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10.1 Uvod

Robot je vybaven vyspélym bezpeénostnim systémem. V zdvislosti na konkrétnich charakte-
ristikdch pracovniho prostfedi robota je nutné bezpecnostni systém nastavit tak, aby zaruéil
bezpecnost veskerého persondlu i obsluhy v blizkosti robota. Prvni véc, kterou musi osoba pro-
vadeéjici instalaci udélat, je pouzit nastaveni definovand na zdkladé posouzeni rizik. Podrobné

informace o bezpe¢nostnim systému viz Instala¢nf pfiru¢ka k hardwaru.

NEBEZPECi:
1.

Pouziti a konfigurace bezpecnostnich funkci a rozhrani musi
byt provedeno na zdkladé posouzeni rizik osobou zajist'u-
jici instalaci pro konkrétni aplikaci robota, viz. Instalaéni p¥i-
rucka k hardwaru.

Nastaveni bezpecnostni konfigurace pro instalaci a uceni je
nutno aplikovat na zdkladé posouzeni rizik osobou zajist ujici
instalaci a pfed prvnim zapnutim robotického ramena.

Veskerd bezpecnostni nastaveni konfigurace pristupnd na
této obrazovce a jejich podkartach je nutné nastavit v souladu

s vysledky posouzeni rizik osobou zajist'ujici instalaci.

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

Osoba zajist'ujici instalaci musi zabrdnit zméndm bezpec-
nostni konfigurace neopravnénymi osobami, napf. pouzitim

ochrany heslem.

Na obrazovku Bezpe&nostni konfigurace se dostanete z Uvitaci obrazovky (viz 11.4)

stisknutim tla¢itka Programovat robota, vybérem karty Instalace a klepnutim na moz-

nost Bezpe&nost. Bezpecnostni konfigurace je chranéna heslem, viz 10.8.
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UNIVERSAL ROBOTS 10.2 Zména bezpecénostni konfigurace

& Soubor 03:36:58 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
) v . .
PG Bezpecnostni konfigurace
Montaz Vieobecna omezeni | Omezenikloubu |~ Hranice | BezpeénostniViv |
Nastaveni V/V NEBEZPECI: Pouziti jinych parametrli bezpecnosmi konfigurace nez
téch, které jsou definovany na zékladé posouzeni rizik, miize mit za
la, Bezpecnost nasledek nebezpedi, ktera nejsou pfiméfené odstranéna, nebo nzika,
ktera nejsou dostatecné omezena,
Proménne
MODBUS Zvolit bezpecnostni pfednastaveni:
Prvky )

Plynuly prechod

Sledovani dopravniku Tato tabulka obsahuje hodnoty zvolené predvolby:

EtherNet/IP Limit Maximalni B&Zny rezim
PROFINET Sila max: 250 N 150
Vijkon max: 1000 W 300
Vychozi program
Rychlost max: 5000 mm/s 1500
[ Nacist / ulozit Hybnost max: 100 kg m/s 25

| Pokrocila nastaveni...

BezpeEnostnl’heSIo| || Odblokovat |

Bezpecnostni nastaveni se sklddaji z mnoZstvi meznich hodnot, které slouzi k omezeni pohybti
ramene robota, a z nastaveni bezpe¢nostnich funkci pro konfigurovatelné vstupy a vystupy.

Definuji se na bezpe¢nostni obrazovce na nasledujicich podkartach:

* Na karté Obecna omezeni se definuje maximalni sila, vjkon, rychlost a hybnost ramene
robota. V pfipadé velmi vysokého rizika zasahu ¢lovéka nebo kolize se soucasti prostiedi
je tieba v téchto nastavenich zadat nizké hodnoty. Pokud je riziko nizké, 1ze pomoci vyssich
obecnych meznich hodnot umoznit robotovi pohybovat se rychleji a vyvijet vétsi silu na

prostiedi. Dalsi podrobnosti viz 10.10.

e Podkarta Mezni hodnoty kloubl obsahuje mezni hodnoty rychlosti a polohy kloubu.
Mezni hodnoty rychlosti kloubii definuji maximalni thlovou rychlost jednotlivych kloubt
a slouzi jako dal$i omezeni rychlosti ramene robota. Mezni hodnoty polohy kloubu defi-
nuji povoleny rozsah poloh jednotlivych kloubti (v prostoru kloubu). Dals$i podrobnosti
viz 10.11.

* Na podkarté Hranice se definuji bezpe¢nostni roviny (v kartézském prostoru) a hranice
orientace néstroje pro TCP robota. Bezpe¢nostni roviny lze konfigurovat jako pevné mezni
hodnoty pro polohu TCP robota nebo jako aktivaéni impulzy bezpecnostnich mezi BéZného
rezimu (viz 10.6). Hranice orientace néstroje tvofi pevnou mezni hodnotu orientace TCP

robota. Dal$i podrobnosti viz 10.12.

® Napodkarté Bezpeénostni vstupy/vystupy se definuji bezpe¢nostni funkce pro kon-
figurovatelné vstupy a vystupy (viz 13.2). Nouzové zastaveni l1ze naptiklad konfigurovat
jako vstup. Dalsi podrobnosti viz 10.13.

10.2 Zmeéna bezpecnostni konfigurace

Nastaveni bezpetnostni konfigurace 1ze ménit pouze v souladu s posouzenim rizik provede-
nym osobou zajist'ujici instalaci.
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10.3 Bezpeénostni synchronizace a chyby UNIVERSAL ROBOTS

Doporuceny postup zmény bezpetnostni konfigurace je nadsledujict:

1. Zmény musi byt v souladu s posouzenim rizik provedenym osobou zajist'ujici instalaci.

2. Upravte bezpectnostni nastaveni na odpovidajici tiroveni definovanou na zakladé posou-
zeni rizik provedenym osobou zajist'ujici instalaci.

3. Zkontrolujte, zda jsou aplikovdna bezpecnostni nastaveni.

4. Do pfirucek pro obsluhu zadejte nasledujici text: ,Pfed zahdjenim prace v blizkosti robota
se ujistéte, Ze je bezpecnostni konfigurace nastavena o¢ekdvanym zptisobem. Lze ji ovéfit

napiiklad pomoci kontrolniho souétu v pravém hornim rohu rozhrani PolyScope (viz 10.5
v Pfirucka k rozhrani PolyScope).”

10.3 Bezpecnostni synchronizace a chyby

Stav aplikované bezpecnostni konfigurace ve srovnani s instalaci robota, kterou nacetlo roz-
hrani GUI, je zndzornén ikonou $titu vedle textu Bezpe&nost na levé strané obrazovky. Tyto
ikony poskytujf rychlé informace o aktudlnim stavu. Jejich definice je uvedena niZe:

O Konfigurace synchronizovdna: Zobrazuje, Ze je instalace rozhrani GUI stejnd jako aktualné
pouzitd bezpe¢nostni konfigurace. Nebyly provedeny Zddné zmény.
@ Konfigurace zménéna: Zobrazuje, Ze je instalace rozhrani GUI odlisnd od aktudlné pouzité
bezpecnostni konfigurace.
Pti tpravé bezpecnostni konfigurace vas bude ikona stitu informovat, zda je nebo neni pouzito
aktudlni nastaveni.
Pokud jakékoliv textové pole na karté Bezpelnost obsahuje neplatny vstup, bude se bezpec-
nostni konfigurace nachdzet v chybovém stavu. Tato situace se oznacuje nékolika zptisoby:
1. Vedle textu Bezpe&nost na levé strané obrazovky se zobrazi ¢ervena ikona chyby.
2. Podkarty s chybami jsou v horni ¢asti oznaceny Cervenou ikonou chyby.
3. Textova pole obsahujici chyby jsou oznacena ervenym pozadim.

Pokud dojde k chybé a vy se pokusite kartu Instalace zav¥it, zobrazi se dialogové okno s
nésledujicimi moZnostmi:

1. Vyfeste problém, tak aby byly v8echny chyby odstranény. Toto je viditelné tehdy, kdyZ se
vedle textu Bezpe&nost na levé strané obrazovky jiz nezobrazuje ¢ervend ikona chyby:.

2. Vrat'te zpét pfedchozi bezpe¢nostni konfiguraci. Tim se zrusi veskeré zmény a vy budete
moci pokra¢ovat do pozadovaného umisténi.

Pokud k Zddné chybé nedojde a vy se pokusite kartu Instalace zav¥it, zobrazi se odlisné dialo-

gové okno s nasledujicimi moZnostmi:

1. Pouzijte zmény a restartujte systém. Tim se tpravy bezpecnostni konfigurace aplikuji v
systému, ktery se poté restartuje. Poznamka: To neznamend, Ze zmény budou uloZeny;
pokud robota v tuto chvili vypnete, ztrati se veSkeré zmény provedené v instalaci robota
véetné bezpeénostni konfigurace.

2. Vrat'te zpét pfedchozi bezpecnostni konfiguraci. Tim se zrusi veskeré zmény a vy budete
moci pokra¢ovat do poZzadovaného vybraného umisténi.
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10.6 Bezpecnostni rezimy

10.4 Tolerance

Rameno robota vyuziva vestavéné tolerance, které brani naruseni bezpecnosti. Bezpe¢nostni tole-
rance je rozdil mezi bezpetnostnim limitem a maximalni provozni hodnotou. Naptiklad obecna
tolerance rychlostije —150mm /s. To znamend, Ze pokud uZivatel nastavi rychlostni limit 250mm1 /s,
maximalni provozni rychlost pak bude 250 — 150 = 100mm /s. Bezpe¢nostni tolerance brani na-
ruSeni bezpecnosti, a zdrovenl umoznuji pfimétené kolisani v chovani programu. Napiiklad p¥i
manipulaci s téZkym bfemenem muize dojit k situacim, kdy musi Rameno robota kratce praco-
vat nad normélni maximalni provozni rychlosti, aby dodrzelo naprogramovanou trajektorii.
Ptiklad takové situace je zobrazen na obrazku 10.1.

UPOZORNENI:
Vzidy je tfeba provést posouzeni rizik pomoci meznich hodnot bez

toleranci.

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

naleznete v pozndmkdch k vydani.

Safety speed limit

Maximum operational speed

Speed
N
1
I
|
I
\
/
\
|
|
|
/7

,/ “~_ Actual speed

Time

Obrazek 10.1: P¥iklad bezpecénostni tolerance.

10.5

Bezpecénostni kontrolni soucet

Text v pravém hornim rohu obrazovky v kratkosti pfedstavuje bezpe¢nostni konfiguraci, kterou
robot aktudlné pouziva. Pokud se text zméni, znamena to, Ze se zménila aktudlni bezpe¢nostni
konfigurace. Kliknutim na kontrolni soucet se zobrazi podrobnosti o aktualni bezpe¢nostni kon-
figuraci.

10.6

Bezpecnostni rezimy
Za normalnich podminek (tj. kdyz neni aktivni ochranné zastaveni) pracuje bezpeénostni sys-

tém v jednom z nésledujicich bezpecnostnich reZimii, z nichz kazdy obsahuje sadu bezpe¢nostnich
meznich hodnot:

Béznyj rezim: Bezpecnostni rezim je ve vychozim nastaveni aktivni;

CB3
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10.7 Rezim Freedrive UNIVERSAL ROBOTS

Omezenyj rezim: Aktivni, pokud TCP robota pfekrocilo spoustéci rovinu Omezeného reZimu (viz 10.12)
nebo pokud je spustén pomoci konfigurovatelného vstupu (viz 10.13).

Rezim Obnovy: Pokud rameno robota narusuje jeden z dalsich rezima (tj. BéZnj nebo Omezeny
reZim) a dojde k zastaveni kategorie 0,' spusti se rameno robota v reZimu Obnovy. Tento
reZim umozZznuje pomaly pfesun robota zpét do povolené oblasti pomoci karty Pohyb nebo

Freedrive. V tomto rezimu neni mozné spoustét programy pro robota.

UPOZORNENI:

Mezni hodnoty pro polohu kloubu, polohu TCP a orientaci TCP jsou v
rezimu Obnovy deaktivovany, pfi pfesunu ramene robota zpét do
rozsahu meznich hodnot proto bud'te opatrni.

Podkarty na obrazovce Bezpecnostni konfigurace uzivateli umoZznuji definovat samo-
statné sady meznich hodnot pro BéZny a Omezenyj rezim. Mezni hodnoty Omezeného reZimu pro
rychlost a hybnost néstroje a kloubti musi byt restriktivnéjsi, nez jejich protéjsky v BéZném re-
Zimu.

Pokud je narusena bezpetnostni mezni hodnota ze sady aktivnich meznich hodnot, provede ra-
meno robota zastaveni kategorie 0. Pokud je aktivni bezpe¢nostni mezni hodnota, nap¥. mezni
poloha kloubu nebo bezpe¢nostni hranice, narusena jiz pfi zapnuti robota, spusti se robot v re-
zimu Obnovy. To umoZniuje pfesunout rameno robota zpét do rozsahu bezpe¢nostnich meznich
hodnot. V reZzimu Obnovy je pohyb ramene robota omezen pevné stanovenou sadou meznich
hodnot, kterou uzZivatel nemuize upravit. Informace o meznich hodnotach v rezimu Obnovy na-
leznete v Instalaéni pfirucka k hardwaru.

10.7 Rezim Freedrive

Pokud je aktivni rezim Freedrive (viz 13.1.5) a pohyb ramene robota se dostane do blizkosti
nékteré mezni hodnoty, uciti uzivatel odpudivou silu. Tato sila se generuje pro mezni hodnoty
polohy, orientace a rychlosti TCP robota a pro polohu a rychlost kloub.

Odpudiva sila md uZivatele informovat o tom, Ze se aktudlni poloha nebo rychlost bliZi mezni
hodnoté, a zabranit tak robotovi v naruseni této mezni hodnoty. Pokud vSak na rameno robota
uzivatel pouzije dostate¢nou silu, l1ze tuto mezni hodnotu pfekrocit. Velikost sily se zvysuje s
tim, jak se rameno robota pfiblizuje mezni hodnoté.

10.7.1 Zpétné fizeni

V rezimu Freedrive 1ze diky odbrzdéni klouby robotu pohybovat relativné nizkou silou. Béhem
inicializace ramena robotu, 1ze p¥i odbrzdéni pozorovat mensi vibrace. V nékterych situacich,
napiiklad kdyZ je robot v blizkosti kolize, jsou tyto otfesy nezddouci a k vynucenému pohybu
konkrétnich kloubti do pozadované polohy bez uvolnéni vSech brzd v rameni robota lze pouzit
funkci Backdrive.

Aktivace funkce Backdrive:

1. Stisknutim tla¢itka ON zapnéte napdjeni kloubti. Stav robotu je nastaven na ,Idle” (na-
prazdno). Neodbrzd'ujte brzdy (tj. nestiskejte START).

1V souladu s normou IEC 60204-1, vice podrobnosti viz slovnik.
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2. Stisknéte a pridrzte tlacitko Freedrive. Stav robotu se zméni na ,Backdrive”.

3. Odbrzdi se pouze klouby pod tlakem, a to po dobu stisknuti tla¢itka Freedrive. BEhem po-
uzivani funkce Backdrive je pohyb robotu ztiZen.

10.8 Ochrana heslem

Veskerd nastaveni na této obrazovce uzaméena do doby, nez uzivatel zadd do bilého textového
pole ve spodni ¢asti obrazovky spravné heslo (viz 15.3) a stlaci tlac¢itko Odemknout. Obra-
zovku lze opét zamknout kliknutim na tla¢itko Zamknout. Pfi odchodu z obrazovky Bezpec-
nostni konfigurace se karta Bezpednost automaticky uzamkne. Uzamceni nastaveni signali-
zuje ikona zdmku vedle textu Bezpe&nost na levé strané obrazovky. Po odemdéeni nastaveni
se zobrazi ikona odemceni.

POZNAMKA:
Po odemceni obrazovky Bezpecnostni konfigurace se rameno ro-

bota vypne.

10.9

Pouzit
Po odemcéeni bezpec¢nostni konfigurace a béhem provadéni zmén bude rameno robota vypnuté.

Rameno robota bude mozné zapnout az poté, co budou pouzity ¢i vraceny zmény. Zapnuti se
provadi ru¢né na obrazovce inicializace.

Veskeré zmény bezpeénostni konfigurace je tfeba pred zavienim karty Instalace pouzit nebo
vrétit. Tyto zmeény se projevi aZ po stisknuti tlacitka Pouzit a provedeni potvrzeni. Potvrzeni
vyzaduje vizualni kontrolu zmén provedenych u ramene robota. Z bezpe¢nostnich déivodti jsou
informace zobrazeny v jednotkach SI. Pfiklad dialogového okna k potvrzeni je zobrazen niZe.
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f\!éenbecné omezeni | Omezeni kloubu [ Hranice | Bezpeénostni V/V | Rizné
Limit Bézny rezim Omezeny rezim
Sila 150,00 120,00 N
Wikon 300,00 200,00 W
Rychlost 1,50 0,75 mfs
Hybnost 25,00 10,00 kg mfs
Potvrdit bezpecnostni koenfiguraci H Zamitnout

Po potvrzeni se zmény automaticky uloZi jako soucést aktualni instalace robota. Dalsi informace
o ukladani instalace robota viz 13.5.

10.10 VsSeobecha omezeni

Vseobecnd bezpecnostni omezeni omezuji linedrni rychlost TCP robota a takeé silu, kterou mtize
vynaloZit na okolni prostfedi. Skladajf ze z nésledujicich hodnot:

Sila: Omezeni maximalni sily, kterou TCP robota vyviji na prosttedi.

Vijkon: Omezeni maximdlni mechanické prace vyvijené robotem na prosttedi za pfedpokladu,

Ze je naklad soucdast robota, a nikoliv prostfedi.
Rychlost: Mezni hodnota pro maximélni linearni rychlost TCP robota.

Hybnost: Mezni hodnota maximalni hybnosti ramene robota.

Vseobecnd bezpetnostni omezeni 1ze v rdmci instalace nakonfigurovat dvéma zptisoby; Zd-
kladni nastaveni a PokroCild nastaveni, kterd jsou podrobné popsana nizZe.

Definovanim obecnych bezpetnostnich omezent se definuji mezni hodnoty pouze pro nastroj, a
nikoliv celkové mezni hodnoty pro rameno robota. To znamen4, Ze ackoliv je stanovena mezni
hodnota rychlosti, neni zaruceno, ze ostatni soucdsti ramene robota budou dodrzovat stejné

omezeni.

Pokud je nastaven rezim Freedrive (viz 13.1.5) a aktudlni rychlost TCP robota se blizi mezni
hodnoté rychlosti, uciti uzivatel odpudivou silu, kterd se bude zvy3sovat s tim, jak se rychlost
bude bliZit mezni hodnoté. Sila se za¢ne generovat v pfipadé, Ze se aktualni rychlost pohybuje
zhruba 250 mm/s kolem mezni hodnoty.

Verze 3.7.0 11-9 CB3

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 10.10 VSeobecna omezeni

Zakladni nastaveni Na uvodnim podpanelu obecnych omezeni, zobrazeném jako vychozi
obrazovka, se nachdzi posuvnik se ¢tyfmi pfeddefinovanymi sadami hodnot pro meznf silu,
vykon, rychlost a moment v BéZném i Omezeném rezimu:

Konkrétni soubory hodnot jsou uvedeny v rozhrani GUI. Pfeddefinované soubory hodnot jsou

pouze navrhy a nemohou nahradit fddné posouzent rizik.

Pfepnuti na Pokro¢ila nastaveni Pokud by Zidni z ptedem definovanych sad hodnot nebyla
postacujici, 1ze stisknout tla¢itko Pokro¢ila nastaveni... a pfejit tak na obrazovku pokrocilych
vseobecnych omezeni.

Pokrocila nastaveni

@ Soubor 03:36:58 CCCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
bl T Bezpecnostni konfigurace
Montaz Vieobecna omezeni | Omezenikloubu |* Hranice | BezpeénostniViv |
Nastaveni V/V Limit Maximalni Bézny rezim Omezeny rezim
@ Bezpecnost sila max; 250 N 150 251N
Proménné Wykon max: 1000 W oW
MODBUS Rychlost max: 5000 mm/s -150 mm/s
Prvky Hybnost max 100 kg m/s -3 kg m/s

Plynuly prechod
Sledovani dopravniku
EtherNet/IP
PROFINET

Vychozi program

[ matist / ulozit

| Zakladni nastaveni... |

| Zablokovat | ‘ Pouzit |

Zde lze veSkeré obecné mezni hodnoty popsané v 10.10 upravit nezavisle na ostatnich. Hodnotu
1ze upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a zaddnim nové hodnoty. Nejvyssi pfijatelnd
hodnota pro kazdé omezeni je uvedena ve sloupci s ndzvem Maximum. Meznf silu lze nastavit

na hodnotu mezi 100N a 250 N, a mezni vykon Ize nastavit na hodnotu mezi 80 W a 1000 W.

Pozndmka: Pokud nenf nastavena bezpecnostni rovina ani konfigurovatelny vstup, ktery by ji
spustil, jsou pole pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dalsi informace viz 10.12
a 10.13). Mezni hodnoty Rychlost a Hybnost dale nesmi byt v Omezeném rezZimu vys$si nez jejich
protéjsky v BéZném rezimu.

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci pfislusného fadku.
Pokud je program spustén, upravi se rychlost ramene robota automaticky tak, aby nepfekraco-
vala Zddnou zadanou hodnotu (po odecteni tolerance) (viz 10.4). Poznamka: zdporné znaménko
zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané
hodnoty. Pokud rameno robota piekro¢i mezni hodnotu (bez tolerance), bezpecnostni systém
provede zastaveni kategorie 0.
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UPOZORNENI:

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

Pfepnuti na Zakladni nastaveni Stisknutim tlacitka zékladni nastaveni... piepnete
zpét na zdkladni obrazovku obecnych omezeni a u veskerych obecnych omezeni se obnovi vy-
chozi nastaveni. Pokud by to zptisobilo ztratu pfizptisobenych hodnot, zobrazi se vyskakovaci
okno s Zddosti o potvrzeni akce.

10.11 Mezni hodnoty kioubu

® Soubor 03:36:59 CCCC O
Program | Instalace rPohyb VNV | Protokol |
O T Bezpecnostni konfigurace
Montaz Vieobecna omezeni [ Omezenikloubu | Hranice | BezpeénostniViv |
Nastaveni V/V Nasledujici jednotlive mezni hodnoty kloubu Ize konfigurovat nezavisle:
@ Bezpetnost (@ Maximalni rychlost
@ Rozszh poloh
Proménne
MODBUS
Prviy Klouby Rozsah Bézny rezim Omezeny rezim
Plynuly prechod Minimalni  Maximalni Minimalni  Maximalni
zakladna -363 — 363 ° .363” 363| +3°/3°
Sledovani dopravniku
Rameno  -363 — 363 ° .363” 363| +3°/3°
EtherNet/IP
Loket 363 — 363 ° .363” 363| +3°/3°
PROFINET o
Zapéstil -363 —363° .363” 363| +3°/3°
AR [ zapasti2 -363 — 363 ° -363” 363| +3°/-3°
R=ci=tuloait Zapastia -363 —363° 363 363 +3°/-3°
| Zablokovat | | Pouzit |

Mezni hodnoty kloubu omezuji pohyb jednotlivych kloubt v prostoru kloubu, tj. nevztahuiji
se na kartézsky prostor, ale na interni (rota¢ni) polohu kloubii a jejich rota¢ni rychlost. Pomoci
prepinacti v horni ¢asti podpanelu lze nezdvisle nastavovat Maximalni rychlost aRozsah
poloh pro klouby.

Pokud je nastaven rezim Freedrive (viz 13.1.5) a aktudlni rychlost kloubu se bliZi mezni hodnotg,
uciti uzivatel odpudivou silu, kterd se bude zvySovat s tim, jak se rychlost bude bliZit mezni
hodnoté. Sila se za¢ne generovat v pfipadé, Ze se rychlost kloubu pfibliZi zhruba na 20°/s k
mezn{ hodnoté rychlosti nebo bude poloha kloubu asi 8 ° od mezni hodnoty polohy.

Maximalni rychlost Pomoci této mozZnosti 1ze definovat maximalni thlovou rychlost pro jed-
notlivé klouby. Hodnotu 1ze upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a zadanim nové

hodnoty. Nejvyssi piijatelnd hodnota je uvedena ve sloupci s ndzvem Maximum. Zaddnou hod-

notu nelze nastavit na pod toleran¢ni mez.
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Pozndmka: Pokud nenf nastavena bezpecnostni rovina ani konfigurovatelny vstup, ktery by ji
spustil, jsou pole pro mezni hodnoty v Omezeném reZimu neaktivni (dalsi informace viz 10.12
a 10.13). Mezni hodnoty déle nesmi byt v Omezeném reZimu vyssi nez jejich protéjsky v BéZném
reZimu.

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci p¥islusného radku.
Pokud je program spustén, upravi se rychlost ramene robota automaticky tak, aby nepfekra-
¢ovala zddnou zadanou hodnotu (po odeéteni tolerance) (viz 10.4). Pozndmka: minusové zna-
ménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skutecné
zadané hodnoty. Pokud vsak tthlova rychlost nékterého kloubu pfekroc¢i zadanou hodnotu (bez

tolerance), bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

Rozsah poloh Na této obrazovce lze definovat maximélni rozsah poloh pro jednotlivé klouby.
Hodnotu lze upravit klepnutim na odpovidajici textové pole a zaddnim nové hodnoty pro
spodni a horni hranici polohy kloubu. Zadany interval musi odpovidat hodnotdm uvedenym

ve sloupci s ndzvem Rozsah a spodni hranice nesmi pfekrocit hodnotu horni hranice.

Poznamka: Pokud neni nastavena bezpe¢nostni rovina ani konfigurovatelny vstup, ktery by ji
spustil, jsou pole pro mezni hodnoty v Omezeném rezimu neaktivni (dalsi informace viz 10.12 a
10.13).

Tolerance a jednotka pro jednotlivé mezni hodnoty jsou uvedeny na konci p¥islusného radku.
Prvni hodnota tolerance se pouZzije na minimélni hodnotu a druhd na maximéalni hodnotu. Po-
kud se poloha kloubu bliZi k poruseni rozsahu vyplyvajiciho z p¥i¢teni prvni tolerance k zadané
minimdlni hodnoté a odeéteni druhé tolerance od zadané maximalni hodnoty a pokracuje po
predpokladané trase, provadéni programu se pferusi. Poznamka: minusové znaménko zob-
razené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané
hodnoty. Pokud vsak poloha kloubu pfekroc¢i zadany rozsah, bezpecnostni systém provede za-
staveni kategorie 0.

10.12 Hranice

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

Povoleny pracovni prostor robota 1ze omezit pomoci bezpeénostnich rovin, které TCP robota
donuti zGstat na spravné strané definovanych rovin a neprochézet jimi. Nakonfigurovat 1ze
aZ osm bezpec¢nostnich rovin. Pomoci omezeni orientace nastroje lze zajistit, Ze se orientace
néstroje robota neodchyli od poZadované orientace o vic, nez je urcité definované mnozstvi.

UPOZORNENI:

Definovanim bezpecnostnich rovin se omezi pouze TCP, a niko-
liv celkovd mezni hodnota ramene robota. To znamend, Ze i pfes
stanoveni bezpetnostni roviny neni zaruceno, Ze ostatni soucasti

ramene robota budou dodrzovat totéZ omezeni.

Konfigurace jednotlivych hrani¢nich mezi je zaloZena na jednom z prvki definovanych v aktu-
alni instalaci robota (viz 13.12).

CB3

1I-12 Verze 3.7.0



10.12 Hranice UNIVERSAL ROBOTS

POZNAMKA:
Dtirazné doporucujeme, abyste pfed tpravou bezpecénostni kon-
figurace vytvofili veskeré funkce pottebné pro konfiguraci vsech

poZadovanych hrani¢nich mezi a pfifadili jim spravné nazvy. Po-
zndmka: Jakmile se rameno robota po odeméeni karty Zabezpeceni
vypne, bude funkce Nastroj (obsahujici aktudlni pozici a orien-
taci TCP robota) a rezim Freedrive (viz 13.1.5) neaktivni.

Pokud je aktivni rezim Freedrive (viz 13.1.5) a aktudlni poloha TCP robota je blizko bezpe¢nostni
roviny, nebo se odchylka orientace néstroje robota od pozadované orientace blizi specifikované
maximalni odchylce, uciti uzivatel odpudivou silu, kterd se bude zvysovat spolu s tim, jak se
TCP bude bliZit mezni hodnoté. Sila se za¢ne generovat v piipadé, Ze se TCP dostane do vzdéle-
nosti pfiblizné 5 cm od bezpecnostni roviny, nebo se odchylka orientace néstroje pfiblizi zhruba
na 3 © ke specifikované maximaln{ odchylce.

Pokud je rovina definovéna jako Aktivacni impulz omezeného reZimu a bod TCP tuto hranici pte-
kro¢i, bezpetnostni systém prejde do Omezeného rezimu, ve kterém se uplatiiuji bezpecnostni
nastaveni Omezeného reZimu. Ve spoustécich rovindch plati stejnd pravidla jako v béZznych bez-
pecnostnich rovinach aZ na to, Ze jimi rameno robota mtiZe projit.

10.12.1 Vybér hranice pro konfiguraci

Panel Bezpe&nostni hranice na levé strané karty slouZi k vybéru hrani¢ni meze, ktera se
bude konfigurovat.

Chcete-li nastavit bezpe¢nostni rovinu, kliknéte na jednu z osmi polozek uvedenych v horni
¢asti panelu. Pokud jiz byla nakonfigurovdna vybrand bezpe¢nostni rovina, zvyrazni se odpo-
vidajici 3D zndzornéni roviny ve 3D zobrazeni (viz 10.12.2) na pravé strané tohoto panelu.
Bezpec¢nostni rovinu lze nastavit v ¢asti Vlastnosti bezpeénostni roviny (viz10.12.3) v
dolnf ¢asti karty.

Chcete-li nakonfigurovat mezni hrani¢ni mez pro néstroj robota, kliknéte na poloZzku Hranice
néastroje.Konfiguraci mezni hodnoty lze nastavit v ¢asti Vlastnosti hranice néstroje
(viz 10.12.4) v dolnf ¢asti karty.

Kliknutim na tlaéitko ® / zapnete nebo vypnete 3D zndzornéni hrani¢ni meze. Pokud je
hrani¢ni mez aktivni, bude bezpecnostni reZim (viz 10.12.3 a 10.12.4) oznacen jednou z nasleduji-

cichikon © / » / / 8.

10.12.2 3D znazornéni

Ve 3D zné&zornéni jsou zobrazeny nakonfigurované bezpecnostni roviny a hrani¢ni hodnota
orientace pro nastroj robota spolu s aktudlni polohou ramene robota. Pokud je vybrdno pfepi-
nani zobrazeni (tj. zobrazuje se ikona @& ), zobrazuji se veskeré polozky nakonfigurovanych

hranic v ¢asti Bezpeénostni hranice spolu s aktualné vybranou hrani¢ni hodnotou.

(Aktivni) bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a ¢erné spolu s malou sipkou, kterd pred-
stavuje normdlu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci roviny
se zobrazuji modfe a zelené. Mal4 Sipka zndzortiuje stranu roviny, kterd nespousti ptechod do
Omezeného rezimu. Pokud je na panelu na levé strané karty vybrana bezpecnostni rovina, zvy-

razni se odpovidajici 3D zndzornéni.
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Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je zndzornéna kuZzelem spole¢né s vektorem oznacujicim
aktudlni orientaci néstroje robota. Vnitfek kuZele zndzorriuje povolenou oblast pro orientaci
néstroje (vektor).

Pokud je rovina nebo hrani¢ni hodnota orientace ndstroje nakonfigurovana, ale neni aktivni, je

znazornéni zasedlé.

Stisknutim ikony lupy lze zobrazeni zvétsit ¢i zmensit, pfetaZenim prstu lze zménit thel po-
hledu.

10.12.3 Konfigurace bezpecénostni roviny

s vz

V ¢asti Vlastnosti bezpeénostni roviny ve spodni ¢asti karty Ize definovat konfiguraci

vybrané bezpecnostni roviny na panelu Bezpe¢nostni hranice v levé horni ¢asti karty.

@ Soubor 03:37:02 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
P e W Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ Vieobecnd omezeni | Omezenikloubu |* Hranice | Bezpeénostniviv |
a Bezpecnostni hranice 3D zobrazeni

Mastaveni V/V Q Q Q

@ — Bezpednostni rovina 0 D N
Bezpeinostni rovina 1 D

Proménné Bezpeinostnirovina 2 9] l

MODBUS ezpecnostni rovina 3 l:l

Prvky nostni s l:l .

stni

Plynuly prechod -
stn

Sledovani dopravniku B ostni rovina l:l L
EtherNet/IP Hranice néstroje Be)]
PROFINET Vlastnosti bezpecnostni roviny

Rovina Zvolit bezpecnostni rezim:
Vychozi program |Elezpe6nostni rovina 1 | ‘U Bézny |'|
Nagist / uloit ) o
> Kopirovat prvek FPremisténi

Iz B St

| Zablokovat | ‘ Pouzit

Jméno Textové pole Nazev umoziiuje uzivateli p¥ifadit vybrané bezpecnostni roviné nazev.
Naézev Ize zménit klepnutim na textovém pole a zadanim nového ndzvu.

Kopirovat prvek Poloha a norméla bezpe¢nostni roviny se uréuje pomoci prvku (viz 13.12)
v aktudlni instalaci robota. Prvek lze vybrat v rozbalovacim poli v levé spodni ¢asti sekce
Vlastnosti bezpeénostni roviny. Kdispozicijsou pouze prvky typu bod a rovina. Vy-
bérem polozky <Undefined> se konfigurace roviny smaze.

Osa Z vybraného prvku povede do nepovolené oblasti a normadla roviny vede opa¢nym smé-
rem. Vyjimkou je pfipad, kdy je vybran prvek Zakladna. V takovém pfipadé povede normala
roviny stejnym smérem. Je-li rovina nakonfigurovana jako Aktivacni rovina Omezeného reZimu
(viz 10.12.3), normaéla roviny oznacuje stranu roviny, ktera nespousti pfechod do Omezeného re-
Zimu.

Je tfeba poznamenat, Ze pokud se bezpetnostni rovina nakonfiguruje vybérem prvku, infor-

mace o poloze se do bezpectnosti roviny pouze zkopiruji; rovina nebude s prvkem propojena. To
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znamend, Ze v pfipadé zmén polohy nebo orientace prvku pouzité ke konfiguraci bezpe¢nostni
roviny se bezpe¢nostni rovina nebude automaticky aktualizovat. Pokud se prvek zméni, oznaci
se zména ikonou 4 umisténou nad néstrojem pro vybér prvka. Kliknutim na tlacitko & vedle
néstroje pro vybeér aktualizujete bezpecnostni rovinu pomoci aktudlni polohy a orientace prvku.

Ikona 4. se zobrazi také v pfipadé, Ze byl vybrany prvek z instalace smazan.

Bezpecnostnirezim Pomocirozbalovaci nabidky po pravé strané paneluvVlastnosti Bezpecnostni
roviny lze pro bezpecnostni rovinu vybrat bezpecnostni reZim s nasledujicimi dostupnymi re-

Zimy.

Zakazano Bezpecnostni rovina neni nikdy aktivni.

D Bézny Pokud je bezpecnostni systém v BéZném reZimu,
je aktivni rovina B&zného rezimu a chova se jako
striktni mezni hodnota pro polohu TCP robota.

® Omezeny Pokud je bezpec¢nostni systém v Omezeném re-
Zimu, je aktivni rovina Omezeného reZimu a
chova se jako striktni mezni hodnota pro polohu
TCP robota.

BéZny a Omezeny Pokud je bezpetnostni systém v BéZném nebo
Omezeném rezimu, je aktivni rovina BéZného a
Omezeného rezimu a chova se jako striktni mezni
hodnota pro polohu TCP robota.

B Aktivalni impulz Pokud je bezpetnostni systém v Bézném &i Omeze-

Omezeného rezZimu ném rezimu, je aktivni spoustéci rovina Omezeného

rezimu. V pfipadé, Ze ji TCP robota piekroci, zpu-
sobi, Ze se bezpetnostni systém pfepne do Omeze-
ného rezimu.

Vybrany bezpecnostni reZim je oznacen ikonou u odpovidajici polozky na panelu Bezpe&nostni

hranice. Pokud je bezpecnostni reZim nastaven na moznost Vypnuto, ikona se nezobrazi.

Pfemisténi Pokud je v rozbalovacim poli vlevé dolni ¢asti panelu Viastnosti bezpelnostni
roviny vybran prvek, 1ze bezpeénostni rovinu pfemistit klepnutim na textové pole Pfemisténi
v pravé dolni ¢asti tohoto panelu a zadanim hodnoty. Zaddnim kladné hodnoty se povoleny

pracovni prostor robota zvysi tim, Ze se rovina posune do opa¢ného sméru, neZ je normaéla ro-
viny. Zadanim zaporné hodnoty se povolend oblast zmensi tim, Ze se rovina posune ve sméru

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

normadly roviny.

Tolerance a jednotka pfemisténi hrani¢ni roviny se zobrazi po pravé strané textového pole.

Funkce rovin se striktni mezni hodnotou Pokud poloha TCP blizi pfekroceni aktivni bez-
pecnostni roviny se striktni mezni hodnotou (po odecteni tolerance) (viz 10.4) a nadale pokra-
¢uje predpoklddanou trasou, provddéni programu se pferusi. Pozndmka: minusové znaménko
zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, Ze se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané
hodnoty. Bezpe¢nostni systém provede zastaveni kategorie 0, pokud poloha TCP pfekroci bez-

pecnostni rovinu s danou mezni hodnotou (bez tolerance).
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Funkce spoustécich rovin Omezeného reZimu Pokud neni aktivni ochranné zastaveni a
bezpetnostni systém neni ve specidlnim rezimu Obnovy (viz 10.6), funguje systém v BéZném
nebo Omezeném reZimu a pohyby ramene robota jsou omezeny pfislusnou sadou meznich hod-

not.

Ve vychozim nastaveni je bezpe¢nostni systém v BéZném rezimu. Do Omezeného rezimu piechazi
vzdy, kdyz dojde k jedné z nasledujicich situaci:

a) Poloha TCP robota prekrocila nékterou spoustéci rovinu Omezeného reZimu, tj. nachazi se na

strané roviny, kterd je proti sméru malé Sipky ve zndzornéni roviny.

b) Jenakonfigurovana funkce bezpe¢nostniho vstupu Omezeného reZzimu a vstupnisignély
jsou nizké (dalsi podrobnosti viz 10.13).

Pokud Zadny z vyse uvedenych pfipadi jiz neplati, pfevede se bezpe¢nostni systém zpét do
Bézného rezimu.

Pokud je ptechod z BéZného do Omezeného rezimu zptisoben priichodem pfes spoustéci rovinu
Omezeného reZimu, dojde k pfechodu ze sady meznich hodnot BéZného rezimu na sadu meznich
hodnot Omezeného rezimu. Jakmile se TCP robota nachazi 20 mm od spoustéci roviny Omezeného
reZimu nebo bliZe (ale stdle je na strané BéZného rezimu), uplatni se pro kazdou mezni hodnotu
tolerantnéjsi mezni hodnoty BézZného nebo Omezeného rezimu. Jakmile TCP robota projde pfes
spoustéci rovinu Omezeného reZimu, pfestanou byt aktivni sady meznich hodnot BéZného rezimu

a spustf se sady meznich hodnot Omezeného rezimu.

Pokud je ptechod z Omezeného do BéZného rezimu zptisoben priichodem pres spoustéci rovinu
Omezeného reZimu, dojde k pfechodu ze sady meznich hodnot Omezeného rezimu na sadu mez-
nich hodnot BéZného reZimu. Jakmile TCP robota projde spoustéci rovinou Omezeného reZimu,
uplatni se pro kazdou mezni hodnotu tolerantnéjsi mezni hodnoty Bézného nebo Omezeného
rezimu. Jakmile se TCP robota nachdz{ 20 mm od spoustéci roviny Omezeného reZimu nebo ddle
(na strané BéZného rezimu), pfestanou byt aktivni sady meznich hodnot Omezeného rezimu a
spusti se sady meznich hodnot BéZného reZimu.

Pokud pfedpoklddand trasa povede TCP robota pies spoustéci rovinu Omezeného reZimu, zacne
rameno robota zpomalovat jesté pied priichodem rovinou, pokud by v nové sadé meznich hod-
not jinak pfekrocilo rychlost kloubu, rychlost nastroje nebo mezni hodnotu hybnosti. Jsou-li tyto

mezn{ hodnoty restriktivnéjsi v Omezeném rezimu, dochazi k tomuto pfed¢asnému zpomaleni
pouze pii ptechodu z BéZného do Omezeného rezimu.
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10.12.4 Konfigurace hranice nastroje

@ Soubor 03:37:05 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
P e W Bezpecnostni konfigurace
Montaz Vieobecnd omezeni [T Omezenikloubu [© Hranice | Bezpednostniviv |

Bezpecnostni hranice 3D zobrazeni
Bezpeénostnirovina 0 Bl:l Q Q
@ Bezpecnost Bezpeénostnirovina 1 Bl:l

Promeénné Bezpeénostni rovina 2 bjl:l

MODBUS Bezpednostni rovina 3
4

MNastaveni V[V

stni rovi

Prvky

ostni rovina 5

Plynuly prechod

nostni roving 6

EEERRE

Sledovani dopravniku Bezpeénostni rovina 7 o
EtherNet/IP Hranice nastroje
PROFINET Vlastnosti hranice nastroje

Odchylka Zvolit bezpeénostni rezim:
Vychozi program 5_181,-1.0° | oboji |v|
MNacist [ uloZit Kopirovat prvek

| =MNedefinovano= |v|

| Zablokovat | | Pouzit |

P

Na panelu Vlastnosti hranic néstroje ve spodni asti karty se definuje mezni hodnota
orientace ndstroje robota, kterd se skldd4 z pozadované orientace néstroje a hodnoty pro maxi-
malni povolenou odchylku od této orientace.

Odchylka V textovém poli Odchylka je zobrazena hodnota maximdlni povolené odchylky
od poZadované orientace ndstroje robota. Hodnotu Ize upravit klepnutim na textové pole a
zaddnim nové hodnoty.

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

Kopirovat prvek PoZadovand orientace ndstroje robota se ur¢uje pomoci prvku (viz 13.12) v
aktudlni instalaci robota. Osa Z vybraného prvku se pouZije jako vektor poZadované orientace
ndstroje pro tuto mezni hodnotu.

s vz

V rozbalovacim poli v levé spodni ¢asti panelu Vlastnosti hranic ndstroje lze vybrat
prvek. K dispozici jsou pouze prvky typu bod a rovina. Vybérem polozky <Undefined> se
konfigurace roviny smaZe.

Je tfeba poznamenat, Ze pokud se mezni hodnota nakonfiguruje vybérem prvku, informace
o orientaci se do mezni hodnoty pouze zkopiruji; mezni hodnota nebude s prvkem propojena.
To znamend, Ze v pfipadé zmén polohy nebo orientace prvku pouZité ke konfiguraci mezni
hodnoty se mezni hodnota nebude aktualizovat automaticky. Pokud se prvek zméni, oznaci se
zména ikonou 4 umisténou nad néstrojem pro vybér prvka. Kliknutim na tla¢itko & vedle
néstroje pro vybér aktualizujete mezni hodnotu pomoci aktudlni orientace prvku. Ikona 4 se
zobrazi také v pfipadé, Ze byl vybrany prvek z instalace smazan.
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10.13 Bezpecnostni vstupy/vystupy

Bezpecnostnirezim Pomoci rozbalovaci nabidky po pravé strané paneluVlastnosti hranice
nastroje lze pro orienta¢ni hranici néstroje vybrat bezpecnostni rezim s nésledujicimi dostup-
nymi reZimy. K dispozici jsou nasledujici moznosti:

Zakazano
D B&Zny

Hrani¢ni hodnota nastroje neni nikdy aktivni.
Pokud je bezpe¢nostni systém v BéZném rezimu, je
aktivni hrani¢ni hodnota néstroje.

® Omezeny Pokud je bezpectnostni systém v Omezeném re-
zimu, je aktivni hrani¢ni hodnota nastroje.

Bézny a Omezeny Pokud je bezpecnostni systém v BéZném nebo
Omezeném rezimu, je aktivni hrani¢ni hodnota né-

stroje.

Vybrany bezpecnostni reZim je oznacen ikonou u odpovidajici polozky na panelu Bezpe&nostni
hranice. Pokud je bezpecnostni reZim nastaven na moznost Vypnuto, ikona se nezobrazi.

Funkce Pokud odchylka orientace nastroje blizi pfekro¢eni zadané maximalni odchylku (po
odecteni tolerance) (viz 10.4) a naddle pokracuje pfedpoklddanou trasou, provadéni programu
se prerusi. Pozndmka: minusové znaménko zobrazené u hodnoty tolerance pouze oznacuje, Ze
se tato tolerance odecte ze skute¢né zadané hodnoty. Pokud odchylka orientace néstroje pte-
kro¢i mezni hodnotu (bez tolerance), bezpecnostni systém provede zastaveni kategorie 0.

10.13 Bezpecnostni vstupy/vystupy

@ Soubor 03:37:05 CCcC O

Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
P W Bezpecnostni konfigurace
Montaz [ Vieobecnd omezeni | 0Omezenikloubu | Hranice [T Bezpe€nostniviv
MNastaveni VvV
@ Bezpetnost Vstupni signal Prifazeni funkci
Proménne

config_in[0], config_in[1] Omezeny rezim -
MODBUS config_in[2]. config_in(3] Reset bezpeéného zastaveni |«
Prvky config_in[4], config_in[5] Mepfifazeno -
Plynuly prechod config_in[6], config_in[7] Nepfifazeno -

Sledovani dopravniku

Vystupni signal Prirazeni funkci

EtherNet/IP

PROFINET
Vychozi program

Nagist / ulozit

config_out[0], config_out[1]
config_out[2], config_out[3]
config_out[4], config_out[5]

config_out[6], config_out[7]

Pohyb robota -

Systém byl nouzové zastaven

MNepfifazeno

MNepfifazeno

| Zablokovat | ‘ Pouzit |

Na této obrazovce se definuji bezpecnostni funkce pro konfigurovatelné vstupy a vystupy. Vstupy/vystupy
se déli na vstupy a vystupy a jsou sparovany tak, aby kazda funkce obsahovala kategorii® 3 a
PLA1/0.

2

v souladu s normou ISO 13849-1, vice podrobnosti viz slovnik.
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Bezpecnostni funkce mtize ovladat pouze jeden par vstupli/vystupti. Pfi pokusu o vybér stejné
bezpecénostni funkce podruhé dojde k jejimu odstranéni z prvniho paru vstupu/vystupu defi-
novaného pfedtim. K dispozici je 5 bezpecnostnich funkci pro vstupni signaly a 5 pro vystupni.
Pozndmka: PouZitim bezpecnostni funkce na soubor vyvodi se potlaéi vsechny V/V tkony
urc¢ené pro vyvody v nastaveni V/V (viz 13.8).

10.13.1 Vstupni signaly

V pfipadé vstupnich signdlti 1ze vybrat nasledujici bezpecnostni funkce: Nouzové zastaveni
systému,Omezeny rezim,Reset bezpecéného zastaveni,3polohové zarizeniaProvozni

rezim.

Nouzové zastaveni systému Pfikonfiguraci umoZituje dostupnost dalsich tlatitek Nouzového
zastaveni kromé Tla¢itko nouzového zastaveni pfenosného ovladaciho termindlu. U

této funkce se vyzaduje pouziti zafizeni kompatibilntho dle ISO13850.

Omezeny rezim Bezpetnostniroviny lze pouZit ve ttech reZimech: BéZny reZim, ve kterém je
specifikovana vychozi bezpetnostni konfigurace, a Omezenyj rezim. (Vice podrobnosti viz 10.6).
Pokud je vybrédna tato bezpecnostni funkce vstupu, nizky signél vysilany do vstupt zptisobi,
Ze se bezpectnostni systém prevede do Omezeného rezimu. V piipadé potfeby se rychlost ramene
robota zpomali, aby tak vyhovéla sadé meznich hodnot Omezeného rezimu. Pokud rameno ro-
bota nadédle porusuje mezni hodnoty Omezeného rezimu, provede se zastaveni kategorie 0. K
prechodu zpét do BéZného rezimu dochdzi stejnym zpiisobem. Pozndmka: Pfechod do Omeze-

ného rezimu mohou také zptisobit bezpecnostni roviny (dalsi podrobnosti viz 10.12.3).

Reset bezpeéného zastaveni Je-li ovlada¢ Bezpelné zastaveni pfipojen k bezpec-
nostnim vstuptim/vystuptim, pouZije se tento vstup, ¢imz se zajisti pokrac¢ovani stavu bezpec-
ného zastaveni, dokud se nespusti vynulovani. Pokud je rameno robota ve stavu bezpe¢ného
zastaveni, nelze je uvést do provozu.

UPOZORNENI:

Ve vychozim nastaveni je funkce Reset bezpeéného
zastaveninakonfigurovdna na vstupni koliky 0 a 1. Pokud
dojde k jeji deaktivaci, znamend to, Ze rameno robota pfestane
byt ve stavu bezpetného zastaveni v okamziku, kdy vstup
Bezpelné zastaveni obdrZi vysoky signdl. Jinymi slovy, bez
Reset bezpeéného zastaveni urcéuji aktivitu & necinnost
stavu Bezpecného zastaveni pouze vstupy SI0 a SI1 Bezpeéné

zastaveni (viz Instalaéni pfirucka k hardwaruy).

3polohové zarfizeniaProvozni rezim Tyto funkce umoziuji vyuZiti 3polohového za-
fizeni jako pfidavného ochranného opatfeni béhem instalace a programovani robota. S konfigu-
rovanym vstupem 3polohové zatrizenijerobotbud v ,reZimuchodu”, nebov ,programovacim
rezimu”. V pravém hornim rohu se objevi ikona zobrazujici aktudIni provozni reZim:

Q) Provozni reZim: Robot miiZe provadét pouze preddefinované tikoly. Karta Pohyb a reZim
Freedrive nejsou k dispozici.
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O Programovaci rezim: Omezeni tykajici se ReZimu chodu jsou uvolnéna. Pokud vsak je hod-
nota vstupu 3polohové zarizeni na nizké tirovni, robot provede bezpetné zastaveni.
Kromé toho je posuvnik rychlosti nastaven na pocate¢ni hodnotu, kterd odpovida 250 mm/s
a postupneé se muize zvySovat. Pokud vstup 3polohové zafizeni piejde z nizké trovné
na vysokou, posuvnik rychlosti se resetuje na nizkou hodnotu.

Existuji dva zpisoby konfigurace vybéru provozniho rezimu:

1. Ma-li se zvolit provozni rezim pomoci externtho zafizeni pro vybér rezimu, je nutno na-
konfigurovat vstup Provozni rezim. MoZnost konfigurace se objevi v rozbalovacich na-
bidkach, jakmile se nakonfiguruje vstup 3polohové zafizeni.]e-li vstup Provozniho re-
Zimu na nizké trovni, robot bude v Provozni rezimaje-li tento vstup na vysoké trovni,
robot bude v Programovacim reZimu.

2. Chcete-li provozni reZim navolit z rozhrani Polyscope, musi se nakonfigurovat pouze vstup
3polohové zatizeni a aplikovat do bezpe¢nostni konfigurace. V tomto pfipadé je vy-
chozim rezimem ReZim chodu. K pfepnuti do Programovactho reZimu klepnéte na tlacitko
,Programovat robota” na tivodni obrazovce. Chcete-li pfepnout zpét do ReZimu chodu,
sta¢i odejit z obrazovky ,Programovat robota“.

POZNAMKA:

* Po potvrzeni konfigurace bezpe¢nostnich vstupti/vystupi se
zapnutym 3polohové zarizeni se automaticky zobrazi
tvodni obrazovka. Uvodni obrazovka se automaticky zob-
razi také tehdy, kdyz se provozni reZim zméni z Programovdini
na ReZim chodu.

* Voli¢ fyzického rezimu, je-li pouzit, musi plné vyhovovat
normé ISO 10218-1: ¢lanek 5.7.1 pro vybér.

* Tfipolohovy spina¢, véetné jeho chovani, vykonovych cha-
rakteristik a provozu, musi disledné odpovidat normeé ISO
10218-1: ¢lanek 5.8.3 pro zapinaci zafizeni.

10.13.2 Vystupni signaly

Na vystupni signaly lze uplatnit ndsledujici bezpecnostni funkce. Jakmile skonéi stav, ktery spustil
vysoky signdl, vrati se veSkeré signaly na nizké hodnoty:

Nouzové zastaveni systému Nizky signdl se vysild pouze v pfipadé, Ze byl v bezpec-
nostnim systému spustén stav nouzového zastaveni vstupem Nouzové zastaveni robota
nebo Tlaéitko nouzového zastaveni. Aby nedoslo k zablokovéni, je-li spustén stav Nouzového

zastaveni vstupem Nouzové zastaveni systému, nizky signal se nevysle.
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POZNAMKA:
Externi zafizeni ve stavu Nouzového zastaveni od robotu pro-

stfednictvim vystupu Systémového nouzového zastaveni

musi vyhovovat normé ISO 13850. Toto je obzvlast dileZité v se-
stavach, kde je vstup Nouzové zastaveni robota pfipojen k exter-
nimu zafizen{ pro nouzové zastaveni. V takovych pfipadech bude
na vystupu Systémového nouzového zastaveni pfi uvol-
néni externiho zafizeni pro nouzové zastaveni vysoky signal. To
znamend, Ze stav nouzového zastaveni u externiho zafizeni bude
resetovan bez potfeby manudlniho zasahu obsluhou robota. Dle
bezpe¢nostnich norem se u externitho zatizeni vyZzaduje pro po-
krac¢ovani v chodu manudlni zasah.

Pohyb robota Nizky signdl se vysild v pfipadé, Ze je rameno robota v mobilnim stavu. Po-
kud je rameno robota ve fixni poloze, vysila se vysoky signdl.

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

Omezeny rezim Odesila nizky signdl, pokud se rameno robota nachédzi v Omezeném rezimu,
nebo pokud je bezpecnostni vstup nakonfigurovan pomoci vstupu omezeného rezimu a signdl
je momentalné nizky. V ostatnich pfipadech je signal vysoky.

Mimo Omezeny reZim Jednd se o opak vySe definovaného Omezeného rezZimu.
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10.13 Bezpecnostni vstupy/vystupy
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11.1  Uvod

Rameno robota spole¢nosti Universal Robots se skldda z trubic a kloubt. Klouby s jejich ob-
vyklymi ndzvy jsou zobrazeny na obrdzku 11.1. Zakladna pfedstavuje misto, na kterém je ro-
bot namontovan. Na jeho opatném konci (Zapésti 3) je upevnén nastroj. Koordinaci pohybu
jednotlivych kloubti je mozné volné pohybovat robotem a jeho néstrojem s vyjimkou oblasti
bezprosttfedné nad a bezprostfedné pod zakladnou.

PolyScope je grafické uzivatelské rozhrani (GUI), které slouzi k ovladani ramene robota, ovla-
daci jednotky, spousténi existujicich programti robota a snadnému vytvafeni novych programd.

P

V nasledujici ¢asti se nachdzi tvod k zahdjeni prace s robotem. Poté jsou podrobnéji vysvétleny
obrazovky a funkce rozhrani PolyScope.

NEBEZPECi:

1. Instala¢ni pifiru¢ka k hardwaru obsahuje dileZzité bezpec-
nostni informace, které je osoba zajist'ujici instalaci UR robotti
pfed prvnim zapnutim robota povinna prostudovat a poro-
zumét jim.

2. Osoba zajist'ujici instalaci musi pfed prvnim zapnutim ra-
mene robota nastavit konfigura¢ni bezpecnostni parametry

definované na zakladé posouzeni rizik, viz kapitola 10.

11.2 Zaciname

Pred spusténim rozhrani PolyScope musi byt rameno robota a ovladaci jednotka nainstalovany
a ovladaci jednotka musi byt zapnuta.

T

A

Obrézek 11.1: Klouby robota. A: Zdkladna, B: Rameno, C: Loket a D, E, F: Zdpésti 1,2, 3
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11.2.1 Instalace ramene robota a ovladaci jednotky

Instalace ramene robota a ovlddaci jednotky se provadi nasledovne:

1.

Vybalte rameno a ovladaci jednotku robota.

. Postavte rameno robota na pevny povrch bez vibraci.
. Ovladaci jednotku umistéte na podstavec.

2
3
4.
5

Kabel robota zapojte mezi robota a ovlddaci jednotku.

. Pfipojte konektor ovladaci jednotky k siti.

UPOZORNENI:
Riziko pf¥eklopeni. Pokud robot neni bezpe¢né umistén na pevném
povrchu, miiZze spadnout a zplisobit zranéni.

Podrobné pokyny k instalaci naleznete v Instala¢ni pfirucka k hardwaru. Pfed pouZivanim ro-

bota k préci je potteba provést posouzent rizik.

11.2.2 Zapnuti a vypnuti ovladaci jednotky.

Ovladaci jednotka se zapind stisknutim tlacitka napéajeni na pfedni strané dotykové obrazovky.

Tento panel se obvykle nazyva prenosny ovlddaci termindl. Pokud je ovladaci jednotka zapnuta,

zobrazi se na dotykové obrazovce text zakladniho opera¢niho systému. Pfiblizné za 1 minutu

se na obrazovce zobrazi nékolik tla¢itek a v samostatném okné se zobrazi vyzva uZivateli k

prechodu na obrazovku inicializace (viz 11.5).

Ovladaci jednotku vypnete stisknutim zeleného tla¢itka napéjeni na obrazovce nebo pomoci

tla¢itka Vypnout na tvodni obrazovce (viz 11.4).

UPOZORNENI:

Vypnuti vytazenim napdjectho kabelu ze sit'ové zdsuvky mtzZe
zplisobit poSkozeni souborového systému robota a vést k zavadé
robota.

11.2.3 Zapnuti a vypnuti ramene robota

Rameno robota lze zapnout, pokud je zapnuta ovladaci jednotka a neni aktivovdno Zadné z

tlac¢itek nouzového zastaveni. Zapnuti ramene robota se provadi stisknutim tlacitka ZAPNOUT

na obrazovce inicializace (viz 11.5) a poté stisknutim tla¢itka Start. Robot se po spusténi a p¥i

uvoliiovadni brzd mirné pohybuje a vydava zvuk.

Napdjeni ramene robota lze vypnout stisknutim tla¢itka VYPNOUT na obrazovce inicializace.

Rameno robota se také automaticky vypne pfi vypnuti ovladaci jednotky.

11.2.4 Rychlé spusténi

Chcete-li robota po instalaci rychle spustit, proved'te nasledujici kroky:

1.

Stisknéte tlacitko nouzového zastaveni na pfedni strané pfenosného ovladaciho termindlu.

CB3
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2. Stisknéte tlacitko napdjeni pfenosného ovlddaciho terminalu.
3. Vyckejte piiblizné minutu na spusténi systému a zobrazeni textu na obrazovce.

4. Kdyz je systém pfipraven, zobrazi se na dotykové obrazovce samostatné okno s informaci,

Ze je zapotfebi provést inicializaci robota.
5. Stisknéte tlacitko v samostatném okné. Budete pfesmérovéni na obrazovku inicializace.

6. Vyckejte na zobrazeni dialogového okna Potvrzeni pouzité bezpeénostni konfigurace
a stisknéte tlacitko Potvrdit bezpelnostni konfiguraci. Timto se aplikuje poca-
te¢ni sada bezpecnostnich parametrt, které je tfeba upravit na zdkladé posouzeni rizik.

7. Uvolnéte tlacitko nouzového zastaveni. Stav robota se zméni z Nouzového zastaveni

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

9. Stisknéte tla¢itko zapnout na dotykové obrazovce. Vyckejte nékolik sekund, nez se stav

robota zméni na Ne&inny.

10. Ovéfte, zda jsou ndklad a vybrané umisténi spravné. Pokud umisténi na zakladé udajt ze

snimace nebude odpovidat vybranému umisténi, zobrazi se upozornéni.

11. Stisknéte tlacitko Spust it na dotykové obrazovce. Robot nyni vyda zvuk a provede mirny
pohyb pfi odbrzdéni.

12. Po stisknuti tlatitka OK piejdete na Uvodni obrazovku.

11.2.5 Prvni program

Program je seznam prikazii, které urcuji ¢innost robota. PolyScope umoZriuje naprogramovat
robota i o0sobdm s omezenymi znalostmi programovéani. Pro vétSinu tikolt Ize p¥i programovani
pouzit pouze dotykovy panel bez nutnosti zadavani specialnich piikaz.

Pohyb nastroje je soucast programu robota, ktery ué¢i rameno robota, jak se pohybovat. In Poly-
Scope se pohyby néstroje nastavuji s pouzitim série bodt trasy. Kombinované body trasy tvoti
trasu, po niz se pohybuje rameno robota. Bod trasy je nastaven pomoci karty Pohyb, ru¢nim
premisténim (u¢enim) robota do urcité polohy nebo jej 1ze vypocitat pomoci softwaru. PouZijte
kartu Pohyb (viz 13.1) k pfesunuti ramena robota do pozadované polohy nebo nauéte po-
lohu podrzenim tla¢itka Freedrive vzadu na pfenosném ovlddacim termindlu a pfetdhnéte
rameno robota na misto.

Kromé prochdzeni bodti trasy mtize program odesilat V/V signdly jinym strojiim v uréenych
bodech na trase robota a provadét ptikazy jako if...then a cyklus na zdkladé proménnych a
V/V signalt.
Dale je uveden jednoduchy program, umozZnujici pohyb ramena robota, ktery byl spustén, mezi
dvéma body trasy.

1. Stisknéte tlacitko Programovat robot a vyberte moZznost Prazdny program.

2. Stisknutim tla¢itka Dalsi (vpravo dole) vyberte <prazdny> fadek ve stromové struktufre

na levé strané obrazovky.
3. Prejdéte na kartu St ruktura.
4. Stisknéte tlacitko Pohyb.

5. Pfejdéte na kartu Prikaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Programovaci rozhrani PolyScope

10.
11.
12.

13.
14.

15.

. Stisknéte tla¢itko Dal&1i a prejdéte do nastaveni Bod trasy.

Stisknéte tla¢itko Nastavit tento bod trasy vedle obrdazku ,?“.

. Na obrazovce Pohyb presuiite robota stisknutim rtiznych modrych Sipek nebo stisknéte

tla¢itko Freedrive na zadni strané pfenosného ovladactho terminalu a pohybujte rame-
nem robota ru¢né.

Stisknéte OK.
Stisknéte P¥idat bod trasy ptred.
Stisknéte tla¢itko Nastavit tento bod trasy vedle obrazku ,?“.

Na obrazovce Pohyb pfesuiite robot stisknutim pfislusnych modrych Sipek nebo stisknéte
tla¢itko Freedrive a pohybujte ramenem robota ru¢né.

Stisknéte OK.

Program je pfipraven. Robot se za¢ne pohybovat mezi dvéma body po stisknuti symbolu
,Prehrat”. Odstupte od robota, pfipravte si ruku pobliz tlatitka nouzového zastaveni a
stisknéte symbol , Prehrat”.

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

UPOZORNEN:I:

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

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

3. Toto je pouze struény navod, jehoz ticelem je ukdzat vam, jak
je prace s robotem UR snadnd. Pfedpoklada se, Ze prosttedi
bude bezpetné a uzivatel bude jednat velmi opatrné. Nezvy-
Sujte rychlost nebo zrychleni nad ramec vychozich hodnot.
Pfed uvedenim robota do provozu vzdy proved'te posouzeni
rizik.

11.3 Programovaci rozhrani PolyScope

v~

Rozhrani PolyScope bézi na dotykové obrazovce pfipojené k ovlddaci jednotce.
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11.3 Programovaci rozhrani PolyScope UNIVERSAL ROBOTS
@)

Uzivatelské rozhrani robota PolyScope

Zvolte

Spustit program

UNIVERSAL
ROBOTS

Nastaveni robota

Informace

Vypnout robota

Na pfedchozim obrazku je zndzornéna tvodni obrazovka. Modré plochy obrazovky piedsta-
vujf tlacitka, kterd lze stisknout dotykem prstu nebo zadni strany pera na obrazovku. Obra-
zovky rozhrani PolyScope jsou usporadany hierarchicky. V programovacim prostfedi jsou ob-
razovky uspofddany na kartdch, které umoziuji snadny pfistup.

& Soubor 03:36:01 CCcCC O
[ Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol |

<unnamed= Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
]

Vv

V tomto pfikladu je na nejvyssi tirovni vybrana karta Program a pod ni karta St ruktura. Karta
Program obsahuje informace tykajici se aktudlné nacteného programu. V pfipadé vybéru karty
Pohyb se zobrazi obrazovka Pohyb, na které 1ze ovladat pohyb robota. Po vybrani karty V/V
lze sledovat a ménit aktudlni stav elektrickych vstupti a vystupt.

K ovladaci jednotce 1ze pFipojit mys a klavesnici nebo p¥enosny ovlddaci termindl, neni to vSak
nezbytné. Téméf vSechna textovd pole lze ovladat dotykem, ten zobrazi virtudlni numerickou

& alfanumerickou klavesnici na obrazovce.

Obrazovky rozhrani PolyScope jsou popsany v nasledujicich ¢astech.
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11.4 Uvodni obrazovka

Uzivatelské rozhrani robota PolyScope

Zvolte

Spustit program

UNIVERSAL
ROBOTS

Nastaveni robota

Informace

Vypnout robota

Po spusténi ovladajictho pocitace se zobrazi ivodni obrazovka. Na obrazovce jsou k dispozici
néasledujici moZnosti:
® Spustit program: Vybér a spusténi existujictho programu Jedna se o nejjednodussi zptisob
uvedeni ramene robota a ovlddaci jednotky do provozu.
¢ Naprogramovat robota: MiiZete zménit program nebo vytvofit novy.
¢ Nastavit robota: Zména jazyka, nastaveni hesla, aktualizace softwaru atd.

* Vypnout robota: Vypne rameno robota a ovladaci jednotku.

* Popis: Poskytuje podrobnosti tykajici se verze softwaru, ndzvu hostitele, IP adresy, sério-
vého ¢isla a pravnich informaci.
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11.5 Obrazovka Inicializace

Inicializovat robota 7

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

Robot O Bézny

& VYPNOUT
Aktivni zatizeni kg
Instalagni soubor |defau|t_1 | | Naéist instalaci

3D zobrazeni

Q|8

_ | Konfigurovat TCP |
L,

| Konfigurovat montaz |

P

Na této obrazovce lze ovladat inicializaci ramene robota.

Indikator stavu ramene robota
Stavovy indikator oznacuje stav ¢innosti ramene robota:
* Jasné ¢erveny indikator znamen4, Ze je rameno aktudlné zastaveno, pficemZ divody mo-
hou byt rlizné.

¢ Jasné zluty indikdtor znamend, Ze je rameno robota zapnuto, avSak neni pfipraveno na

bézny provoz.

¢ Anakonec, zeleny indikdtor znamen4, Ze je rameno robota zapnuto a pfipraveno na bézny

provoz.

Text, ktery se zobrazuje vedle indikatoru, dale specifikuje aktudlni stav ramene robota.

Aktivni zatizeni a instalace

Pokud je rameno robota zapnuto, zobrazi se mira zatiZen{ pouzivaného ovlada¢em pfi provozu
ramene robota v malém bilém textovém poli. Hodnotu lze upravit klepnutim na textovém pole
a zadadnim nové hodnoty.

Pozndmka: Nastaveni této hodnoty nezmeéni zatiZeni v instalaci robota (viz 13.6), dojde pouze
k nastaveni miry zatiZeni pouzivaného ovladacem.

A podobné, nazev aktudlné natteného instala¢niho souboru je zobrazen v Sedém textovém poli.
Jinou instalaci 1ze nacist klepnutim na textové pole nebo pomoci tlacitka Naéist vedle néj. P¥i-
padné lze nactenou instalaci pfizptisobit pomoci tla¢itek umisténych vedle 3D zobrazeni ve
spodni ¢4sti obrazovky.

Verze 3.7.0 11-29 CB3

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 11.5 Obrazovka Inicializace

Pred spusténim ramene robota je velmi dtileZité ovéfit, zda aktivni zatiZeni a aktivni instalace
odpovidaji skute¢né situaci, ve které se rameno robota aktudlné nachézi.

Inicializace ramene robota

NEBEZPECI:

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

VYSTRAHA:

Dbejte zvysSené opatrnosti, pokud se robot dotykd prekdzky ¢i
stolu, jelikoZ ndraz robota do pfekazky mtiZe poskodit pfevod
kloubu.

Velké tlacitko se zelenou ikonou slouzi k vlastni inicializaci ramene robota. Text na tlaéitku a

akce, které provadi, se méni v zdvislosti na aktudlnim stavu ramene robota.

* Po spusténi ovladaciho pocitace je tfeba na tlacitko jednou klepnout, aby se rameno robota

zapnulo. Stav ramene robota se poté zméni na Zapnuto a ndsledné na Ne¢inné. Poznamka:
Je-li aktivni nouzové zastaveni, nelze rameno robota zapnout a tla¢itko bude neaktivni.

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

Pokud ovéfeni umisténi probéhne tispésné, klepnutim na tlacitko uvolnéte brzdy kloubu a
rameno robota bude pfipraveno na bézny provoz. Pozndmka: Robot pfi uvoltiovani brzd
vyddava zvuk a mirné se pohybuje.

Pokud rameno robota narusi pfi spusténi nékteré bezpecnosti meze, bude v provozu ve
specidlnim reZimu obnovyReZim. V tomto rezZimu Ize klepnutim na tla¢itko pfepnout na
obnovovaci obrazovku Pohyb, na které lze rameno robota pfesunout zpét do oblasti v
rdmci bezpecnostnich mezi.

* Pokud dojde k chybé, 1ze ovlada¢ timto tlaéitkem restartovat.

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

A nakonec, mensi tlaéitko s ¢ervenou ikonou slouzi k vypnuti ramene robota.
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12.1

Editor vyrazli na obrazovce

& Soubor 03:36:07 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
=urnamed=> Prikaz rGrafika rStruktura rProménné

%V Paletova sekventi .
o Plistup_1 | s Zdroj [Wyraz
2 Bod braru_1 Zadani
= Nastavit
= Cekat
o Konec_1
Se Vyloat - . .
* Pocatecni poloh Promenna Vyraz
oV Smér
o Zxpolohy |\,ar_2 |v| = |
s |

Pfifadi whbrané proménne hodnotu vyrazu.

o Do_polohy
¢ 'V Sekvence zvednu [ pics e

2 *force(]

Input
<Input= - True (HI) False (LO) 2 #4m= Klavesa Backspace

Output

<Output> - and or xor not 7 8 9 =

Variable

I~
H
e
A
v
3
*
Y
(%))
(=]

<\ariable= -

" " [ 1 = ' + 1 2 3 o

<Pose> - -
Odeslat

1}

Function

=<Function= -

Vlastni vyraz se upravuje jako text, editor vyrazi je vSak vybaven fadou tlacitek, které slouzi
k vloZeni specidlnich symbolti, napfiklad * pro ndsobeni a < pro mensi nebo rovnou hodnotu.
Tlacitko se symbolem kldvesnice v pravém hornim rohu obrazovky slouZzi k pfepnuti na tipravy
textu vyrazu. VSechny definované proménné jsou k dispozici v néstroji pro vybér Proménné,
ndzvy vstupnich a vystupnich portti jsou k dispozici v ndstroji pro vybér Vstupt a Vystupt.
Neékteré specialni funkce jsou k dispozici v nabidce Funkce.

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

Vyraz maze mit nasledujici podobu:

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

12.2

Obrazovka uprav poloh

Na této obrazovce mtiZete uvést cilové polohy kloubt nebo cilovou polohu a orientaci ndstroje

robota. Tato obrazovka je v rezimu ,,offline” a fyzicky rameno robota p¥imo neovlada.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Obrazovka Uprav poloh

Q)]

Robot Prvek

Q'aq oy
TCP
X 120,11 mm E
¥ 431,76 mm E
z 300| mm El

Wektor otoéenl [rad]

[«

RX 0,001 [ |[ = ]

Ly RY -3,166 T ?
RZ 0,04 [ |[= ]

r: Polohy kloub

Zakladna o171 [a|[=]

o Rameno -598,96| ° T [ =]
Loket 126220 [ |[ =]

Zapéstil -46,29| ° T ?

Zapésti2 9139° || = |

Zapésti 3 -1.78|® T ?

¥ storno || & OK

Robot

Aktudlni pozice ramene robota a uvedend nova cilova poloha jsou zobrazeny ve 3D grafice.
3D nédkres ramene robota znazornuje aktudlni polohu ramene robota a ,stin” ramene robota
zndzortiyje cilovou polohu ramene robota ovlddanou hodnotami zadanymi na pravé strané
obrazovky. Stisknutim ikony lupy lze zobrazeni zvétsit ¢i zmensit, pfetazenim prstu 1ze zménit
thel pohledu.

Pokud se pfedepsana cilova poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spous-
téci roviny, nebo je orientace ndstroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci ndstroje
(viz 10.12), zobrazi se 3D zndzornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty.

Bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a ¢erné spolu s malou Sipkou, kterd znizorruje nor-
maélu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zob-
razeny modfe a zelené a mald Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
Bézného rezimu (viz 10.6). Hrani¢ni hodnota orientace nastroje je zndzornéna kuzelem spole¢né
s vektorem oznacujicim aktudlni orientaci néstroje robota. Vnitfek kuZele zndzortiuje povole-

nou oblast pro orientaci néstroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiZ nenachazi v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni
zmizi. Pokud cil TCP naru$uje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi bliZ{), zndzornéni mez-

nich hodnot z&ervend.

Poloha prvku a nastroje

V pravém hornim rohu obrazovky se nachazi ndstroj pro vybér prvka. Voli¢ prvki definuje, ve
vztahu ke kterému prvku se md rameno robota Fidit.

Pod voli¢em prvkii se zobrazi ndzev pravé aktivniho stfedového bodu néastroje (TCP). Dalsi in-
formace o konfiguraci nékterych uvedenych TCP viz 13.6. Textové pole udavaji pIné hodnoty
soufadnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku. X, Y a Z slouzi k ovladani polohy na-
stroje, zatimco RX, RY a RZ slouZi k ovlddéni jeho orientace.
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K vybéru orientace se pouziva rozeviraci nabidka nad poli RX, RY a Rz. K dispozici jsou nésle-
dujici typy:

* Vektor otoceni [rad] Orientace je dana vektorem otoceni. Délka vektoru udava tihel otoc¢eni
v radidnech a vlastni vektor pfedstavuje osu otdceni. Jednd se o vychozi nastaveni.

* Vektor otoc¢eni [°] Orientace je dana vektorem otoceni, kde délka vektoru udava thel oto-
¢eni ve stupnich.

e RPY [rad] Uhly ndklonu, sklonu a zatdteni (RPY = Roll, pitch a yaw), p¥i¢emz tyto uhly se
zde uddvaji v radianech. Rota¢ni matice RPY (rotace X, Y’, Z”) je déna:

Rypy(7, B, &) = Rz(a) - Ry(B) - Rx(7)
e RPY [°] Uhly ndklonu, sklonu a zatdceni (RPY), pti¢emz tyto thly se zde udavaji ve stup-

nich.

Hodnoty lze upravit kliknutim na p¥islusnou soufadnici. Kliknutim na tla¢itko + nebo - hned
napravo vedle pole lze pfidat nebo odecist ur¢itou hodnotu od aktudlni hodnoty. Stisknutim a
piidrzenim tlagitka Ize hodnotu pifmo zvysit/snizit. Cim déle je tlatitko stisknuto, tim vétsf je
ptirtistek/tbytek.

Polohy kloubi

Jednotlivé polohy klouby lze pfimo zaddvat. Kazdd poloha kloubu mtiZe mit hodnotu v roz-
mezi —360° az +360°, coZ jsou meze kloubu. Hodnoty lze upravit kliknutim na pfislusnou po-
lohu kloubu. Kliknutim na tla¢itko + nebo - hned napravo vedle pole lze pfidat nebo odecist
ur¢itou hodnotu od aktudlni hodnoty. Stisknutim a pfidrzenim tlac¢itka 1ze hodnotu p¥imo zvy-
$it/snizit. Cim déle je tlatitko stisknuto, tim vétsi je ptirtistek /abytek.

Tlacitko OK

Pokud byla tato obrazovka aktivovéna z karty Pohyb (viz 13.1), kliknutim na tlacitko OK se lze
vratit zpét do karty Pohyb, kde se bude robot pohybovat do zadaného cile. Pokud posledni
zadand hodnota byla soufadnici ndstroje, rameno robota se bude pohybovat do cilové polohy
pomoci typu pohybu PohybL, pokud vsak byla jako posledni zadana poloha kloubu, rameno
robota se bude pohybovat do cilové polohy pomoci pohybu Pohyb]. Jednotlivé druhy pohybu
jsou popsany v 14.5.

Tlacitko Storno

Po stisku tla¢itka St orno se zavie obrazovka a zrusi se vsechny zmény.
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13.1

Karta Pohyb

Na této obrazovce miizete vZdy pohnout (manipulovat) ramenem robota pfimo, a to bud’ pte-
misténim /oto¢enim ndstroje robota, nebo ovladanim kloubti robota jednotlivé.

2 03:36:13 CCCC O
(Program |'Instalace | Pohyb | V/V | Protokol |
Poloha TCP Robot Prvek
pes [
TCP
x [ 12011 mm
. - ; v [ 43176/ mm
ok D z[ 25393 mm
. = g
\,/ \/ K Rx [ 0,0012]rad
Ry [ -3,1664| rad
o Rz [ 0,0395|rad

Zakladna <<:§ R E:>:> 91,71| °©

Rameno [ T4 T 77 w‘ °
2 Loket (A T ) °
y' \ CETERTERR o | e m—] ) P
\I l/ Zapasti2 <:| I |::> 51,39
< 7 zapssiis (@1 )y [ i78°

Freedrive

Rychlost ==————{_J100% | ¥ storno || W ok |

Q Skuteény robot

13.1.1

Robot

3D grafika zndzoriiuje aktualni polohu ramene robota. Stisknutim ikony lupy lze zobrazeni
zvétsit ¢i zmensit, pfetazenim prstu 1ze zménit tihel pohledu. Pfi fizeni ramene robota doporu-
Cujeme vybrat funkci Zobrazeni a oto¢it thel zobrazeni 3D nakresu tak, aby odpovidal vasemu
pohledu na rameno robota.

Pokud se aktudlni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpe¢nostni nebo spoustéci ro-
viny, nebo je orientace nastroje robota v blizkosti hrani¢ni hodnoty pro orientaci nastroje (viz
10.12), zobrazi se 3D zndzornéni pfiblizné hrani¢ni hodnoty. Pozndmka: pokud je v robotovi
spustén program, bude znazornéni hrani¢nich mezi vypnuto.

Bezpec¢nostni roviny jsou zndzornény zluté a cerné spolu s malou Sipkou, kterd zndzorruje nor-
malu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zob-
razeny modfe a zelené a mald Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
BéZného rezimu (viz 10.6) Hrani¢ni hodnota orientace néstroje je zndzornéna kuzelem
spole¢né s vektorem oznacujicim aktudlni orientaci néstroje robota. Vnitfek kuZele zndzornuje

povolenou oblast pro orientaci néstroje (vektor).

Pokud TCP robota jiz neni v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni zmizi. Pokud néstroj TCP

o

narusuje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi bliZi), znazornéni meznich hodnot z¢ervena.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Karta Pohyb

13.1.2 Poloha prvku a nastroje

V pravém hornim rohu obrazovky se nachazi néstroj pro vybér prvki. Definuje, ve vztahu ke
kterému prvku se md rameno robota fidit.

Nazev pravé aktivniho sttedového bodu néstroje (TCP) je zobrazen pod volicem prvka. Tex-
tova pole udévaji plné hodnoty soufadnic daného TCP vzhledem k vybranému prvku. Dalsi
informace o konfiguraci nékterych uvedenych TCP (viz 13.6).

Hodnoty lze upravit ru¢né kliknutim na soufadnici nebo polohu kloubu. Tim se dostanete na
obrazovku dprav poloh (viz 12.2), kde miZete zadat cilovou polohu a orientaci nastroje
nebo cilové polohy kloubti.

13.1.3 Pohyb nastroje

e Pfidrzenim $ipky premisténi (nahofe) se hrot nastroje robota pfesune ve vyznaceném

smeéru.

e Pfidrzenim 3ipky otoceni (dole)se zméni orientace nédstroje robota v oznaceném sméru.
Bodem otdceni je sttedovy bod néstroje (TCP), tj. bod na konci ramene robota, ktery pred-
stavuje charakteristicky bod néstroje robota. Bod TCP ma podobu malé modré kulicky.

Pozndmka: Uvolnénim tla¢itka 1ze pohyb kdykoli prerusit

13.1.4 Pohyb kloubu

Jednotlivé klouby lze ovladat p¥imo. Kazdy kloub ma rozsah pohybu od —360° do +360°, coz
jsou vychozi meze kloubu znazornéné vodorovnymi sloupci u jednotlivych kloubt. Pokud kloub
dosdahne mezni polohy, nelze jim pohybovat ddle. Pokud jsou mezni hodnoty rozsahu poloh
kloubu nakonfigurovany odlisné od vychozich hodnot (viz 10.11), bude tento rozsah ve
vodorovném sloupci oznacen Cerveneé.

13.1.5 Freedrive

Pti stisknutf tlacitka Freedrive 1ze robot fyzicky uchopit a pfemistit do poZzadované polohy. Po-
kud neni nastaveni gravita¢ni sily (viz 13.7) na karté Nastaveni spravné nebo pokud robot

prenasi tézky nédklad, miZe se rameno robota po stisknuti tlacitka Freedrive zacit pohybovat
(padat). V takovém pifipadé tlacitko Freedrive opét uvolnéte.
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UPOZORNENI:

1. Pouzijte spravna nastaveni instalace (napf. montaZni thel ro-
bota, hmotnost TCP, posun TCP). Soubory instalace ukladejte

a nacitejte spolu s programem.

2. Pfed stisknutim tlacitka Freedrive se ujistéte, Ze je spravné
nastaven ndstroj TCP a umisténi robota. V pfipadé nesprav-
ného nastaveni se rameno robota po aktivaci tlacitka Fre-

edrive zatne pohybovat.

3. Funkci Freedrive (impedance/zpétné fizeni) lze pouzit
pouze v instalacich, ve kterych to umoZzriuje posouzent rizik.
Néstroje ani pfekdzky nesmi mit ostré okraje ¢i mista, na kte-
rych mtiZe dojit ke skiipnuti. Zajistéte, aby veSkery personal

zustal mimo dosah ramene robota.

13.2 Karta V/V

& Soubor 03:36:39 CCCC O
fProgram rlnstalace rPohyb ViV | Protokol |

Robot MODBUS
Konfigurovatelny vstup Digitalni vstup Vstup nastroje
s-Guard @ | @ 4 0| D4
Digitalni
S-Guard @ | @ 5 1|95 3 q
2| Db StartProg @ | & 6 o1
I Y| D7 Stop-Prog & | @ 7
Analogovy vstup analog_in[2]
analog_in[0] analog_in[1] " |Napét|’|v‘
0,00 V | |Napétr|v| 0,00 V | |Napét|’|v‘ L
ov 10V ov lov 0 [Napeti|+
Konfigurovatelny vystup Digitalni vystup Vystup nastroje
0@ @ 0@ | @ 2
Digitalni
10| @5 prog-aunning @ | @ 5 5o
2@ | @ s 2@ | @ s o1
2@ @7 @ @7
Analogovy vystup Mapéti Proud
analog_out[0] analog_out[1]
0 12 24
4mA 20mA 4ma 20mA

G Simulace
(] Skutecny robot

Na této obrazovce 1ze pribézné sledovat a nastavovat aktualni V/V signdly z ovladaci jednotky
robota a naopak. Na obrazovce se zobrazuje aktualni stav V/V véetné stavu v pritbéhu spusténi
programu. Pokud béhem provadéni programu dojde k néjaké zméné, program se zastavi. P¥i
zastaveni programu si vSechny vystupni signaly zachovaji aktudlni stav. Frekvence aktualizace
obrazovky je pouze 10 Hz, takZe velmi rychly signdl se nemusi spravné zobrazit.

Konfigurovatelné vstupy/vystupy lze vyhradit pro specidlni bezpe¢nostni nastaveni defino-
vané v ¢asti Konfigurace bezpe¢nostnich vstupti/vystupt (viz 10.13);vyhrazené vstupy/vystupy
budou misto vychoziho ndzvu nebo ndzvu definovaného uZivatelem oznaceny nazvem bez-
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UNIVERSAL ROBOTS 13.4 Karta Automaticky pohyb

pecnostni funkce. Konfigurovatelné vystupy, které jsou vyhrazeny pro bezpetnostni nastaveni,
nelze pfepinat a zobrazi se pouze jako stavové indikatory.

Elektrické detaily signalii jsou popsany v kapitole ??.

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

13.3 V/V MODBUS klient

Zde se zobrazuji digitalni signdly V/V MODBUS klient podle nastaveni v instalaci. Pokud dojde

k preruseni pfipojeni signalu, bude pfislusna poloZka na obrazovce neaktivni.

& Soubor 03:36:40 CCcCC O

[Program | Instalace | Pohyb | ViV | Protokol |
Robot MODBUS

Vstupy Vystupy

[]

@ simulace
Q Skuteény robot

Vstupy
Zde se zobrazuje stav digitdlnich vstupti protokolu MODBUS klient.

Vystupy
Zde muizete zobrazit a pfepinat stav digitdlnich vystupti protokolu MODBUS klient. Signal 1ze

prepinat pouze v pfipadg, Ze to umoziiuje volba ovladani karty V/V (viz 13.8).

13.4 Karta Automaticky pohyb

Karta Automaticky pohyb slouZi pro pohyb ramene robota do konkrétni polohy na pracovisti.
Jako pfiklad lze uvést pfesun ramene robota do pocate¢ni polohy programu pfed spusténim
programu nebo pfechod do bodu trasy béhem tpravy programu.
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3 03:35:55 CCcCC O
("Spustit | Pohyb 'V [Protokol | Automaticky pohyb |

Presunout robot do polohy.

Cheete-li provést zndzormény pohyb, pfidrzte tladitko ,Auto'. Uvolnénim tladitka pohyb zrusite.
Stisknutim tladitka ,Ruéné" presunite robota do polohy ruéné.

Auto

Animace

Animace znazoriiuje pohyb, ktery se rameno robota chystd provést.

VYSTRAHA:

Animaci mtZete srovnat s polohou skute¢ného ramene robota a
ujistit se, Ze rameno muZe pohyb bezpecné provést, aniz by nara-
zilo na prekazku.

VYSTRAHA:
Funkce automatického pohybu sleduje pohyb robota stinovou tra-
jektorii. P¥i kolizi by mohlo dojit k poskozeni robota nebo jiného

zafizeni.

Auto

Pfidrzenim tlacitka Auto se robot pfesune podle animace.
Pozndmka: Uvolnénim tla¢itka 1ze pohyb kdykoli prerusit.

Ruéné
Stisknutim tla¢itka Manudlni piejdete na kartu Pohyb, kde lze ramenem robota pohybovat
manuélné. To se pouziva v piipadech, kdy neni pohyb v animaci vhodny.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.5 Instalace — Nacist/Ulozit

13.5

Instalace — Nacist/Ulozit

& Soubor 03:36:28 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |

Konfigurace TCP

Nacist/ulozit instalaci robota do souboru

V kapitole Instalace robota je podrobné popsan zplisob umisténi robota do pracovnich
Nastaveni V/V prostor. Zahrnuje mechanické upevnéni robota, elektricke spoje a dalsi whbaveni a take
veskeré moznosti, na kterych zévisi program robota, Neobsahuje viak samotny program.

Montaz

/o, Bezpecnost

UloZit aktualni instalaci

Proménné
e |defau|t
Prvky | Ulozit H Ulozit jako... |

Eivauhgprechnd Nacist jiny instalacni soubor

Sledovani dopravniku — — -
‘ Macist || Vytvorit novy |

EtherNet/IP
PROFINET

Wychozi program

[ maéist / ulozit

V kapitole Instalace robota je podrobné popsan zptisob, jakym se rameno robota a ovladaci jed-
notka umist'uji do pracovniho prosttedi. Zahrnuje mechanické upevnéni ramene robota, elek-
trické spoje a dalsi vybaveni a také veSkeré moznosti, na kterych zavisi program robota. Neob-
sahuje vSak samotny program.

Tato nastaveni 1ze nakonfigurovat na rtiznych obrazovkach na karté Instalace, kromé domén
vstuptl/ vystupt, které se nastavuji na karté Vstupy/vystupy (viz 13.2).

Pro robota lze pouzit vice instala¢nich souborti. Vytvofené programy budou pouZivat aktivni
instalaci a tato instalace bude p¥i pouziti automaticky nactena.

Veskeré zmény provedené v instalaci je nutno ulozit, aby byly po vypnuti napéjeni zachovany.
Pokud instalace obsahuje neuloZené zmény, zobrazi se vedle textu Na¢ist/UloZit po levé strané
karty Instalace ikona diskety.

Instalaci uloZite stisknutim tlacitka Ulozit nebo UlozZit jako.... Pfipadné miizete uloZzit pro-
gram, ¢imz uloZite také aktivni instalaci. Chcete-li nacist jiny soubor instalace, pouZijte tlacitko
Nacist. Tlacitkem Vytvofit novy se u vsech nastaveni v instalaci robota obnovi tovarni nasta-

veni.

VYSTRAHA:

Nedoporucujeme pouZzivat v robotovi instalaci na¢tenou z disku
USB. Chcete-li pouzit instalaci uloZenou na disku USB, nejdfive ji
nactéte a poté uloZte do mistni slozky Programy pomoci tlacitka
Ulozit jako... .
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UNIVERSAL ROBOTS

13.6

Instalace — Konfigurace TCP

& Soubor 03;36:23

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |

onfigurace TCP

cccc @

Stredovy bod nastroje
Montaz
Dostupné TCP:

MNastaveni V[V

TCP |v| | Nastavit jako vyc... |
OE Bezpecnost X o ® .
Proménné y | 0.0| - | y poloha | ;' ll-" I
MODBUS z | 0.0| mm | y Orientace | \ . /
Py Rx rad e o/
Plynuly prechod RY| 0.0000| rad | — | -._1_
Sledovani dopravniku Rz ]

Y

EtherNet/IP

MNaklad: kg

N

PROFINET
Vychozi program iml=zhi

MNacist j uloZit

_

Stfedovy bod nastroje (TCP) je bod na nastroji robota. TCP je definovan a pojmenovan na obra-
zovce karty instalace Nastaveni stfedového bodu ndstroje (na obrazku vyse). Kazdy bod TCP
obsahuje posuv a otdceni vzhledem ke stfedu vnéjsi pfiruby nastroje.

Pfi naprogramovani na ndvrat k dfive uloZenému bodu trasy posune robot TCP do polohy a
orientace uloZeného v bodu trasy. Pfi naprogramovani na linearni pohyb se TCP pohybuje line-
arné.

Soufadnice X, Y a z udévaji polohu bodu TCP, zatimco soufadnice RX, RY a RZ urc¢uji jeho orien-
taci. Jakmile jsou vSechny hodnoty nulové, bod TCP se shoduje se stfedem na vystupni pfirubé

néstroje a pfejimd soufadny systém zndzornény na obrazovce.

13.6.1

Pridavani, upravy a odstranovani bodt TCP

Chcete-li definovat novy bod TCP, klepnéte na tla¢itko Novy. Vytvofeny bod TCP automaticky
obdrzi jedine¢ny ndzev a bude jej mozné vybrat v rozeviraci nabidce. Posuv a otd¢eni vybraného
TCP Ize upravit klepnutim na pfislusné bilé textova pole a zaddnim novych hodnot. Chcete-li
odstranit vybrany TCP, sta¢i klepnout na tla¢itko Odebrat. Posledni zbyvajici TCP nelze odstra-

nit.

13.6.2 Vychozi a aktivni TCP

Existuje jeden vychozi konfigurovany TCP, oznaceny zelenou ikonu nalevo od jeho ndzvu v ro-
zeviraci nabidce dostupnych TCP. Pro nastaveni TCP jako vychoziho zvolte pozadovany TCP

a klepnéte na Nastavit jako vychozi.

Posun bodu TCP ozna&eny jako aktivni za i¢elem uréeni vSech linedrnich pohybt v kartézském
prostoru. Pohyb aktivniho TCP zndzornén na karté grafiky (viz 14.29).Pfed spusténim pro-
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UNIVERSAL ROBOTS 13.6 Instalace — Konfigurace TCP

gramu se vychozi TCP nastavi jako aktivni TCP. V rdmci programu lze pro konkrétni pohyb
robota jako aktivni nastavit jeden z uvedenych TCP (viz 14.5a14.10).

13.6.3 Vyuka polohy TCP

& Soubor 03:36:23 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |

Konfigurace TCP

Stredovy bod nastroje

Montaz

Nastaveni V, v
" puapeie e

'n Bezpecnost
L @ wzaduje se vice bodd

Proménné

Presufite bod TCP do stejné polohy z
MODBUS riiznych thld.
Prvky

Mastavit bod 1

Plynuly prechod

Sledovani dopravniku

EtherNet/IP
PROFINET
Vychozi program

MNacist / uloZit

Soufadnice polohy TCP 1ze vypo¢itat automaticky nasledujicim zptisobem:

1. Klepnéte na Pritvodce polohou TCP.
2. Vyberte si pevny bod v pracovnim prostoru robota.

3. Pomoci polohovacich Sipek na pravé strané obrazovky presuiite bod TCP nejméneé ze tif

Ve s

riznych thlt a ulozte p¥islusné polohy vnéjsi pfiruby néstroje.

4. Pouzijte tlacitko Nastavit pro pouziti ovéfenych souradnic pro pfislusny TCP. Polohy musi
byt dostatetné odlisné, jinak vypocet nemusi byt spravny. Pokud nejsou dostate¢né od-
lisné, stavova LED dioda nad tla¢itky se rozsviti ¢ervené.

I kdyZ jsou tfi polohy dostate¢né pro uréeni TCP, pro ovéfeni spravnosti vypoctu lze pouZit i
¢tvrtou polohu. Kvalita kazdého ulozeného bodu s ohledem na vypocteny bod TCP je signali-
zovéna zelenou, zZlutou nebo ¢ervenou LED diody na pfislusném tlacitku.
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13.6.4 Vyuka orientace TCP

& Soubor 03;36:24 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |

Konfigurace TCP

Stredovy bod nastroje

Montaz

Nastaveni V/V Vyuka orientace TCP

O_\ Bezpecnost
L @ Nebyl whran z3dny prvek

Proménne
Vyberte prvek a nastavte bod s
MODBUS nastrojem tak, aby sméroval v ose Z
wybraného prvku.

Prvky

L <Nedefinovano= |v|
Plynuly prechod

Sledovani dopravniku Mastavit bod

EtherNet/IP

PROFINET

Vychozi program

Macist [ uloZit

1. Klepnéte na Pritvodce orientaci TCP.

2. Vyberte prvek z rozeviractho seznamu. (Viz 13.12) kde naleznete dalsi informace o
definovani novych bodt

3. Klepnéte na Zvolit bod a pouzijte Sipky k pohybu néstroje k pfemisténi do polohy, kde se
orientace ndstroje a pfislusny TCP shoduje se zvolenymi prvky soufadnicového systému.

4. Zkontrolujte vypoctenou orientaci TCP a pouZijte ji pro zvoleny TCP klepnutim na Nasta-

vit.

13.6.5 Naklad

Hmotnost néstroje robota je uvedena ve spodni ¢asti obrazovky. Chcete-li toto nastaveni zménit,
staci kliknout na bilé textové pole a zadat novou hmotnost. Toto nastaveni plati pro vSechny
definované body TCP. Vice informaci o maximdlnim povoleném zatiZenf (ndkladu) naleznete v

ndvodu k montazi zarizeni.

13.6.6 Tézisté

Vv

kldda se, Ze téZistém ndstroje je jeho stfedovy bod (TCP) . Nastaveni plati pro vSechny defino-
vané TCP.

UPOZORNENI:
Pouzijte spravna nastaveni instalace. Soubory instalace ukladejte a

nacitejte s programem.
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13.7

Instalace — Montaz

& Soubor 03:36:26 CCcC O
Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
Konfigurace TCP Montaz a uhel robota
ontaz :T
MNastaveni VvV
' Bezpetnost 1
=
Proménné 1
MODBUS
MNaklon
Prvky ! %+
Plynuly prechod <E
Sledovani dopravniku |-.' : &+
' g
EtherNet/IP - 0,0°
PROFINET L ¥
Vychozi program
45°
MNacist / uloZit ¥
Otoéit montaz zakladny robota | 4 a5° | ‘ & | 0,00 = | ‘ 45° B |

Zadani idajti o umisténi ramene robota slouzi ke dvéma ti¢eltim:

1. Zajiti spravné zobrazeni ramene robota na obrazovce.

2. Ovlada¢ bude mit spravnou informaci o sméru gravita¢ni sily.

Pokro¢ily dynamicky model zajist'uje plynulé a pfesné pohyby ramene robota a zajist'uje sta-
bilitu ramene robota v reZimu reZimu Freedrive. Z tohoto dtivodu je dilezité umistit rameno
robota spravné.

UPOZORNENI:
Pokud nebude montdz ramene robota spravnd, mtiZe nasledkem
toho dochézet k ¢astym ochrannym zastavenim a/nebo se rameno

robota po stisknuti tlacitka Freedrive zatne pohybovat.

Rameno robota je umisténo na plochém stole nebo podlaze, neni nutné provadét na této obra-
zovce zaddnou zménu. Pokud je vSak rameno robota upevnéno ke stropu, upevnéno ke sténé

nebo namontovano pod ur¢itym thlem, nastaveni je zapotfebi upravit pomoci tlacitek.

Tlac¢itka na pravé strané obrazovky slouZi k nastaveni tthlu montaZe ramene robota. Tii tla-
¢itka vpravo nahote slouzi k nastaveni tthlu pro strop (180°), sténu (90°), podlahu (0°). Tlacitka
Naklon nastavuji libovolny thel.

Tlagitka ve spodni ¢asti obrazovky slouzi k nato¢eni umisténi ramene robota tak, aby odpovi-
dalo skute¢né montédZi robota.
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UPOZORNENI:
Pouzivejte sprdvna nastaveni instalace. Soubory instalace ukla-

dejte a nacitejte s programem.

13.8 Instalace — Nastaveni V/V

& Soubor 03:36:26 CCCC O
Program | Instalace rPohyb ViV | Protokol |
Konfigurace TCP Zobrazit |D\gité\n|’ |v|
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astaveni V/V digital_in[1] : <wchozi=> digital_outl1] : Prog-Aunning
A Bezpeénost digital_in[2] : Spustit program digital_out[2] : <Wychozi=
: Zastawit program digital_out[3] : <Wchozi>
Ul digital_in[4] : =<\%ichozi> digital_out[4]: <\chozi>
MODBUS digital_in[5] : <\Wchozi= A digital_out[5] : <Wchozi= L
digital_in[8] : <\%chozi> digital_out[6] : <Wchozi>
Prvky - -
digital_in[7] : =\%ichozi> digital_out[7]: <\ychozi>
Plynuly prechod
toolin[0] : =\Ychozi> tool_out[0] : =Wychozi=
Sledovani dopravniku toolin[l] : =Wchozi= tool_out[l] : <=\Wchozi=
EthEqilStill Reset bezpeéneho zastaveni || config_out[0] : <\Achozi= |
PROFINET Reset bezpeéneho zastaveni config_out[1] : =\ychozi>
config_in[2] : =\chozi= config_out[2] : <\ychozi=
Vychozi program . i ; — B ; —|
config_in[3] : =\Ychozi> Rl config_out[3] : <\Achozi> A
Naéist [ uloZit Pfejmencvat Oviadani karty VvV
|Povo|eno |v|

Ukon b&hem programu
Viysoké za chodu - nizké pfi zastaveni |v‘

Na obrazovce Nastaveni V/V mohou uzivatelé konfigurovat signdly V/V a konfigurovat ikkony
V/V ovladani karty.

V sekcich Vstup a Vystup jsou uvedeny druhy V/V signdld, jako napi-.:

¢ Digitdlni (standardni univerzalni, konfigurovatelny a nastrojovy)
* Analogovy (standardni univerzélni a nastrojovy)
e MODBUS

¢ Univerzalni registry (boolean, integer a float) Pfistup k univerzalnim registrim lze ziskat

napf. pomoci sbérnice fieldbus (jako je Profinet a Ethernet/IP).

13.8.1 Typ signalu v/v

Chcete-li omezit pocet signalti uvedenych v sekcich Vstup a Vystup, pomoci rozbalovaci na-
bidky Zobrazit v horni ¢asti obrazovky zmérite zobrazeny obsah v zavislosti na typu signalu.

13.8.2 Prirazovani uzivatelem definovanych nazvi

Pro snadné zapamatovani, co signaly délaji pfi praci s robotem, mohou uZivatelé spoji ndzvy se

vstupnimi a vystupnimi signély.
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1. Volba poZadovaného signalu

2. Klepnutim na textové pole v dolni ¢asti obrazovky nastavte ndzev signélu.

3. Pro vraceni ndzvy na vychozi nazev klepnéte na Vymazat.
Ma-li se univerzalni registr zpiistupnit v rdmci programu (napf. pro piikaz Cekat nebo pod-
minény vyraz ptikazu KdyZ), musi mit registr uZivatelem definované jméno. Piikazy Cekat a
KdyZ jsou popsdny v (14.9) a (14.18).Pojmenované univerzalni registry lze nalézt v pfepi-
nadi Vstup nebo Vystup na obrazovce Editor vyrazi.

13.8.3 Akce V/V a ovladani karty V/V

Vstup iikony: K aktivaci pfislusného tikonu I1ze nastavit standardni univerzalni digitalni vstupy,
dva vstupy pro digitalni nastroje, univerzalni vstupni registry booleovského typu a konfi-
gurovatelné vstupy, které se nepouzivaji pro bezpecnostni funkce . Dostupné tikony:

* Spustit aktudlni program
¢ Zastavit aktudlni program

¢ Pozastavit aktualni program

Kromé toho lze nakonfigurovat tkon, kterym se zapind nebo ukoncuje rezim Freedrive,

7 ¥z

je-li vstup vysoky/nizky. (podobné jako pouZiti tla¢itka Freedrive na zadni ¢asti ru¢niho
ovladactho panelu).

Vystupni Cinnosti: Vystupy standardné zachovavaji své hodnoty po zastaveni chodu programu.
Vystupni ¢innosti lze pfifadit nasledujicim typtm digitalnich vystupt:
¢ DigitdIni vystup
¢ Vystup néstroje
¢ Konfigurovatelny vystup
¢ Univerzalni booleovsky vystup
¢ DigitdIni vystup MODBUS
¢ Analogovy vystup (vystup dosahuje max. nebo min. hodnot)

Dostupné tikony:

Nizky v klidovém stavu : Vystup je nizky, kdyZje stav programu ,zastaven” nebo ,pozastaven”.

Vysoky v klidovém stavu : Vystup je vysoky, kdyZ je stav programu ,zastaven” nebo
,pozastaven”.
Vysoky v klidovém stavu - nizky p¥i zastaveni : Vystup je nizky, kdyz je stav programu
,zastaven” nebo ,pozastaven” a vysoky v klidovém stavu.
Ovldddnt karty V/V: Lze rovnéZ nastavit, zda bude vystup ovladdadn prostfednictvim karty V/V
(bud’ programatory, nebo programatory i obsluhou) nebo zda hodnotu vystupu budou

moci ménit pouze programy robota.

13.9 Instalace — Bezpecnost

Viz kapitola 10.
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13.10 Instalacni — Promeénné

& Soubor 03:36:27 CCcCC O
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Vytvorit novy

Proménné vytvorené na obrazovce Proménné se nazyvaji instala¢ni proménné a pouZzivaji se
stejné jako bézné programové proménné. Instala¢ni proménné jsou odlisné, protoZe si ponecha-
vajf svou hodnotu, i kdyZ se program zastavi a poté se znovu spusti, a také kdyZ se rameno
robota a/nebo ovladaci jednotka vypne a znovu zapne. Ndzev a hodnoty se uklddaji pfi insta-
laci, stejnou proménnou lze tedy pouZit pro vice programd.

Vytvorit nove instalacni proménne

Jméno Hodnota

i_wvar_1 ‘ = ' |

Stiskem tlacitka Vytvofit novy se vyvold panel s doporu¢enym nazvem nové proménné. Nézev
1ze zménit a hodnotu lze zadat dotykem nékterého z textovych poli. Tla¢itko OK- Ize na néj

Z

klepnout pouze v pfipadé, Ze se novy nazev v této instalaci nepouziva.
Hodnotu instala¢ni proménné je mozné zménit zvyraznénim proménné v seznamu a poté klik-
nutim na moZnost Upravit hodnotu.

Chcete-li odstranit proménnou, vyberte ji a poté klepnéte na Odstranit.

Po nakonfigurovani instala¢nich proménnych je nutné samotnou instalaci uloZit, aby se konfi-
gurace zachovala, (viz 13.5).

Instala¢ni proménné a jejich hodnoty se automaticky ukladajf kazdych 10 minut.

Je-li nacten program nebo instalace a jedna nebo vice programovych proménnych maji stejny
nézev jako instala¢ni proménné, uzivatel dostane na vybér moznosti bud” vyfesit problém s
pouzitim instala¢nich proménnych se stejnym ndzvem namisto programovych proménnych,

anebo vyfesit problém automatickym pfejmenovanim proménnych.
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13.11 Instalace — Nastaveni V/V MODBUS klient
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Zde 1ze nastavit signdly MODBUS klient (nadfaz. jednotka). Pfipojeni k serveru (nebo pod-
fiz. jednotkdm MODBUS) na zadanych IP adresach lze vytvofit pomoci vstupnich/vystupnich
signdlt (registry nebo digitalni). Kazdy signdl md jedine¢ny nézev, takze jej 1ze pouzit v progra-

mech.

Obnovit

Stisknutim tohoto tlacitka se obnovi vechna pf¥ipojeni MODBUS. Obnovenim se odpoji vSechny
jednotky modbus a znovu se pfipoji. VSechny statistiky se vymazou.

Pridat jednotku
Stiskem tohoto tlacitka lze pridat novou jednotku MODBUS.

Odstranit jednotku

Stiskem tohoto tlac¢itka se odstrani jednotka MODBUS a spole¢né s ni vSechny pridané signély.

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

Sekvencni rezim

N

K dispozici pouze v ptipadé, Ze je vybrdna moznost Zobrazit rozsivené mozZnosti (viz 13.11). Zaskrtnutim
tohoto poli¢ka vynutite klienta Modbus, aby pfed odeslanim dalsi Zadosti vyckal na odpovéd'.
Tento rezim vyZadujf nékteré jednotky sbérnice fieldbus. Zapnuti této moznosti mtiZe byt uzi-

te¢né v pripadé vyssiho poctu signalti a zvySenim frekvence pozadavkd dochazi k odpojeni
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signdlu. Upozornujeme, Ze skute¢nd frekvence signdlu miiZe byt niZsi, nez je poZadovano pfi
definovani vyssitho poctu signdla v sekvenénim reZimu. Skute¢nou frekvenci signalu Ize po-
zorovat ve statistice signalfi (viz sekce 13.11). Indikator signadlu bude Zluty, pokud je skute¢nd

frekvence signalu nizsi nez polovina hodnoty vybrané z rozeviraciho seznamu Frekvence.

Pridat signal
Stiskem tohoto tlacitka lze pfidat signdl pro pfislusnou jednotku MODBUS.

Odstranit signal
Stiskem tohoto tlacitka lze odstranit signdl MODBUS z pfislusné jednotky MODBUS.

Nastavit typ signalu

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

Digitdlni vstup: Digitalni vstup (civka) je jednobitova informace pfectend z jednotky MODBUS
na vystupu uréeném v poli adresy signalu. Pouziva se kéd funkce 0x02 (¢teni diskrétnich
vstupt).

Digitdlni vstup: Digitalni vystup (civka) je jednobitovy signdl, ktery lze nastavit na vysokou
nebo nizkou hodnotu. Dokud uZivatel nenastavi hodnotu tohoto vystupu, tato hodnota
bude ¢tena ze vzdalené jednotky MODBUS. To znamend, Ze se vyuzivd kod funkce 0x01
(¢teni vystupti). Jakmile bude vystup nastaven programem robota nebo stisknutim tlacitka

Nastavit hodnotu signélu, bude pouZzivan kéd funkce 0x05 (zapis jednoho vystupu).

Vstup registru: Vstup registru je 16bitova informace prectend z adresy zadané v poli adresy.
Pouziva se kod funkce 0x04 (¢teni vstupnich registrii).

Vijstup registru: Vystup registru je 16bitova informace nastavitelnd uzivatelem. Dokud se nena-
stavi hodnota registru, jeho hodnota bude ¢tena ze vzdalené jednotky MODBUS. To zna-
mend, Ze bude pouZit kéd funkce 0x03 (¢teni uzivatelskych registri1). Jakmile bude vystup
nastaven programem robota nebo zaddnim hodnoty signélu v poli Nastavit hodnotu sig-
ndlu, pro nastaveni hodnoty na vzdalené jednotce MODBUS bude pouZivan kéd funkce
0x06 (zapis jednoho registru).

Nastavit adresu signalu

V tomto poli je uvedena adresa na vzdaleném serveru MODBUS. Pomoci ¢iselné kldvesnice na
obrazovce muZete zadat jinou adresu. Platné nastaveni adresy zdvisi na vyrobci a konfiguraci
vzdalené jednotky MODBUS.

Nastavit nazev signalu

Pomoci klavesnice na obrazovce lze zadat ndzev signdlu. Tento ndzev se pouZziva, kdyz je pfi-
slusny signdl pouzivan v programech.

Hodnota signalu

Zde je uvedena aktualni hodnota signdlu. V pfipadé signalt registru je hodnota vyjadiena jako
kladné celé ¢islo. V pripadé vystupnich signalh 1ze nastavit pozadovanou hodnotu signalu po-
moci tla¢itka. Pro vystupy registru opét plati, Ze zapsand hodnota musi byt celé kladné &islo.
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Stav pripojeni signalu
Tato ikona zndzornuje, zda lze signdl spravné precist/zapsat (zelend) nebo zda jednotka reaguje

neocekdvané ¢i nenif dostupna (Seda). V pfipadé odezvy MODBUS s vyjimkou se zobrazi kéd
odezvy. Existuji nasledujici odezvy protokolu MODBUS-TCP s vyjimkou:

E1: ILLEGAL FUNCTION (0x01) (NEPOVOLENA FUNKCE) K6d funkce ziskany v dotazu
neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou akci.

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

E3: ILLEGAL DATA VALUE (0x03) (NEPOVOLENA HODNOTA DAT) Hodnota obsaZena v
dotazovacim datovém poli neni pro server (nebo podfiz. jednotku) povolenou hodnotou,
zkontrolujte, zda je zadand hodnota signélu platné pro zadanou adresu na vzdaleném ser-
veru MODBUS.

E4: SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) (PORUCHA PODRIZENEHO ZARIZENT) P#i pokusu ser-
veru (nebo podfiz. jednotky) o provedeni poZadované akce doslo k neodstranitelné chybé.

E5: ACKNOWLEDGE (0x05) (POTVRZENT) Specializované pouziti ve spojeni s programova-
cimi p¥ikazy odesilanymi do vzdélené jednotky MODBUS.

E6: SLAVE DEVICE BUSY (0x06) (PODR.ZAR. ZANEPRAZDNENO) Specializované pouziti
ve spojeni s programovacimi pfikazy odesilanymi do vzdélené jednotky MODBUS, podfiz.
jednotka (server) nemiize hned reagovat.

Zobrazit pokrocilé moznosti

Toto zaskrtavaci policko slouZi k zobrazeni ¢i skryti pokro¢ilych moZnosti u jednotlivych sig-

nald.

Pokrocilé moznosti

Frekvence aktualizace: Tato nabidka umoznuje zménit frekvenci aktualizace signalu. Jednd se o
frekvenci odesilani pozadavkii do vzdélené jednotky MODBUS bud’ pro ¢teni, nebo k za-
pisu hodnoty signélu. Je-li frekvence nastavena na hodnotu 0, pak se na vyZzadani iniciuji

pozadavky sbérnice modbus pomoci funkci modbus_get_signal_status, modbus_set_output_register,

a modbus_set_output_signal script functions.

Adresa podrizené jednotky: Toto textové pole lze pouZit k nastaveni konkrétni adresy podiizené
jednotky pro tcely pozadavkt odpovidajicich konkrétnimu signdlu. Hodnota musi byt
v rozsahu 0-255 véetné, vychozi hodnota je 255. Pokud se zménf tato hodnota, doporu-
¢ujeme pomoci pirucky ke vzdalenému zafizeni MODBUS ovéfit funkénost pfi zméné
adresy podfizené jednotky.

Znovu pripojit odpocet: Pocet pfipojeni a opakovanych pfipojeni TCP.

Stav ptipojeni: Stav pripojeni TCP.

Cas odezoy [ms: ] Cas mezi odeslénim poZadavku na modbus a p¥ijatou odpovédsi - aktualizuje
se pouze tehdy, kdyZ je aktivni komunikace.

Paketové chyby Modbus: Pocet pfijatych paketti, které obsahovaly chyby (napt. neplatnd délka,
chybéjici data, chyba soketu TCP).
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Prodlevy: Pocet pozadavkti modbus bez odezvy.

Pozadavky se nezdarily: Pocet paketti, které nemohly byt odeslany z diivodu neplatného stavu
zasuvky.

Aktudlni frekv.: Primeérnd frekvence aktualizaci stavu klienta (nadf.jedn.). Tato hodnota se pfe-
pocitava pokazdé, kdyz signdl obdrzi odpovéd’ ze serveru (nebo podf.jedn.).

Vsechny ¢itace pocitaji do 65535 a pak se vrati zpét na hodnotu 0.

13.12 Instalace — Prvky

& Soubor 03;36:31 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |

Konfigurace TCP

Prvky
Qa8

Montaz

Mastaveni V[V
2 Bezpecnost

Proménné

MODBUS

rvky /
Zakladna
Nastroj

Plynuly prechod /
Sledovani dopravniku |-]

EtherNet/IP

PROFINET

Vychozi program

Nagist / ulozit

- - .
Bod = Primka ~-- Rovina ~- Sa

Prvek je zastoupenim takového objektu, ktery je definovdn ndzvem k pozdéjsimu pouziti a Ses-
tirozmérnou pozici (polohou a orientaci) vzhledem k zdkladné robota.

Neékteré dil¢i ¢asti programu robota se sklddaji z pohybti, provddénych ve vztahu k jinym kon-
krétnim objekttim, nez je zdkladna ramene robota. Témito objekty mohou byt stoly, ostatni
stroje, obrobky, dopravniky, palety, kamerové systémy, polotovary nebo hranice, které existuji v
okoli ramene robota. Pro robot vzdy existuji dva pfeddefinované prvky. Kazdy prvek md svou
pozici definovanou konfiguraci ramenem robota samotnym:

¢ Zékladna: prvek s pocatkem ve stfedu zdkladny robota (viz obrazek 13.1)

® Nadstroj: prvek s pocatkem ve stfedu aktudlni TCP robota (viz obrazek 13.2)

Uzivatelem definované prvky jsou umistény metodou, kterd vyuziva aktudlni pozici ndstroje
TCP v pracovnim prostoru. To znamend, Ze uZivatelé mohou k pohybu robota do poZadované

pozice naucit umisténi prvka pomoci rezimu Freedrive nebo krokovani.

K definovani pozice prvku existuji tfi rtizné strategie (Bod, Pfimka a Rovina). Nejlepsi strategie
pro danou aplikaci zavisi na typu objektu a pozadavcich na pfesnost. Obecné by mél byt upted-
nostnén prvek zaloZeny na vice vstupnich bodech (P¥fimka a Rovina) - 1ze-li to pro konkrétni
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UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Instalace — Prvky

Obrézek 13.2: Prvek sttedového bodu néstroje
Obréazek 13.1: Zékladni prvek (TCP)

objekt pouZit.

Pro presné definovdni sméru linedrniho dopravniku definujte dva body prvku Pf¥imka co nej-
vice fyzicky vzdalenych od sebe. Prvek Bod Ize také pouZit k definovani sméru linedrniho do-
pravniku, uZivatel vSak musi TCP smérovat ve sméru skute¢ného pohybu dopravniku.

Pouziti vice bodti k definovani polohy stolu znamena, Ze orientace je zaloZena spiSe na pozicich
nez na orientaci jednoho TCP. Jednoduchou orientaci TCP je téZ8i nakonfigurovat s vysokou
pfesnosti.

Pro poznéni riznych metod k definovani prvki viz (v sekcich: 13.12.2), (13.12.3) a

(13.12.4).

13.12.1 Pouziti prvku

Je-li v instalaci definovan prvek, v programu robota miize byt obsaZen na néj odkaz, tak aby
byl zajistén vztah mezi pohyby robota (napi. pfikazy PohybL nebo PohybP) a danym prv-
kem (viz ¢&ast 14.5).To umoZiuje snadné pfizpiisobeni programu robota (napft. je-li vice
robotickych stanic, nebo kdyzZ se objekt pohybuje béhem chodu programu nebo se trvale pohy-
buje v pracovnim prostoru. Pouhym nastavenim prvku objektu se tedy pfislusnym zptisobem
upravi vSechny pohyby v programu ve vztahu k danému objektu. Dalsi pfiklady viz (&asti
13.12.5) a (13.12.6).

Prvky konfigurované jako krokovatelné jsou také uZite¢nymi ndstroji pfi ruénim pfesunu ro-
bota na karté Pohyb (sekce 13.1) nebo na obrazovce Uprava polohy (viz 12.2). Je-li pr-
vek vybran jako referen¢ni, pak budou tla¢itka Pohyb néstroje, uréena k posouvdni a otdcent,
fungovat ve zvoleném prostoru prvkd (viz 13.1.2) a (13.1.3), odeCet soufadnic TCP.
Napriklad pokud je sttil definovan jako prvek a je vybran jako reference v karté Pohyb, pomoci
tlacitek se Sipkami pro posuv (tzn. nahoru/dolti, doleva/doprava, dopfedu/dozadu) se bude
robot pohybovat v téchto smérech ve vztahu ke stolu. Navic budou soufadnice TCP v rdmu
stolu.

Prejmenovat

Timto tlatitkem se pfejmenuje prvek.

Odstranit

Timto tlaéitkem se odstrani zvoleny prvek a veskeré jeho diléi prvky.
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Zobrazit osy

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

Zmeéna bodu

Tla¢itko Zménit tento bod slouZi k nastaveni nebo zméné vybraného prvku. Zobrazi se karta
Pohyb (¢ast 13.1) abude mozné nastavit novou polohu prvku.

Krokovatelny prvek

Zvolte, zda bude vybrany prvek krokovatelny. Urcite tak, zda se bude prvek zobrazovat v na-
bidce prvki na obrazovce Pohyb.

Pouziti prikazu Pfresunout robota sem

Stisknéte tlacitko Pfesunout robota sem pro pfemisténi ramena robota smérem k vybranému

prvku. Na konci tohoto pohybu se budou soufadnicové systémy prvku a polohy TCP shodovat.

13.12.2 Novy bod

Stisknutim tla¢itka Bodse pfida do instalace bod. Prvek ve formé bodu definuje bezpe¢nostni
hranici nebo Pfi definovédni bezpecnostni hranice nebo globalni zdkladni konfiguraci ramena
robota. Poloha bodu je definovana jako poloha a orientace TCP.

& Soubor 03:36:33 CCcCC O
Program | Instalace rPohyb v Protokol|

onfigurace BOd 1
Montaz -
Q q q

Nastaveni V/V
O.g Bezpecnost
Proménné

MODBUS

Prvky i
Zakladna

Nastro
XBoo 1]
Plynuly prechod |—; :
Sledovani dopravniku 1
EtherNet/IP [ —t

PROFINET

Vychozi program Zobrazit osy

Nagist / ulozit il et
[]Proménna

Presunout sem ‘ | Zmeénit tento bod

13.12.3 Nova primka

Stisknutim tla¢itka Pfimka se pfidd do instalace pfimka. Prvek pfimky definuje pfimky, po
kterych ma robot postupovat. (napf. pfi pouZiti sledovani dopravniku). P¥imka / je definovana
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UNIVERSAL ROBOTS 13.12 Instalace — Prvky

jako osa mezi dvéma bodovymi prvky p1 a p2, jak znézortiuje obr. 13.3.

Obréazek 13.3: Definice prvku pfimky

Na obrazku 13.3 predstavuje osa vedend smérem od prvniho bodu k druhému bodu osu Y
soufadnicového systému p¥imky. Osa Z je definovdna primeétem osy Z z bodu p1 do roviny
kolmé k této pfimce. Poloha soufadnicového systému pfimky je stejna s polohou bodu p1.

& Soubor 03:36:36 CCcCC O
Program | Instalace rPohyb Vv Protokol‘

onfigurace PFI’m ka 1 strant
Montaz B
Q88

MNastaveni VvV
Oé Bezpecnost
Proménne
MODBUS

Prvky ¥

Zakladna
Nastroj

¢ /[Pfimka 1]

¥ Bod_ 1 /
® Bod_2 i ’

Plynuly prechod

Sledovani doprawvnilg -

EtherNet/IP

PROFINET — -
Vychozi program || [/ Méniteny prvek
[l 1l ] []Proménna

13.12.4 Prvek roviny

Zvolte prvek rovina, kdyZz potfebujete rdmec s vysokou pfesnosti, nap¥. p¥i praci s kamerovym
systémem nebo u pohybt ve vztahu ke stolu.
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Pridat rovinu

1. V poloZce Instalace zvolte moZnost Prvky.

2. V poloZce Instalace zvolte moZnost Rovina.

Vyuka roviny

KdyZ stisknete tlacitko k vytvofeni nové roviny, priivodce na obrazovce vdm pomiiZe vytvofit
rovinu.

1. Zvolit pocétek (origo)

2. Pfesurite robota k definovani sméru kladné osy X roviny

3. Pfesurite robota k definovani sméru kladné osy Y roviny

Rovina je definovand s pouzitim pravidla pravé ruky, takZe osa z je vektorovy soucin osy x a
osy y, jak je zndzornéno niZe.

POZNAMKA:
Mtizete pfeucit rovinu v protilehlém sméru osy x, pokud chcete,

aby byla rovina normélou v protilehlém sméru.

Upravte stdvajici rovinu volbou moznosti Rovina a stisknutim Upravit rovinu. Pak pouZijete

stejného priivodce jako pro vyuku nové roviny.

13.12.5 Priklad: Manualni aktualizace prvku pro nastaveni programu

Uvazujme aplikaci, kde se vice dili programu robota vztahuje ke stolu. Obrazek 13.4 ilustruje
pohyb z bodti trasy wpl aZ wp4.

Aplikace vyZzaduje, Ze by se program mél pouZzit znovu pro vice instalaci robott, kde se mirné
li$1 poloha stolu. Pohyb vzhledem ke stolu je totozny. Definovanim polohy stolu jako prvku P1 v
instalaci lze program s piikazem PohybL nakonfigurovany vzhledem k roviné snadno aplikovat

u dal$ich roboti pouhou aktualizaci instalace skute¢nou polohou stolu.
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Program robota f\fpl

PohybJ wo
Sl .

PohybL #: Pl_var wp2
wpl
wp2
wp3
wp4

.
wp3

Pl

Obréazek 13.4: Jednoduchy program se ¢tyfmi body trasy ve vztahu k prvku roviny, aktualizovanému
ru¢né zménou prvku

Tato koncepce se vztahuje na libovolny pocet prvki v aplikaci tak, aby se doséhlo flexibilniho
programu, ktery dokaze vyfesit stejny tikol pro mnoho robott, a to i kdyby se mezi jednotlivymi
instalacemi liSila mista v pracovnim prostoru.

13.12.6 Priklad: Dynamicka aktualizace polohy prvku

Uvazujme podobnou aplikaci, ve které se robot musi rovnéz pohybovat v ur¢itém vzoru na
stole s cilem vyfesit konkrétni tikol (viz 13.5).

sz‘é wpl

¥

_»

wp3

P1

wpd

Obréazek 13.5: Ptikaz PohybL se ¢tyfmi body trasy vzhledem k prvku roviny

Pohyb ve vztahu k P1 se nékolikrat opakuje, pokazdé s posunem o pfesazenio. V tomto pfikladu
je predsazeni nastaveno na 10 cm ve sméru osy Y (viz obr. 13.6, pfesazeni O1 a 02). Toho se
dosahne pomoci skriptovacich funkci pose_add() nebo pose_trans() pro manipulaci proménného
prvku.

Béhem chodu programu lze misto pouhého priddni pfesazeni pfepnout na zcela jiny prvek.
Toto je zndzornéno na niZe uvedeném piikladu (viz obrazek 13.7), kde lze referen¢ni prvek pro

ptikaz PohybL P1_var pfepinat mezi dvéma rovinami P1 a P2.
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Program robota

PohybdJd
wpl
y = 0,01 ﬁé{gﬂ--;\?pl ¥
o = p[OIYV 0,0,0,0] \"‘:.b
Pl _var = pose_trans(Pl_var, o) @fﬁwﬁhw
PohybL #: Pl_var wpd ———
yw 1 - 01_""' -
w§2 "~ g
wp3
wp4

Obrézek 13.6: Aplikovani posunu na prvek roviny

Program robota
PohybJd /
S1 wpl
if (digitdlni_vstup[0]) the
Pl _var = Pl
jinak wp3
Pl_var = P2 &
Pohybl #: Pl_var -
wpl
wp2
wp3 P1 P2
wp4

]
wpd .

@
wp2

Obrazek 13.7: Pfechod z jednoho prvku roviny na druhy

13.13 Nastaveni sledovani dopravniku

Pfi pouZiti dopravniku lze robot nakonfigurovat tak, aby sledoval jeho pohyb. Nastaveni Sle-
dovani dopravniku poskytuje moznosti konfigurace robota pro praci s absolutnimi i pfirtistko-

vymi kodéry, stejné jako s linedrnimi a kruhovymi dopravniky.

Parametry dopravniku

Pririistkové: kodéry lze pfipojit k digitdlnim vstuptim 0 az 3. Dekédovani digitdlnich signdla
probiha pii frekvenci 40 kHz. S vyuzitim kvadraturniho kodéru (vyZadujiciho dva vstupy)
robot dokaZe urcit rychlost i smér dopravniku. Je-li smér dopravniku konstantni, staci k
urceni rychlosti dopravniku pouzit jeden vstup, detekujici bud’ Nab&znou, Sestupnou,
nebo Nab&%nou i Sestupnou hranu.

Absolutni: kodéry lze pfipojit prostfednictvim signalu MODBUS. Toto vyZaduje aby byla pro-
vedena predkonfigurace registru digitdlnitho vstupu MODBUS v (&4sti 13.11).

Linearni dopravniky
V piipadé vybéru linedrniho dopravniku je nutno k ur¢eni sméru dopravniku nakonfigurovat
linedrni prvek v &asti Prvky instalace. Linedrni prvek by mél byt rovnobézny se smérem do-
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UNIVERSAL ROBOTS 13.13 Nastaveni sledovani dopravniku

pravniku, a mezi dvéma body, které jej definuji, by méla byt dostate¢né velka vzdalenost. Kon-
figurujte linedrni prvek se doporucuje konfigurovat nastavenim dvou bodi pfesnym umisténim
ndstroje ke strané dopravniku. Pokud je smér prvku pfimky proti sméru pohybu dopravniku,
pouzijte tla¢itko Opaény smér.

Toto pole Impulzii na metr se vyuziva k zadani po¢tu impulzi, které kodér vygeneruje béhem
pohybu dopravniku o jeden metr.

impulzy na otd¢ku kodéru
27t - polomér kotouce kodéru[m]

Impulzii na metr = (13.1)

Kruhové dopravniky

Pti sledovani kruhového dopravniku je nutno definovat stfed dopravniku.

1. Definujte stfed v instalaci v ¢asti Prvky. Hodnota Impulzy na ota¢ku musi byt pocet im-
pulzd, které kodér vygeneruje béhem jednoho oto¢eni dopravniku.

2. Pokud m4 orientace néstroje sledovat pohyb dopravniku (napf. pokud je néstroj oriento-
van kolmo na dopravnik a md ztistat v kolmém sméru i béhem jeho pohybu), zaskrtnéte
policko Otécet nastroj podle dopravniku.

3. Pokud se mé orientace Fidit trasou, zaskrtnuti policka Otacet ndstroj podle dopravniku
zruste.

13.13.1 Hladky pfechod mezi bezpe¢nostnimi rezimy

Pti pfepinani mezi bezpe¢nostnimi rezimy béhem udalosti (tj. vstup omezeného rezimu, spous-
téci roviny omezeného rezimu, bezpeéné zastaveni a tfipolohové aktivaéniho zafizeni) ma robo-
tové rameno za tikol béhem 0,4s zajistit ,mékky” prechod. Stdvajici aplikace maji nezménéné
chovani, coz odpovida ,tvrdému” nastaveni. Nové instala¢ni soubory standardné prechazeji

na ,,mékké” nastaveni.
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13.14 Instalace — Vychozi program

@ Soubor 03:36:28 CCCC O
Program | Instalace rPohyb VNV | Protokol |
Konfigurace TCP Nastavit vychozi program
Montaz

; Vychozi soubor programu
Mastaveni V/V

Pfi zapnuti robota automaticky nacist wchozi program
B [ Naéist wichozi program:

Proménne

MODBUS e .
Zvolte vychozi program

Prviky

. Pokud je zapnuta i moznost Automaticka inicializace uvedena nize, miize se robot
L ~ pii zapnuti zacit pohybovat.
Plynuly prechod

Sledovani dopravniku Zapnout hrana k l:

EtherNet/IP
Automaticky inicializovat
PROFINET

PFi zapnuti hlavniho napajeni automaticky inicializovat robota

ychozi program A Robot se béhem uvolfiovani brzd miize pohybovat,

Automaticky uvolnit brzdy robota

[ matist 7 ulozit
Zapnout <Di.lnput= |v| hrana k l:

Obrazovka Spusténi obsahuje nastaveni pro automatické nacéteni a spusténi vychoziho pro-

gramu, a pro automatickou inicializaci ramene robota pii zapnuti.

UPOZORNENI:

1. V piipadé soucasné aktivace automatického zatiZeni, auto-
matického startu a automatické inicializace robot spustf pro-
gram po zapnuti ovlddaci jednotky, pokud vstupni signdl od-
povida vybrané trovni signalu. Napfiklad pfechod hrany na
zvolenou troven signdlu nebude v tomto p¥ipadé nutny.

2. Pouzijte vystrahu, je troven signdlu natavena na moznost
NIZKA. Vstupni signély standardné nizké, coz vede k auto-
matickému spusténi programu bez vnéjsiho signalu.

Nacteni vychoziho programu
Po zapnuti ovladaci jednotky je nacten vychozi program. Vychozi program se automaticky na-
¢te také v pripadé, Ze je aktivni obrazovka Spustit program (viz 11.4) aneninacten zadny
program.

Spusténi vychoziho programu

Vychozi program se automaticky spusti na obrazovce Spustit program. Pokud je nacten vy-
chozi program a je detekovan pfechod hrany specifikovaného externiho vstupniho signélu, pro-
gram se spusti automaticky.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.15 Karta Protokol

Pti spusténi neni aktudlni tiroven vstupniho signalu definovana. Vybérem pfechodu, ktery od-
povida drovni signélu pii spusténi, se program spusti okamZzité. Po zavfeni obrazovky Spus-
tit program nebo klepnuti na tlacitko Zastavit na Ovladacim panelu se funkce automatického

spusténi vypne do doby, neZ se opét stiskne tla¢itko Spustit.

Automaticka inicializace

Rameno robota je automaticky inicializovdno. Pti specifikovaném pfechodu hrany externiho
vstupniho signélu se rameno robota bez ohledu na aktivni obrazovku zcela inicializuje.
Uvolnéni brzdy je poslednim stddiem inicializace. P¥i uvolnéni brzdy provadi rameno robota
maly pohyb a ozve se klapnuti. Brzdy také nelze automaticky uvolnit v pfipad¢, Ze nakonfi-
gurované umisténi neodpovida umisténi zjisténému (na zdkladé tidajh ze snimace). V takovém
pfipadé je nutno robota inicializovat ru¢né na obrazovce inicializace (viz 11.5).

Pti spusténi neni aktudlni tiroven vstupniho signdlu definovana. Vybérem pfechodu, ktery od-
povida trovni signélu p¥i spusténi, se okamzité inicializuje rameno robota.

Funkce automatické inicializace funguje, kdyZ je vypnuto pouze rameno robota.

13.15 Karta Protokol

& Soubor 03:36:40 CCcCC O
(Program r Instalace rPohyb rwr Protokol ‘
Hodnoty Zatizeni kloubu

Teplota ovladage 30,0 °c  Zakladna 0K 0.0V
Sitové napéti 48,0 v Rameno oK . 0.0V
Primérné napéjeni robota 25 W Loket oK 1"::.'1.: 0,0V
Proud robota 52 A Zapésti 1 oK 0,0V
Proud vstupufvwstupu 0 A Zapésti 2 0K 0.0
Proud nastroje OmA  Zapésti 3 oK 0.0V

(S 2018-08-10 03:36:41

Vymazat

A 2018-08-10 03:31:20.887 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripojen — simulace robota. B
A 2018-08-10 03:33:06.422 RobotInterface C102A0: Skutecny robot neni pripojen — simulace robota.

A 2018-08-10 03:33:06.436 PolyScope Nastaveni bezpecnostni konfigurace se béhem inicializace SCB nez

A 2018-08-10 03:33:06.436 PolyScope Nastaveni bezpecnostni konfigurace se béhem inicializace SCB nez

A 2018-08-10 03:35:49.499 RobotInterface C€102A0: Skutecny robot neni pripojen — simulace robota.

[4] i [ o]

L]

Technicky stav robota V horni poloviné obrazovky jsou uvedeny informace o stavu ramene

robota a ovlddaci jednotky robota.

Na levé strané obrazovky se zobrazuji informace tykajici se ovladaci jednotky robota, zatimco
prava strana obrazovky zobrazuje informace o kloubu robota. U kazdého kloubu robota se zob-
razuje teplota motoru a elektroniky, zatiZeni kloubti a napéti.

Protokol robota Zpravy se zobrazuji ve spodni ¢asti obrazovky. V prvnim sloupci jsou uve-
deny kategorie zavaznosti jednotlivych zdznamt a tdaji v protokolu. Ve druhém sloupci je
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13.16 Obrazovka nacteni UNIVERSAL ROBOTS

uveden ¢as pfichodu zprav. Dalsi sloupec obsahuje odesilatele zpravy. V poslednim sloupci
je vlastni text zprdvy. Zpravy lze filtrovat vybérem pfepinacd, které odpovidaji zdvaznosti po-
lozky protokolu. Na obrdzku vyse je zndzornéno, Ze béhem filtrovani informacnich a varovnych
zpréav se zobrazuji chyby. Nékteré zpravy protokolu jsou navrzeny tak, aby poskytovaly vice in-
formaci. Toho Ize docilit vybérem polozky protokolu.

13.15.1 Ukladani chybovych zprav

Jakmile dojde k chybé v programu PolyScope, generuje se protokol chyby. V karté Protokol m1i-
Zete sledovat a/nebo exportovat generované sestavy do jednotky USB (viz 13.15).Sledovat
a exportovat lze nasledujici pfehled chyb:

® Zavada

¢ Interni vyjimky PolyScope

® Ochranné zastaveni

* Nezpracovana vyjimka v souboru URCap

¢ Naruseni

Exportovana zprdva obsahuje: uzivatelsky program, protokol historie, instalaci a seznam aktiv-
nich sluzeb.

Chybova zprava Je-li v fddku protokolu zobrazena ikona papiru, k dispozici je podrobné
stavové hlaseni.

* Vyberte fddek protokolu a klepnutim na tlac¢itko UloZit zpravu uloZite zpravu na jednotku
USB.

e Zpravu lze ulozit béhem chodu programu.

POZNAMKA:
Nejstarsi zprava se vymaZe, jakmile se vygeneruje nova. Uklada se
pouze poslednich pét zprav.

13.16 Obrazovka nacteni

Na této obrazovce zvolite program, ktery chcete nacist. Existuji dvé verze této obrazovky: jedna
slouZi pro na¢itdni a provadéni programu, druhéa slouZzi k jeho tpravé.

POZNAMKA:
Nedoporucujeme spoustét program z disku USB. Chcete-li spustit
program uloZeny na disku USB, nejdfive jej nactéte a poté ulozte

do mistni slozky programy pomoci tla¢itka UloZit jako... v na-
bidce Soubor.

Hlavnfi rozdil spociva v akcich, které jsou dostupné uzivateli. Na zdkladni obrazovce nacteni

bude mit uzivatel k soubortim pouze pfistup — nebude je moci upravovat ani mazat. UZivatel
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UNIVERSAL ROBOTS 13.16 Obrazovka nacteni

déle nemiiZe opustit adresafovou strukturu slozky programt . UZivatel mutize prejit do poda-

M ¥

dreséfe, nejvyssi dostupnou troven vsak predstavuje slozka programy.

Proto je nutné, aby vSechny programy byly uloZeny v programové sloZce ¢i v podslozkach této
slozky.

Usporadani obrazovky

Nacist program O
Aktualni adresar: |fhomefdocker}polyscopefcom.ur.screenshotbuilder{docken’..I..fstagingfprograms |v| | o || =] |
[ 7 aBcoE urp
[ 7 startascoe.urp
Nazev souboru: l |
Filtr: |Programové soubory Universal Robots |V|
| Otevrit | | Storno |

Tento obrdzek znazornuje obrazovku pro nacteni. Sklddé se z nasledujicich dtileZitych oblasti a
tlacitek:

Historie tras Historie tras obsahuje seznam tras vedoucich aZ do stdvajictho umisténi. To zna-
mend, Ze jsou uvedeny vSechny nadfazené adresafe aZ po kofenovy adresar pocitace. Zde se

z¥.0

miiZe stat, Ze nebudete mit p¥istup ke vSem adresaitim nad slozkou programu.

Po vybrani ndzvu slozky v seznamu se dialogové okno nacteni zméni na piislusny adreséft a

zobrazi jej v oblasti vybéru souborti (viz 13.16).

Oblast vybéru souborii V této oblasti dialogu je zobrazen obsah aktudlni oblasti. UzZivatel
miiZe soubor vybrat jednim kliknutim nebo jej otev¥it poklikdnim na ndzev souboru.

Adpresare Ize vybrat dlouhym stiskem cca 0,5 s. Vstup do slozky a prezentace jejtho obsahu se
provadi jedinym kliknutim.

Filtr souborti Pomoci filtru soubort 1ze omezit zobrazené soubory a naopak zahrnout typ
souborti dle vlastniho pfani. Vyberete-li moZznost ZaloZni soubory, zobrazi se v oblasti vybéru
souborti poslednich 10 uloZenych verzi kazdého programu, pficemz pfipona .01d0 piedsta-

N2

vuje nejnovéjsi a . 01d9 nejstarsi verzi souboru.
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13.17 Karta Spustit UNIVERSAL ROBOTS

Pole souboru Zde je uveden aktudlné zvoleny soubor. UZivatel mtize zadat nazev souboru
ru¢né nebo kliknout na ikonu kldvesnice vpravo od pole. Kldvesnice se poté zobrazi v samo-
statném okné, ve kterém uzivatel miiZze zadat ndzev p¥imo na obrazovce.

Tlacitko Otevfit Kliknutim na tla¢itko Oteviit oteviete aktudlné zvoleny soubor a vratite se
na predchozi obrazovku.

Tlaéitko Storno Kliknutim na tlacitko Storno pferusite aktudlni proces nacitdni a obrazovka
se pfepne na pfedchozi obrazek.

Tladitka Akce Skupina tlatitek umozriuje uZivateli provadét nékteré akce, které jsou jinak do-
stupné po kliknuti pravym tla¢itkem na ndzev souboru v bézném dialogovém okné souboru.

Tyto funkce jsou rozsifeny o moZnost pfejit nahoru v adresafové struktufe a pfimo na progra-

movou sloZku.

* Nadfazena: Slouzi k pfechodu nahoru v adresafové struktufe. Tlacitko nebude aktivni ve
dvou pfipadech: pokud je aktudlni adresaf nejvy$sim adresafem nebo pokud je obrazovka
v omezeném reZimu a aktualni adresar je programovy adresaf.

¢ Ptejit do programové slozky: SlouZzi k pfechodu do vychozi slozky.

¢ Akce: Slouzi k provadéni akci, naptiklad vytvoreni adresafe, odstranéni souboru apod.

13.17 Karta Spustit

& Soubor 03;35:56 CCCC O
Spustit I’Pohyb vV Protokol|

UNIVERSAL
ROBOTS

Proménné
Proménna = Hodnota

Program: ABCDE

Stav: Zastaveno

Cas: 0000d00h17m43.488s

(>

Tato karta poskytuje jednoduchy zptisob ovladani ramene a ovladaci jednotky robota pomoci
nejmensiho nutného mnozstvi tlacitek a voleb. Tuto moZnost 1ze vyuzit spole¢né s heslem chra-
nénou programovaci ¢asti rozhrani PolyScope (viz 15.3) k pouZivani robota jako néstroje,
ktery spousti vyhradné pfedem pfipravené programy.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.17 Karta Spustit

Dale 1ze na této karté automaticky nacist a spustit vychozi program na zdkladé pfechodu hrany
externiho vstupniho signdlu (viz 13.14).Kombinaci automatického nacteni a spusténi vy-
choziho programu a automatické inicializace pfi zapnuti 1ze pouzit naptiklad pfi integraci ra-

mene robota s jinym strojem.
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14.1 Novy program

& Soubor 03;35:59 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |

Novy program

Nacist ze souboru

Macist program

Pouzit Sablonu

Vzit a polozit

Prazdny program

Novy program robota lze vytvofit bud’ ze sablony, anebo z existujictho (uloZeného) programu
robotu. Sablona poskytuje celkovou strukturu programu, je tedy nutné pouze doplnit podrob-
nosti programu.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.2 Karta Program

14.2

Karta Program

& Soubor 03:36:00 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
=unnamed= Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

Program

@ Okno vlevo znazorfiuje programowy strom.
® Programowvym stromem mizete prochazet pomoci tlagitek Dalsi a Fredchozi

@ K Upravé programoveého stromu slouzi karta Struktura.

[] Pridat sekvenci pfed zah&jenim

[ Nastavit poéateéni hodnoty praménnych

Mekonedny cyklus programu
g:[:?;i? - IE“E"E‘ Rychlost =———=_100% | 48 predchozi || Dalsi B |

Karta Program uvadi program, ktery aktudlné upravujete.

14.2.1

Programovy strom

Programovy strom na levé strané obrazovky zobrazuje program jako seznam pfikazti, zatimco
oblast na obrazovce vpravo zobrazuje informace tykajici se aktudlniho p¥ikazu.

Aktudlni ptikaz vyberete kliknutim na seznam piikazii nebo pomoci tlacitek Pfedchozi a Dals{
vpravo dole na obrazovce. Pfikazy lze vkladat a odebirat pomoci karty Struktura. Nazev pro-
gramu je uveden pfimo nad seznamem p¥ikazt s malou ikonou disku. Kliknutim na tuto ikonu

miiZete program rychle uloZit.

V programovém stromé je piikaz, ktery se prdvé provadi, zvyraznén, jak je popsdnov 14.2.2.
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14.2 Karta Program UNIVERSAL ROBOTS

14.2.2 Signalizace béhu programu

& Soubor 03;35:59 CCcCC O
Program rlnstalace rPohyb ViV | Protokol |
StartABCDE Prikaz rGrafika rStruk'tura rProménné

W Program robota

o Styar-t Bod trasy Pevna poloha :

L

e (2 ]

oE ‘

Nastaveni bodi trasy ‘

‘ Upravit pozici ‘

| Presunout sem |

Pokrocilé moznosti

@ Zastavit vtomto bodé @ cas
@ zaobleni (3 Rychlost kloubu
Zrychleni kloubu

Pridat bod trasy ped @ Pouzit sdilené parametry

Pridat bod trasy za ‘ Odstranit tento bod trasy ‘

g ::::?:‘Ei? - E“E“E‘ Rychlost =———=_N00% | 48 piedchozi || Dalsi B |

Programovy strom obsahuje vizudln{ informace o pfikazu pravé provadéném ovladaci jednot-
kou robota. Nalevo od ikony pfikazu se nachdzi mala ikona indikatoru ®, a ndzev provadéciho
pfikazu a vSech ptikazti, kterym je tento pfikaz podfizen (obvykle oznateno ikonami piikazi
B>/ ¥), je zvyraznén modfe. To pomdha uZivateli v nalezeni provadéciho pfikazu ve stromu.
Napriklad, pokud se robotické rameno pohybuje smérem k bodu trasy, pfislusny podfizeny pfi-
kaz bodu trasy je oznaten ikonou ® ajeho nazev, spolu s ndzvem pfikazu Pohyb (viz 14.5),
ke kterému patfi, jsou zobrazeny modfe.

Pokud je program pozastaven, ikona pro spusténi programu oznacuje posledni pfikaz, ktery
byl v procesu proveden.

Kliknutim na tlagitko s ikonou @ pod programovym stromem lze pfejit k pravé provadénému
nebo poslednimu provedenému piikazu ve stromu. V p¥ipadé kliknuti na pfikaz béhem chodu
programu se bude zobrazovat karta Pfikaz s informacemi vztahujicimi se k vybranému pfi-
kazu. Po stisku tla¢itka @ bude karta P¥ikaz znovu trvale zobrazovat informace o aktudlné
provadénych piikazech.

14.2.3 Tlacitko Hledat

Klepnéte na 2k provedeni vyhleddvani textu v programovém stromu. Po kliknut{ 1ze zadat
text k vyhleddvani a pfislusné programové uzly budou zvyraznény zluté. Déle jsou zpfistup-
néna navigacni tlacitka k navigaci po shodach. ReZim vyhledavani 1ze opustit stisknutim ikony

vy

* . Poznamka: Programovy strom musi byt rozsifen pro pfistup dalsich naviga¢nich tlacitek.

14.2.4 Tlacitka Zpét/Znovu

Tlagitka s ikonami “* a # v néstrojové listé na zakladné programového stromu slouZi ke zruseni

a opakovanému provedeni zmén provedenych v programovém stromu a v ptikazech, které
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UNIVERSAL ROBOTS 14.3 Proménné

obsahuje.

14.2.5 Ovladaci panel programu

Nejnizsi ¢asti obrazovky je Ovlddaci panel. Ovlddaci panel obsahuje fadu tla¢itek podobnych
starému typu magnetofonu, jejichZ pomoci 1ze program spustit a zastavit, postupovat po jed-
notlivych krocich nebo cely program restartovat. Pomoci posuvniku rychlosti mtiZzete rychlost
programu kdykoli upravit. Tim pfimo ovlivnite rychlost, kterou se rameno robota pohybuje.
Posuvnik rychlosti navic v redlném ¢ase ukazuje relativni rychlost, kterou se rameno robota po-
hybuje, a to s ohledem na bezpe¢nostni nastaveni. Uvedend procentudlni hodnota pfedstavuje
maximalni dosaZitelnou rychlost probihajicitho programu, aniZz by doslo k naruseni bezpe¢nost-
nich limita.

Vlevo od ovlddaciho panelu jsou tla¢itka Simulace a Skuteény robot, kterd slouzi k pfepinani
mezi spusténim programu jako simulace a spusténim skute¢ného robota. Pfi spusténi simulace
se rameno robota nepohybuje, nemtiZe tedy dojit ke kolizi a k poskozeni robota ani okolniho

zafizeni. Simulace umozZiiuje otestovani programu, pokud si nejste jisti ¢innosti ramene robota.

NEBEZPECI:

1. Pfi stisknut{ tla¢itka Spustit byste se méli nachdzet mimo
pracovni prostor robota. Naprogramovany pohyb nemusi byt
takovy, jaky jste o¢ekdvali.

2. Tla¢itko Krok pouZzivejte pouze v absolutné nejnutnéjsich
pripadech. Pfi stisknuti tlacitka Krok byste se méli nachdzet
mimo pracovni prostor robota.

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

4. V ptipadé nouzového nebo ochranného zastaveni se program
robota zastavi. V programu lze pokracovat, pokud se zadny
kloub neposunul o vice nez 10°. Pfi stisknuti tla¢itka pro chod
programu se robot bude pohybovat pomalu zpét na trajekto-
rii, a ndsledné ddle pokracovat v provadéni programu.

Béhem sestavovani programu jsou vysledné pohyby ramene robota znédzortiovany pomoci 3D
nékresu na karté Grafika, kterd je popsdna v 14.29.

Vedle kazdého pfikazu programu se nachdzi mald ikona, kterd miZe mit ¢ervenou, Zlutou nebo
zelenou barvu. Cervena ikona znamena chybu v p¥ikazu, Zluté znamend, Ze piikaz neni dokon-
¢en, a zelend znamend, Ze je vSe v pofddku. Program lze spustit pouze tehdy, jsou-li vSechny
ptikazy zelené.

14.3

Promeénné

Program robota miiZze pomoci proménnych béhem provozu uklddat a aktualizovat rtizné hod-
noty. K dispozici jsou dva druhy proménnych:
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Instalacni proménné: PouZivat lze vice programi a jejich ndzvy a hodnoty jsou spolu s instalaci
robota trvalé (viz 13.10).Hodnota proménnych instalace se uchovava i po restartovani
robota a ovladaci skiiné.

Bézné programové proménné: Jsou dostupné pouze pro spustény program a jejich hodnoty se po

ukonceni programu odstrani.

Typy proménnyjch:

bool ~ Logickd proménna (boolean), kterd mtize nabyvat bud’ hodnoty
Pravda, nebo Nepravda.

int Celociselnd hodnota v rozsahu od —2147483648 do 2147483647 (32
bita).

float  Cislo s pohyblivou fadovou ¢arkou (desetinné) (32 bitt).

fetézec Sekvence znakd.

pozice Vektor popisujici umisténi a orientaci kartézského prostoru. Jedna se
kombinaci vektoru polohy (x,y,z) a vektoru otoceni (rx,ry,rz) které
pfedstavuji orientaci, zapsdnojakop [x, vy, z, rx, ry, rz].

seznam Rada proménnych.

14.4 Prikaz: Prazdny

& Soubor 03:36:00 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |

=unnamed= Prikaz rGrafika rStruk'tura rProménné |
W Program robota

= =prazdny= Zde se vkladaji programové radky
Na Karté Struktura naleznete rlzné piikazy programu, které lze viozit.
| Struktura
G Simulace
o IZO Predchozi Dalsi

@ skutecny robot EE@ Rychlost 100% | € Predchozi || palsi® |

Zde je nutné vlozit pfikazy programu. Stisknutim tla¢itka Struktura pfejdéte na kartu Struk-
tura, zde mtiZete vybrat rtizné fadky programu. Program nelze spustit, dokud nejsou zadény
a definovéany vSechny fadky.
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14.5 Prikaz: Pohyb

& Soubor 03:36:41 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
E‘ =unnamed= Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné |

= Pocatecni proménn_+

W Program robota [
T Prepinaé ... Po hYb _POhS’b J :

%7 Pohyb J Uréete, jak se bude robot mezi body trasy pohybovat,
¢ 7 ;oijg]ﬁashl Nize uvedene hodnoty se vetahuji na viechny podfizené body trasy a zaviseji na zvolenem

o Bod_trasy 2 |= pERlRERNE

= Nastavit

dwPaleta Nastavit TCP Rychlost kloubu
¢ W Tvar: Ctverec
o Rohl 1 |Pouért aktivni TCP |-| os
o Roh2_1
o Roh3_1 Zrychleni kloubu

oot s | G
¢ W Paletova sekvd

o Pristup_1

o Bod_tvaru_]|

= Nastawit

= Cekat

o Konec_1
&vplosit FRIE: () sy

o Pocatecni_polo Reset

¢V Smér

o Zxpolohy

o Do_polohy
¢V Sekvence zved

-

-

-

] i Tl |
Qe ==> ]

g 2:::??;; - IE“E"E‘ Rychlost =———=_100% | 48 predchozi || Dalsi B |

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

Typy pohybu

MtZete vybrat jeden ze tfi typt pohybu: Pohyb]J, PohybL a PohybP. Jednotlivé typy pohybu
jsou popsany niZe.

e Piikazem Pohyb] se provadi pohyby, které jsou vypocitavany v prostoru kloubu ramene
robota. VSechny klouby jsou fizeny tak, aby dosahly pozadované koncové polohy sou-
¢asné. Tento typ pohybu ma za nésledek trasu néstroje ve tvaru kfivky. Sdilenymi para-
metry pouzitymi pro tento typ pohybu jsou maximalni rychlost kloubu a zrychleni kloubu,
udévaji se v jednotkéch stupn /s a stupn /s?. Pokud se poZaduje rychlejsi pohyb ramene ro-
bota mezi body trasy bez ohledu na trasu néstroje mezi témito body, je tento typ pohybu
nejvhodnéjsi volbou.

¢ PohybL pohybuje sttedovym bodem néstroje (TCP) linedrné mezi dvéma body trasy. To
trase. Sdilené parametry, které Ize nastavit pro tento typ pohybu, jsou poZadovana rychlost
nastroje a zrychleni nastroje v jednotkach mm /s a mm/s?, a déle prvek.

* PohybP pohybuje néstrojem linedrné konstantni rychlosti s kruhovym zaoblenim. Tento
typ je urcen pro nékteré specidlni postupy, nap¥. lepeni nebo ddvkovéani. Velikost zaobleni
je ve vychozim nastaveni sdilena pro vSechny body trasy. Niz$f hodnota bude znamenat
ostfej$i zatoleni, vyssi hodnota bude znamenat plynulejsi trasu. ProtoZe se rameno robota

pohybuje po trase konstantni rychlosti, nemtize ovlddaci panel robota ¢ekat na operaci
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V/V &i akci obsluhy. Tyto akce povedou k pferuseni pohybu ramene robota nebo k ochran-

nému zastaveni.

e Pfidanim pifikazu Pohyb v kruhu k p¥ikazu PohybP lze vytvofit kruhovy pohyb. Robot

zahéji pohyb z aktualni polohy nebo pocate¢niho bodu, pohybuje se pres prichozi bod

(ViaPoint), dany kruhovym obloukem, a koncovy bod (EndPoint), ktery dopliiuje kru-

hovy pohyb.

Rezim se vyuziva k vypoctu orientace néstroje v celém kruhovém oblouku. Rezim mtze

byt:

— Pevny: k urceni orientace ndstroje se vyuZziva pouze pocatecni bod

— Neomezeny: pocatecni bod se pfevadi na koncovy bod (EndPoint) a definuje tak ori-

entaci néstroje

& Soubor

Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol |

03:36:41

ccce @

<unnamed=

= Pocatecni proménn| ~
W Program robota
WV Prepinac ...
¢V Pohyb |
o Bod_trasy_1
9V Pohyb P

¢V Pohyb v kruhu
o Priichozi_bo
o Koncovy bo
= Nastavit

¢ ¥ Tvar: Ctverec
o Rohl_1
o Roh2_1
o Aoh3_1
o Roh4_1

¢V Paletova sekvel
o Pfistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastawit
= Cekat
o Konec_1

9os Wylozit
o Pocatedni_polo

o Bod_trasy 2 i

¢ e Paleta —

Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné

Pohyb v kruhu

U kruhového pohybu se wuzivaji tii body
trasy: bod trasy pfed uzlem kruhového
pohybu (CircleMove), bod trasy (1), prichezi
bod (WiaPoint) (2) a koncowy bod (EndPoint)
(3).

W pevném rezimu:

Orientace tohoto pohybu je definovana
pocateénim bodem robota, takze robot bude
tuto orientaci udrzovat vzhledem ke kruhu
prostiednictvim prichozich a koncowch bodd
pohybu.

Orientace

“Wyberte rezim crientace vzhledem ke kruhu

(=] Pevny

-V Smér —~ | @ Neomezeny
K1 e i S LY
Qe o> ]
@ simulace

Q Skutecny robot

L]

Rychlost =—=={_h00%

| 4wpiedchozi || palki® |

Sdilené parametry

Sdilené parametry v pravém dolnim rohu obrazovku Pohyb se vztahuji na pohyb z pfedchozi

polohy ramene robota do prvniho bodu trasy podle pfikazu, a déle z tohoto bodu do kazdého

nasledujictho bodu trasy. Nastaveni pfikazu Pohyb se netykaji trasy od posledniho bodu trasy

podle pfikazu Pohyb.

Vybér TCP

Bod TCP vyuZzivany pro body trasy v ramci tohoto pfikazu lze zvolit z rozbalovaci nabidky.

Lze vybirat z uZivatelem definovanych TCP z instalace, aktivnich TCP nebo jednoduse pomoci

piiruby ndstroje. V pfipadé vybéru uzivatelem definovaného TCP nebo aktivntho TCP, pohyb

v rdmci tohoto pfikazu Pohyb bude upraven s ohledem na tuto skutecnost. V pfipadé vybéru

pfikazu PouZit pfirubu nastroje se nepouzije zadny TCP a pohyb v rdmci tohoto pfikazu Pohyb

bude ve vztahu k pfirubé nastroje (tj. Zddné tipravy pohybu).

Pokud je aktivni TCP tohoto pohybu urfen pfi béhu programu, musi se nastavit dynamicky
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Obrézek 14.1: Rychlostni profil pohybu. Kfivka je rozdélena do tif segmentti: zrychleni, plynuly pohyb
a zpomaleni. Uroveti faze plynulého pohybu je ddna nastavenim rychlosti pohybu, zatimco strmost fazi
zrychleni a zpomaleni je dana parametrem zrychleni.

pomoci piikazu Set (Nastavit) (viz 14.10) nebo pomoci pfikazi skriptu. Dalsi informace o
konfiguraci uvedenych TCP (viz 13.6).

Volba prvk
Prostory prvku, v nichZ budou vyjadfeny pf¥ikazu Pohyb pfi zadavani téchto bodt (viz ¢ast
13.12).To znamend, Ze pfi nastavovani bodu trasy si program zapamatuje soufadnice nastroje

vzhledem k prostoru zvoleného prvku. Nékolik aspektti vyZaduje podrobné vysvétleni:

Relativni body trasy: Zvoleny prvek nema na relativni body trasy zadny vliv. Relativni pohyb je
vzdy provadén ve vztahu k orientaci zakladny.

Promeénné body trasy: KdyZ se rameno robota pohybuje do proménného bodu trasy, sttedovy
bod nastroje (TCP) se vZdy vypocitd jako soufadnice proménné v prostoru zvoleného
prvku. Pohyb ramene robota v proménném bodé trasy se proto vzdy zméni, kdyZ vyberete
jiny prvek.

Proménny proek: Pokud jsou nékteré z prvkti v aktudlné nactené instalaci zvoleny jako pro-
ménné, budou odpovidajici proménné rovnéz k dispozici v nabidce pro volbu prvki. Po-
kud je zvolena proménnd prvku (oznafend nazvem prvku a p¥iponou ,_var”), pohyby
ramene robota (s vyjimkou relativnich bodi trasy) se vztahuji ke skute¢né hodnoté pro-
ménné béhem spusténi programu. Po¢ateni hodnota proménné prvku je hodnota vlast-
niho prvku dle konfigurace pfi instalaci. V pfipadé zmény této hodnoty se zmeéni také
pohyby robota.
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14.6 Prikaz: Pevny bod trasy

& Soubor 03;36:48 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |

H =unnamed=> Prikaz rGrafika rStruk'tura rProménné
= Pocatecni proménn| ~

¥ Program robota
W Prepinac ... BOd tra Sy E :
¢V Fohyb |
o Bod trasy 1 - Bod_trasy 2 -
| o naods
. =

¢V Pohyb v kruhu ‘

o Priichozi ba P

o Koncovy bo |
= Nastavit | ‘

Nastaveni bodi trasy ‘

¢ os Paleta —
9V Tvar: Ctverec
o Rohl_1
o Roh2_1 |
o Roh3_1
o Aoh4_1
¢V Paletova sekvel Pokrocilé moznosti
o Pistup_1
o Bod_tvaru_1 @ Pouzit sdilené zaobleni
= Nastawit .
= Gekat (@ zaobleni (@ Rychlost nastroje
@ Konec_1
9% Vilozit
o Pocatedni_polo - z
o 7 smér P pridat bod trasy pred @ Pouzit sdilené parametry

-

Upravit pozici ‘

Presunout sem |

Zrychleni nastroje

1 [l | ¥
Qe >

g :E?;i? - E“E“E‘ Rychlost =———=_N00% | 48 piedchozi || Dalsi B |

Pridat bod trasy za ‘ Odstranit tento bod trasy ‘

Bod na trase robota. Body trasy pfedstavuji nejzakladnéjsi souédst programu robota, protoze
urcuji polohu ramene robota. Bod trasy s pevnou polohou Ize zadat (naudit, naprogramovat)

fyzickym pfemisténim ramene robota do piislusné polohy.

Nastaveni bodu trasy

Stisknutim tohoto tlacitka prejdete na obrazovku Pohyb, na niZ miZete zadat polohu ramene
robota pro tento bod trasy. Pokud se bod trasy nachézi pod pfikazem Pohyb v linedrnim pro-
storu (PohybL nebo PohybP), je nutné zvolit platny prvek pro tento ptikaz Pohyb, aby bylo
tla¢itko aktivni.

Nazvy bodu trasy

Bodtm trasy je automaticky pfifazen jedine¢ny néazev. UZivatel miiZe ndzev zménit. Volbou
ikony propojeni jsou body trasy propojeny a sdileji informace o pozici. U jednotlivych bodu

trasy se zaddvaji dalsi tidaje, naptiklad rddius pfechodu, rychlost nastroje/kloubu ¢&i zrychleni
nastroje/kloubu, a to i kdyZ mohou byt spojeny.

Prechody

Funkce pfechodu umoziiuje robotu plynuly pfechod mezi dvéma trasami, aniz by se zastavil

na bodé trasy mezi nimi.

Priklad Jako ptiklad vezméme aplikaci zveddni a poklddani (viz obrazek 14.2), kdeje
robot aktudlné v bodé trasy 1 (WP_1), a potfebuje zvednout pfedmét v bodé trasy 3. (Wp_3).

Aby se robot vyhnul sraZce s pfedmétem a dal$imi pfekdzkami (0), musi se k pfedmétu wp_3

Verze 3.7.0 11-73 CB3

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS 14.6 Pfikaz: Pevny bod trasy

pribliZit ve sméru od bodu trasy 2 (Wp_2). S cilem vytvofit trasu, kterd spliiuje pozadavky, se
tedy zavedou tfi body trasy.

@ WP_2
we_1

‘ WP_3

Obrézek 14.2: wp_1: pocéate¢ni poloha, Wp_2: pfes bod, Wp__3: poloha vyzvednuti, O: pfekdzka.

Bez konfigurace dal$ich nastaveni se robot v kazdém bodé trasy pfed pokratovanim v pohybu
zastavi. V pfipadé této tilohy neni zastavka v bodé wp_2 optimdlni, protoZe plynula zatdcka
vyZaduje méné Casu a energie a navic se splni i poZadavky tlohy. Je dokonce pfijatelné, aby
robot nedoséhl bodu WP_2 pfesné, pokud prechod z prvni drahy do druhé probéhne pobliz
dané polohy.

Zastaveni v bodu WP_2 lze zamezit tim, Ze se pro dany bod trasy nakonfiguruje pfechod, ktery
robotu umozni vypocitat plynuly pfesun do dalsf drahy. Primarnim parametrem pfechodu je
radius. KdyZ se robot nachédzi v rdmci prechodového radiusu bodu trasy, miize se zacit od-
chylovat od ptivodni trasy. To umoZzriuje rychlejsi a plynulej$i pohyby, protoZe robot nemusi
zpomalovat a znovu zrychlovat.

Parametry pfechodu Kromé bodii trasy ovlivni drdhu pfechodu fada dal$ich parametru (viz
obrazek 14.3):

¢ prechodovy radius (r)

® podétedni a findIni rychlost robotu ( v poloze pl a p2, v tomto pofadyi)

¢ doba pohybu (napt. nastaveni konkrétni doby pro trasu ovlivni pocate¢ni/findlni rychlost
robotu)

¢ Typy drah, ze kterych a na které se pfechdzi (PohybL, PohybJ)

Kdyz je nastaveno zaobleni, trajektorie ramene robota prochazi kolem bodu trasy, coz umoz-
fiuje, aby se rameno robota v tomto bodu nezastavilo.

Prechod se nesmi pfekryvat, a proto nelze zadat pfechodova rddius, ktery se pfekryva s pte-
chodem pro predchozi nebo nasledujici bod trasy, jak je zndzornéno na 14.4.

Podminéné drahy pfechodu Drédhu pfechodu ovliviiuje bod trasy, na kterém je nastaven ra-
dius pfechodu, i nasledujici bod v programovém stromu. V programu na obrazku 14.5 je tedy
prechod kolem bodu wWP_1 ovlivnén bodem wp_2. Disledky jsou patrnéjsi pii pechodu ko-
lem bodu wp_2 v tomto pfikladu. Existuji dvé mozné koncové polohy, a aby robot dokdzal
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WP_1

@ up 3

Obréazek 14.3: Pfechod pfes bod WP_2 s radiem r, pocdte¢ni poloha pfechodu v bodé p1 a findlni poloha
prechodu v bodé p2. 0 je pfekazka.

[ WP_2 \

®
|

*

\7s
N
\

N

Obrazek 14.4: Prekryti rddia pfechodu neni povoleno (*).

ur¢it, do kterého dalstho bodu trasy ma pfejit, musi vyhodnotit aktudlni tidaj digitdlniho
_vstupu[1l] jiz pHi zaddvani pfechodového radiusu. To znamend, Ze je vyraz kdyz...potom
(nebo jiny pirikaz nezbytny k uréeni nasledujictho bodu trasy, nap¥. proménné body trasy) vy-
hodnocovén pfed tim, nez skute¢né dosdhneme bodu WP_2, coz p¥i pohledu na programovou
sekvenci vypada nelogicky. Pokud je bod trasy bodem zastaveni a nasleduji podmine¢né vyrazy
s cilem ur¢it dal$i bod trasy (nap¥. ptikaz V/V), bude tento pfikaz proveden, jakmile se rameno
robota v tomto bodé trasy zastavi.

Kombinace typu drah Je mozné pfechazet mezi vSemi ¢tyfmi kombinacemi typt drah — Po-
hyb]J a PohybL, konkrétni kombinace v8ak ovlivni vypoéitanou drdhu pfechodu. Je mozné pro-
vést 4 kombinace:
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Pohyb L

WP_T

WP_1 (ptrechod)

WP_2 (ptrechod)

if (digitdlni_vstupl[l]) then
WP_F_1

jinak
WP_F_2

@we_1l

WP_F_2

Obréazek 14.5: WP_TI je pocate¢ni bod a existuji dva potencidlni findIni body trasy, Wp_F_1 a WP_F_2,
podle podmitiovaciho vyrazu. Podmitiovaci vyraz kdyz se vyhodnocuje, kdyZ rameno robota dorazi k
druhému ptechodu (*).

1. Pohyb] do Pohybu] (Cisty piechod v prostoru kloubu)
2. Pohyb] do PohybuL
3. PohybL do Pohybul (Cisty ptechod v kartézském prostoru)
4. PohybL do Pohybu]
Porovnani ¢istého pfechodu v prostoru kloubu (odrazka 1) oproti ¢istému pfechodu v kartéz-

ském prostoru (odrdzka 3) je uvedeno na obrdzku 14.6. Jsou zde zobrazeny potencidlni drahy
néstroje pro identické sady bodu drah.

WP_3

Obrézek 14.6: Pohyb a pfechod v prostoru kloubu (PohybJ) oproti pohybu a pfechodu v kartézském
prostoru (PohybL).

V rédmci riznych kombinaci budou mit kombinace uvedené pod odrdzkami 2, 3 a 4 drahy, které
se drzi v mezich piivodni drahy v kartézském prostoru. Pfiklad pfechodu mezi rliznymi typy
drah (odrédzka 2) je uveden na obrazku 14.7.
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WP_3

Obrézek 14.7: Pfechod z pohybu v prostoru kloubu (PohybyJ) k linedrnimu pohybu néstroje (PohybL).

Cisté piechody v prostoru kloubu (odrazka 1) se viak mohou chovat méné logickym zptiso-
bem, protoZe se robot pokusi dosdhnout co nejplynulejsi drahy v prostoru kloubu a vezme v
tvahu rychlost a poZadavky na ¢as. Z tohoto divodu se miZe odchylit z kurzu daného body
trasy. Jednd se zvlasté o ptipad, kdy dochazi k vyraznému rozdilu rychlosti kloubu mezi dvéma
drahami. Vyjstraha: pokud se rychlosti zdsadné lisi (napt. po definici pokrocilych nastaveni —
rychlosti nebo ¢asu — pro konkrétni body trasy), mtZe to mit za nasledek velké odchylky od pii-
vodni trasy, jak je zndzornéno na obrdzku 14 . 8. Pokud je nutné piejit mezi riznymi rychlostmi
a nelze tuto odchylku pfijmout, proved'te misto toho pfechod v kartézském prostoru pomoci
funkce PohybL.

vl <<v2 vl >>v2 -7 T

v

Obréazek 14.8: Pfechod v prostoru kloubu, kdyz je pocéte¢ni rychlost v1 vyrazné nizsi nez finalni v2
(nebo obraceng).
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14.7 Prikaz: Relativni bod trasy

& Soubor 03:36:48 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
=unnamed= Prikaz rGrafika rStruktura rProménné
= Pocatecni proménn| =

M bot, B R
pogreneboe | Bod trasy st peishe -]
¢V Pohyb |
o Bod_trasy_1 Bod_trasy 2 I:I

¢ ¥ Pohyb P
° ~— | Relativni pohyb dany rozdilem wjchozi a cilové polohy

¢V Pohyb v kruhu
o Priichozi_bo Z bodu Do bodu
o Koncovy bo

= Nastawt

o

D;Pgée;iar.. Crverar | Presunout sem | | Presunout sem |
o Aohl_1
o Roh2_1
o Roh3_1
o Roh4_1

¢V Paletova sekve Pokrocilé moznosti
o Piistup_1 -
© Bod_tvaru_l @ Pouzit sdilené zaobleni Las
= Nastavit . )
= Cekat @ zaoblen’ (@ Rychlost nastroje
@ Konec_1

& Vylozit

P StadnT
9 vpgyfgfcm_po;o Pridat bod trasy pred

< 1 T¥] ‘

Pridat bod trasy za
Q][> <> |

g:mltinlaaﬁii?robot IE“E"E“:‘ Rychlost =——={ 1 00% | 4 predchozi || Dalsi B |

Vzdalenost 0.0 mm

| Zadana hodnota | | Zadana hodnota | Uhel 178,6 °

-

Zrychleni nastroje

-

@ roustt sdilené parametry

Odstranit tento bod trasy ‘

Jednd se o bod trasy udavajici polohu vzhledem k pfedchozi poloze ramene robota, napfiklad
,0 2 cm doleva”. Relativni poloha je definovéna jako rozdil mezi dvéma danymi polohami
(vlevo a vpravo).
Poznamka: Opakované relativni polohy vSak mohou zptisobit odchyleni ramene robota z pra-
covniho prostoru.

Jednd se zde o kartézskou vzdélenost mezi TCP ve dvou polohach. Uhel uvadi, jak moc se
zménila orientace TCP mezi dvéma polohami. Pfesnéji fe¢eno, délka vektoru rotace popisuje
zménu v orientaci.
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14.8 Prikaz: Proménny bod trasy

@ Soubor CCCC O

03:36:49

Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
=unnamed= Prikaz r Grafika rStruktura rProménné
= Pocatecni proménn| ~
" Program robota
W Prepinac ...
9V Pohyb |
o Bod_trasy_1

peapaia ]
9 Pobyb? Bod_trasy 2
° Proménna

o Bod_trasy 2 ‘

Bod trasy

¢V Pohyb v kruhu
o Priichozi ba
o Koncovy bo ‘

Nastaveni bodi trasy ‘

=)

= Nastavit —
9= Paleta
¢V Tvar: Ctverec
o ARohl_1 |
o Roh2_1
o Roh3_1
o Aoh4_1
¢V Paletova sekvel
o Pistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastawit
= Cekat
@ Konec_1
9% Vilozit - .
o Potatedni polo Pridat bod trasy pred

e
<] Il Tv] ‘

Pridat bod trasy za
Q] <> |

@ simulace E“EHE‘D Rychlost =——{_h00%

Q Skuteény robot

Upravit pozici ‘

Presunout sem |

Pokrocilé moznosti

o Pouzit sdilené zaobleni o

Q Zachleni O Rychlost nastroje

Zrychleni nastroje

° Pouzit sdilené parametry

Odstranit tento bod trasy ‘

| €Ppiedchozi || palsi® |

Jednd se o bod trasy uré¢eny proménnou, v tomto pfipadé calculated_pos. Proménnd musi
byt pozice, napt.

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0].Prvni tfi hodnoty jsou soufadnice x,y,z a posledni tfi
jsou orientace dané jako vektor rotace uréené vektorem rx,ry,rz. Délka vektoru udéava thel oto-
¢eni v radidnech a vlastni vektor pfedstavuje osu otdceni. Pozice je vZdy déna ve vztahu k refe-
renénimu rdmci nebo soufadnicovému systému definovanému zvolenym prvkem. Je-li radius
zaobleni nastaven na pevny bod trasy, pfedchazejici a nasledujici body trasy jsou variabilni,
nebo je-li rddius nastaven na variabilni bod trasy, pak pro dany rddius neprobéhne kontrola
presahu/prekryti (viz 14.6).Pokud béhem chodu programu rddius pfekryva bod, robot jej
bude ignorovat a pfesune se na dalsi.

Ma-li se robot napt. pfesunout o 20 mm v ose Z ndstroje:

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

Pohyb L
Bod trasy_1

Pouzit proménnéd=var_1,

(proménnéa poloha) :

Prvek=N&stroj
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14.9 Prikaz: Cekat

& Soubor 03:36:03 CCcC 0

Program rlnstalace rPohyb VIV | Protokol \
<unnamed=> Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné
rogram robota o

Pohyb | ®

o Bod_trasy_1 CEKat
Pohyb | Zvolte, co spusti dalsi akei robota;
o Bod_trasy_2
Nastawit @ Zadne cekani
Paleta

W Tvar 3
W Paletova sekvence |— @ Cekat seconds

o Pistup_1 .
0 Bod tvaru 1 (O cekat na digitalni vstup |-:Di.|nput:- |v|| | |
= Nastavit
= Cekat (@ cekat na |4:An.\nput:\- |v| |> |v|
8 Kenec_1
Vylozit
o Pocatecni_poloh
¥ Smér
o Zxpolohy
9 Do_polohy
W Sekvence zvednuti
° Poloha_naloze_2
= Nastavit
= Cekat
o Konec_2
Cekat
Slozka |
rA

(@ Cekat na | ‘

4]
Q]| <> |
g zgia;i - IE“E"E”:‘ Rychlost =———{_100% | 4@ predchozi || Dalsi B |

Piikaz Cekat slouzi k pozastaveni vstupnich/vystupnich signalti nebo vyrazu pro dané ¢asové
obdobi. V pfipadé vybéru Zadné ¢ekani se neprovede nic.

14.10 Prikaz: Nastavit

d Soubor 03:36:03 CCcC 0
Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol \
<unnamed=> Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
rogram robota o
Pohyb J =
o Bod trasy 1 Nastavit
Pohyb J

Wyberte akei, kterou ma robot vtomto bod& programu provést. MOzete rovné: uvést zmény

° Bod_trasy_2 zatizeni robota.

Nastawit
Paleta =N
¥ Tvar O Zadna akce
W Paletova sekvence |—
o Pistup_1 (D nastavit digitaini vystup |4:Di.0utput:- |v|| | |
9 Bod_tvaru_1

= Nastavit O Nastavit analogowy wstup |<An.Output=> H mA
= Cekat
9 Konec_1 (J Nastavit |<Output= =
Vylozit
© Pocatecni_poloh
¥ Smér » | @@ Proménnou instalace zwyite o jedna: H

o Zxpolohy
9 Do_polohy

W Sekvence zvednuti
° Poloha_naloze_2

= Nastawit [[] Nastavit celkowy naklad kg
= Cekat
|9 Konec 2 [ Pouzit jako t&zisté aktivni TCP
Cekat

= cnrdzd

< ) Mo
Q& <-—» ]
@ Seveinyrovor [T DA] ] etest s Spraccnon || pam |
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14.11 Prikaz: Samostatné okno UNIVERSAL ROBOTS

Slouzi k nastaveni digitalnich nebo analogovych vystupti na danou hodnotu.

Nastaveni zatiZeni robotického ramene 1ze rovnéz provést piikazem. Uprava zatiZeni/nakladu
miiZe byt nutnd, aby se zabranilo spusténi ochranného zastaveni robota, pokud je hmotnost

néstroje odlisné od ofekdvaného zatiZeni. Jako tézisté se ve vychozim nastaveni také pouzivd

aktivni TCP. Pokud aktivni TCP nelze pouzit jako téZisté, 1ze zrusit zaskrtnuti policka.

Aktivni TCP Ize také upravit pomoci pfikazu Set. Staci jen zaskrtnout policko a z nabidky vy-
brat jednu z kompenzaci TCP. Pokud je pro konkrétni pohyb v dobé psani programu znama
aktivni poloha TCP, zvaZte namisto toho pouZiti vybéru TCP v karté Pohyb (viz 14.5).Dalsi
informace o konfiguraci uvedenych TCP (viz 13.6).

14.11

Prikaz: Samostatné okno

& Soubor 03:36:05 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |

=unnamed= Prikaz r Grafika rStruk'tura rProménné
W Fohyb | -
o Bod_trasy 2 .
= Nastavit Samostatné okno
S Paleta »
W Tvar
9V Paletova sekvenc
o Piistup_1 | |
o Bod_tvaru_1
: gfzjf;e:ﬁ't Typ samostatného okna: Nahled samostatného okna |
o Konec_1 Q zoréva
Se Vyloat I
o Pocateéni_poloh @ Upozarneni
oV Smér 0 Chyba
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢V Sekvence avednu
o Poloha_naloze |
= Nastawt —
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
W Slozka

Zobrazi na obrazovee nasledujici zpravu a éeka, az uzivatel stiskne tlacitko OK

or
= Zastavit
= Samostatng okno hd

‘Q”‘C‘I| | - — »> | [[] Zastavit provadéni programu pfi tomto samostatném ckné

@ simulace BEE Rychlost =————{_}100% | 4piedchozi || palsi® |

Q Skutecny robot

Samostatné okno predstavuje zpravu zobrazenou na obrazovce, kdyZ program dosdhne tohoto
pfikazu. Lze volit styl zpravy a zadat vlastni text pomoci kldvesnice na obrazovce. Robot bude
¢ekat, az uzivatel/obsluha stiskne tla¢itko ,,OK” pod samostatnym oknem, a poté bude po-
kracovat v provadéni programu. Pokud je zvolena polozka ,Zastavit provadéni programu”,
program robota se v piipadé zobrazeni tohoto samostatného okna zastavi.

Pozndmka: Zpravy jsou omezeny na maximalné 255 znakf.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.13 Pfikaz: Komentar

14.12 Prikaz: Zastavit

& Soubor 03:36:05 CCcCC 6
Program | Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |

=unnamed= Prikaz r Grafika rStruktura rProménné
T Bod_trasy_L =~
T Pohyb | ] M
o wasy 2 || Zastavit
= Nastawt
S Paleta Provadéni programu se v tomto bodé zastawi,
W Tvar
¢ WV Paletova sekvenc
o Pfistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastawit
= Cakat
o Konec_1
S Viylozit
° Pocateéni_poloh
¢V Smér
o Zxpolohy
o Do_palohy
¢ V¥ Sekvence avednu
o Poloha_naloze |
= Nastavit
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
V SloZka
= <prazdny=

= Komentar

= Zastavit -

EN I D
S]] <> |

g:mlt‘lnlaaﬁii?robot IE“E"E“:‘ Rychlost =——={ 1 00% | 4 predchozi || Dalsi B |

Provéadéni programu se v tomto bodé zastavi.

14.13 Prikaz: Komentar

& Soubor 03:36:04 CCcCC 0

Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |

=unnamed= Prikaz r Grafika fStruktura I’Proménné
[V Pohyb ] -
9 Bod_trasy_ 1 .
V rohyb)j Komentar
© Bod_trasy 2
= Nastawt
s Paleta
WV Tvar Zadejte komentar:
¢V Paletova sekvenc
o Pfistup_1 ‘
o Bod_tvaru_1 |—
= Nastavit
= Cekat
@ Konec_1
S Viylozit
9 Pocatedni_poloh
¢V Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢V Sekvence zvednu
o Poloha_naloze |
= Nastavit
= Cekat
o Konec_2
= Cekat
W Slozka

-

Qo 1€ ][] rochiost oo [ ®predchozi_|[ paisi®_|

Zde mtize programator zadat fadek textu k programu. Tento fadek textu nebude mit zadny vliv

na vykondni programu.
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14.14 Pfikaz: Slozka UNIVERSAL ROBOTS

14.14 Prikaz: Slozka

& Soubor 03:36:04 CCcCC 0

Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol |
<unnameds Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné

Program robota o
W Pohyb | ~
o Bod_trasy_1 S I oz ka
W Pohyb |
o Bod_trasy 2 Slozka predstavuje soubor programowych Fadkd,
= Nastavit
s Paleta Zadejte text, ktery bude zobrazen v programovém stromu:
WV Tvar
¢V Paletova sekvenc{=—
o Pistup_1 ‘
o Bod_tvaru_1
= Nastavit
= Cekat
o Konec_1
o Vyloait
o Pocatedni_ poloh
¢V Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢V Sekvence zvednu
v Poloha_naloze |
= Nastawit
= Cekat
o Konec_2
= Cekat
W Slozka —

= orrd
4]

Slozka

|
| [] sknjt programowy strom slozky

Qs>
Qimice g B[] e oo [ ot || oasio

SlozkaslouZi k uspofddéani a oznaceni urcitych ¢asti programu, vycisténi programového stromu
a pfehlednéjsi navigaci a ¢tenf programu.

ez

Slozky nemaji Zddny vliv na program a na jeho spusténi.

14.15 Prikaz: Cyklus

& Soubor 03:36:06 CCCC 0
Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol |

=unnamed=> Prikaz r Grafika rStruktura T/Pruménné

= Nastavit y

Y. Paleta

W Tvar Cy kl us

¢V Paletova sekvenc
o Piistup_1

o Bod tvaru 1 “yberte pocet spusténi programu v tomto cyklu.

= Nastavit
= Cekat
o Konec_1
S Viylozit ° Nekonecny cyklus
o Pocateéni_poloh
¢V Smér

° oloh
o g);p_po,roﬁy Pocitani cykld Mazev proménné

¢ ¥V Sekvence zvednu I:I Cyklus_1
o Poloha_naloze| -
= Nastavit @ Pouzit cyklus, pokud je wraz True
= Cekat
@ Konec_2 |
= Cekat =
V Slozka ) [ Nepfetréité kontrolovat wraz
= <prazdny=>
= Komentar
= Zastavit
= Samostatne okno
= Casovy spinac_1 |

W Cyklus |
i v

[l
Q] <> |
g :glt‘lzcnz - IE“E”E‘D Rychlost ==———A_N100% 4@ predchozi || Dalsi B |
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UNIVERSAL ROBOTS 14.16 Pfikaz: Podprogram

Zakladni pfikazy programu se budou cyklicky opakovat. V zavislosti na vybéru jsou p¥ikazy
zékladniho programu provadény v nekoneéném cyklu, v urcitém poctu opakovani, nebo do-
kud je dand podminka pravdiva. P¥i provadéni urc¢itého poctu cykli je vytvofena vyhrazend
proménnd cyklu (oznacend jako loop_1 na snimku obrazovky vyse), kterou lze pouzit ve vy-
razech v rdmci cyklu. Proménnd cyklu ma hodnoty od Odo N — 1.

Pokud je pouzit cyklus s vyrazem jako koncovou podminkou, umoznuje rozhrani PolyScope
nepfetrzité vyhodnocovani tohoto vyrazu, takZe ,cyklus” 1ze pferusit kdykoli béhem prova-
déni, nikoli pouze po kaZdém zopakovani.

14.16 Prikaz: Podprogram

& Soubor 03:36:08 CCcC O
Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
=unnamed= Prikaz r Grafika fStruktura I’Proménné
=Cekat -
o Konec_1 Pfejmenovat |
42 vyloat Podprogram_1
Ongcavtecm_po.fo Podprogram miZe odkazovat na soubor na disku nebo byt obsaZen v tomto programu,
¢ mér
o Zxpolohy Soubor podprogramu:
o Do_polohy

o 7 Sekvence zve ‘<No File Selected= |

o Poloha_nalo)
= Nastawt
=Cekat
@ Konec_2

= Cekat

¥ Slozka

=

Nacist soubor |

-

= Komen
= Zastavit

= Samostatné okno
= fasovy_spinac_1

ar

¢ V Cyklus
Esknpt.
=vyar_2:=2 *forcel) || | Ulozit podprogram H Vymazat podprogram
B Vvyvolat Podprogra

P VI ] Aktualizovat soubor podprogramu s timto programem

Zobrazit strom podprogramu

|Q||ﬁ|| ” - > | [ Sledovat provédéni programu
N S e ey

Podprogram mtiZe obsahovat ¢asti programu, které jsou nutné na nékolika mistech. Podpro-
gram muZe mit podobu samostatného souboru na disku a mtize byt rovnéz skryty z divodu
ochrany pfed neZadoucimi zménami.
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14.17 Prikaz: Zadani

UNIVERSAL ROBOTS

Prikaz: Vyvolat Podprogram

& Soubor

03:36:08

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |

cccc @

=urnamed=>

=(Cekat -
o Konec_1
Se Vyloat
o Pocateéni_poloh
oV Smér
o Zxpolohy
o Do_polohy
¢V Sekvence avednu
o Poloha_naloze |
= Nastawt
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
WV Slozka
= <prazdny=
= Komentar
= Zastavit
= Samostatng okno
= casovy_spinac_1
W Cyklus
= <prazdny=

& sSkript

[ vyvolat Podprogram ]
T ..

= <prazdny=

=yar_2:=2 *force() ==

todprogram_1 -
14 [l | »]

Rl <> |

Prikaz rGrafika rStruktura rProménné

Vyvolat funkci

|Podprogram_l |v|

Wyberte funkci, ktera bude vyvolana v tomto bodé provadéni programu.

a Simulace
o Skutecny robot

EE@D Rychlost =————=_100%

| 4piedchozi || palki® |

z ¥z

Vyvolani podprogramu vykond programové fadky v podprogramu a poté se vrati na nasledujici

fadek.

14.17 Prikaz: Zadani

@ Soubor

03:36:07

Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |

cccc @

=unnamed=

¥ W Paletova sekvenc] a

o Pistup_1

o Bod_tvaru_1

= Nastavit

= Cekat

o Konec_1
o Vyloait

o Pocatedni_ poloh

¢V Smér

o Zxpolohy

o Do_polohy
¢V Sekvence avednu

Prikaz rGrafika rStruktura rProménné

Zadani

Pfifadi wbrané preménné hodnotu vyrazu,

Proménna Vyraz

|var_2 |v| = |
|

[ oeai + S

2 *farce()

Input

=<Input= -

False (LO) Q

Esc

True (HI)

4= Klavesa Backspace

Output

=0utput= -

and or Xor not 7

'Variable

<\ariable= -

I~
H
.
A
v
.
3
Y

Pose

=Pose= -

Odeslat

Function

=Function= -

ABC 4 >
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UNIVERSAL ROBOTS 14.18 Prikaz: If

Slouzi k zaddni hodnot proménnych. Po zaddni bude vypocitand hodnota uvedena vpravo po-
uzita pro proménnou uvedenou vlevo. Toto nastaveni miiZze byt uZite¢né u sloZitych programi.

14.18 Prikaz: If

& Soubor 03:36:08 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |

=unnamed= Prikaz r Grafika rStruktura rProménné
=Cekat -
o Konec_1
S VyloZit If
o Pocatedni poloh
¢ W Smer W zavislosti na stawu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou provedsny
® Zypolohy nasledujici Fadky.
o Do_palohy
¢ ¥ Sekvence zvednu B ‘
o Poloha_naloze |

= Nastawt I G
= Cakat [] Nepfetréité kontrolovat wraz

o Konec_2
= Cekat
W Slozka

=
= Komen
= Zastavit
= Samostatné okno
= fasovy_spinac_1
W Cykilus

al

[E skript
=var_2:=2 *force() ||
[ vyvolat Podprogram_]
T ..

=

{ y= | Pridat Elself Odebrat Elself
odprogram 1 - |
Relnl <o ]

@ simulace EEE Rychlost =——J100% | predchozi || palsi® |

Q Skuteény robot

Struktura pfikazu if...else zméni chovani robota na zdkladé vstupti senzorti nebo hodnot pro-
ménnych. Pomoci editoru vyrazd mtiZzete urc¢it podminky, po jejichz splnéni bude robot po-
kracovat k ptikaziim tohoto piikazu If. Pokud je podminka vyhodnocena jako Pravda, budou
provedeny pfikazy v ramci tohoto pfikazu If.

Prikaz If mtiZze mit nékolik pfikazii Elself, které lze pfiddvat a odstratfiovat s pouZitim tlacitek
Ptidat (Add) Elself a Odebrat (Remove) Elself. Pfikaz If vS8ak mtZe mit pouze jeden piikaz
Else.

Poznamka: MiZete zaskrtnout polickoNepfetrzité kontrolovat vyraz pro umoZznéni vyhodno-
covani podminek pfikazt If a Elself béhem provadéni obsazenych fadkt. Pokud je vyraz v

pfikazu If vyhodnocen jako Nepravda, postupuje se podle pfikazti Elself nebo Else.

CB3
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14.19 Prikaz: Skript

UNIVERSAL ROBOTS

14.19 Prikaz: Skript

& Soubor

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |

03:36:06 CCCC O

=unnamed=>

T W var
¢V Paletova sekvenc
o Pistup_1

o Bod_tvaru_1

= Nastavit

= Cekat

@ Konec_1
S Viylozit

o Pocateéni_poloh

9V Smér

o Zxpolohy

o Do_polohy
¢V Sekvence zvednu

o Poloha_naloze |

= Nastavit
= Cekat
o Konec 2
= Cekat
W SloZka

=

= Koment
= Fastavit

= Samostatné okno
= casovy_spinac_1
W Cyklus

= <pri,

Prikaz rGrafika rStruktura rProménné

Koéd skriptu

Mize mizete zadat tent, ktery bude proveden, jako kéd skriptu pro oviadaé URController,

i [~

G Simulace
(] Skutecny robot

EE@D Rychlost =———=_N00%

| 4piedchozi || palsi® |

Tento pfikaz umozituje p¥istup k zakladnimu jazyku skriptu v redlném Case, ktery je provadén

ovlada¢em robota. Vyrobek je uréen pouze zkusenym uZzivatelim a navod k pouZiti najdete v

Prirucce pro skriptovani na webovych strankach podpory (http://www.universal-robots.

com/support).

Pomoci volby ,Soubor” v levém hornim rohu lze vytvaret a upravovat programové soubory

skriptti. Timto zptisobem lze dlouhé a slozité skripty pouzivat spole¢né s uzivatelsky nendroc-

nym programovanim v rozhrani PolyScope.

Verze 3.7.0
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UNIVERSAL ROBOTS 14.20 Prikaz: Udalost

14.20 Prikaz: Udalost

& Soubor 03:36:20 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
=unnamed=> Prikaz r Grafika rStruktura rProménné
=rekat -
_ " Konec_2 .
= Cekat Udalost
¢V Slozka
= <prazc Udélost m& podobny wznam jako pferugeni, v piipadé udalosti véak pokraguje
= Komentar provadéni hlavniho programu, pfigems je vykonavan kéd udalosti. Zatimeo je udélost
= Zastavit provadéna, nebudou mit nové udalosti zadny vliv.
= Samostatné okno
= asovy spinaé_l1 W zavislosti na stavu daného vstupu senzoru nebo programové proménné budou
9V Cykius provedeny nasledujici fadky.
= <prazdny=
B Skript

= vyar_2:=2 *force() ||
B Vyvolat Podprogra
¢V if ..

¢—<% Paleta
V Tvar
9V Paletova sekvg=—
o Pistup_3
o Bod_tvaru._.
= Nastawit
=Cekat
@ Konec_3
[P Podprogram_1

= <prazdny=

% udalost - |

1 Il [»]

Qal] <> |

G [MBIDIN voe —own Lomewe Leme ]

Udalost 1ze pouzit k monitorovani vstupniho signdlu a provedent akce ¢i nastaveni proménné,
kdyZ je vstupni signal vysoky. Napiiklad v pfipadé, Ze vystupni signal pfepne na vysokou hod-
notu, vyckd program 200 ms a opét nastavi nizky signdl. Tim je umoZnéno mnohem jednodussi
kédovani hlavniho programu pro piipad, kdy externi stroj aktivuje ndbéZnou hranu impulsu

namisto vysoké tirovné vstupu. Uddlosti se kontroluji jednou za kazdy fidici cyklus (8 ms).
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14.21 Prikaz: Vlakno UNIVERSAL ROBOTS

14.21 Prikaz: Vlakno

& Soubor 03;36:21 CCcCC 6
Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
=unnamed= Prikaz r Grafika rStruktura rProménné
= Cekat -
¢ V SloZka 2
= <prazdny= Vla kno
= Komentaf \idkno je paralelni program, ktery bé&# spoleéné s hlavnim programem. Wakno mdze vkonavat
= Zastavit WMV, Eekat na signaly a nastavovat proménné.
= Samostatng okno
= Casovy_spinac_1 Slouz k ovladani jinych strojd, kdyz je robot spustén,
¢V Cyklus
= <prazdny>
& skript

=var_2:=2 *force()
P viyvolat Podprogra
VI
=
¢ o Paleta
W Tvar
¢ W Paletova sekvd
o Pfistup_3
o Bod_tvaru_3|
= Nastawvit S
= Cekat
0 Konec_3
gram_1

razdny=  —

— Mekoneény cyklus

| [_| Sledovat provadéni programu

g:[:?:;? - IE“E”E‘D Rychlost =———=_N00% | 48 piedchozi || Dalsi B |

VIédkno oznaluje paralelni proces programu robota. Vldkno lze vyuzit k ovladani externiho
stroje nezdvisle na ramenu robota. Vldkno miiZze komunikovat s programem robota pomoci
proménnych a vystupnich signalt.

14.22 Prikaz: Prepinac

& Soubor 03:36:22 CCCC 0
Program rlnstalace rPohyb ViV | Protokol |

=unnamed=> Prikaz rGrafika rStruktura rProménné

= Pocatecni proménn_*~

W Program robota -4 1 -4
v SR Prepinac
¢V Pohyb J
° Bod_trasy_1 K fizeni chodu vageho programu miZete pousit pFepl’nacf pfikaz (tzv. switch
¢V pohyb ) statement). Lze tak nahrazovat slofité pfikazy KDYZ ... JINAK KDYZ ... a
° Bod_trasy 2 |=| testovat rozsah hodnot pro vas wraz
= Nastavit

¢ oo Paleta

¢ % Tvar: Ctverec
o Rohl_1
o Roh2_1 PFepinac
o Aoh3 1
s Roh4_1

¢ W Paletova sekvd
o Pfistup_1
© Bod_tvaru_1 [ Wichoz pfipad
= Nastavit
= Cekat

0 Konec_1
-5 oz Fipd

o Pocatecni_polo
¢ W Smér

Ty | | = e e g

¢V Sekvence zved

Il I

4
Qe <> |
g:[:?:;? - IE“E”E‘D Rychlost =———=_N00% | 48 piedchozi || Dalsi B |
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UNIVERSAL ROBOTS

14.22 Prikaz: Prepinac

Struktura p¥ikazu Pfipad p¥epinace muize zménit chovani robota na zdkladé vstupti senzorti

nebo hodnot proménnych. Pomoci Editoru vyrazi lze popsat zdkladni podminku a definovat

pripady, kdy bude robot pokracovat k dil¢im pfikazim tohoto pfikazu P¥epinaé. Pokud je

podminka vyhodnocena jako vyhovujici pro jeden z pfipadd, budou provedeny fadky v ramci

tohoto P¥ipadu. Byl-li specifikovdn Vychozi pripad, pak budou fadky provedeny pouze

tehdy, kdyZ nebudou nalezeny Z4dné jiné odpovidajici piipady.

Kazdy Pfepinac¢ mutZe mit nékolik P¥ipadd a jeden Vychozi pripad. Pfepinace mo-

hou mit pouze jednu instanci jakychkoliv definovanych hodnot P¥ipadu. K pfidani P¥ipadt

slouzi tlac¢itka na obrazovce. Pfikaz P¥ipad pro dany pfepinac lze z obrazovky odstranit.

14.22.1

Casovaé

& Soubor

Program rlnstalace rPohyb VIV | Protokol \

03:36:05

ccce @

<unnamed=>

Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

T Bod_trasy_.
= Nastawt
Y. Paleta
WV Tvar
¢ ¥ Paletovd sekvenc
o Pfistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastavit
= Cekat
o Konec_1
S Vilozit
0 Pocateéni_poloh
9V Smér
o Zxpolohy
o Do_palohy
¢ V¥ Sekvence avednu
o Poloha_naloze_|
= Nastavit
= Cekat
o Konec 2
= Cekat
W Slozka

=

= Kom
= Zastavit
= Samostatne okno

Casovac

I | Me&fenicasu. Vtéto proménné se zobrazuje naméreny cas

| / ||Easovj75p|'naf:71 |v|

(@ spustit
0 Zastavit
G Reset

0 Simulace
Q Skuteény robot

EEED Rychlost =——=1 1 00%

Vv

| 4piedchozi || palzi® |

Casovac slouzi k méfeni doby, po kterou béZi konkrétni soucdsti robota. Proménné programu
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14.23 Pfikaz: Tvar UNIVERSAL ROBOTS

14.23 Prikaz: Tvar

& Soubor 03;36:10 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
=unnamed=> Prikaz rGrafika rStruktura rProménné
5 Paleta o

7 Tvar Tvar
9V Paletova sekvenc
o Piistup_1 | |Tvar pfedstavuje skupinu poloh, ktera se cyklicky opakuje.
o Bod tvaru 1 Tvary lze pouzit k vicendsobnému paletovani apod.
= Nastawit
= Cekat
. Vy!o;'tKonec_l Polohy na pfimce Primka . .
o Pocateéni_poloh |___
oV Smér
» Zpolohy Polohy v obdainiku obdélnik BRI e
o Do_polohy -———ol -
¢V Sekvence avednu
o Poloha_naloze |
= Nastawt
= Cekat
@ Konec_2
= Cekat
T Slozka - "
Seznam poloh Seznam = =

— Polohy v kvadru Kvadr

=

= Koment
= Zastavit

= Samostatng okno
= casovy_spinac_1
W Cyklus |

g :R?;i? - E“E“E‘ Rychlost =———=_N00% | 48 piedchozi || Dalsi B |

Ptikaz Tvar lze pouzit k cyklickému prochédzeni polohami v programu robota. Pf¥ikaz Tvar od-
povida jedné poloze pii kazdém provedeni.

Tvar lze zadat jako jeden ze &tyt typt. Prvni tii moZnosti, Pfimka, Ctverec nebo Kvadr, 1ze
pouzit pro polohy v pravidelném tvaru. Pravidelné tvary jsou definovany poctem charakte-
ristickych bodd, pficemz body definuji hrany tvaru. P¥imka je ddna dvéma koncovymi body,
Ctverec je dan tfemi ze ¢tyt vrcholt, Kvadr je dan ¢tyfmi z osmi vrcholt. Programétor zada
pocet poloh na kazdé hrané tvaru. Ovladac robota poté vypocitd jednotlivé polohy tvaru po-
mérnym sectenim vektord hran.

Pokud polohy, jimiZ je nutné projit, netvofi pravidelny tvar, lze vybrat moZnost Seznam, po-
moci které programdtor miize zadat seznam vsech poloh. Timto zptisobem lze dosdhnout libo-

volného uspotfddani poloh.

Definice tvaru

Pti vybéru tvaru Kvadr bude mit obrazovka nasledujici podobu.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Pfikaz: Sila

& Soubor 03:36:18 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
E‘ =unnamed= Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné

s Paleta &

var: Kvad)
T Roh8_1
o Roh2_1 —
o Roh3_1
o Roh4_1
o Roh35_1
o Roh6_1 |
o Roh7_1
o Rohg_1
¢ ¥ Paletova sekvenc
o Pfistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastavit
= Cekat
@ Konec_1
S Viylozit
9 Pocatedni_poloh
9V Smér

o Zxpolohy  __ L 3
o Do_polohy ~_ 62 57 T 7
o

| Zmenit tuto polohu |

Presunout sem |

o Poloha_naloze |

= Nastavit
S~

= Cekat 1™« -~

o Konec_2 ——| — — —
=<'| — ¥ | ®2 @3
Qe <> |

@ vty 1040 ][ 8 enons o Lt eroccnon || paii |

¢ W Sekvence avednu @

U tvaru Kvadr se k definovani stran kvadru vyuZivajf tfi vektory. Tyto tfi vektory jsou uréeny
¢tyfmi body, pricemz prvni vektor sméfuje z prvniho bodu do druhého, druhy vektor sméfuje
z druhého bodu do tfettho a tfeti vektor sméfuje ze tfettho bodu do ¢tvrtého. Kazdy vektor je
rozdélen poctem intervalti. Konkrétni poloha v ramci tvaru je vypoctena jednoduchym pomér-
nym pfi¢tenim intervalovych vektorti.

Tvary P¥imka a Ctverec funguji obdobné.

Pti prochézeni poloh v rdmci tvaru je pouZivana proménnd pocitadla. Ndzev proménné se zob-
razuje na obrazovce piitkazu Tvar. Proménna cyklicky prochdzi hodnotamiod 0az X * Y xZ —1,

coZ je potet bodii tvaru. Touto proménnou lze manipulovat pomoci zadani a také ji pouZit ve
vyrazech.

14.24 Prikaz: Sila

V pracovnim prostoru robota umoziiuje Rezim sily zajisténi souladu a sily ve volitelnych osach.
Vsechny pohyby robota provadéné na zakladé piikazu Sila budou v reZimu sily. Kdyz se ra-
meno robota pohybuje v rezimu sily, je mozné vybrat jednu nebo nékolik os, ve kterych se
chové pruzné v zavislosti na vnéjsich sildch, které na néj ptisobi. Rameno robota je v souladu s
okolim v osach s pruznym chovanim. To znamen4, Ze rameno robota automaticky upravi svou
polohu tak, aby dosdhlo pozadované sily. Je rovnéz moZzné nastavit, aby rameno robota samo
vyvinulo silu na své okoli, napt. na obrobek.

Rezim sily je vhodny pro aplikace, kde aktualni poloha TCP podél pfedem definované osy neni
dilezita, ale misto toho je poZadovano ptisobent sily podél této osy. Pokud by se mél stiedovy
bod néstroje TCP napftiklad odvalovat proti zakfivenému povrchu nebo pifi tlaceni & taZzeni
obrobku. ReZim sily rovnéZ podporuje ptisobeni urcitého kroutictho momentu okolo pfedem
definovanych os.

Pokud se rameno robota nesetka s Zddnymi pfekazkami v ose, kde je nastavena nenulova sila,
bude mit tendenci v této ose zrychlit.
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14.24 Pfikaz: Sila UNIVERSAL ROBOTS

I kdyZ byla nékterd osa zvolena pro pruzné chovani, program robota se nadale bude snazit
pohybovat robotem v této ose. Rizeni sily viak zajist'uje, Ze rameno robota bude nadale nabihat
na zadanou silu.

UPOZORNENI:
1. Vyhnéte se vyraznému zpomaleni té€sné pfed vstupem do re-
Zimu sily.
2. Vyvarujte se vysoké akcelerace v rezimu sily, nebot’ se tim
sniZuje pfesnost regulace sily.

3. Pred vstupem do rezimu sily se vyvarujte rovnobéznému po-

hybu s osami s pruznym chovanim.

& Soubor 03:36:21 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
H =urnamed=> Prikaz rGrafika rStruk'tura rProménné
[V Slozka - -

= - | |Sila

= Komenta

= Zastavit

= Samostatné okno Prvek Typ H

= Casovy_spinad_1
¢V Cyklus

=

[ skript
=vyar_2:=2 *force()
B vyvolat Podprogra
VI Cast programu podle tohoto pikazu sily bude
= 7)== probihat v rezimu sily. W rezimu sily bude robot
&% Paleta volny ve sméru wybraného prvku pro plsobeni
¥ Tvar zadané sily.
va Vi /
Y iaj;f;uzsjk y . zo‘testf\.rérl;f reéi_mutlsﬂ}rtpla(ouéi]':te tlzé_&ko testu
- ole v kombinaci s tlaéitkem Freedrive na

;iod_t‘.feru_.? El= b prenosném oviadacim terminalu.
astavit
= Cekat 5
o Konec_3

= .

 Wiskno_1
4= Sila
1 Il | ¥

Qe =]
GSimuIace N B =
E“E“E‘ Rychlost =————=_100% | 48 predchozi || Dalsi B |

° Skutecny robot

Volba prvku

Nabidka prvki se pouziva k vybéru soufadnicového systému (os), které bude robot pouZi-
vat béhem ¢innosti v rezimu sily. Prvky v nabidce jsou ty, které byly definovany v instalaci,
(viz 13.12).

Typ rezimu sily
K dispozici jsou ¢tyfi typy rezimi sily. Kazdy z nich urcuje zptisob, jakym bude vybrany prvek

interpretovan.

¢ Jednoduchy: Pouze jedna osa v reZimu sily bude s pruznym chovéanim. Sila podél této
osy je nastavitelnd. PoZzadovana sila bude vzdy pouZzivdna podél osy Z vybraného prvku.
Nicméné pro p¥imkové prvky je to podél jejich osy Y.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.24 Pfikaz: Sila

* Ramec: Typ ramce umozZiiuje pokrocilejsi vyuzivani. Zde je mozné nezavisle vybirat pruzné
chovani a sily ve vSech Sesti stupnich volnosti.

* Bod: Kdyz je vybrana funkce Bod, tak md soufadny systém osu Y smétujici od stfedového
bodu néstroje (TCP) robota smérem k poc¢atku vybraného prvku. Vzdélenost mezi stie-
dovym bodem nastroje (TCP) robota a po¢idtkem vybraného prvku musi byt minimalné
10 mm. Soufadny systém se bude ménit v priibéhu programu tak, jak se bude ménit po-
loha sttedového bodu néstroje (TCP) robota. Osa X a osa Z soufadného systému zavisi na
ptvodni orientaci vybraného prvku.

* Pohyb: Funkce pohybu znamen4, Ze se soufadny systém bude ménit podle sméru pohybu

sttedového bodu néstroje (TCP). Osa X soufadného systému bude projekci sméru pohybu
TCP na roviné rozpinajici se mezi osami X a Y vybraného prvku. Osa Y bude kolma k po-
hybu robota a v roviné X-Y vybraného prvku. To lze vyuzivat p¥i odstrafiovani otfepti
podél sloZité trajektorie, kde se vyZaduje sila kolmd k pohybu TCP.
KdyZ se rameno robota nepohybuje: Je-li zadan rezim sily, kdyZ je rameno robota v klidu,
potom nebudou Zadné osy s pruznym chovanim, dokud se TCP neza¢ne pohybovat. Po-
kud se pozdéji, stale v reZimu sily, rameno robota opét zastavi, bude mit tikolovy rdmec
stejnou orientaci, jako kdyz se TCP naposledy pohyboval.

Pro posledni tfi typy muZe byt aktudlni tikolovy rdmec zobrazen pii béhu programu na karté
grafiky (viz 14.29), kdyZ robot pracuje v rezimu sily.

Vybér hodnoty sily

¢ Hodnotu sily nebo to¢ivého momentu Ize nastavit pro osy s pruZznym chovanim. Rameno

robota nastavi svou polohu s cilem dosazeni zvolené sily.

¢ U os bez pruzného chovani bude rameno robota sledovat trajektorii nastavenou progra-

mem.

Pro transla¢ni parametry je sila specifikovand v Newtonech [N] a pro rota¢ni parametry je krou-
tici moment specifikovan v Newton-metrech [Nm].

POZNAMKA:

Je nutné provést nasledujici:

* Pomoci skriptovaci funkce get_tcp_force () v samostat-

ném vlakné nacist skute¢nou silu a to¢ivy moment.

» Korigovat vektor klice, pokud je skute¢na sila a/nebo tocivy
moment niz${ neZ pozadovana.

Vybér meznich hodnot

Mezni hodnotu je moZné nastavit pro vSechny osy, ale tyto hodnoty maji rozdilny vyznam podle
toho, zda jsou to osy s pruznym chovanim nebo bez pruzného chovani.

® Osa s pruznym chovanim: Mezn{ hodnota je maximdlni dovolena rychlost TCP, kterou
muiZze dosdhnout podél nebo na této ose. Jednotkami jsou [mm/s] a [°/s].
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14.25 Pfikaz: Paleta UNIVERSAL ROBOTS

* Osa bez pruzného chovani: Mezni hodnota je maximalni odchylka od programové trajek-
torie, kterd je dovolend, neZ je robot z bezpecnostnich dtivodi zastaven. Jednotkami jsou
[mm] a [?].

Nastaveni testovaci sily

Tla¢itkem zapnuti a vypnuti, oznacenym Test, se pfepind chovani tlacitka Freedrive na zadni

strané pfenosného ovladaciho termindlu z normélniho reZimu Freedrive na test pfikazu sily.

KdyZ je zapnuto tlacitko Test a stiskne se tla¢itko Freedrive na zadni strané pfenosného ovla-
dactho termindlu, robot bude provadét ¢innost, jako kdyZz program doséhl tohoto pfikazu sily.
Timto zplisobem lze ovéfit nastaveni pred skute¢nym spusténim celého programu. Tato moz-
nost je obzvlasté uzite¢nd pro ovéfeni, Ze byly spravné vybrany osy s pruznym chovanim a sily.
Jednoduse jednou rukou ptidrzte TCP robota a druhou rukou stisknéte tla¢itko Freedrive a po-
vsimnéte si, ve kterém sméru se rameno robota miiZe/nemtize pohybovat. Po odchodu z této
obrazovky se tla¢itko Test automaticky vypne, coZ znamend, Ze tla¢itko Freedrive na zadni
strané pfenosného ovladaciho termindlu je opét pouzivano pro bézny rezim Freedrive.
Pozndmka: Tlacitko Freedrive bude funkéni pouze tehdy, kdyz bude pro piikaz sily vybran
platny prvek.

14.25 Prikaz: Paleta

& Soubor 03:36:09 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | v/v | Protokol |
<unnamed> Prikaz r Grafika rStruk'tura rProménné |
", Paleta -
V Tvar
¢V Paletova sekvenc Pa Ieta L . ) . o L
o Piistup_1 Paletovad operace umozfuje robotu provadét stejnou sekvenci pohybil a akei v nékolika

rliznych polohach. Tato funkee je vhodna pro paletovani a podobné operace. Operace

o Bod_tvaru_l P 3 s a o
ful - paleta se sklada z nasledujicich rovinnych prvkl (planeFeatures)

= Nastawit

= Cekat @ Programova sekvence se ma provadét v nékolika polohach
o Konec_1 & Tvar, bud've formé seznamu nebo jako mfizka.
e Vyloat @ volitelna sekvence pred zahajenim, ktera bude provedena pred prvni polohou.
o Pocatedni_poloh |___ @ Volitelna sekvence po dokonéeni, kterd bude provedena za posledni polohou,
¢ 7 Smér B
o Zxpolohy
o Do_polohy

¢V Sekvence avednu
v Poloha_naloZe |
= Nastavit
= Cekat
o Konec_2

= Cekat

W Slozka

=

= Koment
= Zastavit
= Samostatng okno
= casovy_spinacé_1
W Cyklus |
drv — [[] sekvence pred spusténim

=

[l
‘Q”‘_‘| | - > | [l sekvence po skonéeni

Qo ot 103 [B][ ] ryctiost 00 | predchozi || paisis |

Paletova operace provadi sekvenci pohybti na skupiné mist nastavenych jako tvar (viz 14.23).
V kazdé poloze v ramci tvaru bude provedena sekvence pohybti vzhledem k této poloze v ramci
tvaru.

Naprogramovani paletové operace

Proved'te nasledujici kroky:
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Pfikaz: Hledat

1. Definujte tvar.

2. Vytvorite Paletovou sekvenci zvednuti a poloZeni pro jednotlivé body. Tato sekvence po-

pisuje, co je nutné provést v jednotlivych polohdch v ramci tvaru.

3. Pomoci voli¢e na obrazovce sekvenéniho pfikazu miiZete definovat, které body trasy v ramci
sekvence budou odpovidat polohdm ve tvaru.

Paletova sekvence / ukotvena sekvence

V uzlu Paletova sekvence jsou pohyby ramene robota relativni k poloze palety. Chovani sek-
vence je takové, Ze se rameno robota bude nachédzet v poloze dané tvarem v nastaveni Ukotvena
poloha/bod tvaru. VSechny zbyvajici polohy budou pfesunuty tak, aby vyhovovaly nastaveni.

Pfikaz Pohyb nepouZivejte v rdmci sekvence, nebot’ pohyb se nebude vztahovat k ukotvené
poloze.

»,Pred zahajenim*

Volitelnd sekvence Pfed zahajenim probéhne bezprostfedné pied zahdjenim operace. Toto na-
staveni Ize pouzit k ¢ekani na pfipraveny signal.

,,Po dokonceni*

Voliteln4 sekvence Po dokonceni probéhne po dokonceni operace. Takto 1ze dat signal ke spus-
téni pohybu dopravniku a pfipravé na dalsi paletu.

14.26 Prikaz: Hledat

Funkce hleddni pouZzivd senzor k uréeni toho, zda byla dosaZena spravna poloha pro uchopeni
a poloZeni poloZky. Jako senzor mtZe byt pouZit tla¢itkovy spinac, tlakovy snima¢ nebo kapa-
citni senzor. Tato funkce je urc¢ena k préci se zdsobniky polozek s riznou tloustkou polozek

nebo tam, kde pevnd poloha poloZek neni znama nebo ji nelze snadno naprogramovat.

Nakladani Vykladani

-

v ¥ o

4% Ii L] Ti

Pti programovéani funkce hledani pro préci se zdsobnikem je nutné definovat pocate¢ni bod s,

smér zasobniku 4 a tloust'’ku polozek v zdsobniku i.

Vedle toho je nutné definovat podminku, za které je dosaZena poloha dalsiho zdsobniku, a spe-
cidlni programovou sekvenci, kterd bude v kazdé poloze zasobniku provedena. Pro pohyb

v radmci operace se zdsobniky je rovnéZz nutné zadat hodnoty rychlosti a zrychleni.
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14.26 Pfikaz: Hledat UNIVERSAL ROBOTS

Nakladani

& Soubor 03:36:02 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
=urnamed=> Prikaz rGrafika rStruktura rProménné

W Program robota | ~ |
¢V Pohyb | o o
o Bod. trasy.1 Zvolte typ hledani
¢ 7 Pohyb |
o Bod_trasy 2
= Nastavit
&= Paleta
WV Tvar
¢V Paletova sekve
° Fistup_1 Zvolte nakladani nebo wykladani.
o Bod_tvaru_l|=—
= Nastawit
= Cekat
@ Konec_1
<o Hledat
= Cekat
V SloZka

=

= Komentar .
= Zastavit

= Samostatne okno J ;
= Casovy _spinac_1 f b f
V Cyklus d d

Operace hledanije dana
pocateéni polohou s a smérem d.

-

Nakladani Vykladani

-

-

= =pr

B Skrpt ] )
=var_l=... | =z i Il

g:g?;f; robot IE“E”E‘D Rychlost ==————=(_ho0% | 48 Predchozi || Dalsi B |

Pti naklddani rameno robota postupuje od pocatecni polohy opacnym smérem a vyhledava dalsi
polohu zdsobniku. Po nalezeni si robot polohu zapamatuje a provede specidlni sekvenci. P¥i
pristi operaci zahdji robot hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych tloust'-
kou polozky danym smérem. Naklddani je dokonceno, jakmile vyska zasobniku pfekro¢i defi-

novanou hodnotu nebo jakmile senzor odesle signdl.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.26 Pfikaz: Hledat

Vykladani
& Soubor 03:36:02 CCcC O
Program | Instalace | Pohyb | viv | Protokol |
=unnamed=> Prikaz r Grafika rStruktura rProménné
¥ Program robota - -
¥V Pohyb | Vylozit
o Bod_trasy_1
9V Pohyb | Operace wkladani odebira polozky po jedné ze zasobniku.
o Bod trasy 2 Zasobnik je definovan nasledujicimi parametry: f f
= o - o8
A gaftfwt s: Pogatecni poloha d
§ee Paleta d: Smér zasobniku
V Tvar i; Tloustka polozky
¢V Paletova sekve Ii
o Piistup_1  |—
o Bod_tvaru_]|
= Nastawit
=Cekat
@ Konec_1
9 % Wylozit
o Poéatedni_polo
oWV Smér
o ¥ Sekvence zveq
= Cekat L || Dalsi peloha bude nalezena, kdyz
¢V SloZk
= Koment
= Zastavit ) Tloustka polozky Sdilené parametry
= Samostatné okno R
= casovy spinac_1 mm Rychlost nastroje 250| mm/s
TV Q"’fj‘}"s — Zrychleni nastroje 1200| mm/s?
] Il | [ sekvence pied spust&nim
|Q||"||| ” < > | [ Sekvence po skonéen | Obnovit vychozi nastaveni |
o Slmulavce' IE“E"E”:‘ Rychlost = _No0% | 48 pPiedchozi || Dalsi B |
° Skuteény robot

Pti vykladéani rameno robota postupuje od pocate¢ni polohy danym smérem a vyhledava dalsi
polozku. Podminka na obrazovce urcuje, kdy bude dosaZeno dalstho pfedmétu. Po splnéni
podminky si robot polohu zapamatuje a provede specidlni sekvenci. Pfi pfisti operaci zahaji
robot hledani v zapamatované poloze a postupuje v krocich danych tloust’kou polozky danym

smérem.

Pocatecni poloha

Pocate¢ni poloha, ve které operace se zdsobnikem za¢ind. Pokud je poc¢atecni poloha vynechéna,

povazuje robot za pocatek zdsobniku aktudlni polohu svého ramene.
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14.27 Prikaz: Sledovani dopravniku UNIVERSAL ROBOTS

Smer
& Soubor 03:36:03 CCcCC O
Program |/ Instalace rPohyb VN | Protokol |
=unnamed= Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné
F Program robota o
W Pohyb | ~
o Bod_trasy_1 Sm er
W Pohyb |
o Bod_trasy 2

= Smér je uréen primkou mezi polohou TCP dvou bod( na trase.
= Nastavit

°r Paé,e;iar [] Zastavit po 500.0| mm

¢ W Paletova sekvenry
o Pristup_1 __|| [ Zastavit, kdyz |
o Bod _tvaru_1
= Nastawit
= Cekat
o Konec_1
ae Vylozit
o Poéateéni_poloh
o 7 Smér
o= 7 Sekvence zvedn
= Cekat .
W Slozka

tar

= Kome 5 -

= Zastavit Sdilené parametry

= Samestatne okno Rychlost nastroje 10| mm/s
= fasovy_spinad_1

W Cyklus | Zrychleni nastroje 1200| mm/s?

| Obnovit vychozi nastaveni |

S]] <> |

Q vty oot 104 8] enons o e prodcnon || pai |

Smér je ddan dvéma polohami a je vypocitan jako rozdil mezi TCP prvni polohy a TCP druhé
polohy.
Pozndmka: Smérem se nezohlediiuje orientace bodti.

Vyraz pro dalsSi polohu skladani

Rameno robota se pohybuje ve sméru vektoru a pfitom nepfetrzité vyhodnocuje, zda byla do-
sazena dalsi poloha skladani. Kdyz je vyraz vyhodnocen jako Pravda, je provedena specidlni
sekvence.

»Pred zahajenim*“

Volitelnd sekvence Pfed zah&jenim probéhne bezprosttedné pied zahajenim operace. Toto
nastaveni lze pouzit k ¢ekani na pfipraveny signdl.

,,Po dokonceni*“

Volitelnd sekvence Po dokonceni probéhne po dokonceni operace. Takto lze dat signdl ke
spusténi pohybu dopravniku a p¥ipravé na dalsi zasobnik.

Sekvence zvednuti a polozeni

Stejné jako u paletové operace (14.25) je pro kazdou polohu zdsobniku provedena specialni
programova sekvence.

14.27 Prikaz: Sledovani dopravniku
Pti pouziti dopravniku Ize robot nakonfigurovat tak, aby sledoval jeho pohyb. Pokud je Sledo-

vani dopravniku v instalaci definovdno spravneé, robot pfizptisobi své pohyby dopravniku. Pro-
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UNIVERSAL ROBOTS 14.29 Karta Grafika

gramovy uzel Sledovani dopravniki je k dispozici na karté Préivodci pod kartou St ruktura.
Béhem sledovani dopravniku jsou p¥ipustné i vSechny pohyby v rdmci tohoto uzlu, ty se vSak
vztahuji k pohybu dopravniho pasu. Nastaveni Sledovani dopravniki pod kartou Instalace (viz
Cast 13.13) poskytuje moznosti konfigurace robota pro préci s absolutnimi i p¥irtistkovymi
kodéry, stejné jako s linedrnimi a kruhovymi dopravniky.

14.28 Prikaz: Potlacit

2 v 2z

Potlacené fadky programu jsou pii provadéni programu jednoduse vynechédny. Potlac¢eni fadku
1ze kdykoli pozdéji opét zrusit. Jednd se o rychly zptisob provadéni zmén v programu bez nut-
nosti odstranéni ptivodniho obsahu.

14.29 Karta Grafika

Q Soubor 03:36:52 CCcCC O
Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol \

=unnamed= Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné |
= Pocatecni proménn| ~ |
'V Program robota Q @L a A
W Prepinac ...
¢V Pohyb |
o Bod_trasy_1
¢ Pohyb P
@ Proménna
o Bod_trasy 2
¢V Pohyb v kruhu
o Priichozi_bo
o Koncovy_bo
= Nastawt 1
o Paleta

¢ 7 Tvar: Ctverec } =]
o Rohl_1 4 “oanil

H
H

g

-y

o Roh2_1
o Roh3_1
o Aoh4_1

9V Paletova sekve|
o Pfistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastavit
= Cekat
o Konec_1

¢ oo Viylozit
o Pocateéni_poloh—|

KN S D
Q@] <> ] 4

g EE::J;T; - IE“E"E‘ Rychlost =————1{_100% | 4@ pPredchozi || Dalsi B |

Grafické zndzornéni aktudlniho programu robota. Trasa TCP je zndzornéna v 3D zobrazeni,
pricemZ pohybové segmenty jsou oznaceny ¢erné a segmenty zaobleni (pfechodti mezi pohy-
bovymi segmenty) jsou oznaceny zelené. Zelené tecky urcuji polohu TCP v kazdém z bodt
trasy programu. 3D nédkres ramene robota znazoriiuje aktudlni polohu ramene robota a stin ra-
mene robota zndzortuje pfedpoklddany pohyb ramene robota do bodu trasy zvoleného vlevo
na obrazovce.

Pokud se aktudlni poloha TCP robota dostane do blizkosti bezpetnostni nebo spoustéci ro-
viny, nebo je orientace ndstroje robota v blizkosti mezni hodnoty pro orientaci nédstroje (viz
10.12), zobrazi se 3D znazornéni piiblizné mezni hodnoty.

Pozndmka: pokud je v robotovi spustén program, bude zndzornéni meznich hodnot mezi vy-
pnuto.

Bezpecnostni roviny jsou zndzornény zluté a cerné spolu s malou Sipkou, kterd znazornuje nor-

mélu roviny, coZ je strana roviny, na kterou lze TCP robota umistit. Spoustéci roviny jsou zob-
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14.30 Karta Struktura UNIVERSAL ROBOTS

razeny modfe a zelené a mald Sipka ukazuje na stranu roviny, kde jsou aktivni mezni hodnoty
BéZného rezimu (viz 10.6) Hrani¢ni hodnota orientace néstroje je zndzornéna kuzelem
spole¢né s vektorem oznacujicim aktudlni orientaci néstroje robota. Vnitfek kuZele zndzormuje

povolenou oblast pro orientaci néstroje (vektor).

Pokud se cilova poloha TCP robota jiz nenachdzi v blizkosti mezni hodnoty, 3D zndzornéni
zmizi. Pokud nastroj TCP naru$uje hrani¢ni hodnotu (nebo se naruseni velmi blizi), znazornéni

meznich hodnot zéervena.

3D obraz lze zvétsit a otocit pro potfeby pfehlednéjsiho zobrazeni ramene robota. Tlacitka
vpravo nahote na obrazovce slouZi k deaktivaci riiznych grafickych soucésti 3D zobrazeni. Po-
moci spodniho tlac¢itka 1ze zndzornéni pribliznych meznich hodnot zapnout/vypnout.

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

14.30 Karta Struktura

& Soubor 03:36:01 CCCC O
Program rlnstalace rPohyb VNV | Protokol |

<unnameds Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné |
W Program robota .
= <prazdny= Editor struktury programu
Mastavit urnisténi uzlu
Wlozit
[ Zakladni | Pokroéilé | Privodci |
Pohyb Bod trasy
Cekat Nastavit
Samostatné okno Zastavit
Komentar Slozka
Upravit
| 4 Pohyb | | Kopirovat || Viozit | | Potlaéit |
@ | ¥ Pohyb | | Vyjmout | | Odstranit |
Sirmul N . -
gs::::leiiz - IE“E“E‘ Rychlost ==————{_N100% | 4@ predchozi || Dalsi B |

Karta Struktura na strance Program umoziiuje vloZeni, pfesunuti, kopirovani a odstranéni riiz-
nych typt pfikazi.
Chcete-li vloZit nové ptikazy, proved'te nasledujici kroky:

1) Vyberte existujici pfikaz programu.

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

3) Stisknéte tlacitko odpovidajici typu p¥ikazu, ktery chcete vlozit. Chcete-li upravit podrob-
nosti nového piikazu, pfejdéte na kartu P¥ikaz.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.31 Karta Proménné

Ptikazy lze pfesunovat, klonovat a odstranit pomoci tla¢itek v rdmu tprav. Pokud piikaz ob-
sahuje podpiikazy (vedle pifikazu se zobrazuje trojihelnik), budou presunuty, klonovany ¢&i
odstranény rovnéz vsechny podpftikazy.

Neékteré piikazy nelze umistit na nékterd mista v programu. Body trasy musi byt pod piika-
zem Pohyb (nikoli nutné bezprostfedné pod nim). Pfikazy E1seIf a Else musi byt umistény
az za piikazem If. Obecné plati, Ze pfesun piikazi E1seIf muZe program nevhodné zménit.

Proménné vyzaduji pfed pouzitim pfifazeni hodnoty.

14.31

Karta Proménné

& Soubor 03:36:49 CCcCC O

Program | Instalace | Pohyb [ ViV | Protokol |
=unnamed= [ Pfikaz | Grafika | Struktura | Proménné

= Pocatecni proménn| ~ | IW
W Program robota —
¥ Frepinac .. Proménna | Hodnota
¢V Pohyb | var_2 0,00000
o Bod_trasy_1
¢ ¥ Pohyb P
° Proménna
o Bod_trasy 2
9V Pohyb v kruhu
o Priichozi_bo
o Koncovy bo
= Nastawt |
&% Paleta
¢ 7 Tvar: Ctverec
o Aohl 1
o Roh2_1
o Aoh3_1
o Roh4_1
¢V Paletova sekve
o Pfistup_1
o Bod_tvaru_1
= Nastawt
= Cekat
@ Konec_1
o Viylozit
0 Pocatecni_polo

< i I

gzmﬁi S EEED Rychlost =—————1{_00% | 4 predchozi || Dalsi 5

-

-y

v~

Karta Proménné obsahuje aktudlni hodnoty proménnych v bézicim programu a zaznamenava
seznam proménnych a hodnot mezi jednotlivymi spusténimi programu. Zobrazi se pouze tehdy,
obsahuje-li néjaké informace. Proménné jsou sefazeny abecedné podle ndzvii. Nazvy promén-
nych na této obrazovce jsou zobrazeny s maximalné 50 znaky a hodnoty proménnych jsou zob-
razeny s maximdlné 500 znaky.
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14.32 Prikaz: Inicializace proménnych UNIVERSAL ROBOTS

14.32 Prikaz: Inicializace proménnych

& Soubor 03;36:22 CCcCC O
Program | Instalace | Pohyb | vV | Protokol |
=unnamed= Prikaz | Grafika | Struktura | Proménné |
= Pocatecni proménn_*~
¥ Program robota = cni = Y
s iy Pocatecni hodnoty promennych
o Bod_trasy_1
¢V Pohyb | . P
o Bgd_trasy_2 Proménna Cyklus_1 neobsahuje poéatecni hodnotu
= Nastavit =| lent 1 =0
¢ Paleta N
9% Tvar: Ctverec cnt 2=0
o Rohl_1 interpolovat_1 = 0.0
& Roh2_1 L L
o Roh3_1 Proménna pozice_1 neobsahuje podatecni hodnotu
9 Roh4_1 Promé&nna pozice_2 necbsahuje poéateéni hodnotu
¢V Paletova sekve L. ey e
o Pristup_1 Promé&nna pozice_3 necbsahuje pocatecni hodnotu
o Bod _tvaru_1 Proménna var_2 nechsahuje poééteéni hodnotu
= Nastavit - P ) g m
= fekat Proménna éasowy_spinac_l neobsahuje poéatecni hodnotu
o Konec_1
9 Vilozit
o Poéatedni_polo = = F
J Proménna Vyraz
o Do_polohy
§-V Sekvence zveg [] Zachovat hodnotu z pFedchoziho spusténi
o Poloha_nalol
= i ¥ |
1 Il r . =
o o | e |
Qe <> |

G [l B oo ——amn [ erisaon | ome

Tato obrazovka slouZi k nastaveni hodnot proménnych pfed spusténim programu (a p¥ipad-
nych vldken).

Vyberte proménnou ze seznamu proménnych kliknutim nebo pomoci pole pro volbu proménné.
Pro zvolenou proménnou miiZete zadat vyraz, ktery bude pouzit k uréeni hodnoty proménna
na zacatku programu.

Pokud je zaskrtnuto policko Ponechat hodnoty z posledniho spusténi, bude proménnd ini-
cializovdna na hodnotu uvedenou na karté Proménné (viz 14.31). Tim je umoZnéno, aby
proménné zachovaly své hodnoty mezi jednotlivymi spusténimi programu. Proménnd ziskd
hodnotu z vyrazu, kdyZ je program spustén poprvé nebo kdyZ je karta s hodnotou vymazana.

Proménnou lze odstranit z programu tak, Ze nastavite prdzdny ndzev proménné (pouze me-
zery).

Verze 3.7.0 1I-103 CB3

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.



Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.

UNIVERSAL ROBOTS

14.32 Prikaz: Inicializace proménnych
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Nastaveni robota 7

‘ Inicializovat robota ‘

‘ Jazyk ‘

‘ Aktualizovat ‘

‘ Nastavit heslo ‘

‘ Kalibrovat obrazovku ‘

| |

URSoftware 3.7.0 (Srp 10 2018)

‘ Zpét ‘

Inicializovat robota SlouZi k pfechodu na obrazovku inicializace, viz 11.5.
Jazyk a jednotky SlouZzi ke konfiguraci jazyka a mérnych jednotek, viz ¢ast 15.1.

Aktualizovat robota SlouZi k aktualizaci softwaru robota na novéjsi verzi, viz 15.2.

Nastavit heslo Umoziiuje uzamknuti programovaci ¢asti robota, ktera tak neni pfistupnd
osobdm bez znalosti hesla, viz 15.3.

Kalibrovat obrazovku SlouZzi ke kalibraci , dotyku” na dotykové obrazovce, viz 15.4.

Nastaveni sité Otevie rozhrani pro nastaveni pfipojeni ovladaci jednotky robota k siti
Ethernet, viz 15.5.

Nastavit ¢as SlouZi k nastaveni ¢asu a data pro systém a konfiguraci formatu zobrazeni
hodin, viz 15.6.

Nastaveni URCaps Piehled instalovanych URCaps, stejné jako moZnosti pro instalaci a
odinstalaci, viz 15.7.

Zpét Slouzi k navratu na tvodni obrazovku.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Jazyk a jednotky

15.1

Jazyk a jednotky

Nastaveni robota 7]

‘ Volba jazyka

‘ Inicializovat robota

Systém
| s | [omne T5]

Klavesnice

‘ Aktualizovat ‘ Int'l English -

English programming

‘ Nastavit heslo ‘

Volba jednotek

Q Metrické jednotky
‘ @ obwyklé pro USA

‘ Kalibrovat obrazovku ‘

‘ Sit

‘ Cas ‘

‘ URCaps ‘

Restartujte PolyScope, aby se pouzilo nové nastavent,

‘ Zpét ‘

Na této obrazovce lze vybrat jazyk a jednotky pouzité v rozhrani PolyScope.

Vybrany jazyk se pouzije pro text viditelny na rtiznych obrazovkéch rozhrani PolyScope a také
ve vloZené ndpovédé. Chceete-li ndzvy piikazii v programech robota zobrazit v angli¢ting, za-

skrtnéte moznost ,Programovéni v angli¢tiné”. Aby byly zmény pouzity, je nutné PolyScope
restartovat.

Zvoleny jazyk klavesnice se pouZije u vSech mistnich klavesnic v programu PolyScope.
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15.2 Aktualizace robota UNIVERSAL ROBOTS

15.2 Aktualizace robota

Nastaveni robota 7

Aktualizovat software robota

‘ Inicializovat robota ‘

‘ Jazyk ‘ Hledat...

‘ Aktualizovat ‘

‘ Nastavit heslo ‘ Chcete-li stahnout seznam moznych aktualizaci robota, kliknéte na tlacitko
JHledat..."

‘ Kalibrovat obrazovku ‘ Popis

‘ sit ‘

‘ Cas ‘

‘ URCaps ‘

‘ Zpét ‘ | |

Aktualizace softwaru lze nainstalovat z paméti USB flash. VloZte pamét'ovou kartu USB a klik-
nutim na Hledat zobrazte jeji obsah. Chcete-li provést aktualizaci, vyberte soubor, kliknéte na
moznost Aktualizovat a postupujte podle pokynti na obrazovce.

UPOZORNENI:

Po upgradu softwaru vzdy zkontrolujte programy. Upgrade mtize
zménit trajektorie v programu. Specifikace aktualizovaného soft-
waru zobrazite po stisknutf tla¢itka ,,?“ umisténého v pravém hor-
nim rohu rozhrani GUI. Specifikace hardwaru ziistavaji stejné a
naleznete je v ptivodni pfirucce.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.3 Nastavit heslo

15.3 Nastavit heslo

Nastaveni robota o

‘ Inicializovat robota ‘ SYStémOVé hES|O

‘ ‘ Potvrdte nové heslo l:l

Aktualizovat

‘ Nastavit heslo

‘ Kalibrovat obrazovku ‘

‘ Bezpecnostni heslo
Sit ‘

‘ Cas ‘

o ]
‘ URCaps ‘ Potvrdte nové heslo l:l

T

Podporovéna jsou dvé hesla. Prvni je volitelné systémové heslo, které zabranuje neopravnénym
Gpravam nastaveni robota. Je-li nastaveno systémové heslo, 1ze programy nadist a spustit bez
pouziti hesla, ale k vytvafeni a zméné programi bude heslo vyZzadovano.

Druhé je povinné bezpecnostni heslo, které je tfeba sprdvné zadat, aby bylo moZné upravit bez-
pecnostni konfiguraci.

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

UPOZORNENI:
Zadanim systémového hesla zamezite neautorizovanému perso-
néalu, aby ménil instalaci robota.
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15.4 Kalibrovat obrazovku UNIVERSAL ROBOTS

15.4 Kalibrovat obrazovku

X

UkaZte co nejpiesnéji do stfedu modreho kiize.

Storno

Kalibrace dotykové obrazovky. Kalibraci dotykové obrazovky proved’'te podle pokynii na ob-
razovce. Pokud je to moZzné, pouZijte nekovovy objekt s hrotem, napt. zaviené pero. Trpélivost
a peclivost vdm pomohou dosdhnout lepsich vysledkf.

15.5 Nastaveni sité

Nastaveni robota o

Sit

‘ Inicializovat robota
wWyberte sitovou metodu

‘ — ‘ (@ DHCP

G Staticka adresa

‘ Aktualizovat ‘ o Zakazana sit

& NeprFipojeno k siti!
‘ Nastavit heslo ‘

Podrobna nastaveni sité:

IP adresa
‘ Kalibrovat obrazovku ‘
Maska podsité:

Wychozi brana:
Sit
Preferovany server DNS:
‘ Cas ‘ Alternativni server DNS:
‘ URCaps ‘
‘ Zpét ‘
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UNIVERSAL ROBOTS

15.6 Nastavit ¢as

Panel pro nastaveni sité Ethernet. Ethernetové pfipojeni neni pro zakladni funkce robota ne-

zbytné a ve vychozim nastaveni je zakdzano.

15.6 Nastavit Cas

Nastaveni robota 7

‘ Inicializovat robota

‘ Jazyk

‘ Aktualizovat

‘ Mastavit heslo

‘ Kalibrovat obrazovku

‘ Sit’

‘ URCaps

Nastavit cas

Format ¢asu:

(=] 24hodinowy
o 12hodinowy

Wyberte aktualni cas:

N

|
oen
|

Nastavit datum

\iyberte dnesni datum:
| 10. srpna 2018 |

Forméat data:
@ 10. srpna 2018

@ 1082018

‘ @ 10818

Restartujte PolyScope, aby se pouzilo nové nastaveni.

Slouzi k nastaveni ¢asu a data pro systém a konfiguraci formatu zobrazeni hodin. Hodiny se

zobrazuji v horni ¢asti obrazovek Spustit program a Naprogramovat robota. Klepnutim se kratce

zobrazi datum. Aby byly zmény pouZity, je nutné rozhrani GUI restartovat.

CB3

1I-110 Verze 3.7.0
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15.7 Nastaveni URCaps

Nastaveni robota 7

URCaps
|

‘ Inicializovat robota
Active URCaps

‘ Jazyk ‘ C) com.ur.urcap.helloworld

‘ Aktualizovat ‘

‘ Nastavit heslo ‘
Informace URCap

URCap name: com.ur.urcap.helloworld sl

‘ Kalibrovat obrazovku ‘ Version: 1.0.0.SNAPSHOT
Developer: URCaps R us Inc. =|
‘ Contact Info: 123 UrCap Street

Description: This is a description of the UR Cap
Copyright: (R)
‘ License:

‘ Sit

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

‘ ZBEL ‘ | P | | = ORestar‘t

V hornim seznamu je uveden pfehled vsech instalovanych URCaps. Kliknutim na URCap se v
oblasti Informace URCap pod seznamem zobrazi pfislusna metadata (véetné nazvu URCap,
verze, licence atd.).

Kliknutim na tla¢itko + v dolni ¢asti obrazovky proved'te instalaci nové URCap. Zobrazi se sys-
tém pro vybér soubord, kde lze vybrat soubor . urcap . Kliknutim na Otevtit a PolyScope se
vratite na obrazovku nastaveni. Probéhne instalace vybrané URCap a kratce poté se v seznamu
objevi odpovidajici zdznam. V p¥ipadé nové instalace nebo odinstalace platformy URCaps je
nutné provést restart PolyScope, aktivuje se tla¢itko Restart.

Chcete-li odinstalovat URCap, sta¢i v seznamu vybrat URCap a kliknout na tlacitko —. URCap

zmizi ze seznamu, stdle je vSak nutné restartovat pocitac.
Ikona zobrazend vedle polozky v seznamu signalizuje stav URCap. Jednotlivé stavy jsou defi-
novany niZe.
@ URCap ok (v poridku): URCap je nainstalovéna a béZi normdlng.
Ay URCap fault (zdvada URCap): URCap je nainstalovéna, ale nelze spustit. Kontaktujte vyvo-
jare URCap.

O Wyzaduje se restart URCap: URCap byla pravé nainstalovana a je nutné restartovat pocitac.

Verze 3.7.0 1I-111 CB3

Copyright © 2009-2018 Universal Robots A/S. VSechna prava vyhrazena.
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