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10.1 Introducere

Robotul este echipat cu un sistem de sigurant avansat. In functie de caracteristicile spatiului

de lucru al robotului, setdrile pentru sistemul de sigurantd trebuie configurate pentru a garanta

siguranta personalului si a echipamentului din jurul robotului. Aplicarea setdrilor definite de

evaluarea de risc este primul lucru pe care trebuie sa-1 faca integratorul. Pentru detalii despre

sistemul de sigurantd, consultati Manual instalare hardware.

PERICOL:
1.

Utilizarea si configurarea functiilor si interfetelor de
sigurantd trebuie efectuatd in conformitate cu evaluarea
de risc facutd de integrator pentru o anumita aplicatie robot,
vezi Manual instalare hardware.

Setdrile de configuratie de sigurantd pentru configurare si
invdtare trebuie aplicate In conformitate cu evaluarea de
risc efectuatd de integrator si inainte de prima punere in
functiune a bratului robot.

Toate setarile de configuratie de siguranta accesibile pe acest
ecran si sub-taburi trebuie setate conform evaludrii de risc

efectuate de integrator.

Integratorul trebuie sd se asigure cd toate schimbarile din
setdrile configuratiei de sigurantd sunt facute in conformitate
cu propria evaluare de risc.

Integratorul trebuie sd prevind persoanele neautorizate sa
modifice configuratia de siguranta, de ex. prin parole de

protectie.

Ecranul Configuratie de sigurantd poate fi accesat din ecranul Bun venit (vezi 11.4)

apdsand butonul Programare Robot, selectdnd tabul Instalare siapdsand pe Siguranta.

Configuratia de sigurantd este protejatd cu parold, vezi 10.8.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 Schimbarea configuratiei de siguranta

O Fisier 04:10:30 CCcCC O
Program | Instalare | Mutare | 10 | Log |
) . . .
ST TP Configurarea sigurantei
Montarea Limite generale | Limite articulatie |~ Granitie | Sigurant3 /0 |
Configurare 1/O PERICOL: Utilizarea de parametri de Configurare de Sigurants diferiti fata
de cei definiti de evaluarea de risc facuts de integrator poate duce la
la, Siguranta pericole ce nu sunt eliminate rezonabil sau riscun ce nu sunt reduse
rezonabil.
Variabile
MODBUS Selectare presetare siguranta:
Caracteristici L}

Smooth Transition

Conveyor Tracking Acest tabel contine valorile presetului selectat:

EtherNet/IP Limita Maxim Mod normal
PROFINET Fortare max: 250 N 150
Futere max: 1000 W 300
Program Implicit
Vitezd max: S000 mm/s 1500
E‘ Incarcare/Salvare Impuls max: 100 kg m/s 75

| Setari avansate...

Parola de siguranta | || Deblocare |

Setdrile de sigurantd sunt alcatuite dintr-un numar de valori limitd folosite pentru a limita
miscdrile bratului robot, si setdri de functii de sigurantd pentru inputurile si outputurile confi-
gurabile. Acestea sunt definite in urmatoarele subtaburi de pe ecranul de siguranta:

® Subtabul Limite Generale defineste forta maxima, puterea, viteza si impulsul maxim ale
bratului robot. Cand riscul de lovire a unei persoane sau a unui obiect este extrem de mare,
aceste setdri trebuie setate la valori reduse. Daca riscul e scdzut, limite generale mai mari
permit robotului sd se miste mai repede si sd aplice o fortd mai mare. Pentru alte detalii
vezi 10.10.

e Subtabul Limite articulatie estealcdtuitdinlimitele vitezd articulatie si pozitie articulatie.
Limitele vitezi articulatie definesc viteza angulard maxima a articulatiilor si serveste la li-
mitarea suplimentard a vitezei bratului robot. Limitele pozitie articulatie definesc intervalul
de pozitii permis al articulatiilor (in spatiul articulatiei). Pentru alte detalii vezi 10.11.

® Subtabul Granite defineste planurile de sigurantd (in spatiu cartezian) si o granitd de
orientare a sculei pentru TCP robot. Planurile de sigurantd pot fi configurate ca limite dure
pentru pozitia TCP robot sau de declansatoare pentru activarea limitelor de sigurantd din
modul Redus (vezi 10.6)). Granita de orientare a sculei pune o limitd durd pe orientarea
TCP robot. Pentru alte detalii vezi 10.12.

e Subtabul Siguranta I/O defineste functiile de sigurantd pentru inputuri si outputuri
configurabile (vezi 13.2). De exemplu, Oprirea de Urgenti poate fi configurata ca input.
Pentru alte detalii vezi 10.13.

10.2 Schimbarea configuratiei de siguranta

Setdrile de configurare de sigurantd se vor schimba doar in conformitate cu evaluarea de risc
facuta de integrator.

Procedura recomandatd pentru schimbarea configuratiei de sigurantd este urmatoarea:
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10.3 Sincronizarea de siguranta si erorile UNIVERSAL ROBOTS

1. Asigurati-vd cd modificdrile sunt conforme cu evaluarea de risc ficutd de integrator.

2. Ajustati setdrile de sigurantd la nivelul adecvat definit de evaluarea de risc facutd de inte-

grator.
3. Verificati dacd setdrile de sigurantd sunt aplicate.

4. Amplasati urmdtorul text in manualele de utilizare: ,,Inainte de a lucra in apropierea robo-
tului, asigurati-vd cd configuratia de sigurantd este asa cum va asteptati. Aceasta se poate
verifica de ex. prin inspectarea sumei de verificare de siguranta din coltul din dreapta sus

al PolyScope (vezi 10.5 din Manual PolyScope).”

10.3 Sincronizarea de siguranta si erorile

Starea configuratiei de sgurantd aplicate in comparatie cu instalarea robotului incércatd de GUI,
este indicatd de pictograma scut de langa textul Siguranta din partea stangd a ecranului.

Aceste pictograme asigurd un indicator rapid al stdrii curente. Acestia sunt predefiniti mai jos:

0 Configuratie sincronizatd: Afiseazd instalarea GUI ca fiind identicd cu configuratia de siguranta

aplicatd momentan. Nu s-au facut modificéri.
@ Configuratie modificatd: Afiseazd instalarea GUI ca fiind diferitd de configuratia de siguranta
aplicatd momentan.
La editarea configuratiei de sigurantd, pictograma scut va va informa daca sau nu setarile cu-
rente au fost aplicate.
Daci oricare dintre cdmpurile text din tabul Siguranta contine un input nevalabil, configuratia
de sigurantd se afld intr-o stare de eroare. Acest lucru este indicat in mai multe moduri:
1. O pictograma de eroare rosie este afisatd langa textul Siguranta pe partea stinga a ecra-
nului
2. Sub-tabul(ile) cu erori este marcat cu o pictograma de eroare rosie deasupra.
3. Campurile text ce contin erori sunt marcate cu un fundal rosu.

Cand existd erori si Incercati sd iesiti din tabul Instalare, apare un dialog cu urmdtoarele

optiuni:

1. Rezolvati problema(ele) astfel incat toate erorile sa fie indepartate. Acest lucru va deveni
vizibil cand o pictogramd de eroare rosie este afisatd langd textul Sigurantd pe partea

stdngd a ecranului

2. Reveniti la configuratia de sigurantd aplicatd anterior. Aceasta va anula toate modificdrile
si vd va permite sd continuati la destinatia dorita.

Dacéd nu exista erori si incercati sd plecati, apare un alt dialog cu urmaétoarele optiuni:

1. Aplicati modificdrile si reporniti sistemul. Aceasta va aplica modificarile la configuratia
de sigurantd in sistem si va reporni. Notd: Aceasta nu inseamna cd modificdrile au fost
salvate; oprirea robotului la acest moment va duce la pierderea tuturor modificarilor la

instalarea robotului inclusiv configuratia de siguranta.

2. Reveniti la configuratia de sigurantd aplicata anterior. Aceasta va anula toate modificarile

si vd va permite s continuati la destinatia dorita selectata.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.6 Moduri de siguranta

10.4 Tolerante

Bratul Robot foloseste tolerante integrate ce previn incédlcarea sigurantei. O tolerantd de siguranta
este diferenta dintre limita de sigurantd si valoarea operationald maxima. De exemplu, toleranta
de vitezd generald este —150mm /s. Aceasta iInseamnad cd utilizatorul configureazd o limita de vi-
teza de 250mm /s, atunci viteza operationald maxima va fi de 250 — 150 = 100mm /5. Toleranele
de sigurantd previn incélcdrile de siguranta permistand in acelasi timp fluctuatii in comporta-
mentul programului. De exemplu, cadnd se lucreaza cu o incdrcaturd grea, pot exista situatii in
care Bratul Robot trebuie sd opereze scurt timp peste vitezd operationald maxima normald pen-
tru a urma o traiectorie programata. Un exemplu de astfel de situatie este preyentat in figura
10.1.

AVERTISMENT:
Intotdeauna este necesard o evaluare de risc la utilizarea valorilor

limita fard tolerante.

AVERTISMENT:
Tolerantele sunt specifice versiunii software.  Actualizarea
software poate modifica tolerantele. Consultati notele de versiune

pentru modificdri intre versiuni.

Safety speed limit

__ . N _ Maximum operational speed

y IR . Actual speed

Speed
N\
)
I
|
|
\
!
\
/

Time

Figura 10.1: Exemplu tolerantd de siguranta.

10.5

Suma de verificare de siguranta

Textul din coltul din dreapta sus al ecranului oferd o scurtd prezentare a configuratiei de siguranta
folosite momentan de robot. Cand textul se modificd, indicd faptul cd s-a schimbat si configuratia
de sigurantd. Dand clic pe suma de verificare se afiseaza detalii despre configuratia de siguranta

activd momentan.

10.6

Moduri de siguranta

In conditii normale (adicd cAnd nu existd o oprire de protectie), sistemul de sigurantd opereaza
in unul dintre urmatoarele moduri de sigurantd, fiecare asociat cu un set de limite de siguranta:
Modul normal: Modul de sigurantd activ implicit;

Modul redus: Activ cand TCP robot este pozitionat dincolo de un plan Declanasre mod redus (vezi

10.12), sau cand este declansat de un input de sigurantd (vezi 10.13).

CB3
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10.7 Modul Freedrive UNIVERSAL ROBOTS

Modul Recuperare: Cand bratul robot incalcd unul dintre celelalte moduri (adicd Normal sau Re-
dus) si a avut loc o Oprire Categoria 0,! bratul robot va porni in modul Recuperare. Acest
mod permite robotului sd se miste usor inapoi in zona permisa folsoind MoveTab sau Fre-

edrive. Nu se pot rula programe pentru robot in acest mod.

AVERTISMENT:
Retineti cd limitele pentru pozitie articulatie, pozitie TCP si orien-
tare TCP sunt dezactivate iIn modul Recuperare, asa cd aveti grija

la miscarea bratului robot inapoi in cadrul limitelor.

Sub-taburile ecranului Configurare de Siguranta permit utilizatorului sa defineasca se-
turi separate de limite de sigurantd pentru modul Normal si Redus. Pentru sculd si articulatii,
limitele modului Redus pentru viteza si impuls sunt necesare pentru a fi mai restrictive decat
cele din modul Normal.

Cand o limita de sigurantd este incarcata din setul de limite active, bratul robot executd o Oprire
Categoria 0. Dacd o limitd de sigurantd activd, cum ar fi o limitd de pozitie de articulatie sau o
limitd de sigurantd sunt incdlcate deja cand se porneste bratul robot, acesta porneste in modul
de Recuperare. Aceasta face posibila miscarea bratului robot inapoi in limitele de sigurantd. Cat
timp este iIn modul Recuperare, miscarea bratului robot este restrictionata de o limita fixa pe care
nu o puteti modifica. Pentru detalii despre limitele modului Recuperare, vezi Manual instalare
hardware.

10.7

Modul Freedrive

In modul Freedrive (vezi 13.1.5) si cand miscarea bratului robot se apropie de anumite limite,
utilizatorul va simti o anumitd fortd de respingere. Aceastd fortd este generatd pentru limitele

de pe pozitia, orientarea si viteza TCP robot si de pozitia si viteza articulatiilor.

Scopul acestei forte de respingere este de a-1 informa pe utilizator cd pozitia sau viteza curenta
este apropiatd de o limita pentru a preveni incdlcarea acelei limite de cdtre robot. Totusi, daca
utilizatorul aplica o forta suficientd asupra bratului robot, limita poate fi incilcatd. Magnitudi-

nea fortei creste pe méasura ce bratul robot se apropie de acea limita.

10.7.1

Backdrive
In modul Freedrive, articulatiile robotului pot fi miscate relativ usor pentru ca franele sunt elibe-
rate. In timpul initializarii bratului robot, se pot observa vibratii minore la eliberarea franelor.
In anumite situatii, cum ar fi cAnd robotul se apropie de o coliziune, aceste tremuraturi sunt
nedorite si caracteristica Backdrive poate fi folositd pentru a misca cu forta anumite articulatii in

pozitia doritd fard a elibera toate franele din bratul robot.
Pentru a activa Backdrive:
1. Apdsati PORNIT pentru a porni alimentarea la articulatii. Starea robotului este setatd pe
,Idle”. Nu eliberati franele (de ex. nu apdsati START).
2. Apadsati si tineti apdsat butonul Freedrive. Starea robotului se schimba in ,,Backdrive”.

3. Franele vor fi eliberate doar in articulatiile unde se aplicd suficientd presiune, atata timp cat

butonul Freedrive este actionat/apdsat. La utilizarea Backdrive, robotul se miscd cu greutate.

11n conformitate cu IEC 60204-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.9 Aplicare

10.8

Blocare parola

Toate setdrile de pe acest ecran sunt blocate pand la introducerea parolei de sigurantd corecte
(vezi 15.3) in campul text alb din partea de jos a ecranului si apdsarea butonului Deblocare.
Ecranul poate fi blocat la loc dand clic pe butonul Blocare. Tabul Siguranta este blocat
automat cand se navigheazd din ecranul de configurare de sigurantd. Cand setdrile sunt blocate,
o pictograma de blocare este vizibild langa textul Sigurant& pe partea stingd a ecranului O
pictogramd de deblocare se afiseaza cand setdrile sunt deblocate.

NOTA:
Retineti ca bratul robot este oprit cdnd se deblocheazad ecranul
Configuratie de siguranta.

10.9

Aplicare

La deblocarea configuratiei de siguranta, bratul robot va fi oprit cat timp se fac modificarile.
Bratul robot nu poate fi pornit pana cand modificarile nu au fost aplicate sau inversate, iar

pornirea manuald se face doar din ecranul de initializare.

Orice modificare adusa configuratiei de sigurantd trebuie aplicatd sau inversatd inainte de a
pleca din tabul de instalare. Acest schimbari nu sunt in vigoare decat dupa ce s-a apdsat butonul
Aplicare sise efectueazd confirmarea. Confirmarea necesitd inspectia vizuald a modificdrilor
facute la bratul robot. Din motive de sigurantd informatiile afisate sunt in unitati SI. Un exemplu

de dialog de confirmare este dat mai jos.

f Limite generale rLimite articulatie r Granitie |/ Siguranta 1/O |/ Diverse
Limita Mod normal Mod redus
Fortare 150.00 120,00 N
Putere 300.00 200,00 W
Vitezd 1.50 0.75 mfs
Impuls 25.00 10.00 kg m/s
Confirmare Configuratie de Siguranta || Refuzare
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In plus, la confirmare schimbarile sunt automat salvate ca parte a instalarii curente a robotului.
Vezi 13.5 pentru mai multe informatii despre salvarea instaldrii robotului.

10.10 Limite generale
Limitele generale de siguranta servesc la limitarea vitezei liniare a TCP robot si a fortei pe care
o poate exercita. Acestea sunt alcdtuite din urmatoarele valori:
Fortare: O limitd pentru forta maximd pe care robotul o exercitd asupra mediului.

Putere: O limitad pentru lucrul mecanic maxim produs de robot asupra mediului, ludnd in calcul
faptul ca incarcatura este parte a robotului si nu a mediului.

Vitezi: O limitd pentru viteza liniard maxima a TCP robot.

Impuls: O limitd pentru impulsul maxim al bratului robot.

Existd doud metode pentru configurarea limitelor generale de sigurantd in cadrul instalarii;
Setiri de bazi si Setdri avansate care sunt descrise mai jos in detaliu.

Definirea limitelor generale de siguranta defineste doar limitele pentru sculd si nu limitele ge-
nerale pentru bratul robot. Aceasta inseamna cd desi se specificd o limitd de vitezd, nu se garan-
teazd faptul cd alte pérti ale bratului robotului vor respecta aceasta restrictie.

In modul Freedrive (vezi 13.1.5), si cand viteza TCP robot este aproape de limita de Vitezd, utili-
zatorul va simti o fortd de respingere care va creste odata cu apropierea vitezei de limitd. Forta

este generatd cand viteza curentd este la aproximativ 250 mm/s de limita.

Setari de bazd Subpanoul initial cu limite generale, afisat ca ecran implicit, are un glisor cu
patru seturi predefinite de valori pentru limita de fortd, putere, viteza si impuls in modul Normal
si Redus.

Seturile specifice de valori sunt indicate in GUI Seturile predefinite de valori sunt doar sugestii
si nu inlocuiesc o evaluare de risc adecvata.

Comutarea in setarile avansate Daca niciunul dintre seturile predefinite de valori nu este
satisfacator, se poate apdsa butonul Setdri avansate... pentru a intra in ecranul cu limite
generale avansate.

Setari avansate
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@ Fisier 04:10:30 CCCC O
Program | Instalare | Mutare | 110 | Log |
Configurare TCP Configurarea sigurantei
Montarea Limite generale | Limite articulatie |~ Granitie | Sigurant3 /0 |
Configurare 1/O Limita Maxim Mod normal Mod redus
@ siguranta Fortare max: 250 N 25N
Variabile Putere max: 1000 W 0w

MODBUS Vitezd max: 5000 mm/s 1500 -150 mmys
Caracteristici Impuls  max: 100 kg m/s -3 kg m/s

Smooth Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
Program Implicit

E‘ incarcare/Salvare

| Setari de baza... |

| Blocare | | Aplicare |

Alici, fiecare dintre limitele generale descrise in 10.10, poate fi modificatd independent de cele-
lalte. Aceasta se face apdsand pe campul text corespunzator si introducerea noii valori. Valoarea
cea mai mare acceptatd pentru fiecare dintre limite este indicatd in coloana cu titlul Maxim. Li-
mita de fortd poate fi setatd sd fie o valoare intre 100N si 250N, iar limita de putere poate fi
setatd sa fie o valoare intre 80 W si 1000 W,

Nota: Campurile pentru limite din modul Redus sunt dezactivate cand nici planul de sigurantd
si nici un input configurabil nu este setat sa il declanseze (vezi 10.12 si 10.13 pentru mai multe
detalii). In plus, limitele pentru Vitezd si Impuls din modul Redus nu trebuie sa fie mai mare

decat corespondentele lor din modul Normal.

Toleranta si unitatea pentru fiecare limitd sunt indicate la finalul rdndului care ii corespunde.
Cand un program ruleazd, viteza bratului robot este ajustatd automat pentru a nu depasi niciuna
dintre valorile introduse, minus toleranta (vezi 10.4). Retineti cd semnul minus afisat la fiecare
valoare de tolerantd se afld acolo doar pentru cd toleranta este scdzutd din valoarea introdusa
efectiv. Sistemul de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0 dacd bratul robot depaseste limita
(fara tolerantd).

AVERTISMENT:
Limita de vitezd este impusd doar pe TCP robot, asadar celelalte
parti ale bratului robot se pot misca mai repede decat valoarea de-

finita.

Comutarea in setarile de baza Apasand butonul Setdri de bazd... se comutd inapoila
ecranul de limite generale si limitele generale se reseteazd la valoarea lor implicitd. Dacd aceasta
duce la pierderea unor valori personalizate, se afiseaza un dialog popup pentru a confirma

actiunea.
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10.11 Limite articulatie

Q Fisier 04:10:31 CCCC O
Program | Instalare r Mutare rlfTr Log |
(B W Configurarea sigurantei
Montarea [ Limite generale [ Limite articulatie | Granitie | Sigurantd o |
Configurare 1JO Fiecare dintre urmatoarele limite de articulatie poate fi configuratd independent:
@ Siguranta @ viteza maxima
L e o Interval pozitie
MODBUS
Caracteristici Articulatii Interval Mod normal Mod redus

Minim Maxim Minim Maxim

Caracteristica -363 — 363 ° +3°/3°
63 363

Cot -363 — 363 ° +3°/-3°

Smooth Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP

PROFINET

Incheietural -363 — 363 ° +3°/-3°

fncheietura2 363 — 363 ° +3°/3°
[ incarcare/salvare Incheietura 3 -363 — 363 ° +3°/-3°

Program Implicit

| Blocare | | Aplicare |

Limitele de articulatie restrictioneazd miscarea articulatiilor in spatiul articulatiei, adicd nu se
referd la spatiul cartezian ci la pozitia internd (rotationald) a articulatiilor si la viteza rotationald.
Butoanele radio din partea superioard a sub-panoului permit setarea independentd a Vitezei

Maxime sia Intervalului de Pozitie pentru articulatii.

In modul Freedrive (vezi 13.1.5), si cand pozitia sau viteza curentd a unei articulatii este aproape
de limitd, utilizatorul va simti o fortd de respingere ce creste in magnitudine odatd cu apropierea
de limitd. Forta este generatd cand viteza articulatiei este la aproximativ 20 °/s de limita de viteza
sau pozitia articulatiei este la aproximativ 8 ° de limita de pozitie.

Viteza maxima Aceastd optiune defineste viteza angulard maximd pentru fiecare articulatie.
Aceasta se face apdsand pe cAmpul text corespunzator si introducerea noii valori. Valoarea cea
mai mare acceptatd este indicata in coloana cu titlul Maxim. Niciuna dintre valori nu poate fi

setatd sub valoarea de toleranta.

Retineti cd cimpurile pentru limite din modul Redus sunt dezactivate cand nici planul de sigurantd
si nici un input configurabil nu este setat sd il declanseze (vezi 10.12 si 10.13 pentru mai multe
detalii). In plus, limitele pentru modul Redus nu trebuie sa fie mai mari decat corespondentele
lor din modul Normal.

Toleranta si unitatea pentru fiecare limita sunt indicate la finalul randului care ii corespunde.
Cand un program ruleazd, viteza bratului robot este ajustatd automat pentru a nu depdsi niciuna
dintre valorile introduse, minus toleranta (vezi 10.4). Retineti cd semnul minus afisat la fie-
care valoare de tolerantd se afld acolo doar pentru cé toleranta este scizuta din valoarea intro-
dusa efectiv. Totusi, dacd viteza angulard a unei articulatii depaseste valoare introdusa (fara

tolerantd), sistemul de siguranta efectueaza o Oprire Categoria 0.
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Interval pozitie Acest ecran defineste intervalul de pozitie pentru fiecare articulatie. Aceasta
se face apdsand pe cAmpurile text aferente si introducand noile valori pentru granita inferioara
si superioard a pozitiei articulatiei. Intervalul introdus trebuie sa fie in cadrul valorilor din

coloana intitulatd Interval si granita inferioard nu poate depdsi granita superioara.

Notd: Campurile pentru limite din modul Redus sunt dezactivate cand nici planul de sigurantd
si nici un input configurabil nu este setat sa il declanseze (vezi 10.12 si 10.13 pentru mai multe
detalii).

Tolerantele si unitatea pentru fiecare limitd sunt indicate la finalul randului care i corespunde.
Prima valoare de tolerantd se aplicd la valoarea minimd si a doua la valoarea maximd. Execu-
tarea programului se intrerupe cand pozitia unei articulatii este pe cale sd depdseasca interva-
lul rezultat din addugarea primei tolerante la valoarea minima introdusa si scdzand a doua
tolerantd din valoarea maximd introdusd, dacd continud sd se miste de-a lungul traiectoriei
prognozate. Retineti cd semnul minus afisat la fiecare valoare de toleranta se afld acolo doar
pentru ca toleranta este scidzutd din valoarea introdusa efectiv. Totusi, dacd pozitia articulatiei
depaseste intervalul introdus (fard tolerantd), sistemul de sigurantd efectueazd o Oprire Cate-

goria 0.

10.12 Granitie

In acest tab puteti configura limitele granitd alcdtuite din planuri de siguranta si o limita pe aba-
terea maxim admisa a orientdrii sculei robot. De asemenea, se pot defini planuri ce declanseaza

o tranzitie in modul Redus.

Planurile de sigurantd pot fi folosite pentru a restrictiona spatiul de lucru permis al robotului
prin specificarea ca TCP robot sa stea pe partea corectd a planurilor definite si sa nu treaca
prin ele. Se pot configura pand la opt planuri de sigurantd. Limitarea impusa orientdrii sculei
se poate folosi pentru a se asigura ca orientarea sculei nu deviazd mai mult decat o anumita
cantitate specificatd de la orientarea dorita.

AVERTISMENT:

Definirea planurilor de sigurantd doar limiteazd TCP, nu si limita
generald pentru bratul robot. Aceasta Inseamna cd desi se speci-
ficdun plan de sigurantd, nu se garanteaza faptul cd alte parti ale
bratului robotului vor respecta aceastd restrictie.

Configurarea fiecdrei limita granitd se bazeaza pe una dintre caracteristicile definite in instalarea

curentd a robotului (vezi 13.12).

NOTA:

Se recomanda sa creati toate caracteristicile necesare pentru con-
figurarea tuturor limitelor granitd dorite si denumirea acestora
inainte de a edita configuratia de sigurantd. Retineti cd pentru ca
bratul robot este oprit dupa deblocarea tabului Siguranti, caracte-
ristica Scula (contindnd pozitia curentd si orientarea TCP robot)
precum si modul Freedrive (vezi 13.1.5) nu vor fi disponibile.

Cand sunteti iIn modul Freedrive (vezi 13.1.5), iar pozitia curentd a TCP robot este aproape de

un plan de sigurantd, sau dacd orientarea doritd se apropie de o abatere maxim specificatd,
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utilizatorul va simti o fortd de respingere care va creste odatd cu apropierea TCP de acea limita.
Forta este generatd cand TCP este la aproximativ 5cm de un plan de sigurantd, sau devierea
orientdroo sculei este la aproximativ 3 ° de o deviere maxim admisa specificata.

Cand un plan este definit ca un plan Mod declansare redus si TCP trece de aceastd granitd, sis-
temul de sigurantd trrece in modul Redus care aplicd setdrile de siguranta ale modului Redus.
Planurile de declansare respecta aceleasi reguli ca si planurile de sigurantd normale, cu exceptia

faptului ca permite bratului robot sa treacd prin ele.

10.12.1 Selectarea unei granite de configurat

Panoul Granite de sigurantd din partea stingd a tabului este folosit pentru a selecta o

limitd granitd de configurat.

Pentru a seta un plan de sigurantd, dati clic pe una dintre cele opt inregistrari din panou. Daca
planul de sigurantd selectat a fost deja configurat. reprezentarea 3D corespunzitoare a planu-
lui este evidentiatd in Vizualizarea 3D (vezi 10.12.2) din dreapta acestui panou. Planul de
sigurantd poate fi configurat in sectiunea Proprietdt plan de sigurantd (vezi 10.12.3)

din partea de jos a tabului.

Dati clic pe inregistrarea Granit& sculd pentru a configura limita granitd de orientare pentru
scula robotului. Configurarea limitei poate fi specificatd in sectiunea Proprietdti granita
sculd (vezi 10.12.4) din partea de jos a tabului.

Dati clic pe butonul @& / <& pentru a porni/opri vizualizarea 3D a limitei granitd. Dacd o limitd
granitd este activa, modul de siguranti (vezi 10.12.3 si 10.12.4) este indicat de una din urmdtoarele

pictograme D / ® / / 8).

10.12.2 Vizualizare 3D

Vizualizarea 3D afiseazd planurile de sigurantd configurate si limita granitd de orientare
pentru scula robotului impreund cu pozitia curentd a bratului robot. Toate inregistrarile de
granitd configurate unde se selecteazd comutarea vizibilitdtii (de ex. afisarea pictogramei &)
din sectiunea Granite de siguranta sunt afisate impreund cu limita granitd selectatd mo-

mentan.

Planurile de siguranta (active) sunt afisate in galben si negru cu o micéa sdgeatd ce reprezinta o
normald de plan, care indicd partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile de
declansare sunt afisate in albastru si verde. O mic4 sdgeatd ilustereaza acea parte a planului ce
nu declanseaza trecerea iIn modul Redus. Daca un plan de sigurantd a fost selectat in panoul din

stdnga tabului, reprezentarea 3D corespunzdtoare este evidentiata.

Limita de orientare a sculei este vizualizatd cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica
orientarea curentd a sculei robotului. Interiorul conului reprezintd zona permisa pentru orien-

tarea sculei (vector).

Cand o limitd granitd de plan sau orientare sculd este configurata insd inactivd, vizualizarea este
gri.

Apdsati pictogramele lupd pentru a mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vi-

zualizarea.
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10.12.3 Configurare plan de siguranta

Sectiunea Proprietdati Plan de Sigurantd din parteainferioard a tabului defineste configuratia

planului de sigurantd selectat in panoul Granite de sigurantd din partea din stinga sus a

tabului.
Q Fisier 04:10:34 CCCC O
Program | Instalare r Mutare | /O | Log |
e Y W Configurarea sigurantei
Montarea [ Limite generale [ Limite articulatie |*  Granitie | Sigurant3 /0 |
. Granite de siguranta Vizualizare 3D
Configurare 1O - § :
o @)
Plan de sigurantd 0 D Q & i
Siguranta
@ <! t Plan de siguranta 1 D
Variabile Plan de sigurantd 2 9] l
MODBUS Plan de siguranta 3 l:l
. Plan de siguranta 4 l:l ;
Caracteristici :
Plan de sigurantd 5 l:l ,
Smooth Transition Plan de siquranta 6 l:l ]-;
Conveyor Tracking Plan de sigurantd 7 l:l .-
EtherNet/IP Granita scula l:l
PROFINET Proprietati plan de siguranta
Plan Restrictii granita
e plicic |Plan de sigurantd 1 | ‘U Mormal |v|
incarcare/Salvare ) R ;
> Copiere caracteristica Dislocarea
o - —
| Blocare | | Aplicare |

Nume Céampul text Nume permite utilizatorului sd aloce un nume la planul de siguranta se-
lectat. Schimbati numele apasand pe cAmpul text si introduceti numele nou.

Copiere caracteristica Pozitia si normala planului de sigurantd sunt specificate folosind o
caracteristicd (vezi 13.12) din instalarea curentd a robotului. Utilizati caseta derulantd din partea
inferioard a sectiunii Proprietdti Plan de Sigurantd pentru a selecta o caracteristica.
Sunt disponibile doar caracteristicile punct si plan. Alegand elementul <Undefined> goleste
configuratia planului.

Axul z al caracteristicii selectate va indica cdtre zona nepermisa si normala planului va indica
in directia opusd, cu exceptia momentului cand se electeazd caracteristica Baz&, caz in care
normala planului va indica in aceeasi directie. Daca planul este configurat ca Mod declanare
redus (vezi 10.12.3), normala planului indicd acea parte a planului ce nu declanseaz trecerea in
modul Redus.

Trebuie retinut faptul cd atunci cdnd planul de sigurantd a fost configurat prin selectarea unei
caracteristici, informatiile de pozitie sunt doar copiate in planul de siguranta; planul nu este legat
de acea caracteristicd. Aceasta inseamna cd daca existd schimbari in pozitia sau orientarea unei
caracteristici ce a fost folositd pentru a configura un plan de sigurantd, planul de sigurantd nu
este actualizat automat. Daca caracteristica este schimbatd, aceasta este indicata de o pictograma
A pozitionatd deasupra selectorului de caracteristici. Dati clic pe butonul & de langa selector
pentru a actualiza planul de sigurantd cu pozitia curentd si orientarea caracteristicii. Pictograma
A, este de asemenea afisatd dacd caracteristica selectatd a fost stearsd din instalare.
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Modul de sigurantd Meniul derulant din partea dreaptd a panoului Proprietdti plan
de sigurantd este folosit pentru a alege modul de siguranti pentru planul de sigurants, cu
urmdtoarele moduri disponibile:

Dezactivat Planul de siguranta nu este niciodati activ.

D Normal Cand sistemul de sigurantd este in modul Normal,
un plan de mod Normal este activ si actioneaza ca

o limitd strictid pe pozitia TCP robot.
® Redus Cand sistemul de sigurantd este in modul Redus,
un plan de mod Redus este activ si actioneazd ca

o limitd stricti pe pozitia TCP robot.
Normal & Redus Cand sistemul de sigurantd este in modul Nor-
mal sau Redus, un plan de mod Normal & Redus
este activ si actioneaza ca o limitd strictd pe pozitia

TCP robot.
B Modul declansare Cand sistemul de sigurantd este in modul Normal
redus sau Redus, un plan Modul declansare redus este activ

si va face sistemul de sigurantd sa comute pe mo-
dul Redus atata timp cat TCP robot este pozitionat
dincolo de acesta.

Modul de siguranti selectat este indicat de o pictograma in inregistrarea aferenta din panoul
Granite de sigurantd. Dacd modul de sigurantd este setat pe Dezactivat, nu se afiseaza

nicio pictograma.

Dislocarea Cand s-a selectat o caracteristica din caseta derulantd din partea din stanga jos a
panoului Proprietdti plan de sigurantd,planul desigurantd poate fitranslatat apdsand
pe cdmpul text Dislocare din partea din dreapta jos a acestui panou si introducand o valoare.
Introducénd o valoare pozitiva va creste spatiul de lucru permis al robotului prin miscarea pla-
nului in directia opusd a normalei planului, iar o valoare negativa scade zona permisa miscand
planul in directia normalei planului.

Toleranta si unitatea pentru dislocarea planului granitd sunt afisate in dreapta campului text.

Efectul planurilor limita strictd Executia programului este anulatd cand pozitia TCP este pe
cale sd treaca peste un plan de siguranta cu limitd strictd, activ, minus toleranta (vezi 10.4),
dacd continua sa se miste de-a lungul traiectoriei preconizate. Retineti cd semnul minus afisat la
fiecare valoare de tolerantd se afld acolo doar pentru ca toleranta este scizuta din valoarea intro-
dusa efectiv. Sistemul de sigurantd efectueazd o Oprire Categoria 0 dacd pozitia TCP depéseste
planul de siguranta limita specificat (fara toleranta).

Efectul planurilor in Modul declansare redus Cand nu este activa nicio oprire de sigurantd
si sistemul de sigurantd nu este in modul special Recuperare (vezi 10.6), actioneaza fie In modul
Normal fie in modul Redus, iar miscdrile bratului robot sunt limitate de setul de limite respective.

In mod implicit, sistemul de siguranti este in modul Normal. Trece in modul Redus de fiecare

data cand apare una dintre urmdtoarele situatii:
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a) TCP robot este pozitionat dincolo de vreun plan Modul declansare redus, adica este amplasat
pe acea parte a planului ce este opusi directiei sdgetii mici din vizualizarea planului.

b) Functia de input de sigurantd Mod Redu este configuratd si semnalele de input sunt scdzute
(vezi 10.13 pentru mai multe detalii).

Cand niciuna dintre cele de mai sus nu mai sunt valabile, sistemul de siguranta trece fnapoi in

modul Normal.

Cand trecerea din modul Normal in Redus este cauzatd de trecerea printr-un plan Mod declansare
redus, o trecere de la setul de limite mod Normal in cel din Redus are loc. De indatd ce TCP robot
este pozitionat la 20 mm sau mai aproape de planul Mod declansare redus (insa tot pe partea
modului Normal) se aplica limitele mai permisive ale modului Normal si Redus se aplica pentru
fiecare valoare limitd. Dupa ce TCP robot trece prin planul Modul declansare redus, setul de limite
al modului Normal nu mai este activ si se aplicd setul de limite al modului Redus.

Cand trecerea din modul Redus in Normal este cauzatd de trecerea printr-un plan Mod declansare
redus, o trecere de la setul de limite mod Redus in cel din Normal are loc. De indatd ce TCP robot
trece prin planul Modul declansare redus, se aplica limitele mai permisive dintre cele ale modului
Normal sau Redus pentru fiecare valoare limitd. Dupd ce TCP robot este pozitionat la 20 mm sau
mai departe de planul Modul declansare redus (pe partea modului Normal), setul de limite din
modul Redus nu mai este activ si se aplicd setul de limite din modul Normal.

Daci traiectoria preconizatd duce TCP robot printr-un plan Modul declansare redus, bratul robot
va incepe sa decelereze chiar inainte de a trece prin plan dacd este pe cale sd depdseasca vi-
teza articulatiei, viteza sculei sau limita de impuls din noul set de limite. Retineti ca pentru ca
aceste limite sunt necesare si fie mai restrictive in setul de limite din modul Redus, o asemenea

decelerare prematura poate avea loc doar cand se trece de la modul Normal la modul Redus.

10.12.4 Configurare granita scula
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@ Fisier 04:10:36 CCcCC O
Program | Instalare r Mutare rh’T‘/ Log |
S TEF Configurarea sigurantei
Montarea [ Limite generale | Limite articulatie |*  Granitie | Sigurant3 /0|
a Granite de siguranta Vizualizare 3D
Configurare 1O - o :
o @)
Plan de sigurantd 0 Dl:l & Q
Siguranta
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Panoul Proprietdti granitd sculd din partea dejos a tabului defineste o limitd pe orien-
tarea sculei robotului alcdtuita dintr-o orientare doritd a sculei si o valoare pentru devierea ma-
xim permisa de la aceastd orientare.

Deviere Campul text Deviere afiseazd valoarea pentru devierea maxim admisa a orientarii
sculei robot de la orientarea doritd. Modificati aceastd valoare apasand pe caAmpul text cores-

punzétor si introducerea noii valori.

Intervalul valoric acceptat impreund cu toleranta si unitatea devierii sunt listate langd campul
text.

Copiere caracteristica Orientarea dorita a sculei robot este specificatd folosind o caracteris-
ticd (vezi 13.12) din instalarea curentd a robotului. Axul z al caracteristicii selectate va fi folosit

ca vectorul de orientare sculd dorit pentru aceasta limita.

Utilizati caseta derulantd din partea stanga jos a sectiunii Proprietdti granitd scula
pentru a selecta o caracteristicd. Sunt disponibile doar caracteristicile punct si plan. Alegand
elementul <Undefined> goleste configuratia planului.

Trebuie retinut faptul cd atunci cand limita a fost configuratd prin selectarea unei caracteristici,
informatiile de orientare sunt doar copiate in limitd; limita nu este legatd de acea caracteristica.
Aceasta inseamna ca daca exista schimbari in pozitia sau orientarea unei caracteristici ce a fost
folosita pentru a configura o limitd, limita nu este actualizata automat. Daca caracteristica este
schimbatd, aceasta este indicatd de o pictogramd 4 pozitionatd deasupra selectorului de carac-
teristici. Dati clic pe butonul & de langa selector pentru a actualiza limita cu pozitia curenta si
orientarea caracteristicii. Pictograma 4. este de asemenea afisatd dacd caracteristica selectatd a

fost stearsd din instalare.

Modul de sigurantd Meniul derulant din partea dreaptd a panoului Proprietdti granita
sculd este folosit pentru a alege modul de siguranti pentru granita de orientare a sculei. Optiunile
disponibile sunt:

Dezactivat Limita de granitd a sculei nu este niciodatd activa.
D Normal Cand sistemul de sigurantd este in modul Normal,
limita granita a sculei este activa.
® Redus Cand sistemul de sigurantd este in modul Redus,
limita granitd a sculei este activa.
Normal & Redus Cand sistemul de sigurantd este in modul Normal
sau Redus, limita granitd a sculei este activa.

Modul de sigurantd selectat este indicat de o pictogramd in inregistrarea aferentd din panoul
Granite de siguranta. Dacd modul de siguranti este setat pe Dezactivat, nu se afiseazd
nicio pictograma.

Efect Executia programului este anulatd cdnd devierea orientdrii sculei este pe cale sa treacd
peste devierea maimd introdusd, minus toleranta (vezi 10.4), dacd continud sd se miste de-a
lungul traiectoriei preconizate. Retineti cd semnul minus afisat la fiecare valoare de toleranta

se afld acolo doar pentru cd toleranta este scdzutd din valoarea introdusd efectiv. Sistemul de
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sigurantd efectueazd o Oprire Categoria 0 dacd devierea orientdrii sculei depaseste limita (fara
tolerantd).

10.13 Siguranta /O

@ Fisier 04:10:37 CCCC O
Program | Instalare r Mutare | /O | Log |
Configurare TCP C f' H t H
ontigurarea sigurantel
Montarea [ Limite generale | Limite articulatie | Granitie | Sigurant3 I/0
Configurare 1O
@ siguranta Semnal input Alocare functii
Variabile
config_in[0], config_in[1] Mod redus -
MODBUS . =
config_in[2], config_in[3] Resetare de siguranta -
Caracteristici config_in[4], canfig_in[5] Nealocat -
Smooth Transition config_in[6], config_in[7] Nealocat -

Conveyor Tracking

Semnal output Alocare functii
EtherNet/IP
PROFINET config_out[0], config_out[1] Robotul se misca -
A . Sistem oprit de urgentd
Program Implicit config_out([2], config_out[3] o] gent -
. config_out[4], config_out[5] Nealocat -
Incarcare/Salvare
config_out[8], config_out[7] Nealocat -
| Blocare | | Aplicare |

Acest ecran defineste Functiile de siguranti pentru inputurile si outputurile configurabile (I/O-
uri). I/O-urile sunt impadrtite in inputuri si outputuri, si sunt imperecheate astfel incat fiecare
functie si asigure o Categorie? 3 si PLd I/0.

Fiecare Functie de siguranti poate controla o singura pereche de I/O-uri. Incercand s selectati
aceeasi functie a doua oard aceasta se indepdrteaza din prima pereche de I/O-uri definitd ante-
rior. Existd 5 Functii de siguranti pentru semnale input si 4 pentru semnale output.

10.13.1 Semnale input

Pentru semnale input se pot selecta urmdtoarele Functii de siguranti: Oprire de urgentd
sistem,Mod redus,Resetare de sigurantd,Dispozitiv activare cu 3 pozitii

si Mod operational.

Oprire de urgentd sistem Cand este configurat, permite un buotn suplimentar de Oprire
de UrgentédpelangdceldepeButon oprire de urgentd Dispozitivul deinvatare. Functionalitatea
aceasta necesita utilizarea unui dispozitiv compatibil cu ISO 13850.

Mod redus Toate limitele de sigurantd au doud moduri in care pot fi aplicate: Modul Normal,
care specifica configuratia de siguranta implicitd, si modul Redus (vezi 10.6 pentru mai multe
detalii). Cand este selectata functia de input de sigurantd, un semnal scdzut aplicat la inputuri

face ca sistemul de sigurantd sd treaca in modul Redus. Daca este necesard, bratul robotului

2fn conformitate cu ISO 13849-1, vezi Glosarul pentru mai multe detalii.
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decelereaza pentru a satisface setul de limite mod Redus. Daca bratul robot continud sd incalce
oricare din limitele modului Redus, executd o Oprire Categoria 0. Trecerea inapoi in modul
Normal se face la fel. Retineti cd planurile de sigurantd pot de asemenea cauza trecerea in modul
Redus (vezi 10.12.3 pentru detalii).

Resetare de sigurantd Dacd Oprire de sigurantd este cablat in I/O de sigurantd,
atunci acest input este folosit pentru a asigura ca starea Oprit de Sigurantd continud pand la
declansarea unui reset. Bratul robot nu se va misca cand este in stare de Oprire de Siguranta.

AVERTISMENT:

In mod implicit, functia Resetare de siguranté este configu-
ratd pentru pinii de input 0 si 1. Dezactivarea completd face ca
robotul sd nu mai fie Oprit de Sigurantd de indatd ce Oprire de
siguranta devine mare. Cu alte cuvinte, fird Resetare de
sigurants, inputurile Oprire de sigurantd SIO si SI1 (vezi
Manual instalare hardware) determina complet dacd starea Oprit

de Sigurantd este activa sau nu.

Dispozitiv activare cu 3 pozitii Si Mod operational Acestea permit utilizarea
unui dispozitiv cu 3 pozitii ca masurd suplimentard de protectie la setarea si programarea robo-
tului. Cu inputul Dispozitiv activare cu 3 pozitii configurat, robotul este in ,,mod
rulare” sau ,,mod programare”. O pictogramd apare in coltul din dreapta sus pentru a afisa
modul operational curent:

@ Mod rulare: Robotul poate efectua doar sarcini predefinite. Tabul Mutare si modul Free-
drive nu sunt disponibile.

O Modul programare: Restrictiile prezente in modul rulare sunt ridicate. Totusi, de fiecare data
cand inputul Dispozitiv activare cu 3 pozitii estescdzut, robotul este Oprit de
Sigurantd. De asemenea, glisorul de viteza este setat la o valoare initiald ce corespunde la
250mm/s si poate fi crescutd treptat pentru viteze mai mari. Glisorul de vitezd este resetat
la o valoare mai micd cdnd inputul Dispozitiv activare cu 3 pozitii trece dela
scazut la crescut.

Existd doud metode de a configura selectarea modului operational:

1. Ca sid selectati modul operational folosind dispozitivul de selectare a modului extern,
configurati inputul Mod operational. Optiunea de a configura apare in meniurile de-
rulante de indatd ce inputul Dispozitiv activare cu 3 pozitii este configurat.
Robotul este in modul rulare cand inputul Mod operational este scazut si in modul pro-

gramare cand este crescut.

2. Ca sa selectati modul operational din PolyScope, doar inputul Dispozitiv activare
cu 3 pozitii trebuie configurat si aplicat la Configuratia de Sigurantd. In acest caz,
modul implicit este Rulare. Pentru a comuta in Modul programare, alegeti butonul , Progra-
mare Robot” de pe ecranul de Bun Venit. Pentru a reveni la modul rulare, iesiti din ecranul
,,Programare Robot”.
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NOTA:

Dupa ce configurarea I/O Sigurantd cu Dispozitiv activare
cu 3 pozitii activat este confirmats, se afiseazd automat ecra-
nul Bun Venit. Ecranul de Bun Venit este afisat automat si cand

modul operational se schimba din Programare in Rulare.

10.13.2 Semnale output

Pentru semnale output se pot selecta urmatoarele Functii de siguranti: Toate semnalele revin la

scdzut cand starea care a declansat semnalul crescut s-a incheiat:

Oprire de urgenta sistem Semnalulscdzut este aplicat doar daca sistemul de siguranta
a fost declansat intr-o stare de Oprit de Urgentd deinputul Oprire de urgentd robot sau Bu-
ton oprire de urgentd. Pentru a evita blocajele, dacd starea Oprit de Urgentd este declansatd
de inputul Oprire de urgentd sistem, semnalul scdzut nu va fi emis.

NOTA:

Un utilaj extern ce primeste starea Oprire de Urgentd delaro-
bot prin outputul de Oprire de Urgentd Sistem trebuie sd
fie conform cu ISO 13850. Acest lucru este necesar in special in
configuratiile unde inputul Oprire de urgentd robot este conec-
tat la un dispozitiv extern de Oprire de Urgentd. In astfel de ca-
zuri, outputul de Oprire de Urgentd Sistem devine crescut
cand se elibereaza Oprire de Urgenta dispozitiv extern. Aceasta
inseamnd cd starea de oprire de urgentd la utilajul extern va fi re-
setatd fard nicio actiune manuald necesard de la operatorul robotu-
lui. De aceea, pentru a respecta standardele de siguranta, utilajul

trebuie sd necesitd actiune manuald pentru a relua.

Miscare robot Unsemnalscdzut este emis de fiecare datd cAnd bratul robot este intr-o stare

mobild. CAnd bratul robot este intr-o pozitie fixa se emite un semnal inalt.

Robotul nu se opreste Cand bratul robot a primit solicitarea de a se opri, va trece ceva
timp pana cand bratul se opreste. In acest timp semnalul va fi crescut. Cand bratul robot se
miscd si nu i s-a solicitat sd se opreascd sau cand este in pozitie opritd, semnalul va fi scizut.

Modul redus Trimite un semnal scdzut cand bratul robot este plasat in mod Redus sau dacd
inputul de siguranta este configurat cu un input Mod Redus si semnalul este momentan scazut.

In caz contrar, semnalul este crescut.

Modul Neredus Acesta este modul invers al modului Redus definit mai sus.
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11.1 Introducere

Bratul Universal Robot este alcituit din tuburi si articulatii. Articulatiile cu denumirile lor uzu-
ale sunt prezentate in Figura 11.1. Baza este locul unde robotul este montat, iar la celalalt capat
(Incheietura 3) este atasatd scula robotului. Prin coordonarea miscarii fiecarei articulatii, robo-

tul 1si poate misca scula liber, cu exceptia zonei direct deasupra si dedesubtul bazei.

PolyScope este interfata grafica pentru utilizator (GUI) care vd permite sd operati bratul robo-

tului si caseta de comandd, sa executati programe de robot si sd creati cu usurintd unele noi.

Sectiunea urmadtoare va aratd primii pasi cu robotul. Dupad aceasta, ecranele si functionalitatea

PolyScope sunt prezentate mai detaliat.

PERICOL:

1. Manual instalare hardware contine informatii de siguranta
importante, ce trebuie citite si intelese de integratorul
robotilor UR inainte de a porni pentru prima data robotul.

2. Integratorul trebuie sd seteze parametrii de configurare a
sigurantei definiti de evaluarea de risc inainte de a porni
bratul robot pentru prima datd, vezi capitolul 10.

11.2 Pentru inceput

Inainte de a folosi PolyScope, bratul robotului si caseta de comanda trebuie instalate si caseta
de comanda pornita.

Figura 11.1: Articulatiile robotului. A: Baza, B: Umidirul, C: Cotul si D, E, F: Incheietura 1,2, 3
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11.2.1 Instalarea bratului robot si a casetei de comanda

Pentru a le instala procedati dupd cum urmeaza:

1. Despachetati bratul robot si caseta de comanda.

2. Montati bratul robot pe o suprafatd rezistentd si fara vibratii.
3. Plasati caseta de comanda pe picior.

4. Conectati cablul robotului intre robot si caseta de comanda.
5

. Puneti in prizd caseta de comanda.

AVERTISMENT:
Risc de rdsturnare. Dacd robotul nu este plasat sigur pe o suprafatd

rezistentd, acesta se poate prabusi si cauza accidente.

Instructiuni de instalare detaliate se gdsesc in Manual instalare hardware. Retineti cd este nece-
sard o analiza de risc inainte de a utiliza bratul robot pentru orice lucrare.

11.2.2 Pornirea si oprirea casetei de comanda

Caseta de comandé se porneste apasand butonul de pornire din partea frontald a panoului cu
ecran tactil. Acest panou este de reguld denumit buton de tnvitare. Cand caseta de comanda este
pornitd, textul din sistemul de operare va apdrea pe ecranul tactil. Dupad circa un minut, apar

cateva butoane pe ecran si un popup va ghida utilizatorul spre ecranul de initializare (vezi 11.5).

Pentru a opri caseta de comandd, apdsati butonul verde de pe ecran sau utilizati butonul Oprire

de pe ecranul de bun venit (vezi 11.4).

AVERTISMENT:

Oprirea prin scoaterea cablului din priza poate duce la coruperea
sistemului de fisiere al robotului, ceea ce poate duce la probleme
de functionare.

11.2.3 Pornirea si oprirea bratului robot

Bratul robot poate fi pornit dacd caseta de comandd este pornitd, si dacd nu este activat un
buton de oprire de urgentd. Pornirea bratului robot se face in ecranul de initializare (vezi 11.5)
atingdnd butonul PORNIT de pe acel ecran si apoi apdsdnd Start. Cand robotul este pornit,

acesta scoate acum un sunet si se miscd putin in timp ce elibereaza franele.

Alimentarea electricd a bratului robot se poate opri prin apasarea butonului OPRIT de pe ecra-

nul de initializare. Bratul robot se opreste si automat cand caseta de comanda este oprita.

11.2.4 Pornire rapida

Pentru a porni rapid robotul dupa ce a fost instalat, efectuati urmdtoarele etape:

1. Apasati butonul de oprire de urgentd de pe partea frontald a butonului de invétare.

2. Apasati butonul de pornire al butonului de invatare.
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3. Asteptati un minut cat porneste sistemul, afisand textul pe ecranul tactil.

4. Cand sistemul este pregitit, va apdrea un popup pe ecran indicdnd cd robotul trebuie
initializat.

5. Apasati butonul de pe dialogul popup. Veti fi dus la ecranul de initializare.

6. Asteptatidialogul Confirmarea configuratiei de sigurantd aplicate siapdsati
butonul Confirmare configuratie de sigurantd. Aceasta aplicd un set initial de
parametri de sigurantd ce trebuie ajustati in functie de evaluarea de risc.

7. Deblocati butonul de oprire de urgenta. Starea robotului se schimba din Oprit de urgenta

in Oprire.
8. lesiti din zona de actiune (spatiul de lucru) al robotului.

9. Apadsati butonul Pornit de pe ecranul tactil. Asteptati citeva secunde pana cand starea
robotului se schimbd in Idle.

10. Verificati dacd masa incdrcaturii si montajul selectat sunt corecte. Veti fi notificat dacd

montarea detectatd pe baza datelor de la senzor corespunde cu montarea selectata.

11. Apaésati butonul Start de pe ecranul tactil. Robotul scoate acum un sunet si se misca

putin in timp ce elibereazd franele.

12. Apadsati butonul OK, afisindu-véa ecranul de Bun venit.

11.2.5 Primul Program

Un program e o listd de comenzi ce ii spun robotului ce sd faca. PolyScope permite persoanelor
cu o experientd redusd in programare sd programeze robotul. Pentru majoritatea sarcinilor

programarea se face complet prin utilizarea panoului tactil fird a scrie vreo comanda criptica.

Miscarea sculei este partea programului robot ce invatd robotul cum si se miste. In PolyScope,
miscdrile sculei sunt setate folosind o serie de puncte de trecere. Punctele de trecere combinate
alcdtuiesc o cale pe care o urmeaza Bratul Robotului. Un punct de trecere este setat folosind
Tabul Move, prin miscarea (invédtarea) robotului intr-o anumitd pozitie sau poate fi calculat de
software. Folositi tabul Move (vezi 13.1) pentru a misca Bratul Robotului spre o pozitie
doritd, sau Invatati pozitia tragand Bratul Robotului tindnd butonul Freedrive in spatele Teach
Pendant.

Pe langd miscarea parin puncte de trecere, programul poate trimite semnale I/O la alte utilaje la
anumite puncte din calea robotului si poate executa comenzi precum if...then si loop, pe baza

variabilelor si semnalelor I/O.

In cele ce urmeaza va prezentam un program ce permite bratului robot ce a fost deja pornit, sa
se miste Intre doud puncte de trecere.

1. Atingeti butonul Programare Robot siselectati Program Gol.

2. Apadsati butonul Urmatorul (dreapta jos) astfel incat linia <goal&a> este selectatd in struc-

tura arbore din stanga ecranului.
Mergi la tabul St ructura.
Apdsati butonul Mutare.

Mergi la tabul Comanda.

SANERC L S

Apasa butonul Urmatorul, mergila setdrile Punct de trecere.
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13.
14.

15.

Apdsati butonul Seteazd acest punct de trecere delangd imaginea,?”.

. Pe ecranul Mutare mutati robotul apdsand diversele sdgeti albastre sau tindnd apdsat bu-

tonul Freedrive amplasat pe spatele dispozitivului de invatare, in timp ce trageti bratul
robot.

. Apdsati OK.
10.
11.
12.

Apdsati Addugare punct de trecere inainte.
Apdsati butonul Seteazd acest punct de trecere delangd imaginea,?”.

Pe ecranul Mutare mutati robotul apdsand diversele sageti albastre sau tindnd apdsat bu-

tonul Freedrive in timp ce trageti bratul robot.

Apdsati OK.

Programul este gata. Robotul se va misca intre cele doud puncte cand apdsati pe simbolul
,,Play”. Stati la distantd, tineti butonul de oprire de urgentd si apdsati , Play”.

Felicitdri! Acum ati realizat primul dvs. program de robot ce miscdr robotul intre doud
puncte de trecere stabilite.

AVERTISMENT:

1. Nu miscati robotul spre sine sau alte obiecte pentru cd se

poate deteriora.

2. Tineti capul si trupul in afara zonei de actiune a robotului.

Nu puneti degetele unde pot fi prinse.

3. Acesta este doar un ghid de pornire rapida pentru a va ardta
ce usor este sd folositi un robot UR. Se pleacd de la premisa
unui mediu fard pericole si un utilizator atent. Nu cresteti vi-
teza sau acceleratia dincolo de valorile implicite. Efectuati
intotdeauna o analizd de risc inainte de a pune robotul in

functiune.

11.3

Interfata de programare PolyScope

PolyScope ruleaza pe ecranul tactil atasat la caseta de comanda.
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@)

Interfata utilizator robot PolyScope

Va rugam selectati

Rulare Program

UNIVERSAL
ROBOTS

Configurare Robot

Oprire Robot

Imaginea de deasupra prezinta Ecranul de Bun Venit. Zonele albastrui ale ecranului sunt bu-
toane ce pot fi apdsate cu degetul sau capdtul unui creion pe ecran. PolyScope are o structura
ierarhizats de ecrane. In mediul de programare, exranele sunt aranjate in taburi, pentru accesa-
rea facild a ecranelor..

Q Fisier 04:08:35 CCCC O
| Program rlnstalare rMutare /O | Log |
<nedenumit> [comanda | imagini | Structura | variabile |

In acest exemplu, tabul Program este selectat la nivelul superior, iar sub acesta se selecteaza
tabul structura. Tabul Program detine informatii legate de programul incarcat momentan.
Dacd se selecteazd tabul Mutare, ecranul se schimba pe ecranul Mutare, de unde se poate misca
bratul robotului. Similar, selectand tabul I/O, starea curentd a I/O electric poate fi monitorizatd
si schimbata.

Se poate conecta un maus si o tastaturd la caseta de comandd sau butonul de invatare; totusi,
acest lucru nu este obligatoriu. Aproape toate cimpurile text sunt tactile, astfel cd atingdndu-le

se lanseazd o tastaturd pe ecran.

Diversele ecrane ale PolyScope sunt descrise in sectiunile de mai jos.

Versiunea 3.6.0 1I-25 CB3

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS 11.4 Ecran de Bun Venit

11.4 Ecran de Bun Venit
(@)

Interfata utilizator robot PolyScope

Va rugam selectati

Rulare Program

UNIVERSAL
ROBOTS

Configurare Robot

Oprire Robot

Dupaé bootarea PC-ului controler apare ecranul de bun venit. Ecranul oferd urmaétoarele optiuni:

* Rulare Program: Alegeti si rulati un program existent. Aceasta este cea mai simpld metoda

de a opera bratul robotului si caseta de comanda.
* Programare Robot: Schimbati un program sau creati un program nou.
* Configurare Robot: Schimbati limba, setati parolele, actualizati software etc.
® Oprire Robot: Opreste robotul si inchide caseta de comanda.

® Despre: Oferd detalii despre versiunile software, nume gazda, adresd IP, numar serial si

informatii legale.
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11.5 Ecran initializare UNIVERSAL ROBOTS

11.5 Ecran initializare

Initializare robot o

Asigurativi c instalares siincdrcatura sunt corecte si apasati butonul cu pictograma verde pentru a initializa robotul.

Robot & Normal

@ OPRIT
Active Payload kg
Fisier instalare |defau|t_1 | | incarcare instalare

Vizualizare 3D

Q8!8

_ | Configurare TCP |
L,

| Configurare montare |

P

Pe acest ecran puteti controla initializarea bratului robot.

Indicator stare brat robot

LED-ul de stare oferd indicii despre starea de functionare a bratului robot:

e Un LED rosu aprins indicd faptul cd bratul robotului este momentan oprit din diverse
motive.

e Un LED galben indicd faptul cd robotul este pornit dar nu e gata de functionare normala.

o In sfarsit, un LED verde indica faptul ci robotul este pornit si gata de functionare normala.

Textul ce apare langa LED specificd mai in detaliu starea curentd a bratului robot.

incarcatura activa si instalarea

Cand bratul robot este pornit, masa incarcaturii folosite de controler la operarea bratului robot
este afisatd intr-un mic cAmp text. Aceastd valoare poate fi modificatd apasand pe cAmpul text
si introducand o noud valoare.

Nota: setarea acestei valori du modifica Incarcatura instaldrii robotului (vezi 13.6), doar seteaza
masa de folosit de controler.

La fel, numele fisierului de instalare ce este incdrcat momentan este aratat in cimpul text gri.
O instalare diferita poate fi incarcatd apdsand pe cAmpul text sau folosind butonul Incércare de
langd aceasta. Alternativ, instalarea incarcatd poate fi personalizata folosind butoanele de lang

vizualizarea 3D din josul ecranului.

Inainte de a porni bratul robot este important sa verificati daca incarcdtura activa si instalarea

activa corespund situatiei efective in care se afld bratul robotului.

Versiunea 3.6.0 11-27 CB3

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS 11.5 Ecran initializare

Initializarea bratului robot

PERICOL:

Verificati intotdeauna dacd incércitura efectiva si instalarea sunt
corecte Tnainte de pornirea bratului robot. Daca aceste setdri sunt
gresite, bratul robot si caseta de comanda nu vor functiona corect
si pot fi periculoase pentru persoanele si echipamentele din jur.

ATENTIE:
Trebuie avut grija daca bratul robot atinge un obstacol sau o masa,
pentru cd se poate defecta cutia de transmisie comuna.

Butonul mare cu pictogramad verde de pe acesta serveste la initializarea efectivd a bratului robot.
Textul de pe acesta si actiunea efectuatd se schimba in functie de starea bratului robot.

® Dupa ce PC-ul controler porneste, butonul trebuie apdsat o datd pentru a porni bratul
robot. Starea bratului robot se schimbd in Pornit si apoi in Idle. Retineti cd atunci cand
existd o oprire de urgentd bratul robot nu poate fi pornit, asa cd butonul va fi dezactivat.

e Cand starea bratului robot este Idle, butonul trebuie apdsat din nou pentru a reporni bratul
robot. La acest punct, datele senzorului sunt verificate pe baza montarii configurate a
bratului robot. Dacé se gdseste o nepotrivire (cu o toleranta de 30°), butonul este dezactivat
si se afiseazd un mesaj de eroare dedesubt.

Dacd verificarea montdrii reuseste, apasand butonul se elibereaza toate franele de articulatii
si bratul robot este gata de functionare normald. Retineti cd robotul scoate acum un sunet
si se miscd putin in timp ce elibereaza franele.

¢ Daca bratul robot incalcd una dintre limitele de sigurantd dupa pornire, acesta functioneaza
intr-un mod special de Recuperare. In acest mod, apdsand butonul se comuti pe un ecran
de mod de recuperare unde bratul robot poate fi miscat inapoi in limitele de siguranta.

* Dacd apare o avarie, controlerul poate fi repornit cu acest buton.

® Daci controlerul nu ruleaza, apasand butonul se porneste.

In sférsit, butonul mai mic cu pictograma rosie serveste la oprirea bratului robot.
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12.1 Editor de expresii pe ecran

& Fisier

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

04:09:41

cccc @

[ <nedenumit=
W Sablon -
¢V Secventidfalet ||
° Apropiere_1
° PunctSablon |
= Setare
= Asteapta —
o jesire_1
P s Destivuire
o StartPoz

Comanda rlmagini rStructuré r\fariabile |

Alocare

Variabila

Aloca vaniabila selectatd cu valoarea expresiel.

Expresie

Sursé |Expresie =

¢ ¥V Directie |var 2
o FromFos =

o LaPoz [ ped

umira

~] -

2 *force(]

Input

=Input= -

True (HI)

False (LO)

Esc

4= inapoi

Output

=0utput= - and

or

Xor

not

Variable

I

<\ariabild= -

Pose

<Pozd> - -

1}

Trimit...

Function

=<Functie= -

In timp ce expresia in sine este editatd ca text, editorul de expresii are un numér de butoane

pentru inserarea simbolurilor speciale de expresii, cum ar fi * pentru inmultire si < pentru mai

mic sau egal cu. Butonul de simbol de pe tastatura din partea din stdnga sus a ecranului comuta

pe editarea text a expresiei. Toate variabilele definite se pot gdsi in selectorul variabile, in

timp ce denumirile porturilor de intrare si iesire se pot gdsi in selectoarele Input si Output.

Anumite functii speciale se gdsesc in Functie.

Expresia este verificatd dupd erori gramaticale si apoi se apasd butonul Ok. Butonul Cancel

pardseste ecranul anuland toate modificdrile.

O expresie poate ardta asa:

?
digital_ in[l]=Adevadrat si analogic_in[0]<0.5

12.2 Ecran editare poza

Pe acest ecran puteti specifica pozitiile articulatiei tintd sau o poza tintd (pozitie si orientare)

pentru scula robotului. Acest ecran este ,,offline” si nu controleaza direct bratul robotului.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Ecran editare poza

Q)]

Robot Optiune

Q'aq e o)
TCP
X 120.11|mm E
¥ -431.75|mm E
z 300|mm El

Wector rotatie [rad]

[«

RX 0.001 [ |[ =]
7 A RY -3.166 T ?
RZ -0.04 T T
-
‘—J Pozitii articulatie

£s Caracteristica -91.71° E E

umar -98.96|° g (| =
Cot -126.22|° T ?
Incheietura 1 -46.29|° T [ =]
Incheietura 2 91.339° T = |
Incheietura 3 -1.78|° T [ =]

¥ Anulare || & OK

Robot

Pozitia curentd a bratului robotului si pozitia tintd noud tintd sunt indicate in grafica 3D. Schema
3D a bratului robotului afiseazad pozitia curentd a bratului robotului, iar ,,umbra” bratului in-
dicd pozitia tintd a bratului robot controlat de valori specificate pe partea dreapta a ecranului.
Apdsati pictogramele lupd pentru a mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vi-
zualizarea.

Daca pozitia tintd specificatd a TCP robot este aproape de un plan de sigurantd sau declansator,
sau daca orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 10.12, o
reprezentare 3D a limitei este afisata.

Planurile de sigurantd sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezintd o
normald de plan, care indicad partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeatd micd indicAnd partea planului pe care
sunt active limitele de mod Normal (vezi 10.6). Limita de orientare a sculei este vizualizata cu
un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curentd a sculei robotului. Interiorul

conului reprezintd zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

Cand TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daca
TCP tintd incalcd sau este foarte aproape sd incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Pozitia optiunii si a sculei

In coltul din dreapta sus al ecranului se géaseste selectorul de optiuni. Selectorul de optiuni
defineste optiunile relativ la care se controleaza bratul robotului

Sub selectorul de optiuni se afiseazd Punctul de Centru de Sculd (TCP) activ momentan. Pen-
tru informatii suplimentare despre configurarea unor TCP denumite, vezi 13.6. Cdsutele text
afiseazd valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea selectatd. X, Y si 2
controleaza pozitia sculei, in timp ce RX, RY si RZ controleaza orientarea sculei.
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12.2 Ecran editare poza UNIVERSAL ROBOTS

Utilizati meniul desfdsurdtor de deasupra cdsutelor RX, RY si RZ pentru a alege reprezentarea

orientdrii. Tipurile disponibile sunt:

* Vector Rotatie [rad] Orientarea este indicatd ca vector de rotatie. Lungimea axului este
unghiul de rotit in radiani, iar vectorul in sine indica axul in jurul cdruia se roteste. Aceasta
este setarea implicita.

® Vector Rotatie [°] Orientarea este indicatd ca vector de rotatie, unde lungimea vectorului
ese unghiul de rotit in grade.

e RPY [rad] Unghiurile de rotatie, inclinare si viraj (RPY), unde unghiurile sunt in radiani.
Matricea de rotatie RPY (rotatie X, Y’, Z’) este indicata de:

Rrpy(7, B, &) = Rz(a) - Ry(B) - Rx(7)

* Unghiurile de RPY [°] rotatie, inclinare si viraj (RPY), cu unghiurile indicate in grade.

Valorile se pot edita cu clic pe coordonatd. Dand clic pe butonul + sau - din dreapta cadsutei va
permite sd adunati sau sa scddeti cantitatea la/din valoarea curentd. Tinadnd apdsat pe un buton
va creste/scddea direct valoarea. Cu cat este mai mult apdsat butonul, cu atdt mai mare va fi

cresterea/scédderea.

Pozitii articulatie
Permite specificarea directa a pozitiilor articulatiei. Fiecare pozitie poate avea o valoare in inter-
valul de la —360° la +360°, care sunt limitele articulatiei. Valorile se pot edita cu clic pe pozitia
articulatiei. Dand clic pe butonul + sau - din dreapta casutei vd permite sa adunati sau sa
scddeti cantitatea la/din valoarea curentd. Tinadnd apdsat pe un buton va creste/scddea direct

valoarea. Cu cat este mai mult apdsat butonul, cu atdt mai mare va fi cresterea/scdderea.

Buton OK

Dacd acest ecran a fost activat din tabul Mutare (vezi 13.1), dand clic pe butonul OK se va reveni
la tabul Mutare, unde bratul robotului se va misca la tinta specificatd. Dacd ultima valoare
specificatd a fost o coordonatd de sculd, bratul robotului se va misca in pozitia tintd folosind
tipul de miscare MoveL, in timp ce bratul robotului se va misca in pozitia tinta folosind tipul de
miscare Move], daca ultima datd s-a specificat o pozitie articulatie. Diversele tipuri de miscare
sunt descrise in 14.5.

Buton anulare

Dand clic pe butonul Cancel se pardseste ecranul anuland toate modificarile.

Versiunea 3.6.0 11-31 CB3

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



12.2 Ecran editare poza
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13.1 Tabul Mutare

Pe acest ecran puteti misca bratul robot direct, fie prin translatarea/rotirea sculei robotului, fie

prin miscarea separatd a articulatiilor robotului.

5] 04:09:47 CCCC O
(Program |’Instalare | Mutare | /0 | Log |
Pozitie TCP Robot Optiune
a8s Vewaimre ]
TCP
X -120.11) mm
. . ] v [ -431.76|mm
il T z[ -253.593|mm
- ~ .
\,/ \/ I mx [ 0.0012]rad
RY -3.1664| rad
o RZ -0.0355| rad
Orientare TCP Miscare articulatii

Caracteristica <:| H |:> -91.71) °
Umar -98.

2 o @ T ) °

\. incheietura 1 <:| |I||::> o

/l
\I ’/f incheietura 2 <:| H |:> 91.39 °

Freedrive

< 7 nchetetura 3 (@1 > [ 179"
Vitezd === _J100% | ¥ Anulare || W oK |

0 Robot real

13.1.1 Robot

Pozitia curenta a bratului robot este afisatd in grafic 3D. Apasati pictogramele lupd pentru a
maéri/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vizualizarea. Pentru cel mai bun control
al bratului robot puteti selecta optiunea Vizualizare si rotiti unghiul de vizualizare al imaginii
3D pentru a se potrivi cu imaginea bratului robot real.

Daca pozitia curentd a TCP robot se apropie de un plan de sigurantd sau declansator, sau daca
orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 10.12, 0 repre-
zentare 3D a limitei este afisatd. Retineti cd atunci cdnd robotul ruleaza un program, vizualiza-
rea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de sigurantd sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezintd o
normald de plan, care indicad partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeatd micd indicAnd partea planului pe care
sunt active limitele de mod Normal (vezi 10.6). Limita de orientare a sculei este vizua-
lizata cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului.

Interiorul conului reprezintd zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

Cand TCP robot nu mai este In apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Dacd TCP

incalcd sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.
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13.1.2 Pozitia optiunii si a sculei

In coltul din dreapta sus al ecranului se giseste selectorul de optiuni. Defineste optiunile relativ
la care se controleaza bratul robotului

Sub selectorul de optiuni se afiseazd numele Punctului de Centru de Sculd (TCP) activ momen-
tan. Céasutele text afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea se-

lectatd. Pentru informatii suplimentare despre configurarea unor TCP denumite, (vezi 13.6).
Valorile se pot edita manual sau cu clic pe pozitia articulatiei. Aceasta vd va duce la ecranul
editorului de poza (vezi 12.2) unde puteti specifica o pozitie tintd si o orientare pentru

sculd sau pozitiile tintd ale articulatiei.

13.1.3 Miscare scula

e Tindnd apdsatd o s&dgeatd de translatare (sus)se va misca varful sculei robotului in

directia indicata.

e Tindnd apdsatd o sdgeatd de rotire (jos) se modificd orientarea sculei robotului in
directia indicatd. Punctul de rotatie este Punctul Central al Sculei (TCP), adica punctul de
la capatul bratului robot ce oferd un punct caracteristic pe scula robotului. TCP este afisat
ca o bild albastrd mica.

Nota: Eliberati butonul pentru a opri miscarea in orice moment.

13.1.4 Miscare articulatii

Permite controlarea directd a pozitiilor articulatiei. Fiecare articulatie se poate misca de la
—360° la +360°, adica limitele de articulatie implicite ilustrate de bara orizpntald pentru fiecare
articulatie. Dacd o articulatie ajunge la o limitd de articulatie, nu mai poate fi scoasa mai mult.
Dacad limitele pentru o articulatie au fost configurate cu un interval de pozitie diferit de cel
implicit (vezi 10.11), acest interval este indicat cu rosu in bara orizontala.

13.1.5 Freedrive

Cand butonul Freedrive este tinut apdsat, se poate apuca fizic bratul robotului si poate fi ridicat
si dus unde doriti. Dacd setarea de gravitatie (vezi 13.7) din tabul Configurare este gresita,
sau daca bratul robotului are o incarcdturd grea, bratul robot s-ar putea sd inceapad sd se miste
(cddere) la apdsarea butonului Freedrive. In acest caz eliberati la loc butonul Freedrive.
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13.2 Tab I/O

UNIVERSAL ROBOTS

AVERTISMENT:

1. Asigurati-va cad utilizati setdri de instalare corecte (de ex.
unghi montare robot, greutate in TCP, offset TCP). Salvati si

incdrcati fisierele de instalare impreuna cu programul.

2. Asigurati-va cd setdrile TCP si setdrile de montare a robotului
sunt fdcute corect inainte de a opera butonul Freedrive. Dacd
aceste setdri nu sunt corecte, bratul robot se va misca cand

butonul Freedrive este activat.

3. Functia Freedrive (Impedanti/Backdrive) trebuie folositd
doar in instldri in care evaluarea riscului o permite. Sculele
si obstacolele nu trebuie sd aibd muchii ascutite sau puncte
de strangere. Asigurati-va ca toti angajatii sunt in afara razei

de actiune a bratului robot.

13.2 Tabl/O

& Fisier 04:10:12 CCCC O
fProgram rlnstalare rMutare /O | Log |
Robot MODBUS
Input configurabil Input digital Input scula
s-Guard @ | @ 4 0| D4
Digital
s-Guard @ | @ 5 19|95 f’
"]
2| Db StartProg @ | & 6 >
1
I Y| D7 Stop-Prog & | @ 7
Input ana!oqic _ analog_in[2]
analog_in[0] analog_in[1] 0,00\ |Tensiune |V|
.00 | |Ten3|une ‘v| | .00V | |Ten5|une |v| analog in(31
ov 10V ov 10v 0.0 [Fensiune [+
Output configurabil Output digital Output scula
o@ | @ 2
10| @ s Digital
@o
20| @ s et
g1
3@ (@7
output analogic Tensiune Curent
analog_out[0] analog_out[1]
0 12 24
AmA 20mA 4mA 20mA
G Simulare
o Robot real

Pe acest ecran puteti monitoriza intotdeauna si puteti seta semnalele I/O live de la/la caseta

de comandé a robotului. Ecranul afiseazd starea curentd a I/O inclusiv in timpul executarii

programului. Dacd se modificd ceva in timpul executiei programului, programul se opreste. La

oprirea programului, toate semnalele de output isi pastreaza starea. Ecranul este actualizat la

doar 10Hz, asadar un semnal foarte rapid s-ar putea sa nu fie afisat corect.

I/O-urile configurabile pot fi rezervate pentru setdri de sigurantd speciale definite in sectiunea

de configurare a I/O de siguranta a instaldrii (vezi 10.13); cele care sunt rezervate vor avea

numele functiei de siguranta in locul valorii implicite sau a denumirii definite de client. Output-
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UNIVERSAL ROBOTS 13.4 Tabul Auto-mutare

urile configurabile ce sunt rezervate pentru setdrile de sigurantd nu pot fi comutate si vor fi
afisate doar ca LED-uri.

Detaliile electrice ale semnalelor sunt descrise in acest manual.

Setari domeniu analogic I/O-urile analogice pot fi setate fie curent [4-20mA] fie tensiune
[0-10V]. Setarile se vor retine pentru eventuale reporniri ulterioare ale controlerului robotului la

salvarea unui program.

13.3

Client MODBUS 1I/0

Aici se afiseazd semnalele digitale I/O client MODBUS asa cum sunt cinfigurate in instalare.

Dacd conexiunea semnalului se pierde, inregistrarea aferentd de pe ecran se dezactiveaza.

Q Fisier 04:10:13 CCCC O

fProgram rlnstalare rMutare /O | Log |
Robot | MODBUS

Input-uri Output-uri

[]

G Simulare
o Robot real

Input-uri

Vizualizati starea input-urilor digitale de client MODBUS.

Output-uri

Vizualizati si comutati starea output-urilor digitale de client MODBUS. Un semnal poate fi co-
mutat doar daci selectia pentru controlul tabului I/O (vezi 13.8) o permite.

13.4

Tabul Auto-mutare

Tabul Auto-mutare este folosit cand bratul robot trebuie miscat intr-o anumitd pozitie in spatiul
sdau de lucru. Exemple ar fi cdnd bratul robotului trebuie sa se miste intr-o anumitd pozitie de
start inainte de a rula un program, sau in timpul miscarii spre un punct de trecere in timp ce se

modificd programul.
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o 04:09:28 CCCC O
(Rulare 'Mutare |'/O |'Log | Auto-mutare |

Mutare robot in pozitie.

Tineti ap&sat Auto pentru a face miscarea ardtata. Eliberati butonul pentru a anula.
Apasati manual pentru a misca robotul manual in pozitie.

Auto

Manual

Animatie

Animatia aratd miscarea pe care bratul robot e pe cale sd o execute.

ATENTIE:

Comparati animatia cu pozitia bratului robot real si asigurati-va ca
bratul robotului poate efectua miscarea in sigurantd fard a atinge
niciun obstacol.

ATENTIE:
Functia Auto-mutare miscd robotul de-a lungul traiectoriei umbra.
Coliziunea poate deteriora robotul sau alte echipamente.

Auto

Tineti apdsat butonul Auto pentru a misca bratul robot conform animatiei.

Nota: Puteti elibera butonul pentru a opri miscarea in orice moment.

Manual

Apdsati tabul Manual pentru a accesa tabul Mutare unde bratul robotului poate fi miscat ma-
nual. Aceasta este necesar doar dacd miscarea din animatie nu este de preferat.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.5 Instalare — incarcare/Salvare

13.5

Instalare — incarcare/Salvare

Q Fisier 04:10:02 CCcCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |

Configurare TCP

Incarcare/Salvare instalare robot in fisier

Instalarea robotului acopers toate aspectele legate de modul in care robotul este amplasat
Configurare 1/0 in spatiul de lucru. Include montarea mecanica a robotului, conexiunile electrice |a alte

echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu include
programul in sine.

Montarea

2, Siguranta

\Variabile Salvati instalarea curenta.

RIEEHLS |defau|t |

Caracteristici | Salvare || Salvare Ca... |

Smooth Transition
Incarcare fisier instalare diferit
Conveyor Tracking

‘ incarcare H Creare Nou |

EtherNet/IP
PROFINET

Program Implicit

E‘ Incarcare/Salvare

Instalarea robotului acoperd toate aspectele legate de modul in care bratul robot si caseta de co-
manda sunt plasate in spatiul de lucru. Include montarea mecanica a bratului robot, conexiunile
electrice la alte echipamente precum si toate optiunile de care depinde programul robotului. Nu

include programul in sine.

Aceste setdri pot fi ficute folosind diversele ecrane de la tabul Instalare cu exceptia domeniilor
I/0 ce sunt setate in tabul I/O (vezi 13.2).

Pot exista mai multe fisiere de instalare pentru robot. Programele create vor folosi instalarea
activa si o vor incérca automat la folosire.

Orice modificare la o instalare trebuie salvatd pentru a fi pastratd dupd oprire. Daca existd
schimbari nesalvate in instalare, o pictograma cu o dischetd se va afisa langa textul Incircare/Salvare
din partea stanga a tabului Instalare.

Salvarea unei instaldri poate fi fadcuta apasand butonul Salvare sau Salvare ca.... Alternativ,
salvarea unui program salveaza si instalarea activd. Pentru a incdrca un alt fisier de instalare,
utilizati butonul Incarcare. Butonul Creare Nou reseteaza toate setdrile din Instalare Robot la

valorile din fabrica.

ATENTIE:

Utilizarea robotului cu o instalare incdrcatd de pe un stick USB
nu este recomandatd. Pentru a folosi o instalare de pe un stick
USB, mai intai Incdrcati-o si apoi salvati-o in directorul local de

programe folosind butonul Salvare Ca....
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13.6

Instalare — Configurare TCP

& Fisier 04,09:56 CCcCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |

onfigurare TCP

Punct centru scula

Montarea
TCP-uri disponibile:
Configurare 1JO

TCP |v| | Setare ca implicit |
2 Siguranta X i ®
variabile ¥ | 0.0‘ mm | y Pozitie | :'. |'III |
MODBUS z | U.O‘ mm | 7 Orientare | I N
Caracteristici - rad O 0
Smooth Transition RY| 0.0000| rad | e | -

Conveyor Tracking RZ 0.0000|rad

EtherNet/IP

Incércatura: kg

N

PROFINET

Program Implicit [] centrul de greutate:

Incarcare/Salvare

_

Un Punct Central Sculid (TCP) este un punct pe scula robotului.. TCP este definit si denumit in
ecranul tabului de instalare Tab Setup pentru Punct Centru Scula (afisat mai sus). Fiecare TCP
contine o translatare si o rotatie relativa la centrul flansei de output scula.

Cand este programat sd revind la un punct de trecere stocat anterior, un robot misca TCP in
pozitia si orientarea salvatd in cadrul punctului de trecere. Cand este programat pentru miscare
liniara, TCP se miscd liniar.

Coordonatele X, Y si z, specificd pozitia TCP, in timp ce coordonatele RX, RY si RZ specifica
orientarea. Cand toate valorile sunt zero, TCP coincide cu punctul central de pe flansa de output

sculd si adoptd sistemul de coordonate descris pe ecran.

13.6.1

Adaugarea, modificarea si indepartarea TCP-urilor

Pentru a defini un nou TCP, apdsati butonul Nou. TCP-ul creat primeste apoi automat un nume
unic si devine selectat in meniul derulant. Translatarea si rotatia TCP selectat poate fi modificata
apasand pe campurile text albe respective si introducand noile valori. Pentru a indeparta TCP
selectat, apasati pe butonul Indepartare. Ultimul TCP rdmas nu poate fi sters.

13.6.2 TCP implicit si activ

Existd un singur TCP configurat implicit, marcat cu o pictograma verde in stinga numelui sdu in
meniul TCP-uri disponibile. Pentru a seta un TCP ca implicit, selectati TCP-ul dorit si apdsati
Setare ca implicit.

Un offset TCP este desemnat ca activ pentru a determina toate miscdrile liniare in spatiul de
coordonate carteziene. Miscarea TCP-ului activ poate fi vdzutd pe tabul Grafic (vezi 14.29).
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Inainte ca un program si ruleze, TCP-ul implicit este setat ca TCP activ. In cadrul unui pro-
gram, oricare dintre TCP-urile specificate poate fi setat ca cel activ pentru o anumitd miscare a
robotului (vezi 14.5si14.10).

13.6.3 Iinvatare pozitie TCP

Q Fisier 04:09:57 CCcCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |

Configurare TCP

Punct centru scula

Montarea

Configurare 1/O invatare pozitie TCP

OE Siguranta

Variabile

@ Sunt necesare mai multe puncte

Miscati TCP in aceeasi pozitie din
MODBUS unghiuri diferite,

Caracteristici
Setare punct 1

Smooth Transition

Conveyor Tracking

EtherNet/IP
PROFINET
Program Implicit

Incarcare/Salvare

Coordonatele de pozitie TCP pot fi calculate automat dupd cum urmeaza.

1. Apdsati Pozitie.
2. Alegeti un punct fix in spatiul de lucru al robotului.

3. Utilizati sdgetile de pozitie din dreapta ecranului pentru a misca TCP din cel putin trei
unghiuri diferite si pentru a salva pozitiile corespunzatoare ale flansei de output scula.

4. Utilizati butonul Setare pentru a aplica coordonatele verificate la TCP adecvat. Pozitiile
trebuie sd fie suficient de diferite pentru ca calcularea sa functioneze corect. Dacd nu sunt

suficient de diferite, LED-ul de stare de deasupra butoanelor devine rosu.

Chiar daca trei pozitii sunt de reguld suficiente pentru a determina TCP, a patra pozitie poate fi
folositd pentru a verifica suplimentar corectitudinea calculdrii. Calitatea fiecarui punct salvat in

privinta TCP calculat este indicatd cu un LED verde, galben sau rosu pe butonul respectiv.
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13.6.4 Iinvatare orientare TCP

& Fisier

Program | Instalare rMutare o Log|

cccc @

04:08:57

Configurare TCP
Montarea
Configurare 1JO

2 Siguranta
Variabile
MODBUS
Caracteristici
Smooth Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
Program Implicit

Incarcare/Salvare

Punct centru scula

invatare orientare TCP

@ Nicio caracteristicd selectatd

Alegeti o caracteristica si setati un
punct cu scula indicand in directia axei
Z a caracteristicii selectate,

<Nedefinit= |v|

Setare punct

Apadsati Orientare.

Selectati o optiune din lista derulanta.

(Vezi 13.12) pentru informatii suplimentare

despre definirea de caracteristici noi

Apdsati Selectare punct si folositi Miscare sadgeti sculd intr-o pozitie in care orientarea

sculei si TCP corepsunzdtor coincid cu sistemul de coordonate al caracteristicii selectate.

Verificati orientarea TCP calculata si aplicati-o pe TCP selectat apasand Setare.

13.6.5

incarcatura

Greutatea sculei robotului este specificata in partea de jos a ecranului. Pentru a schimba aceasta

setare, apdsati pe cAmpul text alb si introduceti o noud greutate. Setarea se aplicd la toate TCP-

urile definite. Pentru detalii despre incdrcitura maxim admisd, vezi Manualul de Instalare

Hardware.

Estimare incarcatura

Aceastd caracteristicd permite robotului sa ajute la setarea incarcaturii corecte si a Centrului de

Greutate.

Utilizarea Ghidului de Estimare a incarcaturii

1.

2
3.
4

In tabul instalare, la Genaral, selectati TCP

. Pe ecranul TCP, la Incircatura si Centru de Greutate, apasati pictograma .

In Ghidul de Estimare a Incircaturii apasati Mai departe

. Urmati pasii pentru a seta cele patru pozitii.

Setarea celor patru pozitii necesitd miscarea bratului robot in patru directii diferite. Fiecare

pozitie este masuratd. Masurdtorile individuale pot fi modificate apdsdnd campurile de

centru de gravitate si introducand valori.
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5. Dupa finalizarea tuturor masurdtorilor, apdsati Finalizare

NOTA:
Urmati aceste directive pentru cele mai bune rezultate la Estimarea

Incarcaturii:

¢ Asigurati-va cd cele patru pozitii TCP sunt cat mai diferite
una de alta

* Efectati masurdtorile intr-un interval scurt de timp

AVERTISMENT:

 Evitati sa trageti de sculd si/sau de Incdrcdtura atasatd inainte
sau in timpul estimarii

* Montarea si unghiul robotului trebuie s fie corect definite in
instalare

13.6.6 Centrul de greutate

Centrul de greutate al sculei este specificat folosind cAmpurile CX, CY si Cz. Dacd nu este speci-
ficat, TCP este considerat a fi centrul de greutate al sculei. Setarile se aplica la toate TCP-urile
definite.

AVERTISMENT:
Utilizati setdrile de instalare corecte. Salvati si incdrcati fisierele de

instalare impreund cu programul.
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13.7 Instalare — Montare

& Fisier 04,09:59 CCCC O
Program | Instalare r Mutare | /O | Log |
Configurare TCP Montarea robotului si unghiul
ontarea :T
Configurare 1JO
2 Siguranta
Variabile 1
MODBUS -
Inclinare
Caracteristici s s
Smooth Transition 2
Conveyor Tracking |-" : 4
EtherNet/IP i 0.0°
PROFINET ] 3
Program Implicit
45°
Incarcare/Salvare ¥
Rotiti montarea de bazd a robotului III 0.0° EI

Specificarea montarii bratului Robot serveste la doud scopuri:

1. Afisarea corectd a bratului robot pe ecran.

2. Informarea controlerului cu privire la directia de gravitatie.

Un model dinamic avansat conferd miscdri line si precise robotului, permitand bratului robot sa

se mentind in Modul Freedrive. Din acest motiv, este important sd montati corect bratul robot.

AVERTISMENT:

Montarea incorectd a bratului robotului poate duce la Opriri de
Protectie frecvente, si/sau bratul robot se va misca la apdsarea bu-
tonului Freedrive.

Daca bratul robot este montat pe o masd sau pardoseald dreaptd, nu sunt necesare modificdri
pe acest ecran. Totusi, dacd bratul robot este montat pe tavan, montat pe perete sau montat in

unghi, aceasta trebuie ajustatd prin butoane.

Butoanele din partea dreaptd a ecranului sunt pentru setarea unghiului de montare a bratului
robot. Cele trei butoane din partea dreaptd sus seteazd unghiul la tavan (180°), perete (90°),

pardoseali (0°). Butoanele inclinare seteazi un unghi arbitrar.

Butoanele din partea de jos a ecranului se folosesc pentru a roti montarea bratului robot sa se
potriveascd cu montarea efectiva.
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AVERTISMENT:
Utilizati setédrile de instalare corecte. Salvati si incdrcati fisierele de

instalare impreund cu programul.

13.8 Instalare — Configurare 1/0

Q Fisier 04:10:00 CCcCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |
Configurare TCP wizualizare |Digita| |v|
Montarea LifpITE — EUTENE —
digital_in[0] : =default= 1~ digital_out[0] : =default> el
onfigurare 1/0 digital_in[1] : =default=> T digital_outi1] : Prog-Running
A Siguranta digital_in[2] : Pornire program digital_out[2] : =default=>
digital_in[3] : Stop program digital_out[3]: =default>
|t digital_in[4] : =default> digital_out[4]: =default=
MODBUS digital_in[5] : =default= A digital_out[5]: =default= L
. digital_in[6] : =default= digital_out[6] : =default>
Caracteristici - -
digital_in[7] : =default> digital_out[7]: =default=
Smooth Transition
toolin[0] : =default= tool_out[0] : =default=>
Conveyor Tracking toolin[l] : =default> tool_out[l] : =default=
ELHEr b Sbin Resetare de sigurants || config_out[0] : <=default= |
PROFINET Resetare de siguranta config_out[1] : =default=
config_in[2] : =default>= config_out[2] : =default=
Program Implicit ) —| ) —|
config_in[3] : =default> had config_out[3] : =default= Ad
incarcare/salvare Redenumire Control tab /O
[activat [~]

Actiune fn program
|Crescut cand ruleazd-scdzut cand oprit |v|

Pe ecranul I/O Setup, utilizatorii pot defini semnale I/O si pot configura actiuni cu controlul
tabului I/0.

Sectiunile Input si Output prezinta tipuri de semnale I/O precum:

¢ Digital scop general standard, configurabil si sculd
* Analog scop general standard si scula
* MODBUS

* General cu scop general (boolean, integer si flotant) Registrele cu scop general pot fi acce-
sate de ex. un fieldbus (cum ar fi Profinet si EtherNet/IP).

13.8.1 Tip semnal I/O

Pentru a limita numadrul de semnale din sectiunile Input si Output, folositi meniul derulant
Vizualizare din partea de sus a ecranului pentru a schimba continutul afisat pe baza tipului de

semnal.
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13.8.2 Alocarea numelor definite de utilizator

Pentru a retine cu usurinta ce fac semnalele cand lucreaza cu robotul, utilizatorii pot asocia
nume cu semnale Input si Output.

1. Selectati semnalele dorite

2. Apasati campul text in partea de jos a ecranului pentru a seta numele.

3. Pentru a reseta numele la implicit, apdsati Clear.
Un registru cu caracter general trebuie sd primeascd o denumire definitd de utilizator pentru a-1
face disponibil in program (de ex. pentru o comandd Asteaptd sau expresia conditionald a unei
comenzi Daca ) Comenzile Asteptare si Daca sunt descrise in (14.9) si (14.18), respectiv.

Registrele cu scop generale denumite se gasesc in selectorul Input sau Output pe ecranul Editor
Expresii.

13.8.3 Actiuni I/O si Control Tab 1/0

Actiuni input: Cele opt inputuri digitale standard cu scop general si cele doua inputuri de sculd
digitale precum si registrele de input cu scop general de tipul boolean pot declansa o actiune.
Actiunile disponibile includ capacitatea de a executa urmatoarele actiuni, pe o margine in
crestere:

¢ Porni programul curent
¢ Opri programul curent

° Tntrerupe programul curent

In plus, o actiune poate fi configurata pentru a intra sau a iesi din modul cand inputul este
mare/mic. (la fel ca la apdsarea sau eliberarea butonului Freedrive de pe spatele Teach
Pendant).

Actiuni output si Control Tab I/O: Outputurile, in mod implicit, isi padstreaza valorile dupd ce un
program se opreste. De asemenea, se poate configura un output cu o valoare implicita ce

este aplicatd cAnd nu ruleazd niciun program.

Cele opt outputuri digitale standard cu scop general si cele doud outputuri de sculd digi-
tale pot fi configurate suplimentar pentru a reflecta dacd un program ruleazd momentan,
astfel incat outputul este crescut cadnd un program ruleaza iar altfel e scazut. Altfel, ou-
tputul este scdzut cdnd un program ruleaza si mare cand este oprit sau intrerupt. Aceste
valori pot fi salvate cAnd programul ruleazd. Registrele de output cu scop general de tipul
boolean si cele digitale MODBUS permit de asemenea acest lucru.

In final, se poate de asemenea specifica dacd un output poate fi controlat pe tabul 1/0O
(tie de programatori, fie de operatori si programatori) sau dacd doar programele robot pot
modifica valoarea output.

13.9 Siguranta — Instalarii

Vezi capitolul 10.
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13.10 Variabile — de instalare

& Fisier 04:10:00 CCCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |

Configurare TCP

Variabile de instalare

Montarea

Variabild -~ | Valoare

Configurare 1O

/o, Siguranta

ariabile

MODBUS
Caracteristici
Smooth Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
Program Implicit

incarcare/Salvare

Creare Nou

Variabilele create pe ecranul Variabile se numesc Variabile de Instalare si sunt folosite ca vari-
abile normale de program. Variabilele de instalare sunt speciale pentru ca isi mentin valoarea
chiar dacd un program este oprit si apoi repornit, si cind bratul robot si/sau caseta de comanda
este opritd si apoi repornitd. Denumirile si valorile acestora sunt stocate in instalare, asadar se
poate folosi aceeasi variabild in mai multe programe.

Creare variabila de instalare noua

MNurme Valoare

i_var_1 ‘ = ' ‘

Apdsand Creare Nou va afisa un panou cu numele sugerat dentru noua variabild. Numele poate

fi schimbat si valoarea sa poate fi introdusd atingdnd oricare cAmp text. Butonul OK poate fi
apdsat doar dacd numele nou nu este folosit in aceastd instalare.
Se poate schimba valoarea unei variabile de instalare prin evidentierea variabilei in listd si apoi

apdsand pe Editare Valoare.
Pentru a sterge o variabile, selectati-o si apdsati Stergere.

Dupad configurarea variabilelor de instalare, instalarea in sine trebuie salvatd pentru a péstra
aceastd configuratie, (vezi 13.5).

Variabilele de instalare si valorile lor sunt de asemenea salvate automat la fiecare 10 minute.
Dacd un program sau o instalare este incarcatd si una sau mai multe dintre variabilele de pro-
gram au acelasi nume ca si variabilele de instalare, utilizatorul are doud optiuni de rezolvare a

problemei: fie foloseste variabilele de instalare cu acelasi nume in locul variabilei de program,
fie redenumeste automat variabilele in conflict.
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13.11 Instalare — Configurare client MODBUS I/O

& Fisier 04:10:01 CCcCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |
Configurare TCP Configurare 10 client MODBUS S
Montarea 10.0.0.2
Configurare 1/0 IP:‘ 10.0.0.2‘ [[]Mod secvential EI
asisiragta ° ‘ 0‘ Output'l'nreglst...‘vH 0‘ ‘MODBUS ‘ =

Variabile

Fracvert3 [Hz] H Adres3 slave MODEUS 255
MODBUS

Timp de raspuns [ms]: ----, Intreruperi: O, Solicitiri esuate: 0, Avg. resp. f: ----

Caracteristici
o MODBUS ‘ =

Smooth Transition

. Frecventa [Hz] H Adresa slave MODEUS
Conveyor Tracking

Timp de réspuns [msl: ----, Intreruperi: 0, Solicitéri esuate: 0, Avg. resp. f: ----

EtherNet/IP

PROFINET

VH 0

Input digital

Program Implicit afisare optiuni avansate +

E‘ Incarcare/Salvare

Aici se pot configura semnalele client MODBUS (master). Conexiunile la serverele MODBUS
(sau slave-uri) pe adresele IP specificate pot fi create cu semnale input/output (registre sau
digital). Fiecare semnal are un nume unic, deci poate fi folosit in programe.

Reimprospatare

Apadsati acest buton pentru a reimprospata toate conexiunile MODBUS.

Adaugare unitate

Apdsati acest buton pentru a adduga o noud unitate MODBUS.

Stergere unitate

Apdsati acest buton pentru a sterge unitatea MODBUS si toate semnalele de pe acea unitate.

Setare IP unitate

Alici se afiseaza adresa IP a unitatii MODBUS. Apasati butonul pentru a o schimba.

Adaugare semnal

Apdsati acest buton pentru a adduga un semnal la unitatea MODBUS.

Stergere semnal

Apdsati acest buton pentru a sterge un semnal din unitatea MODBUS corespunzitoare.
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Setare tip semnal

Utilizati acest meniu derulant pentru a alege tipul de semnal. Tipurile disponibile sunt:

Input digital: : Un input digital (bobind) este o cantitate de un bit ce este cititd din unitatea
MODBUS de pe bobina specificatd in cimpul adresd al semnalului. Se utilizeaza codul

functie 0x002 (citire inputuri discrete.)

Output digital: : Un output digital (bobind) este o cantitate de un bit ce poate fi setatd sa fie
mare sau mici. Inainte ca valoarea acestui output sa fie setatd de utilizator, valoarea este
cititd din unitatea MODBUS la distantd. Aceasta inseamna ca codul de functie 0x01 (citire
bobine) se foloseste. Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin apdsarea
butonului setare valoare semnal, codul functie 0x05 (scriere bobind unicd) este folosit de
acolo inainte.

Input inregistrare: : Un input Inregistrare este o cantitate de 16 biti cititd de la adresa specificatd
in campul adresd. Codul functie 0x04 (citire registre input) este folosit.

Outpu registru: : Un output registru este o cantitate de 16 biti ce poate fi setat de utilizator.
Inainte ca valoarea acestui registru si fie setats, valoarea este cititd din unitatea MODBUS
la distantd. Aceasta Tnseamna cd codul de functie 0x03 (citire registre tinere) se foloseste.
Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin specificarea unei valori de sem-
nal in cAmpul setare valoare semnal, codul functie 0x06 (scriere registru unic) este folosit

pentru a seta valoarea pe unitatea MODBUS la distanta.

Setare adresa semnal

Acest camp afiseazd adresa de pe serverul MODBUS la distantd. Utilizati tastatura de pe ecran
pentru a alege o altd adresd. Adresele valabile depind de producitor si de configuratia unitatii
MODBUS la distanta.

Setare nume semnal

Utilizarea tastaturii de pe ecran, utilizatorul poate da un nume unui semnal. Acest nume este
folosit cdnd semnalul e folosit in programe.

Valoare semnal

Aici se afiseazd valoarea curentd a semnalului. Pentru semnalele de registru, valoarea este ex-
primatd ca integer nesemnat. Pentru semnalele output, valoarea de semnal doritd poate fi setatd
cu butonul. Din nou, pentru un output registr, valoarea de scris in unitate trebuie furnizata ca

integer nesemnat.

Stare conectare semnal

Aceasta pictograma indicad dacad semnalul a fost scris/citit corespunzator (verde), sau daca uni-
tatea rdspunde neasteptat sau este inaccesibild (gri). Dacd se receptioneaza un rdspuns exceptie
MODBUS, se afiseazd codul de rdspuns. Raspunsurile la exceptia MODBUS-TCP sunt:

E1: FUNCTIE ILEGALA (0x01): Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune per-

misd pentru server (sau slave).
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E2: ADRESA DATE ILEGALA (0x02): Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune
permisd pentru server (sau slave), verificati dacd adresa de semnal introdusa corespunde
configurarii serverului MODBUS la distanta.

E3: VALOARE DATE ILEGALA (0x03): O valoare inclusa in cAmpul de date interogare nu este
o valoare permisd pentru server (sau slave), verificati daca valoarea semnalului introdusa

este valabild pentru adresa specificata pe serverul MODBUS la distanta.

E4: AVARIE DISPOZITIV SLAVE (0x04): A intervenit o eroare nerecuperabild in timp ce serve-

rul (sau slave-ul) incerca sd execute actiunea solicitata.

E5: CONFIRMARE (0x05): Utilizare specializatd impreund cu comenzile de programare trimise
la unitatea MODBUS la distanta.

E6: DISPOZITIV SLAVE OCUPAT (0x06): Utilizare specializatd impreund cu comenzile de pro-
gramare trimise la unitatea MODBUS la distantd, slave-ul (serverul) nu poate raspunde la
ele.

Afisare optiuni avansate

Aceastd cdsutd de bifare afiseazd/ascunde optiunile avansate penru fiecare semnal.

Optiuni avansate

Frecventii de actualizare: : Acest meniu poate fi folosit pentru a schimba frecventa de actualizare
a semnalului. Aceasta inseamnd cd frecventa cu care solicitdrile sunt trimise la unitatea

MODBUS la distantd pentru fiecare valoare de semnal de citire sau scriere.

Adpresi slave: : Acest cAmp text poate fi folosit pentru a seta o adresd slave specificd pentru
solicitdrile corespunzatoare unui anumit semnal. Valoarea trebuie s4 fie in intervalul 0-255,
iar valoarea implicitd este 255. Daca schimbati aceastd valoare, se recomanda sa consultati
manualul dispozitivului MODBUS pentru a verifica functionalitatea la schimbarea adresei
slave.
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13.12 Instalare — Caracteristici

Q Fisier 04:10:04 CCCC O
Program | Instalare rMutare /O | Log |

Configurare TCP

Caracteristici
g G q

Montarea
Configurare 1O
OE Siguranta
Variabile

MODBUS

aracteristici

Caracteristica
Scula

Smooth Transition /
Conveyor Tracking l__;
EtherNet/IP

PROFINET

Program Implicit

Incarcare/Salvare L. [——
. Punct = Linie "=~ Plan "~- R
-

Caracteristica este o reprezentare a unui astfel de obiect ce a fost definit cu o denumire pentru
o referinta ulterioard si o pozd cu sase dimensiuni (pozitie si orientare) relativ la baza robotului.
Anumite sub-parti ale programului robot sunt alcdtuite din miscéri ce trebuie executate relativ
la anumite obiecte, altele decat baza bratului robot. Aceste obiecte pot fi mese, alte utilaje, piese
de lucru, benzi transportoare, paleti, sisteme de vizualizare, piese brute sau limite existente
in vecindtatea bratului robot. Pentru robot exista intotdeauna doud caracteristici predefinite.

Fiecare caracteristica are poza definitd de configuratia bratului robot insusi:

¢ Caracterustica de baza este amplasata cu originea in centrul bazei robotului (vezi figura
13.1)

¢ Caracteristica sculd este amplasatd cu originea in centrul TCP curent (vezi figura 13.2)

Figura 13.1: Optiune de bazi Figura 13.2: Optiune sculd (TCP)

Caracteristicile definite de utilizator sunt pozitionate printr-o metoda ce foloseste poza curenta

a TCP in spatiul de lucru. Aceasta Inseamna cd utilizatorii pot invéta locatiile caracteristicilor
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folosind modul sau miscand robotul in poza dorita.

Existd trei strategii diferite (Punct, Linie si Plan) pentru definirea pozei caracteristicii. Cea mai
buna strategie pentru o anumita aplicatie depinde de tipul de obiect folosit si de cerintele de
precizie. In general, o caracteristici ce se bazeazd pe mai multe puncte de input (Linie si Plan)
este de preferat dacd este aplicabila la obiectul in cauza.
Pentru o mai mare precizie a directiei benzii liniare se pot defini doud puncte ale unei carac-
teristici Linie cu cat mai mare separare fizicd. Caracteristica punct poate fi folositd si pentru a
defini o banda liniard, insd, utilizatorul trebuie sa indrepte TCP in directia miscdrii benzii.
Folosind mai multe puncte pentru a defini poza unui tabel inseamna cd orientarea se bazeazd pe
pozitii si nu pe orientarea unui singur TCP. O singura orientare TCP este mai greu de configurat
cu precizie crescutd.
Pentru a invita despre diversele metode de definire a unei caracteristici, consultati (sectiunile: 13.12.2),
(13.12.3) si (13.12.4).

13.12.1 Utilizarea unei caracteristici

Cand s-a definit o caracteristica in instalare, se poate face trimitere la ea din programul ro-
bot, pentru a relationa miscdrile robotului (de ex. comenzile MoveL si MoveP) la caracteristicd
(vezi sectiunea 14.5). Aceasta permite o adaptare facild a unui program robot, de ex.
cand aveti mai multe statii robot sau cand un obiect este miscat dinamic in timpul runtime-
ului sau miscat permanent in scend. Prin ajustarea caracteristicii unui obiect, toate miscarile
de program relative la obiect sunt miscate corespunzator. Pentru mai multe exemple, vezi
(sectiunile 13.12.5) si (13.12.6).

Caracteristicile configurate ca mobile sunt un instrument util la miscarea manuala a robotului
in tabul Mutare (sectiunea 13.1) sau ecranul Editor Pozd (vezi 12.2). Cand se selec-
teazd o caracteristicd ca referintd, butoanele Miscare Sculd pentru translatare si rotatie opereaza
in spatiul caracteristicii selectate (vezi 13.1.2) si (13.1.3), citind coordonatele TCP. De
exemplu, dacd un tabel este definit ca o caracteristicd si este ales ca o referintd in Tabul Miscare,
sdgetile de translatare (de ex. sus/jos, inainte/inapoi) misca robotul in aceste directii in functie

de tabel. In plus, coordonatele TCP vor fi in cadrul tabelului.

Redenumire

Acest buton redenumeste o caracteristica.

Stergere

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

Acest buton sterge caracteristica selectatd si, dacd existd, toate sub-caracteristicile.

Afisare Axe

Alegeti dacd axele coordonatelor carcateristicii selectate trebuie sa fie vizibile pe grafica 3D.
Alegerea se aplica pe acest ecran si pe ecranul Mutare.

Schimbarea punctului

Folositi butonul Schimba acest buton pentru a seta sau modifica caracteristica selectatd. Tabul
Mutare (sectiunea 13.1) va apdrea sise poate seta o noup pozitie a caracteristicii.

Versiunea 3.6.0 1I-51 CB3



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Instalare — Caracteristici

Mobil

Alegeti dacd caracteristica sd fie mobild. Aceasta determind dacd o caracteristicd va apdrea in
meniul caracteristica de pe ecranul Mutare.

Utilizarea Muta robotul aici

Apdsati butonul Misca robotul aici pentru a misca bratul robot spre caracteristica selectatd. La
finalul acestei miscari, sistemele de coordonate ale caracteristicii si TCP vor coincide.

13.12.2 Punct nou

Apdsati butonul Punct pentru a adduga o caracteristicd punct la instalare. Caracteristica punct
defineste o limita de siguranta sau a unei configuratii globale a bratului robot. Poza caracteris-
ticii punct este definita ca pozitia si orientarea TCP.

Q Fisier 04:10:06 CCCC O
Program | Instalare [ Mutare [ 1/0 | Log |

ontqrare Punct_1 [ nedenunie "
Montarea -
& q §

Configurare 1O
2 Siguranta

Variabile

MODBUS

Caracteristici

Caracteristica
Scula

X[Punct 1]
Smooth Transition ’_: :

Conveyor Tracking

EtherNet/IP £s
PROFINET
Program Implicit )
g P [v] Afisare axe o || S et e
E‘ Incircare/Salvare Mobil
[]Wariabild

13.12.3 Linie noua

Apadsati butonul Linie pentru a adduga o caracteristicd linie la instalare. Caracteristica linie
defineste liniile pe care robotul trebuie sd le urmeze. (de ex. cand se foloseste urmarirea benzii).

O linie / este definita ca axa dintre doud caracteristici punct p1 si p2 conform figurii 13.3.

In figura 13.3, axa directionatd de la primul punct spre al doilea, va reprezenta axa y a sistemului
de coordonate. Axa z este definitd prin proiectarea axei z a p1 pe planul perpendicular pe linie.

Pozitia sistemului de coordonate este aceeasi ca si pozitia p1.

CB3 II-52 Versiunea 3.6.0



13.12 Instalare — Caracteristici

UNIVERSAL ROBOTS
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Figura 13.3: Definirea optiunii linie
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13.12.4 Caracteristica plan

Selectati caracteristica plan cind este necesar un cadru de precizie mare, de ex. cand lucrati cu

un sistem de viziune sau efectuati miscari relative la o masa.

Adaugarea unui plan

1. In Instalare, selectati Caracteristici.

2. La Caracteristici selectati Plan.
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invatarea unui plan

Cand apasati butonul plan pentru a crea un nou plan, ghidul de pe ecran va asistd in crearea
unui plan.

1. Selectati Origo
2. Miscati robotul pentru a defini directia axei x pozitive a planului
3. Miscati robotul pentru a defini directia axei y pozitive a planului

Planul este definit folosind regula mainii drepte, astfel incat axul z este rezultatul axei x si y

conform ilustatiei de mai jos.

NOTA:
Puteti reinvata planul in directia opusd a axei x, dacd doriti ca pla-

nul sd fie normal in directia opusa.

Modificati un plan existent selectdnd Plan si apdsand Modificare Plan. Apoi veti folosi acelasi
ghid ca si la invatarea unui plan nou.

13.12.5 Exemplu: Actualizarea manuala a caracteristicii pentru a ajusta un pro-
gram

Luati in calcul o aplicatie unde mai multe parti ale programului robot sunt relative la o masa.
Figura 13.4 ilustreaza miscarea de la punctele de trecere wpl pand la wp4.

Aplicatia impune ca programul si fie reutilizat pentru mai multe instaldri de robot, unde doar
pozitia mesei variazad usor. Miscarea relativ la masé este identicd. Prin definirea pozitiei mesei
ca o caracteristicd P1 in instalare, programul cu o comandad MoveL configurata reativ la plan

poate fi aplicat rapid pe alti roboti prin simpla actualizare a instaldrii cu pozitia curentd a mesei.

Conceptul se aplicd la orice numar de caracteristici dintr-o aplicatie, pentru a obtine un program
flexibil ce poate rezolva aceeasi sarcind pe mai multi roboti desi alt loc critic din spatiul de lucru

poate varia intre instaldri.
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51

Program robot 2,

Mutared wed
S1 u

Movel # Caracteristicd: P1_ wp?
wpl
wp2
wp3
wp4

pe
wp3

Pl

Figura 13.4: Program simplu cu patru puncte de trecere relativ la un plan optiune manual. actualizat
prin modificarea optiunii

13.12.6 Exemplu: Actualizarea dinamica a pozei caracteristicii

Luati in calcul o aplicatie similard unde robotul trebuie sd se miste intr-un sablon specific in
partea superioard a mesei pentru a rezolva o anumitd sarcind (vezi 13.5).

sz‘é. wpl

5

%

3 wp3

P1

wpd

Figura 13.5: O comandd MoveL cu patru puncte de trecere relativ la optiunea plan

Miscarea relativ la P1 este un numadr de repetitii, de fiecare data cu un offset o. In acest exemplu,
offsetul este setat la 10 cm in directia Y (vezi figura 13.6, offseturile O1 si O2). Aceasta se obtine

prin utilizarea functiilor script pozi_adidugare() sau pozi_trans() pentru a manipula variabila.

Este posibil sd se comute la o caracteristici complet diferitd in timp ce programul ruleaza in
loc sd se adauge un offset. Acest fapt este ardtat in exemplul de mai jos (vezi figura 13.7) unde
caracteristica de referinta pentru comanda MoveL P1_var poate comuta intre doud planuri PI si
P2.

13.13 Configurare urmarire banda

Cand utilizati o bandé transportoare, robotul poate fi configurat sd 1i urmareascd miscarea. Con-
figurarea Urmadrire bandd va oferd optiuni pentru configurarea robotului sd functioneze cu co-

Versiunea 3.6.0 II-55 CB3

Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.



Copyright © 2009-2018 by Universal Robots A/S. Toate drepturile rezervate.

UNIVERSAL ROBOTS

13.13 Configurare urmarire banda

Program robot

Mutared
wpl
y = 0.01

o=p[0,y,0,0,0,0]

Pl_var = poza_trans(Pl_var, o)
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Figura 13.6: Aplicarea unui offset la optiunea plan

Program robot
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daca (digital_input[0])
Pl_var = P1

altfel
Pl_var P2

Movel. # Caracteristica:
wpl
wp2
wp3
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atu
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wpl

] .
wpd .

&
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Figura 13.7: Comutarea de pe o optiune plan pe alta

dificatoare absolute si incrementale, precum si cu benzi transportoare liniare si circulare.

Parametri banda

Crescidtoare: codificatoarele pot fi conectate la inputurile digitale 0 la 3. Decodificarea semnale-

lor ruleazd la 40KhZ. Utilizand un codificator Cuadratura (necesitd doud inputuri), robo-

tul poate determina viteza si directia benzii. Dacd directia benzii este constantd, se poate

folosi un singur input, care detecteazd marginile Crescatoare, Descrescitoare, sau

Crestere si Sc&dere pentru a determina viteza benzii.

Absolute: codificatoarele pot fi conectate cu un semnal MODBUS. Aceasta impune preconfigu-

rarea unui registru de input digital MODBUS in (sectiunea 13.11).

Benzi liniare

Cand se selecteaza o banda liniard, o optiune de linie trebuie configuratd in partea Optiuni a

instaldrii pentru a determina directia benzii. Optiunea de linie trebuie s fie paraleld cu directia

benzii, si ar trebui sd existe o distantd mare intre cele doud puncte ce definesc optiunea de linie.

Configurati optiunea de linie prin plasarea sculei ferm pe latura benzii la invétarea celor doud

puncte. Dacd directia optiunii de linie este opsud miscarii benzii, folositi butonul Inversare

directie.
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Campul batdi pe metru afiseazd numarul de batdi generate de codificator cind banda se misca

un metru. . . o .
bétai per revolutia codificatorului

Batdi pe metru = - - = :
p 271 - raza discului codificatorului[m]

(13.1)

Benzi circulare

La urmadrirea unei benzi circulare, centrul benzii trebuie definit.

1. Definiti punctul de centru in partea Caracteristici a instaldrii. Valoarea batdi pe revolutie
trebuie sd fie numdrul de batdi generate de codificator cind banda se miscd o revolutie
completa.

2. Selectati caseta Rotire sculd cu banda dacd orientarea sculei trebuie sd fie in functie de
banda (de ex. dacd scula este perpendiculara pe bandd, va rdméane perpendiculara in tim-
pul miscdrii).

3. Deselectati caseta Rotire sculd cu banda dacé orientarea sculei trebuie sd fie controlatd de
traiectorie.

13.14 Instalare — Program Implicit

Q Fisier 04:10:01 CCCC O
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EtherNet/IP
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rogram Implicit A Robotul se poate misca datortd procedurii de eliberare a franelor.

Eliberare automats frane robot

Pornit <Di.Input> |V| margine la

E‘ incircare/salvare

Ecranul de pornire contine setdrile pentru incdrcarea si pornirea automatd a unui program im-
plicit, si pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.
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AVERTISMENT:

1. Cand sunt activate autoload, autostart si auto initialize, robo-
tul ruleazd programul de indatd ce Caseta de Control este por-
nitd si atata timp cat semnalul de input corespunde cu nivelul
de semnal selectat. De exemplu, tranzitia marginii la nivelul
de semnal selectat nu va fi necesara in acest caz.

2. Procedati cu grija cand nivelul semnalului este setat la LOW.
Semnalele de input sunt scazute in mod implicit, ceea ce face
ca programul sd ruleze automat fara a fi declansat de un sem-
nal exterior.

incarcarea unui program implicit

Un program implicit este incarcat dupa ce Caseta de Control este pornita. In plus, programul
implicit va fi de asemenea auto-incdrcat cdnd se intrd in ecranul Rulare Program (vezi 11.4)

si se incarcd programul.

Pornirea unui program implicit

Programul implicit este auto-pornit in ecranul Rulare Program. Cand programul implicit este
incdrcat si se detecteaza tranzitia de margine cu semnalul de input extern specificat, programul
este pornit automat.

La pornire, nivelul de semnal de input curent este nedefinit. Alegerea unei tranzitii ce co-
respunde nivelului semnalului la pornire duce la pornirea imediata a programului. In plus,
pardsind ecranul Rulare Program sau apdsarea butonului de stop in Panoul de bord va dezac-

tiva optiunea de auto-pornire pand cand se apasd din nou butonul de rulare.

Auto-initializare

Bratul robot este initializat automat. La tranzitia de margine semanl de input extern specificata,
bratul robot va fi initializat complet, indiferent de ecranul vizibil.

Eliberarea franelor este ultima etapa de initializare. In timpul eliberarii franei, bratul robot face
0 miscare scurtd si se aude un clic. In plus, franele nu pot fi eliberate automat dacid montarea
configurata nu corespunde cu montarea detectati (pe baza datelor senzorilor). In acest caz, ro-
botul trebuie initializat manual in ecranul de initializare (vezi 11.5).

La pornire, nivelul de semnal de input curent este nedefinit. Alegerea unei tranzitii ce cores-

punde nivelului semnalului la pornire duce la pornirea imediata a bratului robot.
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13.15 Tabul Log

& Fisier 04;10:13 CCcCC O
fProgram rlnstalare rMutare /O | Log |
Readings Joint Load

0.0a
Controller Temp., 30,0 °C Base 0K b e oowv
Main Voltage 48.0 V Shoulder oK o o 0.0V
Avg.Robot Power 25 W Elbow oK l‘ 0.0V
Robot Current 52 A Wrist 1 oK e 0.0V
10 Current oA Wrist 2 0K 0.0V
Tool Current omA Wrist 3 oK 0.0V
E? 2018-05-14 04:10:13 @ A ) | Clear |
A 2018-05-14 04:08:32.775 RobotInterface C102A0: Real Robot not connected - Simulating Robot -
A 2018-05-14 04:08:59.158 RobotInterface C102A0: Real Robot not connected - Simulating Robot
A 2018-05-14 04:09:21.739 RobotInterface C102A0: Real Robot not connected - Simulating Robot
_¥ |

G Simulare
o Robot real

Sanaatea robotului Jumitatea de sus a ecranului afiseazd sdndtatea bratului robotului si a
casetei de comanda.

Partea stingd a ecranul prezintd informatii legate de caseta de control a robotului, iar cea dreapta
despre fiecare articulatie a robotului. Fiecare articulatie a robotului afiseazad informatii despre
temperatura motorului si electronicd, sarcina articulatiei si tensiunea la articulatie.

Log robot Mesajele sunt afisate pe jumaitatea inferioard a ecranului. Prima coloand clasificd
gravitatea inregistrarii log. A doua coloana afiseaza momentul sosirii mesajelor. Urmatoarea
coloand afiseaza expeditorul mesajului. Ultima coloand afiseazd mesajul efectiv. Mesajele pot
fi filtrate prin selectarea butoanelor de comutare ce corespund gravitdtii inregistrarii de jurnal.
Figura de mai sus afiseazd acum faptul cd erorile vor fi afisate in timp ce informatiile si mesajele
de avertizare vor fi filtrate. Anumite mesaje log au scopul de a furniza mai multe informatii, ce

pot fi accesate selectand inregistrarea log.

13.15.1 Salvarea rapoartelor de erori
Odat ce apare o eroare in PolyScope, se genereazd un jurnal al erorii. In tabul Log, puteti
urmadri si/sau exporta rapoarte generate pe o unitate USB (vezi 13.15). Urmaitoarea listd de
erori poate fi urmaritd si exportata:
¢ Defectiune
¢ Exceptii PolyScope interne
® Oprire de protectie

¢ Exceptie netratata in URCap
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e Incélcare

Raportul exportat contine un program de utilizator, un jurnal de istoric, o instalare si o listd de

servicii in desfasurare.

Raport de erori Un raport de stare detaliat este disponibil cad o pictograma cu o clemd de
hartie se afiseazd pe linia de jurnal.

® Selectati linia de jurnal si apdsati butonul Salvare Raport pentru a salva raportul pe o uni-
tate USB.

* Raportul poate fi salvat cind programul ruleaza.

NOTA:
Cel mai vechi raport se sterge cand se genereazd unul nou. Se

stocheaza doar cele mai recente rapoarte.

13.16 Ecran Incarcare

Pe acest ecran puteti alege ce program sd incdrcati. Existd doud versiuni ale acestui ecran: una
ce este folositd cand doriti doar sd Incdrcati un program si sa-1 executati, si una ce se foloseste
cand doriti sa editati un program.

NOTA:

Rularea unui program de pe un stick USB nu este recoman-
datd. Pentru a rula un program stocat pe un stick USB, mai intai
incdrcati-1 si apoi salvati-1 in directorul local de programe folosind

optiunea Salvare Ca... din meniulFisier.

Diferenta principald constd in actiunile disponibile utilizatorului. In ecranul de baza de incércare,
utilizatorul va putea doar sd acceseze fisierele - nu sa le modifice sau stearga. In plus, utiliza-
torul nu poate pérasi structura de directoare ce descinde din directorul programe. Utilizatorul

poate cobori intr-un sub-director, insd nu poate urca mai sus de directorul programe.

De aceea, toate programele trebuie plasate in directorul de programe si/sau sub-directoarele
din directorul de programe.
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Layout ecran

incarcare program O
Director curent: |fhomefdocken’po\yscopefcom.ur.screenshotbuilder}dockerﬂJ-.fstaging!programs |v| ‘ i || =) |
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| Deschideti | ‘ Anulare |

Imaginea aratd ecranul de incércare. Este alcdtuit din urmdtoarele zone si butoane importante:

Istoric cale Istoricul de cale afiseaza o listd cu cdile, pand la locatia curentd. Aceasta Inseamna
cd se afiseazd toate directoarele pdrinte pand la root-ul computerului. Aici veti putea observa ca
nu veti putea accesa toate directoarele de deasupra directorului programe.

Prin selectarea unui nume de director din listd, dialogul de incdrcare schimba pe acel director si

il afiseazd in zona de selectare a fisierului (vezi 13.16).

Zona selectare fisier In aceastd zona a dialogului se afli continutul zonei efective. Aceasta
oferd utilizatorului posibilitatea de a selecta un fisier cu un singur clic pe numele acestuia sau
deschiderea fisierului cu dublu clic.

Directoarele sunt selectate apdsand lung timp de aproximativ 0.5s. Coborand intr-un director
si afisarea contintului acestuia se face cu clic pe acesta.

Filtru fisiere Utilizand un filtru de fisiere, se pot limita fisierele afisate pentru a include tipul
de fisiere dorite. Selectdind Backup Fisiere zona de selectare a fisierelor va afisa ultimile 10
versiuni salvate ale fiecdrui program, unde .01d0 este cea mai noud si .01d9 este cea mai

veche.

Camp fisier Aici se afiseazi fisierul selectat momentan. Ultilizatorul are posibilitatea de a
introduce manual numele fisierului apdsand pe pictograma tastaturd din dreapta cAmpului.
Aceasta va duce la aparitia tastaturii pe ecran unde puteti introduce numele fisierului.
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Buton deschidere Dand clic pe butonul deschidere va deschide fisierul selectat momentan si
va reveni la ecranul anterior.

Buton anulare Dand clic pe butonul Anulare se va anula procesul de incércare curent si ecra-

nul va comuta pe imaginea anterioara.

Butoane actiune O serie de butoane ofera utilizatorului posibilitatea de a efectua anumite
actiuni ce sunt de reguld accesibile cu clic ddreapta pe un nume de fisier intr-un dialog de fisier
conventional. La aceasta se adaugd abilitatea de a urca in structura de directoare si direct in

directorul fisierului.

e Pdrinte: Urcarea in structura de directoare. Butonul nu va fi activat in doud cazuri: cand
directorul curent este directorul superior sau dacd ecranul este in mod limitat si directorul

curent este directorul programului.
* Mergi la directorul programului: Mergi acasa

e Actiuni: Actiuni precum creare director, stergere fisier etc.

13.17 Tabul Rulare

Q Fisier 04:00:28 CCCC O
Rulare rMutare 110 Log|

UNIVERSAL
ROBOTS

‘Wariabile
Variabild Waloare

Program: ABCDE

Stare: Oprit

Time: 0000d00h03m16.160s

(>

Acest tab vd permite sd operati simplu bratul robotului si caseta de comandd, utilizand cat mai
putine butoane si optiuni. Puteti combina operarea facild cu protectia prin parold pentru partea
de programare a PolyScope (vezi 15.3), pentru ca robotul sa devind o unealtd pe care sa

puteti rula exclusiv programe scrise anterior.

In plus, in acest tab se poate incirca automat un program implicit si poate fi pornit automat
pe baza unui semnal de input extern (vezi 13.14). Combinatia dintre incdrcarea automata
si pornirea unui program implicit si auto-initializarea la pornire poate fi folositd, de exemplu,
pentru a integra bratul robotului in alte utilaje.
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14.1 Program nou

& Fisier

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

04:08:34

cccc @

incarcare din fisier

Folositi sablonul

Program nou

incarcare program

Ridica si amplaseaza

Program gol

Un nou program de robot poate porni fie dintr-un sablon fie dintr-un program de robit existent

(salvat). Un sablon poate oferi structura generald a programului, deci doar detaliile programului

mai trebuie completate.
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14.2 Tab program

Q Fisier 04:09:34 CCCC O
Program rlnstalare rMutare /O | Log |
=nedenumit> Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

Program

@ Fereastra din stanga arat3 structura programului.

@ Folositi butoanele Urm&tor si Anterior pentru a naviga prin
structura programului.

@ Folositi tabul Structurs pentru a modifica structura programului.

[] Ad3ugare secventd Tnainte de start

[] Setare valori variabile initiale

Programul sta in bucld permanent
gi!?:\t;lf:al E“E"E‘ Vitezd m=———= J100% | 48 Anterior || Urmatorul B |

Tabul program afiseaza programul editat momentan.

14.2.1 Structura program

Structura programului din partea stinga a ecranului afiseazd programul ca o listd de comenzi,
in timp ce zona din partea dreaptd a ecranului afiseaza informatii despre comanda curenta.

Comanda curentd este selectata cu clic in lista de comenzi, sau utilizdnd butoanele Anterior si
Urmitor din partea dreapta a ecranului. Comenzile pot fi inserate sau indepartate utilizand
tabul Structurd. Numele programului este afisat direct deasupra listei de comenzi, cu o picto-

grama disc ce poate fi apdsatd pentru a salva rapid programul.

In structura programului, comanda executatd momentan este evidentiatd conform descrierii din
14.2.2.
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14.2.2 Indicatie executie program
& Fisier 04:09:33 CCCC O
Program rlnstalare rMutare /O | Log |
StartABCDE Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |
W Program robot
utare) Punct cale e fixé M
oA
¥ val
"D
°E ‘ Setare punct de trecere ‘
‘ Editare poza ‘
| Muta aici |
Optiuni avansate
Q Stop la acest punct @ ora
@ Amestec cu raza (@ viteza articulztie
Accelerare Articulatie
Adaugare punct de trecere inainte o Folositi parametri comunic
_m Adaugare punct de trecere dupa ‘ indepartati acest punct de trecere ‘
G Simulare
= :O i =
e Robot real IE“E"E‘ Viteza 100% | ﬁAnterlor H Urmatorul * |
Structura programului contine indicii vizuale despre comanda executatd momentan de con-
trolerul robotului. Un mic # indicator pictograma din stdnga pictogramei comenzii si numele
comenzii executate si orice comenzi la care aceastd comandd este subordonata (de reguld iden-
tificate de pictogramele de comandd B/ ¥) sunt evidentiate albastru. Aceasta ajutd utilizatorul
in localizarea comenzii executate in structura.
De exemplu, dacd bratul robotului se miscd spre un waypoint, subcomanda aferentd este mar-
catd cu pictograma # si numele sdu impreuna cu numele comenzii Miscare (vezi 14.5) de
care apartine este afisatd albastru.
Daca programul este intrerupt, indicatorul de executie marcheaza ultima comanda ce a fost pe
cale sd fie executata.
Dand clic pe pictograma @ de sub structura programului se sare peste executarea ultimei co-
menzi executate sau a celei in executie din structurd. Dacd o comandd este apdsatd cand pro-
gramul ruleazd, tabul Comand& va continua sd afiseze informatiile despre comanda selectata.
Apdsand butonul @ va face tabul Comandi si afiseze continuu informatii despre comenzile
executate momentan.
14.2.3 Buton cautare

Apdsati pe ] pentru a efectua o cdutare text in Arborele Programului. Cand se da clic se poate
introduce un text de ciutare si nodurile de program ce se potrivesc vor fi evidentiate galben. In
plus, sunt disponibile butoane de navigare pentru a naviga prinre rezultate. Apdsati pictograma

* pentru a iesi din modul de cautare. Nota: Arborele program trebuie extins pentru a accesa
alte butoane de navigare.
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14.2 Tab program

14.2.4 Butoane Anulare/Repetare

Butoanele cu pictogramele “* si # din bara de unelte de sub structura programului servesc la
anularea si repetarea modificdrilor efectuate in structura programului si in comenzile continute.

14.2.5 Panou program

Partea inferioard a ecranului este Panoul. Panoul are butoane similare cu un casetofon clasic,
de la care se pot porni si opri programe, cu etape unice si apoi repornite. Glisorul de vitezi va
permite sd ajustati viteza programului in orice moment, ceea ce afecteazd viteza de miscare a
bratului robotului. In plus, glisorul de vitezi afiseaza in timp real viteza relativa la care bratul

robotului se miscd, ludnd in calcul setdrile de sigurantd. Procentajul indicat este viteza maxima

ce poate fi atinsa pentru rularea programului fard incalcarea limitelor de siguranta.

In stanga panoului butoanele Simulare si Robot Real comutd intre rularea programului intr-
o simulare sau rularea lui pe un robot real. Cand ruleaza intr-o simulare, bratul robotului nu se
miscd si astfel nu se poate defecta pe sine sau echipamentele invecinate prin coliziuni. Utilizati

simularea pentru a testa programele daca nu sunteti sigur ce va face bratul robotului.

PERICOL:

1.

In timp ce se scrie programul, miscarea rezultata a bratului robot este ilustratad utilizand o schita

3D pe tabul Grafic,

Langa fiecare comanda de program se afld o micd pictograma care este rosie, galbend sau verde.

O pictograma rosie inseamnad cd existd o eroare in acea comandd, galben inseamnd ca comanda

nu este finalizats iar

comenzile sunt verzi.

Asigurati-vd ca stati in afara spatiului de lucru al robotului
cand apdsati butonul P1ay. Miscarea programata poate fi alt-

fel decat cea preconizata.

Utilizati butonul Step doar dacd este absolut necesar.
Asigurati-va cd stati in afara spatiului de lucru al robotului
cand apasati butonul Step.

Asigurati-vd intotdeauna ca va testati programul prin reduce-
rea vitezei cu glisorul de viteza. Erorile logice de programare
de cétre integrator pot duce la miscari neasteptate ale bratului
robotului.

Cand a intervenit o oprire de urgentd sau de protectie, progra-
mul robotului se opreste. Poate fi reluat atata timp cat nicio
articulatie nu s-a miscat mai mult de 10°. Cand apasati play,
robotul se va misca incet inapoi in traiectorie si va continua

executia programului.

descrisd in 14.29.

verde Inseamnd cd totul e OK. Un program pot fi rulat doar dacid toate
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14.3 Variabile

Un program robot poate utiliza variabile pentru a stoca si actualiza diverse valori in timpul
runtime. Sunt disponibile doud tipuri de variabile:

Variabile de instalare: Acestea pot fi folosite de mai multe programe si numele si valorilor lor
sunt pdstrate impreund cu instalarea robotului (vezi 13.10). Variabilele de instalare isi

péstreazd valoarea dupd ce robotul si caseta de control a fost rebootat.

Variabile de program requlate: Acestea sunt disponibile programului rulat doar dupa ce valorile
sunt pierdute, de indatd ce programul este oprit.

Urmatoarele tipuri de variabile sunt disponibile:

bool O variabild boolean a carei valoare este fie True fie False.
int Un numar intreg din intervalul —2147483648 pana la la 2147483647 (32
bit).

float Un numdr de punct flotant (decimal) (32 bit)

string  Un sir de caractere.

pose Un vector ce descrie locatia si orientarea in spatiu cartezian. Este o
combinatie de vector de pozitie (x,y,z) si vector de rotatie (rx,ry,rz)
reprezentand orientarea, scrisp [x, y, z, rx, ry, rzl.

list O secventa de variabile.

14.4 Comanda: Gol

& Fisier 04;09:35 CCcCC O
Program | Instalare | Mutare | 10 | Log |

=nedenumit= Comanda | Imagini | Structura | variabile |
W Program robot

= =gol> Introduceti linii de program aici
in Tabul Structuré veti gasi diverse declaratii de program ce pot fi introduse.
Structura

(O simulare - . -
© Robot real E“E"E‘ Vitezd =——=—=1{ N00% | 48 Anterior H Urmatorul B |

Comenzile de program trebuie inserate aici. Apdsati butonul Structura pentru a merge la tabul
structurd, unde se pot gdsi diversele linii de program. Un program nu poate rula inainte ca toate
liniile s fie specificate si definite.
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14.5 Comanda: Mutare

Q Fisier 04:10:14 CCCC O
Program rlnstalare r Mutare | I/O | Log |
=nedenumit> Comanda r Imagini r Structura rVariahiIe |
= Init variabile o
WV Comutare ... M Uta re ; ,. =
¢+ ¥ Mutare/ Specificati cum se va misca robotul intre punctele de trecere.

o Punct_cale_1

¢ W Mutare)
o Punct_cale_ 2 |=—
= Setare

§ SwPalet Setare TCP Viteza articulatie
¢~V Sablon; Patrat|

o Colt1_1 |Folosit_i TCP activ |v| °_|fs

o Colt2_1

o Colt3_1 Accelerare Articulatie

ccvent | [ e

¢ 7 SecventiPalet|
o Apropiere_1
o PunctSablor
= Setare
= Asteapts
o jesire_1

¢ oe Destivuire Adaugare punct de trecere
o StartPoz Resetare

¢ W Directie
o FromPos
@ Lafoz

¢ ¥ AlegeSecventi—|

Fir s -
I I

4
Q@] <> |

G Simulare L . o
o Robot real E“E"E‘ Viteza :Oloo% | ﬁAnterlor || Urmatorul* |

Walorile de mai jos se aplica la toate punctele de trecere copil si depind de tipul de miscare
selectat.

Comanda Mutare controleazd miscdrile robotului prin punctele de trecere. Punctele de trecere
trebuie sd fie sub o comandd Mutare. Comanda Mutare defineste accelerarea si viteza la care

bratul robot se va misca intre aceste puncte de trecere.

Tipuri de miscare

Puteti selecta unul din cele trei tipuri de miscare: Move], MoveL si MoveP. Fiecare tip de
miscare este explicat mai jos.

* move]J face miscdri ce sunt calculate in bratul robot spatiu articulatie. Fiecare imbinare
este controlatd pentru a atinge pozitia finald doritd in acelasi moment. Acest tip de miscare
duce la o cale curbatd a sculei. Parametrii comuni ce se aplicd la acest tip de miscare sunt vi-
teza de imbinare maxima4 si acceleratia de imbinare de utilizat pentru calcularea miscarilor,
specificate in grade/s si grade/s?, respectiv. Daca se doreste ca bratul robotului sd se miste
rapid intre punctele de trecere, neludnd in calcul calea sculei dintre aceste puncte de tre-
cere, acest tip de miscare este varianta favorabila.

* movelL va face TCP sd se miste liniar intre punctele de trecere. Aceasta inseamnd cé fie-
care imbinare face o miscare mai complicatd pentru a mentine scula pe calea liniei drepte.
Parametrii comuni ce pot fi setati pentru acest tip de miscare sunt viteza doritd a sculei
si acceleratia sculei specificate in mm /s si respectiv mm /s?, precum si o optiune. Carac-
teristica selectatd va determina in care spatiu se reprezintd pozitiile sculei in punctele de
trecere.

* moveP va misca scula liniar cu viteza constantd cu amestecuri circulare si este conceputa
pentru anumite operatiuni de proces, precum lipirea sau dispersarea. Dimensiunea razei
amestecului este in mod implicit o valoare comund intre toate punctele de trecere. O va-
loare mai mica va face calea s se curbeze mai stramt, iar o valoare mai mare va face calea
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mai lind. In timp ce bratul robotului se miscd prin punctele de trecere cu vitezd constantd,
cutia de comanda a robotului nu poate astepta o operatiune I/O sau o actiune operator.
Acest lucru ar opri miscarea bratului robotului sau va duce la o oprire de protectie.

¢ Circle move poate fi addugatd la o moveP pentru a face o miscare circulard. Robotul incepe
miscarea din pozitia sa curentd sau de la un punct de start, se miscad printr-un Punct de
trecere specificat pe un arc circular, si un PunctFinal ce completeazd miscarea circulara.

Un mod este utilizat pentru a calcula orientarea sculei, printr-un arc circular. Modul poate

fi:
- Fix: doar punctul de start este folosit pentru a defini orientarea sculei
— Nelimitat: punctul de start se transformd in PunctFinal pentru a defini orientarea scu-
lei
Q Fisier 04:10:14 CCCC O
Program rlnstalare r Mutare | /O | Log |
H =nedenumit> Comanda r Imagini r Structura rVariabiIe |
= Init variabile | = |
¥ Program robot M isca re cer

W Comutare ...
¢V Mutare)
o Punct_cale_1

¢V Mutaref 0 miscare circulara se face utilizand trei
Mut

- __| puncte de trecere: punctul de trecere ce A0 I
o Punct cale 2 1= procedeazs nodul Miscare Circulars, punctul \
¢ WV Miscare cer de trecere (1), Punctul Via (2) si Punctul Final
o pPunct_Wia_l (3).
o Punct_Final |
= Setare cand sunteti in modul fix:
¢ % Palet || Orientarea acestei miscari este definitd de
¢ W Sablon: Patrat] punctul initial &l robotului, astfel incat robotul
o Coltl 1 va mentine orientarea relativa la cerc prin
o Colt? 1 punctele via si final ale miscarii.
o Colt3_1 [
o Colt4_1
¢ ¥ SecventaPalet| ‘\__

o Apropiere_1
o PunctSablor

= Satare Orientare
= Asteapta
o lesire_1 Selectati modul pentru orientarea relativa la cerc
¢ % Destivuire )
o StartPoz @ Fix
7V D.'rec?.'e - G F&ra constrangeri
1 {1l | ]
Q@] <> |
Simulare q =
G Witeza ZOIOO% | 4 Anterior H Urmatorul 5 |
o Robot real

Parametri comuni

Parametrii comuni din coltul din dreapta jos ai ecranului Mutare se aplicd la miscarea din
pozitia precedentd a bratului robotului la primul punct de trecere din comanda, si de acolo
la fiecare dintre urmdtoarele puncte de trecere. Setdrile comenzii Mutare nu se aplicd la calea de

la ultimul punct de trecere din acea comanda Mutare.

Selectare TCP

TCP folosit pentru punctele de trecere din aceastd comandd Mutare poate fi selectat din meniul
desfasurdtor. Se poate selecta din TCP-urile definite de utilizator din instalare, TCP-ul activ
sau doar utilizadnd flansa sculei. Dacd se selecteazd un TCP definit de utilizator sau unul activ,
miscarea din aceastd comandad Mutare se va ajusta in functie de acesta. Dacd se selecteazd Uti-
lizare Flansa Sculd, niciun TCP nu se foloseste si miscarea din aceastd comandd Mutare va fi in
functie de flansa sculei (adicd nicio ajustare a miscarii).

Dacd TCP activ pentru aceastd miscare este determinat in timpul runtime-ului programului,

trebuie setat dinamic utilizdnd comanda Setare (vezi 14.10) sau utilizdnd comenzile script.
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Figura 14.1: Profil vitezd pentru o miscare. Curba este impartitd in trei segmente: acceleratie, croazierd
si deceleratie. Nivelul fazei croazierd este indicat de setarea de vitezd a miscarii, In timp ce gradul de
acceleratie si deceleratie este indicat de parametrul de accelerare.

Pentru informatii suplimentare despre configurarea TCP denumite (vezi 13.6).

Selectare optiuni

spatiul punct de trecere la comanda Miscare ce trebuie reprezentat la specificarea acestor puncte
de trecere (vezi sectiunea 13.12). Aceasta inseamna ca la setarea unui punct de trecere,
programul isi va aminti coordonatele sculei in spatiul de optiuni al optiunii selectate. Exista
cateva circumstante ce necesitd o explicatie detaliata:

Puncte de trecere relative: Optiunea selectatd nu are niciun efect asupra punctelor de trecere rela-
tive.. Miscarea relativa este efectuatd intotdeauna in functie de orientarea Bazei.

Puncte de trecere variabile: Cand bratul robotului se miscd la un punct de trecere variabil, pozitia
tintd a sculei se calculeazd ca coordonatele variabilei in spatiul optiunii selectate. Asadar,
miscarea bratului robotului pentru un punct de trecere variabil se modificd daca se selec-

teaza o alta optiune.

Optiune variabild: Dacd vreuna dintre optiuni din instalatia incdrcatd momentan este selectata
ca variabild, aceste variabile corespunzitoare sunt de asemenea selectabile in meniul de
selectare optiuni. Dacd se selecteaza o optiune variabild (denumitd cu acelasi nume ca
si optiunea cu sufixul ,_var”), miscdrile bratului robotului (cu exceptia Puncte de tre-
cere relative) sunt relative la valoarea efectivd a variabilei la rularea programului. Va-
loarea initiald a optiunii variabile este valoarea optiunii efective asa cum este configurata
in instalatie. Dacd se modificad aceastd valoare, atunci miscarile robotului se modifica.
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14.6 Comanda: Punct de trecere fix

& Fisier

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

cccc @

04:10:21

Comanda rlmagini rStructuré rVa

=nedenumit=

riabile |

= |nit variabile o
W Program robot
W Comutare ...
¢V Mutare)
o Punct_cale_1
¢V MutareP

Punct cale

Punct_cale_2

s [x]

o Punct_cale 2
¢ Miscare cer p
o Punct_Wa_l et

Setare punct de trecere ‘

o Punct_final | |

9<% Palet (|

= Setare ] ‘
¢ W Sablon: Patrat]

Editare poza ‘

o Coltl 1

o Colt2_1 |

o Coltz_1

o Coltd_1
¢V SecventiPalet]

o Apropiere_1

Muta aici |

Optiuni avansate

o PunctSablor @ Folositi raza amestec comuna
= Setare — =
= Asteapts (@ Amestec cu raza @ viteza scula
N o leire 1 Acceleratie sculd
?eo Destivuire
o StartPoz i . .
¢V Directie Adaugare punct de trecere inainte o Folositi parametri comunic
. -
bl [l 4 - = T M f
vl Adaugare punct de trecere dupa ‘ Indepartati acest punct de trecere ‘
Q@] <> |
Simul . =
@ simuiare E”E"E‘ Vitezd =———=1{ N 00% | 4 Anterior H Urmatorul 8 |
@ Robot real

Un punct pe calea robotului. Punctele de trecere sunt cea mai centrald parte a programului

robotului, spundndu-i bratului unde trebuie sd se afle. Un punct de trecere cu pozitie fixd este

indicat miscand fizic bratul robotului pe acea pozitie.

Setarea punctului de trecere

Apdsati acest buton pentru a intra in ecranul Miscare

unde puteti specifica pozitia bratului ro-

botului pentru acest punct de trecere. Daca punctul de trecere este plasat sub comanda Miscare

in spatiu liniar (moveL sau moveP), trebuie sd existe o optiune valabild selectatd la comanda

Miscare, pentru ca acest buton sd poati fi apasat.

Denumiri punct de trecere

Punctele de trecere primesc automat un nume unic. Numele poate fi schimbat de utiliza-

tor. Prin selectarea pictogramei linkului, punctele de trecere sunt legate si au informatii de

pozitie comune. Alte informatii precum raza de amestec, viteza sculei/articulatiei si acceleratia

sculei/articulatiei se configureaza pentru fiecare punct de trecere chiar daca au sunt legate.

Amestec

Amestec permite robotului sd treacd lin intre doua traiectorii, fard a se opri la punct de trecere

intre ele.

Exemplu Luati ca exemplu o aplicatie de ridicare si plasare (vezi figura 14.2), unde

robotul se afld momentan la punctul de trecere 1 (WP_1), si trebuie sd ridice un obiect la punctul

de trecere 3 (WP_3). Pentru a evita coliziunile cu obiec

tul si alte obstacole (0), robotul trebuie sa
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UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Comanda: Punct de trecere fix

se apropie de WP_3 venind dinspre punctul de trecere 2 (WP_2). Astfel, se introduce trei puncte
de trecere pentru a crea o cale ce indeplineste cerintele.

@ WP_2
we_1

‘ WP_3

Figura 14.2: wp_1: pozitia initiald, WP_2: punct via, WP_3: pozitie ridicare, O: obstacol.

Fara a configura alte setdri, robotul se va opri la fiecare punct de trecere inainte de a continua
miscarea. Pentru aceastd sarcind, o oprire la WP_2 nu este optiméd pentru cd o intoarcere lind ar
necesita mai putin timp si energie, indeplinind in acelasi timp cerintele. Este acceptabil chiar si
ca robotul sa nu ajunga exact la WP_2, atata timp cat tranzitia de la prima traiectorie la a doua

are loc in apropierea acestei pozitii.

Oprirea la WP_2 poate fi evitatd configurand un amestec pentru punctul de trecere, permitand
robotului sd calculeze o tranzitie lind spre urmdtoarea traiectorie. Parametrul principal pentru
amestec este raza. Cand robotul este in cadrul razei amestecului punctului de trecere, poate
incepe sd amestece si sd abatd de la calea initiald. Aceasta permite miscari mai rapide si mai

line, pentru ca robotul nu trebuie sa decelereze si sa reaccelereze.

Parametri amestec Pelangd punctele de trecere, mai multi parametri vor influenta traiectoria
amestecului (vezi figura 14.3):

e raza amestecului (r)

* Viteza initiald si finald a robotului (la pozitiile p1 si p2, respectiv)

¢ timpul de miscare (de ex. dacd setati un timp specific pentru o traiectorie acesta va influenta
viteza initiald /finald a robotului)

e tipurile de traiectorii de amestecat din si in (MoveL, MoveJ)

Daca este setatd o raza de amestec, traiectoria bratului robotului se amestecd in jurul punctului

de trecere, permitand bratului robotului sd nu se opreascd la punct.

Amestecurile nu se pot suprapune, asadar nu se poate seta o razd de amestec ce se suprapune
cu raza de amestec a unui punct de trecere anterior sau ulterior conform figurii 14.4.

Traiectorii de amestec conditionale Traiectoria de amestec este afectatd atdt de punctul
de trecere unse este setatd raza amestecului cat si de urmatoarea din structura programului.
Aceasta Insemanad cd in programul din figura 14.5 amestecul din jurul WP_1 este afectat de Wp_2.
Consecinta acestui fapt devine mai evidentd cdnd se amestecd in jurul Wp_2 in acest exemplu.
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WP_1

@ up 3

Figura 14.3: Amestecare WP_2 cu raza r, pozitie initiald amestecare la p1 si pozitie finald amestecare la
p2. O este un obstacol.

I WP_2 \

®
|

\
\V4
Al
1\
[
o
\
*

N

Figura 14.4: Suprapunerea razei de amestecare nu este permisa (*).

Existd doud pozitii finale posibile si de determinare a urmatorului punct de trecere de ameste-
cat, robotul trebuie sa evalueze citirea curentd a intr&rii_digitale[1] deja de la intrarea
in raza amestecului. Aceasta Inseamna cd expresia if...then (sau alte declaratii necesare pen-
tru a determina urmdtorul punct de trecere, de ex. puncte de trecere variabile) este evaluata
inainte de a ajunge efectiv la WP_2, ceea ce este oarecum contraintuitiv la analizarea secventei
programului. Daca un punct de trecere este un punct de oprire si urmat de expresii conditionale
pentru a determina urmatorul punct de trecere (de ex. comanda I/0), se executa cand bratul
robotului s-a oprit la punctul de trecere.

Combinatii de tip de traiectorie Se poate amesteca intre toate cele patru combinatii de tipuri
de traiectorii de Move] si MoveL, insd combinatia specificd va afecta traiectoria de amestec
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MutareL
@ WP 1 :

=
lae)

WP__ (amestec)

WP_2 (amestec)

daca (digital_input[1l]) atunci
WP_F_1

altfel
WP_F_2

N - H

WP_F_2

Figura 14.5: WP_I este punctul de trecere initial si existd doud puncte de trecere finale potentiale WP _F_1 si
WP_F_2,In functie de expresia conditionald. Expresia if conditionald este evaluatd cAnd bratul robotului
intrd in al doilea amestec (*).

calculat. Existd 4 combinatii posibile:

1. Move] in Move]J (amestec de spatiu imbinare purd)
2. Move] in MoveL
3. MoveL in MoveL (amestec de spatiu cartezian pur)
4. MoveL in Move]
Amestecul de spatiu de imbinare pur (bullet 1) vs. amestecul de spatiu cartezian pur (bullet 3)

este comparat in figura 14.6. Afiseazd cdile potentiale ale sculei pentru seturi identice de puncte
de trecere.

WP_3

Figura 14.6: Spatiu articulatie (MoveJ) vs. spatiu cartezian (MoveL) miscare si amestecare.

Din diversele combinatii, bullet-urile 2, 3 si 4 vor rezulta in traiectorii ce se mentin in limitele tra-
iectoriei originale in spatiul cartezian. Un exemplu de amestec intre tipuri diferite de traiectorie
(bullet 2) poate fi vazut in figura 14.7.
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WP_3

Figura 14.7: Amestec dintr-o miscare in spatiu articulatie (MoveJ) in miscare liniard a sculei (MoveL).

Amestecurile de spatii imbinare purd (bullet 1) insd se pot comporta intr-un mod mai putin
intuitiv, pentru ca robotul va incerca sd obtind cea mai lind traiectorie posibild in spatiul de
imbinare ludnd in calcul cerintele de viteza si timp. Din acest otiv, acestea pot devia de la
cursul specificat de punctele de trecere. Acest lucru se intdmpla in special daca exista diferente
semnificative in viteza imbindrilor intre cele doua traiectorii. Precautie: daca vitezele sunt foarte
diferite (de ex. prin specificarea setdrilor avansate - fie viteza fie timpul - pentru un anumit
punct de trecere), acest lucru poate duce la devieri masive de la traiectoria originald asa cum
reiese din figura 14.8. Dacd trebuie sd amestecati intre viteze diferite si nu puteti accepta

aceastd deviere, luati in calcul un amestec in spatiu cartezian utilizdnd MoveL.

vl <<v2

Figura 14.8: Amestec spatiu articulatie cAnd viteza initiald v1 este mult mai micd decat viteza finald v2
sau invers.
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UNIVERSAL ROBOTS

14.7 Comanda: Waypoint relativ

14.7 Comanda: Waypoint relativ

@ Fisier

Program | Instalare [ Mutare [ 1/0 | Log |

cccec @

04:10:21

=nedenumit=

Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

= Init variabile e
W Program robot
W Comutare ...
¢V Mutare)
o Punct_cale_1
¢ V¥ MutareP

Punct cale

¢V Miscare cer
o Punct_Via_1

De la punct
o Punct_Final |
= Setare

Setare punct
9<% Palet (-

¢ W Sablon: Patrat] L) S0l
o Coltl_1
o Colt2_1
o Colta_1
o Coltd_1

¢V SecventiPalet]
o Apropiere_1
o PunctSablo
= Setare
= Asteapta
o fesire_1

§ & Destivuire

o Folositi razé amestec comuna

Q Amestec cu raza

o = | Miscare relativa, indicata de diferenta dintre poztile de la sila

La punct

Pozitie relativd :

Distanta 0.0 mm

Setare punct

Unghi 178.5 °

Optiuni avansate
ora
G Vitezd sculd

Acceleratie sculd

o StartPoz
¢~V Directie |

-

Adaugare punct de trecere inainte

@ rolositi parametri comunic

1 —r—

Rl <-—p |

Adaugare punct de trecere dupa

‘ indepéartati acest punct de trecere ‘

@ simulare E“E“E“:‘ Vitezs =———=A_1100%

@ Robot real

| 4 Anterior || Urmatorul 5 |

Un waypoint cu pozitia indicatd relativ la pozitia anterioara a bratului robotului, cum ar fi ,,doi

centimetri de la stinga”. Pozitia relativa este definitd ca diferenta dintre doud pozitii (stinga la

dreapta).

Nota: pozitiile relative repetate pot misca bratele de robot in afara spatiului sau de lucru.

Distanta aici este distanta carteziana dintre TCP in cele doud pozitii. Unghiul indica ct se modi-

fica orientarea TCP intre cele doud pozitii. Mai precis, lungimea vectorului de rotatie ce descrie

modificarea orientarii.
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& Fisier

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

14.8 Comanda: Waypoint variabil

04:10:22

cccc @

=nedenumit>

= Init variabile o
W Program robot
W Comutare ...

9 V¥ Mutare/

o Punct_cale_1

oV MutareP

o Variabild
o Punct_cale_2
¢V Miscare cer
o Punct_Wa_1
o Punct_Final |

= Setare
¢ o Palet

¢ ¥ Sablon; Patrat
o Coltl_1
o Colt2_1
o Colt3_1
o Coltd_1

¢ 7 SecventiPalet|
o Apropiere_1
o PunctSablo
= Setare
= Asteapts
o fesire_1

¢—=» Destivuire

° StartPoz

_> |
1 il | ¥]

Qe <> |

Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

Punct cale

)

| Muta aici

Punct_cale_2

o]

‘ Setare punct de trecere

‘ Editare poza

Optiuni avansate

o Folositi razd amestec comuna

0 Amestec cu raza

ra

@ vitezs sculs

Acceleratie sculd

Adiugare punct de trecere inainte

o Folositi parametri comunic

Adaugare punct de trecere dupa

‘ indepartati acest punct de trecere ‘

G Simulare
° Robot real

a2 [p 8 s —— s

| 4 Anterior H Urmatorul 5 |

Un waypoint cu pozitie poate fi indicat de o variabild, in acest caz poz_calculat&. Variabila

trebuie s fie un pose cum ar fi

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Primele trei sunt x,y,z si ultimile trei sunt orienta-

rea indicatd ca un vector de rotatie indicat de vectorul rx,ry,rz. Lungimea axului este unghiul

de rotit in radiani, iar vectorul in sine indicd axul in jurul cdruia se roteste. Pozitia este indi-

catd intotdeauna in functie de un cadru de referintd sau un sistem de coordonate, definite de

optiunea selectatd. Dacd raza unei curbe este setatd pe un waypoint fix iar waypoint-urile prece-

dente si ulterioare sunt variabile sau dacd raza curbei este setatd pe un waypoint variabil, atunci

raza curbei nu va fi verificatd pentru suprapunere (vezi 14.6). Dac4, la rularea programului,

raza curbei se suprapune pe un punct, robotul o va ignora si va trece la urmatoarea.

De exemplu, pentru a misca robotul 20 mm de-a lungul axului z al sculei:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]

Mutare

Waypoint_1

Utilizeaza variabila=var_1,

(pozitie variabila):

Optiune=Scula
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UNIVERSAL ROBOTS 14.10 Comanda: Setare

14.9 Comanda: Asteapta

Q Fisier 04:09:38 CCccC 0

Program rlnstalare rMutare /O | Log |
<=nedenumit= Comanda | Imagini | Structura | Variabile |
¥ Program robot o

V Mutare) Asteapté

o Punct_cale_1

V Mutare/ W& rugam s& selectati ce ar trebui 58 declanseze urmatoarea actiune a robotului;
o Punct_cale_2

= Setare P
& Palot O Nicio asteptare
W Sablon

¢ ¥ SecventdPalet | —
o Apropiere_1
o PunctSablon | @ Asteapts inputul digital |-¢Di.|nput>— |v| ‘ | |
= Setare
= Asteapta ( Asteapts dups |-:An.|nput:- |v| |> |v|
o lesire_1

1 DDesst‘ﬁt\;Lr:goz O Asteapta dupa | |

¢ ¥ Directie —
o FromPos
o laPoz

¢ ¥ AlegeSecventa
o StivaPoz_2
= Setare
= Asteapta
o jesire 2

= Asteapts

W Director |

T D
QUal] <> |

@ simulare Viters ——J100% | 4 Anterior || Urmatorul B |
o Robot real

Asteaptid intrerupe semnalul I/O, sau expresia, pentru un anumit timp. Dacd se selecteaza Nu

astepta, nu se face nimic.

14.10 Comanda: Setare

Q Fisier 04:09:38 CCccC 0

Program rlnstalare rMutare /O | Log |
<=nedenumit= Comanda | Imagini | Structura | Variabile |

¥ Program robot e

V Mutare/
o Punct_cale_1 SEta re

V Mutare)

Selectati actiunea pe care doriti ca robotul s& o efectueze in acest punct in program. Puteti

o Punct cale 2 si 53 specificati modificarile Tn incarcatura robotului.
= Setare o g
a0 Palet o .
¥ Sablon O Nicio actiune
¢ ¥ SecventdPalet |
o Apropiere_1 O Setare Output digital |-:Di.0utput:- |v|| | |

o PunctSablon |

= Setare O Setare Output analogic |<An.Output> H mA

= Asteapts

o Jesire_1 @ setare [<Output=
<o Destivuire
o StartPoz
¢ ¥ Directie O Cresteti variabila instalari cu unu: =

o FromPos
° laPoz
¢ ¥ AlegeSecventa
o StivaPoz_2
= Setare [[] setatiincarcatura totald la kg
= Asteapta
o jesire_2 [IFlositi TCP activ ca centru de greutate
= Asteapts
= canls T |
4] ] | ]
Rl < |

@ simulare Vitezs =——=—=1 _N00% 48 Anterior || Urmatorul B |
o Robot real
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Seteaza outputurile digitale sau analogice la 0 anumitd valoare.

Comanda poate fi folositd si pentru a seta incarcitura bratului robotului. Ajustarea greutatii
incdrcdturii poate fi necesard pentru a preveni robotul sd declanseze o oprire de protectie, cand
greutatea sculei diferd de incircatura asteptati. In mod implicit, TCP activ va fi folosit si ca
centru de greutate. Dacd TCP activ nu va fi folosit ca centru de greutate, cdsuta poate ramane
nebifatd.

TCP activ poate fi modificat si utilizind o comandd Setare. Trebuie doar sd bifati cdsuta si sa
selectati unul din offseturile TCP din meniu. Dacd TCP activ pentru o anumitd miscare este
cunoscut la momentul scrierii programului, analizati posibilitatea utilizarii selectiei TCP pe car-
dul Mutare (vezi 14.5). Pentruinformatii suplimentare despre configurarea TCP denumite
(vezi 13.6).

14.11

Comanda: Popup

Q Fisier 04:00:390 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

<nedenumit> Comanda | Imagini | Structura | variabile |
7 W mMutares a
° Punct_cale_2
= Setare Po pup
& Palet
W Sablon
¢ ¥ SecventaPalet
o Apropiere_1 | |
o PunctSablon |
= Setare )
= Asteapta )
o lesire_1 Q Mesaj
&= Destivuire
S Ctartons @ avertisment
¢V Directie G Eroare
@ FromPos
o laPoz
¢V AlegeSecventd
o StiviPoz_2
= Setare
= Asteapts
o lesire_2
= Asteapts
W Director

-

Afiseazd mesajul dedesubt pe ecran si asteapta ca utilizatorul s& apese 0K

Previzualizare popup |

-

-

C nt
= Oprire

= Popu, -
4] [l | ¥
. [] Opriti executia programului la acest popu
Q <1 - . prit tia prog popup
Simul . o
gRE?JL:Jf::aI IE“E"E‘ Vitezd :UIOO% | 4 Anterior H Urmatorul |

Popup este un mesaj ce apare pe ecran cand programul ajunge la aceastd comanda. Se poate
selecta stilul mesajului si textul in sine poate fi introdus cu tastatura de pe ecran. Robotul
asteaptd ca utilizatorul/operatorul sd apese butonul ,,OK” de sub popup Inainte de a conti-
nua programul. Dacd se selecteazd elementul ,Opreste executarea programului”, programul
robot se opreste la acest popup.

Nota: Mesajele sunt limitate la maxim 255 caractere.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.13 Comanda: Comentariu

14.12 Comanda: Oprire

O Fisier 04:09:39 CCcCC 0
Program | Instalare | Mutare | /0 | Log |

=nedenumit= Comanda r Imagini r Structura rVariabiIe |

T FPunct cale_1 a
WV Mutare) | .

o Punct_cale 2 | — oprl re
= Setare
&% Palet Executarea programului se opreste Tn acest punct.

W Sablon

¢V SecventiPalet
o Apropiere 1
° PunctSablon |
= Setare
= Asteapta
o jesire_1
¢ Destivuire
o StartPoz
¢ ¥ Directie
° FromPos
@ laPoz
¢ ¥ AlegeSecvents
o StivaPoz 2 [ |
= Setare
= Asteapta
o jesire_2
= Astegpts
V Director
= <gol=

= Comentariu

= QOprire -
[ 1l [¥]

Qe <> |
@ roneeren 1[0 ] ] s oo & antetor | [_umatorui®

Executarea programului se opreste in acest punct.

14.13 Comanda: Comentariu

Q Fisier 04:09:39 CCCC 0
Program rlnstalare rMutare /O | Log |

=nedenumit= Comanda | Imagini | Structurd | variabile |
;W Mutarel -
o Punct_cale_1 R
v Mutaref Comentariu
o Punct_cale_2
= Setare
<o Palet
¥ Sablon Wa rugam introduceti comentariul:
¢ ¥ SecventdPalet
o Apropiere_1 ‘
o PunctSablon | ___
= Setare
= Asteapta
o jesire_1
& Destivuire
0 StartPoz
¢ ¥ Directie
o FromPos
o LaPoz —
¢V AlegeSecventa
o StivaPoz 2
= Setare
= Asteapts
o lesire_2
= Asteaptsd
W Director
= = gc_..';z.
= Comentariu -
4 ] [»]

RisPLs=—>_]
& roacvea [0 ] ] s oo & anterior | [_ummatorui |

Oferd programatorului o optiune de a adduga o linie de text la program. Aceastd linie nu face
nimic in timpul executiei programului.
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& Fisier

14.14 Comanda: Director

04:08:39

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

ccce @

=nedenumit>

e |
7 Program robot
vV Mutare)
o Punct_cale_1
PV Mutare)
° Punct_cale_2
= Setare
o Palet
W Sablon
¢V SecventiPalet
o Apropiere_1
o PunctSablon |
= Setare
= Asteapts
o jesire_1
o Destivuire
o StartPoz
¢ ¥ Directie
o FromPos
o laPoz
¢V AlegeSecventd
© StivaPoz_2
= Setare
= Asteapta
o jesire_2
= Asteapts

-

-

? ¥V Director

= =
4] I | ¥

Sl <>

Comanda | Imagini | Structurd | variabile |

Director

Un director este o simpla colectie de linii de program.

W& rugam introduceti textul de afisat in structura programului:

‘ Director

| [ ] Ascundere director structurd program

O Simulare
o Robot real

Vitezd == J100%

| 48 Anterior

H Urmatorul B |

Un Director este folosit pentru a organiza si eticheta anumite parti ale unui program, pentru a

curdta structura programului si pentru a face programul mai usor de citit si navigat.

Directoarele nu au nicio inflentd asupra programului si a executiei sale.

14.15 Comanda: Bucla

& Fisier

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

04:08:40

cccc @

=nedenumit>

T PuUnct_cale_.
= Setare
P—os Palet
W Sablon
¢V SecventaPalet
° Apropiere_1
o PunctSablon |
= Setare
= Asteapta
o jesire_1
P—os Destivuire
o StartPoz
¢V Directie
@ FromFos
o laPoz
¢V AlegeSecventd
o StiviPoz_2
= Setare
= Asteapts
o jesire_2
= Asteapta
p— ¥ Director

= Coment
= Oprire
= Fopup

? ¥ Buclad
4] Il [ ¥]

Sls] <>

Comanda | Imagini | Structura | variabile |

Bucla

W& rugam sa selectati de cate ori 53 se execute programul in
aceastd bucla,

° Bucld intotdeauna
@ Repetare in bucla de X ori:

Numar bucle Mume variabila

[ 9

@ Repetare in bucla cand expresia este Adevarata

Bucla_1

O Verificati

continuu expresia

0 Simulare
o Robot real

48 Anterior

Vitezd =——=1 N00%

H Urmatorul B8 |
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UNIVERSAL ROBOTS 14.16 Comanda: SubProgram

Repets in buclad comenzile programului de baza. In functie de selectie, comenzile programului
de bazd sunt repetate in bucld la infinit, un anumit numar de ori sau atata timp cat o anumita
conditie este adevaratd. Cand se repetd in bucld de un anumit numar de ori, o variabila de bucla
dedicatd (denumitd bucla_1 in imaginea de mai sus) ce poate fi folosita in expresii in cadrul
buclei. Variabila buclei numéra dela0la N — 1.

Cand se repetd in bucld utilizdnd o expresie ca conditie finald, PolyScope oferd o optiune pentru
evaluarea continud a expresiei, astfel incat ,bucld” sa poatd fi intreruptd in orice moment in
timpul executiei, decat doar dupa fiecare iteratie.

14.16 Comanda: SubProgram

Q Fisier 04:09:42 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

=nedenumit= Comanda | Imagini | Structurd | variabile |
=sgtare -
:Asfeapté — SUbProg ram 1 Redenumire |
o lesire_1 =
7 <% Destivuire Un subprogram poate s& indice la un fisier de pe disc sau poate fi continut Tn acest
o StartPoz program,
¢V Directie
o FromPos Fisier SubProgram:
@ Lafoz —
¢ 7 AlegeSecvents
o StivAPoz_2
= Setare
= Asteapta
o lesire_2
= Asteapts
W Director

=

‘<Niciun fisier selectat> |

incarcare fisier |

-

= Comentari
= Oprire
= Fopup
W Bucla

-

B Scrip
=vyar_2:=2 *forcel) — | Salvare SubProgram | ‘ Golire SubProgram
B Apel subProgram_

[ Mentineti fisierul SubProgramului actualizat cu acest Program

Afisare structurd subprogram

[_| Urmé&rire executie program

T S CILIE s — | amerior || urmatoru 9|

Un subprogram poate detine parti de program ce sunt necesare in mai multe locuri. Un su-
bprogram poate fi un fisier separat pe disc si poate fi si ascuns pentru a-1 proteja impotriva
modificdrilor accidentale.
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Comanda: Apelare SubProgram

Q Fisier 04:09:42 CCCC 9

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

<=nedenumit> Comanda r Imagini r Structura rVariabiIe |
= Setare -
= Asteapta . -
o fesire_1 Apelare subrutina
< Destivuire
o StartPoz
¢ W Directie
@ FromPos
o LaPoz —
¢ ¥ AlegeSecvents
o StivAPoz_2
= Setare
= Asteapts
o lesire_2
= Asteapta
WV Director

Alegeti ce subruting sa apelati la acest punct |a executia programului.

|SubProgram_l |v|

= <gol=
= Comentariu
= Oprire
= Fopup
¥ Bucla

= <g
B Seript
=vyar 2:=2 *force() |—
B Apel SubProgram_1

W Daca ..

= =gl
SubProgram_1 _> |
[ i | ¥

Q@] <> |
Q rmerren (][0 ] vty ——Cnoos @ antetor_|_urmatorui |

Un apel la un subprogram va rula liniile de program in subprogram si apoi va reveni la urmatoarea

linie.

14.17 Comanda: Alocare

& Fisier 04;09:41 CCcCC 9
Program | Instalare [ Mutare | 1/0 | Log |
=nedenumit= Comanda r Imagini r Structura rVariabiIe |
W Sablon = B -
¢ ¥ SecventiPalet AI Sursa =
o Apropiere_1 ocare
© PunctSablon |
= setare Alocd variabila selectatd cu valoarea expresial.
= Asteapts P '
o jesire_1 A AN .
P Destivuire Variabila EKPTESIE
o StartPoz
¢V Directie |var ) |v| = |
o FromPos =
° LaPoz [I—
2 *force()
Input
<Input> - True (HI) False (LO) ?“ 4= inapoi
Output
<Output= - and or xor not 7 8 g -
'Variable
X
<Variabila= ~|| = = ( ) < > i * q 5 6
Pose
<Pozd=> -l - " [ 1 = = , * 1 2 3 ‘!;
Trimit...
Function
<Functie> - ST 4 [ ] 0
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UNIVERSAL ROBOTS 14.18 Comanda: Daca

Alocd valori la variabile. O alocare pune valoarea comenzii de pe partea dreaptd in variabila de
pe partea stdngd. Aceasta poate fi util in programe complexe.

14.18 Comanda: Daca

O Fisier 04:09:42 CCcCC O
Program | Instalare | Mutare | /0 | Log |

=nedenumit= Comanda rlmagini rStructuré rVariahiIe |
=Setare -
= Asteapts -
o jesire_1 Daca
o» Destivuire

o T . . s
StartPoz In functie de starea inputului de senzor sau variabilei de program, se vor executa

¢V Directie urméatoarele linii
o FromPos

@ Lafoz —

¢ ¥ AlegeSecventd
o ShiviPoz_2
= Setare

Daca

[l Werificati continuu expresia

= Asteapta
o lesire_2
= Asteapts
¥ Director

= Popup
V Bucla

=vyar_2:=2 *force() |
B Apel subProgram_1
¥ Daca .

=

| | Adaugare Elself || indepartare Elself |

ﬂ'@M'_L
G | ey | (Ao
- ----

gi::,zlf:m E”E“E‘ Vitezs === _100% | < Anterior || Urmatorul B |

O constructie de comandd Daca...altfel face robotul sa isi modifice comportamentul in functie
de inputurile senzorului sau de valorile variabile. Utilizati Editor Expresii pentru a descrie
conditia in care robotul urmeaza declaratiile acestei comenzi Daca. Daca conditia este evaluata
a fi Adevdratd, declaratiile din aceastd comandd Daca se executa.

O comanda Daca poate avea mai multe declaratii Elself ce pot fi addugate si indepartate uti-
lizand butoanele Add Elself si Remove Elself. Totusi, o comanda Daca poate avea o singura
declaratie Altfel.

Nota: Puteti bifa casuta Verificd expresia continuu pentru a permite conditiilor declaratiilor
Daci si AltfelDaca sa fie evaluate in timp ce se executd liniile continute. Daca o expresie din
comanda Daci este evaluatd ca Falsd, declaratiile Elself sau Else sunt urmate.
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14.19 Comanda: Script

Q Fisier 04:09:40 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

=nedenumit= Comanda r Imagini r Structura r\fariabile |
P PEIET -
W Sablon | .
TV SecvengéPafet Cod Scr|pt =
o Apropiere_1
o PunctSablon
= Setare b Dedesubt puteti introduce textul ce va fi executat ca cod script de catre URController.
= Asteapta
° jesire_1
<= Destivuire |
o StartPoz
¢V Directie
@ FromFos
@ laPoz
¢ 7 AlegeSecvents
o StiviPoz_2
= Setare
= Asteapts
o jesire_2
= Asteapta
W Director

-

-

= Comentariu
= Oprire
= Popup
W Bucld

-

[ Script -
4| [l L]

EEEE
Qo [l o] ] e ——noox [ et | vmeioru® |

Aceastd comandd oferd acces la limba scriptului de timp real aferentd ce este executat de con-
trolerul robotului. A fost conceput doar pentru utilizatori avansati si instructiunile despre cum
se utilizeazd se gasesc In Manualul Scriptului de pe pagina de Internet de asistenta (http:

//www.universal-robots.com/support).

Daca este aleasa optiunea ,Fisier” din coltul din stdnga sus, se poate crea si edita un fisier de
program script. In acest mod, programele de scripturi lungi si compleze pot fi folosite impreuna

cu programarea usor de utilizat a PolyScope.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.20 Comanda: Eveniment

14.20 Comanda: Eveniment

Q Fisier 04:09:54 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

=nedenumit> Comanda rlmagini rStructuré r\fariabile |
=Tatare -

= Asteapta .

@ lesire_2 Eveniment

= Asteapts
¢V Director

Un eveniment este similar cu o intrerupere, totusi, in cazul executrii programului
prinicpal continua cat timp codul de eveniment este executat, Cat timp evenimentul

= ':'3'”_ nt este executat, noile evenimente nu au efect.

= Qprire

= Popup in functie de starea inputului de senzor sau variabilei de program, se vor executa
?

W Bucla urmatoarele linii.

= yar_2:=2 *force() —
B Apel SubProgram_

¢ ¥ SecventiPalet|=—
o Apropiere_3|
o PunctSablo
= Setare
= Asteapta
o lesire_3

[P subProgram_1
= - -

% Eveniment Bl

[l [l | ¥

Qal] <> |

gimilta::al E“E"E‘ Vitezd =—=—=1{ _J100% | 48 Anterior || Urméatorul 5 |

Un eveniment poate fi folosit pentru a monitoriza un semnal de input si pentru a efectua anu-
mite actiuni sau pentru a seta o variabild cdnd semnalul de input creste. De exemplu, in cazul
in care un semnal de iesire creste, programul de eveniment poate astepta 200ms si apoi poate fi
setat inapoi la scdzut. Aceasta poate face ca codul programului principal sd fie mult mai sim-
plu in cazul unei masini externe ce declanseazd pe un flanc in crestere decat un nivel de input
crescut. Evenimentele sunt verificate la fiecare ciclu de control (8ms).
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UNIVERSAL ROBOTS

14.21

& Fisier

Comanda: Fir

cccec @

04:08:54

Program | Instalare [ Mutare | 1/0 | Log |

=nedenumit=

T Jesire_2
= Asteapta
¢V Director

= Comentariu
= QOprire
= Fopup
W Bucla

-

B Seript

=vyar_2:=2 *force()

B Apel SsubProgram_
¢ ¥V Daca ..

9 < Palet
W Sabion
¢ ¥ SecventdPalet|
o Apropiere_3|
o PunctSablo
= Setare
= Asteapta
o lesire_3
[P SubProgram_1
= ==

% Eveniment

Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

Fir
Un fir este un program paralel ce ruleazd odatd cu programul principal. Un fir poate efectua 1/0,
astepta semnale si seta variabile.

Util pentru controlarea celorlalte masini in timp ce robotul ruleaza.

— St&in bucld permanent

| [] Urmérire executie program

0 Simulare
© Robot real

CICCIOE

| 4 Anterior H Urmatorul 8 |

variabile si semnale de iesire.

Un fir este un proces paralel la programul robotului. Un fir poate fi folosit pentru a controla o
masind externd independent de bratul robotului. Un fir poate comunica cu programul robot cu

14.22 Comanda: Comutare

& Fisier

04:08:56

cccc @

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

=nedenumit=

= |nit variabile
W Program robot
W Comutare ...
¢V Mutare)
o Punct_cale_1
¢V Mutare)
o Punct_cale_2
= Setare
9o Palet
¢ ¥ Sablon: Patrat|
o Coltl_1
o Colt2_1
o Colt3_1
o Coltd 1
¢ ¥ SecventdPalet|
o Apropiere_1
o PunctSablo
= Setare
= Asteapts
o fesire_1
¢ a6 Destivuire
v StartPoz
¢ ¥ Directie
@ FromPos
0 laPoz

¢V AlegeSecvents

Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

Comutare

Puteti folosi o declaratie de comutare pentru a controla fluxul programului,
Acestea pot Tnlocui declaratiile Daca...Altfel Daca complexe si pot testa o
gama de valori pentru expresia dvs

Comutare

[] caz implicit

=]

Caz |Nicio selectie |v|

0 Simulare
© Robot real

| 4 Anterior H Urmatorul 8 |
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UNIVERSAL ROBOTS 14.23 Comanda: Sablon

O constructie Caz comutare poate face robotul sd isi modifice comportamentul in functie de in-
puturile senzorului sau de valorile variabile. Utilizati Editor Expresii pentru a descrie conditia
de baza si definiti cazurile In care robotul ar trebui sd treacd la sub-comenzile acestui Comutator.
Dacé conditia este evaluatd a fi corespunzdtoare unuia dintre cazuri, liniile din Caz sunt exe-
cutate. Dacd s-a specificat un Caz implicit, atunci liniile se executd doar dacd nu s-au gdsit

alte cazuri corespunzatoare.

Fiecare Comutator poate avea mai multe CazurisiunCaz implicit. Comutatoarele pot
avea o singura instantd de valori de Caz definite. Cazurile potfiaddugate utilizand butoanele

de pe ecran. O comandé Caz poate fi indepartatd de pe ecran pentru acel comutator.

14.23 Comanda: Sablon

Q Fisier 04:00:44 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |
=nedenumit> Comanda rlmagini rStructuré rVariahiIe

&4 Palet =
¥ Sablon Sablon
¢ WV SecventiPalet -

o Apropiere_1 | ___||Un sablon este un grup de pozitii de circulat.

o PunctSablon Sabloanele pot fi folosite pentru a paletiza mai mult etc,
= Setare
= Asteapta

Dest‘iﬁgm—l Poitii pe o linie Linie .. .
o StartPoz
¢ W Directie

o FromFPos S . B nooee

o 1 3P0z Pozitii ntr-un patrat Patrat e O
¢V AlegeSecvents

o StiviPoz 2
= Setare
= Asteapta |

o lesire_2

= Asteapts
W Director . - L. . .
0 listd a pozitiilor Lista = L]

Pozitii intr-o casetd Caseta

=

= Com
= QOprire
= Popup
V Bucla

tariu

G Simulare L . o
o Robot real E“E"E‘ \iteza n:@loo% | ﬁAnterlor || Urmatorul* |

Comanda Sablon poate fi utilizatd pentru a trece ciclic prin pozitiile din programul robot. Co-
manda Sablon corespunde unei singure pozitii la fiecare executie.

Un sablon poate fi indicat ca unul din patru tipuri. Primele trei, Linie, Pdtrat sau Casetd pot
fi folosite intr-un sablon regulat. Sabloanele regulate se definesc printr-un numaér de puncte
caracteristice, unde punctele definesc marginile sablonului. Pentru Linie acesta este cele doud
puncte finale, pentru Patrat trei dintre cele patru puncte de colt, iar pentru Caseta patru dintre
cele opt punct de colt. Programatorul introduce numarul de pozitii de-a lungul fiecdrei mar-
gini a sablonului. Controlerul robotului calculeazd apoi pozitiile sablonului prin addugarea

proportionald a vectorilor de margini.

Daca pozitiile de traversat nu se incadreaza intr-un sablon regulat, se poate alege optiunea Lista
unde o listd cu toate pozitiile este furnizatd de programator. Astfel se poate realiza orice tip de
aranjament al pozitiilor.
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Definirea sablonului

Cand se selecteaza sablonul Casetd, ecranul comutd pe ceea ce se afiseazd mai jos.

Q Fisier 04:09:52 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |
H =nedenumit> Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

<o Palet o

W Sablon: Caseta o
| Colt1 1 co",:s_l
o Colt2 1 —m
o Colt3_1
o Colt4_1
o Colts_1
o Colt6_1 |
o Colt7_1
o Coltg_1
¢V SecventdPalet
o Apropilere_1
o PunctSablon_|
= Setare
= Asteapts —
o fesire_1
<o Destivuire
° StartPoz

¢ ¥ Directie -~
o FromPos . _ _ L ] 38
o laPoz ~ 6 A 7
¢V AlegeSecventa = \
o StiviPoz 2 -
= Setare - = 4
= Asteapta l = e
o jesire_2 | @ _
= Astaants > |
] i [¥] 2

Q<>
S T I —— [ Aot |[_urmttoru® |

| Schimba aceasta pozitie |

Muta aici |

>

Un sablon Caseta utilizeazd trei vectori pentru a defini aceastd parte a casetei. Acesti trei vec-
tori sunt indicati ca patru puncte, unde primul vector merge de la punctul unu la punctul doi, al
doilea vector de la punctul doi la trei iar al treilea vector de la punctul trei la punctul patru. Fie-
care vector este impartit prin numerele de interval. O anumitd pozitie din sablon este calculata

prin simpla adunare proportionald a vectorilor de interval.
Sabloanele Linie si Pitrat functioneaza similar.

O variabild contor se foloseste la traversarea pozitiilor sablonului. Numele variabilei poate fi
vazut pe ecranul comenzii Sablon. Variabila circuld ciclic prin numereledela0la X *Y *x Z —1,
numdrul de puncte din sablon. Aceastd variabild poate fi manipulatd utilizand alocdrile, si poate
fi folositd in expresii.

14.24 Comanda: Fortare

Mod fortare permite confomarea si forteazd axa selectabild in spatiul de lucru al robotului.
Toate miscdrile bratului robotului intr-o comanda Fortare vor fi in modul Fortare. Cand bratul
robotului se miscd in Mod fortare, se poate selecta una sau mai multe axe in care bratul robo-
tului este conform. De-a lungul/in jurul axelor conforme va respecta mediul, ceea ce inseamna
cd 1si va ajusta automat pozitia pentru a atinge forta doritd. Este posibil si ca bratul robotului sa

aplice o fortd pe mediul sdu, de ex. o piesd de lucru.

Mod fortare este adecvat pentru aplicatii in care pozitia TCP efectivd de-a lungul unei axe pre-
definite nu este importantd, insa este necesara o forta doritd de-a lungul axei. De exemplu, daca
TCP robot trebuie sd ruleze pe o suprafatd curbatd, sau la impingerea sau tragerea unei piese.

Mod fortare permite si aplicarea anumitor cupluri in jurul axelor predefinite. Retineti cd daca
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Comanda: Fortare

nu se Intdlnesc obstacole pe un ax unde este setatd o fortd diferitd de zero, bratul robotului va

incerca sd accelereze de-a lungul/in jurul axei.

Desi o axd a fost selectatd pentru a fi conforma, programul robotului tot va incerca sd miste
robotul de-a lungul/in jurul acelei axe. Totusi, controlul fortei se asigurd ca bratul robotului se

va apropia totusi de forta specificata.

O Fisier 04:09:55 CCcCC O

Program | Instalare | Mutare | 1/0 | Log |
@ =nedenumit= Comanda rlmagini rStructuré rVariabiIe |

= Asteapta -
¢ ¥ Director —|Fortare

=C ntariu ont c Tio |simpl

= Oprire ptiune |Ca ip [Simplu

= PopLp
9V Buclad

= yar_2:=2 *force()
B Apel SubProgram_
¢V Daca

=

Partea programului de sub aceasta comanda
fortatd va fi rulata in mod fortat, In modul
fortat, rebetul va fi liber in directia

9<% Palet

@ . Ls;;bfm - | E caracteristicii selectate pentru a aplica forta
2 ! specificata.

¢ 7 Secventiralet| /1? p
o Apropiere_3 Folositi butonul test de mai jos impreuna cu
@ PunctSablor Fortare N butonul freedrive de pe dispoyitivul de Tnvatare
= Satare pentru a testa modul fortare,
= Asteaptd  |—
o lesire_3

[P SubProgram_1

% Eveniment

= =

W Fir_1 —

¢ = Fortare = |

AL T T

Q@] <> |

Qe e b s o swerer || umatorus |

Selectare optiuni

Meniul optiuni este folosit pentru a selecta sistemul de coordonate (axe) pe care robotul le va
folosi in timp ce opereazd in modul fortat. Optiunile din meniu sunt cele definite in instalare
(vezi 13.12).

Tip mod fortare

Existd patru tipuri diferite de mod fortare, fiecare determindnd modul in care optiunea selectata

va fi interpretata.

e Simplu: O singurd axa va fi conforma in modul fortat. Forta de-a lungul aceste axe este
ajustabild. Forta doritd se va aplica intotdeauna de-a lungul axei z a optiunii selectate.

Totusi, pentru optiunile de linie, este de-a lungul axei z.

* Cadru: Tipul de cadru permite o utilizare mai avansatd. Aici, conformarea si fortele se pot

selecta independent in toate cele sase grade de libertate.

¢ Punct: Céand se selecteazd Punct, cadrul sarcinii are un ax y ce indicd de la TCP robot
spre originea optiunii selectate. Distanta dintre TCP robot si originea optiunii selectate
trebuie sa fie minim 10 mm. Retineti cd cadrul sarcinii se va schimba la runtime pentru
cd se modificd pozitia TCP robot. Axele x si z ale cadrului sarcinii depinde de orientarea
originala a optiunii selectate.

e Miscare: Miscare inseamna ca cadrul sarcinii se va schimba odatd cu directia miscdrii TCP.

Axa x a cadrului sarcinii va fi proiectia directiei de miscare TCP pe planul dintre axa x
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siy a optiunii selectate. Axa y va fi perpendiculard pe miscarea bratului robotului, si in
planul x-y al optiunii selectate. Aceasta poate fi utild la debavurarea de-a lungul unei cdi
complexe, unde este necesara o fortd perpendicular pe miscarea TCP.

Nota: cand bratul robotului nu se misca: Dacd se intrd in modul fortare cu bratul robotului
stationand, nu vor exista axe conforme pand cand viteza TCP este peste zero. Dacd este
mai tarziu, fiind incd in modul fortare, bratul robotului stationeaza din nou, cadrul sarcinii
are aceeasi orientare ca si ultima data cand viteza TCP a fost mai mare de zero.

Pentru ultimile trei tipuri, cadrul efectiv al sarcinii poate fi vizualizat la runtime pe tabul grafic
(vezi 14.29),cédnd robotul functioneazad in modul fortare.

Selectarea valorii fortei

O fortd poate fi setatd pentru axele conforme si neconforme, insd efectele sunt diferite.

¢ Conform: Bratul robotului va ajusta pozitia pentru a atinge forta selectata.
* Neconform: Bratul robotului isi va urma traiectoria setatd de program luand in calcul forta

externd a valorii setate aici.

Pentru parametrii translationali, forta este specificatd in Newtoni [N] iar pentru cei rotationali

cuplul este specificat in Newton metri [Nm)].

Selectarea limitelor
Se poate seta o limitd pentru toate axele, insd acestea au semnificatii diferite corespunzatoare
axelor ce sunt conforme sau neconforme.
¢ Conform: Limita este viteza maxima pe care TCP o poate avea de-a lungul/in jurul axei.
Unitatile sunt [mm/s] si [deg/s].

* Neconform: Limita este devierea maximad de la traiectoria programului care este permisa
inainte de opririle de protectie a robotului. Unitatile sunt [mm] si [deg].

Testare setari forta

Butonul pornit/oprit, etichetat Test, comutd comportamentul butonului Freedrive de pe spatele

butonului de invétare de pe modul Freedrive normal pe testarea comenzii fortare.

Cand Butonul test este pornit si butonul Freedrive de pe spatele butonului de invétare este
apdsat, robotul va actiona ca si cdnd programul ar fi atins aceastd comanda de fortare, iar ast-
fel setarile pot fi verificate inainte de a rula efectiv intregul program. Aceasta posibilitate este
utild in special pentru verificarea selectarii corecte a axelor conforme si a fortelor. Trebuie doar
sd tineti TCP robot cu 0 méand si sa apdsati butonul Freedrive cu cealaltd si sd observati in ce
directii bratul robotului poate/nu poate fi miscat. La pdrdsirea acestui ecran, butonul Test se
opreste automat, ceea ce inseamna ca butonul Freedrive de pe spatele butonului Invitare este
folosit din nou pentru modul Freedrive nromal.

Notd: Butonul Freedrive va fi eficient doar cand o optiune valabild a fost selectatd pentru co-
manda Fortare.
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14.25 Comanda: Palet

Q Fisier 04:09:43 CCCC O
Program rlnstalare r Mutare | /O | Log |
=nedenumit= Comanda r Imagini r Structura rVariabiIe |
< Palet -
W Sablon
¢ 7 SecventiPalst Palet ) L ) . L
o Apropiere_1 0 operatiune palet permite robotului s& execute aceeasi secventd de miscari si actiunila
o PunctSablon mai multe pozitii diferite. Aceasta poate fi util pentru paletizare sau operatiuni similare. 0
= Setare T operatiune palet este alcatuitd din urmatoarele caracteristici plan
= Asteapta ® 0 Secventd de Program de efectuat |a diverse pozitii
o fesire_1 @ The Sablon, sau furnizata ca o lista.
s» Destivuire @ 0 sectiune optionald Inainte de start ce va fi efectuatd inainte de prima pozitie.
o StartPoz N @ 0 sectiune optionald dupa final ce va fi efectuatd dupa ultima pozitie.
¢ ¥ Directie =
o FromPos
o Lafoz
¢V AlegeSecventa
o StiviPoz_2
= Setare
= Asteapta |
o jesire 2
= Asteapts

W Director

=

= Qprire
= Popup
¥ Bucls

=

[[] secventa inainte de pornire

< i [ ¥
|Q||‘"I| | | > | []secventa dupa final
Qi ][] e ——Crom oo oo ]

O operatiune palet poate efectua o serie de miscdri intr-un set de locatii indicate ca sablon (vezi
14.23). La fiecare dintre pozitiile din sablon, secventa de miscdri va rula in functie de pozitia
din sablon.

Programarea unei operatiuni palet

Etapele de parcurs sunt urmatoarele:

1. Definiti sablonul.

2. Efectuati o PalletSequence pentru a prelua/amplasa la fiecare punct. Secventa descrie ce

trebuie facut la fiecare pozitie de sablon.

3. Utilizati selectorul de pe ecranul de comenzi de secventd pentru a defini care waypoint-uri
din secventa trebuie sd corespunda pozitiilor din sablon.

Secventa palet/Secventa ancorabila

Intr-un nod Secventi palet, miscirile bratului robotului sunt in functie de pozitia paletului.
Comportamentul unei secvente este astfel incat bratul robotului se va afla in pozitia specificatd
de sablon la Pozitie ancord.Punct sablon. Pozitiile rdmase vor fi mutate pentru a se potrivi.

Nu utilizati comanda Mutare in interiorul unei secvente, pentru cd nu va fi relativa la pozitia

ancorei.

,,BeforeStart”

Secventa optionald BeforeStart este rulatd imediat inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi

folosita pentru a astepta semnalele de pregatit.
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,,AfterEnd”

Secventa optionald AfterEnd este rulatd cdnd operatiunea este incheiatd. Aceasta poate fi folo-

sitd pentru a semnaliza miscdrii benzii sd Inceapd, pregatindu-se pentru urmatorul palet.

14.26 Comanda: Cautare

O functie de cdutare utilizeazd un senzor pentru a determina cand este atinsa pozitia corecta

pentru a prelua sau ldsa un element. Senzorul poate fi un buton comutator, un senzor de pre-

siune sau un senzor capacitiv. Aceastd functie este realizata pentru lucrul cu stive de elemente

cu diverse grosimi, sau cand pozitiile exacte ale elementelor nu sunt cunoscute sau sunt prea

dificil de programat.

Stivuirea Destivuirea

/ ¥ fo,

3 Ii L] Ti

Cand se programeazi o operatiune de cdutare pentru lucrul pe o sticd, trebuie si se defineasca

s punctul de start, d directia stivei si i grosimea elementelor din stiva.

In plus, trebuie sd se defineasca conditia pentru atunci cdnd se atinge pozitia urmadtoare a stivei,

si 0 secventd de program speciald ce se va executa la fiecare dintre pozitiile stivei. De asemenea

trebuie indicate viteza si acceleratiile pentru miscarea implicatd in operatiunea de stiva.

Stivuirea
d Fisier 04:09:36 CCCC O
Program rlnstalare rMutare /O | Log |
<=nedenumit= Comanda | Imagini | Structura | variabile |
W Program robot |~ |
9V Mutare/ - -
o Punct cale 1 Selectare tip cautare

¢V Mutare)
o Punct_cale_2
= Setare
<o Palet
W Sablon
¢ 7 SecventiPalet|
o Apropiere_1 W& rugam selectati intre stivuire si destivuire,
o PunctSablor__
= Setare B
= Asteapts

0 operatie de cdutare este indicats de o
pozitie de start s si o directie d.

-

o fesire_1

<o Cautare. Stivuirea Destivuirea

= Asteapta
¢ ¥ Director

P P !
4 d
2 i Il

Simul
@ simulare IE“E"E‘ Vitezs =———={_J100% | 4 Anterior H Urmatorul B |
o Robot real
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14.26 Comanda: Cautare

La stivuire, bratul robotului se miscd in pozitia initiald, si apoi se miscd in partea opusi directiei

pentru a cduta urmdtoarea pozitie de stivd. Cand s-a gésit, robotul isi aminteste pozitia si efec-

tueaza secventa speciald. Data viitoare, robotul incepe cautarea de la pozitia amintitd crescuta

cu grosimea eementului de-a lungul directiei. Stivuirea este finalizatd cdnd inaltimea stivei este

mai mare decit un numar definit, sau dacd senzorul emite un semnal.

Destivuirea

O Fisier 04:09:37 CCcCC O
Program | Instalare | Mutare | /0 | Log |
=nedenumit= Comanda | Imagini | Structurd | Variabile |
W Program robot e R .
$ 7 Mutare/ Destivuire
o Punct_cale_1
¢V Mutare/ Destivuire, indepartare elemente unul cate unul din stiva.
o Punct cale 2 Stiva este definitd de urmatorii parametri: f
_cale_. -
'f'sefare s: Pozitia initial3 4
< Palet d: Directia stivei
¥ gablon i: Grosimea elementului
¢ 7 SecventiPalet| Ii
o Apropiere_1|
o PunctSablor]—
= Setare
= Asteapts
o jesire_1
¢ ¢o Destivuire
o StartPoz
o7 Directie
o= 7 AlegeSecvents
= Asteaptad Urmatoarea pozitie este gasita cand:
¢ ¥ Director
= >
= Comentariu
= Oprire Grosime element Parametri comuni
= Popup B =
¢V Bucls mm Vitezs sculd 250| mm/s
= acceleratie sculd 1200| mm/s?
[[] secvents inainte de pornire
| [] Secvent dup final | Resetare la valori implicite |
Simulare . .
g —— E“E"E‘ Vitezs =——=—=1 _N00% | 48 Anterior || Urmatorul B |

La destivuire, bratul robotului se misca din pozitia initiald in directia indicatd pentru a cauta

urmétorul element. Conditia de pe ecran determind cand este atins urmatorul element. Cand

conditia este indeplinitd, robotul isi aminteste pozitia si efectueaza secventa speciald. Data vii-

toare, robotul incepe cautarea de la pozitia amintitd crescutd cu grosimea eementului de-a lun-

gul directiei.

Pozitie initiala

Pozitia initiald este unde incepe operatiunea de stivuire. Daca pozitia initiald este omisd, stiva

incepe in pozitia curentd a bratului robotului.
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Directie
Q Fisier 04:09:37 CCCC O
Program rlnstalare rMutare /O | Log |
=nedenumit= Comanda | Imagini | Structura | variabile |
W Program robot |~ |
9V Mutare/ . .
o Punct_cale_1 D | rectle

oV Mutare/
o Punct_cale_2
= Setare

a» Palet .
7 Sablon []stop dupd | 500.0] mm

¢ 7 SecventiPalet|
o Apropiere_1 [] stop cand |
o PunctSablo
= Setare
= Asteapts
0 Jegire_1
<o Destivuire
o StartPoz
o W Directie
o= W AlegeSecvents
= Asteaptd
¢V Dir

0 directie este indicata de linia dintre pozitia TCP & doud puncte de trecere.

-

-

tariu

= Oprire Parametri comuni

Vitezd sculd 10| mmys

Acceleratie sculd 1200| mm/s?

| Resetare la valori implicite |

Simulare . -
@ Viters m=———ol_N00% | 4 Anterior H Urmatorul 5 |
0 Robot real

Directia este indicatd de doud pozitii si este calculata ca diferenta de pozitii dintre primele pocitii
TCP la a doua pozitia TCP.

Notd: O directie nu ia in calcul orientdrile punctelor.

Expresia urmatoare pozitie de stivuire

Bratul robotului se miscd de-a lungul vectorului de directie evaludnd in permanenta daca s-a
atins urmatoarea pozitie de stivd. Cand expresia este evaluatd a fi True se executd secventa

speciala.

,,BeforeStart”

Secventa optionald BeforeStart este rulatd imediat inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate
fi folositd pentru a astepta semnalele de pregitit.

,,AfterEnd”

Secventa optionald AfterEnd este rulatd cand operatiunea este incheiatd. Aceasta poate fi fo-

lositd pentru a semnaliza miscarii benzii sd inceapd, pregdtindu-se pentru urmatoarea stiva.

Secventa preluare/lasare

La fel ca pentru operatiunea palet (14.25), un program special este executat la fiecare pozitie
stiva.

14.27 Comanda: Urmarire banda

Cand utilizati o banda transportoare, robotul poate fi configurat sd ii urméareascd miscarea.
Cand Urmarire banda definitd in instalare este configuratd corect, robotul isi va ajusta miscarile
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pentru a urmdri banda transportoare. Nodul de program Urmarire banda este disponibil din
tabul Wizard de sub tabul Structurd. Toate miscdrile de sub acest nod sunt permise cat se
urmdreste banda, insa sunt relative la miscarea benzii transportoare. Configurarea Urmarire
bandi din tabul Instalare (vezi sectiunea 13.13) va oferd optiuni pentru configurarea
robotului sd functioneze cu codificatoare absolute si incrementale, precum si cu benzi transpor-
toare liniare si circulare.

14.28 Comanda: Suprimare

Liniile de program suprimate sunt pur si simplu sdrite cdnd se ruleazd programul. O linie
suprimata poate fi desuprimata mai tarziu. Aceasta este o modalitate rapida de a face modificari

la un program fara a distruge continutul original.

14.29 Tabul Grafic

Q Fisier 04:10:24 CCCC O
Program | Instalare [ Mutare [ 1/0 | Log |
H =nedenumit= fComandé rlmagini rStructuré rVariabiIe |

= Init variabile -
W Program robot R A
W Comutare ...
¢V Mutare)
o Punct_cale_1
¢ V¥ MutareP
o Variabild
o Punct_cale_2
¢V Miscare cer
o Punct_Via_l
o Punct_Final |
= Setare —
¢ as Palet

¢V Sablon: Patrat] 7 T
o Coltl 1 4 o

o Colt2_1
o Colt3_1
o Coltd_1
¢ ¥ SecventiPalet|
o Apropiere_1
o PunctSablor
= Setare
= Asteapta
o lesire_1
9% Destivuire
o StartPoz —

H -

H
H

s

L] I | v

Qe <> | v
@ roneeren 1[0 ] ] s oo & antetor | [_umatorui®

Reprezentarea grafica a programului robot curent. Calea TCP este afisatd 3D, cu segmentele de
miscare In negru, iar segmentele amestecate (transzitia dintre segmentele de miscare) in verde.
Punctele verzi specifica pozitiile TCP la fiecare dintre waypoint-uri in program. Schema 3D a
bratului robotului afiseazd pozitia curentd a bratului robotului, iar umbra bratului indicd modul
in care acesta intentioneazd sa atinga waypoint-ul pe partea stingd a ecranului.

Dacd pozitia curentd a TCP robot se apropie de un plan de sigurantd sau declansator, sau daca
orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 10.12, o repre-
zentare 3D a limitei este afisata.

Notd: cand robotul ruleazd un program, vizualizarea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de sigurantd sunt vizualizate in galben si negru cu o micd sdgeatd ce reprezinta o
normald de plan, care indicad partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile

declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeatd micd indicAnd partea planului pe care
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sunt active limitele Mod normal (vezi 10.6). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic Impreund cu un vector ce indicd orientarea curentd a sculei robotului. Interiorul
conului reprezintd zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daci

TCP incalcd sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Vizualizarea 3D poate fi marita si rotita pentru a vedea mai bine bratul robotului. Butoanele din
partea din dreapta sus a ecranului poate dezactiva diversele componente grafice in vizualizare

3D. Butonul de jos porneste/opreste vizualizarea limitelor din apropiere.

Segmentele de miscare afisate depind de nodul de program selectat. Daca este selectat un nod
Miscare, calea afisatd este miscarea definitd de acea miscare. Daci este selectat un nod Way-
point, afisajul prezinta urmatoarele ~ 10 etape de miscare.

14.30 Tab structura

& Fisier 04;09:35 CCcCC O
Program rlnstalare rMutare /O | Log |
=nedenumit= fComandé rlmagini rStructuré r\fariabile |
¥ Program robot . o
= <gol> Editor structura program
Setare plasare nod |Dupa selectat :
Inserare
fEIementar rAvansat rwizard-uri |
Mutare Punct cale
Asteapta Setare
Popup Oprire
Comentariu Director
Editare
| 4 Mutare | | Copiere || Lipire | | Suprimare |
EI | ¥ Mutare | | Taiere | | Stergere |
Simul n =
G fmutare E“E"E‘ Witezd ZOIOO% | 4 Anterior H Urmatorul 5 |
° Robot real

Tabul structurd program ofera posibilitatea de a insera, muta, copia si indeparta diversele tipuri
de comenzi.

Pentru a insera comenzi noi, faceti urmdtorii pasi:

1) Selectati o comanda de program existenta.
2) Selectati dacd noua comanda sd se insereze deasupra sau dedesubtul comenzii selectate.
3) Apasati butonul pentru tipul de comandd pe care doriti sa-1 inserati. Pentru ajustarea

detaliilor noii comenzi, mergeti la tabul Comanda.

Comenzile pot fi mutate/clonate/sterse utilizdnd butoanele din cadrul de editare. Daca o co-
manda are sub-comenzi (un triunghi langa comanda), toate sub-comenzile sunt de asemenea
mutate/clonate/sterse.
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Nu toate comenzile se potrivesc in toate locurile dintr-un program. Waypoint-urile trebuie
sd se afle sub o comandd Mutare (nu neapdrat direct dedesubt). Comenzile E1seIf si Else
sunt necesare a fi dupa un If. In general, mutarea comenzilor ElseIf poate fi complicata.

Variabilele trebuie s aiba valori alocate inainte de a fi folosite.

14.31

Tab variabile

Q Fisier 04:10:22 CCCC O

Program rlnstalare rMutare /O | Log |
=nedenumit> rComandé rlmagini rStructuré rVariahiIe

= Init variabile = ,W
W Program robot —
¥ Comutare ... Variabils « | Valoare
¢V Mutare]
o Punct_cale_1
¢ ¥ MutareP
o Variabila
o Punct_cale_2
¢ W Miscare cer
o Punct_Via_1
o Punct_Final |
= Setare —
oo Palet
¢~V Sablon; Patrat|
0 Coltl_1
o Colt2_1
o Colta_1
o Colt4_1
¢ 7 SecventiPalet|
o Apropiere_1
o PunctSablo
= Setare
= Asteapts
o jesire_1
9= Destivuire
o StartPoz —

> |
4 il | ¥]

GSimuIare L . -
o Robot real E“E"E‘ \iteza n:@loo% | ﬁAnterlor || Urmatorul* |

Tabul Variabile afiseazi valorile live ale variabilelor in programul in rulare si mentine o lista de
variabile si valori intre rularile de program. Apare doar cand are informatii de afisat. Variabilele
sunt ordonate alfabetic dupd nume. Numelele variabilelor de pe acest ecran sunt afisate cu
maxim 50 de caractere iar valorile variabilelor sunt afisate cu maxim 500 de caractere.
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14.32 Comanda: Initializare variabile

& Fisier

04:08:55

Program rlnstalare rMutare /O | Log |

cccc @

=nedenumit=

Comanda rlmagini rStructuré r\fariabile |

= Init variabile
W Program robot

Valori variabile initiale

oV Mutare/
o Punct_cale_1
¥V Mutare/ ’ - e m
o Punct cale 2 ‘“ariabila Bucld_1 nu are valoare initiald
= Setare = lent1=0
9% Palet B
%W Sablon: Patrat] et 2-=0
o Coltl 1 interpolare_1 = 0.0
o Colt2_1 . o
o Colt3 1 Wariabila poz_1 nu are valoare initiald
o Colt4_1 ariabila poz_2 nu are valoare initial3
¢ ¥ SecventaPalet| B
o Apropiere 1 wariabila poz_3 nu are valoare initiald
8 PunctSablol Variabila var_2 nu are valoare initiald
= Setare
= Asteapta
o lesire_l1
9% Destivuire
o StartPoz . X 1 . 1
¢ brecte Variabila !IExpression!
o LaPoz
¢V A.feggsvecventc []P&streazs valoarea din rularea anterioara
o StivaPoz 2 ||
- -
[ Il [»] . " .
Redenumire Golire Expresie
Qe s>
G Simulare

© Robot real

Vitezd ==————={ _N00%

| 4 Anterior H Urmatorul 8 |

Acest ecran permite setarea valorilor variabilelor inainte ca programul (si fiecare fir) sd inceapa

executia.

Selectati o variabild din lista de variabile dand clic pe ea sau utilizdnd caseta de selectare a

variabilelor. Pentru o variabild selectatd se poate introduce o expresie ce se va folosi pentru a

seta valoarea variabilei la startul programului.

Daca este bifatd caseta Pastreazd valoarea din ultima rulare, variabila va fi initializatd la va-

loarea gasitd pe tabul Variabile (vezi 14.31). Aceasta permite variabilelor si isi pastreze

valoarea intre executiile de program. Variabila isi va lua valoarea din expresie dacd programul

este rulat pentru prima datd, sau daca tabul valoare a fost golit.

O variabild poate fi stearsd din program prin setarea numelui sdu pe gol (doar spatii).
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Configurare Robot ©

‘ Initializare robot ‘

‘ Limba ‘

‘ Actualizare ‘

‘ Setare Parola ‘

‘ Ecran Calibrare ‘

‘ Retea ‘

URSoftware 3.5.0 (May 14 2018)

‘ URCaps ‘

‘ inapoi ‘

Initializare Robot Merge la ecranul de initializare, vezi 11.5.

Limba si Unitatile Configurati limba si unitdtile de masurd pentru interfata utilizatorului,
vezi 15.1.

Actualizare Robot Actualizeaza software-ul robotului la o versiune mai noud, vezi 15.2.

Setare Parola Ofera posibilitatea de a bloca partea de programare a robotului pentru per-
soanele fard parold, vezi 15.3.

Calibrare Ecran Calibreazi ecranul ,tactil”, vezi 15.4.

Configurare Retea Deschide interfata pentru setarea retelei Ethernet pentru caseta de co-
mandad a robotului, vezi 15.5.

Setare Timp Setati data si ora pentru sistem si configurati formaturile de afisare pentru
ceas, vezi 15.6.

Configurare URCaps Prezentarea URCaps instalate precum si optiuni pentru instalare si

dezinstalare, vezi 15.7.

inapoi Revine la Ecranul de Bun Venit.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Limba si Unitatile

15.1

Limba si Unitatile

Configurare Robot ©

‘ Selectarea limbii

‘ Initializare robot

Sistem
| |

Tastaturd

‘ Actualizare ‘ Int'l English -

English programming

‘ Setare Parola ‘

Selectarea unitatilor

@ Unitsti metrice
‘ (@ De obiceiin SUA

‘ Ecran Calibrare ‘

‘ Retea

‘ URCaps ‘

Reporniti PolyScope pentru ca noile setari sa intre n vigoare

‘ inapoi ‘

Limba, unitatile de méasurd si limba tastaturii utilizate in PolyScope se pot selecta pe acest ecran.

Limba selectatd se va folosi pentru textul vizibil pe diversele ecrane ale PolyScope, la fel ca
si in asistenta integratd. Debifati ,, Programare englezd” pentru ca denumirile comenzilor din
programele robot s fie scrise in englezd. PolyScope trebuie repornit pentru ca modificarile sa

devind active.

Limba selectatd a tastaturii se va folosi in toate tastaturile popup din PolyScope.
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15.2 Actualizare Robot

Configurare Robot ©

‘ Actualizare software robot

‘ Initializare robot

‘ Limba ‘ Cautare...

‘ Actualizare ‘

‘ Setare Parola ‘ Dati clic pe "Cautare...” pentru a descarca o listd cu posibile actualizari pentru
acest robot.

‘ Ecran Calibrare ‘ Descriere

‘ Retea ‘

‘ URCaps ‘

‘ inapoi ‘ | |

Actualizdrile software se pot instala din memoria flash USB. Inserati un stick de memorie USB
si dati clic pe Cdutare pentru a vedea lista de continut. Pentru a efectua o actualizare, selectati

un fisier, dati clic pe Update, si urmati instructiunile de pe ecran.

AVERTISMENT:

Verificati intotdeauna programele dupa o actualizare software.
Actualizarea poate schimba traiectoriile din programul dvs.
Specificatiile actualiztae ale software-ului pot fi gdsite apasand bu-
tonul ,,?” amplasat in coltul din dreapta sus al GUI Specificatiile
hardware raman aceleasi si se gdsesc in manualul original.
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15.3 Setare Parola

15.3 Setare Parola

Configurare Robot

‘ Initializare robot

‘ Parola sistem

‘ Limba

‘ Parold noud

‘ Actualizare

Confirmare parold noud

‘ Setare Parola

‘ Ecran Calibrare

‘ Retea

Parola de siguranta

Parold noud

‘ URCaps

‘ Confirmare parold noud

‘ inapoi

]
]

]
]

Sunt permise doud parole. Prima este o parold optionald de sistem ce previne modificarea neau-

torizatd a configurdrii robotului. Cand parola de sistem este setatd, programele pot fi incarcate

si executate fara parold, Insad utilizatorul trebuie sd introduca parola corectd pentru a putea crea

sau modifica programe.

A doua este o parola obligatorie de sigurantd ce trebuie introdusa corect pentru a putea modifica

configuratia de siguranta.

NOTA:

trebuie setats.

AVERTISMENT:

Adaugati o parold de sistem pentru a preveni personalul neautori-

zat sd modifice instalarea robotului.

Pentru a schimba configuratia de sigurantd, parola de Siguranta
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15.4 Ecran Calibrare

UNIVERSAL ROBOTS

15.4 Ecran Calibrare

X

Indicati foarte precis Tn centrul sagetii albastre.

Anulare

Calibrarea ecranului tactil. Urmati instructiunile de pe ecran pentru a calibra ecranul tactil. De

preferintd folositi un obiect ascutit nemetalic, cum ar fi un pix inchis. Cu rabdare si grijd obtineti

rezultate mai bune.

15.5 Configurare retea

Configurare Robot

Initializare robot

Limba

Actualizare

Setare Parola

Ecran Calibrare

Retea

URCaps

inapoi

Retea

Selectati metoda de retea
(@ DHCP
G Adres3 staticd

Q Retea dezactivatd

& Nicio conexiune |a retea!

Setari detaliate retea:

Adresd IP
Subnet mask:

Gateway implicit:

Server DNS preferat:

Server DNS alternativ:
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Setarea timpului

Panou pentru configurarea retelei Ethernet. O conexiune Ethernet nu este necesard pentru
functiile de bazd ale robotului si este dezactivatd implicit.

15.6 Setarea timpului

Configurare Robot ©

Setarea timpului

‘ Initializare robot ‘

Format timp: W& rugam selectati ora curenta:
‘ Limba ‘ Q 2403 | + H + || + |
0 12 ord

o o0 s

‘ Actualizare ‘

‘ Setare Parola ‘

.
Setarea datei
‘ Ecran Calibrare ‘
\/a rugam selectati data de astizi:

‘ —— ‘ | 14 mai 2018 |
Format ora:

‘ Ora ‘ @ 14 mai2018
@ 14.05.2018

‘ URCaps ‘ @ 14.05.2018

Reporniti PolyScope pentru ca noile setdri s& intre Tnvigoare

‘ inap‘)i ‘

Setati data si ora pentru sistem si configurati formaturile de afisare pentru ceas. Ceasul este
afisat in partea de sus a ecranelor Rulare Program si Programare Robot. Apdsand pe acesta se va
afisa scurt data. GUI trebuie repornit pentru ca modificarile s& deving active.

CB3 1I-106 Versiunea 3.6.0



15.7 Configurare URCaps UNIVERSAL ROBOTS

15.7 Configurare URCaps

Configurare Robot ©

URCaps

‘ Initializare robot ‘
URCaps active

‘ Limba ‘ C) com.ur.urcap.helloworld

‘ Actualizare ‘

‘ Setare Parola ‘
Informatii URCap

Version: 1.0.0.SNAPSHOT
Developer: URCaps R us Inc. =|
‘ Contact Info: 123 UrCap Street

URCap name: com.ur.urcap.helloworld sl
‘ Ecran Calibrare ‘

Description: This is a description of the UR Cap
Copyright: (R)
‘ License:

‘ Retea

Copyright (c) .
All rights reserved.

‘ URCaps ‘ Redistribution and use in source and binary forms, with or without
modification, are permitted provided that the following conditions are

met: —
1 Timddictrilaatises £ a1, =l e st doi +h T, it

S o =

In lista de sus se afli o prezentare a URCaps instalate. Dand clic pe un URCap se afiseaza
informatiile meta (inclusiv numele URCap, versiunea, licenta etc.) in zona Informatii URCap
de sub lista.

Dati clic pe butonul + din partea de jos a ecranului pentru a instala un nou URCap. Se afiseaza
un selector de fisiere unde se poate selecta un fisier . urcap. Dati clic pe Deschide si PolyScope
va reveni la ecranul de configurare. URCap-ul selectat se va instala si va apdrea o inregistrare
corespunzdtoare in listd imediat dupd aceea. URCap-urile nou instalate sau dezinstalate nece-
sitd repornirea PolyScope si butonul Restart va fi activat.

Pentru a dezinstala un URCap, trebuie doar sa selectati URCap-ul din lista si sa dati clic pe
butonul -. URCap-ul va dispdrea din listd Insd un restart tot este necesar.

In lista, pictograma afisatd langd o inregistrare indica starea URCap-ului. Diversele stari sunt
definite mai jos:

@ URCap ok: URCap este instalat si ruleazd normal.

Ay Eroare URCap: URCap este instalat dar nu poate porni. Contactati dezvoltatorul URCap.

O Este necesarii repornirea URCap.: URCap tocmai a fost instalat si este necesr un restart.
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