB17 : (a0 Tolerancja i
»Monitorowana Co sig dzieje’ PFHp:
pozyt.:ja , Funkcja bezpieczenstwa, ktora
bezpiecznej o _
. monitoruje wyjscie z
pozycji L . ,
, klasyfikacjg bezpieczenstwa, o
poczatkowej L o ~Wyjscie
dzieki czemu zapewnia, ze . . .
. . . | bezpiecznej pozyciji
sygnat wyjsciowy moze zostac o
aktywowany tylko wtedy, gdy poczgtkowej” moze Zewnetrzne
AR ’ by¢ aktywowane e pofaczenie z
robot znajduje sie w TOL: 1.7
, L tylko wtedy, gdy ) ) uktadem
skonfigurowanej i o PFHp: 1.8E )
. . . . robot znajduje sie logicznym
monitorowanej ,bezpiecznej . .| 07 .
pozycii poczatkowey’. w skonfigurowanej i/lub
Zatrzymanie kat. 0 jest sbezpiecznej sprzetem
inicjowane, jesli wyjscie Ocpotzizlgjl o
zostanie aktywowane, gdy poczgikowey.
robot nie znajduje sie w
skonfigurowanej pozyciji.
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Przypisy tabeli1  'Komunikacja miedzy sterownikiem uczenia, sterownikiem i wewnatrz robota (miedzy
przegubami) ma poziom SIL 2 dla danych bezpieczenhstwa, zgodnie z normg IEC
61784-3.
2Sprawdzanie poprawnosci zatrzymania awaryjnego: przycisk zatrzymania awaryjnego
na sterowniku jest analizowany w sterowniku, a nastepnie przekazywany do sterownika
bezpieczernstwa za pomocag komunikacji SIL2. Aby sprawdzi¢ poprawnosc¢ dziatania
zatrzymania awaryjnego, nalezy nacisngc przycisk zatrzymania awaryjnego i
sprawdzi¢, czy nastgpito zatrzymanie awaryjne. Potwierdza to, ze przycisk zatrzymania
awaryjnego jest potgczony ze sterownikiem, dziata zgodnie z przeznaczeniem, a
sterownik uczenia jest potgczony ze sterownikiem.
3Kategorie zatrzymania zgodnie z normg IEC 60204-1 (NFPA79). W przypadku
zatrzymania awaryjnego zgodnie z normg IEC 60204-1 dozwolone s3 tylko kategorie
zatrzymania0i 1.

* Kategoria zatrzymania 0 i 1 skutkuje odtgczeniem zasilania napedu, przy czym
kategoria zatrzymania 0 to zatrzymanie natychmiastowe, a kategoria
zatrzymania 1 to zatrzymanie kontrolowane (np. zwalnianie do zatrzymania, a
nastepnie odtgczenie zasilania napedu). W przypadku robotéw UR kategoria
zatrzymania 1 to zatrzymanie kontrolowane, w ktérym zasilanie jest odtgczane
po wykryciu monitorowanego znieruchomienia.

* Kategoria zatrzymania 2 to zatrzymanie, przy ktérym zasilanie napedu NIE jest
odigczane. Kategoria zatrzymania 2 jest zdefiniowana w normie IEC 60204-1.
Opisy STO, SS1i SS2 znajduja sie w normie IEC 61800-5-2. W przypadku
robotéw UR kategoria zatrzymania 2 utrzymuije trajektorie, a nastepnie
zachowuje zasilanie napedow po zatrzymaniu..

4Zalecane jest korzystanie z funkcji bezpieczenstwa czasu zatrzymania i odlegtosci
zatrzymania robotéw UR. Te wartosci graniczne nalezy stosowa¢ do wartosci czasu
zatrzymania / odlegtosci bezpieczenstwa w danej aplikaciji.

5Zatrzymanie robota byto wczesniej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw
Universal Robots.
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16.1. Tabela 1a

Zmiana ustawien :
parametréw FB Opis
trybu

ograniczonego

Tryb ograniczony moze zostac¢ 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
pomocy inicjujgcego sygnatu wejsciowego (osiggniecia
ustawien trybu ograniczonego w ciggu 500 ms). Gdy
potgczenia zewnetrzne majg stan niski, inicjowany jest tryb
ograniczony. Tryb ograniczony znaczy, ze AKTYWNE s3 Mniej
WSZYSTKIE limity trybu ograniczonego. niz
Tryb ograniczony nie jest funkcjg bezpieczenstwa, jest raczej 1 8E- Robot
zmiang stanu wptywajgca na ustawienia nastepujgcych 0'7
granic funkcji bezpieczenstwa: pozycja przegubu, predkosc
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
poprawnosc, aby okresli¢, czy sg one odpowiednie do
aplikaciji robota.

Resetowanie

zabezpieczen Opis PFHp \r:\;p’(ywa
Po skonfigurowaniu resetu zabezpieczenia i
przetgczeniu potgczen zewnetrznych ze stanu Mniej niz
niskiego w wysoki zatrzymanie przez 1.8E-07
zabezpieczenie jest KASOWANE. Sygnat Sygnat Robot
wejsciowy bezpieczenstwa inicjujgcy resetowanie wejsciowy
funkcji bezpieczehstwa zatrzymania przez do FB2
zabezpieczenie.
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WEJSCIE 3-

pozycyjnego
urzadzenia

zezwalajgcego

WEJSCIE
przetacznika
trybu

WEJSCIE
sygnatu ruchu
swobodnego

Opis PFHp e
na
Gdy zewnetrzne potgczenia urzadzenia zezwalajgcego
maja stan niski, inicjowane jest zatrzymanie przez
zabezpieczenie (FB2). Zalecenie: uzywac z
przetgcznikiem trybu jako wejsciem bezpieczenstwa.
Jesli przetgcznik trybu nie jest uzywany i podigczony do L
s : . . . Mniej niz
wejs¢ bezpieczenstwa, tryb robota zostanie okreslony
; o . o L : 1.8E-07
przez interfejs uzytkownika. Jesli interfejs uzytkownika
. ] Sygnat Robot
jestw: o
wejsciowy
* ,trybie wykonawczym?”, urzgdzenie zezwalajgce do FB2
bedzie nieaktywne.
* ,trybie programowania”, urzgdzenie zezwalajgce
bedzie aktywne. Mozliwe jest zastosowanie
ochrony hastem do zmiany trybu przy uzyciu
interfejsu uzytkownika.
Opis PFHp Wplywa
na
Gdy potgczenia 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
urzadzeniem zezwalajgcym, na przykfad sterownikiem Mniej niz
uczenia UR e-Series z zintegrowanym 3-pozycyjnym 1.8E-07
urzgdzeniem zezwalajgcym. Sygnat Robot
Podczas uczenia/programowania zaréwno predkos¢ wejsciowy
TCP, jak i tokcia bedzie poczatkowo ograniczona do 250 | do FB2

mm/s. Predko$¢ mozna zwiekszy¢ recznie za pomocg
~Suwaka predkosci” w interfejsie uzytkownika sterownika,
ale po aktywaciji urzadzenia zezwalajgcego ograniczenie
predkosci zostanie zresetowane do 250 mm/s.

Opis

Zalecenie: uzywaé z sygnatem WEJSCIOWYM
sterownika TP z 3PE i/lub 3-pozycyjnego urzgdzenia
zezwalajgcego. Gdy sygnat WEJSCIOWY ruchu

swobodnego jest wysoki, robot przejdzie w tryb ruchu Mniej niz
swobodnego tylko wtedy, gdy spetnione sg nastepujgce 1.8E-07
warunki: Sygnat Robot
* Przycisk 3PE sterownika uczenia nie jest wejsciowy
naciéniety do FB2
+ WEJSCIE 3-pozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego nie jest skonfigurowanellub nie
nacisnieto przycisku (niski sygnat WEJSCIOWY)
Podrecznik uzytkownika 119 UR3e
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16.2. Tabela 2

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

Obstuga Technika Wyjasnienie UR e-Series

wspéjpracy w Zatrzymanie robotow

wersji z roku . ; .

2011, punkt 'Stan zatrzymania, w ktérym poz.y.qa UR przgz o

510.2 jest utrzymywana w spoczynku i jest | zabezpieczenie jest

monitorowana jako funkcja zatrzymaniem
bezpieczenstwa. Dozwolone jest monitorowanym o z
automatycznie kasowanie klasyfikacjg
Monitorowane zatrzymania kategorii 2. W bezpieczenstwa, patrz
zatrzymanie z przypadku skasowania i ponownego | FB2 na stronie 1. Jest
klasyfikacjg uruchomienia po monitorowanym prawdopodobne, ze w
bezpieczenstwa zatrzymaniu z klasyfikacja przysziosci
bezpieczenstwa patrz normy ISO »,monitorowane
10218-2i1SO/TS 15066, poniewaz zatrzymanie z
wznowienie pracy nie powinno klasyfikacja
powodowac niebezpiecznych bezpieczenstwa” nie
warunkow. bedzie nazywane formg
obstugi wspoétpracy.
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Obstuga
wspbipracy w
wersji z roku
2011, punkt
5.10.3

Technika

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 mie¢:
* przycisk zatrzymania
awaryjnego,
* 3-pozycyjne
urzadzenie
zezwalajgce,

* funkcje
monitorowanego
zatrzymania z
klasyfikacjg
bezpieczenstwa,

* ustawiang funkcje
monitorowania
predkosci z
klasyfikacjg
bezpieczenstwa.

UR e-Series

Roboty UR nie zapewniaja
recznego prowadzenia w
przypadku obstugi wspotpracy.
Reczne uczenie (w trybie
swobodnym) robotéw UR jest
mozliwe, ale stuzy do
programowania w trybie recznym,
a nie do obstugi wspotpracy w
trybie automatycznym.
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Obstuga Technika Wyjasnienie UR e-Series
wspoipracy w SSM zapewnia
wersji z roku )
2011, punkt utrzyma'nl.e robota w
odlegtosci separacji od
5.10.4 .
kazdego operatora
(cztowieka). Odbywa sie
to poprzez
monitorowanie odlegtosci
miedzy systemem robota
a wtargnieciami, aby
zapewni¢ MINIMALNA
BEZPIECZNA
ODLEGLOSC. Zwykle
odbywa sie to za pomocg | Aby utatwi¢ SSM, roboty UR maja
czutego sprzetu mozliwos¢ przetgczania miedzy
ochronnego (SPE), w dwoma zestawami parametrow
ktorym zwykle laserowy | funkcji bezpieczenstwa z
skaner bezpieczenstwa | konfigurowanymi limitami
wykrywa wtargnieciaw | (normalnym i ograniczonymi). Patrz
kierunku systemu robota. | Tryb ograniczony na stronie 4.
Ta SPE powoduje: Normalna praca moze zosta¢
1. dynamiczng wznowiona, gdy nie jest wykrywane
zmiane zadne wtargniecie. Moze to by¢
param.etré-w rébwniez spowodowane przez
Funkcje ograniczajgcych ptaszczyzny bezpieczenstwa /
bezpieczenstwa f“”kC.J' , granice bezpieczenstwa. Z
zZwigzane z bezpieczenstwa; robotami UR mozna z fatwoscig
lub
monitorowaniem _ stosowac wiele stref
predkosci i 2. monitorowane bezpieczenstwa. Na przyktad
separacji (SSM) Svaztg;g(rj]:’)?/\;“e ze jednej strefy bezpieczenstwa
bezpieczenstwa. mozna uzy¢ do ,ustawien
ograniczonych”, a innej granicy
Po wykryciu wejscia poza | strefy uzyé jako sygnatu
strefg wykrywania wejéciowego zatrzymania robota
urzadzenia ochronnego | UR przez zabezpieczenie.
robot moze: Ograniczone limity moga réwniez
1. wznowi¢ ,wyzsze” | Obejmowac ograniczone ustawienie
normalne limity limitdw czasu zatrzymania i
funkg;ji odlegtosci zatrzymania — w celu
bezpieczefistwa W | zmniejszenia obszaru roboczego i
przypadku 1) powierzchni posadzki.
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 10218-2i ISO/TS
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Obstuga
wspbipracy w
wersji z roku
2011, punkt
5.10.5

Technika

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

Wyjasnienie

Sposéb realizacji PFL pozostawia
sie producentowi robota.
Konstrukcja i/lub funkcje
bezpieczenstwa robota muszag
ograniczaé 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 Zatacznik A. Patrz ISO/TR
20218-1, narzedzia/chwytaki.

UR e-Series

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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17. Wstep

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

INFORMACJA
Przed pierwszym wigczeniem robota nalezy zapoznac sie z
ponizszymi sekcjami:
* Przeczytaj informacje dotyczgce bezpieczenstwa zawarte w
opisie sprzetu, ktoéry znajdziesz w pudetku.

* Ustaw parametry konfiguracji bezpieczenstwa okreslone
przez ocene ryzyka (patrz 18 Konfiguracja bezpieczenstwa
oprogramowania na stronie 152).

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

Zapoznaj sie z dokumentacja firm trzecich, ktére dostarczajg pliki URcap.

Jesli zamierzasz tworzy¢ skrypty do programow robotéw, podrecznika
oprogramowania mozna uzywac razem z podrecznikiem skryptow

17.1. Opis przegubu

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

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

* Nadgarstek 3: miejsce mocowania narzedzia do kotnierza narzedzia.
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17.2. Instalacja ramienia robota

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

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

Rozpakuj ramie robota oraz skrzynke sterownicza.

2. Zamontowac ramie robota na solidnej powierzchni, na ktérej nie wystepuja
drgania.

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

Umiescic¢ skrzynke sterowniczg na jej podstawie.
Podtaczyc¢ kabel robota do ramienia robota i do skrzynki sterownicze;.

Podtacz skrzynke sterownicza do sieci lub gtdwnego kabla zasilajgcego.

OSTRZEZENIE
Niezamocowanie ramienia robota do stabilnej powierzchni moze

prowadzi¢ do obrazen spowodowanych upadkiem robota.

* Upewnij sig, ze ramig robota jest przymocowane do
wytrzymatej powierzchni

Wiaczanie/wytaczanie Skrzynka sterownicza zawiera gtéwnie fizyczne wejscia/wyjscia elektryczne
skrzynki sterowniczej taczace ramie robota, sterownik uczenia oraz urzadzenia peryferyjne. Aby
wigczy¢ zasilanie ramienia robota, nalezy wtgczy¢ skrzynke sterownicza.
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1. Nacisng¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wtgczy¢ 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 zrobi¢ na poczatek?

(R = 2

URUCHOM PROGRAM PROGRAMUJ ROBOTA KONFIGURU]J INSTALACJE
ROBOTA

O Nie pokazuj tej wiadomogci ponownie

Inicjalizacja Po pierwszym uruchomieniu wyswietlone zostanie okno dialogowe Nie mozna
kontynuowac.
Dotknac przycisku Przejdz do ekranu inicjowania, aby uzyskac¢ dostep do ekranu
inicjowania.
W lewym dolnym rogu ekranu ikona Zainicjuj wskazuje stan ramienia robota za pomocg
kolorow:
* Czerwony Zasilanie wylagczone. Ramie robota jest w stanie zatrzymania.

« Z6lty Bezczynno$¢. Ramie robota jest wigczone, ale nie jest gotowe do
normalnej pracy.

* Zielony Normalny. Ramie robota jest wtgczone i gotowe do normalnej pracy.

RS2 ¢ QK

Stan robota

Zasilanie Rozruch Robot Hamulce Robot w trybie
wiaczone ukoriczony aktywny 2wolnione Normalny

® START
Obciazenie Robot
, Aktywne obciazenie umoziia tymczasowe zastapienie obciazenia
! instalagii
Alktywne obcigzenie M+ Payload v
Obcigzenie 0,000 kg
;

e
© v 000 @

Podrecznik uzytkownika 129 UR3e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

Rozruch Musisz uruchomi¢ robota. Skutkuje to wytgczeniem uktadu hamowania i pozwala
robotowi na witgczenie 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
prawidiowe.

PRZESTROGA
Nieprawidtowe ustawienia obcigzenia i instalacji uniemozliwiajg
prawidtowe dziatanie ramienia robota i skrzynki sterownicze;j.

* Nalezy zawsze sprawdzag, 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.

&= B Db

* 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.

Dotkng¢ przycisku OK z zielong diodg LED, aby uruchomic¢ proces inicjalizacji.
Nastepnie wskaznik zmieni kolor na zétty, aby zasygnalizowa¢ wigczenie
zasilania oraz to, ze robot jest bezczynny.

Dotknac przycisku START, aby zwolni¢ hamulce.

Dotkna¢ przycisku WYL. z czerwong diodg LED, aby wylgczy¢ zasilanie
ramienia robota.

Po uruchomieniu PolyScope jednokrotnie dotkngé przycisku Wt.., aby wigczyc
zasilanie ramienia robota. Nastepnie wskaznik zmienia kolor na z6tty, aby
zasygnalizowac wigczenie robota oraz to, ze robot jest bezczynny.

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

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

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

Rozruch ramienia robota jest sygnalizowany dzwiekiem i nieznacznymi ruchami
ramienia w wyniku zwolnienia hamulcow przegubdw.
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17.3. Informacje ogolne o interfejsie PolyScope

Opis

PolyScope to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) sterownika uczenia, stuzacy do
obstugi ramienia robota za pomoca ekranu dotykowego. Programy robota sg
tworzone, tadowane i wykonywane przy uzyciu interfejsu PolyScope. Interfejs
PolyScope jest podzielony w sposob przedstawiony na ponizszej ilustracji:
* A: Gérny obszar ekranu z ikonami/kartami zapewniajgcymi dostep do
interaktywnych ekrandw.

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

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

monitorowania.

8

Uzywanie ekranu Czutos¢ na dotyk zostata zaprojektowana tak, aby unikng¢ fatszywych wyboréw w

dotykowego

interfejsie PolyScope i zapobiec nieoczekiwanym ruchom robota.

Ekran dotykowy sterownika uczenia jest zoptymalizowany do uzytku w srodowiskach
przemystowych. W odrdznieniu od elektroniki uzytkowej, czuto$¢ ekranu dotykowego
sterownika uczenia z zatozenia zapewnia wiekszg odporno$¢ na czynniki
Srodowiskowe, takie jak:

* kropelki wody i/lub kropelki chtodziw maszyn

* emisje fal radiowych

* inne przewodzone zakt6cenia pochodzace ze sSrodowiska pracy.
Aby uzyskac¢ najlepsze rezultaty, wyboréw na ekranie nalezy dokonywaé koniuszkiem
palca.
W niniejszej instrukcji jest to okreslane jako ,dotkniecie”.

W razie potrzeby, w celu dokonywania wyboréw na ekranie mozna uzy¢ dostepnego w
handlu rysika.

UR3e
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17.3.1. Ikony/karty w interfejsie PolyScope

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

Ikony/funkcje
nagtowka

=8 Przycisk Uruchom stuzy do tatwego sterowania robotem za pomocag
wczesniej napisanych programow.

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

Instalacja stuzy do konfigurowania ustawier ramienia robota i
wyposazenia zewnetrznego, np. mocowania i urzagdzen bezpieczenstwa.

Ruch stuzy do sterowania i/lub regulacji ruchoéw robota.

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.
e 3 @ W . o
MLy Gm. = MenedZer programéw i instalacji stuzy do
wyboru i wyswietlania aktywnych programow i instalacji (patrz 25.1 Menedzer
plikéw na stronie 353). Menedzer programéw i instalacji zawiera opcje: Sciezka
pliku, Nowy, Otworz i Zapisz.

Nowy stuzy do tworzenia nowego programu lub instalacji.

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

Zapisz stuzy do zapisywania programu, instalacji lub obu naraz.

Tryby pracy

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

Reczny wskazuje, ze ustawiony jest tryb pracy robota Reczny. Aby przejs¢
do automatycznego trybu obstugi, nalezy go dotknac.

Sterowanie Ikony trybow lokalnego i zdalnego stajg sie dostepne dopiero po wigczeniu zdalnego
zdalne sterowania.
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Ikony/funkcje
stopki

Reczny tryb
wysokiej
predkosci

Lokalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac lokalnie. Nalezy dotkngc te

ikone, aby przetgczy¢ na sterowanie zdalne.
Ch

Zdalny wskazuje, ze robotem mozna sterowac z lokalizacji zdalnej. Nalezy
dotknac¢ te ikone, aby przetgczy¢ na sterowanie lokalne.

cccc

sl Suma kontrolna bezpieczenhstwa wyswietla aktywng konfiguracje
bezpieczenstwa.

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

E Zainicjuj stuzy do zarzadzania stanem robota. Gdy ma kolor CZERWONY,
nalezy jg nacisng¢, aby witgczy¢ tryb gotowosci do pracy robota.

Suwak szybkosci pokazuje w czasie rzeczywistym wzgledng
predkosc¢ 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.

Odtwarzaj stuzy do uruchamiania aktualnie zaladowanego programu robota.
E Krok stuzy do wykonywaniu programu w pojedynczych krokach.
E Zatrzymaj stuzy do zatrzymywania aktualnie zatadowanego programu robota.
Reczny tryb wysokiej predkosci jest funkcjg uruchamiang poprzez przytrzymanie,

dostepna tylko w trybie recznym po skonfigurowaniu trojpozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego.

Pieluli’ElReczny tryb wysokiej predkosci umozliwia chwilowe zwigkszenie

predkosci zarébwno narzedzia, jak i tokcia do wartosci powyzej 250 mm/s.

UR3e
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17.4. Ruch swobodny

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

Przeguby poruszajg sie z niewielkim oporem, poniewaz hamulce zostaty zwolnione.
Gdy ramie robota jest poruszane recznie, jest w trybie ruchu swobodnego (patrz Tryb
pracy na stronie 149).

Gdy ramie robota w trybie ruchu swobodnego zbliza sie do wstepnie okreslonego
limitu lub ptaszczyzny (patrz 18.8 Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania na
stronie 168), opo6r wzrasta.

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

OSTRZEZENIE
Nieoczekiwany ruch moze skutkowac obrazeniami cielesnymi

personelu.

* Nalezy sprawdzic¢, czy stosowane jest skonfigurowane
obcigzenie.

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

Wiaczanie funkcji Tryb swobodnego ruchu mozna wtgczy¢ w nastepujgce sposoby:
Ruch wstecz * Uzyj sterownika uczenia 3PE

* Uzyj przycisku ruchu swobodnego na robocie (patrz 18.7 We/wy
bezpieczenstwa na stronie 163)

* Uzyj dziatar we/we (patrz 21.4 Konfiguracja we/wy na stronie 305)

INFORMACJA

Wigczenie trybu ruchu swobodnego podczas poruszania ramieniem
robota moze spowodowac jego dryf prowadzacy do bteddéw.

* Nie wolno wigczac trybu ruchu swobodnego podczas
popychania lub dotykania robota.

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

1. Szybko lekko nacisng¢, a nastepnie lekko nacisngc i przytrzymac przycisk 3PE.

Teraz mozna przeciggng¢ ramie robota do zgdanej pozycji, utrzymujgc lekki nacisk.
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Ruch swobodny  Aby uzy¢ przycisku ruchu swobodnego na robocie w celu wykonania ruchu
na robocie swobodnego ramieniem robota:

1. Nacisnij i przytrzymaj przycisk przetgcznika skonfigurowany do witgczania 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 zgdang opcije z listy
rozwijanej Funkcja.
Ramie robota moze przestac sie poruszac, jesli zblizy sie do scenariusza
osobliwosci. Aby wznowic ruch, nalezy dotkng¢ opcji Wszystkie osie sa
swobodne w panelu Ruch swobodny (patrz 17.4.1 Panel Ruch swobodny na
stronie 137).

4. Przesungc ramie robota do zgdanego potozenia.

Jazda wstecz Podczas inicjalizacji ramienia robota mogg wystepowac nieznaczne wibracje po
zwolnieniu hamulcow. W niektorych sytuacjach, na przyktad gdy robot jest bliski kolizji,
drgania te sg niepozgdane. Ruch wstecz stuzy do wymuszania zgdanej pozycji
okreslonych przegubow bez zwalniania wszystkich hamulcéw w ramieniu robota.
Metody jazdy wstecz — patrz 17.5 Jazda wstecz na stronie 138
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17.4.1. Panel Ruch swobodny

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

Program Zmienne

Nazwa ~ Wartogé - Opis I»
<beznazwy>* ~

stan
Ruch swobodny
Zatrzymany Nacigni | pusé
Ograniczone s terowanie
Aktywny TCP: TCP
Uklad: Podstawa v
Sterowanie
%7
r@ .J\ P A
Wszystkie osie s swobodne
Rx (@
RY C®
[ Pokaz tylko ulubione zmienne

O Normalny

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

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

* Gdy potozenie ramienia robota zbliza sie do osobliwosci. Op6r rosnie w miare
zblizania sie robota do osobliwosci, przez co trudniej nim poruszac.

Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

&H L o X

All axes are free

Ikony Mozna zablokowac¢ jedng lub wiecej osi, pozwalajgc TCP poruszac¢ sie w okreslonym
kierunku, zgodnie z definicjg w ponizszej tabeli.
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r@ Dozwolony jest ruch wzdtuz wszystkich osi.
Wszystkie osie sg swobodne

>,

Ruch jest dozwolony tylko wzdtuz osi XiY.

Ptaszczyzna

...a’l\. Ruch jest dozwolony wzdtuz wszystkich osi,

bez rotac;ji.
Translacja

T

£y Ruch jest dozwolony wzdtuz wszystkich osi, w
ruchu sferycznym wokét punktu TCP.

Obrot

PRZESTROGA
Przesuwanie ramienia robota w niektérych osiach, gdy zamocowane

jest narzedzie moze grozi¢ zmiazdzeniem.

* Podczas przesuwania ramienia robota w dowolnej osi nalezy
zachowac ostroznose.

17.5. Jazda wstecz

Opis Ruch wstecz stuzy do wymuszania zgdanej pozycji okreslonych przegubdéw bez
zwalniania wszystkich hamulcéw w ramieniu robota.
Czasami jest to konieczne, jesli ramie robota jest bliskie kolizji, a drgania
towarzyszgce pethnemu ponownemu uruchomieniu sg niepozadane.
Przeguby robota wydaja 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/przefgcznik

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

1. Na ekranie Inicjowanie dotkngc¢ przycisku WL., aby rozpoczg¢ sekwencije
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 zagdanym
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 ramieniem robota
3PE/przetacznik  ruchu wstecz.

1. Na ekranie Inicjowanie dotkngc¢ przycisku WL., aby rozpoczg¢ 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 urzgdzenie/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.
Dopdki zaréwno urzgdzenie/przetgcznik 3PE, jak i przycisk 3PE na sterowniku
uczenia sg lekko naciskane, tryb Jazda wstecz jest wigczony, umozliwiajgc ruch
ramienia.

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

1. Na ekranie Inicjowanie dotkngc¢ przycisku WL., aby rozpoczg¢ sekwencje
wigczania zasilania.

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

3. Teraz mozna zastosowac znaczny nacisk, aby zwolni¢ hamulec w zgdanym
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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17.5.1. Kontrola ruchu wstecz

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

Sterownik uczenia 3PE

UR3e 140 Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

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

Robot Status

@ o0 O

Power Booting Robot Brake Robot
on Complete Active Release Operational

| @ START @ OFF

? Warning! Stand clear of the robot when starting it!

Payload Robot

1 Active Payload & used to temporarily ovenwrite the Instaliation Payload,

Active Payload Installation Payload I_,
T 0.0 :

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

Robot Status

BACKDRIVE

Payload Robot

1 Active Payload is used to temporarily ovemwrite the installation Payload.

Active Payload Installation Payload

[ ok 0.00 kg

3. Przesunaé 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 Sprawdzic¢, czy ustawienia bezpieczenstwa robota sg zgodne z oceng ryzyka instalac;ji
bezpieczenstwa robota.

Dodatkowe
wejscia i wyjscia
bezpieczenstwa
nadal dziatajg

Sprawdzic¢, ktére wejscia i wyjscia bezpieczenstwa sg aktywne i czy moga byc¢
uruchamiane za posrednictwem interfejsu PolyScope lub urzadzen zewnetrznych.
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17.6. Szybki rozruch systemu

Szybkie
uruchomienie DZIALANIE OBOWIAZKOWE

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

W ten sposéb mozna szybko uruchomié robota.

1. Nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego na sterowniku uczenia.

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

3. Na ekranie dotykowym wyswietlone zostaje wyskakujgce okienko, informujgce
o gotowo$ci systemu i konieczno$ci inicjalizacji robota.

4. W wyskakujgcym oknie dialogowym dotkna¢ 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. WYyjs¢ poza zasieg robota (jego przestrzen roboczg).

Na ekranie Zainicjuj robota dotkng¢ przycisku WL.. i zaczeka¢ na zmiane stanu
robota na Bezczynnos¢.

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

9. Dotkna¢ 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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17.7. Pierwszy program

Opis Program to lista polecen informujgcych robota, co ma robi¢. W przypadku wiekszosci
zadan programowanie odbywa sie w catosci w oprogramowaniu PolyScope. Interfejs
PolyScope umozliwia nauczenie ramienia robota jak sie ma poruszaé za pomoca serii
punktow orientacyjnych, pozwalajgcych ustawi¢ tor, ktérym ma podgzac ramie robota.

Do przesuniecia ramienia robota do zgdanej pozycji uzywa sie karty Ruch (patrz 22
Karta Ruch na stronie 339). 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 wysytac¢ sygnaly we/wy do innych urzadzehn w pewnych
punktach toru robota i wykonywaé polecenia, takie jak instrukcje warunkowe if..then i
petle w oparciu o zmienne i sygnaty we/wy.
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Aby utworzy¢
prosty program

. W gérnym obszarze interfejsu PolyScope Sciezka pliku dotknaé przycisku

Nowy i wybrac¢ opcje Program.

. W sekcji Podstawowe dotkngc¢ przycisku Punkt orientacyjny, aby doda¢ punkt

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

. Wybra¢ nowy punkt orientacyjny, a nastepnie na karcie Polecenie dotkng¢

przycisku Punkt orientacyjny.

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

strzatki ruchu.
Mozesz réwniez przesungc ramie robota, przytrzymujgc przycisk Freedrive i
pociggajgc ramie robota do zgdanej pozycji.

. Gdy ramie robota znajduje sie w zgdanej pozycji, nacisng¢ przycisk OK, a nowy

punkt orientacyjny zostanie zapisany jako Punkt orientacyjny_1.

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

7. Aby zmieni¢ kolejnos¢ ruchow, wybra¢ Punkt orientacyjny_2 i naciskac strzatke

do goéry az znajdzie sie on nad Punktem orientacyjnym_1.

. Odsun sig, przytrzymaj przycisk zatrzymania awaryjnego i w stopce PolyScope

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

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

INFORMACJA

1. Nie wolno przemieszczac robota na niego ani na inne obiekty,
moze to spowodowac jego uszkodzenie.

2. Totylko przewodnik szybkiego startu, pokazujgcy jak tatwe jest
uzywanie robota UR. Zakfada si¢ przyjazne srodowisko i
obstuge bardzo ostroznego uzytkownika. Nie wolno zwigkszaé
predkosci ani przyspieszenia powyzej wartosci domys$inych.
Przed kazdym uzyciem robota w pracy nalezy przeprowadzi¢
ocene ryzyka.

OSTRZEZENIE
Gtlowe i tutow nalezy utrzymywac poza zasiegiem (przestrzenia

roboczg) robota. Nie wolno umieszczac¢ palcéw w miejscach, w
ktérych moga by¢ pochwycone.

UR3e
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17.8. Cyberbezpieczenstwo

17.8.1. General Cybersecurity

Opis

Connecting a Universal Robots robot to a network can introduce cybersecurity risks.
These risks can be mitigated by using qualified personnel and implementing specific
measures for protecting the robot's cybersecurity.

Wdrozenie srodkow cyberbezpieczenstwa wymaga przeprowadzenia oceny ryzyka.
Celem oceny ryzyka jest:

* Zidentyfikowac¢ zagrozenia
* Okresli¢ zaufane strefy i kanaty

* Okresl wymagania dotyczgce poszczegoélnych sktadnikdéw w aplikacji

OSTRZEZENIE
Failure to conduct a cybersecurity risk assesment can place the

robot at risk.

* The integrator or competent, qualified personnel shall conduct
a cybersecurity risk assesment.

INFORMACJA

Only competent, qualified personnel shall be responsible for
determining the need for specific cybersecurity measures and for
providing the required cybersecurity measures.
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17.8.2. Cybersecurity Requirements

Opis Configuring your network and securing your robot requires you to ensure all the criteria
for cybersecurity are met.
Przed rozpoczeciem konfigurowania sieci spetnij wszystkie wymagania, a nastepnie
upewnij sig, ze konfiguracja robota jest bezpieczna.

Cyberbezpieczenstwo

Network
configuration
requirements

Robot setup
security
requirements

* Operating personnel must have a thorough understanding of general
cybersecurity principles and advanced technologies as used in the UR
robot.

* Physical security measures must be implemented to allow only
authorized personnel physical access to the robot.

* Nalezy zapewnic¢ odpowiednig kontrole wszystkich punktow dostepu.
Moga to by¢ na przyktad: zamki w drzwiach, systemy identyfikacyjne i w
ogolnosci fizyczna kontrola dostepu.

INFORMACJA

Connecting the robot to a network that is not properly secured,
can introduce security and safety risks.

* Only connect your robot to a trusted and properly
secured network.

* Uzyj zapory sieciowej, aby ograniczy¢ dostep
przychodzacy i wychodzacy do/z Internetu. Moze to
by¢ na przyktad [[[Undefined variable doc_
types.Connect]]].

Only trusted devices are to be connected to the local network.
There must be no inbound connections from adjacent networks to the robot.

Outgoing connections from the robot are to be restricted to allow the smallest
relevant set of specific ports, protocols and addresses.

Mozna uzywac tylko plikéw URCap i magicznych skryptéw od zaufanych
partneréw, i to jedynie po zweryfikowaniu ich autentycznosci i integralnosci

Change the default password to a new, strong password.
Disable the "Magic Files" when not actively used (PolyScope 5).

Disable SSH access when not needed. Prefer key-based authentication over
password-based authentication

Set the robot firewall to the most restrictive usable settings and disable all
unused interfaces and services, close ports and restrict IP addresses

UR3e
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17.8.3. Cybersecurity Hardening Guidelines

Opis

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

* Przed podtgczeniem robota do dowolnej sieci zawsze zmieh hasto domysine na

silne hasto.

INFORMACJA

Zapomnianego lub utraconego hasta nie mozna odzyskac¢ ani
zresetowac.
Wszystkie hasta nalezy przechowywac w bezpieczny
sposob.

* Uzy¢ wbudowanych ustawien, aby w jak najwiekszym stopniu ograniczy¢

dostep sieciowy do robota.

Niektore interfejsy komunikacyjne nie majg zadnej metody uwierzytelniania ani
szyfrowania komunikacji. Stanowi to zagrozenie dla bezpieczenstwa. Jesli
potaczenie przekracza granice strefy zaufania, do uzyskiwania dostepu do
interfejséw robotow z innych urzgdzen musi by¢ uzywane tunelowanie SSH
(lokalne przekierowanie portéw).

Poufne dane nalezy usung¢ z robota przed jego wycofaniem z eksploatac;ji. Pay
particular attention to the URCaps and data in the program folder.

* To ensure secure removal of highly sensitive data, securely wipe or
destroy the SD card.

Niektore interfejsy komunikacyjne nie majg metody uwierzytelniania wykonywanych
potagczen. W niektorych aplikacjach stanowi to zagrozenie dla bezpieczenstwa.

Informacje na temat ustawiania hasta administratora i przekierowywania portow
lokalnych mozna znalez¢ w rozdziale Menu Hamburger w podrecznikach online na
stronie myur.universal-robots.com.

(missing or bad snippet)
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17.9. 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 przyrzaddw. (patrz Uzywanie serwera tablicy
przyrzaddw na stronie 151)

Mozesz ustawic 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 urzadzenia zezwalajgcego. Nie mozna
modyfikowac¢ ani zapisywac programow i instalaci.

Tryb reczny Po aktywowaniu mozna zaprogramowac robota za pomoca karty Ruch,
trybu ruchu swobodnego i suwaka predkosci. Mozna modyfikowac oraz zapisywac
programy i instalacje.

OSTRZEZENIE
Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym moze

by¢ aktywowane tylko w trybie automatycznym, przez co funkcja
ochronna zabezpieczenia jest aktywna tylko w trybie

automatycznym.

Przetgczanie

trybow Freedrive X *
Przenies robota ze strzatkami na karcie .
Przenies
Suwak predkosci X X**
Edytuj & zapisz program & instalacja X
Wykonywanie programéw Zmniejs’z,ona *

predkos¢***

Uruchom program z wybranego wezta X

*Tylko wtedy, gdy nie skonfigurowano zadnego 3-pozycyjnego urzadzenia
zezwalajgcego.

** Suwak szybkosci na ekranie wykonywania programu mozna wigczy¢ w
ustawieniach interfejsu PolyScope.

*** Jesli skonfigurowano 3-pozycyjne urzadzenie zezwalajgce, robot dziata w
recznym trybie ograniczonej predkosci, o ile nie zostat uruchomiony reczny tryb
wysokiej predkosci.
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Uwaga podczas
przetaczania INFORMACJA

trybu * Robot Universal Robots moze nie by¢ wyposazony w
trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce. Jesli wedtug oceny
ryzyka urzadzenie to jest wymagane, nalezy zamontowac je
przed rozpoczeciem eksploatacji robota.

* Jesli tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce nie zostato
skonfigurowane, predkos¢ w trybie recznym nie jest
ograniczana.

OSTRZEZENIE
* Przed wybraniem trybu automatycznego nalezy przywrdcic

petng sprawnosc¢ wszystkich zatrzymanych zabezpieczen.

* W miare mozliwo$ci przy recznym trybie pracy wszyscy
powinni przebywac poza przestrzenig chroniong.

* Urzadzenie do przetgczania robota miedzy trybami pracy
nalezy umiesci¢ poza przestrzenig chroniong.

* Uzytkownik nie moze wchodzi¢ 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 pomoc3g 1. Dotknac karty Instalacja i wybrac opcje We/wy bezpieczenstwa.
wejscia 2. Skonfigurowaé wejscie trybu pracy. Opcja do skonfigurowania pojawi sie w
bezpieczernstwa rozwijanym menu.
trybu pracy * 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
z1SO 10218-1; akapit 5.7.1 dot. wyboru.

Przetaczanie 1. Aby zmieniac¢ tryby pracy, nalezy wybrac¢ w nagtéwku ikone profilu.
trybow * 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 bezpieczenhstwa z trojpozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym.
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Uzywanie serwera
tablicy przyrzgdéw

Tréjpozycyjne
urzadzenie
zezwalajgce

Reczny tryb
wysokiej
predkosci

1. Nawigzac potgczenie z serwerem tablicy przyrzaddw.
2. Uzy¢ polecenh Ustaw tryb pracy.

* Ustaw automatyczny tryb pracy

* Ustaw reczny tryb pracy

* Wyczys¢ tryb pracy

Wiecej informaciji o korzystaniu z serwera tablicy przyrzadéw zawiera strona
http://universal-robots.com/support/.

Po skonfigurowaniu trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego i wybraniu recznego
trybu pracy robotem mozna poruszac tylko przez naciskanie trojpozycyjnego
urzadzenia zezwalajgcego. Podtagczenie i konfiguracja trojpozycyjnego urzadzenia
wilgczajgcego sprawia, ze dostepny jest wytgcznik bezpieczenstwa trybu
automatycznego.

Tréjpozycyjne urzgdzenie wigczajgce nie ma wptywu w trybie automatycznym.

Uruchamiana poprzez przytrzymanie funkcja Reczny tryb wysokiej predkosci
umozliwia chwilowe zwiekszenie predkosci zarbwno narzedzia, jak i tokcia do wartosci
powyzej 250 mm/s. Jest dostepna tylko wtedy, gdy robot jest w trybie recznym, a
trojpozycyjne urzgdzenie zezwalajgce zostato skonfigurowane. Robot wykonuje
zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie recznym, jesli tréjpozycyjne urzadzenie
zezwalajgce zostato skonfigurowane, jednak nie zostato nacisniete. Przetgczanie
miedzy trybami automatycznym a recznym wymaga petnego zwolnienia
trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego i jego ponownego nacisniecia w celu
poruszania robota.

Podczas korzystania z recznego trybu wysokiej predkosci nalezy uzywac limitow
bezpieczenstwa przegubow (patrz 18.6.2 Limity przegubdw na stronie 161) lub
ptaszczyzn bezpieczenstwa (patrz Tryby ptaszczyzn bezpieczenstwa na stronie 169),
aby ograniczy¢ przestrzen ruchu robota.
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18. Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania

18. Konfiguracja bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis

W tej sekcji opisano sposéb uzyskania dostepu do ustawienia bezpieczenstwa robota.
Sktada sie ona z elementow utatwiajgcych konfiguracje bezpieczenstwa robota.

A

OSTRZEZENIE

Przed dostosowaniem ustawienh bezpieczenstwa robota integrator
musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka, aby zapewni¢ bezpieczenstwo
pracownikow oraz sprzetu wokot 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 bezpieczenstwa przez nieupowaznione osoby,
na przyktad przez zastosowanie ochrony hastem.

Uzytkowanie i konfiguracja funkcji zwigzanych z
bezpieczenstwem oraz interfejséw w przypadku okreslonych
zastosowan robota.

Ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dla ustawiania i
uczenia przed pierwszym witgczeniem ramienia robota.

Wszystkie ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dostepne
na tym ekranie i kartach podrzednych.

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 uzyskaé dostep do ustawien bezpieczeAstwa oprogramowania

1.
2.

W gérnym obszarze interfejsu PolyScope dotkna¢ ikony Instalacja.

W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkng¢ opcji Bezpieczenstwo.

Nalezy zauwazy¢, ze wyswietlony zostaje ekran Limity robota, jednak
ustawienia sg niedostepne.

Jesli ustawiono uprzednio hasto bezpieczenstwa, nalezy je wprowadzi¢ i
nacisnac przycisk Odblokuj, aby udostepni¢ ustawienia. Uwaga: po
odblokowaniu ustawien bezpieczenstwa wszystkie ustawienia stajg sie
aktywne.

Nacisng¢ karte Blokuj lub wyj$¢ z menu Bezpieczenstwo, aby ponownie
zablokowaé wszystkie jego ustawienia.

B -
> Ogdine 1 ZAGROZENIE

N7 Bl Zastosowanie parametrow konfiguracji bezpieczerstwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzi¢ do zagrozen,

Limity robota ktére nie sq eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone.

Limity

przegubéw @ Ustawienia fabryczne .
Plaszczyzny Najbarciziej restrykcyjne Najmniej restryicyine
, Pozydja_
* narzedzia
Kierunek QO Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc
. ®
PROFsafe
e — Czas zatrzymania
pozydja do... Odleglogé zatrzymania
Tréjpozycyjny Predkos¢ narzedzia .
) Uklady Sita narzedzia
) Fieldbus Predkos¢ tokcia
Sita fokcia .

o 0 o ‘i‘.w,m;h.

O Zasilanie wytaczone

Wiecej informacji o systemie bezpieczenstwa mozna znalez¢ w Podreczniku
instalacji sprzetu.
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18.1. Ustawianie hasta bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis Nalezy ustawi¢ hasto, aby odblokowac¢ wszystkie ustawienia bezpieczehstwa
tworzace konfiguracje bezpieczenstwa uzytkownika. W razie braku hasta
bezpieczenstwa uzytkownik zostanie poproszony o jego ustawienie.

Aby ustawié¢ hasto
bezpieczenstwa
oprogramowania

Mozna dotknac karty Blokuj, aby ponownie zablokowac¢ wszystkie ustawienia
bezpieczenstwa lub przejs¢ do ekranu poza menu Bezpieczenstwo.

1. W prawym rogu gérnego obszaru interfejsu PolyScope nacisngé menu
Hamburger i wybrac¢ opcje Ustawienia.

2. W niebieskim menu po lewej stronie ekranu nacisng¢ przycisk Hasto i wybra¢
opcje Bezpieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wpisac hasto.

4. Nastepnie w polu Potwierdz nowe hasto wpisac to samo hasto i nacisngé
przycisk Zastosu;j.

5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisngé przycisk Wyjdz, aby
powrdci¢ do poprzedniego ekranu.

Zablokuj
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18.2. Zmienianie konfiguracji bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis Zmiany ustawien konfiguracji bezpieczeristwa muszg by¢ zgodne z oceng ryzyka
przeprowadzong przez integratora (patrz Podrecznik instalacji
sprzetu).

Procedura

zalecana Aby zmieni¢ konfiguracje bezpieczenstwa

integratorowi: 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 zostaly zastosowane.

4. W instrukcjach dla operatoréow nalezy umiesci¢ nastepujacy tekst:
Przed pracg w poblizu robota upewnij sie, ze konfiguracja bezpieczenstwa odpowiada
oczekiwanej. Mozna to zweryfikowac np. przez sprawdzenie, czy suma kontrolna

bezpieczenstwa w prawym gérnym rogu interfejsu PolyScope nie zawiera zadnych
zmian. (Patrz 18.3.1 Suma kontrolna bezpieczenstwa na stronie 156).

Podrecznik uzytkownika 155 UR3e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

18.3. Stosowanie nowej konfiguracji bezpieczenstwa
oprogramowania

Opis

Podczas dokonywania zmian w konfiguracji zasilanie robota zostaje wytgczone.

Zmiany sg stosowane dopiero po dotknieciu przycisku Zastosuj.

Robota nie mozna ponownie wigczyc¢, dopoki nie wybierzesz opcji Zastosuj i uruchom
ponownie, aby wizualnie sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczehstwa robota, ktéra ze
wzgledow bezpieczenstwa jest wyswietlana w jednostkach S| w okienku
wyskakujgcym.

Mozesz wybra¢ opcje Cofnij zmiany, aby przywrécic¢ poprzednig konfiguracje. Po
zakonczeniu kontroli wzrokowej mozna wybrac opcje Potwierdz konfiguracje
bezpieczernstwa. Zmiany sg nastepnie automatycznie zapisywane w ramach biezacej
instalacji robota.

18.3.1. Suma kontrolna bezpieczenstwa

Opis

Ikona Suma kontrolna bezpieczenistwa wyswietla zastosowang konfiguracje
bezpieczenstwa robota.

cccc
cccc

Cyfr moze by¢ cztery lub osiem.

Czterocyfrowg sume kontrolng nalezy odczytywac od gory do dotu i od lewej do
prawej, natomiast osmiocyfrowg sume kontrolng odczytuje sie od lewej do prawej,
najpierw w géornym rzedzie. Rézne pola tekstowe i/lub kolory wskazujg zmiany
dokonane w biezgcej konfiguracji bezpieczenstwa.

Suma kontrolna bezpieczenstwa zmienia sie w przypadku zmiany ustawien funkc;ji
bezpieczernstwa, 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.

UR3e
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18.4. Konfiguracja bezpieczenstwa bez sterownika
uczenia

Opis Sterownik uczenia nie jest wymagany do dziatania robota. Wymontowanie sterownika
uczenia wymaga zdefiniowania innego zrédta zatrzymania awaryjnego. Aby unikngc¢
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
przenies¢ sterownik uczenia z dala od robota.

Aby bezpiecznie  PolyScope jako interfejs programowania nie jest wymagany do dziatania robota.

zdemontowaé Aby skonfigurowac robota bez sterownika uczenia
sterownik 1. W gérnym obszarze ekranu dotknag¢ przycisku Instalacja.
uczenia

2. W menu bocznym po lewej stronie dotkngé¢ opcji System i wybra¢ pozycje
Sprzet.

3. Nalezy wprowadzi¢ hasto bezpieczenstwa i odblokowaé¢ ekran.

4. Usungc¢ zaznaczenie opcji Sterownik uczenia, aby uzywac robota bez interfejsu
PolyScope.

5. Nacisngc przycisk Zastosuj i uruchom ponownie, aby zastosowac zmiany.

18.5. Tryby bezpieczenstwa oprogramowania
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Opis W normalnych warunkach, tj. poza 1zatrzymaniem robota system bezpieczenstwa
dziata w trybie bezpieczenhstwa z przypisanym zestawem limitéw 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 18.8
Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 168) lub jest
wyzwalany za pomocg konfigurowalnego wejscia (patrz 18.7 We/wy
bezpieczenstwa na stronie 163)

* 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
zfgcza lub granica bezpieczenstwa, zostanie naruszony juz wtedy, gdy ramie
robota jest wigczone, uruchomi sie w trybie Recovery . Umozliwi to
przesunigcie ramienia robota z powrotem do limitéw bezpieczenstwa. W trybie
przywracania ruch ramienia robota jest ograniczony statym limitem, ktérego
uzytkownik nie moze dostosowywac.

OSTRZEZENIE
Limity pozycji przegubu, pozycji narzedzia oraz orientaciji

narzedzia sg wytgczone w trybie przywracania, nalezy wiec
zachowac¢ ostroznos¢ przy przesuwaniu ramienia robota z powrotem
w granice limitow.

Menu ekranu konfiguracji bezpieczenstwa pozwala uzytkownikowi na zdefiniowanie
odrebnych zestawdw limitow 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.

18.6. Limity bezpieczenstwa oprogramowania

Opis W obszarze Konfiguracja bezpieczenstwa okresla sie limity systemu bezpieczenstwa.
System bezpieczeristwa uzyskuje wartosci z pol wejsciowych i wykrywa naruszenie w
razie przekroczenia ktorejkolwiek z tych warto$ci. Sterownik robota prébuje
zapobiega¢ wszelkim naruszeniom, wywotujgc zatrzymanie robota lub zmniejszajac
predkosé.

18.6.1. Limity robota

Opis Limity robota ograniczajg ogodlne ruchy robota. Ekran Limity robota zawiera dwie opcje
konfiguracji: Ustawienia fabryczne i Niestandardowe.

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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Ustawienia W obszarze Fabryczne ustawienia wstepne uzytkownik moze uzy¢ suwaka do

fabryczne 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 moga

zastgpic¢ wtasciwej oceny ryzyka.

> Ogéine 1 ZAGROZENIE

W Bl Zastosowanie parametréw konfiguracji bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzi¢ do zagrozen,

Limity robota ktére nie sg eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone

Limity

przegubéw (@ ustawienia fabryczne .
RaszezYZ0V) Najbar dziej }estrykcyme ' ' Najmniej réstry\<cyjne
, Pozyda
* narzedzia
Kierunek O Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc 300 200 .
L)
PROFIsafe Pad 25,0 10,0
P Czas zatrzymania 400 300|
Bezpieczna
pozycja do... Odlegtog¢ zatrzymania 500 300
Tréjpozycyjny Predkos¢ narzedzia 1500 750 '

) Uktady Sita narzedzia 150,0 120,0
) Fieldbus Predkosc tokcia 1500 750 .

Sita folcia 150,0 120,0

Hasto bezpieczeristwa Odblokuj || Zablokuj
O Zasilanie wylaczone { ° 0 O ‘iulw,\\wiﬁ.
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Niestandardowy W obszarze Niestandardowe mozna ustawi¢ limity dziatania robota i monitorowac
zwigzane z tym tolerancje.

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

ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywang

Moc przez robota w srodowisku. Ograniczenie to uznaje tadunek
za czesc robota, a nie srodowiska.
Momentum ogranicza maksymalny ped robota.
Czas ogranicza maksymalny czas potrzebny robotowi na
, zatrzymanie, np. gdy aktywowane jest zatrzymanie
zatrzymania .
awaryjne.
ogranicza maksymalng odlegtos¢, jakg moze pokonac
narzedzie robota lub kolanko podczas zatrzymania.
INFORMACJA
. Ograniczenie czasu i odlegtosci
Odleglosc. zatrzymania wplywa na ogoélng predkos¢
zatrzymania robota. Na przyktad, jesli czas zatrzymania
jest ustawiony na 300 ms, maksymalna
predkosc robota jest ograniczona, co
pozwala robotowi zatrzymac sie w ciggu
300 ms.
E::ggzsiz ogranicza maksymalng predkos¢ narzedzia robota.

Sita narzedzia

ogranicza maksymalng sit¢ wywierang przez narzedzie
robota na otoczenie, aby zapobiec sytuacjom zaciskania.

Predkosé . g

reakosc ogranicza maksymalng predkos¢ kolanka robota.
tokcia
Sita lokcia ogranicza maksymalng site wywierang przez tokie¢ na

otoczenie, aby zapobiec sytuacjom zaciskania.

UR3e
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Predkosc i sita narzedzia sg ograniczane na kotnierzu narzedzia i posrodku dwéch
zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia (patrz 18.8.2 Ograniczenie
pozycji narzedzia na stronie 177).

<beznazwy>* D

default_1*

& |

1 ZAGROZENIE

7 BRI Zastosowanie parametréw konfiguracji bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzi¢ do zagrozen,

Limity robota ktore nie sg eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone

Limity
przegubéw O stawienia fabryczne ( .
e Najbar dziej restrykcyjne Najmniej restrykeyine
Pozycja
' .
! narzedzia
Kierunek @ Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc 300w 200/ w .
< < *
PROFIsafe Pad 25,0/ kg m/c 10,0| kg my/s
) Czas zatrzymania 400 ms 300 ms
Bezpieczna
pozycja do... Odlegtos¢ zatrzymania 500/ mm 300/ mm
Tréjpozycyjny Predkos¢ narzedzia 1500 mm/s 750/ mm/s '
) Uktady Sita narzedizia 150,0 N 120,0 N
) Fieldbus Predios¢ tokcia 1500 mm/s 750/ mm/s
Sita folcia 150,0 N 120,0 N

Hasto bezpieczeristwa Odblokyuj || Zablokuj

O Zasilanie wylaczone

INFORMACJA

Po witgczeniu opcji Ustawienia fabryczne przywracane sg ustawienia
domysIne warto$ci wszystkich limitow robota.

18.6.2. Limity przegubow

Opis

Funkcja limitdw przegubdéw umozliwia ograniczenie ruchéw poszczegdlnych
przegubdéw robota w przestrzeni przegubow, np. pozycji obrotu oraz predkosci obrotu
przegubu. Limity przegubdw mozna réwniez nazwac¢ programowym ograniczaniem
osi. Funkcja limitéw przegubow ma opcje: Predko$é maksymalna i Zakres pozyc;ji.

Podrecznik uzytkownika
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Zakres pozycji
nadgarstka 3

W razie uzywania przewodéw podtgczonych do robota nalezy najpierw usungé¢
zaznaczenie pola wyboru Zakres bez ograniczen dla nadgarstka 3, aby unikng¢
naprezenia przewodu oraz zatrzyman robota.

1.

Opcja Predkos¢ maksymalna okresla maksymalng predkos¢ katowa dla

kazdego przegubu.

Opcja Zakres pozyciji okresla zakres pozycji dla kazdego przegubu. Pola
wejsciowe trybu ograniczonego sg wytgczone, jesli nie ustawiono ptaszczyzny
bezpieczenstwa lub konfigurowalnego wejscia, ktére mogg go wyzwoli¢. Limit
ten wigcza funkcje ograniczania osi i przestrzeni robota z klasyfikacjg

bezpieczenstwa.

richo iebatal ruch  weiwy Resr
» Ogéine Zakres pozycji
= ...

Tryb normalny

Zakres
Limity robota Minimurm
Limity Podstawa -363 —363° -363
przsgubon Bark -363 — 363 ° -363
Flasecayany | ¢ oiec 363 —363° -363
, Pozyda Nadgarstek 1 -363 — 363 © -363
! narzedzia
Kierunek. Nadgarstek 2 -363 — 363 -363
narzedzia Nadgarstek 3 363 — 363 -363
We/wy
Sprzet Predko$¢ maksymaina
GREIAED Przeguby Maksimum
Bezpieczna Podstawa maks.: 191 °/s 191
pozycja do...
oA - Bark maks.: 191 °/s 191
Tréjpozycyjny )
tokied maks.: 191 °/s 191
> Uktady
Nadgarstek 1 maks.: 191 °/s 191
> Fieldous Nadgarstek 2 maks.: 191 /s 191
Nadgarstek 3 maks.: 191 °/s 191

O Zasilanie wylaczone

Maksimum
363
363
363
363
363
363

Tryb normalny

Tryb ograniczony

Minimum

-363
-363
-363
-363
-363
-363

Malsimum

Tryb ograniczony

191
191
191

-11°
-11°
-11°
-11l°
-11°°
-11°°

Zablokuj

)

250mm/s

363
363
363
363
363
363

42°/2°
+2°/2°
+2°/2°
+2°/2°
+2°/-2°
+2°/-2°

=0

00O -
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18.7. We/wy bezpieczenstwa

Opis

We/wy s3g podzielone miedzy wejscia oraz wyjscia i dobrane w pary tak, ze kazda
funkcja gwarantuje kategorie 3 i poziom dziatania we/wy d (PLd).

. Pozycja
! narzedzia

Kierunek
narzedzia

Sprzet
PROFIsafe
e
pozycja do...
Tréjpozycyiny

jost, Kedy welécle zatrzymania przez
przejzle o

config {0}, config_in[1]
config (21, config_in[3]
config 4], conflg (5]
config in(6), config 17

Sygnat wyjsciowy

Ty -

Resst zabezple

Neprzyoisane
Niprzyoisane

Przypisanie funkcji ossp

config o6, conflg outl7]

RIRIRIR
oooo
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Sygnaty Nastepujgce funkcje bezpieczenstwa mogg by¢ uzywane z sygnatami wejsciowymi:
wejsciowe
Zatrzymanie Jest to przycisk zatrzymania awaryjnego alternatywny do
awaryjne tego na zawieszce Teach, zapewniajgcy te sama
systemu funkcjonalnosg, jesli urzadzenie jest zgodne z ISO 13850.

Wszystkie limity bezpieczehstwa mozna zastosowac, gdy
robot korzysta z konfiguracji normalnej lub ograniczonej
(patrz 18.5 Tryby bezpieczenstwa oprogramowania na
stronie 157). Po skonfigurowaniu niski sygnat wysyfany do
wejs¢ powoduje przejscie systemu bezpieczenstwa do
konfiguracji ograniczonej. Ramie robota wyhamowuje, aby
zachowac zgodnos¢ z parametrami trybu ograniczonego.
Znizka System bezpieczenstwa zapewnia dziatanie robota w
zakresie limitdw trybu ograniczonego w czasie krétszym niz
0,5 s od wyzwolenia wejscia. Jesli ramie robota nadal
narusza ktorykolwiek z limitéw trybu ograniczonego,
uruchamiane jest zatrzymanie kategorii 0. Ptaszczyzny
wyzwalania rowniez powodujg przejscie do konfiguracji
ograniczonej. System bezpieczenstwa w ten sam sposéb
przechodzi do konfiguracji normalne;j.
W trybie recznym zewnetrzne 3-pozycyjne urzgdzenie
wigczajgce musi by¢ wcisniete i przytrzymane w pozycji
srodkowej, aby przesuna¢ robota. Jesli uzywasz
wbudowanego 3-pozycyjnego urzgdzenia wigczajgcego,
przycisk musi by¢ nacisniety i przytrzymany w pozycji
srodkowej, aby przesungc robota.
Mozesz skonfigurowaé 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 pozycji lekkiego naci$nigcia. Patrz Aby
uzy¢ przycisku ruchu swobodnego na robocie w celu
wykonania ruchu swobodnego ramieniem robota: na stronie
136.

3-pozycyjne
urzadzenie
wigczajgce

Freedrive na
robocie
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Sygnaly
wejsciowe

Po zdefiniowaniu tego wejscia mozna go uzywac do

Tryb pracy przetgczania miedzy trybem automatycznym a trybem

Reset

Zabezpieczen

recznym (patrz Tryb pracy na stronie 149).

Gdy nastgpi Zatrzymanie Zabezpieczenia, to wyjscie
zapewnia, ze stan Zatrzymania Zabezpieczenia bedzie
kontynuowany do momentu wyzwolenia resetu.

Zatrzymanie Po skonfigurowaniu, Zatrzymanie Zabezpieczajgce Trybu
Zabezpieczenia Automatycznego wykonuje Zatrzymanie Zabezpieczajace,
Trybu gdy bolce wejsciowe sg niskie i TYLKO wtedy, gdy robot jest

Automatycznego w trybie Automatycznym.

A

OSTRZEZENIE

* Jesli wytgczysz domysine wejscie resetowania zabezpieczenia,
ramie robota nie bedzie juz zatrzymywane, gdy tylko wejscie bedzie
wysokie. Program wstrzymany tylko przez Safeguard stop zostanie
wznhowiony.

* Podobnie jak w przypadku Resetowania Zabezpieczenia, jesli
domysiny Reset Zabezpieczenia Trybu Automatycznego jest
wylaczony, ramie Robota nie jest juz Zatrzymane
Zabezpieczeniem, gdy wejscie Zatrzymania Zabezpieczenia Trybu
Automatycznego jest wysokie. Program wstrzymany tylko przez
zatrzymanie trybu automatycznego zostaje wznowiony.
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Sygnaly Mozesz zastosowac nastepujgce funkcje bezpieczenstwa dla sygnatéw wyjsciowych.
wyjsciowe Wszystkie sygnaty powracajg do stanu niskiego, kiedy zaniknie warunek wyzwalajgcy
stan wysoki:

Sygnat jest Niski, gdy system bezpieczenstwa zostat
wyzwolony do stanu Zatrzymania Awaryjnego przez wejscie
Zatrzymanie Zatrzymania Awaryjnego Robota lub Przycisk Zatrzymania

awaryjne Awaryjnego. Aby unikng¢ zakleszczenia, jesli stan

systemu Zatrzymania Awaryjnego zostanie wyzwolony przez wejscie
Zatrzymania Awaryjnego Systemu, niski sygnat nie zostanie
przekazany.

Robot w ruchu Sygnai wynQSi Niski , jesli robot sie porusza, w przeciwnym
razie wysoki.
Sygnat wynosi High , gdy robot jest zatrzymany lub w trakcie

Robot nie zatrzymywania z powodu zatrzymania awaryjnego lub

zatrzymuje sie | zatrzymania bezpieczenstwa. W przeciwnym razie logika
bedzie niska.

Sygnat ma stan niski, gdy ramie robota uzywa parametréw
ograniczonych lub wejscie bezpieczenhstwa skonfigurowano
jako wejscie sygnatu trybu ograniczonego i sygnat ten jest
aktualnie niski. W przeciwnym razie sygnat jest wysoki.

Nie Jest to odwrotnosé trybu ograniczonego zdefiniowanego
ograniczone powyze;j.

Sygnat wynosi High , jesli ramie robota zostanie zatrzymane

Znizka

d;a;pleczny w skonfigurowanej bezpiecznej pozycji wyjsciowej. W
przeciwnym razie sygnat wynosi Low.
INFORMACJA

Wszelkie maszyny zewnetrzne otrzymujgce stan zatrzymania
awaryjnego z robota poprzez wyjscie zatrzymania awaryjnego
systemu muszg by¢ zgodne z normag ISO 13850. Jest to szczegdlnie
konieczne w konfiguracjach, w ktérych wejscie Zatrzymania
Awaryjnego Robota jest podtgczone do zewnetrznego urzadzenia
Zatrzymania Awaryjnego. W takich przypadkach wyjscie Zatrzymania
Awaryjnego Systemu staje sie wysokie po zwolnieniu zewngtrznego
urzgdzenia Zatrzymania Awaryjnego. Oznacza to, ze stan
zatrzymania awaryjnego na maszynie zewnetrznej zostanie
zresetowany bez koniecznosci recznego dziatania ze strony operatora
robota. W zwigzku z tym, aby zachowac¢ zgodnos¢ z normami
bezpieczenstwa, maszyna zewnetrzna musi wymagac recznego
dziatania w celu wznowienia.
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Sygnaly
bezpieczenstwa
OSSD

Mozna skonfigurowac skrzynke sterowniczg, aby wysytata impulsy OSSD, gdy wyjscie
bezpieczenstwa jest nieaktywne/ma wysoki sygnat. Poprzez impulsy OSSD skrzynka
sterownicza moze aktywowac wyjscia bezpieczenstwa/zmieniac ich sygnat na niski.
Po wigczeniu funkcji impulséw OSSD dla danego wyjscia, co 32 ms na wyjsciu
bezpieczenstwa 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), dlugosc
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 30.0 ms 40.0 ms 50.0 ms

saleyA L J_|

32 ms

SafetyB JU ]
18 ms

Aby wtgczy¢ impulsy OSSD dla wyjscia bezpieczenstwa

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony Instalacja i wybrac 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 przypisa¢ sygnat
wyjsciowy.
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18.8. Ograniczenia bezpieczenstwa oprogramowania

Opis
INFORMACJA
Konfiguracja ptaszczyzn opiera sie catkowicie na funkcjach. Zaleca
sie utworzenie i nazwanie wszystkich funkcji jeszcze przed
edytowaniem konfiguracji bezpieczenstwa. Wynika to z faktu, ze
zasilanie robota zostaje wytgczone po odblokowaniu karty
Bezpieczenstwo i przemieszczenie go nie bedzie mozliwe.
Ptaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg przestrzen robocza robota. Mozliwe jest
zdefiniowanie maksymalnie o$miu ptaszczyzn bezpieczenstwa, ograniczajgc ruch
narzedzia i przegubu tokciowego robota. Ruch przegubu tokciowego mozna tez
ograniczac¢ dla kazdej ptaszczyzny bezpieczenstwa oraz wytgczac poprzez cofniecie
zaznaczenia pola wyboru. Przed skonfigurowaniem ptaszczyzn bezpieczenstwa
nalezy zdefiniowaé funkcje w instalacji robota (patrz 21.4 Konfiguracja we/wy na
stronie 305). Funkcje mozna nastepnie skopiowa¢ do ekranu ptaszczyzny
bezpieczenstwa i tam jg skonfigurowac.
OSTRZEZENIE
Zdefiniowanie ptaszczyzn bezpieczenstwa 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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Tryby ptaszczyzn

bezpieczenstwa  wymienionych ponizej.

Wyltgczone

O Normalny

Znizka

o Normalny &

Zredukowany
B Wyzwalacz trybu
zredukowanego
@ Pokaz
L] Usun
7 Zmien nazwe

Konfigurowanie
ptaszczyzn 2
bezpieczenstwa

Kazda ptaszczyzne z trybami ograniczonymi mozna skonfigurowaé za pomoca ikon

Samolot bezpieczenhstwa nigdy nie jest aktywny
w tym stanie.

Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie
normalnym, normalna ptaszczyzna jest aktywna
i dziata jako $ciste ograniczenie pozyciji.

Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie
zredukowanym, ptaszczyzna w trybie
zredukowanym jest aktywna i dziata jako Sciste
ograniczenie pozycji.

Gdy system bezpieczenstwa jest w trybie
normalnym lub zredukowanym, ptaszczyzna
trybu normalnego i zredukowanego jest
aktywna i dziata jako Sciste ograniczenie
pozyciji.

Ptaszczyzna bezpieczenhstwa powoduje, ze
system bezpieczenhstwa przetgcza sie w tryb
zredukowany, jesli narzedzie robota lub kolanko
znajduje sie poza nim.

Nacisniecie tej ikony ukrywa lub pokazuje
ptaszczyzne bezpieczenstwa w panelu
graficznym.

Usuwa utworzong ptaszczyzne
bezpieczenstwa. Nie ma akciji
cofania/ponawiania. Jesli samolot zostanie
usuniety przez pomytke, nalezy go ponownie
wykonac.

Nacisniecie tej ikony umozliwia zmiane nazwy
samolotu.

1. W gérnym obszarze interfejsu PolyScope dotkng¢ przycisku Instalacja.

. W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkng¢ opcji Bezpieczenstwo i
wybrac pozycje Plaszczyzny.

3. W polu Ptaszczyzny w prawym gornym rogu ekranu dotkna¢ przycisku Dodaj

ptaszczyzne.

4. W polu Wtasciwosci w prawym dolnym rogu ekranu skonfigurowac nazwe,
funkcje kopiowania oraz ograniczenia.
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Funkcja Funkcja kopiowania ma tylko opcje Niezdefiniowana oraz Podstawa. Skonfigurowang

kopiowania 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 funkgciji.

rucho nstalacia T Recany
) Ogéine Robot Ptaszczyzny (3 of 8)
wrowss D @
Plaszczyzna 2 E e
Limity robota .
i E Ptaszczyzna 3 e m
Limity + Dodaj ptaszczyzne
przegubow
Plaszczyzny
A Pozycja_
* narzedzia
Kierunek S
narzedzia ® Wiasciwosci
We/wy Plaszczyzna 3
Sprzet
Skopiuj uktad 1
PROFIsafe
‘ « toolBoundary v‘
Bezpieczna iy
) s iy Ograriczens
Tréjpozycyjny ) E Eora ]
e
-1 mm
Fieldbus
[ Ogranicz kotnierz
Hasto bezpieczeristwa Odblokuj Zablokuj

s

Zasilanie wyk ‘
O asilanie wylaczone Py— 250mm/s
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Oznaczenia
kolorami

Szary Ptaszczyzna jest skonfigurowana, ale wytgczona (A)
Zbtty & Czarny | Ptaszczyzna normalna (B)

Niebieski & .

Zielony Ptaszczyzna wyzwalania (C)

Czarna Strona ptaszczyzny, po ktdrej moze znajdowac sie
strzatka narzedzie i/lub kolanko (dla ptaszczyzn normalnych)
Zielona Strona ptaszczyzny, po ktdrej moze znajdowac sie
strzatka narzedzie i/lub kolanko (dla ptaszczyzn wyzwalajgcych)
Szara strzalka Strona ptaszczyzny, po ktorej moze znajdowac sie

narzedzie i/lub kolanko (dla ptaszczyzn wytgczonych)

> Ogdine Robot

Limity robota

Limity
przegubbw
Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet
PROFlsafe

Bezpieczna
pozycja do...

Tréjpozycyjny

Ptaszczyzny (3 of 8)

Ptaszczyzna 1 0e
Plaszczyzna 2 B e

E Ptaszczyzna 3 e M
+ Dodlaj plaszczyzng

® Wiasciwosci
Ptaszczyzna 3
Skopiu] ukiad [«]
[+ tooBoundary v
Ograniczenia

E i Oba -
Przesuniecie
[ Uwzgledniaj przegub fokciowy
& Ogranicz kotnierz

Hasto bezpieczefstwa Odbloku || zablokyj

)

O Zasilanie wylaczone

250mm/s
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Ograniczenie
tokcia

Ograniczenie
kotnierza
harzedzia

Mozna wigczy¢ funkcje Uwzgledniaj przegub tokciowy, aby uniemozliwi¢ przegubowi
tokciowemu robota przekroczenie ptaszczyzn okreslonych przez uzytkownika. Aby
przegub tokciowy mogt przekraczac ptaszczyzny, nalezy wytgczyc te funkcije.
Srednica kuli ograniczajgcej fokieé jest rézna w przypadku poszczegdlnych rozmiaréw
robota.

UR3e 0.1m

UR5e 0.13m
UR10e/UR16e 0.15m
UR20/UR30 0.19m

Informacje o konkretnym promieniu mozna znalez¢ w pliku urcontrol.confna robocie
pod sekcjg [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 ktdrym kotnierz narzedzia moze normalnie pracowac. Kotnierz
narzedzia nie moze przekroczy¢ obszaru ograniczonego, znajdujgcego sie poza
ptaszczyzng bezpieczenstwa.

Usuniecie ograniczenia pozwala kotnierzowi narzedzia wyj$¢ poza ptaszczyzne
bezpieczenstwa, do obszaru ograniczonego, podczas gdy zamocowane narzedzie
pozostaje wewngtrz ptaszczyzny bezpieczenstwa.

Mozesz usunac¢ ograniczenie kotnierza narzedzia podczas pracy z duzym
przesunigciem narzedzia. Pozwoli to na uzyskanie dodatkowego dystansu ruchu dla
narzedzia.

Ograniczenie kotnierza narzedzia wymaga utworzenia funkcji ptaszczyzny. (Patrz
21.13 Funkcje na stronie 320). Funkcja ptaszczyzny stuzy do ustawiania ptaszczyzny
bezpieczenstwa w ustawieniach bezpieczenstwa.

UR3e
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Przyktad
dodawania funkgc;ji
bezpieczenstwa

Przemieszczenie spowoduje przesuniecie ptaszczyzny w kierunku dodatnim lub
ujemnym wzdtuz ptaszczyzny normalnej (osi Z funkcji ptaszczyzny).

Usun zaznaczenie pola wyboru opcji Lokie¢ i Kotnierz narzedzia, aby nie powodowaty
one uruchomienia ptaszczyzny bezpieczenstwa. Opcja Przegub fokciowy moze
pozosta¢ zaznaczona, zgodnie z wymaganiami danej aplikacji.

Q82 ¢ 2

Planes (1 of 8]
Plere 1 o W
+ Add plane
Robot Limits
Joint Limits 3
Planes
1 Tool Pesition
Taol
Direction
1o @ Properties
Hardwars y ] Piane 1
PROFisafe :ﬁ -
3 Copy Festure L)
¢ %
Ssfs Home I" - ® Flere 1 -
TPHIhhn e » Rastrictions
i — I 8ath -
Features LS
> j Displacement
B o 1mm
O [Restrict Eloow)
O Restrict Flange
Lock | Apply ]

Nieograniczony kotnierz narzedzia moze przekroczy¢ ptaszczyzne bezpieczenstwa,
nawet gdy nie jest zdefiniowane zadne narzedzie.

Jesli nie dodano zadnego narzedzia, ostrzezenie na przycisku Pozycja narzedzia
zacheca do prawidtowego zdefiniowania narzedzia.

Pracujac z nieograniczonym kotnierzem narzedzia i zdefiniowanym narzedziem masz
pewnosc, ze niebezpieczna czes$¢ narzedzia nie moze wyjs¢ ponad i/lub poza
okreslony obszar. Nieograniczony kotnierz narzedzia moze by¢ uzywany do wszelkich
zastosowan, w ktérych potrzebne sg ptaszczyzny bezpieczenstwa, takich jak spawanie
lub montaz.
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Przyktad
ograniczenia
kotnierza
narzedzia

W tym przyktadzie tworzona jest ptaszczyzna X-Y z przesunieciem 300 mm wzdiuz

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, obré¢

ptaszczyzne o 3,142 rad lub 180° wokdt osi X alo Y w taki sposéb, aby ograniczony

obszar znalazt sie pod stotem.

(PORADA: zmienh spos6b wyswietlania obrotu z ,Wektor obrotu [rad]” na ,RPY[°]").
I EEmd Q3

Robot Feature
P Base hd

i Teol Position

[+ = 0.00/mm [+ =]
z 300.00 e |+ =]
Roctation Yector [rad] -

AX 0.000[rac [+
0,000 rad | + |
RZ 0.000 a0 | +

O Normal

W razie potrzeby mozna po6zniej przesuna¢ ptaszczyzne w dodatnim lub ujemnym
kierunku Z w ustawieniach bezpieczenstwa.
Aby zaakceptowacé pozycje ptaszczyzny, dotknij przycisku OK.

UR3e

174 Podrecznik uzytkownika



IR
UNIVERSAL ROBOTS

18.8.1. Ograni

czenie kierunku narzedzia

Opis

Ekranu Kierunek narzedzia mozna uzy¢ do ograniczenia kata, pod ktérym narzedzie

jest skierowane. Limit jest okre$lany za pomoca stozka o statej 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 przesunigcia.

Przed skonfigurowaniem limitu nalezy zdefiniowac¢ punkt lub ptaszczyzne w instalac;ji
robota. Funkcje mozna nastepnie skopiowad, 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
Bezpieczenstwo zasilanie ramienia robota zostaje wytgczone,
uniemozliwiajgc zdefiniowanie nowych funkcji.

Wiasciwosci limitu

Skopiuj Ukiad Q
Limity robota [+ tooBoundary v
Limity E QOgraniczenia
prcg bou
Plaszczyzny QOdichylenie

o E:ggdazia [ 355181, 30"

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet
PROFIsafe Wiagciwosci narzedzia

Bezpieczna

pozycja do... Kopiuj punkt TCP &)
Trojpozycyjny E ‘Kom\erz narzedzia v ‘
Edytu Kierunek
Przesuniecie D| o

° 0 O Swwaqa.

O Zasilanie wylaczone
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Wiasciwosci
limitu

Wiasciwosci
narzedzia

Limit Kierunek narzedzia ma trzy konfigurowalne wtasciwosci:

1. Srodek stozka: z menu rozwijanego mozna wybraé funkcje punktu lub
ptaszczyzny, aby okresli¢ srodek stozka. O$ Z wybranej funkcji jest stosowana
jako kierunek, wokot ktérego zostaje wyposrodkowany stozek.

2. Kat stozka: mozna okresli¢, o ile stopni robot moze odchyli¢ sie wzgledem
Srodka.

:/]\gic;zcizy limit kierunku Nigdy nieaktywny
Normalny limit kierunku Aktywny tylko wtedy, gdy system

narzedzia bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym
Aktywny tylko wtedy, gdy system
bezpieczenstwa dziata w trybie
ograniczonym

Aktywny, gdy system bezpieczenstwa
dziata w trybie normalnym lub trybie
ograniczonym.

Zmniejszony limit kierunku
narzedzia

Normalny & Ograniczony limit
kierunku narzedzia

Wartosci mozna przywroci¢ do ustawien domysinych lub mozna cofng¢ konfiguracje
kierunku narzedzia, ustawiajgc funkcje kopiowania z powrotem do wartosci
,Niezdefiniowane”.

Narzedzie jest domysinie skierowane w tg samag strone co 0$ Z kotnierza wyjsciowego
narzedzia. Mozna to zmodyfikowac, okreslajgc dwa katy:

* Kat pochylenia: liczba stopni, o ktdrg nalezy pochyli¢ os$ Z kotnierza
wyjsciowego w strone osi X kotnierza wyjsciowego

* Kat przesuniegcia: liczba stopni, o ktérg nalezy obréci¢ 0$ przechylang Z wokét
oryginalnej osi Z kotnierza wyj$ciowego.

Mozna réwniez skopiowac os Z istniejgcego punktu TCP, wybierajgc ten punkt TCP z
rozwijanego menu.

UR3e
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18.8.2. Ograniczenie pozycji narzedzia

Opis Ekran Pozycja narzedzia zapewnia wigkszg kontrole nad ograniczeniami narzedzi
i/lub akcesoriéw umieszczonych na koncu ramienia robota.

* Robot to miejsce, w ktérym mozna wizualizowa¢ swoje modyfikacje.

* Narzedzie to miejsce, w ktérym mozna zdefiniowac i skonfigurowaé
(maksymalnie dwa) narzedzia.

* Narzedzie_1 to narzedzie domysine zdefiniowane za pomocg 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 réwniez wybra¢ opcje Kotnierz narzedzia, co
spowoduje wyzerowanie wszystkich wartosci narzedzia.
Kofnierz narzedzia ma zdefiniowang domysing sfere.

weiny
> Ogéine Robot Narzedzie (1 of 3)
Kotnierz narzedzia
+ Dodaj narzedzie
Limity robota
Limity +
przegubow
Plaszczyzny
, Pozycja
* narzedzia , Pamieta), aby zdefiniowad
Kierunek * narzedzie
narzedzia
< [ ] /| Kolnlerz narzedzia
We/wy
Sprzet Promier (malks.: 300mm)
PROFIsafe 0,0
Bezpieczna
pm;cja do... Kopiuj punkt TCP [&]
Tréjpozycyjny —
Edt
> Uktady Ivtuj pozycie
X 0,0
> Fieldbus
Y 0,0
z 0,0
Haslo bezpieczeristwa Odblokuj || Zablokuj

O Zasilanie wylaczone ° 0 O Symw,ﬂac\a.
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Narzedzia W przypadku narzedzi zdefiniowanych przez uzytkownika, uzytkownik moze zmienic:

zdefiniowane * Promien pozwala zmieni¢ promien sfery narzedzia. Promien jest uwzgledniany

przez podczas stosowania ptaszczyzn bezpieczenstwa. Gdy punkt w sferze

uzytkownika przekroczy ptaszczyzne wyzwalajgcg trybu ograniczonego, robot przetgcza sie
w tryb ograniczony. System bezpieczenhstwa zapobiega przekroczeniu
ptaszczyzny bezpieczenhstwa przez kazdy punkt sfery (patrz18.8 Ograniczenia
bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 168).

* 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
bezpieczenstwa.

Jako podstawy do okreslenia nowych pozycji narzedzia mozna uzyc¢ istniejgcego
punktu centralnego narzedzia. Kopig istniejgcego TCP, wstepnie zdefiniowang w menu
General (Ogolne), 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 si¢ na
niestandardowe, wskazujac, ze istnieje ro6znica miedzy skopiowanym TCP a
rzeczywistym wejsciem limitu. Oryginalny punkt TCP jest nadal dostepny na rozwijanej
liscie i mozna go wybrac¢ ponownie w celu przywrdcenia wartosci do oryginalnej pozycji.
Wybér w rozwijanym menu kopiowania TCP nie ma wptywu 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. informacje w polu wiasciwosci nie zostaty zmodyfikowane i nie odzwierciedlajg
zmian, ktére mogtly zostac¢ dokonane dla punktu TCP. Punkt TCP mozna
zsynchronizowaé, naciskajgc ikone synchronizaciji (patrz ).

TCP nie musi by¢ zsynchronizowany, aby pomys$linie zdefiniowac i uzywac narzedzia.
Mozesz zmieni¢ nazwe narzedzia, naciskajgc zakladke otéwka obok wyswietlanej
nazwy narzedzia. Mozna rowniez okresli¢ promien w dozwolonym zakresie od 0 do 300
mm. W zaleznosci od wielko$ci promienia limit jest wyswietlany w oknie graficznym
jako punkt lub sfera.

Narzedzie (1 of 3)

Kolnierz narzedzia
P + Dodaj narzedzie
Limity robota
Limity +
przegubdw
Plaszczyzny
, Pozyga
! nharzedzia , Pamista) aby zdefiniowad
Kierunek * narzedzie
i
nareedza L] /| Kotnierz narzedzia
We/wy
Sprzet Promier (malks.: 300mm)
PROFIsafe
Bezpi
p:;ypéjeaudla... Kopiuj punit TCP (&)
Tréjpozycyjny —
Eah
X
v
z

° 0 o Symu\ada.
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Ostrzezenie o Pozycje narzedzia nalezy ustawi¢ w ustawieniach bezpieczehstwa, aby ptaszczyzna
pozycji narzedzia bezpieczenstwa zadziatata poprawnie, gdy punkt TCP narzedzia zblizy sie do
ptaszczyzny bezpieczenstwa.
Ostrzezenie pozostaje w pozycji narzedzia, jesli:

* Nie dodano nowego narzedzia w obszarze Kotnierz narzedzia.
Aby skonfigurowac¢ pozycje narzedzia
1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

2. Polewej stronie ekranu, w obszarze Bezpieczenstwo, dotknij opcji Pozycja
narzedzia.

3. Po prawej stronie ekranu wybierz opcje Dodaj narzedzie.
* Nowo dodane narzedzie ma nazwe domysing: Narzedzie_x.

4. Dotknij przycisku edycji, aby zmieni¢ nazwe Narzedzie_x na tatwiej
rozpoznawalng.

5. 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 Ogolne>Ustawienia punktu TCP, jezeli taki punkt zostat
zdefiniowany.
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Przyktad W tym przyktadzie ustawiono promien 0,8 mm i pozycje puntu TCP na XYZ[20, 0, 400]

ostrzezenia o w milimetrach. Opcjonalnie mozesz wybrac opcje ,Kopiuj punkt TCP" za pomocg menu

pozycji narzedzia rozwijanego, jesli punkt juz ustawiono w obszarze ->0Ogdlne/Ustawienia TCP. Dotknij
przycisku Zastosuj w prawym dolnym rogu ekranu, aby ukohczyc¢ ustawienia.

Ostrzezenie na przycisku Pozycja narzedzia wskazuje, ze narzedzie nie zostato
dodane w obszarze Kotnierz narzedzia.

R+ QH

» General Robot Toal (1 of 3)

T s

+ Add Tool

4
g
o
2
1 8
=3
o
3

1. Remember to define a tool

+ & | Tocl Flange

Rsdus (rax: 300rmm)

Copy TCP

Features -
o

| Lock | 'wm'

Przycisk Pozycja narzedzia bez ostrzezenia wskazuje, ze dodane zostato narzedzie
(inne niz kotnierz narzedzia).

> General Robot Tool (2 of 3)
[V sarey | o
Tool
Robot Limits o "
+ Add Tool
Jeint Limits E
Planes
Teol Pesition
Tool
] .
o 1 [A] e
Hardware I
Radius (rmax: 300rmm)
cate 0.8 rmm
Three N Copy TCP Q
Pasition y Custom -
BErs ] =
Edit Poskion
BT « [ 200

¥ 0.0(mm
. Z | 400.0/mm

[ Lock | 'wm'
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18.9. Bezpieczna pozycja poczatkowa

Opis Bezpieczna pozycja poczatkowa to pozycja powrotu zdefiniowana w ramach
zdefiniowanej przez uzytkownika pozycji poczgtkowe;j.
We/wy bezpiecznej pozycji poczatkowej sg aktywne, gdy ramie robota jest w
bezpiecznej pozycji poczatkowej i zdefiniowano we/wy tej pozycji.
Ramie robota jest w bezpiecznej pozycji poczatkowej, gdy pozycje przegubow
odpowiadajg okreslonym kgtom przegubow lub ich wielokrotnosci 360 stopni.
Wyjscie bezpiecznej pozycji poczatkowej jest aktywne, gdy robot jest unieruchomiony
w bezpiecznej pozycji poczatkowe;j.

default 1% :
. - N S ——
> ogéine Robot Bezpieczna pozycja domowa
\/ Bezpieczenstwo|
| () Synchronizuj z pozycja ... |
Limity robota
Limity -
Plaszczyzny
: Usuniecie Bezpiecznej Pozycjl
, Pozyda Domowe] usunie przypisanie wyjécia
! narzedzia i l Bezpiecznej Pozycj Poczatkowe)
Kierunek = I
narzedzia
We/wy
Sprzet Pozycja przegubu (0-360°)
PROFlsafe
. Podstawa 90,00°
Bezpieczna 5
pozycja do... - 3 Bark 270,00°
Trojpozycyjny L tokied 270,00°
> Uktady Nadgarstelk 1 270,00°
) Fieldbus Nadgarstek 2 90,00°
Nadgarstek 3 0,00°

O Zasilanie wylaczone — o 0 O Symu\aua.
Pre 0%

Synchronizacjaz Aby wykona¢ synchronizacje z pozycji poczatkowej

pozycji 1. W gornym obszarze ekranu dotkna¢ przycisku Instalacja.
poczatkowe; . . , i, . . . .
2. W menu bocznym po lewej stronie dotkng¢ opcji Bezpieczenstwo i wybrac

pozycje Bezpieczna pozycja poczagtkowa.

3. W obszarze Bezpieczna pozycja poczgtkowa dotkng¢ przycisku
Synchronizacja z pozycji poczatkowej.

4. Dotkng¢ przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie dialogowym
wybrac¢ opcje Zastosuj i uruchom ponownie.

Wyjscie

bezpiecznej Bezpieczna pozycje poczatkowg nalezy zdefiniowac przed wyjsciem bezpiecznej
pozycji pozycji poczagtkowej (patrz 18.7 We/wy bezpieczenstwa na stronie 163).
poczatkowej
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Definiowanie Aby zdefiniowac¢ wyjscie bezpiecznej pozycji poczgtkowej
wyjéc.:ia _ 1. W gdérnym obszarze ekranu dotkna¢ przycisku Instalacja.
bezpiecznej ) i ) i .
o 2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze Bezpieczenstwo wybrac¢
pozyayl ozycje Welwy
poczatkowej P '
3. Na ekranie We/wy sygnatu wyjsciowego, w obszarze Przypisanie funkcji wybraé
Z menu rozwijanego pozycje Bezpieczna pozycja poczatkowa.
4. Dotknac przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie dialogowym
wybrac opcje Zastosuj i uruchom ponownie.
Edytowanie Aby edytowaé bezpieczng pozycje poczatkowag
bezpiecznej Edycja pozycji poczatkowej nie powoduje automatycznego zmodyfikowania wczesniej
pozyciji zdefiniowanej bezpiecznej pozycji poczatkowej. Dopdki wartosci te nie sg
poczatkowej synchronizowane, wezet programu pozycji poczatkowej nie jest zdefiniowany.

1. W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze Ogélne wybrac pozycje
Pozycja poczatkowa.

3. Dotkna¢ przycisku Edytuj pozycje i ustawi¢ nowg pozycje ramienia robota, a
nastepnie dotkna¢ przycisku OK.

4. W menu bocznym, w obszarze Bezpieczehstwo wybra¢ pozycje Bezpieczna
pozycja poczgtkowa. Hasto bezpieczenstwa jest niezbedne do odblokowania
ustawien bezpieczenstwa (patrz 18.1 Ustawianie hasta bezpieczenstwa
oprogramowania na stronie 154).

5. W obszarze Bezpieczna pozycja poczgtkowa dotkng¢ przycisku
Synchronizacja z pozycji poczatkowej
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19. Karta uruchomienia

Opis Karta Uruchom umozliwia wykonywanie prostych operacji i monitorowanie stanu
robota. Mozna tadowac, odtwarzac¢, wstrzymywac i zatrzymywac program, a takze
monitorowac zmienne. Karta Uruchom jest najprzydatniejsza, gdy program jest
utworzony, a robot jest gotowy do pracy.

Weiny __Rejestr

Program Zmienne

Nazwa - Wartosé - Opis I3

Zatrzymany

Sterowanie

00 v

[Pokaz tylko Liubione zmienng)

Program W okienku Program wyswietlana jest nazwa i status biezgcego programu.
Aby zaladowaé 1. W okienku Program dotknij pozycji Zataduj program.
nowy program 2. Wybierz z listy zgdany program.

Dotknij przycisku Otw6rz, aby zatadowac nowy program.

Zmienne, jesli sg obecne, sg wyswietlane podczas odtwarzania programu.

Zmienne W okienku Zmienne wyswietlana jest lista zmiennych uzywanych przez programy do
przechowywania i aktualizowania wartosci w czasie wykonywania.

* Zmienne programu nalezg do programéw.
* Zmienne instalacji nalezg do instalacji, ktére mogg by¢ wspduzytkowane przez
rézne programy. Tej same;j 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 zmiennej.
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Opisy zmiennych Mozesz dodac do zmiennych informacje, dodajac opisy zmiennych w kolumnie Opis.
Opiséw zmiennych mozesz uzywac, aby przekaza¢ przeznaczenie zmiennej i/lub
znaczenie jej wartosci operatorom korzystajgcym z ekranu karty Uruchom i/lub innym
programistom.

Opisy zmiennych (jesli sg uzywane) moga mie¢ maksymalnie 120 znakéw i sg
wyswietlane w kolumnie Opis na liscie zmiennych na ekranie karty Uruchom oraz na
ekranie karty Zmienne.

Ulubione Wybrane zmienne mozna wyswietli¢, korzystajgc z opcji Pokaz tylko ulubione
Zmienne Zmienne.
Aby pokazac¢ tylko ulubione zmienne

1. W obszarze Zmienne zaznacz pole Pokaz tylko ulubione zmienne.

2. Aby pokaza¢ wszystkie zmienne, ponownie zaznacz pole Pokaz tylko ulubione
zmienne.

Na karcie Uruchom nie mozna wyznaczy¢ ulubionych zmiennych, mozna je tylko
wyswietli¢. Wyznaczanie ulubionych zmiennych zalezy od typu zmiennej.

Wiecej informaciji na temat zmiennych programu — patrz 20.2.4 Karta zmiennych na

stronie 201.
Wiecej informacji na temat zmiennych instalacji — patrz 21.5 Zmienne instalacji na
stronie 308
Wyz.naczanle 1. W nagtéwku stuknij Program.
ulubionych ) o L )
zmiennych Zmienne sg wymienione w Ustawienia zmiennych.
programu 2. Wybierz zgdane zmienne.
3. Zaznacz pole Favorite variable .
4. Stuknij Uruchom , aby powrdécic¢ do wyswietlania zmiennych.
Aby wyznaczy¢ 1. W nagtéwku stuknij Instalacja.
ulubione zmienne 2. W obszarze Ogolne wybierz zmiennych.
instalacji . . . . "
Zmienne sg wymienione w Zmienne instalacji.
3. Wybierz zagdane zmienne.
4. Zaznacz pole Favorite variable .
5. Stuknij Uruchom , aby powrdéci¢ do wyswietlania zmiennych.
Zwih/rozwin Opis zmiennej zajmuje wiele wierszy, aby w razie potrzeby zmiescic sie w szerokosci
kolumne Opis kolumny Opis. Za pomocg przyciskdéw widniejgcych ponizej mozna takze zwijac i

rozwija¢ kolumne Opis.
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Aby zwingé/rozwing¢ kolumne Opis

Zwinieta kolumna
Opis

Rozwinigta
kolumna Opis

1. Dotknij opciji "'I aby zwing¢ kolumne Opis.

2. Dotknij opcji 4‘Il aby rozwing¢ kolumne Opis.

Program
myProgram2
Status
Stopped
Control

0

O Normal

Program
myProgram
tatu:
Running
Control

O Running

Variables

Name
avCycleTime
counter 1
counter_2
cycleTime
discardedParts
errorDetected]
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
pickupPosition
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2
totalParts

Value
5451

El

0

chlloale e

3

True

False
"Device jam"
7.234

pl0.14397, 0.43562, 0.58797, -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
errorDetected]
errorDetected?
lastError
maxCycleTime
preparedPartsl
preparedParts2
produceditems
subCountl
subCount2

totalParts

»

Value
5451
3
0

210.125

3
True
False
"Device jam"
7.234
30

43

12

4

13

75

O Show only favorite variables

-

Simulation .

~ Description

Average time for producing cne item {min)

Measures time to produce the current ftem
(sec)

Total number discarded Items

Machine 1 has an error

Machine 2 has an error

Type of latest encountered error

Maximum time for praducing one item (min)
Number of parts prepared by Machine 1
Number of parts prepared by Machine 2
Tetal number of produced tems

Total number of prepared parts

I

Simulation .
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19. Karta uruchomienia

Sterowanie Panel sterowania umozliwia sterowanie uruchomionym programem. Mozesz odtwarzac¢
i zatrzymywac lub wstrzymywac i wznawia¢ 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 Wznéw.
Przycisk Dziatanie
Aby odtworzy¢ program
Odtwérz 1. W obszarze Kontrola dotknij
Odtwérz , aby rozpoczaé
uruchamianie programu od poczatku.
Aby wznowi¢ wstrzymany program
Wznéw 1. Stuknij Wzndw , aby kontynuowac
uruchamianie wstrzymanego
programu.
Aby zatrzymac program
1. Stuknij Stop , aby zatrzymac
uruchomiony program
Stop . . .
Nie mozna wznowic¢ zatrzymanego
programu.
Mozesz dotkng¢ Play , aby ponownie
uruchomic program.
Aby wstrzymac program
1. Stuknij Pauza, aby wstrzymac
Wstrzymaj program w okreslonym momencie.
Mozesz wznowi¢ wstrzymany
program.
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19.1. Przesun robota do pozycji

Opis

Przejscie do
ekranu Przesun
robota do pozyciji

Przesun robota
do

Reczny

Przejs¢ do ekranu Przesun robota do pozycji, jesli ramie robota musi przesuna¢ sie
do okreslonej pozycji poczgtkowej przed uruchomieniem programu lub ramie robota
przesuwa sie do punktu orientacyjnego w trakcie modyfikowania programu.

W przypadkach, gdy nie mozna przesungc¢ ramienia robota do zaprogramowane;j
pozycji poczatkowej za pomocg ekranu Przesun robota do pozycji przesuwa sie ono
do pierwszego punktu orientacyjnego w drzewie programu.
Ramie robota moze przesunac sie do nieprawidtowej pozyciji, 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 nagtéwku.

2. W dolnym obszarze ekranu dotkna¢ przycisku Odtwarzaj aby przejs¢ do
ekranu Przesun robota do pozycii.

3. Postepuj zgodnie z instrukcjami wyswietlanymi na ekranie, aby wejs¢ w
interakcje z animacjg i prawdziwym robotem.

Przytrzymac przycisk Przesun robota do, aby przesungc¢ ramie robota do pozyc;ji
poczatkowej. Animowane ramie robota wyswietlane na ekranie przedstawia zgdany
ruch, ktéry ma zosta¢ wykonany.

INFORMACJA

Kolizja moze uszkodzi¢ 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.

Dotkna¢ 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.

19.2. Program
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Opis Pole Program zawiera nazwe programu zatadowanego do robota oraz jego biezacy
stan. Mozna dotkna¢ karty Zataduj program, aby zatadowac¢ inny program.

19.3. Zmienne

Opis Program robota moze uzywac zmiennych do zapisywania i aktualizowania réznych
wartosci podczas wykonywania. Dostepne sg zmienne z ponizszej tabeli:

Te zmienne moga by¢ uzywane przez wiele
programdw, a ich nazwy i wartosci sg
powigzane z instalacjg robota. Zmienne
instalacji zachowujg swoje wartosci takze po
ponownym uruchomieniu robota i skrzynki
sterowniczej.
Te zmienne sg dostepne wytgcznie dla
Zwykte zmienne programu | wykonywanego programu, a ich wartosci sg
tracone od razu po zatrzymaniu programu.

Zmienne instalacyjne

Pokazywanie punktéw orientacyjnych umozliwia programowi robota uzywanie
zmiennych skryptu do przechowywania informacji o punktach orientacyjnych. Mozna
zaznaczy¢ pole wyboru Wys$wietl punkty orientacyjne na karcie Zmienne, aby
wyswietli¢ zmienne skryptu na liscie zmiennych.

Dostepne akcje

wyjécia bool Zmienna logiczna, ktorej wartos¢ to Prawda albo Fatsz.
int Liczba catkowita z zakresu od —-2147483648 do
2147483647 (32 bity).
ptywak Liczba zmiennoprzecinkowa (dziesigtna) (32 bity).
string Ciag znakow.

Wektor opisujgcy potozenie i orientacje w przestrzeni
kartezjanskiej. Jest to potgczenie promienia wodzacego (x,

poza ¥, Z) i wektora obrotu (rx, ry, rz) okreslajgcego orientacje, z
zapisemp(x, y, z, rx, ry, rz].
lista Ciag zmiennych.
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20. Karta Program

Opis

Programy robota tworzy sie i edytuje na karcie Program. Ma ona dwa gtéwne obszary:
* Lewa strona zawiera wezly programu, ktére mozna doda¢ do programu robota.

Mozna uzy¢ menu rozwijanych Podstawowe, Zaawansowane i Szablony po
lewej stronie.

* Prawa strona zawiera konfiguracje weztow programu, ktére mozna dodac do
programu.

Mozna uzy¢ opcji Polecenie, Grafika i Zmienne.

v | Pragram | Irstalacs  Ruch Rejestr

1 X Konfiguracja zmiennych Program
Vv Szablony 2 ¥ Program robota Tu mozna zaprogramowaé robota, aby wykonywat zadania

3 L= <pusty>

Szukaj
) Aby zaprogramowat robota, nalezy wybraé wezly z Listy weziéw. Nastepnie pojawia
Sita sie one w Drzewie programu
Ralehzacia Lista weztéw Drzewo programu
Sledzenie Q
przenosnika
Wkrecanie
d [
t% oo xm@pez

O Dodaj sekwencje ,przed uruchomieniem”

@ Program zapetla sie w nieskoficzonosé

O Normalny

Drzewo
programu

Drzewo programow jest budowane w miare dodawania weztéw programu do
programu.

Do skonfigurowania funkcjonalnosci dodanych weztéw programu mozna uzy¢ karty
Polecenia.

1 X Konfiguracja zmiennych

Punkt orientacyjn Pozycjaustalona ¥
V' Szablony 2 ¥ Program robota yiny

ISRt [Zlo

4 © Start
— Hr | ewpnt ey
Paletyzacja 6 (o}=]
Sledzenie 7 @ c !
przenosnika 8 ® D | Edytuj pozycje |

9 ®E

Wkrecanie

Przesun tutaj

@ zatrzymaj wtym punkcie ® Uy parametréw wspdinych
O Mieszaj z promieniem O Predkoc przegubu 60
0 Przyspieszenie przegubu 80
QOczas 2,0
Dodaj Az

XK BBREE
Opra(uje — o o o Zmuhch.
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Dodawanie * Nie mozna uruchomic pustego drzewa programu ani programu zawierajgcego
weztéw programu nieprawidtowo skonfigurowane wezty programu.

* Nieprawidtowo skonfigurowane wezly programu sg wyréznione kolorem zo6itym.

* Prawidtowo skonfigurowane wezly programu sg wyréznione kolorem biatym.

Wskazanie Programy robota sg czesto dosc¢ dtugie, wiec aby zobaczy¢ przeptyw programu robota,
wykonywania mozesz sprawdzi¢, ktory wezet programu jest aktywny.
programu

Q - Grafika Zmienne
X| Konfiguracja zmiennych Punkt orientacyjny Pozycja ustalona ¥
W/ Szablony 2 v Program robota
Szukaj 3 9% Ruchl [7]o
© start
Sita e A
o6 Dhspnseesinl]
@c 3

op | Edytuj pozycje |
©E

Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

© @ u s

Wkrecanie

Przesun tutaj

@ zatrzymaj w tym punicie @ Uzyj parametrow wspdinych

O Miesza z promieniern O Prediogé przegubu 60
0 Przyspieszenie przegubu 80,

Oczas 2,0

)
¥ O XKBRTE

Qo ‘ 000 : @

Podczas wykonywania programu aktualnie wykonywany wezet jest oznaczony matg
ikong obok wezta.

Tor wykonania jest wyrdzniony kolorem niebieskim. B

Nacisniecie ikony w narozniku programu umozliwia mu $ledzenie wykonywanego
polecenia.®

Dodaj Az

Przycisk Mozna takze wyszuka¢ okreslone polecenie / wezet programu. Jest to przydatne, gdy
wyszukiwania masz diugi program z wieloma réznymi weztami programu.
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20.1. Konfiguracja programu robota

Opis

Uzyj obszaru Konfiguracja programu robota, aby utworzy¢ konfiguracje catego
programu robota.

Tego typu konfiguracja nie wplywa na poszczegolne wezty programu, tylko na caty
program robota.

Mozna wykonac na przyktad nastepujgce czynnosci:

* Doda¢ instrukcje, ktére majg by¢ wykonywane przed uruchomieniem programu
robota.

* Ustawic poczgtkowg wartos¢ zmiennej do uruchamiania programu.

* Sprawi¢, ze program bedzie sie zapetlat bez konca.

> Podstawowe Q - Grafika Zmienne
S rogram robota Program
3 9« Ruchy Tu mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadania.
Sl 4 ® Punkt_orienta_1
) 5 = Ustaw Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wazly z Listy weziéw. Nasteprie pojawia
A sig one w Drzewie programu,
Sita 5 X Crokd & progl
j 7 Wyskakulace okno
Paletyzacja i E Zyt ya Lista weziéw Drzewo programu
Sledzenie atrzymal v
przenosnika 9 - |® Komentarz
Wkrecanie 10 ¢ m Foider
11 =] <pust
a4 12 ¢ & Petia 3
13 =] <pusty
14 e Wywotanie
15 2= zmienna_2i=2 *force()
16 @ b Jezel
> | % o XBEBAED

17 == <pusty
18 8 Skrypt
19 & Przetgcznik

20 O licznik_czasu_1 O Dodaj selkwencje ,przed uruchomieniem”
21 ¢ [ Pobieranie ze stosu [ Program zapetla sie w nieskoriczonoéé
22 ® PozPoczatkowa_1
02 o aliiorool ~

= —
*¥OSCXKBRTZ

Q oo 000 @

Dodaj sekwencje
~przed
uruchomieniem”

Zapetlaj program
W hieskoriczonos$é

Przykiad

Zaznacz to pole wyboru, aby dodac¢ instrukcje lub wezty programu, ktére sa
wykonywane przed rozpoczeciem programu gtéwnego. Wezty te sg wykonywane tylko
raz, mimo ze program robota jest ustawiony na zapetlanie bez konca.

Zaznacz to pole wyboru, aby program maégt rozpoczg¢ sie ponownie po osiggnieciu
konca programu.

Mozna inicjowac¢ chwytaki, ustawia¢ robota w pozycji ,poczgtkowej” lub resetowaé
sygnaty do i ze zrédet zewnetrznych.
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Ustaw Zaznacz to pole, aby ustawi¢ poczgtkowe wartosci zmiennych programu.
poczagtkowg 1

: ] Wybierz zmienng z listy rozwijanej lub uzyj pola selektora zmienne;.
warto$é zmiennej

2. Nalezy wprowadzi¢ wyrazenie dla tej zmiennej. Wyrazenie to stuzy do
konfigurowania wartosci zmiennej na poczgtku programu.

3. Mozna zaznaczy¢ pole wyboru Zachowaj warto$¢ z poprzedniego przebiegu,
aby zainicjowac zmienng przy uzyciu wartosci wskazanej na karcie Zmienne
(patrz 20.2.4 Karta zmiennych na stronie 201).

Pozwala to zmiennym zachowac¢ ich wartosci miedzy wykonaniami programu.
Zmienna pobiera wartos¢ z wyrazenia, jesli program zostanie uruchomiony po
raz pierwszy lub jesli karta wartosci zostanie wyczyszczona.

Zmienng mozna usung¢ z programu, ustawiajac jej nazwe jako pustg (same spacje).
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20.2. Pasek narzedzi drzewa programu

Opis Mozesz pracowac z weztami programu, ktére zostaty dodane do drzewa programu,
uzywajgc ikon znajdujacych sie u dotu drzewa programu.

lkony na pasku Do modyfikacji drzewa programu stuzy pasek narzedzi umieszczony u podstawy drzewa

narzedzi programu.
Drzewo

programéw Cofnij i Ponéw

Przesun w gore
i Przesun w dot

Wytnij

Kopiuj

Wklej
Usun

Zablokuj

Przycisk
wyszukiwania

Sic
t9

XK

ol

umozliwia cofanie i ponawianie zmian polecen.
zmienia potozenie wezta.

pozwala wycig¢ wezet i uzy¢ go dla innej akcji
(np. wklei¢ go w innym miejscu drzewa
programu).

pozwala skopiowac wezet i uzy¢ go dla innej
akgji (np. wklei¢ go w innym miejscu drzewa
programu).

stuzy do wklejania uprzednio wycietego lub
skopiowanego wezla.

powoduje usuniecie wezta z drzewa programu.
umozliwia pominigcie okreslonych weztéw w
drzewie programu.

umozliwia wyszukiwanie w drzewie programu.
Dotknij ikony X , aby wyj$¢ z trybu
wyszukiwania.
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20.2.1. Konfiguracja zmiennych

Opis Konfiguracja zmiennych jest zawsze pierwszym weztem w drzewie programu.
W okienku Konfiguracja zmiennych mozna nadawa¢ nazwy i edytowaé zmienne
programu oraz oznaczac je jako ulubione.
Wyznaczenie ulubionej zmiennej powoduje jej wysSwietlenie w okienku Zmienna na
karcie Program oraz na karcie Uruchom.

Bty 1 X Konfiguracja zmiennych Program
Punkt
un . 2 v Program robota Tu mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadania
orientacyiny 3 ¢ 4 ey
Kierunek 4 @A Aby zaprogramowac’ robota, nalezy wybrac wezly z Listy weztéw. Nastepnie pojawig
o8 sie one w Drzewie programu.
Czekaj 5 o
6 C
Ustaw 7 ®D Lista weziéw Drzewo programu
Q

Wyskakujace 8 QE v
okno =
Zatrzymaj
Komentarz E
Folder
“st?“! .
obciazenie > ]

ScoxEepm

I Dodaj sekwencje ,przed uruchomieniem”

[@ Program zapetla sie w nieskoriczonos¢

2o xXBBET

O Normalny :u ° o O Symu\a(\a.
Aby wyznaczy¢ 1. W nagtéwku stuknij Program.
zmienng 2. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmiennag.
prog.ramu jako Zaznacz pole Ulubiona zmienna, aby wyznaczy¢ wybrang zmienna jako
ulubiong ulubiona.
Zr:)i’::]an ch Edycja zmiennych programu obejmuje nadawanie nazw, opisywanie i ustawienie
y wartosci poczgtkowej za pomocg wyrazenia.
programu
Aby nada¢ nazwe 1. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienna.
zmiennej 2. Zaznacz pole Nazwa.
programu Wpisz nazwe za pomocg wyswietlonej klawiatury ekranowej.
Aby opisaé 1. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienna.
zmienng 2. Zaznacz pole Opis.
programu Wpisz opis za pomocg wys$wietlonej klawiatury ekranowe;.
Aby ustawi¢ 1. W obszarze Konfiguracja zmiennych wybierz zmienna.
wyrazenie 2. Zaznacz pole Wyrazenie.
Zmienne Wpisz wyrazenie za pomocg wyswietlonej klawiatury ekranowe;j.
programu
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Wartos¢é
poczatkowa

Wartos¢ poczatkowa to pierwsza wartosé, ktérg przypisujesz zmiennej programu, gdy
uruchamiasz program.

Mozesz zaznaczy¢ pole Zachowaj wartos¢ z poprzedniego przebiegu, aby zastgpic¢
wartos¢ poczatkowag wartoscig z poprzednio uruchomionego programu. Wartos¢
poczatkowa zostanie jednak przywrdécona w razie zaladowania nowego programu po
uzyciu wartosci z poprzednio uruchomionego programu.
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20.2.2. Karta polecen

Opis Karta Polecenie 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.
Ponizej podano przyktady réznych polecen.

Ruch Polecenie Ruch jest jednym z najczesciej uzywanych polecen w interfejsie PolyScope.
Tutaj wida¢, ze wybrane jest polecenie Ruchd. Widoczne sg inne informacje, takie jak
punkt TCP, predkosc¢ przegubu i przyspieszenie przegubu.

Universal Robots Graphical Programming Environment
e G W H
Q\ _ Graphics Variables
Move 1 ¥ Robot Program Move Move] -
WL 2 @ b 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 movement
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup ‘Use active TCP A | ‘ 60.0| °Is
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment : ; ‘Base v| ‘ 80.0| °/s?
Folder
Set Payload
O Use joint angles
O Normal = o o O simuiation ()

Przyktad Polecenie Ruch steruje ruchem robota za pomoca punktow orientacyjnych. Mozesz
takze uzy¢ polecen Ruch, aby ustawi¢ przyspieszenie i predkos¢ ruchu ramienia
robota miedzy punktami orientacyjnymi.
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Czekaj Polecenia Czekaj mozna uzy¢, aby program robota czekat na sygnat z czujnika
podtgczonego do skrzynki sterownicze;j.

Universal Robots Graphical Programming Environment

[ & H

New.

Q - Graphics Variables

1 ¥ 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
O et o gl s
Halt

QO wait for |<An.Input> v 4.0

Comment
3 O Wait for |

Folder

Set Payload

35 xXxPBHEWD
O Normal : o 0 o Simul

Paletyzowanie Mozna uzy¢ szablonu paletyzacji, aby szybko utworzy¢ program paletyzacji. Ten sam
program paletyzacji jest rowniez uzywany do tworzenia programu depaletyzac;ji.

Universal Robots Graphical Programming Environment

QE LN

m New.

Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program

V Templates 2 @ 8 Pallet 1 Palletizing
Seek 3 ¢ | 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
- Palletizi
Conveyor 7 empt) @ alletizing l
Tracking O Depalletizing ]
Screwdriving rTi—-

Pallet Properties

Name Pallet_1

23S XPBEEZ
O Normal e ° 0 o S\r‘wlam-gr..

[tem Counter Pallet_1_cnt

O Remember last item location
Actions

[0 Add action before palletizing
O Add action after palletizing
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Instrukcja
warunkowa if

Przykiad

Umozliwia dodanie warunkow ,Inaczej”, ,Inaczej” i ,InaczejJezeli” do programu
robota.

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q - Graphics Variables
Advanced
1 ¥ Robot Program

Loop 2 9 b .. If

SubProg 3 - <empty> Depending on the state of the given sensor input or program variable, the following
lines will be executed

Assignment ”‘

If

[0 Check expression continuously
Script
Event

Thread

Switch
Timer

Home

> Templates

| AddEiself || Remove Eiself |

X L N:B =
O - | ° 0 o Sir‘w‘w.ﬂat\w:-n.

Mozesz uzy¢ polecenia Jezeli, aby utworzy¢ dwa rézne wyniki dla programu robota.
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20.2.3. Karta Urzgdzenie graficzne

Opis

Ptaszczyzny

Ptaszczyzny
bezpieczenstwa

Karta Grafika zapewnia graficzne przedstawienie uruchomionego programu.
Przyciski w prawym gornym rogu karty Grafika umozliwiajg wytgczenie elementéw
graficznych w widoku 3D.

™ e : . - owy. Otwérz..  Zapisz
Q Polecenie - Zmienne

— 2 ¥ Program robota ~ Q
Punkt 3 9« RuchP
orientacyjny 4 @® Punkt_orienta_1
Kierunek 5 @® Zmienna EI
Czekaj 6 @ ¥ Ruch po okregu
7 ® PunktPrzez 1
Ustaw 8 ® Punktikorficowy 1
Wyskakujace 9 - Ustaw
okno 10 B Czekg
Zatrzymaj 11 @ Wyskakuygce okro
Komentarz 1 12 O Zatrzymaj 3 L
® Komentarz
Folder 14 9 m Folder
Ustaw 15 = <pust)
obcigzenie 16 9 |2 Petla
18 L. Wywotanie
19 &= zmienna_2:=2 * force() EI
20 @ b Jezeli ...
21 =| <pust)
22 & Skrypt

v

Brzatacznil-

285 xmBEEZ
ONormalny ‘7 ° 0 o S;‘rﬂﬂlJ\acia.

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 w nastepujgcy sposab:
* 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. Plaszczyzna moze réwniez
ogranicza¢ ruch narzedzia.

Gdy TCP lub narzedzie zblizy sie do ptaszczyzny, w okienku pojawia sie
przedstawienie 3D ptaszczyzny.

* Mozna powiekszy¢ widok 3D, aby uzyskac lepszy widok ramienia robota, punktu
TCP lub narzedzia.

* Aby ograniczy¢ ruch TCP i narzedzia, mozna uzy¢ dwoch typow ptaszczyzn.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg wyswietlane w widoku 3D w kolorze zéttym i czarnym.
Strzatka wskazuje strone ptaszczyzny, po ktérej mozna umiesci¢ TCP.
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Ptaszczyzny
wyzwalania

Limity

Ptaszczyzny wyzwalania sg wyswietlane w widoku 3D w kolorze niebieskim i zielonym.
Mata strzatka wskazuje strone ptaszczyzny, na ktorej sg aktywne limity trybu
normalnego (patrz 18.5 Tryby bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 157).

Limit graniczny orientacji narzedzia jest wizualizowany przez sferyczny stozek oraz
wektor okres$lajgcy biezgcg orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka reprezentuje
dozwolony obszar

dla orientacji (wektora) narzedzia.

Gdy program jest uruchomiony, widok 3D limitow granicznych jest wytgczony.
Gdy punkt TCP nie jest juz blisko zadnego limitu, widok 3D znika.

* Mozesz ustawi¢ limity graniczne orientacji narzedzia, ktére pojawiajg sie w
widoku 3D jako sferyczny stozek wraz z wektorem wskazujgcym biezgca
orientacje narzedzia robota.

Whetrze stozka odpowiada polu dopuszczalnemu dla orientacji 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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20.2.4. Karta zmiennych

Opis 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.

Wyswietl punkty  Mozna zaznaczy¢ pole wyboru Wyswietl punkty orientacyjne, aby wyswietla¢ zmienne
orientacyjne punktow orientacyjnych w wykonywanym programie.
W okienku Zmienne mozna rowniez skorzystac z nastepujgcych opcji:

* Wybierz opcje Wy$wietl punkty orientacyjne, aby pokaza¢ zmienne skryptu
punktéw orientacyjnych na liscie zmiennych. Program robota uzywa zmiennych
skryptu do przechowywania informacji o punktach orientacyjnych. Zaznacz pole
wyboru Wyswietl 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 19 Karta uruchomienia na stronie 183).

Ruch Welwy jestr )

2 ¥ Program robota ~| | Nazwa - Wartosé - opis I»

Punkt 3 ¢ «b RuchP
criniizsyiin; ® Punkt_orienta_1 ~
Kierunek 5 ®© Zmienna
Crekaj 6 @ v Ruchpo okregu
7 @® PunktPrzez_1
Uiy 8 ® Punktkorcowy 1
Wyskakujace 9 - Ustaw
okno 10 B Czeka
Zatrzymaj 11 [ Wyskakuiace okno
Komentarz 12 © Zatrzymaj 3
®| Komentarz
Folder 14 ¢ m Folder
Ustaw 15 =| <pusty
obciazenie 16 ¢ & Petla

18 Y Wywofanie

19 2= zmienna_2:=2 *force()

20 ¢ b Jezeli

21 =| <pust .

22 & Skrypt
e Drzatacznik O wyswietl punkty orientacyjne

285 xmn
O Normalny f ° o O Symu\a(\a.

v
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Typy wartos$ci
zZmiennych

Program robota wykorzystuje zmienne do przechowywania i aktualizowania ré6znych
warto$ci podczas pracy. Zmienne pojawiajg sie tylko wtedy, gdy dostepne sg

informacje do wyswietlenia. Typy zmiennych obejmuja:

* Zmienne programu - sg one dostepne tylko dla uruchomionego programu, a ich
wartosci sg tracone natychmiast po zatrzymaniu programu.

* Zmienne instalacji — mogg by¢ uzywane przez wiele programow, a ich nazwy i
wartosci pozostajg z instalacjg robota (patrz: 21.5 Zmienne instalacji na stronie

308).

* Zmienne skryptowe - pochodzg z plikéw skryptowych i mogg by¢ przypisane do
réznych typéw zmiennych. Zmienne skryptu nie sg wy$wietlane na karcie
Program ani na karcie Instalacja. Program robota wykorzystuje zmienne
skryptu do przechowywania informaciji o punktach orientacyjnych. Mozna
zaznaczy¢ pole wyboru Wyswietl punkty orientacyjne na karcie Zmienne, aby

wyswietli¢ zmienne skryptu na liScie zmiennych.

W ponizszej tabeli wymieniono typy wartosci zmiennych:

Zmienna logiczna, ktérej warto$¢ wynosi True lub

bool False

int Liczba catkowita w zakresie od -2147483648 do
2147483647 (32 bit)

ptywak Liczba zmiennoprzecinkowa (dziesietna) (32-bitowa)

string Ciag znakow
Wektor opisujgcy potozenie i orientacje w przestrzeni
kartezjanskiej. Jest to kombinacja wektora potozenia

poza (x, y, z)iwektoraobrotu (rx, ry, rz)
reprezentujgcego zapisang orientaciep [x, vy, z,
rx, ry, rz]

lista Sekwencja zmiennych

20.3. Edytor wyrazen

Opis

Edytor wyrazen ma wiele przyciskow i funkcji do wstawiania specjalnych symboli
wyrazen, takich jak * (mnozenie) i < (mniejsze lub rowne). Wyrazenia sg edytowane

jako tekst.

Wszystkie zdefiniowane zmienne mozna znalez¢ w selektorze zmienne, natomiast
nazwy portow wejscia i wyjscia mozna znalez¢ w selektorach WejscieiWyjscie.

Niektore funkcje specjalne sg dostepne w selektorze Funkcija.
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Wyrazenia w Po ukonczeniu wyrazenia mozna dotkna¢ przycisku OK, aby sprawdzi¢, czy nie
edytorze zawiera ono btedéw gramatycznych. Kliknigcie przycisku Anuluj powoduje wyjscie z
ekranu i odrzucenie wszystkich niezapisanych zmian.

X Konfiguracja zmiennych
¥ Program robota
9 «b Ruch/
® Punkt_orienta_1

= Ustaw

B Czeky

@ Wyskakujace okno

O Zatrzymaj

#® Komentarz

B Newy. Otwer pisz.
Q _ Grafika Zmienne

Praypisanie

Przypisuje wartos¢ wyrazenia wybranej zmienng

Zmienna Wyrazenie

[zrvienna_2 v =

| True (HI)

I

” False (LO) ‘ Backspace

[-]

1
Petla 2
PodProg 3
P 4
Przypisanie 5
Jezeli 6
7
Skrypt s
Zdarzenie g
2 * force()
Input
<Wejécie> v
Qutput
<Wyjscie> v
Variable
Pose

Function

<Funkcja> v

IEDDIIID
HEOODRERER

-] -
-] ] -]

-] ]
-8
HE D

B

Przyktad digital in[1]
?

True and analog in[0]<0.5
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20.4. Uzywanie wybranego wezta programu

Opis

Odtwoérz od
wybranego
elementu

Aby uruchomic¢

Program robota mozna rozpoczg¢ z dowolnego wezta programu w drzewie programu.
Jest to przydatne, gdy testujesz program.

Gdy robot pracuje w trybie recznym (patrz Tryb pracy na stronie 149), mozna zezwoli¢
na uruchomienie programu z wybranego wezta lub uruchomic caty program od

poczatku.

Przycisk Odtworz w stopce umozliwia wybor sposobu uruchomienia programu.
Na ponizszym obrazie widac¢, ze wybrany jest przycisk Odtworz i wyswietlana jest opcja

Odtwérz od wybranego elementu.

Q _ Grafika Zmienne

Ruch

— 1 X Konfiguracja zmiennych Ruch Ruch] -
nngmacyjny 2 v :"’9"5"' robota Okredl, Jak robot ma sl poruszac miedzy punktam orlentacyjryrm
3 ¢ & Ruch/
Kierunek 4 @ Punkt orienta_1 Ponizsze wartosci dotyczg wszystkich podrzednych punktéw orientacyjnych i s
- - zalezne od wybranego rodzaju ruchu.
Czekaj
— Ustaw punkt TCP Predkoéé przegubu
8 Wyikorzystaj aktywny punkt TCP v 60,0| °/s
Wyskakujace ‘ £l yste) atywny p ‘ ‘ ‘
okno
. Uktad Przyspieszenie przegubu
Zatrzymaj
1 D ‘Podstawa v‘ ‘ 80,0‘ °/s?
Komentarz
Folder
Ustaw O Uzyj katow przegubow
obcigzenie
> szablony

Ocitwérz od poczatku
Program robota

Odtworz od wybrania
3: Ruch]

o o o Symu\aua.

*¥S5KN
O Zasilanie wytaczone

Program mozna uruchomi¢ jedynie z wezta w drzewie programu robota. Opcja
Odtwérz od wybranego elementu zatrzymuje dziatanie, jesli nie mozna
uruchomi¢ programu od okreslonego wezia.

Jesli podczas odtwarzania z wybranego wezta napotkana zostanie
nieprzypisana zmienna, program rowniez zatrzyma sie i wyswietli komunikat o
btedzie.

Opcji Odtwérz od wybranego elementu mozna uzy¢ w podprogramie.
Wykonanie programu zostaje wstrzymane w momencie zakonczenia programu
podrzednego.

Nie mozna uzy¢ opcji Odtwérz od wybranego elementu z watkiem, poniewaz
watki zawsze sg uruchamiane od poczatku.

W drzewie programu wybierz zgdany wezet.

program z Dotknij przycisku Odtwérz w stopce.
wybranego wezta Aby uruchomi¢ program od zgdanego wezta w drzewie programu, wybierz opcje
Odtwérz od wybranego elementu.
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Przyktad

Zatrzymany program mozna ponownie uruchomi¢ z okre$lonego wezta.
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20.5. Uzywanie punktow wstrzymania w programie

Opis

Punkt wstrzymania powoduje wstrzymanie wykonywania programu. Za pomocag
punktoéw wstrzymania mozesz wstrzymywac i wznawia¢ dziatanie programu w
okreslonym punkcie. Jest to przydatne podczas sprawdzania pozycji robota,
zmiennych itp. (Patrz Tryb pracy na stronie 149).

Ponizszy obraz przedstawia punkt wstrzymania dodany do wezta.

1 X Konfiguracja zmiennych

Ruch

punkt 2 v Program robota

orientacyjny 3 ¢ < Ruch)

Kierunek 4 © A

Czekaj n o8
6 ec

Ustaw 7 @D

Wyskakujace 8 @E

okno

Zatrzymaj

Komentarz

Folder

Ustaw

obciazenie

> szablony

29 CXPREE

de Now pisz.
Q - Grafika Zmienne

Program
Tu mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadania

Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezly z Listy wezidw. Nasteprie pojawig
sie one w Drzewie programu

Lista weztow Drzewo programu

aQ
3

> | *3 oo xEAEZ

[0 Dodaj sekwencie ,przed uruchomieniem”

[@ Program zapetla sig w nieskoriczonog¢

O Normalny
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Punkty Gdy program robota osiggnie punkt wstrzymania, zmienia kolor na czerwony.
wstrzymania Nastepujgce punkty wstrzymania pozostajg niebieskie.
v we Q - Grafika Zmienne
Ruch . " "
Fu_nki ) ; )v( grc;rgam rcjsbcta e Punkt orientacyjny
orientacyjny 3 3 Rud
Kierunek 4 ! g Am 8
6 ®c 3
Ustaw 7 @p 'y
kaskakujqce 8 ©E | Edytuj pozycje |
Zatrzymaj ~ n
Folder
Ustaw @ zatrzymaj w tym punicie @ Uzyj parametrow wspdinych
ohciazenie O Mieszaj z promieniem QO Predkosé przegubu
> zaawansovane | Preyeplesaeri przegub.
> oo | Ocan
Dodaj Az

28 XEHEEZ

000 @

Punkt wstrzymania jest wyswietlany jako czerwona linia nad lub pod weztem.
Czerwona linia jest wyswietlana pod weztami punktow orientacyjnych i nad innymi
weztami.

Wiekszos¢ weztdéw programu jest wstrzymywana przed wykonaniem. Dodanie punktu
wstrzymania powoduje zmiane sposobu dziatania weztéw.

* 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 umozliwi¢ programowi
wstrzymanie pracy po spetnieniu warunku Az. To znaczy, ze mieszanie w wezle
nie jest ignorowane.

Dodaj punkt Aby dodac¢ punkt wstrzymania do programu

wstrzymania 1. W drzewie programu dotknij numeru wiersza, aby dodaé punkt wstrzymania.
2. Punkt wstrzymania jest aktywny, dopoki nie usuniesz go z programu robota.

Wyczysé punkt Aby wyczysci¢ punkt wstrzymania w programie

wstrzymania 1. W drzewie programu dotknij punktu przerwania, aby go ponownie usunac.

2. Program robota bedzie dziata¢ zgodnie z zamierzeniem.
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20.6. Pojedynczy krok w programie

Opis Pojedynczy krok umozliwia wykonywanie biezgcego programu po jednym wezle
naraz, gdy robot dziata w trybie recznym.
(Patrz Tryb pracy na stronie 149).

Jest to przydatne, gdy sprawdzasz program w poszukiwaniu btedow.

Pojedynczy krok  Pojedynczy krok pozwala na uruchomienie wybranego wezta programu, a nastepnie
zatrzymuje sie na poczatku nowego wezia.
Pojedynczego kroku mozna uzywac tylko wtedy, gdy biezgcy program jest wstrzymany.
Jesli chcesz uzywac pojedynczego kroku w konkretnym wezle, wezet ten musi rowniez
obstugiwa¢ punkty wstrzymania.
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20.7. Podstawowe wezty programu

Opis

20.7.1. Ruch

Opis

RuchJ

Podstawowe wezty programu sg uzywane do tworzenia prostych aplikacji robotéw.
Niektore podstawowe wezly programu stuzg takze do porzagdkowania programu robota
i tworzenia w nim komentarzy. Moze to by¢ bardzo przydatne, jesli jest to duzy
program robota.

Polecenie Ruch umozliwia robotowi przemieszczenie sie z punktu A do punktu B.
Sposéb poruszania sie robota jest wazny dla wykonywanego przez niego zadania.

2 [ Progeam rotrs * Ruch
Nceaany 3 9 b Ruch) Olresl, jak robot ma sie poruszac miedzy punktami orientacyjnymi.
. 4 @ Punkt orienta_1
Szukaj - - : " .
5 - Ustaw Ponizsze wartosci dotyczg wszystkich podrzednych punktdw orientacyjrych | sg
i zalezne od wybranego rodzaju ruchu,
Sita 6 B Czekaj wyl g J
Paletyzacja 7 @ Wyskakuace okno Ustaw punkt TCP Predicos¢ przegubu
- h 8 Zat
Sledzenie O Zatrzymaj ‘Wykorzystaj altywny punit TCP w ‘ ‘ 60,0‘ °/s
przenosnika 9 ® Komentarz
. 10 ¢ m Foider .
Whkrecanie i I Uldad Przyspieszenie przegubu
a4 12 ¢ 2 Petla It ‘Podstawa v‘ ‘ 50’0‘ o/g2
13 =| <pusty:
14 L. Wywotanie
15 &= zmienna_2:=2 * force() O Uzyj katéw przegubow

16 9 b Jezeli
17 = <pusty:

18 & Skrypt

19 & Przefacznik ...

20 |® licznik_czasu_1
21 ? & Pobieranie ze stosu

22 ® PozPoczatikowa_1

~
O i ol

285 xmpac
O Normalny ! e 00 ° o o Sy'r‘ﬂl.ﬂacia.

Gdy dodasz polecenie Ruch do drzewa programu, po prawej stronie ekranu pojawi sie
okienko Ruch.

Polecenie Ruch steruje ruchem robota za pomoca punktéw 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 predkos¢ ruchu
ramienia robota miedzy punktami orientacyjnymi.

Robotem porusza sie za pomocg czterech polecen Ruch. Typy polecen Ruch
przedstawiono ponizej:

Polecenie Ruchd 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 krzywg optymalng dla
poczatkowej i koncowej pozycji przegubow.
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Dodaj polecenie
RuchJ

Szczegoly

RuchL

Dodaj polecenie
RuchL

Szczegoly

RuchP

Dodaj polecenie
RuchP

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby dodac¢ do programu robota
punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchJ.

RuchJ powoduje wykonywanie ruchéw obliczanych w przestrzeni przegubéw ramienia
robota. Przeguby sg sterowane w taki sposéb, aby kohczyty 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./s i
st./s2. Jesli ramie robota ma sie szybko przemiescié¢ miedzy punktami orientacyjnymi
bez wzgledu na tor narzedzia miedzy nimi, nalezy wybra¢ ten rodzaj ruchu.

Polecenie RuchL tworzy ruch, ktéry jest bezposrednia linig miedzy punktem A a
punktem B.

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktorym chcesz dodac¢ polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby dodac¢ do programu robota
punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchL.
RuchL powoduje 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, ktére mozna

ustawic dla tego typu ruchu sg zgdana predkosc¢ narzedzia i przyspieszenie narzedzia
wyrazane odpowiednio w jednostkach mm/s i mm/s?, a takze funkcja.

Polecenie RuchP tworzy ruch ze statg predkoscig miedzy punktami orientacyjnymi.
Aby zapewnic¢ statg predkosc¢, wtgczone jest mieszanie miedzy punktami
orientacyjnymi. (Patrz Mieszanie na stronie 229).

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktorym chcesz dodac¢ polecenie Ruch.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch, aby dodac do programu robota
punkt orientacyjny wraz z weztem Ruch.

3. Wybierz wezet ruchu.

4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchP.
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Szczegoly RuchP powoduje liniowy ruch narzedzia ze statg predkoscig z kotowym mieszaniem i
stuzy do wykonywania operacji takich, jak klejenie lub dozowanie. Wielko$¢ promienia
mieszania jest domysinie wspdlng wartoscig dla wszystkich punktéw orientacyjnych.
Mniejsza warto$¢ spowoduje, ze tor bedzie ostrzejszy, zas wieksza wartos¢ spowoduje,
ze tor bedzie tagodniejszy. Gdy ramie 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.

Ruch po okregu Polecenie Ruch po okregu tworzy ruch okrezny, tworzac potokrag.
Polecenie Ruch po okregu mozna doda¢ tylko za pomoca polecenia RuchP.
Dodaj polecenie 1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.
Ruch po okregu 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch.
Punkt orientacyjny jest dodawany do programu robota wraz z weztem Ruch.
3. Wybierz wezet ruchu.
4. W menu rozwijanym wybierz polecenie RuchP.
5. Dotknij opcji Dodaj ruch po okregu
6. Wybierz tryb orientacji.
Szczegoly Robot zaczyna ruch po okregu z biezgcej pozycji, czyli punktu poczgtkowego i
przemieszcza si€ przez punkt przejsciowy oznaczony na tuku oraz punkt kohcowy, co
konczy ruch obrotowy.

Tryb jest wykorzystywany do obliczenia orientacji narzedzia poprzez tuk okregu.
Tryb moze byc¢:

* Staly: stosowany jest wylgcznie punkt poczatkowy do okreslenia orientacji
narzedzia.

* Swobodny: punkt poczatkowy zamienia sie w punkt koncowy w celu okreslenia
orientacji narzedzia.

<beznazwy>*
default*

twdre..  zapis
> Podstawowe Q m Grafika Zmienne

v Program robota ~

: R
uch po okregu
v Szablony 3 @ « RuchP P b
- 4 © Punkt_orienta_1
Szukaj = = Ruch
po okregu jest wykonywany przy o
o 5 @ v Ruchpo okregu okregleniu trzech punktéw orientacyjnych: PyA
L) 6 @ PunktPrzez_1 wezta ruchu po okregu, punktu '

Paletyzacja 7 @ Punktkoricowy_1 orientacyinego (1), punktu posredniego (2)

s U - oraz punktu koricowego (3). >
Sledzenie staw {
przenosnika 9 B Czekg W trybie ustalonym: )

Orientacja ruchu jest zdefiniowana przez
Wekrecanie 0 Wyskakjace okno punkt poczatkowy robota. Robot Utrzyma
O Zatrzymaj orientacje wzgledna do okregu poprzez
412 @ Komentarz J PUNkt posredni | koricowy podczas ruchu. [ g

13 ¢ m Folder .

14 =l <pust

15 ¢ 2 Petia

16 =] <pust

17 e Wywolanie Wybierz tryb orientacji wzgledny wobec okregu

18 3= zmienna_2:=2 * force() @ ustalony

19 ¢ b jezel O swobodny

20 = <pusty
21 8 Skrypt

22 e Przefaczni
v

28 - xmpuz

O Normalny
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Okienko Ruch

Opis

Ruch: Ustaw
punkt TCP

Ustaw punkt TCP
w ruchu

Funkcja RuchL

Rézne opcje funkcji w okienku Ruch umozliwiajg dodanie szczeg6téw do ruchu i jego
punktéw orientacyjnych.
Uzyj tych opcji, aby dostosowaé program

Funkcje okienka Ruch przedstawiono ponizej:

Uzyj tego ustawienia, jesli musisz zmieni¢ punkt TCP podczas wykonywania programu
robota. Jest to przydatne, gdy podczas wykonywania programu robota trzeba
manipulowac¢ réznymi obiektami.

Sposoéb 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.

Aby ustawi¢ punkt TCP w ruchu

1. Przejs¢ do ekranu karty Program, aby skonfigurowac¢ punkt TCP uzywany dla
punktow orientacyjnych.

2. W sekgcji Polecenie z rozwijanego menu po prawej stronie wybrac Typ ruchu.
3. W obszarze Ruch wybra¢ opcje z menu rozwijanego Ustaw punkt TCP.

4. Wybierz Uzyj aktywnego TCP lub wybierz zdefiniowany przez uzytkownika
TCP.
Mozesz réwniez wybra¢ Ignoruj aktywny TCP.

Funkcja jest opcjg w okienku Ruch. Uzyj funkcji miedzy punktami orientacyjnymi, aby
program zapamietat wspotrzedne narzedzia.

Jest to przydatne podczas ustawiania punktow orientacyjnych (patrz 21.13 Funkcje na
stronie 320).

Rézne funkcje przedstawiono ponizej.
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Funkcja Funkcji mozna uzywaé w nastepujgcych okolicznosciach:

* Funkcja nie ma wptywu 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
zmiennedo punktu orientacyjnego zmienia sie po wybraniu innej funkciji.

* Gdy program jest uruchomiony, mozna zmieni¢ potozenie funkcji poprzez
przypisanie postawy do odpowiadajgcej jej zmienne;j.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
Profil szybkosci dla ruchu. Krzywa podzielona jest na trzy segmenty:
przyspieszenie, predkos¢ i opdznienie. Poziom fazy stata predkosc jest
okreslany przez ustawienie predkosci ruchu, zas nachylenia faz
przyspieszenia i hamowania sg okreslane przez parametr przyspieszenia.

Ruch: Uzyj katow Opcji Uzyj katoéw przegubdw mozna uzy¢ jako alternatywy dla postawy 3D, gdy do
przegubéw zdefiniowania punktu orientacyjnego uzywane jest polecenie RuchJ .

Punkty orientacyjne zdefiniowane przy uzyciu opcji Uzyj katéw przegubow nie s3
korygowane podczas przenoszenia programu miedzy robotami.

Jest to przydatne, gdy program jest instalowany w nowym robocie.

Uzycie opcji Uzyj katow przegubdw sprawia, ze opcja TCP jest niedostepna.
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Ruch: parametry
wspélne w
poleceniu Ruch

v Szablony

Szukaj

Program

Sita
Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

+

¥ Program robota
@« Ruchf

Wspdlne parametry w prawym dolnym rogu ekranu Ruch dotyczg przesunigcia 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.

Zmienne

~

Ruch Ruch) -

Okregl, jak robot ma sig poruszad miedzy punktami orientacyjnymi
® Punkt_orienta_1

Ponizsze wartosci dotyczg wszystkich padrzednych punktdw orientacyjnych i sg

= Ustaw
zalezne od wybranego rodzaju ruchu.

B Czekgy
[ Wyskakujace okno Ustaw punkt TCP Predkogé przegubu

Zat i
O Zatrzyma) ‘Wy\(orzystaj aktywny punkt TCP v| | 60,0 °/s
#®| [Komentarz
= Foider . f

o Uldtad Przyspieszenie przegubu

Z Petia b ‘Podstawa v| | 80,0 °/s2
. Wywotanie
&= zmienna_2:=2 * force() O Uzyj katéw przegubdw
b jezeli
& Skrypt

| Przetgcznik ...

B licznik_czasu_1

El Pobieranie ze stosu
© PozPoczatkowa_1

O s liinrimal

000 @

O Normalny

20.7.2. Punkty orientacyjne

Opis

Punkty orientacyjne to jedna z najwazniejszych czesci programu robota, po jednym

ruchu naraz instruujgca ramie robota, dokagd ma sie udac.

Dodaj punkty
orientacyjne

Punkt orientacyjny towarzyszy poleceniu Ruch, wiec dodanie polecenia Ruch jest
wymagane w przypadku pierwszego punktu orientacyjnego.

UR3e
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Dodaj punkt
orientacyjny do
programu robota

Dodaj dodatkowe
punkty
orientacyjne do
polecen Ruch lub
Punkt
orientacyjny

1. W programie robota wybierz miejsce, w ktérym chcesz doda¢ polecenie Ruch.
2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ruch.

Punkt orientacyjny jest dodawany do programu robota wraz z weztem Ruch.

Universal Robots Graphical Programming Environment

AN

o Log

Variables

Move

B Move
aypoint 2 & b 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(°/s
Halt
Feature Joint Acceleration
Comment
¢l s |Base v| ‘ 80.0| */s?
Folder
Set Payload

O Use joint angles

a9 XERAEZ

o 0 O simuiation ()

O Normal

1. W programie robota wybierz wezet Ruch lub wezet Punkt orientacyjny.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Punkt orientacyjny.

Do wezta Ruch zostanie dodany dodatkowy punkt orientacyjny. Ten punkt
orientacyjny jest czescig polecenia Ruch.

Universal Robots Graphical Programi g Environment

nnaf

Variables

Move
: 1 ¥ Robot Program Waypoint
Waypoint 2 ¢ < Move/
Direction 3 O Waypoint 1 Waypoint_3 -m
4 @ Waypoint_2
Wait 5 @ Waypoint 3
Set ?
Popup
| Edit pose |
Halt
Comment M her
] ; ove here
Folder
Set Payload

@ Stop at this point @ Use shared parameters

Blend with radius t Speed 60

) Templates O O Joint Spee
0 Joint Acceleration 80
O Time 2.0

Add Until
O Normal :‘7 ° 0 o

Dodatkowy punkt orientacyjny zostanie dodany pod punktem orientacyjnym wybranym
w programie robota.
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Szczegoly

Uzycie punktu orientacyjnego oznacza zastosowanie nauczonej zaleznosci miedzy
funkcjg a punktem TCP z polecenia Ruch. Zalezno$¢ miedzy funkcjg a punktem TCP
zastosowana do aktualnie wybranej funkcji pozwala osiggna¢ zgdang lokalizacje
punktu TCP. Robot oblicza, w jaki sposéb ustawic¢ ramie, aby biezgcy aktywny punkt
TCP osiggnat zadang pozycje punktu TCP.

Konfigurowanie punktéw orientacyjnych

Opis

Nazywanie
punktow
orientacyjnych

Aby nazwaé
punkt
orientacyjny

Punkty orientacyjne mozna skonfigurowac na rozne sposoby w zaleznosci od
ustawien, zastosowania i pozycji punktu orientacyjnego w programie robota.

Punkty orientacyjne automatycznie otrzymujg unikalng nazwe, gdy dodajesz je do
programu robota.
Uzytkownik moze zmieni¢ hazwe punktu orientacyjnego.

1. Upewnij sig, ze znajdujesz sie na karcie Polecenia po prawej stronie ekranu

2. Wybierz punkt orientacyjny, kiérego nazwe chcesz zmienic

V

Dotknij przycisku Zmieh nazwe

4. Wpisz nowg hazwe

Dotknij przycisku Zatwierdz, aby zapisa¢ nowg nazwe.

ing Environment

Universal Robots Graphical Progral

Hew. ve.
un ove og
Q _ Graphics Variables
Move N
- v Robot Program Waypoint
Waypoint 2 9 ¢ Move/
Direction 3 © Waypoint 1 Waypoint_1 Y
Wait
N ?
Popup |Maximum of '15' characters
Edit pose
IR
Waypoint_1 Xxxxx
° / # * & @ % $ ! ? < —
Esc 1 2 3 4 5 6 7 8 9 [¢] = Backspace
q w e r t 3 u i o p 0
- Submit
+
a s d f a h j k 1 [ 1
" { }
4 shift z X c v b n m ( )
4 »

Porada W duzym programie robota mozesz mie¢ czesto wiecej niz 50 punktéw orientacyjnych,
stwoérz wiec zasade nazewnictwa, ktéra bedzie dla Ciebie sensowna.
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Powigzywanie
punktéw
orientacyjnych

Szczegoly

Zatrzymaj w tym
punkcie

Uzyj polecenia
Zatrzymaj w tym
punkcie.

Porada

Przypadek uzycia

Mieszaj z
promieniem

Uzyj polecenia
Mieszaj z
promieniem

Porada

Uzyj parametrow
wspoéinych

Po kliknieciu ikony potgczenia punkty orientacyjne zostajg potgczone i wspotdzielg
informacje o pozyciji.

Pozostate informacje na temat punktow orientacyjnych, takie jak promien mieszania,
predkos¢ narzedzi/przegubow i przyspieszenie narzedzi/przegubdw, mozna ustawic
dla poszczegoélnych punktéw orientacyjnych, nawet jesli moga by¢ potencjalnie ze sobg
potgczone.

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. Wybierz punkt orientacyjny, ktory chcesz zmodyfikowac

O Stop at this point

2. Po prawej stronie ekranu wybierz opcje

Jest to przydatne, gdy robot musi przemiescic sie w scisle okreslone miejsce.

Chcesz przeniesc¢ robota z dala od miejsca spawania lub obstugi maszyny.

Mozesz dodac promier mieszania ruchu ramienia robota miedzy punktami
orientacyjnymi. Dokfadny opis mieszania znajdziesz za pomocg tego tgcza.

Gdy do punktu orientacyjnego dodane zostanie mieszanie, przejscie miedzy punktami
orientacyjnymi staje sie ptynniejsze i sprawniejsze. Dzieki temu ramie robota bedzie
poruszato sie ptynniej, ale nie jest to rozwigzanie stosowane w kazdym ruchu ramienia
robota.

1. Wybierz punkt orientacyjny, ktory chcesz zmodyfikowac

O Blend with radius

Po prawej stronie ekranu wybierz opcje
Dodaj liczbe [mm], aby okresli¢ promieh mieszania.

Dotknij przycisku Zatwierdz, aby zapisac liczbe

Jesli uzywasz wielu punktéw orientacyjnych do prowadzenia przejscia miedzy dwoma
punktami, mozesz miesza¢ punkty orientacyjne pomiedzy nimi, aby zwiekszy¢ ogding
ptynnos¢ i sprawnos¢ ruchu.

Jest to ustawienie domysine punktu orientacyjnego.
Ustawienia sg kopiowane z nadrzednego polecenia Ruch.
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Przypadek uzycia Uzywa sie ich, gdy predkos¢ i przyspieszenie przegubu NIE sg zmieniane w
nadrzednym poleceniu Ruch.

Predkos$é/przyspieszenie
przegubu

Zmodyfikuj predko$¢ lub
przyspieszenie przegubu

W poleceniu Ruch mozna modyfikowac¢ predkos¢ i przyspieszenie
przegubdw dla kazdego punktu orientacyjnego.

1. Wybierz punkt orientacyjny, ktory chcesz zmodyfikowac

2. Po prawej stronie ekranu ustaw predkos¢ lub przyspieszenie
przegubu, wybierajgc opcje

@ Joint Speed
Joint Acceleration

Dodaj wartos¢ predkosci

Dodaj wartos¢ przyspieszenia

Przypadek uzycia 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 chwyci¢ inny obiekt.

Czas Mozesz zmieni¢ ilos¢ czasu potrzebng do osiggniecia tego punktu orientacyjnego.

Maksymalna wartos¢ to 21 600 sekund (6 godzin).
Dodaj czas w 1. Woybierz punkt orientacyjny, ktéry chcesz zmodyfikowaé
sekundach
, . . . @ Time
Po prawej stronie ekranu wybierz opcje
Dodaj liczbe w [s]
Dotknij przycisku Zatwierdz, aby zapisac¢ liczbe
Przesunigcie ramienia robota do tego punktu orientacyjnego zajmie teraz [s].
nE2+QE :
o JERRE cevee  varanies
- =TT ?
- [ e ]
Ot
tss-xppaz
Dodaj Az Polecenie Dodaj Az udostepnia kilka roznych opcji konfiguracji punktu orientacyjnego.
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Kroki

Instrukcje krok po kroku znajdziesz za pomocg tgcza Dodaj Az na stronie 237.

Uruchom | Pragrai acja
W Podstawowe

Ruch

Punkt
orientacyjny

Kierunek
Czekaj
Ustaw

Wyskakujace
okno

Zatrzymaj
Komentarz
Folder

Ustaw
obcigzenie

> szablony

O Normalny

Zmienne

Az

Oleregl warunek zatrzymania

1 X Konfiguracja zmiennych
2 ¥ Program robota

3 9 < RuchL
4
5

® ¥ Kierunek: Podstawa X+ zatrzymania

Robot bedzle sig poruszac w wybranym kierunku Az do osiggniecia warunku

P Az
Wyrazenie

f(x)

Odlegtosé

Kontakt z narzedziem

o Do wykrywania zetknigcia zalecana jes
mmfs

t predicosé narzedzia mniejsza niz 100,0

Dane wejsciowe na we/wy

Q

-

Dodaj Az

Dodaj dziatanie C’
000 @

Ustalony punkt orientacyjny

Opis

Ustalony punkt orientacyjny to standardowy punkt orientacyjny uzywany w interfejsie

PolyScope.

Jest to stala lokalizacja wzgledem ustalonego ukfadu wspoétrzednych (domysinie jest
to podstawa robota), do ktdrej robot powrdci, gdy otrzyma takg instrukcje.

Punkt orientacyjny o ustalonej pozycji jest nauczany przez fizyczne przesuniecie
ramienia robota do danej pozycji. Robota mozna przesuwac¢ za pomocg funkcji 17.4
Ruch swobodny na stronie 135 lub za pomocg 22 Karta Ruch na stronie 339 w
interfejsie PolyScope.

Kiedy uzywac:

* Jesli robot musi przemieszczac sie¢ w okreslone miejsce (aby poruszac sie
wokot sprzetu lub przemieszczac sie w okreslone miejsce w celu wykonania
operacji takich jak chwytanie lub umieszczanie).

* Gdy tworzysz caly program robota, uzywajgc ustalonych punktow
orientacyjnych wzglednych wobec lokalizacji, np. wobec podstawy robota.
Mozesz przemiescic robota i ponownie okresli¢ potozenie podstawy robota, a
wowczas program robota bedzie uzywac¢ nowej lokalizacji.

Kiedy NIE uzywac:

* Gdy chcesz, aby lokalizacja punktu orientacyjnego byta dynamiczna. Ustalone
punkty orientacyjne sg pozycjami statycznymi i zmieniajg sie tylko wtedy, gdy
sg celowo aktualizowane lub sg podawane w odniesieniu do ukfadu
wspotrzednych.
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Ustalony punkt Ustalony punkt orientacyjny mozna doda¢ do programu robota, dodajac polecenie
orientacyjny Ruch. Nie ma rdznicy, czy polecenie Ruch to RuchJ, RuchL czy RuchP.
Aby dodac 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 , aby przejs¢ do
karty Ruch

5. Ustaw punkt orientacyjny

6. Dotknij znacznika wyboru o aby zapisa¢ punkt orientacyjny i powrdéci¢ do
karty Program

u Ruch

> Podstawowe Q _ Grafika Zmienne
2 ¥ Program robota ~

Punkt orientacyjn
viny
szukaj 4 ® Punkt_orienta_1 PNkt orienta 1
5 5 ? Y Ruch po okregu
Sita 6 @ PunktPrzez_1
Paletyzacja 7 @ PunktKofcowy 1 P
5 - ]
Sledzenie 8 Ustaw L
przeno$nika 9 B Czekg | Edytuj pozycje |
10 t
Whkrecanie @ Wyskakuiace okno
11 O Zatrzymaj - .
412w comertare L
13 ¢ m Foider
14 =| <pusty>
15 ¢ 2 Petla @ Uzyj wspdinego promienia mie @ Uzyj parametréw wspéinych
16 =| <pusty> O Mieszaj z promieniern O Predkosé narzedzia 250
17 L. Wywotanie
25, Przyspieszenie narzedzia 1200
18 == zmienna_2:=2 * force()
19 9 b Jezel Ocza 2,0
20 =] <pusty>
21 B Skrypt

22 Przefgcznik

O Normalny

Przyktad Podczas wyjmowania elementu obrabianego z uchwytu w ramach aplikacji obstugi
maszyny nalezy ustawi¢ punkt orientacyjny w ustalonej pozyciji, aby unikng¢ kontaktu
ze sprzetem.

Ustaw ustalony punkt orientacyjny

TPodczas obstugi maszyny uchwyt podtrzymuje narzedzie wykonujace prace na elemencie obrabianym. Na
przyktad uchwyt jest czescig wiertta, ktérg mocuje sie do narzedzia wiertniczego.
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Opis

Ustawianie
ustalonego
punktu

orientacyjnego

Ustawienie ustalonego punktu orientacyjnego znaczy, ze przesuwasz ramie robota do
pozycji okreslonego punktu orientacyjnego, ktory chcesz ustawi¢. Nastepnie punkt
orientacyjny jest ,ustawiany” w programie robota jako pozycja w ogélnym ruchu
ramienia robota.

Mozesz uzy¢ trybu ruchu swobodnego lub porusza¢ ramieniem robota za pomoca
elementow sterowania recznego na karcie Ruch. Patrz: 20.7.1 Ruch na stronie 211

Aby dodac¢ ustalony punkt orientacyjny do programu robota

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac
ustalony punkt orientacyjny.

W obszarze Podstawowe dotknij opcji Punkt orientacyjny.

Wybierz nowo dodany punkt orientacyjny w programie robota.

4. Dotknij opcji _

Sposdb poruszania ramieniem robota w celu ustawienia punktu orientacyjnego zalezy
w duzej mierze od programu robota, tworzonej aplikacji, konfiguracji punktu TCP itd.
Nie ma jednego najlepszego sposobu ustawiania punktéw orientacyjnych.

* Jesli chcesz przesungc¢ ramie robota tak, aby punkt TCP poruszat sig liniowo,
uzyj strzatek punktu TCP.

* Jesli chcesz porusza¢ ramieniem robota w trybie ruchu swobodnego,
przytrzymaj przycisk Ruch swobodny.

* Jesli znasz doktadne wspétrzedne nastepnego punktu orientacyjnego, mozesz
uzy¢ pozycji narzedzia do przesunigcia ramienia robota.

* Jesli chcesz przesungc okreslony przegub, uzyj wartosci pozycji przegubu

117) Universal Robots Graphical Programming Environment
M <unnameds* B
(RET-lgrq  [ARX wp B oW
TCP Position Robot Tool Position
Feature Active TCP
New ~|ITcp x| 118.02)mm Rx| 0.127|rad
v[ -282.10/mm RY[ 3.139|rad
[+
z| 155.76/mm Rz|[ 0.000|rad
% Joint Position
/
i Base -37.73 *
/ [ ] [ " ]
TCP Orientation ¥
( Shoulder -62.35 °
_? \ x ]
L Elbow -106.79 *
[ N 1
E Wrist 1 -100.86 °
[ N 1
0 e Wrist 2 90.00 °
OK Cancel I T 1
Wrist 3 62.04 -
ﬂ? Home A Align Freedrive > |

O Normal
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Wzgledny punkt orientacyjny

Opis Wzgledny punkt orientacyjny tworzy sie poprzez zdefiniowanie dwdch punktéw
orientacyjnych. Te dwa punkty orientacyjne okreslajg odlegtosc 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¢ rowniez wczesniej zdefiniowany punkt orientacyjny, np.
ustalony punkt orientacyjny.

Kiedy uzywac:

* Podczas korzystania z funkcji PrzedUruchomieniem, aby przemiesci¢ 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 ustawiac robota w odpowiedniej pozycji, aby
uruchomic¢ program.

* Podczas uzywania podprograméw do wykonywania powtarzalnych ruchow w
réznych lokalizacjach wokot robota. Na przyktad wkrecanie/wykrecanie srub w
wielu lokalizacjach: przesun w dét o 50 mm, wigcz/wytgcz wkretak, przesun w
gore 0 50 mm.

Kiedy nie uzywac:
* Gdy trzeba w powtarzalny sposob docierac¢ do okreslonego miejsca.

* Gdy wymagany jest staty tor.

Przyktad: Dodaj  Aby przesungc¢ robota 0 20 mm wzdtuz osi Z narzedzia:
wzgledny punkt

. . var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
orientacyjny -

Movel
Waypoint 1 (relative position):
Use variable=var 1, Feature=Tool
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Dodaj wzgledny
punkt
orientacyjny do
programu robota

Szczegoly

Przypadek
uzycia: spawanie
i zmiana
elementéw
spawalniczych

—

Wybierz menu Podstawowe na karcie Program
2. Dotknij opcji Punkt orientacyjny

a. Nalezy zauwazy¢, ze selektor jest automatycznie ustawiony na opcje
Pozycja ustalona

b. Zmien punkt orientacyjny na Pozycja wzgledna.

3. Ustaw pierwszy punkt orientacyjny (od punktu...)

Ustaw drugi punkt orientacyjny (...do punktu)

<beznazwy>* [ BB
rmw‘ Otwérz. Zapisz.

default*

Q - Grafika Zmienne
: )
v Program robota Punkt orientacyjny Pozycjawzgledna v
W/ Szablony 3 9 ¢ RuchP

Szukaj 4 © Punkt_orienta_1 Punl<t_orienta_1 B

5 @ ¥ Ruchpo okregu
Sita

6 © PunkiPrzez 1 Ruch wzgledny, dany ré znica pomiedzy pozycjami od i do Odleglos
Paletyzacja 7 © PunktKorcowy_1
— 8 =) Ustaw Od punktu do punktu 0.0 mm
T 9 B Czekg Ustaw punkt | Ustaw punkt |

Kat

Wkrecanie 10 @ Wyskakujace okno

B0 zasm 1789 *

1 12 ®| Komentarz (3

13 ¢ m Folder

14 - <pusty>

15 ¢ 2 Petia @ vzyiwspéinego promienia mie... (@) Uzyj parametréw wspdinych

16 = <pust: O Mieszaj z prormieniem QO Predkosé narzedzia

17 Wywotanie

:‘ v Przyspieszenie narzedzia
18 == zmienna_2:=2 * force()
19 ¢ & Jezel O

20 - <pust)
21§ Skrypt
22 & Przetacznik

Dodaj Az

285 xmH
000 --@

Ruch miedzy dwoma wzglednymi punktami orientacyjnymi jest zawsze najkrotsza
drogq robota, zaleznie od typu ruchu.

Odlegtos$¢ wzglednych punktow orientacyjnych odnosi sie do odlegtosci kartezjanskiej
miedzy punktem TCP w dwéch pozycjach. Kat okresla, jak bardzo zmienia sie
orientacja punktu TCP miedzy dwoma pozycjami, a doktadniej, dtugo$¢ wektora obrotu
opisujgca zmiane orientacji.

Nie ma znaczenia, gdzie znajdowata sie pozycja wzglednego punktu orientacyjnego
wokét 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 przestrzenh robocza.

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, uzywajac
wzglednych punktéw orientacyjnych.

Pierwszy punkt orientacyjny rozpocznie spawanie wokét prostokata, a wzgledne punkty
orientacyjne zakonczg spawanie od pozostatych naroznikéw.

Aby zespawac cos, co nadal jest prostokagtem, ale wiekszym lub mniejszym, mozesz
zmieni¢ odlegto$¢ miedzy wzglednymi punktami orientacyjnymi i szybko zmodyfikowaé
program robota.
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Zmienny punkt orientacyjny

Opis Zmienny punkt orientacyjny przesuwa si€ 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
zmiane 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:
* QGdy trzeba w powtarzalny sposob dociera¢ do okreslonego miejsca.
* Jesli nie uzywasz zmiennych lub urzgdzen zewnetrznych.

¢ Jesli punkt orientacyjny musi zosta¢ przeniesiony recznie lub ponownie
zdefiniowany poprzez przesuw impulsowy lub ruch swobodny.

Dodaj zmienny
punkt
orientacyjny

Dodaj zmienny punkt orientacyjny, ktéry moze by¢ modyfikowany podczas
wykonywania programu robota.

UR3e 228 Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

Dodaj zmienny 1. Kliknij menu Podstawowe na karcie Program
punkt 2. Dodaj polecenie Ruch
orientacyjny do

Wybierz automatycznie wygenerowany punkt orientacyjn
programu robota y y ¥g yp yjny

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.

L Q - Grafika Zmienne

Ruch
2 v Program robota Punkt orientacyjny
Punkt 3 ¢ & RuchP
orientacyjny ® Punkt orienta_1 Przesuri robota do pozycji zmiennej
Kierunek 5 ®© Zmienna
Czekaj 6 ? Y Ruch po okregu
7 @ PunktPrzez_1
Ustaw 8 @ PunktkKoncowy_1
Wyskakujace| S = Ustaw
alia 10 B Czekd
Zatrzymaj 11 [ wyskakuiace okno

Komentarz 1 12 O Zatrzymaj 3

® Komentarz

Folder 14 9 m Folder
Ustaw 15 = <pust @ vzyiwspéinego promienia mie... (@) Uzyj parametréw wspdinych
ohciazenie 16 ¢ & Petla O Miesza z promieniern Q Prediosé narzedzia
7 = <push Przyspieszenie narzedzia
18 L. Wywotanie O
19 3= zmienna_2=2 * force()
20 ¢ b Jezeli
21 =/ <pust
22 & Skrypt -«
23 e poai i . — Dodaj Az
L R BoNSag N i =

ONormaIny e— ° 0 o S;.'mu\a(\a.

Szczegoly Punkt orientacyjny, ktérego pozycja zostata podana jako zmienna, w tym przypadku
obliczona_poz.

Zmienna musi stanowi¢ postawe, na przykfad 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.

Dtugosc osi to kat obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla os, dookota ktorej
dokonuje sie obrét.

Pozycja jest zawsze podawana wzgledem uktadu odniesienia albo ukfadu
wspoétrzednych zdefiniowanego przez wybrang ceche.

Jesli promien mieszania jest ustawiony w ustalonym punkcie orientacyjnym, a
poprzedzajace go i hastepujgce 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 below).

Jesli po uruchomieniu programu promieh mieszania naktada sie na punkt, robot
zignoruje go i przejdzie do nastepnego.

Mieszanie
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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.
Dodatkowe informacje na temat mieszania mozna znalez¢ w kolejnych sekcjach:
* Parametry mieszania on the facing page
* Trajektorie mieszania na stronie 234
*  Warunkowe trajektorie mieszania na stronie 235
UR3e 230 Podrecznik uzytkownika
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Przyktad: Robot jest uruchamiany w punkcie orientacyjnym 1 (WP_1) i musi pobra¢ obiekt w
mieszanie w punkcie orientacyjnym 3 (WP_3).

aplikacji Aby uniknac¢ kolizji z obiektem i innymi przeszkodami , robot musi unika¢ (0), uzywajac
chwytania i punktu orientacyjnego 2 (Wp_2).

umieszczania
Aby utworzy¢ tor spetniajgcy wymagania, nalezy wprowadzi¢ trzy punkty orientacyjne.

@ T WP_2
Wp_1

&

(WP_1):pozycja poczgtkowa, (WP _2): punkt przelotowy, (WP_3):pozycja
pobierania, (0): przeszkoda.

Robot zatrzyma sie na krétko, ale catkowicie przy kazdym punkcie orientacyjnym przed
kontynuowaniem ruchu, jesli nie inne ustawienia nie zostang zmienione.

W przypadku tego zadania zatrzymanie sie w punkcie (WP_2) nie jest optymalne,
poniewaz ptynny obrot wymaga mniej czasu i energii, a zarazem spetnia wymagania.
Dopuszczalne jest nawet, aby robot nie dotart doktadnie do punktu (WP_2), oile
przejscie z pierwszej trajektorii na drugg zostanie przeprowadzane w poblizu tego
potozenia.

Zatrzymania w punkcie (WP_2) mozna unikng¢, 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 rozpoczac

przejscie i odchyli¢ sie od pierwotnego toru. To umozliwi szybszy i ptynniejszy ruch
poniewaz robot nie bedzie musiat zwalnia¢ ani przyspieszac.

Parametry mieszania
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Opis

Parametry
mieszania

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.

Na trajektorie mieszania oprdcz punktdw orientacyjnych ma wptyw wiele parametréw.
* Promien mieszania (r)
* Poczatkowa i koncowa predkos¢ robota (odpowiednio w potozeniu pl ip2)

* Czas ruchu (np. jesli okreslony czas trajektorii zostanie ustawiony, wptynie on na
poczatkowg/koncowg predkos¢ robota)

* Typy trajektorii mieszania, od ktoérej i do ktérej robot ma przej$¢ (RuchL, RuchJ)

Wp_1 / \

@ s

Mieszanie (WP _2) z promieniem (r), pozycja poczgtkowa mieszania p1,
koricowa pozycja mieszania p2. (0) to przeszkoda.

UR3e
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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 sie naktada¢, wiec nie mozna ustawi¢ promienia
mieszania naktadajgcego sie na promieh mieszania poprzedniego lub nastepnego
punktu orientacyjnego.

Jesli dwa odcinki mieszania bedg sie na siebie naktadac¢, na karcie Rejestr zostanie
zarejestrowane ostrzezenie. Wiecej informaciji zawiera sekcja Karta rejestru.

- N
7 \
/ \
/ \
/ \
wp_1
I WP_2 \
@ T # |
| I
\ /
\ /
\ /
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|
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| ///”/‘ WP_3 I
\ T I
- /

\ /

\ /

WP_4 \ /
N /
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N 7
~ 7

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 tworzgc ptynne przejscie
miedzy trajektoriami, unikasz spowolnienia przyspieszenia miedzy trajektoriami.

Trajektorie
mieszania

WP_3

Ruch i mieszanie przestrzeni stawowej (Moved) w pordwnaniu z przestrzenig
kartezjariska (Movel).
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W zaleznosci od typu ruchu (np. RuchL, Ruchd lub RuchP) generowane sg rézne
trajektorie mieszania.

* Mieszanie w RuchuP Podczas mieszania w RuchuP pozycja mieszania podgza
po tuku okregu ze stalg predkoscig. Orientacja miesza sie z ptynng interpolacja
w miedzy dwoma trajektoriami. RuchJ lub RuchL mozna zmieszac¢ z RuchemP.
W takim przypadku robot uzywa mieszania tuku kotowego RuchuP i interpoluje
predkos¢ obu ruchéw. Nie mozna zmiesza¢ RuchuP z Ruchemd lub RuchemL.
Zamiast tego, ostatni punkt orientacyjny RuchuP jest uznawany za punkt
zatrzymania bez mieszania. Nie mozna wykona¢ 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 stalg predkosciag. Powoduje to wyjgtek podczas wykonywania
w programie, ktdry mozna skorygowaé poprzez dostosowanie punktow
orientacyjnych w taki sposéb, aby tworzyly mniej ostry kat.

* Mieszanie zawierajgce RuchJ Mieszanie RuchuJ powoduje powstanie tagodnej
krzywej w przestrzeni przegubow. Dotyczy to mieszania z Ruchud do Ruchud, z
Ruchud do Ruchul oraz z Ruchul do RuchuL. Mieszanie powoduje powstanie
ptynniejszej i szybszej trajektorii w poréwnaniu do ruchéw 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 Ruchd. 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 predkoscig. Orientacja miesza sie z ptynng interpolacja
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

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.
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Warunkowe
trajektorie
mieszania

Ten przyktad jest bardzo sytuacyjny, ale pokazuje, ze program robota moze w bardzo
rzadkich sytuacjach oblicza¢ wezty programu przed 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 sie wokdt punktu orientacyjnego (Wp_2).

Istniejg dwie mozliwe pozycje koncowe. Robot, aby okresli¢ kolejny punkt orientacyjny
do ktérego ma mieszac musi ocenic biezgcy odczyt z czujnika digital input[1]
juz na etapie wkraczania w promien mieszania.

To znaczy, ze wyrazenie warunkowe i f . . . then jest obliczane przed osiggnieciem
celu, co jest nieco sprzeczne z intuicja, jesli spojrze¢ na sekwencje programu. Jesli
punkt orientacyjny jest punktem zatrzymania, po ktérym nastepuje wyrazenie
poréwnawcze, ktore 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[1l]) then
Wp F 1

else
WP F 2

@wp_1l

WP_F_2

Poczgtkowym punktem orientacyjnym jest WP _I i sg dwa potencjalne
koricowe punkty orientacyjne, wp_F 1 iWP_F 2, wzaleznosci od wyrazenia
warunkowego. Wyrazenie warunkowe 1 f jest analizowane, gdy ramie robota

wejdzie w drugi obszar mieszania (*).
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Dodaj Az

Opis Wezet programu Az definiuje kryteria zatrzymania danego ruchu.
Wezty Az mozna dodawac za pomocg polecen Kierunek i Punkt orientacyjny.
Wezet kierunku mozna dodac tylko do polecen RuchL i RuchP.
Robot porusza sie po sciezce i zatrzymuje po wykryciu kontaktu.

Do jednego ruchu mozna dodac wiele kryteriéw zatrzymania. Ruch zostaje
zatrzymany po spetnieniu pierwszego warunku Az.

Mozna dodac, jedno po drugim, wiele poleceh Dodaj Az, poniewaz moze by¢ wiele
warunkow, ktére muszg zostac spetnione, zanim dziatanie zostanie wykonane.

Ruch .
ue X Konfiguracja zmiennych Az
Punkt v Program robota

orientacyjny Okrel warunek zatrzymania

1
2
3 ¢ b RuchL Robot bedgzle sie porusza¢ w wybranym Kierunku Az do osiagniecia warunku
Kierunek 4 @ v Kierunek: Podstawa X+ zatrzymania

5

A

Czekaj

Wyratenie ‘ £(x)

Ustaw

Wyskakujace

okno
. Odlegtos¢ 9 9
Zatrzymaj eglosc

Komentarz L2

Folder

Kontakt z narzedziem

Ustaw
obciazenie 0 Do wykrywania zetkniecia zalecana jest predkos¢ narzedzia mniejsza niz 100,0
mm

> Szablony ‘ ‘ ﬁ
Dane wejsciowe ha we/wy
%X

- — Dodaj Az Dodaj dz\abameC’
AR OSCKEBRTE

O Normalny { ° 0 O S;,‘n‘n,ﬂax:\a.

* Odlegtos¢

* Kontakt z narzedziem: (patrz 20.7.3 Kierunek na stronie 242)
* Wyrazenie

* Dane wejsciowe na we/wy:

* Dodaj dziatanie

Wyrazenie Ten wezet uzywa niestandardowego wyrazenia programu do zatrzymania ruchu robota.
Wyrazenia mozna takze uzy¢, aby okresli¢ warunek zatrzymania.
Warunki zatrzymania mozna réwniez okre$li¢ za pomocg zmiennych i funkcji skryptu.
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Dodaj wyrazenie 1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opcji
AZ do programu
fobota Expression

Dotknij zéttego pola wyrazenia

Dodaj wyrazenie za pomoca klawiatury

Dotknij przycisku Zatwierdz 0 aby zapisa¢ wyrazenie
5. Wybierz, czy chcesz uzy¢ hamowania twardego czy niestandardowego.

Universal Robots Graphical Programming Environment

q - Graphics Variables
Move 1 |v Robot P
: obot Program Until - [Expression -
Waypoint 2 @ b Movel
Direction 3 ® |¥ Direction: Base X+ Enter the Until text that will be exacuted as script code by the URController
4 3 Until expression
Wait
If an Action is added this will be executed when the Until condition is reached
Set
Popup
Halt ‘
Comment © Use Shared Deceleration
A Ik
Folder O Use Custom Deceleration
Set Payload 1200
) Advanced
) Templates
Add Until Add Action C’

AV XKERTZ
O Normal ki ° o O simutetion

Odlegtosé Ten wezet zatrzymuje ruch w danym kierunku, gdy robot przesunie sie o okreslong
odlegtosc¢. Predkos¢ zostaje zmniejszona, aby robot zatrzymat sie doktadnie w
okreslonej odlegtosci.

Jako warunku zatrzymania mozna takze uzy¢ okreslonej odlegtosci.

Przyktad Mozna uzy¢ funkcji odlegtosci, aby przesung¢ narzedzie o okreslong odlegtos¢ przed
catkowitym zatrzymaniem, np. odsunac¢ narzedzie od elementu obrabianego.

Dodaj wyrazenie 1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opcji
Az odlegto$é do
programu robota

Distance

2. Dodaj odlegtos¢ w mm

3. Wybierz, aby wykonac¢ zatrzymanie po przesunieciu o okreslong odlegtosc lub
zmieszaniu z promieniem. Kliknij tutaj, aby przeczytac¢ wiecej o mieszaniu.
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Kontakt z Ten wezet umozliwia robotowi zatrzymanie ruchu po wykryciu kontaktu z narzedziem.
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 1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opcji
Az do kontaktu z
narzedziem do

programu robota

Tool Contact

Ruch 1% Konfiguracia zmi n R
onfiguracja zmiennycl Az - [Kontakt z narzedziem v
Pl{nki 5 2 ¥ Program robota
orientacyjn
VIV 3 ¢ b Ruchy Robot bedzie sig przesuwac Az do wykrycia uderzenia w narzedzie. Robot zatrzyma
Kierunek 4 @ @ Punkt_orienta_1 sie z okreslonym hamowaniem.
5 3» Az do kontaktu: Wycofaj

Czekaj 0,001 pg wykrywania zetkniecia zalecana jest predkogé narzedzia mniejsza niz 100,0 mm/s

T Jedli zostanie dodane dziatanie, bedzie wykonywane po osiagnieciu warunku Az

Wyskakujace
okno

Zatrzymaj [ Przesur do punktu kontaktu —+ Odegos¢
a4 I Odlegtos¢ od punktu kontaktu
Komentarz

mm
Folder N
Zatrzymanie robote
Ustaw -
ohciazenie
O Uzyj hamowania domysinego
® Uzyi hamowania niestandardowego
> szablony
2000,0 °/s?
< >
Dodaj Az
__ oda A2 oo sziric (I
t R XS N0 =

O Normalny ¢ ° 0 O S;.‘mu\a(\a.

PRZESTROGA

Domysina predko$c¢ ruchu jest zbyt wysoka dla wykrywania kontaktu.
Wieksza predkos¢ ruchu wyzwala zatrzymanie robota, zanim moze
zostac spetniony warunek kontaktu z narzedziem. Aby unikngé
wyzwolenia zatrzymania robota, nalezy zmniejszy¢ predkos¢ ruchu.
Na przyktad: 100 m/s.

Funkcja Do kontaktu z narzedziem moze nie dziatac, jedli na
zamontowane narzedzie oddziatujg drgania. Przykladowo: chwytak
podcisnieniowy z wbudowang pompg moze powodowac szybkie
drgania.

@ INFORMACJA

Szczegoty Ustawienia Wycofuj sig az do kontaktu nalezy uzywac w celu ustawienia robota w
poczgtkowym punkcie kontaktu. Mozna ustawi¢ dodatkowy ruch wsteczny, aby robot
odsunat sie od, lub poruszyt w strone, kontaktu. Jest to przydatne w przypadku
zamontowania chwytaka potrzebujgcego wolnej przestrzeni do poruszania sie lub jesli
jest wymagana akcja zacisniecia.

Dane wejsciowe  Ten wezet wykorzystuje wejscie we/wy do zatrzymania ruchu sterowanego sygnatem.
ha we/wy Wejscia we/wy mozna takze uzyc, aby okresli¢ warunek zatrzymania.
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dodaj polecenie 1. Po dodaniu polecenia Az dotknij opcji
Brak dziatania do
programu robota

I/O Input

2. Wybierz wejscie analogowe lub cyfrowe

3. Dodaj dodatkowg konfiguracje

Dodaj dziatanie Wezet ten umozliwia dodanie wezta programu, jesli spetniony jest okreslony warunek
Az. Mozna réwniez doda¢ dodatkowe dziatanie, ktére bedzie wykonywane zaraz po
poleceniu Az.

Przyktad Polecenie Do kontaktu z narzedziem moze wyzwoli¢ dziatanie zaciskania chwytaka.
Jesli nie zdefiniowano zadnego wezta Dziatanie, program jest wykonywany dalej do
nastepnego wezfa programu w drzewie programu.

Dodaj polecenie Add Act C’
i i CLIon
Brak dziatania po 1. Dotknij opgji

poleceniu Az
2. Zaraz po poleceniu Az wybierz wezet z listy weztow

3. Skonfiguruj wtasnie dodany wezet
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20.7.3. Kierunek

Opis Polecenie Kierunek okresla ruch wzgledem osi funkgji lub punktéw TCP.
Robot porusza sie po torze okreslonym przez wezet programu Kierunek do chwili
zatrzymania tego ruchu przez warunek Dodaj Az na stronie 237.

Kierunek Polecenie Kierunek umozliwia przemieszczanie robota w okreslonym kierunku.

Przyktad Wektory kierunku o wartosci [100,0,0] i [1,0,0] majg dokfadnie ten sam wptyw na
robota. Do poruszania nim wzdtuz osi X z zagdang predkosciag nalezy uzywac
suwaka szybkosci. Wartosci liczb w wektorze kierunku majg znaczenie tylko
wzgledem siebie.
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Dodaj do 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktorym chcesz dodac
programu robota pO'eCGnie Kierunek.

ruch zgodny z 2. W sekcji Podstawowe dotkngc¢ przycisku Kierunek, aby dodac ruch liniowy do
poleceniem drzewa programu.

Kierunek 3. W polu Kierunek w obszarze Funkcja nalezy zdefiniowa¢ ruch liniowy.

@ Use shared feature

a. Wybierz, czy uzywasz funkcji wspolnej
czy podstawy/narzedzia

@ Base v

Base

Tool

b. Wybierz kierunek kartezjanski z listy rozwijanej Kierunek
Direction

@)(+ v

lub wpisz wektor kierunku recznie

@ Direction wvector
[U.D, 1.0,0.0]

c. Wybierz opcje Parametry wspdlne lub okresl predkosé i przyspieszenie
narzedzia.

Q - Grafika Zmienne

Ruch

1 X Konfiguracja zmiennych Kierunek
Punkt
o - 2 v Program robota Robot wykona ruch liniowy, wzglednie wobec wybranego ukiadu
orientacyiny | 3 ¢ gy gty
Kierunek 4 @ v Kierunek: Podstawa X+
Caekai 5 » Az Uidad Kierunek
@ Uzyj ultadu wspdéinego ©
Ustaw
O Q) Wektor kierunku

Wyskakujace
okno
Zatrzymaj

Komentarz ! L

Folder

Ustaw
ohcigzenie

@ Uzyj parametréw wspdlnych

O Predl<os¢ narzedzia
Przyspieszenie narzedzia
» szablony

Dodaj Az
000 @

4. Kiliknij opcje Dodaj Az, aby doda¢ metode zatrzymania ruchu ukierunkowanego.

Wybierz funkcje i Réznica miedzy funkcjg wspolng a podstawa/narzedziem
kierunek
Réznica miedzy kierunkiem a wpisaniem wektora kierunku

Funkcja Wektory kierunku definiuje niestandardowe wyrazenie kodu, ktérego
rozwigzaniem jest wektor jednostki.
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Ruch

. S3 rézne sposoby na zatrzymanie ruchu ukierunkowanego.
ukierunkowany

W polu Kierunek dotkng¢ przycisku Dodaj Az, aby zdefiniowac i dodac¢ kryteria
zatrzymania do drzewa programu.

Wektor kierunku  Ustawienia wektora kierunku pozwalajg okreslic¢ kierunek wektora ruchu liniowego.
Uzyj opcji Predkos$¢ narzedzia i Przyspieszenie narzedzia do nastepujacych celow:
* definiowanie ruchu liniowego wzgledem wielu osi funkciji,

* obliczanie kierunku jako wyrazenia matematycznego.

20.7.4. Czekaj

Opis Polecenie Czekaj zapewnia dodatkowg 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 czujnikow przed kontynuacjg programu.

Gdy dodasz polecenie Czekaj do drzewa programu, po prawej stronie ekranu pojawi
sie okienko Czeka;.

Informacje o uzywaniu polecenia Czekaj podano w nastepujgcych sekcjach:
Robot wstrzymuje prace, uzywajgc roznych polecen Czekaj.
Typy polecen Czekaj przedstawiono ponize;.

Dodaj polecenie Brak  Polecenie Brak oczekiwania pozwala robotowi nie robi¢ nic przed
oczekiwania do kontynuowaniem wykonywania programu. Przed wprowadzeniem nowych danych
programu robota nie ma wstrzymania.
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W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac
polecenie Czekaj.

W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

Po prawej stronie ekranu dotknij selektora Brak oczekiwania.

23 Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
g f:nmamed:) L & H
defauit . = oo
. [ B e teme oo S
Q - Graphics Variables
Move 1 v/ Robot P
Wavnaine obot Program Wait
aypoint 2 B Wato Please select what should trigger the robot's next action;
Direction
Wait @ No wait
Set QO wait seconds
Popup O wait for Digital Input [<Di.Input> hd
Halt
QO watt for [<An.Input> - 4.0
Comment
q » Walit for
Folder O ‘

Set Payload

O Power off c simuation ()

Polecenia Brak oczekiwania mozna uzy¢ jako tymczasowego polecenia
zastepczego podczas tworzenia programu robota.

Dodaj polecenie
Czekaj x s do
programu robota

Polecenie Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje przez okreslony czas przed
kontynuowaniem programu.

Podrecznik uzytkownika
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Przyktad: Czekaj x
s

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¢ warto$¢ okreslajgca dtugos¢ czekania.

R Universal Robots Graphical Programming Environment -+ x
<unnamed:*
o omod
Move 1 v Robot P
= 0obof rogram Wait
Waypoint 2 E Wait: 0.01

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait O No Wait
Set @ ‘Wait seconds
O vt for Digea epie
Halt
QO watt for [<An.Input> - 4.0
Comment
4 b Wait for
Folder ! i O |
Set Payload
) Advanced
) Templates

O Power off ——— 1 00% Simulation .

Jesli masz obiekt, ktéry musi sie schiodzi¢ do okreslonej temperatury, mozesz
dodac to opdznienie do programu robota.

Jesli chcesz, aby zewnetrzna operacja zostata zakonczona przed
kontynuowaniem programu robota.

Czekaj nasygnat Ten typ polecenia Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje do momentu
cyfrowy wejscia otrzymania sygnatu z wejscia cyfrowego.

UR3e
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Dodaj do 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktorym chcesz dodac¢
programu robota polecenie Czekaj.
polecenie Czekaj 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.
na sygnat cyfrowy 3. Dotknij selektora Czekaj na sygnat cyfrowy wejscia.
wejscia
@ Wait for Digital Input |<Di.Input= A

Dla tego typu polecenia Czekaj potrzeba wiecej definic;ji.
4. W menu rozwijanym Wejscie cyfrowe wybierz nowe wejscie cyfrowe.

W polu sygnatu przypisz typ sygnatu Niski lub Wysoki do nowego wejscia
cyfrowego.

Jesli masz wiele wejsc cyfrowych, mozesz zmieni¢ nazwe kazdego z nich, aby fatwiej
bylo je znalez¢.
®

Universal Robots Graphical Programming Environment

Q _ Graphics Variables

Move
1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 E Wait Please select what should trigger the rokot's next action;
Direction
Wait O No Wait
Set O Wait seconds
Popup @ Wait for Digital Input |<Di.Input> v
Halt <Di.Input> ~
O Wait for |<An.Inputs>| B
Comment digital_in[0]
Folder g/ v O wat ror :digitaun[l] :|
Set Payload digital_in[2]
oo oo
Advanced
digital_in[4]
) Ve digital_in[5]
digital_in[6]
digital_in[7] v
= ——
3o XERATZ

O Power off Simulation .

Przyktad: Czekaj Jesli masz czujnik zewnetrzny na koncu przenosnika, uzyjesz tej funkcji, aby czekac
ha sygnat cyfrowy na polecenie z czujnika, ktore poinformuje program robota, ze na korficu przenosnika
wejscia znajduje sie element obrabiany.

Czekaj na
analogowy sygnat
wejsciowy

Ten typ polecenia Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje do momentu
otrzymania sygnatu z wejscia analogowego.
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Dodaj do 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktorym chcesz dodac¢
programu robota polecenie Czekaj.

polecenie Czekaj 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.

na analogowy
sygnat wejsciowy

w

Dotknij selektora Czekaj na analogowy sygnat wejsciowy.

@ Wait for |analog in[1] ¥ = w| 4.0/Volts

4. W menu Wejscie analogowe wybierz nowe wejscie analogowe.
Dotknij pola Wolty, aby wybra¢ wartos¢ okreslajgcg napiecie.

6. W polu nawiaséw ostrych wybierz symbol mniejszosci < lub wiekszosci >.

Universal Robots Graphical Programming Environment

e >pen. Save.
Q\ _ Graphics Variables

1 v Robot Program Wait
Waypoint 2 B Wait Al[1]1>4.0

Move

Please select what should trigger the robot's next action;
Direction

Wait O No Wait

Set Q wait seconds

PERTD (O watt for Digital Input

Halt @ watt for [analog in[1] v~ 40vers
i v O walfor |

Comment

Folder

Set Payload

R Y N =

O Power off Simulation .
Porada Jesli masz wiele wejs¢ analogowych, mozesz zmieni¢ nazwe kazdego z nich, aby
tatwiej byto je znalez¢. [Przejdz do konfiguracji we/wy]

Przyktad: Czekaj
na analogowy Jesli masz czujnik temperatury podigczony do we/wy analogowych, mozesz
sygnat wejSciowy  skonfigurowac¢ program robota tak, aby czekat do osiggnigcia okreslonej temperatury.

Wyrazenie Czekaj Ten typ polecenia Czekaj pozwala robotowi utrzymac pozycje, dopoki wyrazenie nie
na f(x) bedzie prawdziwe lub [1]

Dodaj do 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac
programu robota polecenie Czekaj.

zmienng Czekaj W obszarze Podstawowe dotknij opcji Czekaj.
na f(x)

N

Dotknij selektora Czekaj na f(x).

@ Wait for |

4. Dotknij pola zmiennej f(x), aby doda¢ wartos¢ wyrazenia.
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Przyktad: Czekaj W przypadku uzywania maszyny i czujnika przenos$nika mozesz dodac polecenie

na wyrazenie f(x)  Czekaj z wyrazeniem, ktore oczekuje, ze co najmniej dwa warunki bedg prawdziwe
lub fatszywe, w zaleznosci od konfiguracji. Zarbwno maszyna, jak i przenosnik stajg
sie gotowe na robota.

20.7.5. Ustaw

Opis Polecenie Ustaw jest jednym z najczesciej uzywanych polecen. Poleceniem Ustaw
mozna wigczac i wytgczac urzgdzenia zewnetrzne. Poleceniem Ustaw mozna réwniez
zwieksza¢ lub zmniejszac prad/napiecie w urzadzeniach 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 ponize;j.

Brak dziatania Jest uzywane w potfgczeniu z ustawieniem aktywnego punktu TCP.

Aby dodac polecenie Brak dziatania do programu robota

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktorym chcesz dodac¢
polecenie Ustaw.

W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.

Wybierz opcje Brak dziatania

Urich alacs _Ruch __ Welwy___Rejes - .
V Podstawowe Q m Grafika Zmienne

s 1 X Konfiguracja zmiennych Ustaw
z‘r‘ig:taany 2 v Program robota Wybierz dziatanie, jakie robot ma wykonaé w tym punkcie programu. Mozna réwniez
3 ¢ b Auch okresiié zmiany dotyczace obciazenia robota.
Kierunek 4 ® Punkt_orienta_1
Brak dziatania
— HES e
Ustaw wyjécle cyfrowe [<Wyjécie cyf.> -
Ustaw o —_—
e O Ustaw wyiécie analogowe [<Wyjscie.an> -
okno QO ustaw [<Wyjécie> v
Zatrzymaj O Ustaw pojedynczy impuls [<Wyjécie cyf.> ~|| 0,500
I 13 e <1
Komentarz O zwieksz zmienna instalacji o jeden: |<Zmienna> v
Folder
Ustaw
obciazenie
@ Aby ustawic obciazenie, nalezy uzy¢ wezla Ustaw obciazenie
> Szablony O Ustaw punkt TCP
=
*RSOSCKBRETE
=

ONormaIny — ° 0 O symuiacia ()

Ustaw wyjscie cyfrowe Wyjscie cyfrowe powinno by¢ zaplanowane jako dziatanie uruchom/zatrzymaj lub
wigcz/wytgcz.
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Przyktad: ustawianie

wyjscia cyfrowego

Ustaw wyjscie
analogowe

Przyktad: ustawianie
wyjscia analogowego

Ustaw (zmienna)

Przyktad: Ustaw
(zmienna)

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 opcje Ustaw wyjscie cyfrowe

Nalezy wybra¢ wczesniej nazwane wyjscie cyfrowe (patrz 21.4
Konfiguracja we/wy na stronie 305)

5. Ustawianie na wysoki/niski sygnat

Uzyj tego polecenia Ustaw, jesli chcesz, aby przenosnik zaczat lub przestat sie
poruszac.

Wyjscie analogowe powinno by¢ zaplanowane jako zmienne
zwiekszanie/zmniejszanie prgdu/napiecia.

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

Nalezy wybra¢ wczesniej nazwane wyjscie analogowe (patrz 21.4
Konfiguracja we/wy na stronie 305)

5. Wprowadz zgdang warto$¢ (prad lub napiecie, w zaleznoéci od konfiguracji
opisanej w sekcji 23 Karta we/wy na stronie 344

Uzyj tego polecenia, jesli chcesz zwiekszy¢ predkosc¢ przenosnika lub przyciemnic
Swiatto lampy lub diody.

Wyjscie mozna réwniez zmodyfikowac za pomocg wyrazenia.

1.

a > 0o Dbd

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

Dodaj wyrazenie w polu wejsciowym.

Mozesz ustawic wyjscie, ktore bedzie podawac wyjsciowy moment obrotowy przegubu
robota.

Polecenia Ustaw mozna uzy¢ do dostarczania statego impulsu o okre$lonym czasie
trwania. Wyjscie pozostanie w stanie wysokim podczas trwania impulsu, a po jego
zakonczeniu powroci do stanu niskiego.

UR3e
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W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac
polecenie Ustaw.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.

3. Wybierz opcje Ustaw pojedynczy impuls

4. Wybierz wstepnie nazwane wyjscie cyfrowe

5. Dodaj czas trwania impulsu w (s)
Przyktad: Ustaw  Aby zapewni¢ prawidtowg komunikacje ze starszymi maszynami, mozesz ustawi¢
pojedynczy wysoki stan impulsu na czas trwania polecenia, dzieki czemu starsze maszyny bedag
impuls miaty czas na zarejestrowanie polecenia.

Zwigksz zmienng
instalacji o jeden

1.

2,
3.
4.

Stuzy do zwiekszania liczby w zmiennej licznika.

W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktdrym chcesz dodac
polecenie Ustaw.

W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw.
Wybierz opcje Zwieksz zmienng instalacji o jeden

Wybierz zmienng z menu rozwijanego.

Przyktad Jesli musisz wiedzie¢, ile przedmiotéw robot przeniost, mozesz dodaé licznik oraz to
polecenie Ustaw, zwigkszajace licznik.

Ustaw punkt TCP

3.
4.

. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac

polecenie Ustaw.
W obszarze Podstawowe dotknij opcji Ustaw

a. Aktywny punkt TCP mozna ustawi¢ za pomocag dowolnego polecenia
sposrdéd wymienionych powyze;.

Dotknij opcji Ustaw punkt TCP

Wybierz punkt TCP z menu rozwijanego

Przyktad: Ustaw  Jesli masz podwojny chwytak, mozesz uzy¢ polecenia Ustaw, aby zmieni¢ aktywny
TCP punkt TCP na drugi chwytak.

20.7.6. Wyskakujgce okno
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Opis

Dodaj okno
wyskakujace do
programu robota

Okno wyskakujgce to komunikat wyswietlany na ekranie, gdy program dojdzie w
drzewie programu do wezta Wyskakujgce okno.

Komunikaty wyskakujgce mogag zawiera¢ maksymalnie 255 znakéw. Mozna wybrac
rézne typy komunikatéw wyskakujgcych.

¢ Komunikat

* Ostrzezenie

* Btad

Okno wyskakujgce zawsze wstrzymuje gtéwny program robota. Gtéwny program
robota jest wstrzymywany, dopoki okno wyskakujace jest aktywne.

Kiedy uzywac:

* Gdy chcesz kontynuowaé lub zatrzymac program.

* Gdy chcesz utworzy¢ komunikat informujgcy uzytkownikow.

* Gdy chcesz kontrolowac¢ dang czes¢ programu robota.

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktorym chcesz dodac¢

polecenie Okno wyskakujgce.

2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Okno wyskakujace.

Dodaj tekst lub wybierz zmienng

Wybierz typ okna wyskakujgcego. Jedyng zmiang jest ikona okna
wyskakujgcego.

Ruch

Punkt
orientacyjny

Kierunek
Czekaj
Ustaw

Wyskakujace
okno
Zatrzymaj
Komentarz
Folder

Ustaw
ohcigzenie

> szablony

1

2
3
4
5
6
7

X Konfiguracja zmiennych
v Program robota
9 b Ruch/
® Punkt_orienta_1
= Ustaw
B Czeky
[0 Wyskakujace okno

235 xBR

tofa (s
Woge i EEm
Q _ Grafika Zmienne

Wyskakujace okno
Wyswietla ponizszy komunikat na ekranie i czeka, az uzytlcownik
zamiknie okno.
Podglad okna wyskakujacego |
Typ okna wyskakujgcego
@ Komuniat
b O Ostrzezenie
QO Btad

[ Zatrzymal wykonywanie programu z tym oknem

° 0 o symuada ()

Porada Mozesz réwniez wybrac opcje Zatrzymaj wykonywanie programu w chwili pojawienia
sie tego okna wyskakujgcego, aby program zatrzymywat sie po wyswietleniu okna
wyskakujgcego.
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Przyktad: okno W programie chwytania i umieszczania mozesz dodac¢ okno wyskakujgce z
wyskakujace komunikatem, gdy paleta jest petna i trzeba dodac pusta palete.
Podczas kontroli mozesz dodaé okno wyskakujgce z ostrzezeniem informujgcym, gdzie
kontrolujesz obiekt. Jesli wynik kontroli jest prawidtowy, kontynuuj program. Jesli wynik
kontroli NIE jest prawidtowy, nalezy zatrzyma¢ program.
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20.7.7. Zatrzymaj

Opis Polecenie Zatrzymaj pozwala zatrzymac¢ robota w okreslonym wezle programu robota.
Jest to odpowiednik nacisniecia przycisku zatrzymania awaryjnego.

Po zastosowaniu polecenia Zatrzymaj trzeba ponownie uruchomic program.

Gdy dodasz polecenie Zatrzymaj do drzewa programu, po prawej stronie ekranu
pojawi sie okienko Zatrzymaj.
Kiedy uzywac:

* Dotacz polecenie Zatrzymaij, jesli w programie robota osiggniesz pozycje, w
ktorej przywrécenie prawidtowego dziatania jest niemozliwe i trzeba zatrzymaé

program.

Zatrzymaj Dodaj zatrzymania do okreslonych punktéw programu robota.

Dodaj polecenie 1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac
Zatrzymaj do polecenie Zatrzyma.

programu robota 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Zatrzymaj.

WV Podstawowe q _ Grafika Zmienne

Ruch

1 X Konfiguracja zmiennych Zatrzymaj
¥ Program robota
o @ Ruchy Wykonywanie programu zatrzymuje sie w tym migjscu
® Punkt_orienta_1

Punkt 2
3
4
Czekaj 5 = Ustaw
6
7
8

orientacyjny

Kierunek

B Czeky
[ Wyskakujace okno
O Zatrzymaj

Ustaw

Wyskakujace
okno
Zatrzymaj
Komentarz L
Folder

Ustaw
ohcigzenie

> szablony

235 xXERH
ONormaIny ’ ° 0 o S‘,‘mu\ac\a.

Przyktad: Jesli nie ma juz czesci do zgrzewania lub jedna z czesci zostata nieprawidtowo
Zatrzymaj umieszczona w schemacie zgrzewania, mozesz dodac polecenie Zatrzyma;.
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20.7.8. Komentarz

Opis Polecenie Komentarz umozliwia Sledzenie decyzji podejmowanych podczas tworzenia
lub aktualizowania programu robota.

Mozna dodawa¢ komentarze bezposrednio w programie robota uzywanym przez
réznych uzytkownikéw.

Gdy dodasz polecenie Komentarz do drzewa programu, po prawej stronie ekranu
pojawi sie okienko Komentarz. Tres¢ komentarza jest wyswietlana w okienku
Komentarz.

Komentarze nie majg wptywu na wykonywanie programu.

Komentarz Dodawaj przydatne komentarze w catym programie robota.

Dodaj komentarz 1. W programie robota wybierz wezet, do ktérego chcesz doda¢ komentarz.
do programu 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Komentarz.

robota

3. Dodaj komentarz w polu tekstowym.

Universal Robots Graphical Programming Environment

New.

117
RE8 z+ QK i |

Frograi

Q _ Graphics Variables
Move
1 v Robot Program Comment
Waypoint 2 ¢ wm Pick up object
Direction e =| <empty>
Wait 4 ¢ m move object Please enter comment:
aif S A L P
3 <empty |Remember to switch the payload when switching palletizing program
Set 6 ¢ m jower object
7 - —empty>
Popup Py
8 ¢ m release object
Halt [*] - <empty>
Comment 10 ¢ = move robot arm back
Ford g 11 - 3
older 12 #® 'Rememb switch the payload wt
Set Payload
) Advanced
< >
— —
23S xXxBBEWEZ

O Normal ‘ o 0 O Simw,JIati-:wr’u.

Przykiad: Komentarze sg uzywane gtéwnie przez programistow, aby zapewni¢ informacje i
komentarz pomoc innym programistom, pracujgcym nad tym samym programem robota.
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20.7.9. Folder

Opis Polecenie Folder umozliwia uzycie folderéw do utworzenia czytelnego przegladu
gtébwnych czesci programu robota.

Kazda gtowna czes$¢ programu robota moze zawierac wiele weztéw programu, mozna
wiec uzyc folderéw, aby podzieli¢ je na tatwe w zarzgdzaniu czesci.

Foldery nie majg wptywu na wykonywanie programu.

Folder Uporzagdkuj program robota w folderach.
Dodaj folder do 1. W programie robota wybierz miejsce dla folderu.
programu robota 2. W obszarze Podstawowe dotknij opcji Folder.

3. Mozesz teraz przenosi¢ wezty do folderu lub dodawacé wezly do folderu.

Universal Robots Graphical Program

nname

Q - Graphics Variables
Move 1 ¥ Robot P
Wevsing obot Program Folder
vpein 2 9 m Prckup object A folder is simply & collection of program lines

Direction 3 = <empty>

4 ¢ m move object
Wait 5 = <emptys Please enter text to be displayed in the program tree:
Set 6 9 m jower object move robot arm back

7 - cemptys
Popup empl

8 ¢ m release object
Halt <] - <emptys
Comment 10 % w |move robot arm back

4 11 - cempty> I
Folder
Set Payload
) Advanced
) Templates
= -— [0 Hide Folder Program Tree
35S XBRETZ

@ - S — 00O @

Przyktad: Folder  Jednym z gtéwnych zastosowan folderéw jest zwijanie gtéwnych sekcji programu
robota, aby zapewni¢ lepszy widok ogoéiny programu robota.
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20.7.10. Ustaw obcigzenie

Opis

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 wydajnos¢ ruchu i
pozwala unikngc¢ zatrzyman robota.

Podczas ustawiania obcigzenia w programie chwytania i umieszczania przy

uzyciu chwytaka.

Ustaw obcigzenie

Uzyj polecenia
Ustaw obcigzenie

Porada

Porada dotyczaca
uzytkowania

1. W programie robota wybierz miejsce lub wezet, w ktérym chcesz dodac

polecenie Ustaw.

W obszarze Podstawowe dotknij pozycji Ustaw obcigzenie.

Uzyj listy rozwijanej w obszarze Wybierz obcigzenie.

a. Wybierz jedno z juz skonfigurowanych obcigzen.

b. Mozna tez skonfigurowaé nowe obcigzenie, wybierajgc z menu
rozwijanego pozycje Obcigzenie niestandardowe i wypetniajgc pola

Masa i Srodek ciezkosci.

RE2+QH

o R -

‘V/ Podstawowe Zmienne
Ruchl 1 X Konfiguracja zmiennych Ustaw obciaZenie
Punkt 2 v Program robota
ONIENANINY 3~ Ustaw obciazenie: Payioad 0055 {1ctc., callomite abclazenic
Kierunek
[B Payioad v
Czekaj
Obciazenie
Ustaw Masa
Wyskakujace $rodek ciezicoécl
okno
Zatrzymaj o
cy
Komentarz ! ¢
cz
Folder
Ustaw ¥ Pamigtaj, aby ustawi¢ calkowita mase obcigzenia
ohcigzenie
Przejécie
Szablon,
S —

*SOS KPR

O Normalny

+ Ustaw teraz

Mozna rowniez uzyc¢ przycisku Ustaw teraz, aby ustawi¢ wartosci w wezle jako

aktywne obcigzenie.

Pamietaj, aby zawsze aktualizowac obcigzenie po wprowadzeniu jakichkolwiek zmian

w konfiguracji programu robota.

Podrecznik uzytkownika

257

UR3e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

Przyktad: Ustaw
obcigzenie

Czas przejscia
obcigzenia

W programie chwytania i umieszczania nalezy utworzy¢ obcigzenie domys$ine w
instalacji. Nastepnie nalezy doda¢ ustawienie obcigzenia podczas odbierania obiektu.
Obcigzenie nalezy zaktualizowa¢ po zamknieciu chwytaka, ale przed rozpoczeciem
ruchu.

Dodatkowo nalezy uzyc¢ polecenia Ustaw obcigzenie po zwolnieniu obiektu.

Jest to czas potrzebny robotowi na dostosowanie sie do danego obcigzenia. W dolnej
czesci ekranu mozna ustawic czas przejscia miedzy roznymi obcigzeniami.

Mozna doda¢ czas przejscia obcigzenia w sekundach.

Ustawienie czasu przejscia wiekszego od zera uniemozliwia robotowi wykonanie
matego ,skoku”, gdy zmienia sie obcigzenie. Program jest kontynuowany podczas
dokonywania regulacji.

Korzystanie z opcji Czas przejscia obcigzenia jest zalecane w razie

podnoszenia lub zwalniania ciezkich przedmiotow lub uzywania chwytaka
podci$nieniowego.

20.8. Zaawansowane wezty programu

Opis

20.8.1. Petla

Opis

Zaawansowane wezty programu stuzg do dodawania do programu robota
dodatkowych funkciji, takich jak podprogramy, parametry polecenia if, skrypty i petle.

Zapetla wykonywanie zawartych w niej polecen programu. W zalezno$ci od wybranej
opcji zawarte w petli polecenia programu sg zapetlone w nieskonczonosg,
wykonywane okreslong liczbe razy albo dopoki podany warunek jest prawdziwy. W
przypadku wykonywania petli okreslong liczbe razy tworzona jest dedykowana
zmienna petli (na zrzucie ekranu powyzej nazwana petla_1), ktorej mozna uzywac w
wyrazeniach wewnatrz petli. Zmienna petli liczy sie od 0 do N- 1.

UR3e
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Zapetlanie
wyrazenia

W przypadku wykonywania petli z uzyciem wyrazenia jako warunku zakonczenia
oprogramowanie PolyScope udostepnia opcje ciggtego szacowania wartosci tego

wyrazenia, dzieki czemu wykonywanie petli mozna przerwaé w kazdej chwili, nie

czekajac na zakonczenie iteraciji.

1 X Konfiguracja zmiennych

Petla 2 ¥ Program robota
PodProg 39 Auch)
4 @ Punkt_orienta_1
Przypisanie 5 - Ustaw
Jezeli 6 B Czeka
ot 7 B Wyskakujace okno
8 O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 (s Komentarz
Watek 10 ¢ m Foider
em—_ o f
Przetacznil 12
Licznik czasu 13
Pozycja
domowa

2SS KBAT

O Normalny

Zmienne

Petla

Zaznacz, ile razy ma byc wykonywany program w tej petli

@ Zapetlaj zawsze
QO Petla X razy
Liczba petli

[ ¢

O Zapetli¢, gdy wyrazenie ma wartosé Prawda

Nazwa zmiennej

Petla_1

O Sprawdza] wyrazenie

20.8.2. PodProgram

Opis

Podprogram moze przechowywacé fragmenty programu potrzebne w kilku miejscach.

Podprogram moze by¢ oddzielnym plikiem na dysku oraz moze by¢ ukryty w celu
ochrony przed jego przypadkowymi zmianami.

> Podstawowe
X Konfiguracja zmiennych

1
Petla 2 ¥ Program robota
PodProg 3 = <pusy
4 %, PodProgram 1
Przypisanie 5 =| <pusty
Jezeli
Skrypt
Zdarzenie

Watek

Przetacznik
Licznik czasu

Pozycja
domowa

Zmienne

PodProgram_1
Podprogram moze wskazywad zaréwno plik na dysku, jak | zawieraé
sie w tym programie

Plilk podprogramu

<Nie wybrano pliku>

Zataduj plik

Zapisz podprogram Wyczysé podprogram

O Zapewni aktualizacje pliku podprogramu za pomoca tego programu

O Ukryi drzewo podprogramu

O Normalny
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Wywotanie
podprogramu

Wywotanie podprogramu spowoduje wykonanie wierszy programu w podprogramie, a
nastepnie powr6t do nastepnego wiersza.

1 X Konfiguracja zmiennych

Wywotanie podprogramu

Petla 2 ¥ Program robota
PodProg 3 %% Auch
— 4 ® Punkt_orienta_1 Wybierz podprogram, kiéry ma byc¢ wywotany w tym punkcie wylkonywania programul.
Przypisanie 5 = Ustaw
Jezeli 6 B Czekq
7
Skrypt @ Wyskakuace okno
8 O Zatrzyma
Zdarzenie 9 (s Komentarz
Watek 10 ¢ m Folder

= 11
Przefacznik 12

Licznik czasu = 13
14

Pozycja
domowa

O Normalny
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260 Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

20.8.3. Przypisanie

Opis Przypisuje wartosci zmiennym. Warto$¢ zmiennej moze by¢ wynikiem wyrazen
utworzonych w edytorze wyrazen (patrz sekcja 20.3 Edytor wyrazen na stronie 202).
Mozna réwniez zazgdac¢ wartosci zmiennej od operatora. W razie zgdania wartosci od
operatora mozliwe jest wyswietlenie komunikatu operatora w celu sprawdzenia
poprawnosci danych wejsciowych powszechnie stosowanych typéw zmiennych.

e+ e
Q - Grafil Zmienne
X Konfiguracja zmiennych Przypisanie zredio

Petla 2 v Program robota Przypisule wartodé wyrazenia wybrane] zmiennef
PodProg 3 9 Ruch)

4 @ Punkt_orienta_1 . L
Przypisanie 5 =] Ustaw Zmienna ‘Wyrazenie
Jezeli 6 B Crekg [2 Jfemiennaz MR 27 foree(

7
ok @ Wyskakujace okno

8 O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 @l Komentarz

10 ¢ m Foider

Eem—— = sy B
12 ¢ & Petia

lignkasu 13 = <ousty

Pozydja 14 L. Wywolanie

domowa 15 2= zmienna 22 * force)

)
-

Watek

23S XBRES

O Normalny

20.8.4. Instrukcja warunkowa if

Opis Instrukcje If i If...Else moga zmieni¢ zachowanie robota w zaleznosci od danych
wejsciowych z czujnikéw 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 Wybra¢ w edytorze wyrazen warunki tworzgce wyrazenia uzywajace instrukc;ji If. Jesli
wartoscig warunku jest Prawda, zostang wykonane wyrazenia wewnatrz tej instrukciji
warunkowej If. Instrukcja warunkowa If moze miec tylko jedno wyrazenie Else.
Polecenia Dodaj Elself i Usun Elself pozwalajg dodawac i usuwac wyrazenia Elself.
Opcja Stale sprawdzaj wyrazenia umozliwia ocene instrukcji If, Elself i Loop podczas
wykonywania zawierajgcych je linii. Jesli wyrazenie w instrukcji warunkowej If zostanie
ocenione jako Fatsz, wykonywane sg wyrazenia Elself lub Else.

Q _ Grafika Zmienne
Petla 2 v Program robota
PodProg 3 ¢ «s Ruch/ W zaleznosci od stanu sygnatu wejéciowego czujnika lub zmiennej programu beda
4 ® Punkt_orienta_1 wykonywane kolejne wiersze programu.
Przypisanie 5 = Ustaw Je‘zeli‘
dezel 8 [[BlcCeeky O Sprawdzaj wyrazenie w sposéb ci
— ; 32/;/:2’::’;{:5 okno Sp dza wyr P b ciagty
Zdarzenie 9 #® Komentarz
Watek 10 ¢ 'm Folder
prctacarik ' Ly 5T
Licznik czasu 13 = <pusty
Pozydja 14 e Wywotanie
domowa 15 == zmienna_2:=2 * force()
o -
| Dodaj Ir jlezeli || Usun Ir jlezeli |
2RS¥ XBRTE
© roman
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20.8.5. Skrypt

Opis

Nastepujgce opcje sg dostepne na liscie rozwijanej w obszarze polecenia:

* Linia pozwala napisac¢ pojedynczg linie¢ kodu URscript za pomocg edytora
wyrazen (patrz 20.3 Edytor wyrazen na stronie 202)

* Plik pozwala zapisywac, edytowac¢ lub tadowac¢ pliki URscript.

Instrukcje dotyczgce pisania kodu URscript sg dostepne w podreczniku skryptow w
witrynie internetowej pomocy technicznej (http://www.universal-robots.com/support).
Funkcje i zmienne deklarowane w pliku URscript sg dostepne do uzycia w ramach
programu w PolyScope.

> Podstawowe Q - Grafika Zmienne
1 X Konfiguracja zmiennych Kod ski tu
Petla 2 ¥ Program robota ryp e
PodProg 3 9« Ruch Ponize] mo2na wprowadzié tekst, ktéry zostanie wykonany jako kod skryptu przez
4 @ Punkt_orienta_1 sterownik UR.
Przypisanie 5 =| Ustaw
Jezeli 6 B Creky
7
ok @ Wyskakujace okno
8 O Zatrzymaj
Zdarzenie 9 ®| Komentarz
Watek

o 1
Przefacznik

Licznik czasu

Pozycja
domowa 15 (2= zmienna_2=2 * force(y

> Szablony 13 ¢ b Jezel..

18 & Skrypt

23S XBRES

O Normalny
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20.8.6. Zdarzenie

Opis 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 odczeka¢ 200 ms, po czym przywroci¢ niski poziom.

Moze to znacznie uproscic¢ kod programu w przypadku, gdy jest wyzwalany z maszyny
zewnetrznej w sposob narastajgcy, a nie wysokim poziomem na wejsciu.

Zdarzenia sg sprawdzane w kazdym cyklu kontrolnym (2 ms).

Q - Grafika Zmienne

X Konfiguracja zmiennych

2 Zdarzenie
Petla 2 v Program robota
PodProg 3 L [=] <pusty Zdarzenie jest podobne do przerwania, jednak w przypadku

4 % Zdarzenie zdarzenia wykonanie programu gféwnego jest kontynuowane, gdy
P == wykonywany jest réwniez kod zdarzenia. Gdy zdarzenie jest

= <pusty wykonywane, nowe zdarzenia nie majg skutku.
Jeseli ) )
W zaleznosci od stanu sygnatu wejsciowego czujnika lub zmiennej
Skrypt programu wykonywane beda Kolejne linie programu.
Zdarzenie
Watek
(] 3

Przetacznik

Licznik czasu

Pozycja
domowa

2SS XKBBET

O Normalny

20.8.7. Watek
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Opis

Watek jest procesem réwnolegtym 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.

RE24QH

o | Piogram | _instalac Ruch

Petla

Rejestr

1 X Konfiguracja zmiennych
2 v Program robota Watek
3l L= <pusty Watek stanowi program réwnolegly, kidry jest realizowany razem z programem
gléwnym. Watelk moze wykonywad funkcje sygnalow weiwy, oczekiwad na sygnaty
4 8 Watek_1 e
= oraz ustala¢ zmienne
5 =] <push

PodProg
Przypisanie
Jezeli Jest przydatny do kontrolowania innych maszyn podczas pracy robota
Skrypt

Zdarzenie

Watek

Przetacznik S P

Licznik czasu

Pozycja
domowa

& Zapetla w nieskoriczonosé

O Sledz wylkonywanie programu

O Normalny ° o o S‘,‘r‘mﬂac_\a.

20.8.8. Przetgcznik

Opis

Konstrukcja Przypadek przetgcznika moze zmieni¢ sposéb dziatania robota w
zaleznosci od danych wejsciowych z czujnikéw lub wartosci zmiennych.

Uzyj Edytora wyrazen , aby opisa¢ warunek podstawowy i zdefiniowa¢ przypadki, w
ktorych robot powinien przej$¢ do podpolecen tego przetacznika .

Jesli warunek zostanie oceniony tak, aby pasowat do jednego z przypadkéw,
wykonywane sg wiersze wewnatrz przypadku . Jesli okreslono przypadkow
domy$1lnych , wiersze zostang wykonane tylko wtedy, gdy nie znaleziono innych
pasujacych przypadkow.
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Kazdy Przetgcznik moze mie¢ kilka Przypadkéw i jeden Domy$1lny Przypadek.
Przetaczniki mogg miec tylko jedno wystgpienie dowolnych warto$ci Przypadek .
Przypadki mozna doda¢ za pomocg przyciskow na ekranie. Polecenie Case mozna
usungc z ekranu dla tego przetgcznika.

1 X Konfiguracja zmiennych

Przetacznik
Petla 2 ¥ Program robota
3 ¢ < Ruch
PodProg A @~ /kt a1 Mozna uzyé instrukeji przetacznika do kontrolowania przebiegu programu
—— unkt_orienta_. Moga one zastepowad zlozone instrukcje Jezeli...Inaczejjezeli | testowac
rzypisanie 5 = Ustaw wiele wartogci dia wyrazenia

Jezeli 6 B Czekg
T 7 B Wyskakujace okno

- 8 O Zatrzymaj Przetacznik
Zdarzenie 9 || Komentarz ‘
Watek 10 ¢ m Foider

a1 I
Przetacznik 12 ¢ O Domysiny przypadek

Licznik czasu 13

P 14 Wywotanie
Pozycja s L Wy Przypadelc

domowa a= zmienna_2:=2 * force()

) Szablony 16 ¢ b Jezeli
17 =| <pusty l:l Praypadelc [prak wyboru -

18 B Skrypt
19 % Przetacznik ...

2SS KPR

O Normalny

UR3e 266 Podrecznik uzytkownika



I
UNIVERSAL ROBOTS

20.8.9. Licznik czasu

Opis

Licznik czasu mierzy czas pracy poszczegolnych czesci programu. Zmienna
programowa zawiera czas, jaki uptynat od uruchomienia licznika czasu i jest widoczna
na karcie Zmienne oraz na karcie Uruchom.

Q M

<o

£ @

> Podstawowe

Zmienne

1 X Konfiguracja zmiennych Licznik czasu

il 2 v Program robota Mierzy czas. Zmierzony czas pojawia sie w zmiennej
PodProg 3 @« Ruch/ -
4 @ Punkt_orienta_1 | Va | ‘Ilcznllgczasuil -
Przypisanie 5 - Ustaw
Jezeli 6 B Czeks O Start
7 .
Skrypt B Wyskakuace okno O zatrzyms
8 O Zatrzymal
Zdarzenie 9 [#/Komentarz O Resetuj
Watek 10 ¢ ' Folder
- 4 11 - <pusty> »
Przetaczni 12 92 pera
Licznik czasu 13 - ;
Pozycja 14 la Wywotanie
domowa 15 8= zmienna_2:=2 * force()
> - 16 @ b jezel.
17 -
18 F Skrypt
19  Przetacznik ...
20 O licznik_czasu_1

: R A RS Nl =

mulacja .

o Normalny

20.8.10. Pozycja domowa
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Opis Wezet pozycji poczatkowej wykorzystuje katy przegubow w celu ustawienia robota we
wstepnie zdefiniowanej pozycji poczatkowej. Jesli zdefiniowano jako bezpieczng
pozycje poczatkowa, wezet pozycji poczatkowej jest wyswietlany w drzewie programu
jako Pozycja poczatkowa (bezpieczna). Jesli pozycja poczgtkowa nie jest
zsynchronizowana z pozycjg bezpieczna, wezet jest niezdefiniowany.

Q [Peesniell| crerka  zmienne
S — =] Pozycia domows
Petla 3 #t Pozycja domowa Przenie¢ do pozycji domowej okredlonej w instalacji
PodProg 4 9 «b RuchP
Provnicani 5 ® Punkt_orienta_1 Ruch)
rzypisanie mienna _m
Jezeli i ? ? iuch pPo okregu @ Predkosé przegubu °Is
: O Preyspieszerie preegubu | 80| st
Sl e] ® PunktKoricowy_1 O Czas
Zdarzenie 10 = Ustaw
Watek 11 R Czeka
Licznik czasu = 14 ® Komentarz
:g’rzgjza 12 i .iO/diC% Przypisz wyjcie do bezpieczne] pozycii domowe] w konfiguracii bezpieczefistwa
zablon: 17 9 & Petla Bezpieczna pozycja domowa Wyjécia
18 = <puisty Nie skonfigurowano Nie przypisano
19 L. Wywofanie
20 a= zmienna_2:=2 *force()
21 ¢ & Jezeli
22 =] <pusty o
A3 SCXBBETZ
O Zasilanie wytaczone
Definiowanie Pozycja poczatkowa to zdefiniowana przez uzytkownika pozycja powrotu ramienia
pozycji robota. Po zdefiniowaniu pozycja poczatkowa jest dostepna podczas tworzenia
poczatkowej programu robota. Pozycji poczatkowej mozna uzy¢ do zdefiniowania bezpiecznej
pozycji poczagtkowej. (Patrz 18.9 Bezpieczna pozycja poczgtkowa na stronie 181).
Przyciski ekranu gtdwnego majg nastepujgce funkcije:
UR3e 268 Podrecznik uzytkownika
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Ao b=

* Przycisk Edytuj pozycje pozwala zmodyfikowac¢ pozycje poczgtkows.

* Przycisk Przesun tutaj stuzy do przesuniecia ramienia robota do zdefiniowanej
pozycji poczatkowe;.

* Przycisk Pozycja zerowa pozwala przywrécic¢ ramie robota do pozycji pionowe;.
W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

W obszarze Ogélne wybra¢ opcje Pozycja poczatkowa.

Dotknac przycisku Ustaw pozycije.

Przeprowadz uczenie robota za pomoca przyciskow Ruch swobodny lub
Przejscie.

TCP
| Edytuj pozycje |
1 Obcigzeni

Mocowanie " -
Przesun tutaj

Konfiguracja
we/wy

Werwy | $ Pozycja zerowa |

Zmienne Ll;]

Rozruch

Plynne

przejscie

Pozycja

domowa Pozycja przegubu

Sledzenie
przenosnika Podstawa 90,00°

T3 arme——

Wkrecanie Bark -90,00°

> Ukfady Nadgarstek 1 80,00
Nadgarstek 2 90,00°
) Fieldbus
Nadgarstek 3 0,00°

O Normalny
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20.9. Szablony

Opis Szablonéw mozna uzy¢ w celu dodania okreslonych funkcji do programu robota.
Ro6zne szablony pozwalajg wykonywac¢ ztozone zadania za pomoca programu robota.

20.9.1. Wyszukaj

Opis Funkcja wyszukiwania uzywa czujnika do okreslenia, czy zostata osiggnieta poprawna
pozycja do uchwycenia lub upuszczenia elementu. Funkcja ta pozwala na prace na
stosach elementdw o réznej grubosci, a okreslenie doktadnych pozycji elementéw jest
albo nieznane, albo zbyt trudne do zaprogramowania.

Czujnikiem moze by¢ przycisk, czujnik cisnieniowy lub pojemnosciowy.

Wyszukaj 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 odktadania.

* D- grubo$c¢ elementdw w stosie.
Nalezy réwniez okresli¢ warunek osiggniecia nastepnej pozycji stosu oraz specjalng

sekwencje programu, ktora jest wykonywana przy kazdej pozyciji stosu.
Dla ruchéw objetych operacjg na stosie nalezy podac predkos¢ i przyspieszenie.
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Uktadanie w stos Podczas ukfadania w stos ramie robota przesuwa sie do punktu A, a nastepnie

przesuwa sie w kierunku przeciwnym do , aby wyszuka¢ nastepng pozycje stosu. Po

znalezieniu nastepnej pozycji 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 ukonczone, gdy wysokosc stosu jest wieksza niz pewna

zdefiniowana liczba lub gdy czujnik wysle sygnat.

1 X Konfiguracja zmiennych
v/ Szablony 2 ¥ Program robota

Szukaj
Sita
Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

‘Wkrecanie

O Normalny

3 ¢ & Ruch)
4 ® Punkt_orienta_1
5 = Ustaw

6 B Czeks

7 @ Wyskakujace okno
8 O Zatrzymaj

9 #® Komentarz

10 ¢ m Folder

P =/ <pusty>
12 ¢ & Petla
13 = <pust

14 e Wywotanie
15 o= zmienna_2:=2 * force()

16 ¢ & Jezeli
17 = <pusty>
18 B Skrypt

19 & Przetgcznik
20 O licznik_czasu_1
21 | Szukg

RS KBART

®C

Zmienne

Wybierz rodzaj szukania
Operacja szukania jest zdefiniowana

A: pozycia poczatkowa
B: kierunek — PozycjaOd
C: Kierunek — PozycjaDo
D: grubog¢ elementu

Wybierz pomiedzy odkiadaniem na stos lub pobieraniem ze stosu

=

e

Odktadanie na stos

Pobieranie ze stosu

Podrecznik uzytkownika
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Pobieranie ze
stosu

Podczas rozktadania ramie robota przesuwa sie z punktu Aw podanym kierunku, aby
wyszuka¢ nastepny element. Dotarcie do kolejnego elementu jest okreslane na

podstawie warunku na ekranie. Po spetnieniu warunku robot zapamigtuje pozycje i
wykonuje sekwencje specjalng.
W kolejnych rundach robot rozpoczyna wyszukiwanie od zapamietanej pozycji,
powiekszonej o grubos¢ elementu wzdtuz kierunku.

Pozycja
poczatkowa

ruchorn | P
> Podstawowe

1 X Konfiguracja zmiennych
Vv Szablony 2 ¥ Program robota

Szukaj 3 9 % Ruch

4 ® Punkt_orienta_1
&t 5 = Ustaw
Paletyzacja 6 B Czeksy
Sledzenie 7 @ Wyskakuace okno
przenosnika 8 O Zatrzymaj

9 ®| Komentarz

Wkrecanie
10 ¢ m Folder

q 11 =)
12 9 & Petia
13 -

14 Y. Wywolanie
15 &= zmienna_2:=2 * force()
16 9 b Jezel

17 =l <pusty>

18 & Skrypt

19 & Przetacznik

20 ® licznik_czasu_1

21 ¢ B Pobieranie ze stosu
& PozPoczatkawa 1

235 xmpm

O Normalny

Zmienne

~

Pobieranie ze stosu

Pobieranie ze stosu definiuje sie za pormoca nastepujacych
1 h parametréw:

A: pozycja poczatkowa
B: kierunek — PozycjaOd
C: kierunek — PozycjaDo
D: grubos¢ elementu

Nastepna pozycja zostaje znaleziona, gdy:

Grubosé elementu Parametry wspdlne
0.0 mm Predkosé narzedzia

Przyspieszenie narzedzia

250 mm/s

v 1200 mm/s?

O sekwencja przed uruchomieniem

O cetwenda po sakereseni | zresetuj do ustawien domysinyeh |

Pozycja poczatkowa to pozycja, gdzie rozpoczyna sie operacja na stosie. Jesli pozycja
poczatkowa zostanie pominieta, stos zaczyna sie w biezgcej pozycji ramienia robota.

UR3e
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Kierunek Kierunek, okreslony przez pozycje od B do C, jest obliczany jako r6znica pozycji od
TCP wynoszgca Bdo TCP wynoszaca C.
Kierunek nie uwzglednia orientacji punktow.

Polecenie Dziatanie

Ramie robota porusza sie wzdtuz
wektora kierunku, stale oceniajgc, czy

Wyrazenie nastepnej pozycji zostata osiggnieta nastepna pozycja

uktadania stosu. Gdy wyrazenie jest oceniane na
True , wykonywana jest specjalna
sekwencja.

Opcjonalna sekwencja Przed
uruchomieniem jest wykonywana tuz
PrzedUruchomieniem przed rozpoczeciem operacji. Mozna
tego uzy¢ do oczekiwania na sygnaty
gotowosci.

Opcjonalna sekwencja po
zakonczeniu jest wykonywana po
zakonczeniu operacji. Mozna to
wykorzysta¢ do zasygnalizowania
rozpoczecia ruchu przenosnika,
przygotowujgc go do nastepnego stosu.
Sekwencja pobierania/umieszczania
Sekwencja jest specjalng sekwencjg programowg
pobierania/umieszczania wykonywang w kazdej pozyc;ji stosu,
podobng do operacji na palecie.

Po zakonczeniu

u

2 Cedsmuen Q _ Grafika Zmienne
« Szablony 3 9 & Ruch Kierunek
® Punkt_orienta_1 Kierunek jest 9\<reé}an:/

4 moca linii pormigdzy punktem centralnym narzedzia (TCP)
. Anreh il A A
Szukaj 5 = Ustaw
Sita 6 B Czeka O Zatrzymaj po 500,00/ mm
Paletyzacal| | D Wyskakyace okno O Zatrzymai, gy (x)
8 O Zatrzymaj
Sledzenie 9 @ Komentarz
przenosnika = o o o £
Wkrecanie 11 =] <pusty>
. 12 ¢ & Petla I
13 = <pusty>

14 e Wywotanie
15 o= zmienna_2:=2 * force()

16 ¢ & Jezeli

17 = <pusty>

18 & Skrypt Parametry wspdine

18 i} Przetgcznik Predkos¢ narzedzia mm/s
20 O licznik_czasu_1 200 )
21 @ |l Pobieranie ze stosu Przyspieszenie narzedzia mm/s:
22 ® PozPoczatkowa_1 : — .

23 o ~ | Zresetuj do ustawier domysinych |
A3 SCKBAD

ONormaIny ’ ° 0 O Symu\aw:\a.
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20.9.2. 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 przyktad, jesli punkt TCP robota obraca sie wzdtuz
zakrzywionej powierzchni albo przy pchaniu lub ciggnieciu obstugiwanego elementu.

Tryb Sita obstuguje rowniez stosowanie okreslonych momentow 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 okreslonej sity.

INFORMACJA

Uzywanie tej funkcji jednoczes$nie z funkcjg Sledzenie przenosnika
i/lub Przesuniecie sciezki moze prowadzi¢ do konfliktu programu.

* Nie uzywaé tej funkcji wraz z funkcjg Sledzenie przenosnika
i/lub Przesuniecie sciezki.

INFORMACJA

Jesli wezet Force znajduje sie wewnatrz 1f, E1seIf lub Loopi
wybrana jest opcja Check Expression Continuently, mozesz
dodac skrypt end force mode () na koncu wyrazenia, aby wyjS¢ z
kontroli sity.

UR3e
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OSTRZEZENIE

Vv Szablony

Szukaj

Sita
Paletyzacja

Sledzenie
przenosnika

Wkrecanie

O ey

1.

Nalezy unikac¢ ostrego spowalniania zaraz przed

uruchomieniem trybu sita.

Nalezy unika¢ przyspieszania w trybie sita, poniewaz obniza

to doktadno$c¢ sterowania sita.

Nalezy unikac ruchow rownolegtych do osi zgodnosci przed
uruchomieniem trybu sita.

Zmienne

a @ UK orena_s N i
5 = Ustaw Sita

6 B Czekq

7 [ Wyskakuace okno bylo przytozenie zdefiniowane; sity.

8 O Zatrzymal

9 [ Komentarz Udad

10 ¢ 'm Folder Podstawa v
11 == <pusty

12 Z Petla

13 = <pusty

14 L. Wywotanie F S

15 2= zmienna_2=2 * force() P 0.0 N
16 ¢ b Jezel !

17 = <pusty

18 & Skrypt

19 * Przefacznik

20 O licznik_czasu_1

21 Il Pobieranie ze stosu

22 @ PozPoczatkowa_1

23 o = Kierunek

26 o ii SekwengaChwytania

31 ¢ 7 Sia | Tnbsilymozna testowac za pomoca ponizszego

RSSO XKBRTE

praycisku testu w polaczeniu z przyciskiem ruchu
swobodnego na panelu uczenia

Czes¢ programu pod tym poleceniem sily bedzie wykonywana w trybie sity. W tym
trybie robot bedzie miat swobode ruchu w kierunlcu wybranego uldadu, aby mozliwe

Wyb6ér funkg;ji

Menu Funkcja umozliwia wybér uktadu wspotrzednych (osi), ktdry bedzie uzywany

przez robota, gdy bedzie on pracowac w trybie Sita. Funkcje w menu to elementy, ktore
zostaty zdefiniowane w instalacji.
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Typ trybu Sita

Wybér wartosci

sity

Limity predkosci

O sposobie interpretacji wybranej funkcji decydujg wymienione ponizej typy trybu sity.

* Prosty: tylko jedna 0s$ bedzie zgodna w trybie sity. Sita wzdtuz tej osi jest
regulowana. Wymagana sita zawsze bedzie stosowana wzdtuz osi z wybranej
funkcji. Jednak w przypadku funkcji linii odbywa si¢ to wzdtuz ich osiy.

* Rama: typ Rama umozliwia bardziej zaawansowane uzycie. Mozna tutaj
niezaleznie wybiera¢ zgodnos¢ 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. Odlegtosc
pomiedzy punktem TCP robota a punktem poczgtkowym wybranej funkcji musi
wynosi¢ co najmniej 10 mm. Rama zadania zmienia sie¢ w czasie wykonywania,
poniewaz zmienia sie pozycja punktu TCP robota. Osie x i zramy 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 osig x i osig y wybranej funkcji. Os 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 pozniej ramie robota
zostanie ponownie unieruchomione ciggle w trybie Sita, rama zadania bedzie
miata takg sama 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.

* Site lub warto$¢ momentu obrotowego dla osi zgodnosci mozna ustawic, a ramie
robota odpowiednio dostosowuje swojg pozycje, aby osiggng¢ wybrang site.

* W osiach niezgodnych ramie robota porusza sie po trajektorii ustawionej w
programie.

W przypadku parametrow liniowych sita jest podana w niutonach [N], a w przypadku
parametréw obrotowych moment jest podany w niutonometrach [Nm].

INFORMACJA
Nalezy wykonac¢ nastepujace kroki:

* Uzyjget tcp force () funkcji skryptu w oddzielnym watku,
aby odczyta¢ rzeczywistg site i moment obrotowy.

* Poprawi¢ wektor skretu, jesli rzeczywista wartosc sity i/lub
momentu obrotowego jest nizsza niz ustawiono.

Dla zgodnych osi mozna ustawi¢ maksymalng predkos¢ kartezjariskg. Robot porusza
sie z tg predkoscig ze sterowang sitg, dopoki nie napotka kontaktu z jakimkolwiek
obiektem.

UR3e
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Testuj ustawienia Przycisk wt./wyt. z etykietg Test przetgcza sposédb dziatania przycisku ruchu

sity

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 sposob mozna zweryfikowa¢ ustawienia przed faktycznym uruchomieniem catego
programu. Ta mozliwos¢ jest szczegdlnie przydatna do sprawdzania, czy zgodne osie
oraz sity zostaty wybrane prawidtowo. Wystarczy przytrzymac jedng rekg punkt TCP
robota i nacisng¢ przycisk ruchu swobodnego drugg reka. Nalezy obserwowac, w ktorg
strone mozna lub nie mozna przesuwac robota.

Po zamknieciu tego ekranu przycisk Test automatycznie wytgcza sig, 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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20.9.3. Paletyzowanie

Opis

Tworzenie
programu
paletyzowania

Paletyzowanie to szablon pozwalajgcy fatwo zaprogramowac zadania paletyzowania i
depaletyzowania, pobierania i umieszczania cze$ci (np. z tac, mocowan itp.) oraz
wykonywanie przez robota powtarzajgcych sie czynnosci dla réznych elementéw w
wielu warstwach o réznych wzorach.

Mozna tworzyc¢ rézne wzory i stosowac je do okreslonych warstw. Miedzy
poszczegolnymi warstwami mozna rowniez umieszczac przektadki (zob. ).
Ponadto mozna korzysta¢ z funkcji w obszarze Wtasciwosci palety, aby tatwo
dostosowac uktadanie palet.

Wiecej informacji o funkcjach przedstawia

Aby uzy¢ szablonu paletyzowania, nalezy postepowac zgodnie z ponizszg sekcjg
Tworzenie programu paletyzowania.

1. Nalezy zdecydowac, czy nauczyc funkcji (zob. ) czy uzy¢ podstawy jako
ptaszczyzny referencyjne;.

2. Na karcie Program, w obszarze Szablony dotkng¢ przycisku Paletyzowanie.

Na ekranie Paletyzowanie wybra¢ jedng z ponizszych akcji, w zaleznosci od
wymogow.

1. Wybrac opcje Paletyzowanie, aby porzgdkowac przedmioty na palecie.
2. Wybrac¢ opcje Depaletyzowanie, aby zdjg¢ przedmioty z palety.

4. W obszarze Wiasciwosci palety okresli¢ nazwe programu, funkcje (patrz krok
1), wysokos$c¢ obiektu i nazwe licznika elementéw w ramach programu.
Zaznaczy¢ pole Pamietaj ostatnig lokalizacje przedmiotu, jesli robot ma
wznowic¢ dziatanie przy elemencie, z ktérym pracowat, gdy zostat zatrzymany.

5. Na ekranie Paletyzowanie w obszarze Dziatania dodac kolejne dziatania do
wykonania przed sekwencjg paletyzowania lub po niej, zaznaczajac pola
wyboru:

1. Dodaj dziatanie przed paletyzowaniem: dziatania te sg wykonywane
przed rozpoczeciem paletyzac;i.

2. Dodaj dziatanie po paletyzowaniu: dziatania te sg wykonywane po
zakonczeniu paletyzaciji.

6. W drzewie programu dotkng¢ wezta Wzory, aby okresli¢ wzory dla warstw.
Mozna utworzy¢ nastepujgce rodzaje wzoréw: Linia, Siatka lub Nieregularny
(patrz rysunek ponizej). Na tym ekranie mozna wybrac, czy uwzgledni¢
przektadke miedzy warstwami (zob. ).

7. Dotkngé weztdw wzoru w drzewie programu, aby nauczy¢ robota okreslonych
pozycji (np. punkty poczatkowe/koncowe, narozniki siatki i/lub liczba
elementow). Instrukcje uczenia zob. . Wszystkie instrukcje muszg by¢ uczone w
dolnej czesci palety. Aby zduplikowac wzér, dotkng¢ przycisku Powiel wzér na
ekranie wezta Wzor, ktory ma zosta¢ zduplikowany.

8. W drzewie programu dotkng¢ wezta Warstwy, aby skonfigurowac warstwy
sekwencji paletyzowania. Z menu rozwijanego Wybierz wzér wybra¢ wzér dla
kazdej z warstw. Dotkna¢ przycisku Dodaj warstwe, aby dodac¢ kolejne warstwy
do programu. Warstwy nalezy doda¢ w prawidtowej kolejnosci - nie mozna
zmieni¢ ich kolejnosci poznie;.
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Tworzenie
programu
paletyzowania

9. Dotkngé¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu. Wybrac opcje
domysing (A) Kreator opcji Przy kazdym elemencie lub (B) Reczna konfiguracja
opcji Przy kazdym elemencie. Instrukcje dla kazdej opcji podano ponize;j.

Q _ Grafika Zmienne

Paletyzacja

F
1 X Konfiguracja zmiennych
¥ Szablony 2 ¥ Program robota

Szukaj 3 ¢ # palet 1 Paletyzowanie umozliwia robotowi wykonywanie zadar paletyzacji/depaletyzacji, takich
5 4 ¥ Dziatanie przed paletyzowaniem jak pobieranie i ultadanie czedci z obszaréw i wykonywanie tych samych czynnoéci dia
Sita 5 =l <pust réznyech przedmiotdw w wielu warstwach
Paletyzacja 6 ¢ = Wzory
3 - - <pust Paletyzacj
Sledzenie 7 - @ aetyzada l
przenosnika 8 = Warstwy QO Depatetyzacia L o
. 9
Whrecanie ¢ 19 Przy Vkazdym elemencie T
411 ¢ v Dzafanie po paletyzowaniu p Wlasciwosci palety
12 - <pusty Nazwa Pallet_1
Wysolo$¢ elementu mm l
Licznik element 6w Pallet_1_cnt

O Pamigtaj ostatnig lokalizacje przedmiotu
Dziatania

[ Dodaj dziatanie przed paletyzowaniem

[ Dodai dziatanie po paletyzowania

o o o Symu\aua.

O Normalny

Kreator opcji
Przy kazdym
elemencie

Kreator opcji Przy kazdym elemencie pomaga zdefiniowa¢ 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.

Dotkna¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.
Na ekranie Przy kazdym elemencie dotkngc¢ przycisku Dalej.

Dotkna¢ przycisku Przesun tutaj. Nastepnie przytrzymac przycisk Auto lub uzy¢
przycisku Recznie, aby przesunac robota do punktu odniesienia. Dotkng¢
przycisku Kontynuuj. Dotkng¢ przycisku Dalej.

Dotknac przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu
orientacyjnego zblizania (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dale;j.

Powtérzy¢ krok 3.

Dotkng¢ przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczyc¢ robota punktu
orientacyjnego wyjscia (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dalej.

Dotkna¢ przycisku Zakoncz.

Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezly akcji chwytaka w folderze Akcja
narzedzia w drzewie programu.
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Konfiguracja 1. Dotknag¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.
reczna 2. Na ekranie startowym Przy kazdym elemencie dotkng¢ przycisku Konfiguracja
reczna.

3. Zrozwijanych menu wybrac pozycje Wzor oraz Punkt odniesienia. Dotkng¢
przycisku Uzyj tego PunktuOdniesienia, aby ustawi¢ PunktOdniesienia.

4. Przesunac robota do PunktuOdniesienia, dotykajgc przycisku Przesun tutaj.

5. Dotknagé wezta Zblizanie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu
orientacyjnego zblizania (zob. ). Punkt orientacyjny Zblizanie zachowa te sama
orientacje i kierunek bez wzgledu na orientacje innych elementéw.

6. Dotkng¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu. Powtorzy¢ krok 4.

7. Dotknag¢ wezta Wyjscie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu
orientacyjnego wyjscia (patrz ).

8. Mozna teraz dodac odpowiednie wezly akcji chwytaka w folderze Akcja
narzedzia w drzewie programu.

Dodawanie Miedzy warstwami w sekwencji paletyzowania mozna umieszczac przektadki, takie jak

przektadki papier lub styropian. Aby doda¢ przektadki miedzy warstwami, nalezy wykonac

miedzy ponizsze instrukcje:

warstwami w 1. W drzewie programu wybraé wezet Wzory.

sekwencji . . . . - . o
aletyzowania 2. Na ekranie Wzory wybrac¢ pozycje Przektadka i zdefiniowa¢ wysokosc¢ za

P pomoca pola tekstowego Wysokos$¢ przektadki. Jesli wysokosc¢ nie zostata

zdefiniowana, program nie uruchomi sie.

3. Wybra¢ wezet Warstwy w drzewie programu. Na ekranie Warstwy wybrac,
miedzy ktorymi warstwami majg by¢ umieszczone przektadki (przektadki sg
umieszczane automatycznie miedzy kazdg warstwg).

4. Dotkng¢ wezla Przektadka w drzewie programu. Dotkngé¢ pozycji 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 ponizej.

Po ukonczeniu lub anulowaniu pracy kreatora w obszarze Akcja przektadki w drzewie
programu zostanie wyswietlony szablon. Oprocz folderu Akcja narzedzia w obszarze
wezta Akcja przektadki, mozna wybrac¢ jeden z ponizszych folderéw:

* Odbierz przektadke w celu zaprogramowania robota, aby odbierat przekfadki

podczas paletyzowania

* Upusé przektadke w celu upuszczania przekfadek podczas depaletyzowania
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(A) Kreator
przektadki

(B) Konfiguracja
reczna

Opcje
dostosowywania
programu
paletyzowania

. Dotkng¢ wezta Akcja przektadki w drzewie programu.
2. Na ekranie Akcja przektadki dotkng¢ przycisku Dalej.

3. Dotknac¢ przycisku Przesun tutaj i przytrzymac przycisk Auto lub uzy¢ przycisku

Recznie, aby przesungc¢ robota do punktu przektadki. Dotkng¢ przycisku
Kontynuuj. Dotkna¢ przycisku Dalej.

. Dotknac¢ przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu

orientacyjnego zblizania (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dale;.

5. Powtérzy¢ krok 3.

6. Dotkna¢ przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu

orientacyjnego wyjscia (patrz ). Dotkng¢ przycisku Dale;j.

. Dotkng¢ przycisku Zakonhcz.

8. Mozna teraz dodac odpowiednie wezly akcji w folderach Podnies przektadke,

Upus¢ przektadke oraz Akcja narzedzia w drzewie programu.

. Dotkng¢ wezta Akcja przektadki w drzewie programu.
2. Na ekranie startowym Akcja przektadki dotkngc¢ przycisku Konfiguracja reczna.
3. Przesuna¢ robota do punktu przektadki, dotykajgc przycisku PrzejdZz do punktu

przektadki.

. Dotkng¢ wezta Zblizanie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu

orientacyjnego zblizania (zob. ).

5. Dotkngé wezta Akcja przektadki w drzewie programu. Powtorzy¢ krok 3.

6. Dotkngé wezta Wyjscie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu

orientacyjnego wyjscia (zob. ).

. Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezly akcji w folderach Podnie$ przekiadke,

Upusc przektadke oraz Akcja narzedzia w drzewie programu.

Program paletyzowania mozna dostosowac w nastepujgcy sposéb:

* Jesli paleta musi zosta¢ dostosowana lub ustawiona w nowej pozycji po

utworzeniu programu paletyzowania, wystarczy ponownie nauczy¢ funkcji
palety (zob. ), poniewaz sekwencja paletyzowania jest stata wzgledem funkciji.
W wyniku tego wszystkie pozostate elementy programu sg automatycznie
dostosowywane do howo nauczonej pozycji.

Mozna edytowac witasciwosci polecen ruchu (zob. ).
Mozna zmieni¢ wartosci predkosci i promieni mieszania (zob. ).

Mozna dodac¢ inne wezty programu do sekwencji Przy kazdym elemencie lub
sekwencji Akcja przektadki.
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Pozycje

Linia

Aby nauczy¢ robota pozycji,
nalezy wybra¢ poszczegoine
elementy w drzewie programu:

* ElementPoczatkowy1

* ElementKoncowy1
Wstawic liczbe elementow w
sekwencji za pomocg pola

tekstowego Elementy w dolnej
czesci ekranu.

Siatka

Aby nauczy¢ robota pozycji,
nalezy wybra¢ poszczegoine
elementy w drzewie programu:

* ElementNaroznika1l

* ElementNaroznika2

* ElementNaroznika3

* ElementNaroznika4
Wstawi¢ liczbe wierszy i kolumn

do odpowiednich pol tekstowych,
aby okresli¢ wymiary wzoru.

Nieregularne

Aby nauczy¢ robota pozyciji,
nalezy wybra¢ poszczegdlne
elementy w drzewie programu:
* Element1
* Element2

* Element3

Dotkna¢ przycisku Dodaj
element, aby dodac i
zidentyfikowac nowy element w
sekwencji.

UR3e

282

Podrecznik uzytkownika



R
UNIVERSAL ROBOTS

e [

lokalizacja i pozycja, w ktérej ma by¢
robot podczas wykonywania akcji dla
poszczegolnych elementéw w
warstwie. Punkt orientacyjny punktu
akcji narzedzia to domysiny punt
odniesienia, jednak mozna go
edytowac w drzewie programu,

dotykajgc wezet punktu
orientacyjnego punktu akcji
Punkt Akcja narzedzia. Podczas uzywania
narzedzia l kreatora punkt odniesienia to
é‘ pierwsza pozycja w pierwszej

zdefiniowanej warstwie na palecie.
Punkt odniesienia stuzy do uczenia
robota punktu orientacyjnego
zblizania, punktu orientacyjnego
punktu akcji narzedzia oraz punktu
orientacyjnego wyjscia dla
poszczegolnych elementéw w
warstwie.

pozycja bezkolizyjna oraz kierunek,

l H ktére przyjmuje robot podczas
® zblizania sie do elementu w

. warstwie.

Dojazd

akcja, ktérg ma wykonac¢ przystawka

g robota dla kazdego elementu.

Akcja narzedzia

pozycja oraz kierunek, ktére
przyjmuje robot podczas oddalania

Punkt orientacyjny T A
N sie od elementu w warstwie.
s €

wyjscia
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20.9.4. Sledzenie przenosnika

Opis

Funkcja $ledzenia przenosnika pozwala ramieniu robota $ledzi¢ ruch maksymalnie
dwéch przenosnikow. Funkcje sledzenia przeno$nika definiuje sie na karcie Instalacja.

INFORMACJA

Uzywanie tej funkcji jednoczesnie z funkcja 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 przenos$nika jest dostepny na karcie Program w obszarze
Szablony. Podczas sledzenia przenosnika w ramach tego wezta dopuszczalne sg
wszystkie ruchy, lecz sg one wykonywane wzgledem ruchu pasa przenosnika.
Mieszanie nie jest dozwolone podczas wytgczania Sledzenia przenosnika, wiec robot
zatrzymuje sie catkowicie przed wykonaniem nastepnego ruchu.

ABCDE
default
N

v Ogéine Sledzenie przenosnika

el ‘Conveyor 1 (wytaczony) v ‘ O Wigcz sledzenie przenosnika

Obcigzenie
Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

We/wy
narzedzia

Zmienne
Rozruch

Plynne
przejscie
Pozycja

domowa

$ledzenie
przenosnika

Wkrecanie

> Uktady
> Fieldbus

O Pracuje
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Sledzenie
przenosnika

1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.

2. Dotkna¢ przycisku Szablony i wybra¢ opcje Sledzenie przeno$nika, aby doda¢
wezet Sledzenia przenosnika do drzewa programu. Wszystkie ruchy
wyszczegoblnione w wezle Sledzenia przenosnika odpowiadajg ruchowi
przenosnika.

3. W obszarze Sledzenie przenosnika na liscie rozwijanej Wybierz przeno$nik
nalezy wybrac opcje Przenos$nik 1 lub Przeno$nik 2, aby okresli¢ przenosnik,
ktory ma by¢ sledzony.

INFORMACJA

Jesli wezet Sledzenia przenosnika znajduje siew petli I£, E1seIf lub
i wybrano opcje Check Expression Continuly, mozna dodaé
skrypt END Conveyor tracking () nakoncu wyrazenia, aby
zakonczyc¢ sledzenie przenosnika.
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20.9.5. Wkrecanie/wykrecanie srub

Opis Wezel programu Wkrecanie/wykrecanie srub stanowi fatwy sposob dodawania
zastosowanh zwigzanych z wkrecaniem/wykrecaniem srub dla zamocowanego
wkretaka. Konfiguracje wkretaka oraz jego potgczen z robotem mozna okresli¢ na
karcie Instalacja (patrz Ogolne).

\/ Szablony

Q - Grafika Zmienne

Wkrecanie

1 X Konfiguracja zmiennych
2 v Program robota

Szukaj
Sita

3 ¢ v Wkrecanie

4 I A
5 /| 'Ponizej dodaj dziatania dla tego 1 Wej/wyj startu oraz TCP musza by¢ zdefiniowane w instalacji

Whkretak: Okreslone przez uzytkownika

Paletyzacja Kierunel Kk
Sledzenie @ Dokrecanie
przenosnika O Luzowanie

Whkrecanie

O Wiacz punkt poczatkowy

Proces

[ Podazej za Sruba, stosujac

<
FSSCXKBRAE [+ cowmn

000 @

Dodawanie wezta
Wkrecanie/wykrecanie
Srub

n

. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.

W obszarze Szablony dotkngc¢ przycisku Wkrecanie/wykrecanie $rub.

3. Wybra¢ opcje Dokrecanie, aby narzedzie podgzato za Srubag w kierunku

jej dokrecania (do srodka) lub wybra¢ opcje Luzowanie, aby narzedzie
podazato za Srubg w kierunku jej wykrecania (na zewnatrz). Ten wybor
wplywa tylko na ruch robota podazajgcy za Srubg oraz jego obliczenia
pomiarowe.

W polu Wyb6r programu mozna wybrac program wkretaka w zaleznosci
od sygnatéw Wybér programu w obszarze Instalacja.

Zaznacz pole wyboru Wtacz punkt poczatkowy, aby doda¢ 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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Wplyn na dziatanie Wybieranie opcji Podazaj za $rubg w obszarze Proces, wptywajacej na

wkrecania/wykrgcania  dziatanie wkrecania/wykrecania Srub na nastepujgce sposoby:

Srub + Sita: 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.

PRZESTROGA
Umiesci¢ koncowke wkretaka powyzej sruby przed

rozpoczeciem programu wkrecania/wykrecania srub.
Wywieranie sity na sSrube moze wptyng¢ na wydajnos¢
programu wkrecania/wykrecania Srub.

* Predkos$¢: wybrac stalg Predko$¢ narzedzia i Przyspieszenie, z jakimi
robot ma podgzac za sruba.
* Wyrazenie: podobnie, jak w przypadku polecenia If (patrz 20.8.4

Instrukcja warunkowa if na stronie 261), nalezy wybra¢ opcje Wyrazenie,
aby opisa¢ warunek, zgodnie z ktérym robot podgza ze $ruba.
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Wkrecanie/wykrecanie srub do

Opis Wezet programu wkrecania/wykrecania Srub obejmuje obowigzkowy wezet Az, ktdry
definiuje kryteria zatrzymania procesu wkrecania/wykrecania srub.

2 b & H

1 X Konfiguracja zmiennych

A/ Szablony

2
Szukaj 3
5 a4
Sita 5
Paletyzacja 6
7

Sledzenie
przenosnika

Whkrecanie

Q - Grafika Zmienne
Az
v Program robota
@ v Wkrecanie
9 3 Okresl warunek Az. Robot bedzie wykonywac proces Az do spefnienia okreslonego
. warunku.
® 'Ponizej dodaj dziatania dla tego.
@ > A Sukces
#| ‘Ponizej dodaj dzialania dla tego _“
‘
I Odlegtos¢ l
Btad
Nie OK I
Odleglosé

<
"bcxl!m: DOdain

Mozna
zdefiniowaé
hastepujace
kryteria
zatrzymania:

* Sukces: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu wykrycia ukofnczenia przy
uzyciu wybranej opcji. Mozna dodac tylko jeden warunek sukcesu.

* Bfad: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu wykrycia btedu przy uzyciu
wybranych opcji. Mozna doda¢ wiecej niz jeden warunek btedu.

Kryteria Sukces

s

Btad

y

Dobrze: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu
wykrycia sygnatu DOBRZE z wkretaka.

Czas: wkrecanie/wykrecanie srub trwa przez okreslony czas.

Odlegto$¢: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do osiggniecia
okreslonej odlegtosci.

Wyrazenie: wkrecanie/wykrecanie srub trwa do chwili
spetnienia warunku niestandardowego wyrazenia.

ZLE: wkrecanie/wykrecanie $rub zatrzymuje sie w momencie
wykrycia sygnatu ZLE z wkretaka.

Odlegto$é: wkrecanie/wykrecanie srub jest zatrzymywane w
chwili przekroczenia okreslonej odlegtosci.

Limit czasu: wkrecanie/wykrecanie srub jest zatrzymywane w
chwili przekroczenia okreslonego czasu.
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20.10. URCaps

Opis

URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia umozliwia ustawienie zdalnych
punktéw centralnych narzedzia (RTCP), gdzie punkt centralny narzedzia jest
umiejscowiony w przestrzeni wzgledem podstawy robota. URCap zdalnego punktu
TCP i sciezki narzedzia umozliwia réwniez programowanie punktow orientacyjnych i
ruchéw 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 licencji na stronie 364). Punkt RTCP jest przydatny w
zastosowaniach wymagajacych od robota chwytania i przenoszenia przedmiotow
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 narzedzia.
<unnamed> D [ﬁ E

default

o Log

Ru aten| _ viove g
General Remote TCP & Toolpath

Safet;
Y Start the controller before using this URCap:

Features

LT Cortroller Status: STOPPED

v URCaps

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 Speed (—— 100% Simulation .

Podobnie, jak w przypadku standardowego punktu TCP (zob. ), punkt RTCP mozna
zdefiniowac i nazwac w na ekranie konfiguracji na karcie Instalacja.
Mozna rowniez wykonac ponizsze akcje:

* dodaé¢, zmieni¢ nazwe, modyfikowac i usuwaé punkty RTCP;
* zrozumie¢ domy$ine 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

RTCP_RuchP

Ruch po okregu
RTCP

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 wybrac¢ istniejacy
punkt RTCP z rozwijanego menu.

2. Dotkna¢ menu rozwijane Skopiuj wartosci z funkcji punktu i wybrac funkcje.
Potwierdzi¢ wartosci orientacji punktu RTCP, aby dopasowac je do wybranej
funkciji.

default*

<unnameds D ﬁ E
+
New Open

General Remote TCP & Toolpath

Safety
Features
. Remote Tool Center Point II'
Fieldbus . }
Defined with respect to the robot base frame
W URCaps | 7 HORTCP v| I_l | ¥ | ﬁ
Remote TCP
& Toolpath Position
Set position using the wizarc:
X 0.00 mm
¥ 0.00| mm "Nz
z 0.00 mm
Remote TCP
Orientation
Py values from a feature:
RX 0.0000 | rad
RY 0.0000 | rad
RZ 0.0000 | rad

O Power off

Podobnie, jak w przypadku standardowego polecenia RuchP, polecenie RTCP_RuchP
pozwala zdefiniowa¢ predko$¢ narzedzia i przyspieszenie ruchow ramienia robota
wzgledem zdalnego punktu TCP. Patrz .

Podobnie, jak w przypadku standardowego polecenia Ruch po okregu, polecenie Ruch
po okregu RTCP mozna dodac¢ do polecenia RTCP_RuchP, aby wykona¢ ruchy
okrezne. Patrz .

INFORMACJA

Predkos¢ maksymalna ruchu po okregu moze by¢ mniejsza niz
podana wartos¢. Promien okregu to r, przy$pieszenie maks. to A, a
predkos¢ maksymalna nie moze przekroczy¢ Arz powodu
przyspieszenia dosrodkowego.
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Punkt Podobnie, jak w przypadku standardowych punktéw orientacyjnych, punkty
orientacyjny orientacyjne RTCP pozwalajg narzedziu poruszac sig liniowo ze statg predkoscig z
zdalnego TCP wykorzystaniem funkcji mieszania kotowego. Domysina wielko$¢ promienia mieszania

jest wartoscig wspolng dla wszystkich punktow 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 pozycji.
<unnameds* D i E

default*

[ale]
[ale]

New.

3

run | Pragra
Q _ Graphics Variables
> aciances 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ ¥ RTCP_MoveP Remote TCP Waypoint

3 = RTCPWaypoint_1
W URCaps =
RTCPWaypoint_1

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radus (@) Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed

Tool acceleration

—+ Waypoint
—+ CircleMove 3
~+ Toolpath

O Power off Speed EEEE—— 100% Simulation .

Uczenie zdalnych 1. Na karcie Program wstawi¢ wezet RTCP_RuchP.
punktéw 2. W wezle RTCP_RuchP dotkna¢ opcji Ustaw, aby wyswietli¢ ekran Ruch.
orientacyjnych

Na ekranie Ruch uzy¢ funkcji Tryb uczenia lub Skok w celu ustawienia robota w

TCP zgdanym potozeniu.

4. Dotkna¢ zielony symbol haczyka, aby potwierdzi¢.

Konfigurowanie Uzy¢ funkcji mieszania, aby robot mogt ptynnie przejs¢ miedzy dwoma trajektoriami.

punktu Dotkna¢ Uzyj wspolnego promienia mieszania lub Mieszaj z promieniem, aby
orientacyjnego ustawi¢ promien mieszania dla punktu orientacyjnego z wezta RTCP_RuchP.
RTCP

INFORMACJA

Nie mozna uzy¢ wezla czasu fizycznego (np. Ruch, Czekaj) jako
elementu podrzednego wezta RTCP_RuchP. Jesli jako element
podrzedny do wezta RTCP_RuchP zostanie dodany nieobstugiwany
wezel, nie bedzie mozna zatwierdzi¢ programu.

Sciezka narzedzia URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia umozliwia automatyczne
zdalnego TCP generowanie ruchéw robota, utatwiajgc precyzyjne podazanie po skomplikowanych
trajektoriach.
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Konfigurowanie
Sciezki narzedzia
zdalnego punktu
TCP

Konfigurowanie
$ciezki narzedzia
Zza pomoc3
oprogramowania
CAD/CAM

Importowanie
Sciezki narzedzia

1. Wybrac¢ Ruchy $ciezki narzedzia zdalnego TCP na stronie gtéwnej URCap
zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia, aby wprowadzi¢ przeptyw pracy.

2. Postepowac zgodnie z instrukcjami na karcie Instrukcije.

Funkcja Ruchy Sciezki narzedzia zdalnego TCP wymaga jednego z ponizszych

waznych elementéw:
* Plik $ciezki narzedzia
* Zdalny TCP
* UWC zdalnego punktu TCP

Sciezka narzedzia okre$la orientacje, trajektorie, predko$¢ lub (predko$¢ posuwu)

oraz kierunek ruchu narzedzia.

1. Utworzy¢ lub zaimportowaé model CAD czesci.

2. Skonfigurowac ukfad wspétrzednych czesci (UWC) przypisany do czesci.

Rl

oczekiwania.

Utworzy¢ Sciezke narzedzia wzgledem UWC w oparciu o funkcje czesci

Wykonac¢ symulacje ruchu sciezki narzedzia, aby sprawdzi¢, czy spetnia

5. Wyeksportowac sciezke narzedzia do pliku G-code z rozszerzeniem pliku nc.

1. Zatadowac pliki Sciezki narzedzia do katalogu gtéwnego nosnika USB. Pliki
Sciezki narzedzia muszg mie€ rozszerzenie nc.

G-code do 2. Wiozyé nosénik USB do sterownika uczenia.
interfejsu 3. W gdérnym obszarze ekranu dotkng¢ pozycji Instalacja, dotkng¢ pozycji
PolyScope URCaps, wybraé opcje Zdalny punkt TCP i $éciezka narzedzia, wybra¢ opcje
Ruchy $ciezki narzedzia zdalnego punktu TCP, a nastepnie wybrac opcje
Sciezka narzedzia.
4. Woybrac pliki $ciezki narzedzia do zaimportowania do interfejsu Polyscope.
P N somamed> 3 G e —
== defauit New. open. CC =—
Q _ Graphics Variables
1 ¥ Robot Program
) Templates 2 9 |¥v RTCP_MoveP Remote TCP TOOIPath
3 = RTCPTooclpath_1
B RTCPToolpath 1
'nl"‘::lgath Select Toolpath File Select PCS
Move
@ Use shared blend radius O Use feed rate
O Blend with radius @ Use shared tool speed
{ b O Tool speed
@ Use shared tocl acceleration
O Tool acceleration
1 A toolpath file must be selected.
O Normal Simulation .
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Zdalny TCP Konfigurowanie zdalnego punktu TCP dla ruchdw $ciezki narzedzia

1. Okresli¢ orientacje narzedzia w pierwszym punkcie orientacyjnym w srodowisku
CAM.

Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwyci¢ cze$¢ chwytakiem.
Wybra¢ lokalizacje zdalnego punktu TCP

Uzyc¢ kreatora pozyciji, aby uzyskac¢ wartosci dodatnie.

o bk~ 0N

Dostosowywac robota do uzyskania zgdanej pozycji cze$ci podczas zblizania
sie do zdalnego punktu TCP.

6. Nalezy zaplanowac orientacje narzedzia w pierwszym punkcie orientacyjnym na
czesci fizycznej. Dodatni kierunek osi Z powinien wskazywac kierunek
przeciwny od powierzchni czesci.

7. Utworzy¢ funkcje ptaszczyzny o tej samej orientac;ji, jak zaplanowano w
poprzednim kroku.

8. Ustawic orientacjg zdalnego punktu TCP, kopiujgc wartosci z funkcji
ptaszczyzny. Zgdana pozycja czesci zostanie utrzymana podczas wykonywania
Sciezki narzedzia.

UWC zdalnego Uktad wspoétrzednych czesci (UWC) zdalnego TCP jest nieruchomy wzgledem

punktu TCP kotnierza narzedzia robota. Na ekranie PolyScope dotkng¢ ro6zdzki, aby uruchomic
kreatora w celu nauki UWC zdalnego punktu TCP. Mozna uzy¢ dowolnej metody
uczenia opisanej ponize;.

<unnamed:=*
M L @& |
New Open. Save

default*

Run ation ve 1o Log

Remate TCP & Toolaath

)Safety

S Freiab Remote TCP Part Coordinate System II'
(SERE Defined with respect to the robot tool frame
M [ [orers < [(B][F1(H
Remote TCP
& Toolpath Position
X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z
z 0.00 mm
Orientation
RX 0.0000 | rad
RY 0.0000 | rad
RZ 0.0000 | rad
@T—w h by defining origin, +X axis, and +Y direction of PCS
OT—W-ZM'HM j four reference points on part's surface
Next € cancel

O Normal Speed (e — Simulation .
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Konfigurowanie
UWC zdalnego
punktu TCP

Ustawianie
zmiennego UWC

Te metode nalezy stosowac, gdy UWC mozna ustawic¢ na powierzchni czesci.

1.
2.

Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwyci¢ czes¢ chwytakiem.

Wybrac¢ zdalny punkt TCP, aby nauczy¢ punktow odniesienia. Dla wigkszej
doktadnosci nalezy tymczasowo skonfigurowac zdalny punkt TCP ostrego
obiektu, aby ukonczy¢ ten proces uczenia.

Przesungc¢ impulsowo ramig robota, aby zdalny punkt TCP dotykat punktu
poczatkowego, dodatniej osi X oraz kierunku dodatniej osi Y UWC na czesci.

Dotknac¢ Ustaw, aby zakonczy¢ 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 zarejestrowac wspotrzedne X, Y, Z wybranych
punktow odniesienia wzgledem uktadu UWC.

Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwyci¢ cze$¢ chwytakiem.

4. Wybrac¢ zdalny punkt TCP, aby nauczy¢ punktéw odniesienia. Dla wiekszej

doktadnosci nalezy tymczasowo skonfigurowa¢ zdalny punkt TCP ostrego
obiektu, aby ukonczy¢ ten proces uczenia.

5. Wprowadzi¢ wspotrzedne pierwszego punktu odniesienia.

Przesung¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat pierwszego
punktu odniesienia na czesci.

Powtérzy¢ kroki pie¢ i szesc¢ dla pozostatych punktow odniesienia.

W zaawansowanych przypadkach uzytkowania, gdy spéjnos¢ chwytania 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, ktéry moze
wykrywac lokalizacje oraz orientacje UWC.

1.

Skonfigurowac zewnetrzny czujnik wykrywajgcy lokalizacje i orientacje UWC.
Przekonwertowac sygnat wyjsciowy czujnika doprowadzony do ramy kotnierza
narzedzia robota.

Sprawdzi¢, czy UWC jest ustawiony wzgledem czesci, a czujnik zewnetrzny
moze wykry¢ jego lokalizacje i orientacje.

W interfejsie PolyScope utworzy¢ zmienng postawy powigzang z sygnatem
wyjsciowym czujnika zewnetrznego jako zmienny UWC. Nadac jej unikatowa
nazwe, np. zmienna_rtcp_uwc_1.

4. Wstawi¢ wezet Sciezki narzedzia RTCP.

5. W prawym gornym rogu strony programu z menu rozwijanego wybra¢ pozycje

Zmienny UWC.

6. W menu rozwijanym Wybierz UWC wybrac pozycje zmienna_rtcp_uwc_1.

Utworzy¢ wezet przypisania lub skryptu w celu zaktualizowania pozyc;ji
zmienna_rtcp_uwc_1 przed weztem $ciezki narzedzia RTCP.
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Konfigurowanie W ponizszej sekcji objasniono zastosowanie zmiennego UWC w wezZle Sciezki
wezta Sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP.

narzedzia
zdalnego punktu
TCP

1.
2.
3.

Run

” Mo 1o = N Ope ve.
Q _ Graphics Variables
) e 1 ¥ Robot Program
) Templates 2 @ ¥ Toolpath MoveP
E

Toolpath

Move

“ URCaps
i Toolpath_2 Fixed PCS v

Move Select Toolpath File Select Plane as PCS

Remote TCP <toolpath file> v <plane feature> v
O Use feed rate
@ Use shared tool speed

a ! O Tool speed
+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

Przejs¢ do karty Program i dotkng¢ przycisku URCaps.
Wybra¢ Ruch zdalnego TCP, aby wstawi¢ wezet RTCP_RuchP.

Wybrac¢ punkt TCP i ustawic¢ parametry ruchu: predkosc i przyspieszenie
narzedzia oraz promien mieszania.

Dotknaé przycisku +Sciezka narzedzia, aby wstawié¢ wezet Sciezka_
narzedziaRTCP. Usung¢ utworzony domysinie wezet punktu orientacyjnego
RTCP, jesli nie jest on potrzebny.

Wybra¢ plik sciezki narzedzia oraz odpowiedni UWC zdalnhego punktu TCP z
rozwijanych menu.

Dostosowac wszystkie parametry ruchu, jesli w przypadku wezta sciezki
narzedzia RTCP maja by¢ zastosowane inne wartosci.

Dotknac przycisku Przesun do pierwszego punktu, aby sprawdzi¢, czy
chwycona czesc¢ zbliza sie do zdalnego punktu TCP zgodnie z oczekiwaniami.

Przetestowac program w trybie symulacji z niskg predkoscia, aby potwierdzi¢
prawidtowos¢ konfiguracii.

Toolpath
= [Toolpath_2

O Toal acceleration

1 Atoolpath file must be selected

O Normal Speed EEE—— 100% Simu\atir}n.

INFORMACJA

Aby mie¢ gwarancje, ze ruch robota jest identyczny za kazdym
wykonaniem sciezki narzedzia, nalezy doda¢ RuchJ z parametrem
Uzyj katéw przegubdéw ustawionym tak, aby przed wykonaniem
Sciezki narzedzia wykonac ruch do ustalonej konfiguracji przegubow.
Patrz 20.7.1 Ruch na stronie 211
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Zwyczajne ruchy Podobnie do konfigurowania sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP, polecenie ruchu
Sciezki narzedzia Sciezki narzedzia zwyczajnego punktu TCP wymaga nastepujgcych elementow:
TCP « Plik $ciezki narzedzia
* Zwyczajny TCP

* Funkcja ptaszczyzny jako UWC

Konfigurowanie i Jest to podobne do konfigurowania Sciezki narzedzia (patrz Konfigurowanie sciezki

importowanie narzedzia za pomocg oprogramowania CAD/CAM na stronie 292) i importowania
pliku Sciezki Sciezki narzedzia (patrz Importowanie sciezki narzedzia G-code do interfejsu
harzedzia PolyScope na stronie 292).

Konfigurowanie * Aby skonfigurowa¢ zwyczajny punkt TCP, nalezy postepowac zgodnie z
Zwyczajnego inStrUijami.

punktu TCP * Sprawdzi¢, czy dodatnia 0$ Z narzedzia jest skierowana w strone przeciwng do

powierzchni czesci.
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Konfigurowanie
UWC funkcji
ptaszczyzny

Konfigurowanie
wezla sciezki
harzedzia

. Utworzyc¢ funkcje ptaszczyzny, uzywajgc opcji Dodawanie ptaszczyzny lub

Uczenie ptaszczyzny. Patrz .

2. Ustawic cze$¢ wzgledem podstawy robota.

3. Sprawdzi¢, czy do tworzenia funkcji ptaszczyzny uzyto prawidtowego UWC. Dla

wiekszej doktadnosci nalezy tymczasowo skonfigurowa¢ zdalny punkt TCP
ostrego obiektu, aby ukonczy¢ ten proces uczenia.

. Przesung¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat punktu

poczatkowego, dodatniej osi X oraz kierunku dodatniej osi Y UWC na czesci.

. Zakonczy¢ proces uczenia i potwierdzi¢ pozycje i orientacje UWC.

1. Przejsc do karty Program i dotkng¢ przycisku URCaps.

. Wybrac¢ punkt TCP i ustawi¢ parametry ruchu: predkos¢ i przyspieszenie

narzedzia oraz promien mieszania. Wybra¢ opcje Swobodnie obr6¢ narzedzie
wokoét osi Z. Nie wybierac tej opcji, jesli narzedzie musi podgzac¢ zgodnie z
orientacjg wokét osi Z zdefiniowang w pliku Sciezki narzedzia.

. Dotknaé przycisku +Sciezka narzedzia, aby wstawié¢ wezet Sciezki narzedzia.

4. W rozwijanym menu wybra¢ plik sciezki narzedzia oraz odpowiedni UWC

(funkcja ptaszczyzny).

. Dostosowac¢ wszystkie parametry ruchu, jesli w przypadku wezia sciezki

narzedzia majg by¢ zastosowane inne wartosci.

. Dotkng¢ przycisku Przesuni do pierwszego punktu, aby sprawdzi¢, czy

narzedzie moze przemiescic sie do pierwszego punktu sciezki.

. Uruchomic¢ program w trybie symulacji z niskg predkoscia, aby potwierdzi¢

prawidtowos$¢ konfiguracii.

INFORMACJA

Aby mie¢ gwarancje, ze ruch robota jest identyczny za kazdym
wykonaniem $ciezki narzedzia, nalezy doda¢ RuchJ z parametrem
Uzyj katéw przegubdw ustawionym tak, aby przed wykonaniem
Sciezki narzedzia wykonac ruch do ustalonej konfiguracji przegubow.
Patrz 20.7.1 Ruch na stronie 211
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21. Karta Instalacja

21. Karta Instalacja

Opis

Na karcie Instalacja mozna skonfigurowac¢ ustawienia majgce wptyw na ogéine
dziatanie robota oraz interfejsu PolyScope.

21.1. Konfiguracja TCP

Opis

Pozycja

Orientacja

Punkt centralny narzedzia (TCP) to punkt na narzedziu robota. Kazdy punkt TCP
zawiera przesuniecie i obrot 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.

TCcp
1 Obciazenie
Mocowanie

po——

22 b QA H
S oo |

Punkt centralny narzedzia

Pozycja
X

B+

0.0/mm

we/wy
We/wy
narzedzia
Zmienne

Rozruch

Ptynne
przejscie
Pozycja
domowa

Sledzenie
przenosnika

Wkrecanie

> sesiecera
Do
D Fieldbus

v

Orientacja

Jednostki

0.0/ mm

0.0/mm

& Zmierz

Welktor obrotu [rad]

0.0000|

0.0000

0.0000|

¥ Zmierz

Wizualizacja punktu TCP

¥

Kolnierz narzedzia

o -

° 0 O S;uﬂw,ﬂaua.

Wspoirzedne X, Y, Z okreslajg pozycje TCP. Kiedy wszystkie
wartosci (w tym orientacja) sg rowne zeru, punkt TCP pokrywa sie
z punktem srodkowym kotnierza wyjsciowego narzedzia i
przyjmuje ukfad wspotrzednych widoczny na ekranie.

Pola wspétrzednych RX, RY, RZ okreslajg orientacje punktu TCP.
Podobnie, jak w przypadku karty Ruch, menu rozwijane Jednostki
nad polami RX, RY, RZ stuzy do wyboru wspotrzednych orientac;ji

UR3e
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Dodawanie,
Zmienianie
nazwy,
modyfikowanie i
usuwanie
punktéw TCP

Aktywny TCP

DomysIny punkt
TCP

Konfiguracje nowego punktu TCP mozna rozpocza¢ za pomoca
nastepujgcych dziatan:

* Aby zdefiniowac nowy punkt TCP o niepowtarzalnej nazwie,
nalezy dotkna¢ przycisku =N Nowy punkt TCP jest
dostepny w menu rozwijanym.

* Aby zmieni¢ nazwe punktu TCP, nalezy dotkng¢ przycisku
v
* Aby usungé¢ wybrany punkt TCP, nalezy dotkng¢ przycisku
I . Ostatniego punktu TCP nie mozna usunggé.

Podczas ruchu liniowego robot zawsze uzywa aktywnego punktu TCP w celu
okreslenia przesuniecia punktu TCP. Aktywny punkt TCP mozna zmieni¢ za pomoca
polecen Ruch (patrz 20.2.2 Karta polecen na stronie 196) lub Ustaw. Ruch aktywnego
punktu TCP jest wyswietlany na karcie Urzadzenie graficzne (patrz 20.2.3 Karta
Urzgdzenie graficzne na stronie 199).

Domysiny punkt TCP musi by¢ ustawiony jako aktywny TCP przed uruchomieniem
programu.

* Aby ustawi¢ punkt TCP jako domysiny, nalezy wybra¢ zadany punkt TCP i
dotkng¢ pozycji Ustaw jako domysiny.

W dostepnym rozwijanym menu zielona ikona wskazuje domysiny skonfigurowany
punkt TCP.

Podrecznik uzytkownika 299 UR3e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS

21.1.1. Uczenie pozycji punktu TCP

Uczenie orientac;ji
TCP

Wspoirzedne pozycji punktu TCP mozna obliczy¢ automatycznie, w tym celu nalezy:

1. Dotknac przycisku Zmierz.

2. Wybrac staty punkt w przestrzeni roboczej robota.

3. Za pomocy strzatek z prawej strony ekranu mozna przesung¢ punkt TCP pod co
najmniej trzema r6znymi kgtami, nastepnie zapisa¢ odpowiadajgce pozycje
kotnierza wyjsciowego narzedzia.

4. Uzy¢ przycisku Ustaw, aby zastosowac zweryfikowane wspotrzedne do
odpowiedniego punktu TCP. Aby obliczenie byto prawidtowe, pozycje muszg

by¢ wystarczajgco rézne. W przeciwnym razie dioda LED stanu powyzej
przyciskéw zmieni kolor na czerwony.

<beznazwy>* D i E
Nowy.  Otwéra. Zapiz

default*

U, lacja Ruch 2y Rejestr
Ogdlne Punkt centralny narzedzia
& = Nauka orientacji punktu TCP

eP AN | R ®E | @

@ Nie wybrano zadnego ukiadu

Ohciazenie
Wybierz ultad i ustaw punkt tak, aby narzedzie wslazywato Iierunelc

Mocowanie
osi Z dla wybranego uktacu.

Konfiguracja

we/wy ra <Niezdefiniowany> +
We/wy
narzedzia Ustaw punkt
Zmienne
Rozruch
nne
przejscie
Pozycja
domowa rd

Sledzenie
el m

Whkrecanie

[ ]

) Bezpieczenstwo

> Fieldbus

O Normalny : ° 0 O Symulacja .
Predkosc 100%

Chociaz do wyznaczenia wtasciwego punktu TCP wystarczg zazwyczaj trzy pozycje, do
sprawdzenia, czy obliczenie jest prawidtowe, mozna uzyé czwartej pozycji. Jakosé
kazdego zapisanego punktu wzgledem obliczonego punktu TCP jest wskazywana za
pomocg zielonej, zoitej 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 21.13 Funkcje na stronie 320

3. Dotkna¢ przycisku Ustaw punkt, a nastepnie uzy¢ strzatek Porusz narzedzie,
aby ustawic pozycje, w ktorej orientacja narzedzia oraz odpowiadajacy jej punkt
TCP pokrywajg sie z uktadem wspétrzednych wybranych funkciji.

4. Sprawdzi¢ obliczong orientacje punktu TCP i zastosowac jg dla wybranego
punktu TCP, dotykajgc przycisku Ustaw.
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21.2. Obcigzenie

Opis

Dodawanie,
Zmienianie nazw,
modyfikowanie i
usuwanie
obcigzen

Aktywne
obcigzenie

Obcigzenie
domysine

Aby robot pracowat optymalnie, nalezy ustawi¢ obcigzenie, srodek ciezkosci i
bezwtadnosc.

Mozna zdefiniowac¢ wiele obcigzen i przetgczac¢ sie miedzy nimi w programie. Jest to
przydatne na przykfad w aplikacjach pobierania i uktadanie, w ktérych robot podnosi i
zwalnia obiekt.

WV Ogdlne Obciazenie Wizualizacja cbciazenia

TCP =
ST o
! ObcigZenie
: Obciazenie + Ustaw teraz
Mocowanie
N . Masa 0,000 kg
Konfiguracja B
we/wy Srodek ciezkosci n
We/wy Cx 0,00/ mm # Zmierz )
narzedzia oy 0,00/ mm
Zmienne ford 0,00/ mm
Rozruch | 2
nne - » . - LA E‘
PN P taj, aby ust: Heowits b
przejécie ! Pamietaj, aby ustawic¢ calkowita mase obcigzenia
Pozycja Bezwiadnosé (kg m?)
domowa O Uzyj niestandardowej macierzy bezwtadnosci
Sledzenie -
przenosnika ! - Kotnierz narzedzia
. 0,000000 0,000000 0,000000 v v
Wkrecanie
Y 0,000000 0,000000 0,000000
Bezpieczenstwo
z 0,000000 0,000000 0,000000
> Uktady X z
Fieldbus
Bezwladno$¢ podawana z punktem poczaticowym w Srodku

0 cie zkoscei | osiami wyréwnanymi z osiami kotnierza narzedzia.

O Normalny

Konfiguracje nowego obcigzenia mozna rozpoczg¢ za pomocg nastepujgcych dziatan:

* Aby zdefiniowac nowe obcigzenie o niepowtarzalnej nazwie, nalezy dotkngé
przycisku L+ | Nowe obcigzenie jest dostepne w menu rozwijanym.

* Aby zmieni¢ nazwe obcigzenia, nalezy dotkng¢ przycisku )

* Aby usung¢ wybrane obcigzenie, nalezy dotkngé¢ przycisku [ . Ostatniego
obcigzenia nie mozna usungé.

Znacznik wyboru na liscie rozwijanej wskazuje, ktore obcigzenie jest aktywne
& Payioad ¥ |. Aktywne obcigzenie mozna zmieni¢ za pomocg przycisku

~ Set Now

Obcigzenie domysine musi by¢ ustawione jako aktywne obcigzenie przed
uruchomieniem programu.

* Aby ustawic¢ obcigzenie jako domysine, nalezy wybra¢ zgdane obcigzenie i
dotkna¢ pozycji Ustaw jako domys$ine.

W menu rozwijanym zielona ikona wskazuje skonfigurowane obcigzenie domysine
.\/ Payload v.
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Ustawianie
Srodka cigzkosci

Oszacowanie
obcigzenia

Korzystanie z
kreatora
szacowania
obcigzenia

Aby ustawi¢ srodek ciezkosci, nalezy dotkngé pdl cx, cy i cZ. Ustawienia dotyczg
wybranego obcigzenia.

Ta funkcja sprawia, ze robot pomaga skonfigurowa¢ prawidtowe obcigzenie oraz
Srodek ciezkosci.

Na karcie Instalacja, w obszarze Ogélne wybra¢ opcje Obcigzenie.
Na ekranie Obcigzenie dotkngc¢ przycisku Zmierz.

W kreatorze szacowania obcigzenia dotkngc¢ przycisku Dale;j.

A

Aby ustawi¢ cztery pozycje, nalezy wykonac kroki kreatora szacowania
obcigzenia.

Ustawienie czterech pozycji wymaga przesuniecia ramienia robota do czterech
roznych pozycji. Obcigzenie jest mierzone w kazdej pozyciji.

5. Gdy wszystkie pomiary zostang ukonczone, mozna zweryfikowac wynik i
dotkngé przycisku Zakoncz.

INFORMACJA

Postepowac zgodnie z ponizszymi z poradami, aby uzyskac
najlepsza skutecznos¢ szacowania obcigzenia:

* Pozycje punktu TCP muszg roézni¢ sie od siebie tak, jak to tylko
mozliwe

* Pomiary nalezy wykonywac w krotkich odstepach czasu

* Nie nalezy ciggngc¢ narzedzia i/lub zamocowanego obcigzenia
przed oraz podczas szacowania obcigzenia

* Podczas instalacji nalezy prawidtowo okresli¢ sposéb oraz kat
montazu robota

UR3e
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Ustawianie Mozna wybra¢ opcje Uzyj niestandardowej macierzy bezwiadnosci, aby ustawi¢
wartosci wartosci bezwtadnosci.
bezwtadnos$ci Aby ustawi¢ bezwtadnos$c¢ dla wybranego obcigzenia, nalezy dotkng¢ pol: IxXx, 1YY,

177, IXY, IXZ oraz IYZ.

Bezwtadnosc jest okreslona w ukfadzie wspotrzednych z poczatkiem w srodku
ciezkosci (CoQG) obcigzenia i osiami wyréwnanymi z osiami kotnierza narzedzia.
Domysina bezwtadnos¢ jest obliczana jako bezwtadno$¢ kuli o masie okreslonej przez
uzytkownika i gestosci 1g/cm3
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21.3. Mocowanie

Opis

Okreslenie sposobu montazu ramienia robota stuzy dwoém 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 wprowadza¢ zadnych zmian.

Jesli jednak ramie robota jest zamontowane na suficie, zamontowane na Scianie lub
zamontowane pod katem, wymagane jest wprowadzenie korekt za pomoca
przyciskéw.

Przyciski po prawej stronie ekranu stuzg do zmiany kata montazu ramienia robota.
Trzy gérne przyciski po prawej stronie stuzg do ustawiania kata dla sufitu (180°),
Sciany (90°) oraz podtogi (0°). Za pomoca przyciskow Przechyt mozna ustawic
dowolny kat.
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Przyciski w dolnej czesci ekranu stuzg do obracania mocowania ramienia robota tak,
aby zgadzalo sie z rzeczywistym sposobem montazu.

OSTRZEZENIE

Nalezy uzywac prawidtowych ustawien instalacji. Pliki instalacji
powinny by¢ zapisywane i tadowane wraz z programem.

Mocowanie robota oraz kat
TCP T
1 Obcigzenie
fas|
Mocowanie =H
Konfiguracja l
we/wy
We/wy Pochylenie
narzedzia . f
Zmienne as°
Rozruch f
nne | 0,0°
przejscie |
Pozycja '
domowa a5°
Sledzenie i
przenosnika

Whkrecanie [

> Bezpieczefnstwo

> Fieldbus

Obré¢ mocowanie podstawy robota

o e oln|on]

21.4. 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

Sterowanie kartg
we/wy

Na ekranie Konfiguracja we/wy mozna zdefiniowa¢ sygnaly we/wy oraz skonfigurowac
dziatania za pomocg karty We/wy. Typy sygnatow 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.

Widok

TCP
‘Cyfrowy v
1 Ohciazenie

Mocowanie Wejécie Wyjscie
Konfi . DIfo] digital_in[o] ~ Do(0] digital_out[0] ~
w‘;?y;%"'aqa oI digital_in[1] oopy] digital_out[1] Prog-RunNing

lle] digital_in(2] Start-Prog D0(2] digital_out[2]
\:‘Iae’lzwdyﬂa oIE3) digtal ini3] Stop-Frog DO[3  digital_out[3)

& DIfa) D0[4] digital_out[4]

Zmienne DILS] Do[s]
Rozruch o6 Dos]

oIL7) oo(7]
Plynne
przejscie TIto) tool_in[0] ToO[0] tool_out[0]

v v
Pozycja i toolin1] oM tool_out[1]
domowa
. Wybrane we/wy:  digital out{1]
Sledzenie
przenosnika Zmien nazwe,
> Bezpieczenstwo

> Uidady Dziatanie w programie

> Fieldbus [Wys., kiedy jest uruchomiony — nis., kiedy jest zatrzymany ¥ |
O et € o 0 O S;.’r‘mu\ada.
%

Aby ograniczy¢ liczbe sygnatéw wymienionych pod Wejscie i Wyjscie, uzyj menu
rozwijanego Widok , aby zmienic¢ wyswietlang zawartos¢ w zaleznosci od typu sygnatu.

Sygnaty wejsciowe i wyjsciowe mozna nazywac, aby tatwo identyfikowac te z nich,
ktére sg uzywane.

1. Wybierz zagdany sygnat.
2. Aby wpisa¢ nazwe sygnatu, nalezy dotkng¢ pola tekstowego.
3. Aby przywréci¢ nazwe domysing, nalezy dotkng¢ przycisku Wyczy$é€.

Musisz poda¢ nazwe zdefiniowang przez uzytkownika dla rejestru ogélnego
przeznaczenia, aby udostepni¢ go w programie (j. dla polecenia Wait lub wyrazenia
warunkowego polecenia If ).

Polecenia Czekaj i If sg opisane odpowiednio w sekcjach (20.7.4 Czekaj na stronie
244)i (20.8.4 Instrukcja warunkowa if na stronie 261). Nazwane rejestry ogolnego
przeznaczenia sg dostepne w selektorze Wejscie lub Wyjscie na ekranie Edytor
wyrazen.

Cyfrowe wejscia/wyjscia fizyczne i magistrali Fieldbus mogg stuzy¢ do wyzwalania
dziatan lub reagowania na stan programu.

Na karcie We/wy nalezy okresli¢, czy wyjsciem sterujg programisci albo operatorzy i
programisci na karcie We/wy, czy tez sterujg nim programy robota.
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Dostepne akcje

wejécia Polecenie Dziatanie

Uruchamia lub wznawia biezgcy program na
zboczu narastajgcym, (wtgczone tylko w

Start trybie zdalnego sterowania, patrz 26.2
Ustawienia na stronie 358)

Stop Zatrzymuje biezacy program na zboczu
narastajgcym

Wstrzymaj Wstrzymuje biezgcy program na zboczu
narastajgcym

Gdy wejscie jest wysokie, robot przechodzi
do freedrive (podobnie jak przycisk
Freedrive freedrive).

Dane wejsciowe sg ignorowane, jesli inne
warunki uniemozliwiajg freedrive.

OSTRZEZENIE
Jesli robot zostanie zatrzymany podczas korzystania z dziatania

wejscia Start, robot powoli przesuwa sie do pierwszego punktu
orientacyjnego programu przed wykonaniem tego programu. Jesli
robot zostanie zatrzymany podczas korzystania z dziatania Start
input, robot powoli przesuwa sie do pozycji, z ktérej zostat zatrzymany
przed wznowieniem tego programu.

Dostepne akcje

wyjécia Dziatanie Stan wyjSciowy Stan programu
Niski, gdy nie pracuje | Niski Zatrzymano lub
wstrzymano
Wyso!<|e, gdy nie Wysoki Zatrzymano lub
pracuje wstrzymano
Wysoka podczas . Pracuje,
. Niski
pracy, niska podczas Wysoki Zatrzymano lub
zatrzymania y wstrzymano
Niski poziom ;
. . Program zakonczony
nieplanowanego Niski .
niezaplanowany
przystanku
Niski na .
. Program zakonczony
nieplanowanym . :
Niski niezaplanowany
przystanku, w . . . .
) . Wysoki Bieganie, zatrzymanie
przeciwnym razie
) lub pauza
WYSOKi
Uruchomienie (pauza lub
Impuls ciagly Zmlenla.sg miedzy zatrzymanie p.rogramu w
wysoka i niskg celu utrzymania stanu
pulsu)
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Przyczyna
zakonczenia
programu

Nieplanowane zakonczenie programu moze nastgpi¢ z dowolnego z powoddw
wymienionych ponizej:

* Zatrzymanie robota
* Usterka
* Naruszenie

* Wyjatek czasu pracy

21.5. 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 wytgczone i przywrécone zasilanie ramienia robota i/lub skrzynki
sterownicze;.

Zmienne instalacji

TCP

Obciazenie * Nazwa - Wartosé ~ | Opis 13

Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

We/wy
narzedzia

Zmienne
Rozruch

Ptynne
przejscie
Pozycja
domowa

Sledzenie
przenosnika ~

Wkrecanie —
> Bezpieczefnstwo

Nazwa Wartos¢ Opis
> Uktady
=

O Ulubicna zmienna oK Anuluj

O Normalny
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Tworzenie Nazwy i warto$ci zmiennych instalacji sg przechowywane wraz z instalacja, dzieki
Zmiennych czemu mozna uzywac tej samej zmiennej w wielu programach.
instalacji 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 Utworz nowy, a w polu Nazwa zostanie zaproponowana
nazwa nowej zmiennej.

Mozesz dowolnie edytowac¢ nazwe zmienne;.

2. W polu Warto$¢ ustaw warto$¢ nowej zmienne;j.
Nie mozna zapisa¢ zmiennej bez uprzedniego ustawienia wartosci.
Mozesz opisa¢ howg zmienng instalacji w polu Opis.

Mozesz ustawi¢ nowg zmienng jako ulubiong, zaznaczajac 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 zestawu
ulubionych ulubionych zmiennych wyswietlanych po wybraniu opcji pokazywania tylko ulubionych
Zmiennych zmiennych na karcie Zmienne na ekranie karty Program i na ekranie karty Uruchom.
instalacji

Aby wyznaczy¢ zmienng instalacji jako ulubiong
1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
2. W obszarze Ogolne wybierz opcje Zmienne.
Lista zmiennych jest wySwietlana w obszarze Zmienne instalac;ji.
3. Wybierz zgdane zmienne.
4. Zaznacz pole Ulubiona zmienna.

Dotknij przycisku Uruchom, aby powrécic¢ do wyswietlania zmiennych.

Zarzadzanie Aby edytowac zmienne instalacji
Zmiennymi 1

‘ - . Wybierz zgdang zmienng na liscie Zmienne instalacji.
instalacji

2. Mozesz edytowac wartosé, opis lub ulubiong zmienng.

W tym kroku nie mozna edytowaé nazwy zmienne;.

Zmiany w edytowanych zmiennych instalacji wchodzg w zycie natychmiast.
Aby usung¢ zmienne instalacji

1. Zaznacz zadang zmienng i dotknij przycisku Usun.

2. Wybierz opcje Usuni zmienng w oknie wyskakujgcym potwierdzenia.
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Opisy zmiennych Mozesz dodaé 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 znakdéw i sg
wysSwietlane w kolumnie Opis na li$cie zmiennych na ekranie karty Uruchom oraz na
ekranie karty Zmienne.

Opis zmiennej zajmuje wiele wierszy, aby w razie potrzeby zmiescic¢ sie w szerokosci
kolumny Opis. Za pomocg przyciskéw widniejgcych ponizej mozna takze zwijac i
rozwijac¢ kolumne Opis.

Aby zwingé/rozwing¢ kolumne Opis

1. Dotknij opcji Zwin "'I aby zwing¢ kolumne Opis.

q

2. Dotknij opcji Rozwin aby rozwing¢ kolumne Opis.

UR3e
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21.6. Rozruch

Opis Na ekranie Rozruch dostepne sg ustawienia automatycznego tadowania i
uruchamiania programu domysinego, a takze automatycznego inicjowania ramienia
robota podczas wigczania zasilania.

Zmiany nie zostana wprowadzone przed zapisaniem instalacji

Domyélny plik programu

1 Obciazenie Automatycznie taduije program domyginy po wiaczeniu robota

Mocowanie O Zataduj program domysiny:

Konfiguracja
we/wy

gy N Automatycznie uruchom program domysiny na karcie uruchomienia
narzedzia

= Wi na zbocze
Zmienne

Rozruch

Plynne

przejscie Opdja dostepna tylko w trybie sterowania zdalnego.

1 Jesli opgja automatycznego inijowania ponizef jest takze wigczona, robot moze zaczac ruszac sie po wiaczeniu zasilania.

ng}l’;ﬁa Zainicjuj automatycznie
Sledzenie Automatyczne Iniciowanie robota, jedli zasilanie ramienia jest wytaczone
przenosnika

oG Automatyczne zwolnienie hamulcéw robota

> Bezpieczenstwo [l <Wejécie cyf.> v | nazbocze Lo -
> Uktady
> Fieldbus

1 Robot moze poruszyc sie w wyniku procedury zwalniania hamulcow.

Opdja dostepna tylko w trybie sterowania zdalnego.

O et ——1 o 0 O S;.’r‘mu\ada.

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 przykiad:
przejscie zbocza do wybranego poziomu sygnatu nie bedzie
w tym przypadku konieczne.

2. W przypadku ustawienia poziomu sygnatu do wartosci NISKI
wymagana jest wieksza ostroznos¢. Wartosc sygnatow
wejsciowych jest domysinie ustawiona jako niska, w zwigzku
Z czym program nhie zostanie uruchomiony automatycznie bez
wyzwolenia sygnatem zewnetrznym.

3. W przypadku wigczenia opcji automatycznego uruchomienia i
automatycznego inicjowania przed uruchomieniem programu
nalezy wybrac tryb Sterowanie zdalne.

tadowanie

programu Program domys$Iny zostanie zatadowany po wtgczeniu zasilania skrzynki sterownicze;.

uruchamiajgcego  Ponadto program domysiny jest rowniez automatycznie tadowany po przejsciu do
ekranu Uruchom program, gdy nie jest zatadowany zaden program (patrz 19 Karta
uruchomienia na stronie 183).
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Uruchamianie
programu
uruchamiajgcego

Ekran Uruchom program stuzy do automatycznego uruchamiania programu
domysinego. Wykonywanie programu zostaje rozpoczete automatycznie po
zatadowaniu programu domysinego i wykryciu zmiany okreslonej przez zbocze

zewnetrznego sygnatu wejsciowego.

Przy uruchamianiu biezgcy poziom sygnatu wejsciowedo jest niezdefiniowany.
Wybranie przejscia, ktdére odpowiada poziomowi sygnatu przy uruchomieniu powoduje
natychmiastowe rozpoczecie wykonywania programu. Ponadto opuszczenie ekranu
Uruchom program lub dotknigcie przycisku Zatrzymaj w obszarze Tablica przyrzadow
wytgcza funkcje automatycznego uruchamiania az do ponownego nacisniecia

przycisku Uruchom.

21.7. We/wy narzedzia

Opis Funkcja Sterowanie interfejsem we/wy umozliwia przetgczanie sterowania miedzy
uzytkownikiem a URcap.
2P QM
g Instalagia’|  Ruch Wejwy Rejestr
W Ogédlne Sterowanie interfejsem we/wy
cp Wybierz sposéb sterowania interfejsern wefwy narzedzia. Jesli interfejsem steruje platforma URCap, opcje zdefiniowane przez
L uzytkownika zostang zastapione.
1 ObhcigZenie
Mocowanie Sterowane przez Uzytkownilc v
Konfiguracja
we/wy Wejscia analogowe — Interfejs komunikacji analogowej Tryb wyjscia cyfrowego
We/wy . O Wejécia analogowe Tryb wyjdcia cyfrowego narzedzia definiowany jest w zaleznogci
narzedzia od zamontowanego narzedzia
Zmienne analog_in[2]
a " analog in(3] Napiecie wyjSciowe narzedzia |0 -
ozruc
Ustawienie napiecia narzedzia na 24 \V moze uszkodzi¢
Pfynne_ @ Interfejs komunilaci H igrr\v/omtowany osprzet, jesli jest on skonfigurowany tylko na
przejscie
Pozycja Interfejs komunilacjl narzedzia umazliwia komunikacje z
domowa narzedziem bez uzywania zewnetrznych przewoddéw O Zasilanie dwupinowe
S:j::::zlnema Szybkos transmisi 115200 v
P b ir @ Wyjscie standardowe
Wkrecanie arzystosc Brailc A4
Wyjscie cyfrowe 0 logika Ljemna(NPN) v
Znald unieruchomienia RX 1,5 Wyjscie cyfrowe 1 logika Liemna(NPM) -
> Uktady
Znald unieruchomienia TX 3,5
> Fieldbus
o Normalny
UR3e 312 Podrecznik uzytkownika



UNIVERSAL ROBOTS

Sterowanie
interfejsem

we/wy

1. Dotknac karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogolne dotkngé We/wy narzedzia

2. W obszarze Sterowanie interfejsem we/wy wybra¢ Uzytkownik, aby uzyskaé
dostep do ustawien analogowych wejs¢ narzedzia i/lub trybu wyj$cia cyfrowego.
Wybranie URCap uniemozliwia dostep do ustawien analogowych wejs¢
narzedzia i trybu wyjscia cyfrowego.

INFORMACJA

Jesli URCap steruje mechanizmem roboczym, np. chwytakiem, wiedy
URCap wymaga sterowania interfejsem we/wy narzedzia. Wybrac
URCap z listy, aby umozliwi¢ mu sterowanie interfejsem we/wy
narzedzia.

21.7.1. 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 przewoddw zewnetrznych.

Po wigczeniu interfejsu narzedzia komunikacji wejscia analogowe narzedzia przestajg
by¢ dostepne

1. Dotkna¢ karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogoélne dotkng¢ Sygnaty we/wy
narzedzia.

2. Wybrac Interfejs komunikacji, aby edytowa¢ ustawienia TCI.
Po wigczeniu funkcji TCIl wejscie analogowe narzedzia przestaje by¢ dostepne
w ramach konfiguracji we/wy procesu instalacji i nie jest wyswietlane na liscie
wejsc. Wejscie analogowe narzedzia przestaje by¢ rowniez dostepne dla opcji
oraz wyrazen Czekaj na.

3. Wymagane wartosci nalezy wybra¢ w menu rozwijanych w obszarze Interfejsem
komunikaciji.
Wszelkie zmiany wartosci sg natychmiast wysytane do narzedzia. Jesli wartosci
instalacyjne réznig si¢ od tych uzywanych przez narzedzie, wyswietli sie
ostrzezenie.

21.7.2. Tryb wyjscia cyfrowego
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Opis Interfejs narzedzia komunikacji pozwala niezaleznie skonfigurowa¢ dwa wyjscia
cyfrowe. W interfejsie PolyScope kazdy styk ma menu rozwijane pozwalajgce ustawi¢
tryb wyjscia. Sg dostepne nastepujgce opcje:

* Uptyw: 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 obwaod.

* Zrédto: pozwala wybraé konfiguracje PNP lub zrodta dla styku. Gdy wyjécie jest
wigczone, styk stanowi zrodto napiecia dodatniego (konfigurowane na karcie
we/wy). Tej opcji mozna uzywac w potgczeniu ze stykiem GND, aby utworzy¢
petny obwdd.

* Push/Pull: pozwala wybra¢ konfiguracje Push / Pull dla styku. Gdy wyjscie jest
wigczone, pin zapewnia zrédto napiecia dodatniego (konfigurowalne w
zaktadce 10). Tej opcji mozna uzywac w potgczeniu ze stykiem GND, aby
utworzy¢ petny obwod. Gdy wyjscie jest wyltgczone, 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.

Zasilanie Dwustykowy obwod zasilania jest uzywany jako zrodto zasilania narzedzia. Wtgczenie
dwupinowe dwustykowego obwodu zasilania powoduje wytgczenie domysinych wyjs¢ cyfrowych
narzedzia.

21.8. Plynne przejscie

Opis Przetgczajagc miedzy trybami bezpieczenstwa podczas zdarzen (np. wejscie trybu
ograniczonego, ptaszczyzna wyzwalajgca tryb ograniczony, zatrzymanie przez
zabezpieczenie oraz 3-pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce), ramie robota stara sie
przeznaczy¢ 0,4 s na utworzenie przejscia ,miekkiego”. Istniejgce aplikacje maja
niezmienione zachowanie, przekfadajgce sie na ustawienie ,twarde”. Nowym plikom
instalacyjnym przypisywane jest domysinie ustawienie ,miekkie”.

Konfiguracja ustawien 1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

przyspieszania/zwalnianie 2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu, w obszarze Ogélne
wybra¢ pozycje Plynne przejscie.

3. Wybierz Trudne , aby uzyskac wyzsze przyspieszenie/spowolnienie
lub wybierz Miekkie , aby ptynniej ustawi¢ domysine przejscie.
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21.9. Pozycja domowa

Opis

Definiowanie

pozyciji
poczatkowej

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 poczgtkowej. (Patrz 18.9 Bezpieczna pozycja poczgtkowa na stronie 181).
Przyciski ekranu gtbwnego majg nastepujace funkcje:

* Przycisk Edytuj pozycje pozwala zmodyfikowaé pozycje poczatkows.

* Przycisk Przesurn tutaj stuzy do przesuniecia ramienia robota do zdefiniowanej
pozycji poczgtkowe;.

* Przycisk Pozycja zerowa pozwala przywrdcic¢ ramie robota do pozycji pionowe;.

B2+ H

w,

ne Pozycja domowa Robot

TCP
| Edytuj pozycje |

Mocowanie " -
Przesun tutaj

Konfiguracja
we/wy

Werwy | $ Pozycja zerowa |

Zmienne -
Rozruch -
Plynne

przejscie

Pozycja
domowa Pozycja przegubu

Sledzenie
przenosnika Podstawa 90,00° |
&

Wkrecanie Bark -90,00°

> Ukfady Nadgarstek 1 80,00
Nadgarstek 2 90,00°
) Fieldbus
Nadgarstek 3 0,00°

° 0 o symuada ()

W gbérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
W obszarze Ogélne wybra¢ opcje Pozycja poczatkowa.
Dotknac przycisku Ustaw pozycije.

Ao b=

Przeprowadz uczenie robota za pomoca przyciskow Ruch swobodny lub
Przejscie.

21.10. Ustawienia sledzenia przenosnika

Opis

Ustawienia sledzenia przenosnika pozwalajg skonfigurowac¢ ruch maksymalnie dwéch
osobnych przenosnikéw. Ustawienia sledzenia przenosnika obejmujg opcje
konfigurowania robota tak, aby wspoétpracowat z bezwzglednymi lub przyrostowymi
koderami, a takze liniowymi lub kotowymi przeno$nikami.

Podrecznik uzytkownika 315 UR3e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS

Definiowanie
przenosnika

Parametry
przeno$nika

Parametry
$ledzenia

1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

n

W obszarze Ogélne wybraé opcje Sledzenie przeno$nika.

3. Zlisty rozwijanej w obszarze Ustawienia sledzenia przenosnika wybierz opcje
Przenos$nik 1 lub Przeno$nik 2.
Mozesz zdefiniowac tylko jeden przenosnik naraz.

4. Zaznaczyc¢ opcje Wiacz sledzenie przeno$nika
5. Skonfiguruj parametry przenos$nika i parametry $ledzenia.

Enkodery przyrostowe
Enkodery te mozna podtgcza¢ do wejsc cyfrowych od 8 do 11. Dekodowanie
sygnatéw cyfrowych przebiega z czestotliwoscig 40 kHz. Wybranie enkodera
kwadraturowego (ktéry wymaga dwoch wejs¢) pozwala robotowi na okreslenie
szybkosci oraz kierunku przenosnika. Jesli kierunek przenosnika sie nie zmienia,
do okreslenia jego szybkosci mozna uzy¢ tylko jednego wejscia do wykrywania
zboczy narastajgcych, opadajgcych lub narastajgcych i opadajacych.

Enkodery absolutne
Mozna je potaczy¢ za pomocg sygnatu MODBUS. Wymaga to skonfigurowania
cyfrowego rejestru wyjsciowego MODBUS (sekcja ).

Przenosniki liniowe
W przypadku wybrania przenosnika liniowego konieczne jest skonfigurowanie
funkgiji linii w czesci Funkcje instalacji, aby okresli¢ kierunek przenosnika.
Sprawdzi¢ dokfadnosé, ustawiajgc funkcje linii rownolegle do kierunku przenosnika
z zachowaniem duzej odlegtosci miedzy dwoma punktami definiujgcymi funkcje
linii. Funkcje linii nalezy skonfigurowac przez zdecydowane dosunigcie narzedzia
do powierzchni bocznej przenosnika podczas uczenia obu punktow. Jesli kierunek
funkc;ji linii jest przeciwny do kierunku ruchu przenos$nika, nalezy nacisngc¢ przycisk
Odwrd¢ kierunek. W polu Znacznikéw na metr jest wyswietlana liczba znacznikéw
generowanych przez enkoder, gdy przenosnik przesuwa sie o jeden metr.

Przenosniki kotowe
Podczas sSledzenia przenosnika kotowego nalezy zdefiniowa¢ punkt Srodkowy
przenosnika.

1. Zdefiniuj punkt srodkowy w czesci Cechy instalacji. Wartos¢ Znacznikéw

na obrét musi by¢ liczbg znacznikdw, ktdrg enkoder generuje podczas
jednego petnego obrotu przenosnika.

2. Zaznacz pole wyboru Obrét narzedzia z przenosnikiem dla orientac;ji
narzedzia, aby Sledzi¢ obrét przenosnika.

21.11. Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub
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Opis Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub pozwala skonfigurowac robota w taki sposob,
aby pracowal, uzywajgc przemystowego wkretaka lub przemystowego klucza do
nakretek. Mozna skonfigurowac pozycje wkretaka wzgledem kotnierza narzedzia
robota oraz interfejsu elektrycznego.

instalagia | _ruch oy
WV Ogdine Wkrecanie

TCP

Konfiguracja wkrecania
! Obciazenie Uzyj strony TCP, aby skonfigurowac punkt TCP na koricéwee wkretaka/gtowicy
&ruby | zadany kierunek. Uzy] grafili po prawe] stronie, aby poprawnie rozpozna i
ustawic orientacje

o -
we/wy Wybierz -

We/wy
narzedzia

Mocowanie

_— 1

N

Zmienne

Sygnaty we/wy Wejscie Wyjscie
Rozruch .
Interfejs 0K ‘Wybor programu 1 Uruchom
Ptynne N . . .
e Wszystkie v [Wyblerz v [Wyblerz -] [Wyblerz =
i Opé&Znienie wyboru
i) Nie OK Wybér programu 2 oroaramu
; : [wyblerz v [wyblerz v| 1.0 s
Sledzenie
przenosnika
Wi s Gotowe Wybér programu 3
recanie
b ‘Wyb\erz v ‘ ‘Wyb\erz v ‘
> Bezpieczenstwo
> Ukdady
D Fieldbus

000 @

Konfigurowanie Na kazdej liscie wyboru programu wyjsciowego w obszarze Wyjscie mozna wybrac
wkretaka wyjscie z liczbg catkowitg w celu przetgczenia wyboru programu do pola
numerycznego.

1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

2. W obszarze Ogélne wybrac¢ opcje Wkrecanie/wykrecanie $rub lub utworzyc¢
wiasny punkt TCP wkrecania/wykrecania slub, dotykajac opcji TCP.

3. W obszarze Wejscie i Wyjscie skonfigurowac we/wy wkretaka. Mozna uzy¢ listy
Interfejs, aby przefiltrowaé typy we/wy wyswietlane w obszarach Wejscie i
Wyjscie.

4. W obszarze Uruchom wybrac¢ we/wy uruchamiajgce dziatanie
wkrecania/wykrecania Srub.

Konfigurowanie 1. W obszarze Konfiguracja wkrecania/wykrecania $rub uzy¢ menu rozwijanego
pozycji wkretaka do wybrania wczesniej zdefiniowanego punktu TCP (patrz 21.1 Konfiguracja
TCP na stronie 298), gdzie wartosci Pozycja oraz Orientacja sg skonfigurowane
w nastepujacy sposob:
* Skonfigurowac¢ warto$¢ Pozycja, aby byta ona koncowka narzedzia
wkretaka, ktéra ma kontakt ze Srubg.

* Skonfigurowa¢ wartosc Orientacja, aby kierunek dodatniej wspétrzednej
Z byt wyrownany wzgledem dtugosci dokrecanych $rub.

Mozna dokonac wizualizacji wspoétrzednych X, Y i Z wybranego punktu TCP, aby
potwierdzi¢, czy jest on dopasowany do koncowki lub nasadki narzedzia.

Wezet programu wkrecania/wykrecania srub wykorzystuje kierunek dodatniej
wspotrzednej Z wybranego punktu TCP do monitorowania Sruby i obliczania odlegtosci.
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Konfigurowanie
interfejsu
wkretaka

1. Menu rozwijane Interfejs w gornej czesci ekranu stuzy do zmiany wys$wietlanej
zawartosci w oparciu o typ sygnatu.

2. W obszarze Wej$cie nalezy skonfigurowac sygnaty, ktére robot odbiera z
wkretaka:

* DORZE: stan wysoki, gdy dokrecanie zakonhczy sie pomysinie; jesli
warunek ten nie zostanie wybrany, bedzie niedostepny w wezle programu
wkrecania/wykrecania Srub

* Nie OK: stan wysoki, gdy dokrecanie zakonczy 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 sygnaly, ktdre 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 aktywaciji roznych konfiguracji dokrecania
przechowywanych we wkretaku

* Opoznienie wyboru programu: czas oczekiwania, ktory zostanie
zastosowany po zmianie programu wkretaka, aby zagwarantowaé, ze jest
on aktywny

UR3e
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Typowe wartosci

orientac;ji Wartosci (w zapisie Wektor obrotu [rad]) przedstawiono w ponizszej tabeli.

Os wkrecania/wykrecania $rub
réwnolegta do ujemnego
kierunku wspotrzednej Y
kotnierza 1 narzedzia robota

RX: 1,5708 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad

Os wkrecania/wykrecania $rub
réwnolegta do dodatniego
kierunku wspétrzednej Y
kotnierza 2 narzedzia robota

RX:-1,5708 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad

Os wkrecania/wykrecania $rub
réwnolegta do dodatniego
kierunku wspotrzednej X
kotnierza 3 narzedzia robota

RX: 0,0000 rad
RY: 1,5708 rad
RZ: 0,0000 rad

Os wkrecania/wykrecania $rub
réwnolegta do ujemnego
kierunku wspétrzednej X
kotnierza 4 narzedzia robota

RX: 0,0000 rad
RY:-1,5708 rad
RZ: 0,0000 rad

Os wkrecania/wykrecania $rub
réwnolegta do dodatniego
kierunku wspétrzednej Z
kotnierza 5 narzedzia robota

RX: 0,0000 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad

Os wkrecania/wykrecania srub
réwnolegta do ujemnego
kierunku wspétrzednej Z
kotnierza 6 narzedzia robota

Ay S e

RX: 3,1416 rad
RY: 0,0000 rad
RZ: 0,0000 rad
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21.12. Bezpieczenstwo

Opis

Patrz rozdziat: 18 Konfiguracja bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 152.

21.13. Funkcje

Opis Funkcja reprezentuje obiekt zdefiniowany przez szesciowymiarowg postawe (pozycje
i orientacje) wzgledem podstawy robota. Funkcje mozna nazwac, aby utatwic jej
rozpoznanie w przysziosci.

Niektoére podczesci programu robota sktadajg sie z ruchow wykonywanych wzgledem
okreslonych obiektow innych niz podstawa ramienia robota. Obiektami tymi moga by¢
stoly, inne maszyny, obstugiwane elementy, systemy wizyjne, pétfabrykaty lub
granice, ktore zazwyczaj wystepujg w otoczeniu ramienia robota.
:k::ditawa Podstawa
AT E
) Fieldbus
[ ]
[
: 000 @
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
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Szczegoly

Korzystanie z
funkcji

Funkcja Punkt, funkcja Linia i/lub funkcja Ptaszczyzna stuzg do definiowania postawy
funkciji.

Potozenie funkcji jest okreslane za pomoca metody wykorzystujgcej biezgcg postawe
TCP w obszarze roboczym. Dzieki temu mozna uczy¢ robota lokalizacji funkcji za
pomocg np. trybu ruchu swobodnego lub przesuwac ramie robota impulsowo do
zgdanej postawy.

Wybér funkcji zalezy od typu uzywanego obiektu i wymagan dotyczgcych doktadnosci.
Gdy to mozliwe, nalezy korzystac¢ z funkgc;ji Linia i Ptaszczyzna, poniewaz sg one oparte
na wiekszej liczbie punktéw wejsciowych. Wiecej punktow wejsciowych oznacza
wiekszg doktadnosé.

Aby na przyktad dokfadnie okresli¢ kierunek ruchu przenosnika liniowego, nalezy
zdefiniowa¢ dwa punkty funkcji Linia przy zachowaniu jak najwiekszych mozliwych
odstepéw fizycznych. Do okreslenia kierunku ruchu przenosnika liniowego mozna
réwniez uzy¢ funkcji Punkt, jednak uzytkownik musi skierowac¢ punkt TCP w kierunku
ruchu przenosnika.

Wykorzystanie wigekszej 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 on
the facing page) i ( Funkcja ptaszczyznowa na stronie 324).

Aby powigzac¢ ruchy robota (np. polecen RuchdJ, RuchL i RuchP) z funkcjg, mozna
odwotac sie do funkcji zdefiniowanej w instalacji w programie robota (patrz sekcja
20.7.1 Ruch na stronie 211).

Dzieki temu mozna w fatwy 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 przykitady zawierajg sekcje: ( Przyktad: reczna aktualizacja funkcji w celu
dostosowania programu na stronie 326) i ( Przyktad: dynamiczna aktualizacja postawy
funkgji na stronie 327). Po wybraniu funkcji jako uktadu odniesienia przyciski Porusz
narzedzie odpowiedzialne za translacje i rotacje dziatajg w wybranym obszarze funkgc;ji
(patrz 22 Karta Ruch na stronie 339) i ( Aby uzy¢ strzatek Porusz narzedzie na stronie
339), odczytujgc wspotrzedne punktu TCP. Przyktadowo, jesli jako funkcje wybrano
stét, ktéry zostat réwniez wybrany jako wartos¢ referencyjna na karcie Ruch, przyciski
strzatek translacji (np. géra/dot, lewo/prawo, przéd/tyt) przesuwajg robota w
odpowiednim kierunku wzgledem stotu. Ponadto wspétrzedne punktu TCP bedg
miescity sie w ramie stotu.

* W drzewie funkcji mozna zmieni¢ nazwe punktu, linii lub ptaszczyzny, dotykajgc
przycisku otowka.

* W drzewie funkcji mozna usung¢ punkt, linie lub ptaszczyzne, dotykajac
przycisku Usun.
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Uzywanie funkciji
Przesun tutaj

Funkcja Punkt

Dodawanie
punktu

Funkcja Linia

Dotkna¢ przycisku Przesun tutaj, aby przesungé ramie robota w strone wybranej
funkcji. Pod koniec tego ruchu uktady wspoétrzednych elementu oraz punktu
centralnego narzedzia (TCP) beda sie pokrywac.

Ruch jest tutaj wylgczony, jesli ramie robota nie moze dotrze¢ do funkcji.

Funkcja punktowa okreé$la granice bezpieczenstwa lub globalng konfiguracje pozyciji
poczatkowej ramienia robota. Postawa funkcji punktowej jest zdefiniowana jako
pozycja i orientacja punktu TCP.

1. Na karcie Instalacja wybra¢ opcje Funkcje.

2. W obszarze Funkcje wybra¢ opcje Punkt.

i
@ Narzedzie
WV Uktady « Punkt 1

* Punkt ’j-__|

/ Linia

® Plaszczyzna

> Fieldbus

=]

Edytuj ” Przesun tutaj || Naucz tego punktu |

O Normalny = ° o O ';?yr‘rw.t\acia.
dlor o

Funkcja liniowa okresla linie, po ktdrych musi podgzac robot. (Np.: podczas uzywania
funkcji sledzenia przenosnika). Linia /jest definiowana jako 0$ pomiedzy dwoma
funkcjami punktu, p7i p2, co przedstawia rysunek 21.13.
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Dodawanie linii

1. Na karcie Instalacja wybrac¢ opcje Funkcje.

2. W obszarze Funkcje wybrac¢ opcje Linia.

we =
A Podstawa Linia

® Narzedzie

:

« Pumkt_1

AStwo

+ Punkt

« Punkt_2 E
/ Linia

® Plaszczyzna
» Fieldbus
/
[ ]
g =

Edytyj Przesun tutaj
ONormaIny ¢ ° o O ::m,ﬂaua.

Tutaj wida¢, ze os skierowana od pierwszego do drugiego punktu stanowi 0$ y ukfadu
wspotrzednych linii. Os z jest definiowana przez rzutowanie osi z punktu p7 na
ptaszczyzne prostopadta do linii. Pozycja uktadu wspotrzednych linii jest taka sama jak
pozycja punktu p17.

Funkcja Funkcje ptaszczyznowa nalezy wybraé, gdy potrzebna jest rama o wysokiej precyzji,
ptaszczyznowa 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 wybra¢ opcje Ptaszczyzna.
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Uczenie Po nacis$nieciu przycisku ptaszczyzny w celu utworzenia nowej ptaszczyzny na ekranie
ptaszczyzny zostaje wyswietlany kreator pomagajacy jg utworzy¢.

1. Wybra¢ punkt charakterystyczny

2. Przesungc robota, aby zdefiniowac¢ kierunek dodatniej osi x na ptaszczyznie

3. Przesungé robota, aby zdefiniowa¢ kierunek dodatniej osi y na ptaszczyznie
Ptaszczyzna jest definiowana za pomocg reguty prawej dioni w taki sposéb, ze 0s z jest

iloczynem wektorowym osi x oraz osi y, jak pokazano ponize;.
Y

INFORMACJA

Mozna wykona¢ ponowne uczenie ptaszczyzny w kierunku
przeciwnym do osi X, jesli ptaszczyzna ta ma mie¢ 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 Uwzglednij zastosowanie funkcji, gdy wiele czesci programu robota jest wzglednych do
aktualizacja stotu. Ponizszy rysunek przedstawia ruch przez punkty orientacyjne od wp1 do wp4.
funkcji w celu
dostosowania
programu

Program robota

Moved
S1

MoveL # Cecha: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

@
wp3

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 r6znic¢ sie w nieznacznym stopniu. Ruch wzgledem stotu jest
taki sam. W razie zdefiniowania pozycji stotu jako funkcji P7 w instalacji, program z
poleceniem RuchL skonfigurowanym wzgledem ptaszczyzny mozna z fatwoscia
zastosowaé na dodatkowych robotach, po prostu aktualizujgc instalacje za pomoca
rzeczywistej pozycji stotu.

Koncepcja ma zastosowanie do wielu funkcji aplikacji. Dzieki temu mozna ustali¢
elastyczny program, ktéry stuzy do rozwigzania tego samego zadania na wielu
robotach, nawet jesli np. inne miejsca w przestrzeni roboczej beda roznic¢ sie w
poszczegoblnych instalacjach.
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Przyktad: Rozwazmy podobne zastosowanie, w ktérym robot musi wykonac ruch zgodnie z
dynamiczna okreslonym wzorcem nad stotem, aby wykonac¢ okreslone zadanie.
aktualizacja
postawy funkciji
e Y
wp2 @;"_-_ .,; -
o 'S Pl
- wp3
wpd
Polecenie MoveL z czterema punktami trasy wzgledem obiektu ptaskiego
Program robota
Moved
wpl
y = 0.01
o=p[0,y ,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Cecha: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
S A
\ b .
“ wp3 " @ o
h orPe Yy
pee X
11.3: Zastosowanie offsetu do elementu ptaszczyzny
11.4:
Program robota
MovedJ
S1
if (digital input[0]) then
P1 var = P1
else
Pl var = P2
MoveL # Cecha: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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21.13.1. Edycja funkgji

Opis Edycja funkcji jest alternatywnym sposobem dodawania funkcji do instalacji i/lub edycji
istniejgcych funkgciji.

™ o
oin
S satety A Base -
@) Tool

+ Point
]

/ Line

& Plane
> Fieldbus

=]

| Move here || Teach this point |
Simulation .

Edycja umozliwia umieszczanie i przenoszenie funkcji bez przesuwania ramienia
robota, dzieki czemu funkcje mozna umiesci¢ poza zasiegiem ramienia robota.

Edycja punktu Mozna edytowac zdefiniowany punkt lub niezdefiniowany punkt. Edycja
niezdefiniowanego punktu skutkuje jego zdefiniowaniem.

1. Na karcie Instalacja dotkna¢ opcji Funkcje.
2. W obszarze Funkcje dotkngc¢ opcji Punkt, aby doda¢ punkt do drzewa programu.

3. Dotknaé przycisku Edytuj, aby przejs¢ do ekranu edycji i dokonaé zmian
potozenia i obrotu punktu

E= . EEE =

Robot Uktad

Podstawa

I

Pozycja narzedzia
E X -118,43/mm
Y -430,42|mm
z 157,28/ mm

L

Wektor obrotu [rad]

RX 0,001|rad
RY -3,166 rad
RZ -0,040 rad

nnnenpnnn

EEE
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Edycija linii Linia jest wySwietlana jako dwa punkty w drzewie programu. Nalezy zdefiniowac¢ kazdy
Z punktow.

1. Na karcie Instalacja dotkna¢ opcji Funkcje.
2. W obszarze Funkcja wybra¢ opcje Linia, aby doda¢ linie do drzewa programu.
3. Linia sktada sie z dwdch punktow:

* Nalezy dotkna¢ jednego punktu, aby edytowac¢ jego wspoétrzedne, a
nastepnie dotkng¢ drugiego punktu linii, aby edytowaé wspétrzedne tego

punktu.
Edycja 1. Nakarcie Instalacja dotkng¢ opcji Funkcje.
ptaszczyzny 2. W obszarze Funkcja wybra¢ opcje Plaszczyzna, aby doda¢ ptaszczyzne do

drzewa programu.

3. Dotkna¢ przycisku Edytuj, aby przejs¢ do ekranu edycji i dokona¢ zmian
potozenia i obrotu ptaszczyzny

21.14. Fieldbus

Opis W tym miejscu mozna skonfigurowac ustawienia przemystowych protokotow sieci
komputerowych stosowanych do sterowania rozproszonego w czasie rzeczywistym i
obstugiwanych przez interfejs PolyScope: MODBUS, Ethernet/IP i PROFINET.

21.14.1. Konfiguracja we/wy klienta MODBUS

Opis Tutaj mozna skonfigurowac sygnaty klienta (master) MODBUS. Pofgczenie z
serwerami (lub jednostkami podrzednymi) MODBUS o okreslonym adresie IP mozna
utworzy¢ za pomoca sygnatow wejscia/wyjscia (rejestrow lub cyfrowych). Kazdy
sygnat ma unikalng nazwe, mozna jej wiec uzywac¢ w programach.

RBfz+QH s BB od =
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Odswiez Nacisniecie przycisku spowoduje od$wiezenie wszystkich potgczen MODBUS.
Odswiezanie odtgcza i ponownie tgczy wszystkie jednostki modbus. Wszystkie dane
statystyczne zostajg wyczyszczone.

Dodaj urzadzenie Nacisniecie przycisku spowoduje dodanie nowego urzgdzenia MODBUS.

Usun urzagdzenie Nacisniecie przycisku spowoduje usuniecie urzgdzenia MODBUS i wszystkich jego
sygnatéw.

Ustaw IP Tutaj pokazany jest adres IP urzgdzenia MODBUS. Naci$nij przycisk, aby go zmienic.
urzadzenia

Tryb Dostepne tylko wtedy, gdy wybrano opcje Pokaz opcje zaawansowane. Zaznaczenie

sekwencyjny 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 sygnatow.
Rzeczywista czestotliwos¢ zapytan moze byc¢ nizsza niz zgdana, jesli wiele sygnatéw
jest zdefiniowanych w trybie sekwencyjnym. Rzeczywista czestotliwos¢ sygnatu jest
widoczna w obszarze danych statystycznych sygnatéw. Wskaznik sygnatu swieci na
z6lto, jesli rzeczywista czestotliwos¢ sygnatu jest nizsza niz potowa wartosci wybranej z
listy rozwijanej Czegstotliwos¢.

Dodaj sygnat Nacisniecie przycisku spowoduje dodanie sygnatu do odpowiedniego urzgdzenia
MODBUS.

Usun sygnat Nacisniecie przycisku spowoduje usuniecie sygnatu z odpowiedniego urzgdzenia
MODBUS.
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Ustaw typ Przy pomocy tego menu rozwijanego mozna wybrac typ sygnatu.

sygnatu Dostepne typy to:

Wejscie cyfrowe

Wyjscie cyfrowe

Wprowadzanie
rejestru

Rejestracja
wyjscia

Wejscie cyfrowe (cewka) jest wielkoscig jednobitowa, ktdra
jest odczytywana z jednostki MODBUS na cewce okreslonej
w polu adresu sygnatu. Uzywany jest kod funkcji 0x02 (Read
Discrete Inputs).

Wyjscie cyfrowe (cewka) to jednobitowa ilo$¢, ktérg mozna
ustawi¢ na wysoka lub niskg. Zanim wartos¢ tego wyjscia
zostanie ustawiona przez uzytkownika, wartosc jest
odczytywana ze zdalnego modutu MODBUS. Oznacza to, ze
uzywany jest kod funkcji 0x01 (Odczyt cewek). Gdy wyjscie
zostato ustawione przez program robota lub przez
nacisnigcie przycisku set signal value , uzywany jest kod
funkcji 0x05 (Write Single Coil).

Wejscie rejestru to 16-bitowa ilo$¢ odczytana z adresu
okreslonego w polu adresu. Uzywany jest kod funkcji 0x04
(Odczyt rejestrow wejsciowych).

Wyjscie rejestru to 16-bitowa wielkos¢, ktdérg moze ustawic
uzytkownik. Przed ustawieniem wartosci rejestru, jej wartos¢
jest odczytywana ze zdalnego modutu MODBUS. Oznacza
to, ze uzywany jest kod funkcji 0x03 (Read Holding
Registers). Gdy wyjscie zostalo ustawione przez program
robota lub przez okreslenie wartosci sygnatu w polu
ustawiona warto$é sygnatu , kod funkcji 0x06 (Zapisz
pojedynczy rejestr) stuzy do ustawienia wartosci na zdalnej
jednostce MODBUS.

Ustaw adres To pole pokazuje adres w zdalnym serwerze MODBUS. Mozna wybrac inny adres przy
sygnatu pomocy wyswietlanej na ekranie klawiatury numerycznej. Prawidtowe adresy zalezg od
producenta oraz konfiguracji zdalnego urzgdzenia MODBUS.

Ustaw nazwe Uzytkownik moze przypisa¢ sygnatowi nazwe za pomocg klawiatury ekranowej. Kiedy
sygnatu sygnat jest wykorzystywany w programach, uzywana jest ta nazwa.

Wartos$¢é sygnatu  Tutaj pokazana jest aktualna warto$¢ sygnatu. Dla sygnatow rejestrow wartosc¢ ta jest
wyrazona jako liczba catkowita bez znaku. Dla sygnatéw wyjscia pozgdana wartosé
sygnatu moze zosta¢ ustawiona przy pomocy przycisku. Réwniez dla wyjscia rejestru
wartosc¢ do zapisania do urzgdzenia musi zosta¢ podana jako liczba catkowita bez

znaku.
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Stan potgczenia  lkona ta pokazuje, czy sygnat mozna prawidtowo odczytac¢ lub zapisac (zielona), czy

sygnatu tez odpowiedz od urzgdzenia jest nieoczekiwana lub nie mozna sie z nim potgczy¢
(szara). W przypadku odebrania odpowiedzi z wyjgtkiem MODBUS wyswietlany jest
kod odpowiedzi. Odpowiedzi z wyjgtkami MODBUS-TCP sa nastepujace:

NIEPRAWIDLOWA FUNKCJA (0x01) Kod funkcji odebrany w
E1 zapytaniu nie okresla dopuszczalnego dziatania serwera (lub
urzgdzenia podrzednego).
NIEDOZWOLONY ADRES DANYCH (0x02) Kod funkgiji
otrzymany w zapytaniu nie jest dozwolong czynnoscig dla
serwera (lub urzadzenia podrzednego), sprawdz, czy

E2 wprowadzony adres sygnatu odpowiada konfiguracji zdalnego
serwera MODBUS.
NIEPRAWIDEOWA WARTOSC DANYCH (0x03) Warto$é
zawarta w polu danych zapytania nie jest wartoscig

E3 dopuszczalng dla serwera (lub urzgdzenia podrzednego). Nalezy

sprawdzi¢, czy wprowadzona wartos¢ sygnatu jest prawidtowa
dla okreslonego adresu w zdalnym serwerze MODBUS.
AWARIA URZADZENIA PODRZEDNEGO (0x04) Wystgpit
E4 nieodwracalny btagd podczas préby wykonania zgdanej czynnosci
przez serwer (lub urzgdzenie podrzedne).
POTWIERDZ (0x05) Specjalistyczne uzycie w potaczeniu z
E5 poleceniami programowania wystanymi do zdalnej jednostki
MODBUS.
URZADZENIE PODRZEDNE ZAJETE (0x06) Specjalistyczne
uzycie w potgczeniu z poleceniami programowania wysytanymi

E
6 do zdalnej jednostki MODBUS, urzadzenie podrzedne (serwer)
nie jest w stanie teraz odpowiedziec.
Pokaz opcje To pole wyboru pokazuje/ukrywa opcje zaawansowane dla kazdego z sygnatéw.

Zaawansowane
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Opcje
Zaawansowane

Za pomocg tego menu mozna zmienic czestotliwos¢
aktualizacji sygnatu. Oznacza to czestotliwosé, z jaka
zgdania sg wysyfane do zdalnej jednostki MODBUS w celu

CZE,‘St(?l‘/IW?SC odczytu lub zapisu wartosci sygnatu. Gdy czestotliwosc jest

aktualizacji . . . L . .
ustawiona na 0, zagdania modbus s3 inicjowane na zgdanie
przy uzyciu funkcji skryptu modbus_get signal_status,
modbus_set_output_registeri modbus_set output_signal .
Tego pola tekstowego mozna uzy¢ do ustawienia
okreslonego adresu podrzednego dla zgdan
odpowiadajgcych okreslonemu sygnatowi. Warto$¢ musi

Adres miescic¢ sie w zakresie 0-255, a wartos¢ domysina to 255. W

podrzedny przypadku zmiany tej wartosci zaleca sie zapoznanie sie z
instrukcjg zdalnego urzagdzenia MODBUS w celu
sprawdzenia jego funkcjonalno$ci podczas zmiany adresu
podrzednego.

Ponownie Liczba przypadkéw zamkniecia potgczenia TCP i

potacz licznik ponownego potgczenia.

Status . Status potgczenia TCP.

potgczenia

Czas Czas miedzy wystaniem zgdania modbus a otrzymaniem

odpowiedzi odpowiedzi - jest on aktualizowany tylko wtedy, gdy

[ms] komunikacja jest aktywna.

Bledy pakietow L?czba gdebranych pé!(ietéw, !(t()re zawieraty bk—;‘.dy (.

Modbus nieprawidtowa dtugosé, brakujgce dane, btad gniazda
TCP).

Limity czasu Liczba zgdan modbus, ktore nie otrzymaty odpowiedzi.

Zadania nie

Liczba pakietow, ktére nie mogty zosta¢ wystane z powodu
nieprawidtowego stanu gniazda.

powiodly sie

Srednia czestotliwo$é aktualizaciji statusu sygnatu klienta
Rzeczywista (gtébwnego). Wartosc¢ ta jest przeliczana za kazdym razem,
czest. gdy sygnat otrzymuje odpowiedz z serwera (lub urzadzenia

podrzednego).

Copyright © 2009-2024, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.
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21.14.2. EtherNet/IP
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Opis EtherNet/IP to protokot sieciowy, ktory umozliwia podigczenie robota do
przemystowegdo urzgdzenia skanujgcego EtherNet/IP.
Jesli potgczenie jest wigczone, mozna wybra¢ dziatanie, ktore nastgpi, gdy program
utraci potgczenie z urzgdzeniem skanujgcym w sieci EtherNet/IP.
Dostepne sg nastepujgce opcje:

PolyScope ignoruje utrate potgczenia EtherNet/IP, a program
nadal dziata.

PolyScope wstrzymuje biezgcy program. Program wznawia
Wstrzymaj sie od miejsca, w ktdérym sie zatrzymat.

Brak

Stop PolyScope zatrzymuje biezacy program.

21.14.3. PROFINET

Opis
PROFINET to protokot sieciowy, ktéry wtgcza lub wytgcza podtgczenie robota do
przemystowego sterownika we/wy PROFINET.
Jesli potgczenie jest wigczone, mozna wybrac dziatanie, ktore nastgpi, gdy program
utraci potgczenie ze sterownikiem we/wy w sieci PROFINET.
Dostepne sa nastepujgce opcje:

Interfejs PolyScope ignoruje utrate potgczenia PROFINET i
wykonywanie programu jest kontynuowane.

PolyScope wstrzymuje biezgcy program. Program wznawia
Wstrzymaj sie od miejsca, w ktdérym sie zatrzymat.

Brak

Stop PolyScope zatrzymuje biezacy program.

Jesli narzedzie projektowania sieci PROFINET (np. portal TIA) wysle sygnat DCP
Flash do urzadzenia PROFINET lub PROFIsafe robota, w interfejsie PolyScope
zostanie wyswietlone okno wyskakujgce.

21.14.4. PROFlsafe
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Opis

Protokot sieciowy PROFIsafe (wdrozony jako wersja 2.6.1) umozliwia komunikacje
robota ze sterownikiem PLC bezpieczenstwa zgodnie z wymogami normy 1ISO 13849,
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
przewodow do stykéw we/wy bezpieczenstwa w skrzynce sterowniczej robota.
Protokét PROFIsafe jest dostepny tylko dla robotéw majgcych wigczajgca go licencje,
ktérg mozna uzyskac, kontaktujgc sie z lokalnym przedstawicielem handlowym. Po
uzyskaniu licencji mozna jg pobra¢ w portalu myUR.

Informacje dotyczace rejestracji robota i aktywaciji licencji — patrz Rejestracja robota i
plik licencji na stronie 364.

Opcje Komunikat sterujgcy odebrany od sterownika PLC bezpieczenstwa zawiera
zaawansowane informacje przedstawione w ponizszej tabeli.

Zatrzymanie

awaryjne przez Aktywuje systemowy wytgcznik awaryjny.
system
Zatrzyn.nanle. Aktywuje zatrzymanie ochronne.
zabezpieczajgce
Resetuje stan zatrzymania ochronnego (przy przejsciu

Resetowanie od niskiego do wysokiego w trybie automatycznym),

przystanku A ) .

jesli wejscie zatrzymania ochronnego zostanie
ochronnego e

wczesniej skasowane.

Aktywuje zatrzymanie ochronne, jesli robot pracuje w

trybie automatycznym.

Automatyczny wytgcznik bezpieczenstwa moze byc¢
Automatyczne yeznywylq P y

uzywany tylko wtedy, gdy skonfigurowane jest 3-
pozycyjne urzgdzenie wigczajgce (3PE). Jesli zadne
urzadzenie 3PE nie jest skonfigurowane, zatrzymanie
zabezpieczajgce dziata automatycznie jako normalne
wejscie zatrzymania zabezpieczajgcego.

Resetuje stan automatycznego zatrzymania
ochronnego (przy przejsciu od niskiego do wysokiego
w trybie automatycznym), jesli wejscia automatyczne
zatrzymania ochronnego zostang wczesniej
skasowane.

zatrzymanie
zabezpieczenia

Zresetuj
automatyczne
zatrzymanie
bezpieczenstwa

Aktywuje limity bezpieczenstwa trybu
zredukowanego.

Aktywuje reczny lub automatyczny tryb pracy. Jesli
konfiguracja bezpieczenstwa ,Wybér trybu pracy
przez PROFIsafe” jest wylgczona, pole to nalezy
poming¢ w komunikacie sterujgcym PROFIsafe.

Tryb zredukowany

Tryb pracy

Podrecznik uzytkownika
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Opcje Komunikat o stanie wystany do sterownika bezpieczenstwa PLC zawiera informacje
Zaawansowane zawarte w ponizszej tabeli.

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

Przestan, kat. 0

Przestan, kat. 1

Przestan, kat. 2

Robot wykonuje lub zakonczyt zatrzymanie
bezpieczenstwa kategorii 0; Twarde zatrzymanie poprzez
natychmiastowe odtgczenie zasilania ramienia i silnikow.
Robot wykonuje lub zakonczyt zatrzymanie
bezpieczenstwa kategorii 1; Kontrolowane zatrzymanie,
po ktorym silniki pozostajg w stanie wytgczenia przy
wigczonych hamulcach.

Robot wykonuje lub zakonczyt zatrzymanie
bezpieczenstwa kategorii 2; Kontrolowane zatrzymanie,
po ktorym silniki pozostajg w stanie wigczenia.

Robot zostaje zatrzymany, poniewaz system

Naruszenie bezpieczenstwa nie spetnia obecnie zdefiniowanych
limitéw bezpieczenstwa.
Robot zostaje zatrzymany z powodu nieoczekiwanego,
Usterka J y yzp 9

Zatrzymanie
awaryjne przez
system

Zatrzymanie
awaryjne przez
robota

Zatrzymanie
zabezpieczajgce

wyjgtkowego btedu w systemie bezpieczenstwa.
Robot zostaje zatrzymany z powodu jednego z
nastepujgcych warunkéw:

* pLC bezpieczenstwa podigczony przez
PROFIsafe aktywowat zatrzymanie awaryjne na
poziomie systemu.

* modut IMMI podigczony do skrzynki sterowniczej
aktywowat wytgcznik awaryjny na poziomie
systemu.

* jednostka podtgczona do konfigurowalnego
wejscia bezpieczenstwa systemu e-stop skrzynki
sterowniczej aktywowata zatrzymanie awaryjne na
poziomie systemu.

Robot zostaje zatrzymany z powodu jednego z
nastepujgcych warunkéw:

* Nacisnieto przycisk e-stop na zawieszce
programatora.

* Nacisniety zostat przycisk zatrzymania
awaryjnego podfgczony do niekonfigurowalnego
wejscia bezpieczenstwa zatrzymania awaryjnego
robota w skrzynce sterownicze;j.

Robot zostaje zatrzymany z powodu jednego z
nastepujgcych warunkéw:

* Sterownik bezpieczenstwa PLC podtgczony przez
PROFIsafe aktywowat zatrzymanie ochronne.

* Jednostka podtgczona do niekonfigurowalnego
wejscia ogranicznika zabezpieczajgcego skrzynki
sterowniczej aktywowata ogranicznik
zabezpieczajacy.

* Jednostka podtgczona do konfigurowalnego
wejscia bezpieczenstwa ogranicznika
bezpieczenstwa skrzynki sterowniczej aktywowata
ogranicznik bezpieczenstwa.

UR3e
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Opcje
Zaawansowane

Automatyczne
zatrzymanie
zabezpieczenia

Zatrzymanie 3PE

Tryb pracy

Tryb
zredukowany
Ustawienie
aktywnego limitu

Robot sie
porusza

Bezpieczna
pozycja
wyjsciowa

Robot jest zatrzymany, poniewaz pracuje w trybie
automatycznym i z powodu jednego z nastepujgcych
warunkéw:

* Sterownik bezpieczenhstwa PLC podtgczony przez
PROFIsafe aktywowat automatyczne zatrzymanie
bezpieczenstwa.

* Jednostka podtgczona do automatycznego
konfigurowalnego wejscia bezpieczenstwa
ogranicznika bezpieczenstwa skrzynki sterowniczej
aktywowata automatyczne zatrzymanie ochronne.

Sygnat jest zgodny z semantykg resetowania
zabezpieczen. Do zresetowania tego sygnatu nalezy uzy¢
skonfigurowanej funkcji resetowania zatrzymania
ochronnego

PROFIsafe oznacza korzystanie z funkcji resetowania
zabezpieczen

Robot jest zatrzymany, poniewaz pracuje w trybie recznym
i z powodu jednego z nastepujgcych warunkow:

* Uzywasz 3PE TP i zaden z przyciskow nie znajduje
sie w pozycji sSrodkowe;j.

* 3-pozycyjne urzadzenie wtgczajgce podigczone do
konfigurowalnego wejscia bezpieczenstwa skrzynki
sterowniczej aktywowato zatrzymanie 3PE.

Wskazanie biezgcego trybu pracy robota.

Ten tryb moze byc¢: Wytgczony (0), Automatyczny (1) lub
Reczny (2).

Ograniczenia bezpieczenstwa trybu zredukowanego sg
obecnie aktywne.

Aktywny zestaw limitdw bezpieczenstwa.

Moze to by¢: Normal (0), Reduced (1) lub Recovery (2).
Robot sie porusza. Jesli ktérykolwiek przegub porusza sie
z predkoscig 0,02 rad/s lub wigksza, robot jest uwazany za
bedacy w ruchu.

Robot jest w stanie spoczynku (robot nie porusza sig) i
znajduje sie w pozycji zdefiniowanej jako bezpieczna
pozycja wyjsciowa.

Podrecznik uzytkownika
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Konfigurowanie

Konfigurowanie PROFIsafe jest powigzane z programowaniem sterownika PLC

protokotu bezpieczenstwa, ale wymaga minimalnej konfiguracji robota.
PROFlsafe 1. Robota nalezy podtaczyé do sieci zaufanej, ktéra ma dostep do sterownika PLC
zgodnego z wymogami bezpieczenstwa.
2. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtowek dotkng¢ pozyc;ji Instalacja.
Dotkna¢ pozycji Bezpieczenstwo, zaznaczy¢ opcje PROFIsafe i wykonaé
wymagang konfiguracje.
;: ‘;qh’\l‘:m _ p|SEf
czanie protokotu sale|
Limity robota ()‘W’q . Folu PROrr]
Limity Konfiguracja v
przegubow
Plaszczyzny Adres Zrddtowy (o]
Pozycja Adres docelowy 0
: narzedzia teruj trybem pracy
Kier:nek ° ° C’
narzedzia
We/wy
Sprzet
PROFlsafe
Bezpieczna
pozycja do...
Tréjpozycyjny
O Zasilanie wytaczone f 25‘:;’:;/5 ° o O S‘,-r‘w\acia.
Wigczanie 1. Wprowadzi¢ hasto bezpieczenstwa robota i dotkng¢ przycisku Odblokuj.
protokotu Uzyj przycisku, aby wtaczy¢ PROFIsafe.
PROFIsafe o - . . .
3. W odpowiednich polach wprowadzi¢ adres zrodtowy i adres docelowy.
Te adresy sg liczbami dowolnymi wykorzystywanymi przez robota i sterownik
PLC bezpieczenstwa do wzajemnej identyfikacji.
4. Jesli protokot PROFIsafe ma sterowac trybem pracy robota, mozna przetgczy¢
przetgcznik Steruj trybem pracy w potozenie Wk.
Trybem pracy robota moze sterowac tylko jedno zrodto. W zwigzku z tym, w
razie wigczenia wyboru trybu pracy za pomoca protokotu PROFIsafe inne zrodta
wyboru trybu pracy zostajg zablokowane.
Robot jest teraz skonfigurowany do komunikacji ze sterownikiem PLC zabezpieczen.
Nie mozna zwolni¢ hamulcéw robota, jesli sterownik PLC nie reaguje lub jest Zle
skonfigurowany.
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22. Karta Ruch

Opis Uzyj ekranu Karta Ruch, aby bezposrednio (impulsowo) przesung¢ ramie robota
poprzez przesuwanie i obracanie narzedzia robota lub przemieszczanie
poszczegolnych przegubdw robota.

Pozycja TCP Robot Pozycja narzedzia

Uktad Aktywny TCP
Widok | Tcp

Pozycja przegubu

Podstawa -91,30 °
G
r, Bark -107,08 °
s |
lL‘ kokied -112,49 -~

Orientacja TCP

S B |

£
E Nadgarstelc 1 -52,18 °
S

Nadgarstel 2 91,01 °

©

Nadgarstek 3 -1,39 °
q? Pozycja do... AWyréwnaj Ruch swobo... )

° 0 O E ‘HHH:h.

Aby uzy¢ strzatek Aby przesunac¢ ramie robota w okreslonym kierunku, nalezy nacisngc¢ i przytrzymac
Porusz narzedzie odpowiedni przycisk strzatki Porusz narzedzie.

* Strzalki przesuniecia (gorne) stuzg do poruszania kotnierzem narzedzia robota
we wskazanym kierunku.

* Strzatki obrotu (dolne) stuza do zmiany orientacji narzedzia we wskazanym
kierunku. Punktem obrotu bedzie punkt centralny narzedzia (TCP), czyli punkt
na korncu ramienia robota, bedgcy punktem charakterystycznym narzedzia. TCP
jest pokazany jako mata niebieska kulka.

Podrecznik uzytkownika 339 UR3e
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Robot

Funkcja

Aktywny TCP

Pozycja domowa

Ruch swobodny

Wyréwnaj

Jesli biezgca pozycja punktu TCP zblizy sie do ptaszczyzny bezpieczenstwa lub
wyzwalania albo orientacja narzedzia robota jest w poblizu najblizszej wartosci
granicznej orientacji narzedzia (patrz Tryby ptaszczyzn bezpieczenstwa na stronie
169), wyswietlany jest model 3D pobliskiej wartosci limitu granicznego. Wizualizacja
limitéw granicznych jest wytgczona podczas wykonywania programu.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg wyswietlane w kolorach zéttym i czarnym, ze strzatkg
wskazujgca, po ktdrej stronie ptaszczyzny mozna ustawi¢ punkt TCP robota.

Ptaszczyzny wyzwalania sg przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym ze
strzatkg wskazujagca te strone ptaszczyzny, po ktorej aktywne sg wartosci graniczne
trybu normalnego (patrz 18.5 Tryby bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 157).

Granica orientacji narzedzia jest wizualizowana za pomocg stozka kulistego wraz z
wektorem wskazujgcym biezgcg orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka
reprezentuje dozwolony obszar dla orientacji narzedzia (wektor).

Gdy TCP robota nie znajduje sie juz w poblizu limitu, reprezentacja 3D znika. Jesli TCP
narusza lub jest bardzo blisko naruszenia limitu granicznego, wizualizacja limitu
zmienia kolor na czerwony.

W obszarze Funkcja mozna zdefiniowa¢ sposéb sterowania ramieniem robota w
odniesieniu do funkcji Widok, Podstawa lub Narzedzie. Aby uzyskac najlepsze
poczucie kontroli nad ramieniem robota, mozna wybra¢ funkcje Widok i za pomocag
strzatek obrotu zmieni¢ kat wyswietlania obrazu 3D w taki sposdb, aby dopasowac go
do swojego punktu widzenia rzeczywistego ramienia robota.

W polu Robot, w obszarze Aktywny TCP wyswietlana jest nazwa aktualnie aktywnego
punktu centralnego narzedzia (TCP).

Przycisk Pozycja poczatkowa otwiera ekran Przesun robota do pozyc;ji, na ktérym
mozna przytrzymac przycisk Automatycznie (patrz Przesun robota do na stronie 187),
aby przesungc¢ robota do pozycji wczesniej zdefiniowanej w sekcji Instalacja (patrz
Definiowanie pozycji poczatkowej na stronie 315). Ustawienie domy$ine przycisku
Pozycja poczatkowa pozwala przywroci¢ ramie robota do pozycji pionowej (patrz 21.9
Pozycja domowa na stronie 315).

Przycisk ekranowy Ruch swobodny pozwala przeciggnac¢ ramie robota do zgdanej
pozycji/postawy.

Przycisk Wyréwnaj pozwala wyréwnac os$ Z aktywnego punktu TCP wzgledem
wybranej funkciji.

UR3e

340 Podrecznik uzytkownika



22. Karta Ruch

UNIVERSAL ROBOTS

Pozycja
harzedzia

Pozycja
przegubu

Uzywanie
przycisku Ruch
swobodny na
karcie Ruch

W polach tekstowych wyswietlane sg petne wartosci wspotrzednych tego punktu TCP
wzgledem wybranej funkcji. Mozesz skonfigurowac¢ kilka nazwanych TCP (patrz ).
Mozna rowniez dotkngc¢ przycisku Edytuj postawe, aby uzyska¢ dostep do ekranu
Edytor postawy.

Pole Joint Position umozliwia bezposrednie sterowanie poszczegdlnymi stawami.
Kazdy przegub porusza sie w domyslnym zakresie limitu przegubéw od - 360° do +
360°, wskazywanym na poziomym pasku. Po osiggnieciu limitu nie mozna przesung¢
przegubu dalej. Przeguby mozna skonfigurowac w zakresie pozycji réznigcym sie od
zakresu domysinego (patrz 18.6.2 Limity przegubdw na stronie 161). Nowy zakres jest
wskazywany za pomocg czerwonej strefy na pasku poziomym.

Przycisku Ruch swobodny wolno uzywaé w aplikacjach tylko wtedy, gdy pozwala na to
ocena ryzyka.

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowa konfiguracja ustawienia mocowania moze

spowodowac niepozadany ruch ramienia robota w razie uzyciu
przycisku Ruch swobodny.

* Ustawienia obcigzenia oraz mocowania robota musza byc¢
skonfigurowane prawidtowo przed uzyciem przycisku Ruch
swobodny.

* Gdy uzywany jest tryb Ruch swobodny, caty personel
powinien pozostawac poza zasiegiem ramienia robota.

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe skonfigurowanie ustawien instalacji moze zwiekszy¢

ryzyko upadku ramienia robota podczas pracy w trybie Ruch
swobodny z powodu btedéw obcigzenia.

* Nalezy sprawdzi¢ prawidtowos$¢ ustawien instalacji (takich jak
kat mocowania robota, masa obcigzenia oraz przesunigcie
srodka ciezkosci obcigzenia). Zapisz i zataduj pliki instalacyjne
wraz z programem.

* Zapisz i zataduj pliki instalacyjne wraz z programem.
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22.1. Ekran edytora postawy

Opis

Robot

Po przejsciu na ekran Edytor postawy mozna doktadnie wyznaczy¢ docelowe
potozenia przegubdéw lub docelowg postawe (pozycje i orientacje) punktu TCP.
Uwaga: ten ekran stuzy do pracy w trybie offline i nie umozliwia bezposredniego
sterowania ramieniem robota.

2 2§

Robot Uktad
‘W\dok

TCP
E X -143,38 mm
-520,67|mm
z -183,64/mm

[+]+][+]

Wektor obrotu [rad]

6 RX 0,002| rad
-3,160| rad
RZ -0,047| rad

nnnEnennn

[+]+]+]

Pozycje przegubéw
Podstawa 91,30 °

E Bark -107,08|°

tokiec -112,49|

o e Nadgarstek 1 52,18/ °
Nadgarstek 2 91,01 °

oK Anuluj

Nadgarstek 3 -1,39)°

(][] +]+]
mnnnnn

Obraz 3D pokazuje aktualng pozycje ramienia robota. Cien pokazuje pozycje docelowg
ramienia robota, ktorg sterujg wartosci podane ekranie. Naciskaj ikony lupy, aby
powiekszyc¢/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 Tryby ptaszczyzn
bezpieczenstwa na stronie 169), wyswietlona zostanie tréjwymiarowa reprezentacja
przyblizonego limitu granicy. Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg przedstawiane w
kolorach z6ttym i czarnym z matg strzatkg reprezentujgcg 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 18.5 Tryby
bezpieczenstwa oprogramowania na stronie 157). 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
funkg;ji

Pozycje
przegubéw

Przycisk OK

Przycisk Anuluj

Wyswietlane sg wartosci aktywnych punktéw TCP i wspotrzednych wybranej funkcji.
Wspdtrzedne 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 21.1 Konfiguracja TCP na stronie 298.

Menu rozwijane nad polami RX, RY i RZ pozwala wybrac typ przedstawienia orientacji:

* Wektor obrotu [rad] Orientacja jest podana jako wektor obrotu. Diugos¢ osi to
kat obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla os$, dookota ktorej
dokonuije sie obrét. To ustawienie jest domysine.

* Wektor rotacji []1 Orientacja jest podana jako wektor rotacji, gdzie dtugosc¢
wektora jest kgtem do obrécenia w stopniach.

* RPY [rad] Rolka, skoki kat odchylenia (RPY), gdzie katy sg wyrazone w
radianach. Macierz obrotow RPY (obrét X, Y’, Z”) jest okreslona przez:
Rron(y, B, @) = Rz(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°]Katy obrotu, skoki odchylenie (RPY), gdzie katy sg wyrazone w
stopniach.

Mozna wprowadzi¢ wartosci, aby edytowac 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
miec¢ zakres wartosci granicznych od -360° do +360°. Pozycje przegubéw mozna
skonfigurowac¢ w nastepujgcy sposob:

* Dotkng¢ pozycje przegubu, aby edytowac wartosci.

* Dotkniecie przycisku + lub - z prawej strony pola pozwala na dodanie lub odjecie
pewnej wielkosci do lub od wartosci biezgce;j.

* Przytrzymaj przycisk, aby bezposrednio zwiekszy¢/zmniejszy¢ wartos¢.

Jesli aktywujesz ten ekran z ekranu Move (patrz ), dotknij przycisku OK , aby powrécié
do ekranu Move . Ramie robota przesuwa sie do okreslonego punktu docelowego. Jesli
ostatnig wyznaczong wartoscig jest wspoitrzedna narzedzia, ramie robota przesunie sie
do pozycji docelowej ruchem typu RuchL, jesli natomiast ostatnig wyznaczong
wartoscig jest pozycja przegubu, bedzie to ruch typu Ruchd.

Klikniecie przycisku Anuluj powoduje wyjscie z ekranu z odrzuceniem wszystkich
zmian.
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23. Karta we/wy

23. Karta we/wy

Opis

Napiecie

Ustawienia w

Uzyj ekranu Karta we/wy, aby monitorowac i ustawia¢ aktualne sygnaty we/wy
wysytane do i odbierane ze skrzynki sterowniczej.

Na ekranie wyswietlany jest aktualny stan I/0, w tym podczas wykonywania programu.
Jesli cos zostanie zmienione podczas wykonywania, program zatrzymuje sie. At
program stop, all output signals retain their states. Ekran jest aktualizowany z
czestotliwoscig 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 18.7 We/wy bezpieczenstwa na stronie 163). Sygnaty zarezerwowane bedg
miaty nazwe funkcji bezpieczenstwa, zamiast nazwy domysinej lub zdefiniowanej
przez uzytkownika.

Konfigurowalne wyjscia zarezerwowane dla ustawien bezpieczehnstwa sg
nieprzetgczalne i zawsze bedg wyswietlane wylgcznie jako diody.

nstalaca  Ruch
WV Wewnetrzny Konfigurowalne wejscie
Robot S-Guard Reset 4 oJ4 0 4 o4

Zewnetrzn
scsmiron () 5 005 2005 g | 5

Konfigurowalne wyjécie Wejscie cyfrowe Wyjécie cyfrowe

2 5 206 Start-Prog 5 20 s
3 7 Elmim} Stop-Prog 7 3007

Wejscie analogowe Wejscie cyfrowe narzedzia  Wyjécie cyfrowe narzedzia
analog_in[0] 000v Napiecie w o] 1 odJO1

ov 10V
Prad

=
5
o
&
o)
@
I I

analog_in[1] 0,00V
oV lov

000 ma

Wyjécie analogowe

analog_out{0] .

Wejécie analogowe narzedzia

« | anaog_in(2] sy Napiecie
Prad ov 10v

4,00 mA

analog_in(31 X Napiecie
ov 1o0v

000 @

analog_out[1] . Prad A4
4,00 mA

O Normalny

Gdy wyjsciem narzedzia steruje uzytkownik, mozna skonfigurowac¢ dziatanie Napiecie.
Wybranie URCap powoduje cofniecie dostepu do dziatania Napiecie.

Wyjscia i wejscia analogowe mozna ustawic¢ albo jako pradowe [4-20 mA], albo

domenie napieciowe [0-10 V]. Ustawienia sg zachowywane w celu pozniejszego ponownego
analogowej uruchomienia sterownika robota za pomocg zapisanego programu.
Mozna wybra¢ URCap w obszarze Wyjscie narzedzia, aby odebrac¢ dostep do ustawien
domeny analogowym wejsciom narzedzia.
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Interfejs Po witgczeniu Interfejsu narzedzia komunikaciji (TCI) wejscie analogowe narzedzia
harzedzia staje sie niedostepne. Na ekranie We/wy pole WejScie narzedzia zmienia sie jak na
komunikacji ponizszej ilustracji.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity MNone
Stop Bits One
RX Idle Chars 150
TX Idle Chars 3,50
INFORMACJA

Po wigczeniu 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 ilustraciji.
Tool Digital Qutput
Power GND

Current

000 mA

23.1. Zewnetrzny

23.2. Wewnetrzny
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23.3. MODBUS

Opis

Na ponizszym zrzucie ekranu pokazano sygnaty we/wy klienta MODBUS ustawione

podczas instalaciji.

Za pomocg menu rozwijanych w goérnej czesci ekranu mozna zmienia¢ wyswietlang
tre$¢ 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 23 Karta we/wy na stronie 344

> Wewnetrzny
W Zewnetrzny

Wejscia

MODBUS

Wyjécia

Jednostka MODBUS: 10.0.0.2
9 MODBUS_4 [260]

Jednostka MODBUS: 127.0.0.1
5] 0 MODBUS_1[0]

Jednostka MODBUS: 10.0.0.2
9 0 MODBUS_3[18

Jednostka MODBUS: 127.0.0.1

¢6GGGOGG

MODBUS_2 [16
MODBUS_5[17
MODBUS 618
MODBUS_7[19
MODBUS_8[20

MODBUS_9[21

1

1

1

1

1

1

1

O Normalny
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24. Karta rejestru

Opis Karta Rejestr wyswietla informacje o ramieniu robota i skrzynce sterowniczej.

Odczyty Obciazenie przegubu

Temperatura sterownika  24.0 °C o Podstawa oK —_— 0,0V . .

Napiecie gtéwne 48,0V 1) Ramie oK ——ao 00V 4 m—G

Przecietna moc robota ow 2) tokie¢ oK —a 0,0V

Prad 00A 3 Nadgarstek 1 OK —mc oov 2z [

Prad weiwy 00A “Nadgarstek2  OK — 0,0V

Prad narzedzia 0mA $)Nadgarstek 3 OK —ac 00V 1 I e
Dziennik danych

PE—— woves [0] (1] [0 @ s e

A 2024-07-01 23:14:01.161 Polyscope coao

>

Wybierz zdarzenie z dziennika danych, aby
wyswietli¢ wiecej infor macji

O Normalny — ° o O Sm‘w,ﬂaua.

Odczyty i W oknie Odczyty wyswietlane sg informacje ze skrzynki sterowniczej. W okienku

obcigzenie Obcigzenie przegubu wyswietlane sg informacje dotyczgce poszczegolnych

przegubu przegubdéw ramienia robota. Dla kazdego przegubu wys$wietlane sg nastepujace
informacije:

* Temperatura
* Zatadyj

¢ 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 dwéch kolumnach wyswietlana jest
godzina nadejscia komunikatu oraz jego zrodto. W ostatniej kolumnie znajduje sie
krétki opis samego komunikatu.

Niektére komunikaty rejestru stuzg do przekazywania wiekszej ilosci informac;ji
wyswietlanych po prawej stronie po wybraniu odpowiedniej pozyciji rejestru.
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Stopien Komunikaty mozna filtrowa¢, wybierajac przyciski przetgczajgce, ktdre odpowiadajg
waznosci stopniowi waznosci wpisu w dzienniku lub wedtug obecnosci zatgcznika. Ponizsza
komunikatu tabela przedstawia stopnie waznosci komunikatow.

Zapewnia ogdlne informacje, takie jak status programu, zmiany w

sterowniku i jego wersiji.

Problemy, ktore sie wystgpity, ale system byt w stanie powrdci¢

do normalnego dziatania.

Do naruszenia dochodzi w przypadku przekroczenia limitu

A bezpieczenstwa. Powoduje to, ze robot wykonuje zatrzymanie z
klasyfikacjg bezpieczenstwa.
Usterka wystepuje w przypadku nieodwracalnego btedu w

Q systemie. Powoduje to, ze robot wykonuje zatrzymanie z
klasyfikacjg bezpieczenstwa.

Po wybraniu wpisu dziennika po prawej stronie ekranu wyswietlane sg dodatkowe
informacje. Wybranie filtra zatgcznikdw powoduje wyswietlenie jedynie zatgcznikow do
wpisow lub wyswietlenie wszystkich wpiséw.

Zapisywanie Szczegotowy raport o stanie jest dostepny, gdy w wierszu rejestru zostanie
raportéw o wys$wietlona ikona spinacza.
btedach

INFORMACJA
W przypadku wygenerowania nowego raportu najstarszy jest
usuwany. Przechowywa¢ mozna tylko pie¢ najnowszych raportéw.

1. Nalezy wybrac¢ wiersz rejestru i dotkng¢ przycisku Zapisz raport, aby zapisac
raport na dysku USB.

Raport mozna zapisa¢ podczas dziatania programu.

Mozna sledzi¢ i eksportowac nastepujaca liste bteddw:

* 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.

1Zatrzymanie robota byto wcze$niej zwane ,Zatrzymaniem ochronnym” robotéw Universal Robots.
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Plik pomocy Plik raportu zawiera informacje pomocne w diagnozowaniu i odtwarzaniu probleméw.

technicznej Plik zawiera zapisy poprzednich awarii robota, jak rdwniez biezgce konfiguracje,
programy i instalacje robota. Plik raportu mozna zapisa¢ na zewnetrznym dysku USB.
Na ekranie Dziennik dotknij przycisku Plik pomocy technicznej, a nastepnie wykonaj
instrukcje wyswietlane na ekranie, aby uzyska¢ dostep do tej funkc;ji.

INFORMACJA

Proces eksportu moze zajg¢ 10 minut, w zaleznosci od szybkosci
dysku USB i rozmiaru plikéw pobieranych z systemu plikow robota.
Raport zapisywany jest jako zwykty plik zip niechroniony hastem i
mozna go edytowac przed wystaniem do pomocy techniczne;.
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25. Menedzer programow i instalacji

Opis

Aby zatadowaé
program

Aby zatadowaé
instalacje

Menadzer programow i instalacji zawiera trzy ikony umozliwiajgce tworzenie,
tadowanie oraz konfigurowanie programow i instalacji:

* Nowy... Umozliwia utworzenie nowego programu i/lub instalaciji.
* Otworz... Umozliwia zatadowanie programu i/lub instalaciji.

* Zapisz... Oferuje opcje zapisu programu i/lub instalacji.

W polu Sciezka pliku wy$wietlana jest nazwa aktualnie zatadowanego programu oraz
typ instalaciji.

Sciezka pliku zmienia sie po utworzeniu lub zatadowaniu nowego programu lub
instalacji.

Uzytkownik moze mie¢ kilka plikow instalacji dla robota. Utworzone programy uzywajg
aktywnej instalacji i beda jg automatycznie tadowac.

e W W H

default*

I oy Otworz.. Zapisz..

1. W Menedzerze programow i instalacji stuknij Otworz... i wybierz Program.
Na ekranie Zataduj program wybierz istniejgcy program i stuknij Otworz.
3. W sciezce pliku sprawdz, czy wyswietlana jest zgdana nazwa programu.

e 2+ QH

Program Zmienne

Nazwa

Zatrzymany

Sterowanie

©O0 v

O Pokaz tylko ulubione zmienne

1. W Menedzerze programow i instalacji stuknij Otworz... i wybierz Instalacja.

2. Na ekranie Zataduj instalacje robota wybierz istniejgcg instalacje i stuknij
Otworz.

3. W polu Konfiguracja bezpieczehstwa wybierz Zastosuj i uruchom ponownie, aby
wyswietli¢ monit o ponowne uruchomienie robota.

4. Wybierz Ustaw instalacje, aby ustawic instalacje dla biezgcego programu.

5. Sprawdz, czy w sciezce pliku wyswietlana jest zagdana nazwa instalaciji.

UR3e
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Aby utworzy¢ 1. W Menedzerze programéw i instalacji stuknij Nowy... i wybierz Program.
nowy program 2. Na ekranie Program skonfiguruj nowy program zgodnie z potrzebami.

3. W Menedzerze programéw i instalacji stuknij Zapisz... i wybierz Zapisz wszystko
lub Zapisz program jako...

Na ekranie Zapisz program jako przypisz nazwe pliku i kliknij Zapisz.
5. W polu Sciezka pliku sprawdz, czy wy$wietlana jest nowa nazwa programu.

2 2 4+H o

Program Zmienne Program

Nazwa 2 instalacia - Opis >

Zatrzymany
Sterowanie
O Pokaz tylko ulubione zmienne
Symulacja .
Aby utworzy¢ Zachowaj instalacje do uzytku po wytgczeniu robota.
nowa instalacje 1. W Menedzerze programdéw i instalacji stuknij Nowy... i wybierz Instalacja.

2. KiIiknij Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa.
3. Na ekranie instalacji skonfiguruj nowg instalacje zgodnie z potrzebami.
4

. W Menedzerze programow i instalacji stuknij Zapisz... i wybierz Zapisz
instalacje jako...

o

Na ekranie Zapisz instalacje robota przypisz nazwe pliku i stuknij Zapisz.
6. Wybierz Ustaw instalacje, aby ustawi¢ instalacje dla biezgcego programu.

7. W polu Sciezka pliku sprawdz, czy wy$wietlana jest nowa nazwa instalacji.
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Aby uzy¢ opciji

Zapisz...W zalezno$ci od zatadowanego programu/instalacji, mozna:

25. Menedzer programow i instalac;i

zapisu

* Zapisz wszystko , aby natychmiast zapisa¢ biezgcy program i instalacje, bez
systemowego monitu o zapisanie w innej lokalizacji lub pod inng nazwa. Jesliw

programie lub instalacji nie zostang wprowadzone zadne zmiany, przycisk
Zapisz wszystko... pojawi sig jako nieaktywny.

* Zapisz program jako... , aby zmieni¢ nowg nazwe i lokalizacje programu.

Zapisywana jest rbwniez biezgca Instalacja, z istniejgcg nazwa i lokalizacja.

* Zapisz instalacje jako... , aby zmieni¢ nowg nazwe i lokalizacje instalacji.
Biezgcy program zostanie zapisany z istniejgcg nazwg i lokalizacja.

WEe 2 ¢ -

Program

......

Zmienne

Nazwa

2, Zapisz instalacje jako...

Zatrzymany

Sterowanie

00 v

O Pokaz tylko ulubione zmienne

O Normalny
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25.1. Menedzer plikow

Opis Ten rysunek przedstawia ekran tadowania zawierajgcy nastepujgce przyciski:

+ Sciezka do stron nadrzednych
Sciezka do stron nadrzednych pokazuije liste katalogéw prowadzaca do
aktualnej lokalizacji. Po wybraniu nazwy katalogu ze $ciezki lokalizacja zmienia
sie na wybrany katalog i wyswietla go w obszarze wyboru plikow.

* Obszar wyboru plikéw
Nalezy dotkng¢ nazwy pliku, aby go otworzy¢. Wybor katalogéow nastepuje
poprzez nacisniecie i przytrzymanie ich nazwy przez p6t sekundy.

* Filtr plikow
Mozna okresli¢ typy wyswietlanych plikéw. Po wybraniu opcji Pliki kopii
zapasowej w tym obszarze wyswietlanych jest ostatnich 10 zapisanych wersiji
programéw, przy czym rozszerzenie ,.o0ld0” 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 dziatah
Pasek dziatah zawiera szereg przyciskdw umozliwiajgcych zarzadzanie
plikami.

QIS 2 & L H

XBBRE@E &
owy

fr

@ ascoE urp

StartABCDE.urp

Nazwa pliku Filtr

StartABCDE.urp Pliki programu Universal Robots A4 ‘

Dziatanie Kopia zapasowa z prawej strony paska dziatan umozliwia utworzenie kopii
zapasowej aktualnie zaznaczonych plikéw i katalogdéw w danej lokalizaciji i na karcie
pamieci USB. Dziatanie Kopia zapasowa jest dostepne tylko po podtgczeniu nosnika
zewnetrznego do portu USB.
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26. Menu Hamburger

Opis Menu hamburgerowe zawiera ustawienia ogoélne interfejsu PolyScope, w tym
ustawienia hasta, systemu i zabezpieczen.

26.1. Informacje o

Opis Opcja Informacje umozliwia dostep do réznych typéw danych dotyczacych robota iich
wyswietlanie. Mozesz wyswietlic dane ogdlne, wersje i dane prawne robota.

Aby wyswietli¢ 1. Dotknij menu Hamburger w nagtowku.

dane dotyczace
robota

N

Wybierz polecenie Informacje.

3. Dotknij opcji Ogdlne, aby uzyskaé¢ dostep do wersji oprogramowania, ustawien
sieciowych i numeru seryjnego robota.

W przypadku innych typéw danych mozna:

* Aby wyswietli¢ bardziej szczegétowe dane dotyczgce wersji
oprogramowania robota, nalezy dotkng¢ opcji Wersja.

* Dotkna¢ opcji Zapisy prawne, aby wyswietli¢ dane dotyczace licencji na
oprogramowanie robota.

4. Dotknac opcji Zamknij, aby powrdci¢ do biezgcego ekranu.
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26.1.1. Pomoc

Opis Mozna uzyskac¢ dostep do pomocy online dotyczacej interfejsu PolyScope, ramienia
robota, skrzynki sterowniczej i innych dokumentéw, ktére mogg by¢ pomocne. Dostep
do pomocy mozna uzyska¢ za pomocg kodu QR lub wpisujgc w przeglgdarce
nastepujacy adres URL: https://myur.universal-robots.com/manuals.

Mozna znalez¢ dokumentacje dotyczacg nastepujgcych kwestii:
* Ramie robota
* Skrzynka sterownicza
* PolyScope
* Inne (skrypt ustugi i kody bteddéw)
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Aby znalez¢ kod 1. W prawym gérnym rogu interfejsu PolyScope dotknij menu rozwijanego
QR i adres URL Hamburger.
2. Z menu rozwijanego wybierz polecenie Pomoc.

3. Teraz mozesz zeskanowac kod QR, aby uzyskac¢ dostep do strony
help.universal-robots.com.

RE 2z QH

Help

The following information is sent when scanning the QR code.
Software version: 5.13.0

Robot type: UR5e

Language: IntlEnglish

Serialnumber: 20175599999

It is also possible to access the online help with this direct link:
https://www.universal-robots.com/help

Scan QR code

@ r—— 000 - @B

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
* Typirozmiar robota
* Jezyk interfejsu Polyscope

* Numer seryjny ramienia robota
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26.2. Ustawienia

Aby 1. W goérnym obszarze ekranu dotkngé menu Hamburger i wybraé polecenie
spersonalizowaé Ustawienia.

ustawienia 2. W menu bocznym po lewej stronie wybra¢ pozycje do dostosowania. W
interfejsu przypadku ustawienia hasta trybu pracy opcja System w menu bocznym jest
PolyScope dostepna tylko dla programisty.

3. W prawym dolnym rogu dotkngc¢ przycisku Zastosuj i uruchom, aby
zastosowac zmiany.

4. W lewym dolnym rogu dotkng¢ przycisku Wyjdz, aby zamkna¢ ekran
Ustawienia bez zapisywania zmian.

26.2.1. Preferencje

Opis Preferencje zawierajg najbardziej podstawowe ustawienia i prawdopodobnie beda
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¢ szybkos$¢ wykonywania programu.

Aby ukryé suwak 1. W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybra¢ polecenie
szybkosci Ustawienia.

2. W obszarze Preferencje wybra¢ pozycje Ekran uruchom.

3. Zaznaczy¢ pole wyboru, aby wyswietli¢ lub ukry¢ suwak szybkosci.
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Czas
Opis Mozna uzyskac dostep i/lub dostosowac biezgca godzine i date wyswietlang w
interfejsie PolyScope.
Czas 1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybrac polecenie

Ustawienia.

2. W obszarze Preferencje wybra¢ pozycje Czas.

3. Sprawdzi¢ i/lub odpowiednio dostosowac¢ ustawienia Czas i/lub Data.
Dotknac przycisku Zastosuj i uruchom ponownie, aby zastosowac¢ zmiany.

Data i godzina sg wy$wietlane na karcie Rejestr (patrz Rejestr dat na stronie 347) w
obszarze Rejestr dat.

26.2.2. Hasto

Opis Hasto zawiera zarzgdzanie hastami i hasto administratora.

Ustawienia hasta

Aby ustawié Nalezy ustawi¢ hasto, aby odblokowac wszystkie ustawienia bezpieczenstwa tworzgce
hasto konfiguracje bezpieczenstwa uzytkownika. W razie braku hasta bezpieczenstwa
uzytkownik zostanie poproszony o jego ustawienie.

1. W prawym rogu gornego obszaru interfejsu PolyScope nacisng¢ menu
Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.

2. W niebieskim menu po lewej stronie ekranu nacisngc¢ przycisk Hasto i wybrac
opcje Bezpieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wpisac hasto.

Nastepnie w polu Potwierdz nowe hasto wpisac¢ to samo hasto i nacisng¢
przycisk Zastosuj.

5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisng¢ przycisk Wyjdz, aby
powroci¢ do poprzedniego ekranu.

Mozna nacisngc karte Blokuj, aby ponownie zablokowa¢ wszystkie ustawienia
bezpieczenstwa lub przejs¢ do ekranu poza menu Bezpieczenstwo.

Zablokuj
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Hasto administratora

Opis Aby zmieni¢ konfiguracje zabezpieczen 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, ktdére moze byc¢ potrzebne w niektorych
przypadkach uzycia sieci, takich jak SSH lub SFTP.

OSTRZEZENIE
Utraconego hasta administratora nie mozna odzyskac.

* Nalezy podjg¢ odpowiednie kroki, aby zapobiec utracie hasta
administratora.

RE2+QH

> Preferencje Hasto administratora

Administrator Hasto administratora umozliwia modyfikowanie ustawier zabezpieczer systemu

Tryb Biezace hasto
Bezpieczen...

> Zabezpieczenia

PotwierdZ nowe hasto

Hasto musi mie¢ diugosé co najmniej 8 znalkdw!

1 Nalezy zapamieta¢ swoje hasto, poniewaz nie ma sposobu na adzyskanie utraconego hasta administratoral

O Normalny ‘ .ﬂ.‘ ° 0 o i?.-u'"-Ha-:.i-ﬁ.

Aby ustawié 1. W gornym obszarze ekranu dotknij ikony menu Hamburger i wybierz polecenie
hasto Ustawienia.
administratora 2. W obszarze Hasto dotknij pozycji Administrator.

3. W obszarze Biezgce hasto wpisz hasto domysine: easybot.

W obszarze Nowe hasto utwérz nowe hasto.

Stworzenie silnego, tajnego hasta zapewnia najlepsze bezpieczenstwo systemu.
5. W obszarze Potwierdz nowe hasto powtdrz nowe hasto.

Dotknij przycisku Zastosuj, aby potwierdzi¢ zmiane hasta.

Bezpieczenstwo Hasto bezpieczenstwa zapobiega nieautoryzowanym modyfikacjom ustawien
bezpieczenstwa.
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Hasto trybu operacyjnego

Opis Hasto trybu operacyjnego lub hasto trybu tworzy dwie r6zne role uzytkownika w
interfejsie PolyScope:

* Reczny

* Automatyczny

Po ustawieniu hasta trybu programy oraz instalacje mozna tworzy¢ i edytowac tylko w
trybie recznym. Tryb automatyczny umozliwia operatorowi fadowanie tylko gotowych
programéw (wiecej informacji na temat trybéw — patrz 17.9 Wybor trybu pracy na
stronie 149). Po ustawieniu hasta w nagtéwku pojawi sie nowa ikona trybu.

Przetgczanie trybdw operacyjnych z recznego na automatyczny i z automatycznego
na reczny powoduje, ze interfejs PolyScope wyswietla monit o podanie nowego hasta.

A2+ QAH

) Preferencje Hasto trybu operacyjnego

) Zabezpieczenia

Hasto trybu operacyjnego umozliwia wywolanie hasta podczas zmiany miedzy trybami automatycznym i recznym.
Administrator W automatycznym trybie pracy mozna uzywac wytacznie kart Uruchom, Zainicjuj, Ruch, Wefwy oraz Dzlennik.

Tryb Biezace hasto

Bezpieczen...

PotwierdZ nowe hasto

@) rormy — 000 @

Aby ustawic
hasto trybu

W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybrac 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 powtdrzy¢ nowe hasto.

Dotkna¢ przycisku Zastosuj, aby potwierdzi¢ zmiane hasta.

UR3e
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26.2.3. System

Opis

Ustawienia systemowe kontrolujg miedzy innymi tworzenie kopii zapasowych
systemu, pliki URcap i ustawienia sieci.

Kopia zapasowa systemu

Opis

Kopia zapasowa i

przywracanie
ustawien

Aby wykonac
kopie zapasowg
systemu

Aby przywrécic
system

INFORMACJA

Podczas operacji 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 skutkowaé niewykonaniem procesu przywracania.
Wyswietlany jest btad przywracania systemu, poniewaz nie mozna
znalez¢ pasujgcego numeru seryjnego.

Mozna zapisa¢ kompletng kopie systemu w pamieci USB i uzy¢ jej w celu przywrécenia
ustawien systemu do poprzedniego stanu. Moze to by¢ konieczne w razie usterki dysku
twardego lub przypadkowego usuniecia danych.

1.

B wDd

—

W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i wybrac¢ polecenie
Ustawienia.

W obszarze System dotkna¢ opcji Kopia zapasowal/przywracanie.
Wybra¢ lokalizacje zapisu kopii zapasowej i nacisng¢ przycisk Kopia zapasowa.

Dotkng¢ przycisku OK, aby uruchomi¢ system ponownie.

W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i wybrac¢ polecenie
Ustawienia.

2. W obszarze System dotkngc¢ opcji Kopia zapasowa/przywracanie.

3. Woybrac¢ plik z kopig zapasowa i nacisngc¢ przycisk Przywroé.

Dotkng¢ przycisku OK, aby potwierdzic.
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Rejestracja robota i plik licenc;ji

Opis Rejestracja robota oraz pobranie i zainstalowanie pliku licencyjnego jest procesem
niezbednym, poniewaz plik ten bedzie zawierat wszystkie dostepne licencje
oprogramowania.

Aktywacja T : G e .
zdalnedo Mozliwe jest aktywowanie zdalnego protokotu TCP i Sciezki narzedzia URCap
g . bezposrednio ze strony www.universal-robots.com/activate.

protokotu TCP i . X X C

sciezki narzedzia Jest to mozliwe wytgcznie w przypadku pliku URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki

URCab dro M narzedzia. Jesli planujesz uzyskac¢ dodatkowe licencje za posrednictwem portalu

-ap droga myUR, najpierw aktywuj plik URCap Zdalny TCP i Sciezka narzedzia.
sieciowg
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Aktywuj licencje
na
oprogramowanie
za posrednictwem
portalu MyUR

@

INFORMACJA

licencji zawarte beda wszystkie licencje.

Jesli masz wiecej niz jedng aktywng licencje, w pobranym pliku

Jesli nie zarejestrowano jeszcze robota, nalezy przejs¢ pod adres URL, wykona¢ krok
1 widoczny na ekranie i przystapic do rejestraciji.

1.
2.
3.

Pobrac¢ plik licencyjny na swoj komputer.

Skopiowac plik licencji do pamieci USB i podtgczy¢ jg

do sterownika uczenia.

Na ekranie Ustawienia w kroku 3 dotknac przycisku Zataduj plik, aby otworzy¢

ekran Wybra¢ plik licencyjny.

Wybra¢ z listy pamie¢ USB, ktorej zawartos¢ ma by¢ wyswietlona i przejs¢ do

pliku licencji.

Wybra¢ plik licencyjny.p7b i dotkng¢ przycisku Otwérz, aby potwierdzic¢

rejestracje robota.

Dotkna¢ przycisku Wyjdz w lewym dolnym rogu.
RE 24 QM

> Preferencje Licencje
Wylkonaj te 3 proste kroki, aby aktywowac licencje oprogramowania swojego robota.

Kopia Krok 1
Zaloguij sie w witrynie
myur.universal-robots. com *

Krok 2
Zzapasowa sy...
Licencje

URCaps

R

OOR
M

Sterowanie
zdalne

=)@

Pobierz plik licencji robota

Ograniczony
ruch swob...

Sie¢
Aktualizuj

> Zabezpieczenia
* Aby aktywowat jedynie URCap Remote TCP & Toolpath, Uz
www.universal-robots. com/activate

alr

administratora

Krok 3

O Normalny
REzQ2H

<beznazwy>
default*

[ ticense p7b

Nazwa pliku: Filtr

Pliki licencji robotéw Universal Robots

~]

O Normalny
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Dezaktywacja
licencji na
oprogramowanie

1.

2.

3.

* Jesli robot zmienia wiasciciela, wymagany jest nowy plik licencyjny. W takim
przypadku stary plik musi zosta¢ dezaktywowany.

* Jesli zakupiono nowg licencje na oprogramowanie dla robota, nalezy
dezaktywowac i ponownie aktywowac plik licencyjny, aby dodaé nowa licencje.

W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybrac
polecenie Ustawienia.

W menu po lewej stronie dotkng¢ opcji System i wybraé pozycje Rejestracja
robota.

W prawym dolnym rogu ekranu Ustawienia dotknij przycisku Dezaktywui.

Patrz Aktywuj licencje na oprogramowanie za posrednictwem portalu MyUR
on the previous page

UR3e
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URCaps

Opis

Aby zarzadzaé
plikami URCap

Zarzgdzanie URCaps
Mozna zarzadzac istniejgcym URCaps lub zainstalowa¢ nowy w robocie.

1. W gornym obszarze ekranu nacisng¢ menu Hamburger i wybrac polecenie
Ustawienia.

2. W obszarze System wybrac opcje URCaps.

Dotkna¢ przycisku +, wybrac¢ plik .urcap, a nastepnie nacisng¢ przycisk
Otworz.

4. Aby przejs¢ do instalacji wybranego URCap, nalezy nacisng¢ 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 nacisngc¢ przycisk Uruchom ponownie, aby
zastosowac zmiany.

Aktywne URCap Szczegoétowe informacje o nowym URCap widniejg w polu Aktywne URCaps.

kona stanu wskazuje stan URCap, zgodnie z ponizszg lista:

* © URCap: ok: — URCap jest zainstalowany i dziata prawidtowo.

* © URCap: btgd — URCap jest zainstalowany, ale nie mozna go uruchomic.
Skontaktuj sie z deweloperem URCap.

* B 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 rézne komunikaty o
btedach.
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Sterowanie zdalne

Opis Robotem mozna sterowac lokalnie (za pomoca sterownika uczenia) lub zdalnie
(sterowanie zewnetrzne).
Zdalne sterowanie umozliwia sterowanie robotami za pomocg zewnetrznych zrodet,
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 programow, a takze wysytania polecen URscript
bezposrednio do kontrolera.

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.

Aby wigczy¢ 1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybra¢ polecenie
sterowanie Ustawienia.
zdalne 2. W obszarze System wybra¢ opcje Sterowanie zdalne.

Dotkna¢ przycisku Wtacz, 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 wybrac¢ polecenie Sterowanie zdalne, aby zmieni¢ ustawienia
interfejsu PolyScope. Mozna powrécic do trybu Sterowanie lokalne, wigczajac
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 wtgczenie robota powoduje aktywacje tego

samego trybu.
Wymagania Sterowanie robotem za posrednictwem sieci lub wejscia cyfrowego jest domysinie
dotyczace ograniczone.
ustawien

* Wiaczenie i wybranie funkcji Pilot usuwa to ograniczenie.

* Aby umozliwic catkowicie zdalne sterowanie wykonywanymi programami i
skryptami, nalezy wigczy¢ sterowanie zdalne przez wtgczenie profilu Sterowanie
lokalne (sterowanie PolyScope) robota.

* Aby uzyska¢ dostep do trybu zdalnego i lokalnego w profilu, nalezy wigczyé
funkcje Sterowanie zdalne w menu Ustawienia.
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Sterowanie
lokalne nie
umozliwia

Sterowanie
zdalne nie
umozliwia

Wysytanie do robota polecen wigczenia zasilania i zwolnienia hamulca za
posrednictwem sieci

Odbieranie i wykonywanie programéw robota oraz instalacji wystanych do robta
za posrednictwem sieci

Automatyczne uruchamianie programéw przy rozruchu, sterowane za pomoca
wejsc¢ cyfrowych

Automatyczne zwalnianie hamulca przy rozruchu, sterowane za pomoca wejs¢
cyfrowych

Uruchamianie programow sterowane za pomoca wejs¢ cyfrowych

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

* Siec wylgczona (jesli nie ma potrzeby podtgczania robota do sieci)

W zaleznosci od wybranej metody sieciowej nalezy skonfigurowaé ustawienia sieci:
* Adres IP
* Maska podsieci
* Brama domysina
* Preferowany serwer DNS

* Alternatywny serwer DNS

Aktualizuyj

Opis Mozna instalowac aktualizacje przy uzyciu pamieci USB, aby oprogramowanie robota
bylo zawsze aktualne.

Aby zaktualizowaé 1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ ikony menu Hamburger i wybrac
oprogramowanie polecenie Ustawienia.

2. W obszarze System dotkngc¢ opcji Aktualizuj.

3. Wiozy¢ nosnik pamieci USB i dotkng¢ pozyciji Wyszukaj, aby wyswietli¢
odpowiednie pliki aktualizacji.

4. Na liscie prawidtowych plikow 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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26.2.4. Zabezpieczenia

Ogolne

Opis

W sekcji Ustawienia ogoine mozna wtgczy¢ pliki magiczne i skonfigurowacé potgczenia
przychodzace.
Plik magiczny to skrypt na dysku USB, wykonywany po wtozeniu dysku do systemu.

Ta funkcja jest domysinie wytgczona, aby zapewnic, ze pliki magiczne nie beda

172
RE 2+H

nieswiadomie wykonywane w interfejsie PolyScope.

Miscellaneous Settings
P
\/ Security Inbound Connections

General

Restrict inbound networlk access to this subnet

Secure Shell 0.0.0.0/0

Services

Disable inbound access to additional interfaces (by port)
1-65535

Admin Password

Universal Robots Graphical Programming Envirenment

O Power off

Pliki magiczne

Pliki magiczne majg nieograniczone uprawnienia do wprowadzania zmian w systemie,

dlatego tez musza by¢ traktowane jako naktadajgce odpowiedzialno$c¢ za
zabezpieczenia.

Aby wiaczy¢ pliki
magiczne w
interfejsie
PolyScope

1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢é menu Hamburger i wybra¢ polecenie

Ustawienia.

2. W obszarze Zabezpieczenia wybrac opcje Ogélne.

3. Wiacz Uruchom pliki Magic.

Podrecznik uzytkownika
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Ogranicz Dostep do sieci ustawiony na 0.0.0.0/0 ma ustawienie bezpieczenstwa, aby zapewni¢,
potaczenia ze nie jest mozliwy dostep do podsieci w interfejsie PolyScope.
przychodzace

OSTRZEZENIE

Pliki URCap moga w celu dziatania wymagag, aby okreslone
interfejsy sieciowe byty otwarte.

* Jesdli ktorykolwiek z plikow URCap wymaga otwarcia
okreslonych interfejséw sieciowych (portéw lub ustug), nalezy
skonsultowac sie z odpowiednimi dostawcami.

Konfigurowanie Uzy¢ opcji Ogranicz dostep przychodzacy do sieci do okreslonej podsieci, aby
potaczen odrzucac potaczenia sieciowe pochodzace z adresu IP spoza wskazanej podsieci.
przychodzacych  Na przyktad:

* Uzyc¢ ciggu 192.168.1.0/24, aby zezwalac na dostep jedynie z hostow majgcych
adresy z zakresu 192.168.1.0-192.168.1.255.

* Uzyjadresu 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 Ogdéine.
3. Wprowadzi¢ hasto administratora.

4. Wprowadzi¢ ograniczenia podsieci w obszarze Ogranicz dostep przychodzacy
do okreslonej podsieci.

Wylacz dostep Uzy¢ opcji Wytgcz dostep przychodzacy do dodatkowych interfejséw (wedtug
przychodzacy portéw), aby odrzucac¢ wszystkie potgczenia przychodzace do wyznaczonych portow.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac¢ polecenie
Ustawienia.

2. Wprowadz interfejsy, ktére majg zosta¢ zamkniete w Wytgcz dostep
przychodzacy do dodatkowych interfejséw (wedtug portu).

Aby unikng¢ blokowania portéw, pole nalezy pozostawic puste. Kazda wigczona
ustuga Ustugi na stronie 376 bedzie miata pierwszenstwo przed blokowaniem portow.
Nawet jesli port jest zablokowany w ogdlnych ustawieniach zabezpieczen, zostanie
otwarty przez wtgczong ustuge.
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Przyktad

* Mozna zablokowa¢ wszystkie porty

* Uzyc¢ ciggu 1-65535, aby blokowac¢ wszystkie porty.
* Mozna zablokowac¢ jeden okreslony port

* Mozna uzy¢ numeru portu 564, aby zablokowac port 564.
* Mozna zablokowa¢ zakres portéw

* Uzyj zakreséw, aby zablokowa¢ okreslony zakres portow. 2318-3412, 22,
56-67, aby zablokowa¢ okreslone porty i zakresy portow.

Podrecznik uzytkownika
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Secure Shell

Opis Protokoty Secure Shell (SSH) zapewniajg prywatne (szyfrowane) i uwierzytelnione
potgczenie z robotem, umozliwiajgce:

* dostep do systemu operacyjnego,
* kopiowanie plikow,

* tunelowanie interfejsow sieciowych.

INFORMACJA

Protokoty SSH sg poteznym narzedziem, jesli sg uzywane zgodnie z
przeznaczeniem. Upewnij sig, ze wiesz, jak bezpiecznie korzysta¢ z
technologii SSH, zanim witgczysz jg na swoim robocie.

Universal Robots Graphical Programming Environment

17
ME2+2HM e

Secure Shell Settings
B Enae 5+ Acce

O Allow Port Forwarding (when in remote control mode;
Authentication
General

Secure Shell | (o cowordBased () key Based @) Both

Services
Manage Authorized Keys
Label Key type Key
Add Remove
_ Admin Password Lock

Q v =— 00O @
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Aby wiaczy¢
dostep przez
SSH

Uwierzytelnianie

Aby uzyé
uwierzytelniania

1. W goérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybra¢ polecenie
Ustawienia.

2. W obszarze Zabezpieczenia wybrac opcje Secure Shell.
3. Skonfiguruj ustawienia Secure Shell:
* Zaznaczyc opcje Wiacz dostep przez SSH.
* Wiaczyciwytgczy¢ opcje Zezwél na przekierowywanie portéw (w trybie
zdalnego sterowania).

Przekierowywanie portéw jest dostepne tylko w trybie zdalnego
sterowania.

Przekierowanie portdw jest zalecang technikg owijania otwartych
interfejséw (np. ustugi Dashboard) w bezpieczny i zaszyfrowany tunel
wymagdajacy uwierzytelnienia.

4. Wybierz typ uwierzytelniania.

Kazde potgczenie SSH wymaga od fgczgcego sie uzytkownika uwierzytelnienia
podczas ustanawiania potgczenia. Mozna skonfigurowac¢ uwierzytelnianie za pomoca
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. Dotknac przycisku Dodaj, aby otworzy¢ okno dialogowe wyboru pliku.

2. Wybrac 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.

3. Muszg one by¢ zgodne z formatem pliku authorized_keys.
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Ustugi

Opis W obszarze Ustugi widnieje lista standardowych ustug uruchomionych na robocie.
Kazdg ustuge mozna witgczy¢ lub wytgczyé.

INFORMACJA

Wszystkie ustugi sg wylgczone jako zabezpieczenie. Gdy
uruchamiasz lub konfigurujesz robota, musisz wigczy¢ odpowiednie
ustugi.

Wigczona 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 witgczone.

Wiaczanie ustug  Musisz wigczy¢ odpowiednig ustuge dla funkcji, ktérej uzywasz.

W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybra¢ polecenie
Ustawienia.

Aby wigczy¢ 1.
ustugi

2. W obszarze Zabezpieczenia wybrac opcje Ustugi.

3. Zlisty wybierz opcje i stuknij Wgczlub stuknij Wylacz.

Universal Robots Graphical Programming Environment

172
RE 24 QM

Please be advised to keep unused interfaces disabled to improve security
) System
Enable or disable inbound access to standard interfaces

General Status Interface

Secure Shell

Services

Admin Password

o Power off

° 0 O 1:uw_\|m:q-‘.

UR3e
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26.3. Wyltgcz robota

Opis Przycisk Wytgcz robota stuzy do wytgczania zasilania lub ponownego uruchamiania
robota.

Aby wytaczyé 1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybra¢ polecenie

robota Wylacz robota.

2. Gdy zostanie wyswietlone okno dialogowe wytgczenia robota, dotkng¢ przycisku
Wylaczenie zasilania.
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27. Stowniczek

Kategoria zatrzymania 0
Ruch robota jest zatrzymywany przez natychmiastowe odciecie jego zasilania. Jest to zatrzymanie
niekontrolowane, w wyniku ktérego 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 bezpieczehstwa 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 podgzac¢ wzdiuz
zaprogramowanego toru. Zasilanie jest odcinane od razu po zatrzymaniu robota. Wiecej informaciji
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 informacji 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 funkcji bezpieczenstwa. Wiecej informacji zawiera
norma ISO 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 dziatan bezpieczenstwa w
przewidywalnych warunkach. PLd jest drugg najwyzszg 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$¢ oparta na
obliczeniach i badaniach, stuzagca 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 zapewni¢, ze ostateczna instalacja spetnia
wymagania lokalnego prawa i przepisow.

Ocene ryzyka
Jest to ogdlny proces identyfikacji ryzyka wszelkiego rodzaju i ograniczenie go do wtasciwego poziomu.
Ocena ryzyka powinna by¢ udokumentowana. Wiecej informacji zawiera norma ISO 12100.

Wspdtbieznosc¢ w zastosowaniu robota
Termin praca wspdtbiezna dotyczy wspoétpracy miedzy operatorem a robotem w zastosowaniu robota.
Doktadne definicje i opisy mozna znalez¢ w normach ISO 10218-1 oraz ISO 10218-2.
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Konfiguracja bezpieczenstwa

Interfejsy i funkcje dotyczace bezpieczenstwa mozna konfigurowaé poprzez parametry konfigurac;ji
bezpieczenstwa. Sg one definiowane przez interfejs programowy, patrz czesc Il Podrecznik

oprogramowania.

27.1. Spis tresci

A

About 355

Align 340

Auto 340

Automatic mode 149
Az odlegto$é 238

B

Base 85, 127, 215
Base feature 320
bezpieczny dom 166

Blending 230, 232, 234-235

Bracket 61

C

Command 196
comment 255
Cone angle 176
Cone center 176
Configurable I/0 50

control box 128

Control Box 40, 46, 49, 59, 63, 100, 308, 344
Conveyor Tracking 49, 284
Conveyor Tracking Setup 315

Czas zatrzymania 160
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D

direction 242

Direction Vector 244

Disabled 171

Do kontaktu z narzedziem 239
Do we/wy 240

Drzewo programu 189

E

Edit Position 178

Elbow 85, 127

Error 288

Ethernet 62, 329
EtherNet/IP 62, 306, 334
Expression Editor 265

F

Feature 316, 320, 340

Feature menu 275

File Path 350

Folder 256

Footer 132, 187, 204

Frame 276

Freedrive 37-38, 149, 277, 304, 322, 340

G

General purpose I1/0 50
Graphics 199

UR3e 380
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H

halt 254

Hamburger Menu 134
Header 132

Home 340

I/0 46, 50, 133, 163, 306, 344
Initialize 129, 134

input signals 164

instalacja 351

Installation 133, 350

Installation variables 308

J

Joint limits 161

joint space 212

L

Log 133, 347

M

Manual High Speed 134, 151
Manual mode 149

Mini Displayport 61

Moc 160

MODBUS 62, 316, 329, 332, 346
mode

Automatic 133, 150
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Local 134

Manual 133, 150

Remote 134
Modes 169
Momentum 160
Motion 276
Mounting bracket 13
Move 133, 149, 196, 211, 216, 343
Move robot to 187
Move Tool 339
MovedJ 322, 343
MoveL 322, 343
MoveP 322

N

New... 133, 350

Niestandardowy 160

Normal mode 158, 200, 342

Normal Plane 171

Normalny 36, 169

Normalny & Ograniczony limit kierunku narzedzia 176
Normalny & Zredukowany 169

Normalny limit kierunku narzedzia 176

O

Odlegtos¢ zatrzymania 160
Ograniczony 36

Open... 133, 350

output signals 166

P

Pan angle 176

Parametry mieszania 232

UR3e 382
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Play 134, 187, 204

Point 276

Pokaz 169

PolyScope 12, 37-38, 127-128, 132, 142, 157, 259, 298, 329, 334, 368
popup 252

Pose Editor 341-342

Position 178

Position range 161

Predkosé tokcia 160

Predkos¢ narzedzia 160

Profinet 334

Profisafe 335

program 351

Program 133, 183, 188, 284, 350

Program and Installation Manager 133, 350

program node 189

R

Radius 178

Recovery 37-38

Recovery mode 158

Reduced mode 158, 178
relative waypoint 225

Remote Control 311, 368
Reset Zabezpieczen 165
Restrict Elbow 172

risk assessment 13, 17, 26, 30
Robot 177

robot arm 46, 127, 129, 271-272, 276, 308, 339
Robot arm 100

robot cable 65-66

Robot Limits 158

Robot nie zatrzymuje sie¢ 166
Robot w ruchu 166

Run 133, 183
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S

Safety Checksum 134, 156
Safety Configuration 23, 152, 155-156, 158
Safety functions 28, 30
Safety /0 28, 34, 50-51
Safety instructions 76
Safety plane 340

Safety planes 168, 342
Safety Settings 17, 153, 360
Save... 133, 350, 352
Screen 132

Script manual 13

Service manual 13

set payload 257

Settings 358

Shoulder 85, 127

Shut Down 377

Sita fokcia 160

Sita narzedzia 160

Simple 276

Simulation 134

Skrzynka sterownicza 13
Speed Slider 134, 149
Step 134

Sterowanie 186
Sterownik uczenia 13
Stop 134

stopped state 129
Success 288

Switch Case construction 265

T

TCP 340
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Teach Pendant 40, 59, 100, 128, 132, 157, 277, 368
Templates 284

Test button 277

Tilt angle 176

Tool 177

Tool Center Point 158, 215, 298, 340
Tool Center Position 178

Tool Direction 175-176

Tool feature 320

Tool Flange 127

Tool Position 177-178

Trigger plane 340

Trigger Plane 171

Trigger Reduced Plane 36

Tryb niezredukowany 166

Tryb normalny 176

Tryb zredukowany 164, 166, 176

U

Until 242

Until Tool Contact 237
UR Forums 14

UR+ 14

UR+ Partner Program 14
URCaps 367

Ustawienia fabryczne 159
Usun 169

Vv

variable waypoint 228
Variables 188, 201
Voltage 344
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W

Wait 244

Waypoint 196, 211, 214, 216, 230, 232, 234-235
Waypoints 143

Welwy narzedzia 67

Wezet programu 190

Wrist 127

Wytaczone 169

Wytaczony limit kierunku narzedzia 176
Wyrazenie Az 237

Wyzwalacz trybu zredukowanego 169

Wzgledny punkt trasy 215

Z

Zatrzymanie awaryjne systemu 164, 166

Zatrzymanie Zabezpieczenia Trybu Automatycznego 165
Zmienna funkcji 215

Zmienne 183

Zmienny punkt trasy 215

Zmien nazwe 169

Zmniejszony limit kKierunku narzedzia 176

Znizka 169
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