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10 Introducere

10.1 Elemente de baza PolyScope

PolyScope este Interfata Grafica pentru Utilizatori (GUI) de pe Teach Pendant care opereaza
Bratul Robot, Caseta de Control si care executa programe.

A : Header cu taburi/pictograme ce va pun la dispozitie ecrane interactive.
B : Footer cu butoane ce controleaza programul/ele incarcate de dvs.

C : Ecran cu campuri ce administreaza si monitorizeaza actiunile robotului.

RE24+QH A D omod

Proaram  Installation  Move o Loa

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION
[ Don't show this message again
O Speed C—l 100% ° o o I341&:)/3?;021018 1

Nota: La pornire poate aparea un dialog Nu se poate Continua. Trebuie sa selectati Mergi la
ecranul de initializare pentru a porni robotul.

10.1.1 Pictograme/Taburi antet

Rulare este o metoda simpla de a opera robotul folosind programe pre-
scrise.

Program creaza si/sau modifica programe robot.

Instalarea configureaza setarile bratului robot si echipamentul extern, de
ex. montarea si siguranta.

Mutare controleaza si/sau regleaza miscarea robotului.

Versiunea 5.2 11-3 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 10.1 Elemente de bazi PolyScope

288 I/0 monitorizeaza si seteaza semnalele live Input/Output de la si la caseta
de comanda a robotului.

Log indica sanatatea robotului si mesajele de avertizare sau eroare.

ABCDE
3 &
Mou...

default

el Manager program si instalare selecteaza
si afiseaza programul si instalarea activa (vezi 20.4). Nota: Cale fisier, Nou,
Deschide si Salveaza alcatuiesc Manager program si instalare.

Nou... creeaza un nou program sau instalare.

i Deschide... deschide un program sau o instalare create si salvate anterior.

Salvare... salveaza un program, instalare sau ambele in acelasi timp.
Nota: Pictogramele mod Automat si mod Manual apar doar in Header daca setati o parola de
mod operational.

i i 3 3 1 3 i i
Mod Automat indica faptul ca robotul are incarcat mediul Automat. Dati
clic pentru a comuta in mediul Manual.

ﬁ Mod Manual indica faptul ca robotul are incarcat mediul Manual. Dati clic
pentru a comuta in mediul Automat.

cc
Suma de verificare de siguranta afiseaza configuratia de siguranta activa.

Meniu Hamburger acceseaza Ajutor PolyScope, Despre si Setari.

10.1.2 Butoane footer

E Initializare administreaza starea robotului. Cand este ROSU, apasati-|
pentru a face robotul operational.

100%

Glisorul de viteza afi-
seaza in timp real viteza relativa la care bratul robotului se misca, luand in calcul
setarile de siguranta.

m Play porneste programul de robot incdrcat momentan.

E Pas permite rularea unui program pas cu pas.
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10.2 Ecran de pornire UNIVERSAL ROBOTS

. Stop opreste programul de robot incarcat momentan.

10.2 Ecran de pornire

Ce doriti sa faceti mai intai?

R = P4

RULATI UN PROGRAM PROGRAMATI ROBOTUL CONFIGURATI INSTALAREA
ROBOTULUI

[ Nu mai afisa acest mesaj

Rula un Program, Programa Robotul sau Configura instalarea Robotului.

Versiunea 5.2 II-5 CB3
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11 Pornire rapida

11.1 Elemente de baza brat robot

Bratului de robot Universal Robot este alcatuit din tuburi si articulatii. Utilizati PolyScope pentru
a coordona miscarea acstor articulatii, miscand robotul si pozitionadnd scula cum doriti - cu ex-
ceptia zonei direct deasupra si dedesubtul bazei.

Caracteristica este locul unde se monteaza robotul.
Umar si Cot face miscari largi.
Incheietura 1 si 2 face miscari mai fine.

Incheietura 3 este locul unde atasati scula.

NOTA:
Tnainte de a porni robotul prima dat#, integratorul robotului dvs. UR
trebuie sa:

1. Citeasca si si inteleaga informatiile de siguranta din Manual
instalare hardware.

2. Seteze parametrii de configurare definitie de evaluarea de risc
(vezi capitolul 13).

11.1.1 Instalarea bratului robot si a casetei de comanda

Puteti folosi PolyScope, dupa ce bratul robotului si caseta de comanda sunt de comanda pornita.

1. Despachetati bratul robot si caseta de comanda.

. Montati bratul robot pe o suprafata rezistenta si fara vibratii.

2

3. Plasati caseta de comanda pe picior.

4. Conectati cablul la robot si caseta de comanda.
5

. Puneti stecarul in priza.

PERICOL:
Risc de rasturnare. Daca robotul nu este plasat sigur pe o suprafata
rezistenta, acesta se poate prabusi si cauza accidente.

Vezi Manual instalare hardware pentru instructiuni de instalare detaliate.

Versiunea 5.2 -7 CB3
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Elemente de baza brat robot

11.1.2 Pornirea si oprirea casetei de comanda

Caseta de comanda contine in principal inputul/outputul electric fizic ce conecteaza bratul robot,
dispozitivul de invatare si eventualele periferice. Trebuie sa porniti caseta de comanda pentru a
putea porni bratul robot.(vezi).

1. Pe Dispozitivul de invatare, apasati butonul de pornire pentru a porni caseta de comanda.

2. Asteptati pe masura ce pe ecran apare text de la sistemul de operare urmat de butoane.

3. Céand apare un dialog Nu se poate Continua, selectati Mergi la ecranul Initializare pentru a
accesa ecranul Initializare .

11.1.3 Pornirea si oprirea bratului robot

in partea din stanga jos a ecranului, pictograma Initializare indica starea bratului robot folosind
culori:

*+ Rosu Bratul robot este in stare oprita.
+ Galben Bratul robot este pornit, dar nu e gata de functionare normala.

+ Verde Bratul robot este pornit si gata de functionare normala.

PE24+QQH

Stare robot

Tnearcatura Robot

& Active Payload este folosit pentru a suprascrie temporar Installation

*  Payload.

Sarcina activa Incarcatura instalare '_,
?

Nota: Pornirea bratului robot este acompaniata de sunete si usoare miscari pe masura ce franele
articulatiilor sunt eliberate.

11.1.4 Initializarea bratului robot

PERICOL:

Verificati intotdeauna daca incarcatura efectiva si instalarea sunt
corecte inainte de pornirea bratului robot. Daca aceste setari sunt
gresite, bratul robot si caseta de comanda nu vor functiona corect
si pot fi periculoase pentru persoane si echipamente.

CB3 11-8 Versiunea 5.2



11.1 Elemente de baza brat robot UNIVERSAL ROBOTS

ATENTIE:

Asigurati-vd cd bratul Robot nu atinge un obiect (de exemplu, o
masd), deoarece o coliziune intre bratul Robot si un obstacol ar
putea deteriora o cutie de viteze.

Pentru a porni robotul:
1. Atingeti butonul ON cu LED-ul verde pentru a porni procesul de initializare. Apoi LED-ul
devine galben pentru a indica ca alimentarea este prezenta si in mod Idle.
2. Apasati butonul START pentru a elibera franele.

3. Apasati butonul OFF cu LED-ul rosu pentru a opri bratul robot.

+ Cénd PolyScope porneste, apasati pe butonul ON o data pentru a porni bratul robot. Apoi
starea devine galbena pentru a indica ca robotul este pornit si este in mod Idle. Idle.

+ Cand starea bratului robot este Idle, apasati butonul START pentru a porni bratul robot.
La acest punct, datele senzorului sunt verificate pe baza montarii configurate a bratului
robot. Daca se gaseste o nepotrivire (cu o toleranta de 30°), butonul este dezactivat si se
afiseaza un mesaj de eroare dedesubt. Daca verificarea montarii reuseste, apasand butonul
se elibereaza toate franele de articulatii si bratul robot este gata de functionare normala.

Versiunea 5.2 11-9 CB3
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12 Selectare mod operational

12.1 Moduri operationale

Modurile operationale sunt activate cand configurati un dispozitiv de actionare cu 3 pozitii, sau

setati o parola.

Mod Automat Odata activat, robotul poate efectua doar sarcini predefinite. Tabul Mutare si mo-
dul Freedrive nu sunt disponibile. Nu puteti modifica sau salva programe si instalari.

Modul Manual Odata activat, puteti programa robotul folosind tabul Mutare, Modul Freedrive si
Glisorul de Viteza. Puteti modifica sau salva programe si instalari.

Mod operational Manual Automat
Freedrive X *
Mutati robotul cu sagetile pe tabul Mutare X *
Glisor viteza X X**
Editare & salvare program & instalare X
Executare programe Viteza re- | x

dusa*

*Doar cand este configurat un dispozitiv de activare cu 3 pozitii
** Glisorul de Viteza de pe Ecranul Rulare poate fi activat in Instalare.

NOTA:

+ Un robot Universal Robots nu este echipat cu un dispozitiv de
activare cu 3 pozitii. Daca evaluarea de risc necesita dispozi-
tivul, acesta trebuie atasat inaainte de utilizarea robotului.

+ Daca nu este configurat un dispozitiv cu 3 pozitii, sunt activate
tabul Freedrive si Mutare. Viteza nu este redusa in modul ma-

nual.

AVERTISMENT:

+ Orice sigurante suspendate trebuie repuse complet in func-
tiune inainte de selectarea modului Automat.

+ Cand este posibil, modul Manual de operare se va efectua cu
toate persoanele in afara spatiului de siguranta.

+ Dispozitivul folosit pentru comutarea robotului in modul Ope-
rational trebuie amplasat in afara spatiului de siguranta.

« Utilizatorul nu trebuie sa intre in spatiul de siguranta cand ro-

botul este in mod Automat.

Versiunea 5.2 11-11
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UNIVERSAL ROBOTS 12.2 Dispozitiv activare cu 3 pozitii

Cele trei metode de configurare a selectarii mdoului Operational sunt descrise in subsectiunile
urmatoare. Fiecare metoda este exclusiva, ceea ce inseamna ca folosind o metoda le dezacti-
veaza pe celelalte doua.

Utilizarea inputului de siguranta mod operational
1. In tabul Instalare selectati Siguranta 1/0.

2. Configurati inputul de Mod Operational. Optiunea de a configura apare in meniurile deru-
lante de indata ce inputul dispozitivului cu 3 pozitii este configurat.

3. Robotul este in modul Automat cand inputul Modului Operational este scazut si in modul
Manual cand inputul Modului Operational este crescut.

NOTA:

+ Selectorul modului fizic, daca este utilizat, trebuie sa respecte
in totalitate ISO 10218-1: articolul 5.7.1 pentru selectie.

« Inainte de a defini un input operational, trebuie s& definiti un
dispozitiv de activare cu 3 pozitii.

Folosirea PolyScope
1. In PolyScope, selectati Mod Operational.

2. Pentru a comuta intre moduri, in Header selectati pictograma profil.

Vezi 21.3.2 pentru mai multe informatii despre setarea unei parole PolyScope.

Nota: PolyScope este automat in modul manual cand configuratia Siguranta I/0 cu dispozitiv cu
3 pozitii este activata.

Folosirea serverului dashboard
1. Conectarea la serverul dashboard.
2. Folositi comenzile Setare mod operational.
+ Setati modul operational Automat
+ Setati modul operational Manual
+ Goliti modul operational

Vezi http://universal-robots.com/support/ pentru mai multe detalii despre utilizarea ser-
verului dashboard.

12.2 Dispozitiv activare cu 3 pozitii

Cand un dispozitiv de activare cu 3 pozitii este configurat si Modul Operational este in modul
Manual, robotul poate fi miscat doar apasand dispozitivul ce 3 pozitii.
Cand Modul Operational este in mod Automat, dispozitivul cu 3 pozitii nu are efect.

CB3 1-12 Versiunea 5.2
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12.2 Dispozitiv activare cu 3 pozitii UNIVERSAL ROBOTS

NOTA:
Dispozitivul de Activare cu Trei Pozitii este conform cu ISO 10218-
1: articolul 5.8.3 pentru un dispozitiv de activare.

12.2.1 Viteza crescuta manuala

Cénd Dispozitivul de Activare cu Trei Pozitii nu este apasat, robotul este Oprit de Sigurantd. Cand
Dispozitivul de Activare cu Trei Pozitii este apasat, Glisorul de Viteza este setat la o valoare
initiala corespunzatoare cu 250 mm/s. Viteza poate fi crescuta miscand Glisorul de Viteza in
trepte.

NOTA:

Folositi limitele de articulatie de sigurantd (vezi13.2.4) sau pla-
nurile de sigurantd (vezil3.2.5)pentru a restrictiona spatiul in
care robotul poate intra folosind viteza crescuta manuala.

Versiunea 5.2 11-13 CB3
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13 Configurarea sigurantei

13.1 Elemente de baza setari de siguranta

Aceasta sectiune acoperd modul de accesare a setérilor de siguranta ale robotului. Este alcatu-
ita din elemente ce va ajuta sa configuratie Siguranta robotului.

PERICOL:

Inainte de a configura setarile de siguranta ale robotului, integrato-
rul trebuie sa efectueze o evaluare de risc pentru a garanta sigu-
ranta personalului si a echipamentului din jurul robotului. O evalu-
are de risc este o analiza a tuturor procedurilor de lucru din durata
de viata a robotului, efectuata pentru a aplica setari de configurare
de siguranta corecte (vezi Manual instalare hardware). Tre-
buie sa setafi urmatoarele in conformitate cu evaluarea de risc a
integratorului.

1. Integratorul trebuie sa previna persoanele neautorizate sa mo-
difice configuratia de sigurantd, de ex. prin parole de protectie.

2. Utilizarea si configurarea functiilor de siguranta si a interfete-
lor pentru o anumita aplicatie robot (vezi Manual instalare

hardware).

3. Setarile de configuratie de siguranta pentru setare si invatare
nainte ca robotul sa fie pornit pentru prima data.

4. Toate setdrile de configuratie de siguranta accesibile pe acest
ecran si pe sub-taburi.

5. Integratorul trebuie sa se asigure ca toate schimbarile la con-
figuratia de siguranta respecta evaluarea de risc.

13.1.1 Accesarea configuratiei de siguranta

Nota: Setarile de siguranta sunt protejate cu parola si pot fi configurate doar dupa ce parola a
fost setata si apoi folosita.

. In antetul PolyScope apé&sati pictograma Instalare.
. In stanga ecranului, in meniul actiuni, apasati Siguranta.

]
2
3.
4

Observati ca se afiseaza ecranul Limite Robot, insa setérile sunt inaccesibile.

. Daca s-a setat anterior o Parola de siguranta, introduceti parola si apasati Deblocare pentru

a face setarile accesibile. Nota: Dupa ce setarile de Sigurantp sunt deblocate, toae setarile
sunt active.

Apasati tabul Blocare sau navigati din meniul Siguranta pentru a bloca din nou toate setérile
elementului Siguranta.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Elemente de baza setari de siguranta

itati 1 PERICOL

V Siguranta Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranta diferiti fata de cei definiti de evaluarea de risc facuta de integrator poate duce la
Limite Robot pericole ce nu sunt eliminate rezonabil sau riscuri ce Nu sunt reduse rezonabil.

Limite
articulatie @ Presetari din fabrica o
i . . \ !
Planuri Cel mai restrictionat Cel mai putin restrictionat
Pozitia sculei
Directia sculei X
O Personalizat
110
Hardware Limita Normal Redus
Pozitie Putere .
initiala de si... Impuls <
) Caracteristici Timp de oprire
> Fieldbus Distant& de oprire
Viteza scula .
Forta sculei
Viteza cot
Forté cot .

) 100%

Puteti afla mai multe informatii despre sistemul de sigurantd in Manualul de Instalare Hardware.

13.1.2 Setarea unei parole de siguranta

Trebuie sa setati o parola pentru a Debloca toate setérile de siguranta ce alcatuiesc Configuratia
de Siguranta.
Nota: Daca nu se aplica nicio parola de siguranta vi se solicita sa o configurati.

. In antetul PolyScope in coltul dreapta, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

. In stanga ecranului, in meniul albastru, apasati Parola si selectati Siguranta.

1
2

3. In Parola noud, scrieti o parola.

4. Acum, in Confirmare parola nou3, scrieti aceeasi parola si apasati Aplicare.
5

. In stanga jos a meniului albastru, ap&sati lesire pentru a reveni la ecranul anterior.

Nota: Puteti apdsa tabul Blocare pentru a bloca din nou toate setarile de siguranta sau puteti
doar sa navigati la un alt ecran din afara meniului de Siguranta.

Blocare

13.1.3 Schimbarea configuratiei de siguranta

Schimbarile la Configuratia de Sigurtanta trebuie sa respecte evaluarea de risc efectuata de in-

tegrator (vezi Manual instalare hardware).

Procedura recomandata:

1. Verificati daca modificarile sunt conforme cu evaluarea de risc facuta de integrator.

2. Ajustati setarile de siguranta la nivelul adecvat definit de evaluarea de risc facuta de inte-
grator.

3. Verificati daca setarile sunt aplicate.

4. Amplasati urmatorul text in manualele de utilizare:

CB3 11-16 Versiunea 5.2



13.2 Setari meniu de siguranta UNIVERSAL ROBOTS

Linainte de a lucra in apropierea robotului, asigurati-va ca configuratia de siguranta este asa cum
va asteptati. Aceasta se poate verifica de ex. prin inspectarea sumei de verificare de siguranta
din coltul din dreapta sus al PolyScope pentru depistarea modificarilor.”

13.1.4 Aplicarea noii configuratii de siguranta

Robotul este oprit in timp ce modificati configuratia. Schimbarile vor intra in vigoare doar dupa
ce apasati butonul Aplicare. Robotul nu poate fi repornit pana nu Aplicati si reporniti sau Anu-
lati modificarile. Prima va permite sa inspectati vizual configuratia de siguranta a robotului dvs.
care, din motive de securitate, este afisata in Unitati Sl intr-un popup. Cand ati incheiat inspec-
tarea vizuald, puteti Confirma Configuratia de Siguranta si modificarile sunt salvate automat ca
parte a instalarii curente a robotului.

13.1.5 Suma de verificare de siguranta

Pictograma Suma de verificare de siguranta afiseaza configuratia de siguranta aplicata pentru
robot si se citeste de susin jos, de la stdnga la dreapta de ex. BF4B. Diversele texte si/sau culori
indica modificari la configuratia de siguranta aplicata.

Nota:

+ Suma de verificare de siguranta se modifica daca schimbati setarile Functiilor de sigu-
ranta, pentru cd Suma de verificare de siguranta este generata doar de setarile de sigu-
ranta.

+ Trebuie sa va aplicati schimbarile |a Configuratia de siguranta pentru ca Suma de verificare
de siguranta sa va reflecte modificarile.

13.2 Setari meniu de siguranta

Aceasta sectiune defineste setarile meniului de siguranta ce alcatuiesc configuratia de Siguranta
a robotului dvs.

13.2.1 Limite Robot

Limitele Robot va permit sa restrictionati miscarile generale ale robotului. Ecranul Limite Robot
are doua optiuni de configurare: Presetari din Fabrica si Personalizat.

1. Presetarile din fabrica este locul unde puteti folosi glisorul pentru a selecta o setare de
siguranta predefinita. Valorile din tabel se actualizeaza pentru a reflecta valori presetate ce
merg de la Cel mai restrictionat la Cel mai putin restrictionat
Nota: Valorile glisorului sunt doar sugestii si nu inlocuiesc o evaluare de risc adecvata.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Setari meniu de siguranta

Vv Siguranta Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranté diferiti fata de cei definiti de evaluarea de risc facutad de integrator poate duce la
Limite Robot pericole ce nu sunt eliminate rezenabil sau riscuri ce NU sunt reduse rezonabil.

Limite
articulatie @ Presetari din fabrica [ )
. I I !
Planuri Cel mai restrictionat Cel mai putin restrictionat
Pozitia sculei
Directia sculei .
O Personalizat
/0
Hardware Limita Normal Redus
i Putere .
initiala de si... Impuls O
> Caracteristici Timp de oprire
) Fieldbus Distanté de oprire
Viteza sculé .
Forta sculei
Viteza cot
Forta cot .

2. Personalizat este locul unde puteti seta Limite privind modul in care functioneaza robotul

si puteti monitoriza Toleranta asociata.

Putere limiteaza forta mecanicd maxima produsa de robot in mediu.
Nota: aceasta limita ia in calcul incarc&tura ca parte a robotului si nu a mediului.

Impuls limiteaza impulsul maxim si minim.

Timp de oprire limiteaza timpul maxim pentru oprirea robotului, de ex. cand se activeaza
0 oprire de urgenta.

Distanta de oprire limiteaza distanta maxima pe care scula robotului sau cotul o poate
parcurge la oprire.

NOTA:

Restrictionarea timpului de oprire si a distantei afecteaza viteza ge-
nerala a robotului. De exemplu, daca timpul de oprire este setat la
300 ms, atunci viteza maxima a robotului este limitata permitand
robotului sa se opreasca in 300 ms.

Viteza scula limiteaza viteza maxima a sculei robotului.

Forta sculei limiteaza forta maxima exercitata de scula robotului in situatii de prindere.
Viteza cot limiteaza viteza maxima a cotului robotului.

Forta cot limiteaza forta maxima pe care cotul o exercitd asupra mediului.

Viteza si forta sculei sunt limitate la flansa sculei si centrul celor doua pozitii de scula de-
finite de utilizator, vezi 13.2.6.
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V Siguranta Utilizarea de parametri de Configurare de Siguranté diferiti fata de cei definiti de evaluarea de risc facuta de integrator poate duce la
Limite Robot pericole ce nu sunt eliminate rezenabil sau riscuri ce Nu sunt reduse rezonakil.

Limite

articulatie O Presetiri din fabricd
Planuri

Pozitia sculei

Directia sculei .
@ Personalizat

/0

Hardware Limita Normal Redus

Pozitie Putere 300 W 200 W .
initiala de si... Impuls 25,0/ kg mie 10,0| kg m/e ®
Timp de oprire 400/ ms 300/ ms
Distanta de oprire 500/ mm 300/ mm
Vitezé scula 1500/ mm/s 750 mmis .
Forta sculei 150,0/N 120,0/N
Viteza cot 1500 mmys 750 mmis
Fort& cot 150,0/N 120,0/N .

NOTA:
Puteti reveni la Setarile din fabrica pentru toate limitele robotului
pentru a reseta la valorile implicite.

13.2.2 Moduri de siguranta

In conditii normale, adicd cand nu exist& o oprire de protectie, sistemul de sigurantd opereazé
in Mod de Siguranta asociat cu un set de limite de siguranta:

Modul normal este modul de siguranta activ in mod implicit

Modul redus este activ cand robotul Punct Central Scula (TCP) este pozitionat dincolo de un
plan mod Redus Declansare (vezi 13.2.5), sau cand este declansat folosind un input
configurabil (vezi 13.2.8)

Modul recuperare activeaza cand o limita de siguranta este incarcata din setul de limite active,
bratul robot executa o Oprire Categoria 0. Daca o limita de siguranta activa, cum ar fi o limita
de pozitie de articulatie sau o limita de siguranta sunt incalcate deja cand se porneste bratul
robot, acesta porneste in modul de Recuperare. Aceasta face posibild miscarea bratului
robot inapoi in limitele de siguranta. Cat timp este in modul Recuperare, miscarea bratului
robot este restrictionata de o limita fixa pe care nu o puteti modifica. Pentru detalii despre
limitele modului Recuperare (vezi Manual instalare hardware).

AVERTISMENT:

Limitele pentru pozitie articulatie, pozitie scula si orientare scula
sunt dezactivate in modul Recuperare, asa ca aveti grija la misca-
rea bratului robot inapoi in cadrul limitelor.

Meniul ecranului Configurare de Siguranta permite utilizatorului sa defineasca seturi separate
de limite de siguranta pentru modul Normal si Redus. Pentru scula si articulatii, limitele modului
Redus pentru viteza si impuls sunt necesare pentru a fi mai restrictive decét cele din modul
Normal.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Setari meniu de siguranta

13.2.3 Tolerante

in Configuratie de siguranta se seteaza limitele de siguranta ale sistemului. Sistemul de sigu-
rantd primeste valorile de la cAmpurile de input si detecteaza orice depasire a acestor valori.
Controlerul robotului incearca sa previna orice incélcare prin efectuarea unei opriri de protectie
sau prin reducerea vitezei. Aceasta inseamna ca un program s-ar putea sa nu poata face miscari
foarte aproape de limite.

AVERTISMENT:

Tolerantele sunt specifice versiunii software.  Actualizarea
software poate modifica tolerantele. Consultati notele de versiune
pentru modificari intre versiunile de software.

13.2.4 Limite articulatie

Limite articulatie va permite sa restrictionati miscarile individuale ale articulatiei robotului in
spatiul de articulatie, de ex. pozitia rotationala a articulatiei si viteza rotationald. Existd doud
optiuni de Limite Articulatie: Viteza maxima si Interval pozitie.

1. Viteza maxima este locul unde definiti viteza unghiulara maxima pentru fiecare articulatie.

2. Intervalul de pozitie este locul unde definiti intervalul de pozitie pentru fiecare articulatie.
Din nou, campurile de input pentru modul Redus sunt dezactivate daca nu exista un plan
de siguranta sau input configurabil setat sa il declanseze. Aceasta limita permite limitarea
de siguranta a axei soft a robotului.

numit>*
¥

Fiecare dintre urméatoarele limite de articulatie poate fi configurata

independent:
\ Siguranta P

@ iteza maxima|

O Interval pozitie

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri

Pozitia sculei

Directia sculei

Articulatii Maxim Mod normal Mod redus

e Caracteristica max: 181 °/s 191 191 -11°/s
i Umar max: 191 °/s 191 191 -11°%s
Pozifie = | cor max: 191 /s 191 191 -11°s

initiala desi...
Incheletura 1 max: 191 °/s 191 191 -11°/s

»
Incheietura 2 max: 181 °/s 191 191 -11°/s

> Fieldbus N
Incheietura 3 max: 181 °/s 191 191 -11°/s

100%
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13.2.5 Planuri

NOTA:

Configurarea planurilor se bazeaza in totalitate pe caracteristici. Va
recomandam s& creti si s& denumiti toate caracteristicile inainte
de a edita configuratia de siguranta, pentru ca dupa ce robotul este
oprit Tabul Siguranta a fost deblocat si miscarea robotului nu va
mai fi posibila.

Planurile de siguranta restrictioneaza spatiul de lucru al robotului. Puteti defini pana la opt pla-
nuri de siguranta restrictionand scula si cotul robotului. Puteti restrictiona si miscarea cotului
pentru fiecare plan de siguranta si puteti dezactiva prin deselectarea casetei de bifare. inainte
de configurarea planurilor de sigurantd, trebuie sa definiti o caracteristica in instalarea robotului
(vezi 16.1.3). Caracteristica poate fi apoi copiata si configurata in ecranul planului de sigu-
ranta.

AVERTISMENT:

Definirea planurilor de siguranta doar limiteaza sferele si cotul de
Scula definite, nu si limita generala pentru bratul robot. Aceasta
inseamna ca specificand un plan de siguranta nu garanteaza faptul
ca alte parti ale bratului robotului vor respecta aceasta restrictie.

Moduri
Puteti configura fiecare plan cu Moduri restrictive folosind pictogramele de mai jos.

Dezactivat Planul de siguranta nu este niciodata activ in aceasta stare.

[] Normal Cand sistemul de siguranta este in modul Normal, un plan normal este activ si
actioneaza ca o limita stricta pe pozitie.

si actioneaza ca o limita stricta pe pozitie.

I Normal & Redus Cand sistemul de siguranta este in modul Normal sau Redus, un plan de
mod normal si redus este activ si actioneaza ca o limita stricta pe pozitie.

F Modul declansare redus Planul de siguranta face ca sistemul de siguranta sa comute pe
modul Redus daca Scula sau Cotul robotului este pozitionat dincolo de acesta.

®© Afisare Apasand pe aceasta pictogramé se ascunde sau se afiseaza planul de siguranta
in panoul grafic.

il
[ Stergere Sterge planul de siguranta creat (notd: nu exista o actiune de anulare/refacere
aici, asadar daca un plan este sters din greseald, nu va putea fi restaurat)

/ Redenumire Apasénd pe aceasta pictograma va permite sa redenumiti planul.

Configurare planuri de siguranta
1. In antetul PolyScope apésati Instalare.

2. In stanga, in meniul actiuni, apasati Siguranta si selectati Planuri.
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13.2 Setari meniu de siguranta

3. in partea dreapta sus a ecranului, in cdmpul Planuri, apasati Adaugare plan.

4. n partea din dreapta jos a ecranului, in cAmpul Proprietati, setati Nume, Copiere caracte-
ristica si Restrictii. Nota: In Copiere caracteristica, sunt disponibile doar Nedefinit si Baza.
Puteti reseta un plan de siguranta configurat selectand Nedefinit

Daca caracteristica copiata este modificata in ecranul Caracteristici, o pictograma de avertizare
apare in dreapta textului Copiere Caracteristici. Aceasta indica faptul ca caracteristica este de-
sincronizatd, adica informatia din tabul proprietati nu este actualizata pentru a reflecta modifi-
carile ce au fost facute la Caracteristica.

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
1/0

Hardware

Pozitie
initiala de si...

> Fieldbus

E‘
!
[ ]
7 =
- Deblocars

100%

Planuri {3 of 8)

Plan 1 O e
Plan 2 E e
Plan 3 e M
+ Adaugare plan
Proprietati

Plan 3

Coplere caracteristica 1
‘ + toolBoundary v‘
Restricti

@ Ambele - ‘
Dislocarea

= Restrictionare cot

Cot

PuTeti activa Restrictionare Cot pentru a preveni articulatia umarului robotului sa treaca prin
vreunul din planurile definite. Dezactivati Restrictionare Cot pentru ca cotul sa treaza prin planuri.

Coduri culoare

Limite Robot

Limite
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
110

Hardware

Pozitie
initiala de si...

> Fieldbus

=

le siguranta Deblocare Blocare

Planuri (3 of 8)

Plan 1 O e
Plan 2 E e
Plan 3 e M
+ Adaugare plan
Proprietati
Plan 3
Copiere caracteristica C:)
‘ « toolBoundary v‘
Restricti
‘Iﬂ Ambele - ‘
Dislocarea
[& Restrictionare cot
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Gri Planul este configurat dar dezactivat (A)
Galben & Negru Plan Normal (B)
Albastru & Verde Plan Declansare (C)

Sageata neagra Partea planului pe care scula si/sau cotul are voie sa se afle (Pentru Planuri
Normale)

Sageata verde Partea planului pe care scula si/sau cotul are voie sa se afle (Pentru Planuri
Declansare)

Sageata gri Partea planului pe care scula si/sau cotul are voie sa se afle (Pentru Planuri Dezac-
tivate)

Robot in regim Freedriving

Daca robotul se apropie de anumite limite, in timp ce se afla in Freedrive (vezi 17.2), puteti
simti o anumita forta de respingere din partea robotului.

13.2.6 Pozitia sculei

Ecranul pozitie scule permite o restrictionare mai controlata a sculelor si/sau accesoriilor pla-
sate pe capatul bratului robot.

Robotul este locul unde puteti vedea modificarile.
Scula este locul unde puteti defini si configura una pana la doua scule.
Scula_1 este scula implicitd definita cu valorile x=0.0, y= 0.0, z=0.0 si raza=0.0. Aceste valori
reprezinta flansa sculei robot.
Nota:
+ La Copiere TCP, puteti selecta Flansa Scula si puteti face valorile sculei sa revina la 0.

+ O sfera implicita este definita la flansa sculei.

Scula (1 of 3)

W Siguranta Flansa scula

.. + Adaugare scula
Limite Robot
Limite +
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
170 P /| Flansa scula

Hardware Raz (max: 300mm)

Pozitie
initiala de si...

Copiere TCP (&}
EI Editare pozitie
X
Y
z

100%

Pentru sculele definite de utilizator, utilizatorul poate schimba
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Raza pentru a modifica raza sferei sculei. Raza este considerata la folosirea planurilor de si-
guranta Cand un punct din sfera trece printr-un plan de declansare in mod redus, robotul
comuta in modul Redus . Sistemul de siguranta previne orice punct din sfera sa treaca de
un plan de siguranta (vezi 13.2.5).

Pozitie pentru a schimba pozitia sculei in privinta flansei sculd a robotului. Pozitia este con-
siderata pentru functiile de siguranta pentru viteza scula, forta sculd, distanta de oprire si
planuri de siguranta.

Puteti folosi un Punct Central Sculad ca baza pentru definirea noilor pozitii de sculd. O copie a
TCP existent predefinita in meniul General in ecranul TCP, poate fi accesata in meniul Pozitie
Scul, in lista derulanta Copiere TCP.

Atunci cand editati sau ajustati valorile din cdmpurile de introducere Editare Pozitie, numele
TCP vizibil in meniul derulant se schimba in personalizat, indicand faptul ca exista o diferenta
intre TCP copiat si inputul de limita efectiv. TCP original este inca disponibil in lista derulanta
si poate fi selectat din nou pentru a schimba valorile inapoi la pozitia originald. Selectarea in
meniul derulant Copiere TCP nu afecteaza numele sculei.

Dupa ce aplicati Pozitia Sculei ecranul se schimba, daca incercati sa modificati TCP copiat in
ecran Configurare TCP, va aparea o pictograma de avertizare in partea dreapta a tetului Copiere
TCP. Aceasta indica faptul ca TCP este desincronizat, adica informatia din cdmpul proprietati nu
este actualizata pentru a reflecta modificarile ce au fost facute la TCP. TCP poate fi sincronizat
apasand pictograma de sincronizare (vezi 16.1.1).

Nota: TCP nu trebuie sincronizat pentru a defini si folosi cu scuces o scula.

Puteti redenumi scula apasand pe tabul creion de langa numele sculei afisate. Puteti si sa de-
terminati raza cu un interval admis de 0-300 mm. Limita apare in panoul grafic fie ca punct fie
ca sferg, in functie de dimensiunea razei.

<nedenumit>*
default_1*

v Siguranta Flansa scula
fefl + Adaugare scula
Limite Robot
Limite E‘
articulatie
Planuri
Pozitia sculei
Directia sculei
@ P /| Flansa scula
Hardware Raz (max: 300mm)
Pozitie
initiala de si...
> Fieldbus
EI Editare pozitie
X
Y
z

13.2.7 Directia sculei

Ecranul Directie Sculd poate fi folosit pentru a restrictiona unghiul in care indica scula. Limita
este definitd de un con ce are o orientare fixa cu privire la Baza bratului robot. Pe masura ce
bratul robotului se misca, directia sculei este restrictionata astfel incat sd ramana in conul definit.
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Directia implicita a sculei corespunde cu axa Z a flansei de iesire a sculei. Se poate personaliza
prin specificarea unghiurilor de inclinare si panoramare.

Inainte de configurarea limitei trebuie s& definiti un punct sau un plan in instalarea robotului
(vezi 16.3). Caracteristica poate fi copiata si axa sa Z folosita ca centru al conului ce defineste
limita.

NOTA:

Configurarea sculei directiei se bazeaza pe caracteristici. Va reco-
mandam sa creati caracteristica(ile) dorite inainte de a edita con-
figuratia de siguranta, pentru cd, dupa ce s-a deblocat Tabul Sigu-
rantd, bratul robot se opreste facand imposibila definirea de carac-
teristici noi.

) Generalit Robot Proprietati limita

V Siguranta Copiere caracteristicd (,')
Limite Robot ‘ * | toolBoundary V‘
Limite E‘ Restrictii
articulatie ’—

. IE Ambele v ‘
Planuri
Deviere
Pozitia sculei El 5_181,-30°
Directia sculei
110 [ ]
Hardware
Pozitie
initiala de si...
Proprietati scula
) Caracteristici
> Fieldbus Coplere TCP (%]
—]  |pansa scuiz v
Editare directie
Tnclinare D| °
Panoramare Ijl °

100%

Proprietati limita
Limita de directie a sculei are trei proprietati configurabile:

1. Centru con: Puteti selecta un punct sau un plan din meniul derulant, pentru a defini centrul
conului. Axul Z al caracteristicii selectate este folosit ca directia in jurul careia este centrat
conul.

2. Unghi con: Puteti defini cate grade se poate abate robotul de la centru.

Limita directie Scula Dezactivata nu este niciodata activa

I Limita directie Scula Normala este activa doar cand sistemul de siguranta este in Modul
normal.

. B Limita directie Scula Redusa este activa doar cand sistemul de siguranta este in Modul
redus.

K Limita directie Scula Redusa & normal este activ cand sistemul de siguranta este in Mo-
dul normal sau in Modul redus.

Puteti reseta valorile la implicit sau puteti anula configurarea Directiei Sculei setand optiunea de
copiere inapoi pe ,Nedefinit”.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Setari meniu de siguranta

Proprietati scula
in mod implicit, scula indica in aceeasi directie ca si axa Z a flansei de iesire a sculei. Aceasta
se poate modifica prin specificarea a doua unghiuri:

Unghi inclinare: Cat de mult se inclina axa Z a flansei de iesire spre axa X a flansei de iesire

Unghi panoramare: Cat de mult se roteste axa Z inclinata in jurul axei Z originale de iesire a
flansei.

Alternativ, axa Z a unui TCP existent poate fi copiata selectand acel TCP din meniul derulant.

13.2.8 1/0

I/0 sunt impartite intre inputuri si outputuri si sunt imperecheate astfel incat fiecare functie asi-
gura o Categorie 3 si PLd I/0.

Semnal input Alocare functii

Limite Robot
Limite config_in{0], config_in{1] Mod redus
articulatie

config_inf2], config_in[3] Resetare de siguranta

Planuri config_in{4], config_in[5] Nealocat

444«

Pozitia sculei config_in{6], config_in(71 Nealocat
Directia sculei

Semnal output Alocare functii
1/0

Brdiene config_out[0], config_out[1] Robotul se misca

Pozitie

adesi config_out(2], config_out(3, Sistem oprit de urgenta
initiala desi... lg_out(2], config_out(3] istem opi gent

config_out[4], config_out[5] Nealocat

4444

config_out6), config_out(7] Nealocat

Blocare Aplicare

Semnale input

Urmatoarele Functii de Siguranta pot fi folosite cu semnalele de input:

Oprire de urgenta sistem Acesta este un buton de oprire de urgenta alternativ la cel de pe Dis-
pozitivul de invatare, oferind aceeasi functionalitate daca dispozitivul este conform cu ISO
13850.

Mod redus Toate limitele de siguranta pot fi aplicate in Modul normal sau Modul redus (vezi
13.2.2). Cand este configurat, un semnal scazut trimis la inputuri facand sistemul de si-
guranta sa treaca in modul Redus. Bratul robotului decelereaza pentru a satisface setul
de limite mod Redus. Sistemul de siguranta garanteaza ca robotul este in limitele modului
Redus mai putin de 0,5s dupa declansarea semnalului input. Daca bratul robot continua sa
incalce oricare din limitele modului Redus, executa o Oprire Categoria 0. Trecerea inapoi in
modul Normal se face la fel. Not&: planurile de siguranta pot de asemenea cauza trecerea
in modul Redus.

Dispozitiv activare cu 3 pozitii Definirea unui input de siguranta pentru Dispozitiv de activare
cu 3 pozitii permite definirea unui input de sigurantd Mod Operational. Cand este definit,
Dispozitivul de activare cu 3 pozitii trebuie tinut jos pentru ca un robot in Modul Manual
sa se miste.

Mod operational Cénd este definit, acest input poate fi folosit pentru a comuta intre Modul
Automat sau Modul Manual (vezi 12.1).
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13.2 Setari meniu de siguranta UNIVERSAL ROBOTS

Resetare de siguranta Cand este configurata o Oprire de Siguranta, acest output asigura con-
tinuarea starii Oprire de Siguranta pana la declansarea unei resetari. Bratul robot nu se va
misca cand este in stare de Oprire de Siguranta.

AVERTISMENT:

In mod implicit, functia de input de Resetare de Siguranta este con-
figurata pentru pinii de input 0 si 1. Dezactivarea completa face
ca robotul sa nu mai fie Oprit de Siguranta de indata ce inputul de
Oprire de Siguranta devine mare. Cu alte cuvinte, fara un input de
Resetare de Siguranta, inputurile de Oprire de Siguranta SIO si SI1
(vezi Manualul de Instalare Hardware) determind complet
daca starea Oprit de Siguranta este activa sau nu.

Semnale output

Puteti aplica urmatoarele functii de Siguranta pentru semnale de output. Toate semnalele revin
la scazut cand starea care a declansat semnalul crescut s-a incheiat:

Oprire de urgenta sistem Semnalul este Scazut cand sistemul de siguranta a fost declansat
intr-o stare de Oprit de Siguranta de catre inputul de Oprire de Siguranta Robot sau de Bu-
tonul de Oprire de Urgenta. Pentru a evita blocajele, daca starea Oprit de Urgenta este
declansata de inputul de Oprire de Urgenta a Sistemului, semnalul scazut nu va fi emis.

Robotul se misca Semnalul este Scazut daca robotul se misca, altfel crescut.

Robotul nu se opreste Semnalul este Crescut cand robotul este oprit sau pe cale de a se opri
din cauza unei opriri de urgenta sau a unei oprire de siguranta. Altfel logica va fi redusa.

Mod redus Semnalul este Scdzut cand bratul robot este plasat in mod Redus sau daca inputul
de siguranta este configurat cu un input Mod Redus si semnalul este momentan scézut. in
caz contrar, semnalul este crescut.

Modul neredus Acesta este modul invers al modului Redus definit mai sus.

Acasa in siguranta Semnalul este Crescut daca Bratul Robotului este oprit in Pozitia Acasa Si-
gur configuratd. in caz contrar, semnalul este Scazut.

NOTA:

Un utilaj extern ce primeste starea Oprire de Urgenta de la robot prin
outputul de Oprire de Urgenta Sistem trebuie sa fie conform cu ISO
13850. Acest lucru este necesar in special in configuratiile unde
inputul de Oprire de Urgentd Robot este conectat la un dispozitiv
extern de Oprire de Urgenté. in astfel de cazuri, outputul de Oprire
de Urgenta Sistem devine crescut cand se elibereaza Oprire de Ur-
genta dispozitiv extern. Aceasta inseamna ca starea de oprire de
urgenta la utilajul extern va fi resetata fara nicio actiune manuala
necesara de la operatorul robotului. De aceea, pentru a respecta
standardele de sigurantd, utilajul trebuie sa necesitd actiune ma-
nuala pentru a relua.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Setari meniu de siguranta

13.2.9 Hardware

Puteti folosi robotul fara a atasa Butonul de Invatare. indepéartarea acestuia necesita definirea
unei alte surse de oprire de urgenta. Trebuie s& specificati daca Butonul de invatare este atasat
pentru a evita declansarea unei incalzari a sigurantei.

Selectare hardware disponibil
Robotul poate fi folosit fara PolyScope ca interfata de programare.

1. In header ap&sati Instalare.

2. In meniul de actiuni din stanga ap&sati pe Siguranta si selectati Hardware.

3. Introduceti parola de siguranta si Deblocati ecranul.

4. Deselectati Butonul de Tnvatare pentru a folosi robotul f&ra PolyScope ca interfata.
5

. Apasati Salvare si repornire pentru a implementa schimbarile.

ATENTIE:

Daca Teach pendant este detasat sau deconectat de la robot, bu-
tonul de Oprire de Urgenta nu mai este activ. Trebuie sa indepartati
Butonul de invatare din apropierea robotului.

13.2.10 Pozitia acasa in siguranta

Acasa Sigur este o pozitie de revenire definita folosind Pozitia Acasa definita de utilizator. 1/0-
urile Acasa Sigur sunt active cand Bratul Robot este in Pozitia Acasa Sigur si este definit un 1/0
Acasa Sigur. Bratul Robot este in Pozitia Acasa Sigur daca pozitiile articulatiei sunt la unghiurile
de articulatie specificate sau la un multiplu de 360 de grade al acestora.

) Generalitati Robot Pozitie initiala de siguranta

N Siguranta
| O Sincronizare din pozitia... |
Limite Robot
Limite
articulatie | Stergere |
Planuri
. 5 Stergerea pozitiei initiale de sigurantéa
Pozitia sculei va determina dezasignarea lesirii
acestela
Directia sculei i ]
1/0
Hardware
Pozitie Pozitie articulatie (0-360°)
initiala de si...
) Caracteristici - Caracteristica 90,00°
> Fieldbus ; -X Umér 270,00°
& Cot 270,00°
Tncheletura 1 270,00°
incheletura 2 90,00°
Incheletura 3 0,00°

Sincronizarea de Acasa
1. In antet ap&sati Instalare.

2. in meniul de actiuni din stdnga apasati pe Siguranta si selectati Acasa Sigur.
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3. La Acasa Sigur, apasati Sincronizare de Acasa.

4. Apasati Aplica si, in casuta de dialog care apare, selectati Aplica si reporneste.

lesirea Acasa Sigur

Pozitia Acasa Sigur trebuie sa fie definita inainte de lesirea Acasa Sigur (vezi 13.2.8).

Definirea lesirii Acasa Sigur
1. in antet ap&sati Instalare.

2. in meniul de actiuni din stanga, la Siguranta selectati 1/0.

3. Pe ecranul I/0 din Semnaul lesire, la Alocare Functii, in meniul de selectie, selectati Acasa
Sigur.

4. Apasati Aplica si, in casuta de dialog care apare, selectati Aplica si reporneste.

Editare Acasa Sigur

Editarea Acasa nu modifica automat o pozitie Acasa Sigur definitd anterior. Cand aceste valori
nu sunt sincronizate, nodul de program Acasa este nedefinit.

Editarea Acasa Sigur
1. In antet ap&sati Instalare.

2. In meniul de actiuni din stanga, la General selectati Acasa.
3. Apasati Editare Pozitie si setati noua poiztie a Bratului Robotului si apasati OK.

4. Tn meniul din stanga, la Siguranta selectati Acasa Sigur. Not&: este necesaré o parola de
Siguranta pentru a Debloca Setérile de Siguranta (Vezi 13.1.2).

5. La Acasa Sigur, apasati Sincronizare de Acasa
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Tabul Rulare

Program Variabile

Varsta robotului

Zile ore  Minute  Secunde

0 00 00 40

O Afisare puncte de trecere

Tabul Rulare va permite sa operati simplu bratul robotului si caseta de comanda, utilizand cét
mai putine butoane si optiuni. Puteti combina operarea facild cu protectia prin parold pentru
partea de programare a PolyScope (vezi 21.3.2), pentru ca robotul sa devina o unealta pe
care sa puteti rula exclusiv programe scrise anterior.

Pe acest ecran puteti incarca si porni automat un program pe baza unui semnal de input extern
(vezi 16.1.5).

Nota: Combinatia dintre incarcarea automata si pornirea unui program implicit si auto-initializarea
la pornire poate fi folosita, de exemplu, pentru a integra bratul robotului in alte utilaje.

14.1

Program

Campul Program afiseaza numele programului ce a fost incarcat pe robot si starea sa curenta.
Puteti apasa pe tabul incércare Program pentru a incérca un alt program.

14.2

Variabile

Un program robot poate utiliza variabile pentru a stoca si actualiza diverse valori in timpul run-
time. Sunt disponibile doua tipuri de variabile:

Variabile de instalare Acestea pot fi folosite de mai multe programe si numele si valorilor lor
sunt pastrate impreuna cu instalarea robotului (vezi 16.1.4). Variabilele de instalare isi
pastreaza valoarea dupa ce robotul si caseta de control a fost rebootat.

Variabile de program regulate Acestea sunt disponibile programului rulat doar dupa ce valorile
sunt pierdute, de indata ce programul este oprit.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.4 Mutare robot in pozitie

Afsare puncte de trecere Programul robotului foloseste variabile script pentru a stoca informa-
tii despre punctele de trecere.
Selectati caseta Afisare puncte de trecere de |a Variabile pentru a afisa variabilele de script
in lista de variabile.

Tipuri de variabile

bool O variabild boolean a carei valoare este fie True fie False.

int Un numdr intreg din intervalul —2147483648 pana la la 2147483647 (32
bit).

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

string  Un sir de caractere.

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

list 0 secventa de variabile.

14.3 Varsta robotului

Acest camp reprezinta durata de timp trecuta de la pornirea robotului. Numerele prezentate in
acest camp nu sunt asociate cu timpul de rulare al programului

14.4 Mutare robot in pozitie

Ecranul Move Robot into Position apare cand apasati Play in Footer. Accesati ecranul de Mutare
robot in pozitie cand bratul robotului trebuie sa se deplaseze intr-o anumita pozitie de pornire
inainte de a executa un program sau cand bratul robot se deplaseaza la un punct in timp ce
modificati un program.

In cazurile in care ecranul Mutare robot in pozitie nu poate muta bratul robot in pozitia de pornire
a programului, acesta se deplaseaza la primul punct de trecere din arborele programului. Bratul
robot se poate muta intr-o pozitie incorecta daca:

+ Pozitia TCP, caracteristica sau pozitia punctului de trecere a primei miscari este modificata
in timpul executiei programului inainte de executarea primei miscari.

+ Primul punct de trecere este in interiorul unui nod de arbore de program If sau Switch.
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e e QF o

Hou.
Mutare

Mutare robot in pozitie.

Robotul este acum Tn pozitia tinta. Apasati Continuare

| Automat

» ‘I l Manual

€ Anulare

Auto

Tineti apasat tabul Auto pentru a misca bratul robotului in pozitia sa de start.
Nota: Puteti elibera butonul pentru a opri miscarea in orice moment.

Animatie
Animatia indicd miscarea pe care bratul robotului e pe cale sa o efectueze cand tineti apasat
tabul Auto.
ATENTIE:
1. Comparati animatia cu pozitia bratului robot real si asigurati-
va ca bratul robotului poate efectua miscarea in siguranta fara
a atinge niciun obstacol.
2. Functia Auto-mutare misca robotul de-a lungul traiectoriei um-
bra. Coliziunea poate deteriora robotul sau alte echipamente.
Manual

Apasati tabul Manual pentru a accesa ecranul pictograme Mutare unde bratul robotului poate fi
miscat manual. Aceasta este necesara doar daca nu preferati miscarea animatiei.
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15 Tab program

v Elementar

Imagini Variabile

E Program robot

= <gol> Program

Aicl puteti programa robotul sa execute sarcini.

Pentru a va programa robotul, selectati nodurile din Lista de Norduri sivor apérea pe
Structura Programului

Structura program

v v <k
o
We
3
o
Q
c
5

[0 Ad3ugare Tnainte de secventa de start
[ Setare valori variabile initiale

= Programul sta in bucld permanent

Tabul program afiseaza programul editat momentan.

15.1 Structura program

Apasénd pe Comanda adaugati Noduri de Program la Arborele de Program. Configurati functio-
nalitatea Nodurilor de Program adaugate in partea dreapta a ecranului.

Un Arbore de Program gol nu poate rula. Programele ce contin Noduri de Program configurate
gresit nu au de asemenea voie sa ruleze. Nodurile de Program nevalabile sunt evidentiate in
galben pentru a indica ce trebuie reparat inainte ca programul sa poata rula.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Structura program

15.1.1 Indicatie executie program

Q - Imagini Variabile

Mutare

Y| Program robot Punct cale
Punct cale @ |4 Mutare]
. ®)| Start
Asteapta ol A B -°o
Setare 0B

®/C
@D
Oprire ®E |

Popup

Editare poza |
Comentariu

A [3

@ Stop la acest punct © Folositi parametri comunic
O Amestec curaza O Vitez& articulatie

Accelerare Articulatie

O Ora

Cand programul ruleaza, Nodul de Program executat momentan este indicat printr-o mica »
pictograma langa nod. n plus, calea de executie este evidentiata cu culoare albastra.
Apasand pe pictograma @ din coltul programului il va face s urmareasca comanda executata.

15.1.2 Buton cautare

Apasati pe Q pentru a cauta in Arborele Programului. Apéasati pictograma X pentru a iesi din
cautare.

15.1.3 Bara de unelte Structura program

Folositi bara de unelte din partea de jos a campului Arbore Program pentru a modifica Arborele
Program.

Butoane Anulare/Repetare

Butoanele ® si @ servesc la anularea si refacerea modificarilor la comenzi.

Miscarea in Sus & Jos

Butoanele # Si ¥ schimba pozitia unui nod.

Taiere
Butonul ¥ taie un nod si ii permite sa fie folosit pentru alte actiuni (de ex. lipiti-l in alt loc din
Arborele Program).

Copiere

Butonul M permite copierea unui nod si ii permite s fie folosit pentru alte actiuni (de ex. lipiti-I
in alt loc din Arborele Program).

Lipire

Butonul B va permite sa lipiti un nod ce a fost tdiat sau copiat in prealabil.
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Stergere

Apasati butonul m pentru a indeparta un nod din Arborele Program.

Suprimare

Apasati butonul & pentru a indeparta un anumit nod din Arborele Program.

Liniile de program suprimate sunt pur si simplu sarite cand se ruleaza programul. O linie supri-
mata poate fi desuprimata mai tarziu. Aceasta este o modalitate rapida de a face modificari la
un program fara a distruge continutul original.

15.1.4 Editor de expresi

> Elementar
¥ Program robot

Variabile

Bucla o [ Mutare/ Alocare
@ Punct_cale_1
SubProg - Sotare Aloca variabila selectatd cu valoarea expresiel
Alocare & Asteapts Variabila Expresie
; [ Popup

Comentariu
ector

Script

Eveniment

2 * force()

Input 0 5
True (HI) False (LO) 4= Inapoi
<Intrare> v Esc

Output

<legire> v

Variable

<Varlabild> v

Pose

N _ " [ 1 H] s + 1 2 3 0
<Pozé> v rimiters

Function

I~
"
A
v
-
*
I
a
o

L}

ABC (=) 4 > 0

<Functie= v

in timp ce expresia in sine este editata ca text, editorul de expresii are un numér de butoane
pentru inserarea simbolurilor speciale de expresii, cum ar fi x pentru inmultire si < pentru mai
mic sau egal cu. Butonul de simbol de pe tastatura din partea din stanga sus a ecranului comuta
pe editarea text a expresiei. Toate variabilele definite se pot gasi in selectorul Variabile, in timp
ce denumirile porturilor de intrare si iesire se pot gasi in selectoarele Input Si Output. Anumite
functii speciale se gdsesc in Functie.

Expresia este verificatd dupa erori gramaticale si apoi se apasa butonul 0k. Butonul Cancel
pardseste ecranul anuland toate modificarile.

O expresie poate arata asa:

digital_in[1] Zhdevarat si analogic_in[0]<0.5
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15.2 Tab comanda

15.1.5 Nod gol

) Elementar
¥ brogram robot

\ Sabloane | <gol>|

Palet

Cautare
Fortare

Conveyor
Tracking

Q - Imagini Variabile

100%

Nodurile de program nu pot fi goale. Toate liniile trebuie specificate si definite in Arborele Pro-

gramului pentru ca un program sa ruleze.

15.2 Tab comanda

Acest manual nu acopera toate detaliile despre fiecare tip de Nod de Program. Nodul de Program
Robot include trei casete de bifare ce controleaza comportamentul general al programului.

¥ Program robot ~
\ Sabloane ¢ [ Mutare/

@ Punct cale 1
Palet -

== Setare
Cautare X Asteaptd

[ Popup
Fortare ©® Oprire
Conveyor @ Comentariu

Tracking ¢ [ Director

o= var_2:=2 *force()
b Daca

-

- <gol>
& Script
& Comutare
® cronometru_1
(Bl Destivuire
® StartPoz
i1 Direcge
it} AlegeSecvents

23S xEEW

@

Q - Imagini Variabile

Program
Aici puteti programa robotul sa execute sarcini.

Pentru a va programa robotul, selectati nodurile din Lista de Norduri si vor aparea pe
Structura Programului

Listad noduri Structura program
/] Q
> | 4% oo xXxEBEZ

[ Ad3ugare Tnainte de secventa de start
[ Setare valori variabile initiale

[ Programul st& in bucld permanent

100%

Adaugare inainte de secventa de start

Bifati aceasta casuta pentru a adduga o sectiune speciala la program care are loc odata ce

programul porneste.
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Setare valori variabile initiale

7

Selectati acest lucru pentru a seta valorile initiale ale variabilelor de program.

1. Selectati o variabila din lista desfasuratoare sau folosind caseta de selectare a variabilei.

2. Introduceti o expresie pentru acea variabild. Aceasta expresie este folosita pentru a seta
valoarea variabila la pornirea programului.

3. Puteti selecta Pastreaza valoarea de la ultima rulare pentru a initializa variabila la valoarea
gasita pe tabul Variabile (vezi 15.4).
Aceasta permite variabilelor sa isi pastreze valoarea intre executiile de program. Variabila
isi ia valoarea din expresie daca programul este rulat pentru prima datd, sau daca tabul
valoare a fost golit.

O variabila poate fi stearsa din program prin setarea numelui sau pe gol (doar spatii).

Programul sta in bucla permanent

Selectati acest lucru pentru a face programul continuu.

15.3 Tabul Grafic

<nedenumit>*

Q Comanda - Variabile

Mutare ¥ Program robot ~ Igl
Punct cale 9 4 MutareP o
N ® Punct cale_1
R ) Variabils E
Setare 9 ¥ Miscare cer
® Punct_Via_1
IR ® Punct Final 1
Oprire = Setare
. X Asteapta
Comentariu I Popup
Director O Oprire

©
Py
1@

J @ Comentariu I»
> Sabloane = <gol=

© Bucla

-

- <gol>
Y Apel

+= var_2:=2 *force()
b Daca...

©

H Script
& Comutare ...
® cronometru_1

LIS XBREE

Reprezentarea grafica a programului robot curent. Calea TCP este afisata 3D, cu segmentele de
miscare in negru, iar segmentele amestecate (transzitia dintre segmentele de miscare) in verde.
Punctele verzi specifica pozitiile TCP la fiecare dintre waypoint-uri in program. Schema 3D a
bratului robotului afiseaza pozitia curenta a bratului robotului, iar umbra bratului indica modul in
care acesta intentioneaza sa atinga waypoint-ul pe partea stanga a ecranului.

Daca pozitia curenta a TCP robot se apropie de un plan de siguranta sau declansator, sau daca
orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 13.2.5), o repre-
zentare 3D a limitei este afisata.

Nota: cand robotul ruleaza un program, vizualizarea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sageata ce reprezinta o
normald de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
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declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeatd mica indicand partea planului pe care
sunt active limitele Mod normal (vezi 13.2.2). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul
conului reprezinta zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitétii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP
incalca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Vizualizarea 3D poate fi marita si rotita pentru a vedea mai bine bratul robotului. Butoanele din
partea din dreapta sus a ecranului poate dezactiva diversele componente grafice in vizualizare
3D. Butonul de jos porneste/opreste vizualizarea limitelor din apropiere.

15.4 Tab variabile

e Y Program robot ~

Punct cale & [ MutareP
@ Punct_cale_1
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Setare 9\ W| Miscare cer
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b Daca

@

= <go
0 Script
& Comutare

®| cronometru_1 -

f ‘M“SAC’ K |! m : I:|Aﬂ$are puncte de trecere

100%

Tabul Variabile afiseaza valorile live ale variabilelor in programul in rulare si mentine o lista de
variabile si valori intre rularile de program. Apare doar cand are informatii de afisat. Variabilele
punct de trecere vor fi afisate in lista cand este activat Afisare puncte de trecere.
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15.5 Noduri de program de baza
15.5.1 Mutare
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Comanda Mutare controleazd miscarile robotului prin punctele de trecere. Punctele de trecere
trebuie sa fie sub o comanda Mutare. Comanda Mutare defineste accelerarea si viteza la care
bratul robot se va misca intre aceste puncte de trecere.

Tipuri de miscare
Puteti selecta unul din cele trei tipuri de miscare: MoveJ, Movel si MoveP. Fiecare tip de miscare
este explicat mai jos.

+ movedJ face miscari ce sunt calculate in bratul robot spatiu articulatie. Articulatiile sunt
controlate pentru a-si termina miscarile in acelasi timp. Acest tip de miscare duce la o
cale curbata a sculei. Parametrii comuni ce se aplica la acest tip de miscare sunt viteza
de imbinare maxima si acceleratia articulatiei, specificate in grade/s si grade/ s, respectiv.
Dacéa se doreste ca bratul robotului sa se miste rapid intre punctele de trecere, neluand
in calcul calea sculei dintre aceste puncte de trecere, acest tip de miscare este varianta
preferata.

+ movel va face TCP sa se miste liniar intre punctele de trecere. Aceasta inseamna ca fie-
care imbinare face o miscare mai complicata pentru a mentine scula pe calea liniei drepte.
Parametrii comuni ce pot fi setati pentru acest tip de miscare sunt viteza dorita a sculei si
acceleratia sculei specificate in mm/s si respectiv mm/s?, precum si o optiune.

+ moveP va misca scula liniar cu viteza constanta cu amestecuri circulare si este conceputa
pentru anumite operatiuni de proces, precum lipirea sau dispersarea. Dimensiunea razei
amestecului este in mod implicit o valoare comuna intre toate punctele de trecere. O va-
loare mai mica va face calea sa se curbeze mai stramt, iar o valoare mai mare va face calea
mai lin&. n timp ce bratul robotului se misca prin punctele de trecere cu vitezd constants,
cutia de comanda a robotului nu poate astepta o operatiune 1/0 sau o actiune operator.
Acest lucru ar opri miscarea bratului robotului sau va duce la o oprire de protectie.
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+ Circle move poate fi addugata la o moveP pentru a face o miscare circulard. Robotul incepe
miscarea din pozitia sa curentd sau de la un punct de start, se misca printr-un Punct de
trecere specificat pe un arc circular, si un PunctFinal ce completeaza miscarea circulara.
Un mod este utilizat pentru a calcula orientarea sculei, printr-un arc circular. Modul poate
fi:

- Fix: doar punctul de start este folosit pentru a defini orientarea sculei
- Nelimitat: punctul de start se transforma in PunctFinal pentru a defini orientarea sculei

) Elementar Q - Imagini Variabile
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\ Sabloane @ [ MutareP MI?care cer
®| Punct cale_1
Palet % W Miscare cer QO miscare circulara se face utilizénd trei .
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EEie B Punct_via_1 procedeazd nodul Miscare Circulara, "//Q \"‘
o — © Punct_Final_1 punctul de trecere (1), Punctul Via (2) si _
v w- Setare Punctul Final (3) >
Conveyor X Asteaptd . = ) \
Tracking & Popu Céand sunteti in modul fix: 7
'O‘ P Orientarea acestei miscari este definita de /
© Oprire punctul initial al robotului, astfel incat /
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47 M Director | CErc prin punctele via si final ale miscari [ 6
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& Comutare
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¢ [Bl Destivuire
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Parametri comuni

Parametrii comuni din coltul din dreapta jos ai ecranului Mutare se aplica la miscarea din pozitia
precedenta a bratului robotului la primul punct de trecere din comanda, si de acolo la fiecare
dintre urmatoarele puncte de trecere. Setarile comenzii Mutare nu se aplica la calea de /a ultimul
punct de trecere din acea comanda Mutare.

Selectare TCP

Modul in care robotul se misca intre punctele de trecere se ajusteaza in functie de faptul daca
TCP este setat cu un TCP definit de utilizator sau un TCP activ. Ignorati TCP activ permite
ajustarea acestei miscari in functie de Flansa Sculei.

Setarea TCP intr-o miscare

—

. Accesati ecranul Tab Program pentru a seta TCP folosit pentru puncte de trecere.
La Comanda, in meniul din dreapta selectati tipul de Miscare.

La Miscare, selectati o optiune in meniul Setare TCP.

A w0

Selectati Utilizare TCP activ sau selectati un TCP definit de utilizator.
Puteti alege si Ignorare TCP activ.

CB3

11-42 Versiunea 5.2



15.5 Noduri de program de baza UNIVERSAL ROBOTS

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Figura 15.1: Profil viteza pentru o miscare. Curba este impartita in trei segmente: acceleratie, croaziera
si deceleratie. Nivelul fazei croaziera este indicat de setarea de viteza a miscarii, in timp ce gradul de
acceleratie si deceleratie este indicat de parametrul de accelerare.

Selectare optiuni

Spatiile punct de trecere la comanda Miscare ce trebuie reprezentat la specificarea acestor
puncte de trecere (vezi sectiunea 16.3). Aceasta inseamna ca la setarea unui punct de
trecere, programul isi va aminti coordonatele sculei in spatiul de optiuni al optiunii selectate.
Exista cateva circumstante ce necesita o explicatie detaliata:

Puncte de trecere relative Optiunea selectata nu are niciun efect asupra punctelor de trecere
relative.. Miscarea relativa este efectuata intotdeauna in functie de orientarea Bazei.

Puncte de trecere variabile Cand bratul robotului se misca la un punct de trecere variabil, Punc-
tul centru sculd (TCP) se calculeaza ca coordonatele variabilei in spatiul optiunii selectate.
Asadar, miscarea bratului robotului pentru un punct de trecere variabil se modifica daca se
selecteaza o alta optiune.

Variabila caracteristica Puteti schimba pozitia unei caracteristici in timp ce programul ruleaza
prin alocarea unei poze la variabila corespunzatoare.

Utilizare unghiuri articulatie
Ca o alternativa la poza 3D, puteti selecta Utilizare unghiuri articulatie cand folositi MoveJ pen-
tru a defini puncte de trecere folosind unghiurile de articulatie ale robotului. Daca este activata
Utilizare unghiuri articulatie, TCP si optiunile sunt indisponibile. Punctele de trecere defenite
folosind Utilizare unghiuri articulatie nu sunt ajustate cand programul este miscat intre roboti.
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Un punct pe calea robotului. Punctele de trecere sunt cea mai centrala parte a programului
robotului, spunandu-i bratului unde trebuie sa se afle. Un punct de trecere cu pozitie fixa este
invatat miscand fizic bratul robotului pe acea pozitie.

Invitarea punctelor de trecere

Invatare este termenul folosit pentru a arata robotului cum s& pozitioneze TCP in leg&tura cu o
caracteristica pentru o aplicatie. Pentru ainvata robotul un punct de trecere, urmati instructiunile
de mai jos:

1. In tabul Program, inserati un Nod Miscare.

2. In Nodul Miscare, utilizati meniul Setare TCP pentru a seta TCP.

3. In Nodul Miscare, utilizati meniul Caracteristici pentru a selecta o caracteristica.

4

. In Nodul Punct de Trecere, utilizati Modul invatare sau Jog pentru a pozitiona robotul in
configuratia dorita.

Utilizarea punctelor de trecere
Utilizarea unui punct de trecere inseamna aplicarea relatiei invatate intre caracteristica si TCP in
situatia actuala. Relatia dintre caracteristica si TCP, aplicata functiei selectate curent, realizeaza
locatia TCP dorita. Apoi, robotul stabileste cum s& se pozitioneze pentru a |dsa TCP activa in
prezent sa atinga pozitia TCP. Pentru a folosi un punct de trecere, urmati instructiunile de mai
jos:

1. Utilizati un punct de trecere existent in Nodul Miscare sau inserati un punct de trecere in alt
Nod Miscare
(de ex. copiind si lipind sau utilizand butonul ,Link” de pe punctul de trecere).

2. Setati TCP dorit.

3. Setati caracteristica dorita.
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Setarea punctului de trecere
Denumiri punct de trecere

Punctele de trecere primesc automat un nume unic. Numele poate fi schimbat de utilizator.
Prin selectarea pictogramei linkului, punctele de trecere sunt legate si au informatii de pozitie
comune. Alte informatii precum raza de amestec, viteza sculei/articulatiei si acceleratia scu-
lei/articulatiei se configureaza pentru fiecare punct de trecere chiar daca au sunt legate.

Amestec

Amestec permite robotului sa treaca lin intre doua traiectorii, fara a se opri la punct de trecere
intre ele.

Exemplu Luati ca exemplu o aplicatie de ridicare si plasare (vezi figura 15.2), unde robotul
se afld momentan la punctul de trecere 1 (WP_1), si trebuie sa ridice un obiect la punctul de
trecere 3 (WP_3). Pentru a evita coliziunile cu obiectul si alte obstacole (0), robotul trebuie sa se
apropie de WP_3 venind dinspre punctul de trecere 2 (WP_2). Astfel, se introduce trei puncte de
trecere pentru a crea o cale ce indeplineste cerintele.

@ WP_2
WP_1

l WP_3

Figura 15.2: WP_1: pozitia initiala, WP_2: punct via, WP_3: pozitie ridicare, 0: obstacol.

Fara a configura alte setari, robotul se va opri la fiecare punct de trecere inainte de a continua
miscarea. Pentru aceasta sarcing, o oprire la WP_2 nu este optima pentru ca o intoarcere lina ar
necesita mai putin timp si energie, indeplinind in acelasi timp cerintele. Este acceptabil chiar si
ca robotul sa nu ajunga exact la WP_2, atata timp cat tranzitia de la prima traiectorie la a doua
are loc in apropierea acestei pozitii.

Oprirea la WP_2 poate fi evitatd configurand un amestec pentru punctul de trecere, permitand
robotului sa calculeze o tranzitie lina spre urmatoarea traiectorie. Parametrul principal pentru
amestec este raza. Cand robotul este in cadrul razei amestecului punctului de trecere, poate
incepe sa amestece si sa abata de la calea initiala. Aceasta permite miscari mai rapide si mai
line, pentru ca robotul nu trebuie sa decelereze si sa reaccelereze.

Parametri amestec Pe langa punctele de trecere, mai multi parametri vor influenta traiectoria
amestecului (vezi figura 15.3):

* raza amestecului (r)
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+ Viteza initiala si finald a robotului (la pozitiile p1 si p2, respectiv)

- timpul de miscare (de ex. daca setati un timp specific pentru o traiectorie acesta va influ-
enta viteza initiald/finala a robotului)

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

/ T \
Wp_1 / \
‘ — _— WP_2 |
/ \ I
\ /
pl \ /
N e
~N 7
~w~
p2
® o 3

Figura 15.3: Amestecare WP_2 cu raza r, pozitie initiald amestecare la p1 si pozitie finala amestecare la
p2. 0 este un obstacol.

Daca este setata o raza de amestec, traiectoria bratului robotului se amesteca in jurul punctului
de trecere, permitand bratului robotului sa nu se opreasca la punct.

Amestecurile nu se pot suprapune, asadar nu se poate seta o raza de amestec ce se suprapune
cu raza de amestec a unui punct de trecere anterior sau ulterior conform figurii 15.4.

I WP_2 \

°
r—————$

\
N7
N
I\
1
VI
*

o~

Figura 15.4: Suprapunerea razei de amestecare nu este permisa (*).
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Traiectorii de amestec conditionale Traiectoria de amestec este afectata atat de punctul de
trecere unse este setatd raza amestecului cat si de urmatoarea din structura programului. Aceasta
insemana ca in programul din figura 15.5 amestecul din jurul Wwp_1 este afectat de wp_2. Conse-
cinta acestui fapt devine mai evidenta cand se amesteca in jurul WP_2 in acest exemplu. Exista
doud pozitii finale posibile si de determinare a urmatorului punct de trecere de amestecat, robotul
trebuie sa evalueze citirea curentd a intrarii_digitale[1] deja de la intrarea in raza ameste-
cului. Aceasta inseamna céa expresia if...then (sau alte declaratii necesare pentru a determina
urmatorul punct de trecere, de ex. puncte de trecere variabile) este evaluata inainte de a ajunge
efectiv la WP_2, ceea ce este oarecum contraintuitiv la analizarea secventei programului. Daca
un punct de trecere este un punct de oprire si urmat de expresii conditionale pentru a determina
urmétorul punct de trecere (de ex. comanda 1/0), se executa cand bratul robotului s-a oprit la
punctul de trecere.

MutareL i
WP_I LA
WP_1 (amestec)
WP_2 (amestec)
dacid (digital_input[1]) atunci
WP_F_1
altfel
WP_F_2

WP_F_2

Figura 15.5: WP_I este punctul de trecere initial si exista doua puncte de trecere finale potentiale Wp _F_1 si
WP_F_2,1n functie de expresia conditionald. Expresia if conditionala este evaluata cand bratul robotului
intrd in al doilea amestec (*).

WP_3

Figura 15.6: Spatiu articulatie (MoveJ) vs. spatiu cartezian (MoveL) miscare si amestecare.
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Traiectorii amestec in functie de tipul de miscare (adicd Movel, MoveJ, sau MoveP), se gene-
reaza traiectorii diferite de amestec.

+ Amestecuri in MoveP Cand se amesteca in MoveP, pozitia amestecului urmeaza un arc de
cerc la viteza constanta. Orientarea se amesteca cu o usoara interpolare intre cele doua
traiectorii. Puteti amesteca o Moved sau o MovelL intr-o MoveP. intr-un astfel de caz, robotul
utilizeaza amestecul circular al arcului MoveP si interpoleaza viteza celor doua miscari. Nu
puteti amesteca o MoveP intr-o MoveJ sau o MovelL. in schimb, ultimul punct de trecere
al MoveP este considerat un punct de oprire fara amestec. Nu puteti efectua un amestec
daca cele doua traiectorii se afla sub un unghi apropiat de 180 de grade (directia inversa),
deoarece creeaza un arc circular cu o raza foarte mica pe care robotul nu o poate urmari
la o viteza constanta. Acest lucru provoaca o exceptie de rulare in program, care poate fi
corectata prin ajustarea punctelor de trecere pentru a provoca un unghi mai putin ascutit.

+ Amestecuri ce implica MoveJ Amestecurile Moved cauzeaza o curba lina in spatiul arti-
culatiei. Acest lucru se aplica pentru amestecuri intre MovedJ si MoveJ, MovedJ si MovelL
si Movel si Moved. Amestecul produce o traiectorie mai lina si mai rapida decat miscarile
fard amestec (vezi figura 15.6). Daca viteza si acceleratia sunt utilizate pentru speci-
ficarea profilului de viteza, amestecul ramane in raza amestecului in timpul amestecului.
Daca utilizati timp in loc de vitezd si acceleratie pentru specificarea profilului de viteza ale
ambelor miscari, traiectoria amestecului urmareste traiectoria MiscariiJ originale. Cand
ambele miscari sunt limitate ca timp, folosirea amestecurilor nu economiseste timp.

+ Amestecuri in Movel Cand se amestecd in Movel, pozitia amestecului urmeaza un arc de
cerc la viteza constanta. Orientarea se amesteca cu o usoara interpolare intre cele doua
traiectorii. Robotul poate decelera pe traiectorie inainte de a urmari arcul circular pentru
a evita acceleratiile foarte mari (de exemplu, daca unghiul dintre cele doua traiectorii este
aproape de 180 de grade).
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Un waypoint cu pozitia indicata relativ la pozitia anterioara a bratului robotului, cum ar fi ,doi
centimetri de la stdnga”. Pozitia relativa este definita ca diferenta dintre doud pozitii (stanga la

dreapta).

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

Distanta aici este distanta carteziana dintre TCP in cele doua pozitii. Unghiul indica ct se modi-
fica orientarea TCP intre cele doua pozitii. Mai precis, lungimea vectorului de rotatie ce descrie

modificarea orientarii.

Waypoint variabil
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Un waypoint cu pozitie poate fi indicat de o variabild, in acest caz poz_calculati. Variabila tre-

buie sa fie un pose cum ar fi
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Primele trei sunt x,y,z si ultimile trei sunt orientarea indi-
cata ca un vector de rotatie indicat de vectorul rx,ry,rz. Lungimea axului este unghiul de rotit in
radiani, iar vectorul in sine indica axul in jurul caruia se roteste. Pozitia este indicata intotdeauna
in functie de un cadru de referinta sau un sistem de coordonate, definite de optiunea selectata.
Daca raza unei curbe este setatd pe un waypoint fix iar waypoint-urile precedente si ulterioare
sunt variabile sau daca raza curbei este setata pe un waypoint variabil, atunci raza curbei nu
va fi verificata pentru suprapunere (vezi 15.5.1). Daca, la rularea programului, raza curbei se
suprapune pe un punct, robotul o va ignora si va trece la urmatoarea.

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

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Mutare
Waypoint_1 (pozitie variabild):

Utilizeaza variabila=var_1, Optiune=Scula

15.5.2 Asteapta

Mutare

Y Program robot

Asteapta
Punct cale ¢ 4 Mutare/ S p, ‘ - . . ’
W& rugam sa selectati ce ar trebul s& declanseze urmatoarea actiune a robotului;
= ta @ Punct_cale_1
Fteapta = Setare
Setare X Asteapts O Nicio asteptare
Popup O Asteaptd seconds
s O Astessta npusa el
Comentariu
O setacipa
Director
q » O Asteaptd dupé

23O XKBREREE=

100%

Asteapta intrerupe semnalul I/0, sau expresia, pentru un anumit timp. Daca se selecteaza Nu
astepta, nu se face nimic.

Nota: Dupa ce s-a activat Interfata de comunicatii scula TCl inputul analogic al sculei este indis-
ponibil pentru selectia Asteapta si expresii.
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15.5.3 Setare

Mutare

¥ Program robot

Setare
Punct cale 9 & Mutare/ - . . N N
Selectat] actiunea pe care doriti ca robotul sé o efectueze in acest punct in program.
Asteapta © Punct cale_1 Puteti si s& specificati modificarile n incarcatura robotulul.
g == Setare
Setare O Nicio actiune
Popup
O sere cuspur g
Oprire
: O setre vt e
Comentariu
O e
” 5 O Cresteti variablla instalari cu unu
) Sabloane
[0 setati incarcatura totald la
O
O setare TCP

A3 XKBEES

5

100%

Seteaza outputurile digitale sau analogice la 0 anumita valoare.

Comanda poate fi folosita si pentru a seta incarcatura bratului robotului. Ajustarea greutatii
incarcaturii poate fi necesara pentru a preveni robotul s& declanseze o oprire de protectie, cand
greutatea sculei diferd de incarcatura asteptata. Daca TCP activ nu va fi folosit ca centru de
greutate, casuta poate ramane nebifata. Daca centrul de greutate nu este setat in program, se
foloseste cel pentru instalare. Puteti seta centrul de greutate folosind cdmpurile text (Cx, Cy,
Cz), sau folosind ghidul pentru incarcatura. Daca un program are o versiune mai veche de 5.2
puteti seta centrul de gravitate la TCP. Totusi, daca setati manual centrul de greutate, nu il puteti
reseta la TCP.

TCP activ poate fi modificat si utilizdnd o comanda Setare. Trebuie doar sa bifati casuta si sa
selectati unul din offseturile TCP din meniu. Daca TCP activ pentru o anumita miscare este
cunoscut la momentul scrierii programului, puteti folosi selectia TCP apasand Mutare in meniul
De Baza din stdnga (vezi 15.5.1). Pentru informatii suplimentare despre configurarea TCP
denumite (vezi 16.1.1).
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15.5 Noduri de program de baza

15.5.4 Popup

numits*

ault

Variabile

Fuiizre Y Program robot

Punct cale & [ Mutare/ Astea pta

W& rugam sa selectati ce ar trebul s3 declanseze urmatoarea actiune a robotului;

@ Punct_cale_1

Asteapta = Setare

Setare X Asteapts O Nicio asteptare

Popup O Asteapta seconds

O seapes ot dal

Comentariu

Director

> pores

100%

O astessta

O Asteaptd dupé

Popup este un mesaj ce apare pe ecran cand programul ajunge la aceasta comanda. Se poate
selecta stilul mesajului si textul in sine poate fi introdus cu tastatura de pe ecran. Robotul as-
teapta ca utilizatorul/operatorul sa apese butonul ,0K” de sub popup inainte de a continua pro-
gramul. Daca se selecteaza elementul ,Opreste executarea programului”, programul robot se

opreste la acest popup.
Nota: Mesajele sunt limitate la maxim 255 caractere.

15.5.5 Oprire

Mutare
¥ Program robot oprlre
Punct cale @ [ Mutare/
N ®| Punct_cale 1 Executarea programulul se opreste in acest punct

Asteapta -7

’ == Setare
Setare X Asteapts
. [ Popup

oPup @ Oprire
Qprire

Comentariu

Director

A I
) Sabloane

TR ARG Nl =

100%

Executarea programului se opreste in acest punct.
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15.5.6 Comentariu

Comentariu

Mutare

Y Program robot
Punct cale 9 b Mutare/

. @ Punct_cale_1
Asteapta - -

== Setare = =
N V& rugam introduceti comentariul
Setare X Asteapts
7 [ Popup
opup @ Oprire
Oprire ®) Comentariu

Comentariu

Director

a4 I
) Sabloane

23S XBREES

5 (— 100%

Ofera programatorului o optiune de a adduga o linie de text la program. Aceasta linie nu face
nimic Tn timpul executiei programului.

15.5.7 Director

Q - Imagini Variabile

Mutare

Y Program robot
Punct cale 9 &b Mutare/

. ® Punct cale_1
Asteapta -7

Director

Un director este o simplé colectie de linii de program.

= Setare
Setare X Asteapta V& rugam introduceti textul de afisat in structura programului
[ Popup :
Popup O Oprire Director
Oprire ® Comentariu
¢ | Directo

Comentariu .
= <go

Director

[0 Ascundere director structurd program

100%

Un Director este folosit pentru a organiza si eticheta anumite parti ale unui program, pentru a
curata structura programului si pentru a face programul mai usor de citit si navigat.

Directoarele nu au nicio inflenta asupra programului si a executiei sale.
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15.6 Noduri de program avansate

15.6.1 Bucla

¥ brogram robot

Bucla

Bucla @ [ Mutare/
@ Punct_cale_1
SubProg - Setare VA& rugdm sé selectati de cate ori s3 se execute programul in
P X Asteapts aceasta bucla
. B Popup
Daca . .
© Oprire @ Buciaintotdeauna
Script @ Comentariu - . .
Repetare in bucla de X ori:
) ¢ | Director O &

Eveniment = <gol Numé&r bucle Nurme variabila

a4 - <O (3 N s a o
Comutare O Repetare in bucla cand expresia este Adevarata
Cronometru
Acasa [ Verificati continuu expresia

'S DR ¥} 1=

3 (——— | 00 %

Repetd in bucld comenzile programului de baz&. In functie de selectie, comenzile programului
de baza sunt repetate in bucla la infinit, un anumit numar de ori sau atata timp cat o anumita
conditie este adevéarata. Cand se repeta in bucla de un anumit numar de ori, o variabila de bucla
dedicata (denumitad bucla_1 in imaginea de mai sus) ce poate fi folositad in expresii in cadrul

buclei. Variabila buclei numaradela0Ola N — 1.

Cand se repeta in bucla utilizand o expresie ca conditie finald, PolyScope oferd o optiune pen-
tru evaluarea continua a expresiei, astfel incat ,bucla” sa poata fi intrerupta in orice moment in

timpul executiei, decat doar dupa fiecare iteratie.

15.6.2 SubProgram

¥ program ot

Bucla == <gol
%a SubProgram_1

Un subprogram poate sa indice la un fisier de pe disc sau poate fi
SubProg continut in acest program.
Fisier SubProgram:

<Niciun fisier selectat>

Daca — —
Incarcare fisier

Script

Alocare

Eveniment
Fir
A (3
Comutare
Cronometru

Acasa

SubProgram 1

| Salvare SubProgram ” Golire SubProgram

O Mentinet| fisierul SubProgramulul actualizat cu acest Program

[ Afisare structur subprogram

' ‘ b C’ K |! ] : [0 Urmérire executie program

100%
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Un subprogram poate detine parti de program ce sunt necesare in mai multe locuri. Un subpro-
gram poate fi un fisier separat pe disc si poate fi si ascuns pentru a-l proteja impotriva modifica-
rilor accidentale.

Apelare SubProgram

¥ brogram robot

¢ @ Mutare Apelare subrutina

Bucla
SubProg ® Purct cale_1 Alegeti ce subruting s& apelatila acest punct la executia programului,
= Setare
Alocare X Asteaptsd |Niciuna -
s B Popup
Daca @ Oprire
Script ® Comentariu
. ¢ | Directo
Eveniment = <gol>
Fir 9 © Bucla
== <gol> I
Comutare % Apel
Cronometru
Acasa

L R A-Rel-a Nl g=

Vitezs C— 100%

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

15.6.3 Alocare

Variabile

_ AVEnSaE ¥ Program robot Surss
Bucla ¢ @ Mutare/ Alocare

@ Punct _cale_1

SubProg = Setare Alocd varfabila selectatd cu valoarea expresiel,
Alocare X Asteapts Variabila Expresie

N A Popup
D oo 2 forc)
Script ® Comentariu

. ¢ M Director
Eveniment = <gol>
Fir 9 & Bucld
Comutare ! = —oo- v
% Apel

Cronometru 1= var_2:=2 *force()
Acasa

100%

Aloca valori la variabile. O alocare pune valoarea comenzii de pe partea dreapta in variabila de
pe partea stanga. Aceasta poate fi util in programe complexe.
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15.6 Noduri de program avansate

15.6.4 Daca

¥ Program robot

Bucla ¢ [ Mutare/

b ®| Punct cale_1
SubProg = Setare
Alocare X Asteapts

- A Popup
Daca @ Oprire
Script '@ Corentariu

h @
Eveniment
Fir @
A
Comutare
Cronometru += wvar_2:=2 *force()
Acasa
) Sabloane

2SS XKBRET

Alocare

Alocé variabila selectat cu valoarea expresiei,

Variabila

Expresie

2 oren

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

0 comanda Daca poate avea mai multe declaratii Elself ce pot fi addugate siindepartate utilizand
butoanele Add Elself si Remove Elself. Totusi, 0 comanda Daca poate avea o singura declaratie

Altfel.

Nota: Puteti bifa casuta Verifica expresia continuu pentru a permite conditiilor declaratiilor Daca
si AltfelDaca sa fie evaluate in timp ce se executa liniile continute. Daca o expresie din comanda
Daca este evaluata ca Falsa, declaratiile Elself sau Else sunt urmate.

15.6.5 Script

edenumit>*

Variabile

Cod script

Line v

Dedesubt putetiintroduce textul ce va fi executat ca cod script de catre

URController.

¥ Program robot
Bucla @ [ Mutaref
®| Punct _cale_1
SubProg - Cotare
Alocare X Asteapts
- A Popup
Daca O Oprire
Script ®) Comentariu
. ¢ W Director
Eveniment = <gol>
Fir ¢ & Bucla
i = <gol
Comutare " Al
Cronometru i= var_2:=2 * force()
- ¢ |b Daca
Acasa

> Sabloane H Script

100%
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Urmétoarele optiuni sunt disponibile in lista de selectie de la Comanda:
+ Linie va permite sa scrieti o singura linie de cod URscript folosind Editorul de Expresii
(15.1.4)
« Fisier va permite sa scrieti, editati sau sa incarcati fisiere URscript.
Puteti gasi instructiuni pentru scrierea URscript in Manualul de Script de pe pagina de asistenta
(http://www.universal-robots.com/support).

Functiile si variabilele declarate intr-un fisier URscript sunt disponibile pentru utilizarea in pro-
gram in PolyScope.

15.6.6 Eveniment

> Elementar Q - Imagini Variabile
¥ program rosot

Bucla = <gol

Eveniment

SubProg 4 Eveniment Un eveniment este similar cu o Intrerupere, totusi, in cazul executarii
= <gol programului prinicpal continua cat timp codul de eveniment este

Alocare executat. Cat timp evenimentul este executat, noile evenimente nu au
efect

Daca N
In functie de starea inputului de senzor sau variabilei de program, se

Script vor executa urmatoarele linil.

Eveniment

Fir

'l I

Comutare

Cronometru

Acasa

) Sabloane

100%

Un eveniment poate fi folosit pentru a monitoriza un semnal de input si pentru a efectua anumite
actiuni sau pentru a seta o variabild cand semnalul de input creste. De exemplu, in cazul in care
un semnal de iesire creste, programul de eveniment poate astepta 200ms si apoi poate fi setat
inapoi la scazut. Aceasta poate face ca codul programului principal sa fie mult mai simplu in
cazul unei masini externe ce declanseaza pe un flanc in crestere decét un nivel de input crescut.
Evenimentele sunt verificate la fiecare ciclu de control (2ms) .
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15.6.7 Fir

Variabile

> Elementar
¥ Program robot

Bucla - <gol
B Fir 1

Fir
Un fir este un program paralel ce ruleazé odata cu programul principal. Un fir poate
efectua I/O, astepta semnale Si seta variabile.

SubProg
- <G
Alocare Utll pentru controlarea celorlalte masini in timp ce robotul ruleaza.
Daca
Script
Eveniment
Fir
1l I
Comutare

Cronometru

Acasa

[ Stan bucla permanent

' ' b C £ |! M : O Urmarire executie program

100%

Un fir este un proces paralel la programul robotului. Un fir poate fi folosit pentru a controla o
masina externa independent de bratul robotului. Un fir poate comunica cu programul robot cu
variabile si semnale de iesire.

15.6.8 Comutare

> Elementar
¥ Program robot

Variabile

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

Comutare
Bucla ¢ [ Mutare/
@ Punct_cale_1
SubProg wm Setare Puteti folosi o declaratie de comutare pentru a controla fluxul programului.
. Acestea pot nlocui declaratile Daca... Altfel Dacd complexe Si pot testa o
Alocare X Asteapts gama de valori pentru expresia dvs
Daca [ Popup
aca @ Oprire
Script @ Comentariu
; ¢ | Director Comutare
Eveniment
- <go
Fir @ © Buci
c t A = <gol I
omutare a Apel O Caz implicit
Cronometru o= var_2:=2 *force()
5 ¢ [b Daca

& Script
& Comutare

|N\cwo selectie A d

AP XKBREREE=

100%

O constructie Caz comutare poate face robotul sa isi modifice comportamentul in functie de in-

puturile senzorului

sau de valorile variabile. Utilizati Editor Expresii pentru a descrie conditia de

baza si definiti cazurile in care robotul ar trebui sa treaca la sub-comenzile acestui Comutator.
Daca conditia este evaluata a fi corespunzatoare unuia dintre cazuri, liniile din Caz sunt execu-
tate. Daca s-a specificat un Caz implicit, atunci liniile se executa doar daca nu s-au gasit alte
cazuri corespunzatoare.
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Fiecare Comutator poate avea mai multe Cazuri siun Caz implicit. Comutatoarele pot avea
o0 singura instanta de valori de Caz definite. Cazurile pot fi adaugate utilizdnd butoanele de pe
ecran. O comanda Caz poate fi indepartata de pe ecran pentru acel comutator.

15.6.9 Cronometru

Cronometru
By 9 & Mutare/ Masoara timpul. Timpul masurat apare in variabila
— ®| Punct_cale_1
ubrrog = Setare | Va Hcronometruil -
Alocare X Asteapta
N [ Popup
Daca O Pornirea
Script o Stop
Eveniment O Resetare
Fir @
'l I
Comutare
Cronometru += var_2:=2 *force()
? Daca ...
Acasa b
= <go
> sabloane B script
& Comutare

® cronometru_1

IS XKBET=

100%

Un cronometru masoara lungimea timpului necesar pentru ca anumite piese ale programului
sa functioneze. O variabila de program contine timpul scurs de la pornirea unui Cronometru si
poate fi vazut in Tabul Variabile si Tabul Rulare.

15.6.10 Acasa

Q - Imagini Variabile

¥ Program robot ~  Acasa

Bucla 4 Deplasare in pozitia intfiald definité la instalare
SubP: 9 [l MutareP

e @© Punct cale_1
Alocare ®| Variabils Mutare)

- 9 ¥ Miscare cer @ Viteza articulatie °/s
Daca © Punct Via_t

Script ® Punct_Final_1
E . t = Setare O Timp 2
venimen % Asteapts
Fir [ Popup
Comutare o ,,p, . ™ Utilizare unghiuri articulatie m
'®| Comentariu

Cronometru ¢ I Director
- <go[>

Acasa = = 5o : ; -

©| Bucla Asignati iesirea la pozitia initiald de siguranta in configuratia de siguranta

) Sabloane = <gol= . ; 5 ;
: Pozitie initiald de siguranta Output-uri
% el t t gurant p

t=|var_2:=2 * force() Neconfigurat Neasgnat
b Dacs ...

-

©

- <gOl=
H Script
& Comutare ...

100%

Nodul Acasa foloseste unghiuri de articulatie pentru a misca robotul intr-o pozitie Acasa pre-
definitd. Daca este definita ca pozitie Acasa Sigur, nodul Acasa afiseaza Acasa(Sigurantd) in
Arborele Program. Daca pozitia Acasa nu este sincronizata cu Siguranta, nodul este nedefinit.
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15.7

Sabloane

15.7.1

Palet

numits*

Sabloane @ ¥ Palet ‘ . - . M P —
ﬁ: O operatiune palet permite robotului sa execute aceeasi secventa de miscari si actiuni
Palet & sablon _ la mai multe pozitii diferite. Aceasta poate fi util pentru paletizare sau operatiuni similare
il SecventaPalet O operatiune palet este alcatuitd din urméatoarele caracteristici plan
Cautare © Aproplere 1 « O Secventa de Proaram de efectuat la diverse pozitii
- @ Punctsablon_1 = The Sablon, sau furnizata ca o lista.
ERERS = Setare # O sectiune optionala inainte de start ce va fi efectuata nainte de prima pozitie.
Conveyor ¥ Asteapts @ O sectiune optionald dupa final ce va fi efectuata dupa ultima pozitie
Tracking @ lesire_1

a Secventd inainte de pornire

[ Secventa dupa final

100%

O operatiune palet poate efectua o serie de miscariintr-un set de locatii indicate ca sablon (vezi
15.7.1.1). Lafiecare dintre pozitiile din sablon, secventa de miscéri va rula in functie de pozitia
din sablon.

Programarea unei operatiuni palet

1. Definiti sablonul.

2. Efectuati o PalletSequence pentru a prelua/amplasa la fiecare punct. Secventa descrie ce
trebuie facut la fiecare pozitie de sablon.

3. Utilizati selectorul de pe ecranul de comenzi de secventa pentru a defini care waypoint-uri
din secventa trebuie sa corespunda pozitiilor din sablon.

Secventa palet/Secventa ancorabila

Intr-un nod Secventa palet, miscérile bratului robotului sunt in functie de pozitia paletului. Com-
portamentul unei secvente este astfel incat bratul robotului se va afla in pozitia specificata de
sablon la Pozitie ancora.Punct sablon. Pozitiile ramase vor fi mutate pentru a se potrivi.

Nu utilizati comanda Mutare in interiorul unei secvente, pentru ca nu va fi relativa la pozitia an-
corei.

.,BeforeStart”

Secventa optionala BeforeStart este rulata imediat inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi
folosita pentru a astepta semnalele de pregatit.

JAfterEnd”

Secventa optionalad AfterEnd este rulatd cand operatiunea este incheiata. Aceasta poate fi folo-
sitd pentru a semnaliza miscarii benzii sa inceap4, pregatindu-se pentru urmatorul palet.
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15.7.1.1 Sablon

¥ Program robot Sablon
v Sabloane @ [H Paler 4 - .
= = Un sablon este un grup de pozitii de circulat

; |Sablon’

Palet Sabloanele pot fi folosite pentru & paletiza mal mult etc.
@ :ii SecventaPalet
Cautare © Apropiere_1
©® PunctSablon_1
Fortare -
- == Setare i - .
_ Pozitii pe o linie Linie
Conveyor X Asteapts
Tracking @ jesire_1
1 3 R
Pozitii intr-un patrat . »  Patrat
Pozitii Intr-o caset& ’ | Caseta
Olistd a pozitilor Tt Lista

100%

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

Un sablon poate fi indicat ca unul din patru tipuri. Primele trei, Linie, Patrat sau Caseta pot fi
folosite intr-un sablon regulat. Sabloanele regulate se definesc printr-un numar de puncte ca-
racteristice, unde punctele definesc marginile sablonului. Pentru Linie acesta este cele doua
puncte finale, pentru Patrat trei dintre cele patru puncte de coli, iar pentru Caseta patru dintre
cele opt punct de colt. Programatorul introduce numarul de pozitii de-a lungul fiecarei margini a
sablonului. Controlerul robotului calculeaza apoi pozitiile sablonului prin adaugarea proportio-
nala a vectorilor de margini.

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

Definirea sablonului
Cand se selecteaza sablonul Caseta, ecranul comuta pe ceea ce se afiseaza mai jos.
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numit*

Poitic
v Sabloane @ [# Palet

¢ ::i Sablon: Casetd
Palet © coltl 1 Colt8_1
Cautare © Colt2_1
Fortare @ Coltd 1
Conveyor © Colt5_1
Tracking @ Colts 1 | Editare poza |
@ colt7_1
I @ i SecventiPalet 3
@ Apropiere_1
© PunctSablon_1
- Setare Apasati setare si miscati robotul in coltul 8
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Un sablon Caseta utilizeaza trei vectori pentru a defini aceasta parte a casetei. Acesti trei vectori
sunt indicati ca patru puncte, unde primul vector merge de la punctul unu la punctul doi, al doilea
vector de la punctul doi la trei iar al treilea vector de la punctul trei la punctul patru. Fiecare vector
este impartit prin numerele de interval. O anumita pozitie din sablon este calculata prin simpla
adunare proportionala a vectorilor de interval.

Sabloanele Linie si Patrat functioneaza similar.

O variabild contor se foloseste la traversarea pozitiilor sablonului. Numele variabilei poate fi
vazut pe ecranul comenzii Sablon. Variabila circula ciclic prin numereledelaOla X «Y « Z — 1,
numarul de puncte din sablon. Aceasta variabild poate fi manipulata utilizand alocarile, si poate
fi folosita in expresii.

15.7.2 Cautare

O functie de cautare utilizeaza un senzor pentru a determina cand este atinsa pozitia corecta
pentru a prelua sau lasa un element. Senzorul poate fi un buton comutator, un senzor de presiune
sau un senzor capacitiv. Aceasta functie este realizata pentru lucrul cu stive de elemente cu
diverse grosimi, sau cand pozitiile exacte ale elementelor nu sunt cunoscute sau sunt prea dificil
de programat.

Stivuirea Destivuirea

ag Ii L ] Ii

Cand se programeaza o operatiune de cdutare pentru lucrul pe o stica, trebuie sa se defineasca
s punctul de start, d directia stivei si i grosimea elementelor din stiva.
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in plus, trebuie sa se defineasca conditia pentru atunci cand se atinge pozitia urmatoare a stivei,
si 0 secventa de program speciala ce se va executa la fiecare dintre pozitiile stivei. De asemenea
trebuie indicate viteza si acceleratiile pentru miscarea implicata in operatiunea de stiva.

Stivuirea

wilar o al _ -
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La stivuire, bratul robotului se misca in pozitia initiald, si apoi se misca in partea opusa directiei
pentru a cduta urmatoarea pozitie de stivd. Cand s-a gasit, robotul isi aminteste pozitia si efec-
tueaza secventa speciald. Data viitoare, robotul incepe cdutarea de la pozitia amintita crescutd
cu grosimea eementului de-a lungul directiei. Stivuirea este finalizata cand inaltimea stivei este
mai mare decat un numar definit, sau daca senzorul emite un semnal.

Destivuirea
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Destivuirea este definitd de urmatorii parametri:

-

W Director | ]
- <gol> 1 A Pozitia initiala
© Buch B B: Directja stivei
C: Grosimea elementului
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% pel ——
= var_2:=2 * force() [ ]
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B script

& Comutare

® cronometru_1

Urmaétoarea pozitie este gasitd cand:

¢ |8 Destivuire
I O StartPoz Grosime element Parametri comuni
o i1} Directie 0.0 mm Viteza sculd 250 mm/s
L] A/E'QEEECVE”ES“ Acceleratie scula 1200 rmm/s?

[ Secventa inainte de pornire

| Resetare la valori implicite

I [ Secvents dups final

A3 S XBETE

La destivuire, bratul robotului se misca din pozitia initiala in directia indicata pentru a cduta ur-
matorul element. Conditia de pe ecran determina cand este atins urmatorul element. Cénd
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conditia este indeplinita, robotul isi aminteste pozitia si efectueazd secventa speciald. Data
viitoare, robotul incepe cautarea de la pozitia amintita crescuta cu grosimea eementului de-a
lungul directiei.

Pozitie initiala

T

Pozitia initiala este unde incepe operatiunea de stivuire. Daca pozitia initiala este omisa, stiva
incepe in pozitia curentd a bratului robotului.

Directie

¥ Program robot Directi
N/ Sabloane @ [ Mutare/ irectie

®| Punct_cale 1
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100%

Directia este indicata de doua pozitii si este calculata ca diferenta de pozitii dintre primele pocitii
TCP la a doua pozitia TCP.
Nota: O directie nu ia in calcul orientarile punctelor.

Expresia urmatoare pozitie de stivuire
Bratul robotului se misca de-a lungul vectorului de directie evaluand in permanenta daca s-a
atins urmatoarea pozitie de stiva. Cand expresia este evaluata a fi True se executa secventa
speciala.

,BeforeStart”
Secventa optionald BeforeStart este rulata imediat inaintea pornirii operatiei. Aceasta poate fi
folosita pentru a astepta semnalele de pregatit.

»AfterEnd”

Secventa optionala AfterEnd este rulatd cand operatiunea este incheiata. Aceasta poate fi fo-
losita pentru a semnaliza miscarii benzii sa inceapd, pregatindu-se pentru urmatoarea stiva.

Secventa preluare/lasare
Secventa Preluare/Plasare este o secventa speciald de program executata la fiecare pozitie de
stiva, similara cu operatiunea Palet .

15.7.3 Fortare

in spatiul de lucru al robotului Mod fortat permite respectarea si fortarea axelor selectabile.
Toate miscarile bratului robotului intr-o comanda Fortare sunt in modul Fortare. Cand bratul
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robotului se miscain Mod fortare, se poate selecta una sau mai multe axe in care bratul robotului
este conform. Bratul robotului respecta mediul de-a lungul axelor conforme. Aceasta inseamna
ca bratul robotului isi ajusteaza automat pozitia pentru a atinge forta dorita. Este posibil si ca
bratul robotului sa aplice o forta pe mediul sau, de ex. o piesa de lucru.

Mod fortare este adecvat pentru aplicatii in care pozitia TCP efectiva de-a lungul unei axe pre-
definite nu este importantd, insa este necesara o forta dorita de-a lungul axei. De exemplu, daca
TCP robot trebuie sa ruleze pe o suprafata curbatd, sau la impingerea sau tragerea unei piese.
Mod fortare permite si aplicarea anumitor cupluri in jurul axelor predefinite.

Retineti ca daca nu se intalnesc obstacole pe un ax unde este setata o forta diferita de zero,
bratul robotului va incerca sa accelereze de-a lungul/in jurul axei.

Desi o axa a fost selectata pentru a fi conforma, programul robotului tot va incerca sa miste
robotul de-a lungul/in jurul acelei axe. Totusi, controlul fortei se asigura ca bratul robotului se va
apropia totusi de forta specificata.

AVERTISMENT:
1. Evitati decelerarea crescutainainte de intrarea in modul fortat.

2. Evitati acceleratia mare in modul fortat, pentru ca scade pre-
cizia de control a fortei.

3. Evitati miscarile paralele cu axele conforme inainte de a intra
in modul fortare.

<nedenumit>*

- & e Fortare
@ Punct_cale_1 Partea programului de sub aceastd comanda fortata va fi rulata in mod fortat. Tn modul
Palet - Setare fortat, robotul va fi liber in directia caracteristicii selectate pentru a aplica forta

X Asteaptd specificata.
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v
@ |F Fortare freedrive de pe dispoyitivul de invatare pentru a testa Test
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Selectare optiuni

Meniul optiuni este folosit pentru a selecta sistemul de coordonate (axe) pe care robotul le va
folosi in timp ce opereaza in modul fortat. Optiunile din meniu sunt cele definite in instalare
(vezi 16.3).

Tip mod fortare

Exista patru tipuri diferite de mod fortare, fiecare determinand modul in care optiunea selectata
va fi interpretata.
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Simplu: O singurd axa va fi conforma in modul fortat. Forta de-a lungul aceste axe este
ajustabila. Forta dorita se va aplica intotdeauna de-a lungul axei z a optiunii selectate.
Totusi, pentru optiunile de linie, este de-a lungul axei z.

Cadru: Tipul de cadru permite o utilizare mai avansata. Aici, conformarea si fortele se pot
selecta independent in toate cele sase grade de libertate.

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

Miscare: Miscare inseamna ca cadrul sarcinii se va schimba odata cu directia miscarii TCP.
Axa x a cadrului sarcinii va fi proiectia directiei de miscare TCP pe planul dintre axa x siy a
optiunii selectate. Axay va fi perpendiculard pe miscarea bratului robotului, si in planul x-y
al optiunii selectate. Aceasta poate fi utild la debavurarea de-a lungul unei cai complexe,
unde este necesara o forta perpendicular pe miscarea TCP.

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

Pentru ultimile trei tipuri, cadrul efectiv al sarcinii poate fi vizualizat la runtime pe tabul grafic
(vezi 15.3), cand robotul functioneaza in modul fortare.

Selectarea valorii fortei

Valoarea fortei sau a cuplului pot fi setate pentru axele conforme, iar bratul robotului isi
ajusteaza pozitia pentru a atinge forta dorita.

Pentru axele neconforme bratul robot va urma traiectoria setata de program.

Pentru parametrii translationali, forta este specificata in Newtoni [N] iar pentru cei rotationali
cuplul este specificat in Newton metri [Nm].

NOTA:
Trebuie sa faceti urmatoarele:
+ Folositi functia script get_tcp_force() intr-un sir separat,
pentru a citi forta si cuplul efective.

+ Corectati vectorul cheii daca forta si/au cuplul efective sunt
mai mici decét trebuie.

Limite de viteza

Viteza carteziand maxima poate fi setatda pentru axele conforme. Robotul se deplaseaza la
aceasta viteza in controlul fortei, atata timp cat nu vine in contact cu un obiect.
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Testare setari forta

Butonul pornit/oprit, etichetat Test, comuta comportamentul butonului Freedrive de pe spatele
butonului de invatare de pe modul Freedrive normal pe testarea comenzii fortare.

Cand Butonul test este pornit si butonul Freedrive de pe spatele butonului de invatare este apa-
sat, robotul va actiona ca si cand programul ar fi atins aceastd comanda de fortare, iar astfel
setdrile pot fi verificate inainte de a rula efectiv intregul program. Aceasta posibilitate este utila
in special pentru verificarea selectarii corecte a axelor conforme si a fortelor. Trebuie doar sa
tineti TCP robot cu 0 méana si sa apasati butonul Freedrive cu cealalta si s& observati in ce direc-
tii bratul robotului poate/nu poate fi miscat. La parasirea acestui ecran, butonul Test se opreste
automat, ceea ce inseamné c& butonul Freedrive de pe spatele butonului Invatare este folosit
din nou pentru modul Freedrive nromal.

Nota: Butonul Freedrive va fi eficient doar cand o optiune valabild a fost selectatad pentru co-
manda Fortare.

15.7.4 Urmarire banda

Urmarirea Benzii permite Bratului Robotului sd urmareasca miscarea a pana la doua benzi. Ur-
marirea benzii este definita in Tabul Instalare (vezi sectiunea 16.1.9).

<nedenumit>*
defauft*

Configurare urmarire banda

UGl ‘Conveyor 1 (dezactivat) - ‘

Montarea O Activare urmérire banda transportoare

Configurare
1/0

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasa

1/0 scula

Urmarire
banda

100%

Nodul de program Urmarire Banda este disponibil in tabul Program la Sabloane. Toate miscarile
de sub acest nod sunt permise céat se urmareste banda, insad sunt relative la miscarea benzii
transportoare. Amestecurile nu sunt permise la paradsirea Urmarire Banda, asa ca robotul se
opreste complet Tnainte de urmatoarea miscare.

Urmarirea unei benzi
1. In antet ap&sati Program.
2. Apasati pe Sabloane si selectati Urmarire Banda pentru a adduga un nod de Urmarire Banda
la Arborele Programului. Orice miscare indicata la nodul Urmarire Banda urmareste misca-
rea benzii.

3. La Urmaérire Banda, in lista de selectie Selectare Banda, selectati Banda 1 sau Banda 2
pentru a defini ce banda trebuie urmarita.
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15.8 Primul Program

Un program e o listd de comenzi ce ii spun robotului ce sa faca. PolyScope permite persoane-
lor cu o experienta redusa in programare sa programeze robotul. Pentru majoritatea sarcinilor
programarea se face complet prin utilizarea panoului tactil fara a scrie vreo comanda criptica.

Miscarea sculei este partea programului robot ce invata robotul cum sa se miste. In PolyScope,
miscarile sculei sunt setate folosind o serie de puncte de trecere. Punctele de trecere combinate
alcatuiesc o cale pe care o urmeaza Bratul Robotului. Un punct de trecere este setat folosind
Tabul Move, prin miscarea (invatarea) robotului intr-o anumita pozitie sau poate fi calculat de
software. Folositi tabul Move (vezi 17) pentru a misca Bratul Robotului spre o pozitie dorit3,
sau invatati pozitia trdgand Bratul Robotului tinand butonul Freedrive deasupra Teach Pendant.

Pe langa miscarea parin puncte de trecere, programul poate trimite semnale I/0 la alte utilaje la
anumite puncte din calea robotului si poate executa comenzi precum if...then si loop, pe baza
variabilelor si semnalelor I/0.

In cele ce urmeazé va prezentdm un program ce permite bratului robot ce a fost deja pornit, s&
se miste intre doua puncte de trecere.

1. In headerul PolyScope File Path, apisati New... si selectati Program.

2. La Basic, apasati Waypoint pentru a adauga un punct de precere in arborele programului.
Un Moved implicita este de asemenea adaugat la arborele programului.

3. Selectati noul punct de trecere in tabul Command, apasati Waypoint.

4. Pe ecranul Move Tool, miscati bratul robot apdséand sagetile de miscare.
Puteti misca braul robot sitindnd apasa butonul Freedrive si tragand bratul robot in pozitiile
dorite.

5. Dupa ce bratul robot este in pozitie, apasati OK si noul punct de trecere apare ca Waypo-
int_1.

6. Urmati pasii 2 pana la 5 pentru a crea Waypoint_2.

7. Selectati Waypoint_2 si apasati sageata Move Up pana cand este deasupra Waypoint_1
pentru a schimba ordinea miscarilor.

8. Statila distant3, tineti apasat butonul de oprire de urgenta si, in footerul PolyScope, apasati
butonul Play pentru ca bratul robot s& se miste intre Waypoint_1 si Waypoint_2.
Felicitari! Acum ati realizat primul dvs. program de robot ce miscar bratul robot intre doua
puncte de trecere stabilite.
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AVERTISMENT:

1. Nu miscati robotul spre sine sau alte obiecte pentru ca se
poate deteriora.

2. Tineti capul si trupul in afara zonei de actiune a robotului. Nu
puneti degetele unde pot fi prinse.

3. Acesta este doar un ghid de pornire rapida pentru a va arata ce
usor este sa folositi un robot UR. Se pleaca de la premisa unui
mediu fara pericole si un utilizator atent. Nu cresteti viteza
sau acceleratia dincolo de valorile implicite. Efectuati intot-
deauna o analiza de risc inainte de a pune robotul in functiune.
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16 Tab instalare

16.1 Generalitati

Tabul Instalare va permite sa configurati setarile ce afecteaza performantele generale ale robo-
tuli si PolyScope.

16.1.1 Configurare TCP

;num\t::- * D ﬁ E
g nstalare | utara Jurnal
Punct centru sculd -
Punct centru scula
TCP —
R ¥ (& o
Montarea
Configurare Pozitie
I® x 0.0/ mm Y
Variabile v 0.0 mm
Pornirea z 0.0/ mm
Tranzitie lina
Orientare z
Acasa
RX 0.0000| rad
1f0 scula RY 0.0000) 2
Wi RZ 0.0000| rad
banda

> g Tncarcatura si centru de greutate
» Caracteristici
Incarcatura: K y
> Fieldbus N

[ Centrul de greutate

Cx 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

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

Cand este programat sa revina la un punct de trecere stocat anterior, un robot misca TCP in
pozitia si orientarea salvata in cadrul punctului de trecere. Cand este programat pentru miscare
liniara, TCP se misca liniar.

Coordonatele X, Y si Z, specifica pozitia TCP, in timp ce coordonatele RX, RY si RZ specifica orien-
tarea. Cand toate valorile sunt zero, TCP coincide cu punctul central de pe flansa de output scula
si adopta sistemul de coordonate descris pe ecran.

Adaugarea, redenumirea, modificarea si indepartarea TCP-urilor

Pentru a defini un nou TCP, apasati butonul Nou. TCP-ul creat primeste apoi automat un nume
unic si devine selectat in meniul derulant. Pentru a redenumi un TCP, apasati butonul Creion de
langa meniul de selectie TCP. Pentru a indeparta TCP selectat, apdsati pe butonul indepartare.
Ultimul TCP ramas nu poate fi sters.

Translatarea si rotatia TCP selectat poate fi modificatd apasand pe campurile text albe respec-
tive si introducénd noile valori.
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TCP implicit si activ
Exista un singur TCP configurat implicit, marcat cu o pictograma verde in stanga numelui sdu in
meniul TCP-uri disponibile. Pentru a seta un TCP ca implicit, selectati TCP-ul dorit si apasati
Setare ca implicit.

Un offset TCP este desemnat ca activ pentru a determina toate miscadrile liniare in spatiul de
coordonate carteziene. Miscarea TCP-ului activ poate fi vazuta pe tabul Grafic (vezi 15.3).
Inainte ca un program sa ruleze, TCP-ul implicit este setat ca TCP activ. In cadrul unui program,
oricare dintre TCP-urile specificate poate fi setat ca cel activ pentru o anumita miscare a robo-
tului (vezi 15.5.18i15.5.3).

Invatare pozitie TCP

<nedenumits*
; ne denumit: D ﬁ E
default
= e — Nou..  Desch are
Punct centru scula Tnvat itie TCP
nvatare pozitie
TCP =
4 Z
] | | m @ Sunt necesare mai multe puncte
Montarea
Configurare Miscati TCP Tn aceeasi pozitie din unghiuri diferite.
110 0.0 mm
Pornirea 0.0/ mm
Tranzitie lina
Acasa
0.0000)rad
Ve 0.0000] rad
Urmarire
. 0.0000| rac
banda
> et Tncarcatura si centru de greutate
> Fieldbus s
- o

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

1. Apasati Wizard Pozitie TCP.
2. Alegeti un punct fix in spatiul de lucru al robotului.

3. Utilizati sagetile de pozitie din dreapta ecranului pentru a misca TCP din cel putin trei un-
ghiuri diferite si pentru a salva pozitiile corespunzétoare ale flansei de output scula.

4. Utilizati butonul Setare pentru a aplica coordonatele verificate la TCP adecvat. Pozitiile
trebuie sa fie suficient de diferite pentru ca calcularea sa functioneze corect. Daca nu sunt
suficient de diferite, LED-ul de stare de deasupra butoanelor devine rosu.

Chiar daca trei pozitii sunt de regula suficiente pentru a determina TCP, a patra pozitie poate fi
folosita pentru a verifica suplimentar corectitudinea calcularii. Calitatea fiecarui punct salvat in
privinta TCP calculat este indicata cu un LED verde, galben sau rosu pe butonul respectiv.
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Invatare orientare TCP

4.

v Generalitati Punct centru scula Tnvat jent. TcP
nvatare orientare
TCP T
% v
B | | m @ Nicio caracteristica selectata
Montarea
Configurare Alegeti o caracteristicd sl setati un punct cu scula indicand in directia
1/0 axel Z a caracteristicii selectate
0.0/ mm
Variabile 0.0 mm <Nedefinit> v
Pornirea 0.0/ mm
| Setare punct
Tranzitie lina
Acasd
0.0000 rad
e 0.0000| rad
Uit 0.0000) raci
banda
) EE L Tncarcatura si centru de greutate
> Caracteristici [
> Fieldbus s
m}

100%

. Apasati Wizard Orientare TCP.

Selectati o optiune din lista derulantd. (Vezi 16.3) pentru informatii suplimentare despre
definirea de caracteristici noi

. Apasati Selectare punct si folositi Miscare sageti scula intr-o pozitie in care orientarea

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

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

incarcitura

Greutatea sculei robotului este specificata in partea de jos a ecranului. Pentru a schimba aceasta
setare, apasati pe campul text alb si introduceti o noua greutate. Setarea se aplica la toate TCP-
urile definite. Pentru detalii despre incarcatura maxim admisa, vezi Manualul de Instalare

Hardware.

Estimare incarcatura

Aceasta caracteristica permite robotului sa ajute la setarea incarcaturii corecte si a Centrului de
Greutate.

Utilizarea Ghidului de Estimare a incarcaturii

1.
2.

3.
4.

In tabul instalare, la Genaral, selectati TCP

Pe ecranul TCP, la Inc&rcatura si Centru de Greutate, apsati inc@rcatura si centru de gre-
utate.

In Ghidul de Estimare a Incarcaturii apasati Mai departe

Urmati pasii pentru a seta cele patru pozitii.

Setarea celor patru pozitii necesita miscarea bratului robot in patru directii diferite. Fiecare
pozitie este masurata. Masuratorile individuale pot fi modificate apasand campurile de
centru de gravitate si introducand valori.

Dupa finalizarea tuturor masuratorilor, apasati Finalizare
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NOTA:
Urmati aceste directive pentru cele mai bune rezultate la Estimarea
Incarcaturii:

+ Asigurati-va ca cele patru pozitii TCP sunt cat mai diferite una
de alta

« Efectati masuratorile intr-un interval scurt de timp

AVERTISMENT:

+ Evitati sa trageti de scula si/sau de incarcatura atasata inainte
sau in timpul estimarii

+ Montarea si unghiul robotului trebuie sa fie corect definite in
instalare

Centrul de greutate
Centrul de greutate al sculei este specificat folosind campurile CX, CY si CZ. Setérile se aplica
la toate TCP-urile definite. Instalatiile create inainte de versiunea 5.2 permit setarea centrului
de greutate in TCP daca nu au fost setate anterior. Daca centrul de greutate este setat manual,
in 5.2 sau mai mare, abilitatea de setare a centrului de greutate pentru TCP este indepartata
permanent.

AVERTISMENT:
Utilizati setarile de instalare corecte. Salvati siincarcati fisierele de
instalare impreuna cu programul.

16.1.2 Montarea

<nedenumit>* D ﬁ E
=
Nou. slvare

default

Rulars__Prog instalare | uutare o Jurnsl

Montarea robotului si unghiul
TCP T
Montarea TR
Configurare ;ﬂ
1/0 ?
Variabile ==
Pornirea Inclinare
Tranzitie lina g
Acasa ‘
1/0 scula 0.0°
i 2

2

Rotiti montarea de baza a robotului

LRSI Y
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Specificarea montarii bratului Robot serveste la doud scopuri:

1. Afisarea corecta a bratului robot pe ecran.

2. Informarea controlerului cu privire la directia de gravitatie.

Un model dinamic avansat confera miscari line si precise robotului, permitand bratului robot sa
se mentina in Modul Freedrive. Din acest motiv, este important sd montati corect bratul robot.

AVERTISMENT:
Montarea incorecta a bratului robotului poate duce la Opriri de Pro-
tectie frecvente, si/sau bratul robot se va misca la apasarea buto-
nului Freedrive .

Daca bratul robot este montat pe o masa sau pardoseald dreaptd, nu sunt necesare modificari
pe acest ecran. Totusi, daca bratul robot este montat pe tavan, montat pe perete sau montat in
unghi, aceasta trebuie ajustata prin butoane.

Butoanele din partea dreapta a ecranului sunt pentru setarea unghiului de montare a bratului
robot. Cele trei butoane din partea dreapta sus seteaza unghiul la tavan (180°), perete (90°),
pardoseala (0°). Butoanele inclinare seteaza un unghi arbitrar.

Butoanele din partea de jos a ecranului se folosesc pentru a roti montarea bratului robot sa se
potriveascad cu montarea efectiva.

AVERTISMENT:
Utilizati setarile de instalare corecte. Salvati siincarcati fisierele de
instalare impreuna cu programul.

16.1.3 Configurare 1/0

2l nstalare|  1uare i ol
\ Generalitati
Vizualizare |Digita\

TCP
Montarea

Configurare

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasa

1/0 scula

Urmarire
banda

> Fieldbus

Intrare lesire

digital_in[0] : <implicit> A digital_out[0] : <Implicit> ~
digitalin[1] : <implicit> digital_out{1] : Prog-Running

digital_inf2] : Pornire program digital_out[2] : <Implicit=

digital_inf3] : Stop program digital_out(3] : <Implicit>

digital inf4] + <implicit> digital_out[4] : <Implicit>

digitalin[5] : <Implicit> digital_out[5] : <Implicit>

digitalin[s] + <implicit> digital_out(s] : <Implicit>

digital in[7] + <implicit> digital_out(7] : <Implicit=

tool in[0]  : <Implicit> tool_out[0] : <Implicit=>

toolin[l] & <Implicit= tool_out[l] : <implicit=

config_info] : Resetare de sigurants config_out[o] : <implicit>

config_inf1] : Resetare de siguranta config_out(1] : <implicit=

config_inf2] : <mplicit= config_out(2] : <implicit=

config_in[3] : <mplicit> config_out[3] : <implicit>

configini4] : <implicit= ~ config_out[4] : <Implicit> v

Actiune in program

Control tab I/0

Activat

Crescut c&nd ruleaza-scazut cand

-

100%
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Pe ecranul I/0 Setup, utilizatorii pot defini semnale I/0 si pot configura actiuni cu controlul tabu-
lui I/0.

Nota: Cand Interfata de comunicare cu scula este activata, este disponibil inputul analogic pen-
tru scula.

Sectiunile Input si Output prezinta tipuri de semnale 1/0 precum:

« Digital scop general standard, configurabil si scula
+ Analog scop general standard si scula

MODBUS

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

Tip semnal I/0

Pentru a limita numarul de semnale din sectiunile Input si Output, folositi meniul derulant Vi-
zualizare din partea de sus a ecranului pentru a schimba continutul afisat pe baza tipului de
semnal.

Alocarea numelor definite de utilizator

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

1. Selectati semnalele dorite

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

3. Pentru a reseta numele la implicit, apasati Clear.
Un registru cu caracter general trebuie sa primeasca o denumire definita de utilizator pentru a-l
face disponibil in program (de ex. pentru o comanda Asteapta sau expresia conditionald a unei
comenzi Daca ) Comenzile Asteptare si Daca sunt descrise in (15.5.2) si (15.6.4), respectiv.

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

Actiuni 1/0 si Control Tab I/0

Actiune de intrare si iesire |/0-urile digitale fizice si Fieldbus pot fi folosite pentru a declansa
actiuni sau pentru a reactiona la starea unui program.

Actiuni de intrare disponibile:
+ Porni programul curent
+ Opri programul curent
« Intrerupe programul curent
+ Modul Freedrive (similar cu folosirea butonului Freedrive pe Teach Pendant)
Actiuni de iesire disponibile:
+ Scazut cand nu ruleaza: Outputurile sunt scazute cand starea programului este oprit
sau intrerupt.
+ Crescut cand nu ruleaza: Outputul este mare cand starea programului este oprit sau
intrerupt.
+ Crescut cand ruleaza, scazut cand oprit: Outputurile sunt scazute cand starea progra-
mului este oprit sau intrerupt si crescut cand ruleaza.
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Control tab I/0 Specificati daca o iesire este controlata pe tabul I/0 (fie de programatori, fie de
operatori si programatori), sau daca este controlat de programele robotului.

16.1.4 Variabile

G litat s .
Variabile de instalare

TCP

Variabila ~ Valoare
Montarea

Configurare

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasd

1/0 scula

Urmarire
banda

100%

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

Creare variabila de instalare noua
Nume Valoare

i_var_1

Anulare

Apasand Creare Nou va afisa un panou cu numele sugerat dentru noua variabila. Numele poate
fi schimbat si valoarea sa poate fi introdusa atingand oricare camp text. Butonul OK poate fi
apasat doar daca numele nou nu este folosit in aceasta instalare.

Se poate schimba valoarea unei variabile de instalare prin evidentierea variabilei in lista si apoi
apasand pe Editare Valoare.

Pentru a sterge o variabile, selectati-o si apasati Stergere.

Dupa configurarea variabilelor de instalare, instalarea in sine trebuie salvatd pentru a pastra
aceasta configuratie.

Variabilele de instalare si valorile lor sunt de asemenea salvate automat la fiecare 10 minute.

Daca un program sau o instalare este incarcata si una sau mai multe dintre variabilele de pro-
gram au acelasi nume ca si variabilele de instalare, utilizatorul are doua optiuni de rezolvare a
problemei: fie foloseste variabilele de instalare cu acelasi nume in locul variabilei de program,
fie redenumeste automat variabilele in conflict.
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16.1 Generalitati

16.1.5 Pornirea

Montarea

Configurare
1/0

Variabile
Pornirea
Tranzitie lina
Acasa

1/0 scula

Urmarire

Schimbérile nu intré n vigoare péna nu salvati instalarea

Fisier program Implicit
Thcarca automat un program implicit cand robotul este pornit

[ Incércare Program Implicit:

Auto-pornire program implicit Tn Tabul Rulare

Parnit margine la

t Dacé optiunea auto-initializare de mai jos este de asemenea activatd, robotul poate incepe sa se miste la pornire.

Acest lucru este posibil doar n Modul Control la Distanta.

banda

q 5 Auto-initializare
> Siguranta g
> Caracteristici Initializare automata robot cénd alimentarea este pornita
> Fieldbus
Elioerare automata frane robot

Pornit <Intrare di.> v margine la Scézuta v

' Robotul se poate misca datorita proceduril de eliberare a frénelor.

Acest lucru este posibil doar n Modul Control la Distanta.

100%

Ecranul de pornire contine setérile pentru incarcarea si pornirea automata a unui program impli-
cit, si pentru auto-initializarea bratului robot la pornire.

AVERTISMENT:

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

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

3. Trebuie sa fiti in modul Remote Control inainte de a rula un
program unde auto-pornirea si auto-initializarea sunt activate.

Incarcarea unui program de pornire
Un program implicit este incdrcat dupa ce Caseta de Control este pornita. in plus, programul
implicit va fi de asemenea auto-incarcat cand se intra in ecranul Rulare Program (vezi 14) si
se incarca programul.

Pornirea unui program de pornire

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

La pornire, nivelul de semnal de input curent este nedefinit. Alegerea unei tranzitii ce corespunde
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nivelului semnalului la pornire duce la pornirea imediata a programului. in plus, parésind ecranul
Rulare Program sau apdasarea butonului de stop in Panoul de bord va dezactiva optiunea de
auto-pornire pana cand se apasa din nou butonul de rulare.

16.1.6 Sculal/O

ular nstalare | 1 tare I Jurna
' Generalitati Intrari analogice scula

TCP

Mod iesire digitala

O Intrari analogice

Modul de iesire digitala a sculei este definit pentru scula atasata

Montarea analog_in[2]

T 8 Setarea tensiunii sculel la 24V poate avaria echipamentul
Variabile @ Interfatd de cormunicatii * conectat daca acesta este configurat numai pentru 12V
Pornirea . .

Interfata de comunicatii a sculei permite comunicarea cu
Tranzitie lina scula fard cabluri externe O Almentare cu doi pini
Acasa Rata de bauzi 115200 v
1/0 scula Paritate Niciunul v @ tesire standard
Urmarire Biti de oprire Unu - 2 al iAdancire (NPIN)
banda Caractere inactive RX 1,5 i = [Adancire (NPN)
) Siguranta Caractere inactive TX 3,5

100%

Intrari analogice scula
Interfata comunicatii instrument

Interfata de comunicare cu scula TCI permite crobotului s& omunice cu o sculd atasata prin
inputul analogic al sculei robot. Astfel nu mai sunt necesare cabluri externe.

Dupa ce Interfata de comunicare cu scula este activata, toate inputurile analogice ale sculei sunt
indisponibile.

Configurarea Interfatei de comunicare cu scula (TCI)
1. Apasati tabul Instalare si la General apasati I/0 Scula.

2. Selectati Interfata Comunicare pentru a edita setarile TCI.
Dupa ce TCI este activat, inputul analogic al sculei este indisponibil pentru I/0 Setup al
Instalarii si nu apare in lista de input. Inputul analogic al sculei este indisponibil si pentru
programe precum Asteaptd optiuni si expresii.

3. In meniurile de selectie, la Interfatd Comunicare, selectati valorile necesare.
Orice modificare a valorilor este trimisa imediat la scula. Daca vreuna dintre valorile de
instalare difera de ceea ce scula foloseste efectiv, apare un avertisment.

Mod output digital

Interfata de comunicare a sculei permite configurarea independenta a doua iesiri digitale. n
PolyScope, fiecare pin are un meniu de selectie ce permite setarea modului de iesire. Sunt dis-
ponibile urmatoarele optiuni:

+ Coborare: Aceasta permite configurarea pinuluiintr-o configuratie NPN sau Coborare. Cand
iesirea este opritd, pinul permite unui curent sa curga la impamantare. Acesta poate fi fo-
losit impreuna cu pinul PWR pentru a crea un circuit complet (vezi ??).
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+ Surse: Aceasta permite configurarea pinului intr-o configuratie PNP sau Surse. Cand iesirea
este pornitd, pinul asigura o sursa de tensiune pozitiva (configurabila in tabul I1/0). Acesta
poate fi folosit impreuna cu pinul GND pentru a crea un circuit complet (vezi ??).

- Impinge / Trage: Aceasta permite configurarea pinului intr-o configuratie Impinge / Trage.
Cand iesirea este pornitd, pinul asigura o sursa de tensiune pozitivd (configurabila in ta-
bul I/0). Acesta poate fi folosit impreuna cu pinul GND pentru a crea un circuit complet
(vezi ??). Cand iesirea este opritd, pinul permite unui curent sa curga la impamantare.

Dupa selectarea unei noi configuratii de iesire, modificarile intrd in vigoare. Instalarea incarcata
momentan este modificatd pentru a reflecta noua configurare. Dupa ce se verifica daca iesirile
de scula functioneaza cum trebuie, asigurati-va ca ati salvat instalarea pentru a preveni pierderea
modificarilor.

Putere pin dublu

Putere pin dublu este folosit ca sursa electrica pentru scula. Activarea Putere pin dublu dezac-
tiveaza iesirile digitale implicite ale sculei.

16.1.7 Tranzitie lina intre modurile de siguranta

Atunci cand comutati intre modurile de siguranta in timpul evenimentelor (adica intrari in mod
redus, planuri de declansare cu mod redus, oprire de siguranta si dispozitiv de activare cu trei
pozitii), bratul robot intentioneaza sa utilizeze 0,4s pentru a crea o tranzitie lind. Aplicatiile exis-
tente au un comportament neschimbat care corespunde setéarii dur. Noile fisiere de instalare
utilizeaza implicit setarea ,lin".

Ajustarea setarilor de accelerare/decelerare

1. In antet ap&sati Instalare.
2. in meniul din stanga, apsati General si selectati Tranzitie lina.

3. Selectati Dir pentru o accelerare/decelerare mai mare
sau seelctati Lin pentru o setare de transzitie mai lina.

16.1.8 Acasa

TCP |

Editare pozitie |
Montarea

Configurare |

1/0 Stergere |

Variabile

Pornirea | Muta aici |

Tranzitie lina

Acasa _ ‘., ]'—|
1/0 scula
Urmarire
banda
3

) Siguranta Pozitie articulatie

Caracteristica §0,00°
Urmnar -90,00° &
Cot -90,00°
Incheletura 1 -90,00°
Incheletura 2 90,00°
Tncheletura 3 0,00°

100%
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Acasa este o pozitie de revenire definita de utilizator pentru Bratul Robot. Odata definita, Pozitia
Acasa este disponibila la crearea unui program robot. Puteti folosi Pozitia Acasa pentru a defini
o Pozitie Acasé Sigura. (Vezi 13.2.10)

Definirea Acasa

1. In antet ap&sati Instalare.
2. La General, selectati Acasa.
3. Apasati Setare Pozitie.

4. Tnvétati robotul folosind Freedrive sau butoanele Tranzitie.

16.1.9 Configurare urmarire banda

Configurarea de urmarire banda permite ca miscarea a doua benzi diferite sa fie configurata.
Configurarea Urmarire banda va ofera optiuni pentru configurarea robotului sa functioneze cu
codificatoare absolute sau incrementale, precum si cu benzi transportoare liniare sau circulare.

Definirea unei benzi

1. In antet ap&sati Instalare.
2. La General, selectati Urmarire Banda.

3. La configurarea urmaririi benzii, in lista de selectie selectati Banda 1 sau Banda 2.
Puteti defini doar cate o banda pe rand.

4. Selectati Activare urmarire banda transportoare

5. Configurati Parametri Banda (sectiunea 16.1.9) siParametri Urmarire (sectiunea 16.1.9).

Parametri banda

Crescatoare codificatoarele pot fi conectate la inputurile digitale 81a11. Decodificarea semna-
lelor ruleaza la 40KhZ. Utilizand un codificator Cuadratura (necesitd doud inputuri), robotul
poate determina viteza si directia benzii. Daca directia benzii este constantd, se poate fo-
losi un singur input, care detecteaza marginile Crescdatoare, Descrescatoare, sau Crestere si
Scddere pentru a determina viteza benzii.

Absolute codificatoarele pot fi conectate cu un semnal MODBUS. Aceasta impune preconfigu-
rarea unui registru de output digital MODBUS in (sectiunea 16.4.1).

Parametri urmarire

Benzi liniare Cand se selecteaza o banda liniara, o optiune de linie trebuie configurata in par-
tea Optiuni a instalarii pentru a determina directia benzii. Asigurati acuratetea amplasand
elementul de linie paralel cu directia benzii, cu o distantd mare intre cele doua puncte care
definesc elementul de linie. Configurati optiunea de linie prin plasarea sculei ferm pe latura
benzii la invatarea celor doua puncte. Daca directia optiunii de linie este opsua miscarii
benzii, folositi butonul Inversare directie.

Campul batai pe metru afiseaza numarul de batai generate de codificator cand banda se
misca un metru.

Benzi circulare La urmarirea unei benzi circulare, centrul benzii trebuie definit.

1. Definiti punctul de centru in partea Caracteristici a instalarii. Valoarea batai pe revo-
lutie trebuie sa fie numarul de batai generate de codificator cand banda se misca o
revolutie completa.
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2. Selectati casuta Rotire scula cu banda pentru orientarea sculei pentru a urmari rotatia
benzii.

16.2 Siguranta

Vezi capitolul 13.

16.3 Caracteristici

R 82+ Q w0 W H ce

< Caracteristica Caracteristica

Siguranta
> @ Scula

« Punct
/ Linie IE
% Plan
> Fieldbus

Caracteristica este o reprezentare a unui astfel de obiect ce a fost definit cu o denumire pentru
o referintd ulterioard si o poza cu sase dimensiuni (pozitie si orientare) relativ la baza robotului.
Anumite sub-parti ale programului robot sunt alc&tuite din miscari ce trebuie executate relativ
la anumite obiecte, altele decat baza bratului robot. Aceste obiecte pot fi mese, alte utilaje,
piese de lucru, benzi transportoare, paleti, sisteme de vizualizare, piese brute sau limite existente
in vecinatatea bratului robot. Pentru robot exista intotdeauna doua caracteristici predefinite.
Fiecare caracteristica are poza definita de configuratia bratului robot insusi:

+ Caracterustica de baza este amplasata cu originea in centrul bazei robotului (vezi figura
16.1)

+ Caracteristica scula este amplasata cu originea in centrul TCP curent (vezi figura 16.2)

Caracteristicile definite de utilizator sunt pozitionate printr-o metoda ce foloseste poza curenta
a TCP in spatiul de lucru. Aceasta inseamna ca utilizatorii pot invata locatiile caracteristicilor
folosind modul sau miscénd robotul in poza dorita.

Exista trei strategii diferite (Punct, Linie si Plan) pentru definirea pozei caracteristicii. Cea mai
buna strategie pentru o anumita aplicatie depinde de tipul de obiect folosit si de cerintele de
precizie. In general, o caracteristica ce se bazeazd pe mai multe puncte de input (Linie si Plan)
este de preferat daca este aplicabila la obiectul in cauza.

Pentru o mai mare precizie a directiei benzii liniare se pot defini doud puncte ale unei caracteris-
tici Linie cu cat mai mare separare fizica. Caracteristica punct poate fi folosita si pentru a defini
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Figura 16.1: Optiune de baz Figura 16.2: Optiune scula (TCP)

o banda liniara, ins3, utilizatorul trebuie sa indrepte TCP in directia miscarii benzii.

Folosind mai multe puncte pentru a defini poza unui tabel inseamna ca orientarea se bazeaza pe

pozitii si nu pe orientarea unui singur TCP. O singura orientare TCP este mai greu de configurat

Cu precizie crescuta.

Pentru ainvata despre diversele metode de definire a unei caracteristici, consultati (sectiunile: 16.3.2),
(16.3.3) si (16.3.4).

16.3.1 Utilizarea unei caracteristici

Cand o caracteristica este definita in instalare, puteti sa o referiti la aceasta din programul robot
pentru a se referi la miscarile robotului (de ex. comenzile Moved, Movel si MoveP) la aceasta
caracteristicd (vezi sectiunea 15.5.1). Aceasta permite o adaptare facild a unui program
robot, de ex. cand aveti mai multe statii robot sau cand un obiect este miscat dinamic in timpul
runtime-ului sau miscat permanent in scend. Prin ajustarea caracteristicii unui obiect, toate
miscarile de program relative la obiect sunt miscate corespunzator. Pentru mai multe exemple,
vezi (sectiunile 16.3.5) Si (16.3.6).

Caracteristicile configurate ca mobile sunt un instrument util la miscarea manuala a robotului
in tabul Mutare (sectiunea 17) sau ecranul Editor Poza (vezi 17.3.1). Cénd se selecteaza
o0 caracteristica ca referinta, butoanele Miscare Scula pentru translatare si rotatie opereaza in
spatiul caracteristicii selectate (vezi 17.3) si (17.1), citind coordonatele TCP. De exemplu,
daca un tabel este definit ca o caracteristica si este ales ca o referintad in Tabul Miscare, sdgetile
de translatare (de ex. sus/jos, inainte/inapoi) misca robotul in aceste directii in functie de tabel.
in plus, coordonatele TCP vor fi in cadrul tabelului.

- In arborele Caracteristici puteti redenumi un Punct, o Linie sau un Plan apasand pe butonul
creion.

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

- In arborele Caracteristici puteti sterge un Punct, o Linie sau un Plan apasand pe butonul
Stergere.

Mobil

Alegeti daca caracteristica sa fie mobila. Aceasta determina daca o caracteristica va aparea in
meniul caracteristica de pe ecranul Mutare.

Utilizarea Muta robotul aici

Apasati butonul Misca robotul aici pentru a misca bratul robot spre caracteristica selectata. La
finalul acestei miscari, sistemele de coordonate ale caracteristicii si TCP vor coincide.
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16.3.2 Adaugarea unui punct

Apasati butonul Punet pentru a adduga o caracteristica punct la instalare. Caracteristica punct
defineste o limita de siguranta sau a unei configuratii globale a bratului robot. Poza caracteristicii
punct este definita ca pozitia si orientarea TCP.

Rula SR oo 0o ; Now. Desd e
> [E— = Caracteristica PunCt_l

@ Scula

v/ Caracteristici «|Punct 1

* Punct
/" Linie
€ Plan

> Fieldbus

| Muta aici || Schimba acest punct

16.3.3 Adaugarea unei linii

Apasati butonul Linie pentru a adauga o caracteristica linie la instalare. Caracteristica linie de-
fineste liniile pe care robotul trebuie s& le urmeze. (de ex. cand se foloseste urmarirea benzii).
O linie | este definita ca axa dintre doua caracteristici punct p7 si p2 conform figurii 16.3.

Figura 16.3: Definirea optiunii linie

in figura 16.3, axa directionata de la primul punct spre al doilea, va reprezenta axa y a sistemului
de coordonate. Axa z este definita prin proiectarea axei z a p7 pe planul perpendicular pe linie.
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Pozitia sistemului de coordonate este aceeasi ca si pozitia p1.

numit=*
+
Rular + | instalare !
> Generalitat Caracteristici / Lini -
= fnie [ Stergere
> Siguranta < Caracteristica -
@ scuia

* Punct 1

+ Punct_2 +

« Punct
/" Linie
€/ Plan
> Fieldbus

=

100%

16.3.4 Caracteristica plan

Selectati caracteristica plan cand este necesar un cadru de precizie mare, de ex. cand lucrati cu
un sistem de viziune sau efectuati miscari relative la 0 masa.

Adaugarea unui plan

1. In Instalare, selectati Caracteristici.

2. La Caracteristici selectati Plan.

Invatarea unui plan

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

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

Planul este definit folosind regula mainii drepte, astfel incat axul z este rezultatul axei x si y
conform ilustatiei de mai jos.
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16.3 Caracteristici

NOTA:

Puteti reinvata planul in directia opusa a axei x, daca doriti ca planul
sa fie normal in directia opusa.

Modificati un plan existent selectand Plan si apdsand Modificare Plan. Apoi veti folosi acelasi

ghid ca si la invatarea unui plan nou.

16.3.5 Exemplu: Actualizarea manuala a caracteristicii pentru a ajusta un program

Luati in calcul o aplicatie unde mai multe parti ale programului robot sunt relative la o masa.
Figura 16.4 ilustreaza miscarea de la punctele de trecere wp1 pana la wp4.

Program robot
MutareJ
S1 «
Movel # Caracteristica: P1_var weZ
wpl
wp2
wp3
wp4

wpl
P =
wpd

p
wp3

Pl

Figura 16.4: Program simplu cu patru puncte de trecere relativ la un plan optiune manual. actualizat prin

modificarea optiunii

Aplicatia impune ca programul sa fie reutilizat pentru mai multe instalari de robot, unde doar
pozitia mesei variaza usor. Miscarea relativ la masé este identica. Prin definirea pozitiei mesei
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ca o caracteristica P17 in instalare, programul cu o comanda MovelL configurata reativ la plan
poate fi aplicat rapid pe alti roboti prin simpla actualizare a instalarii cu pozitia curenta a mesei.

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

16.3.6 Exemplu: Actualizarea dinamica a pozei caracteristicii

Luati in calcul o aplicatie similarad unde robotul trebuie sa se miste intr-un sablon specific in
partea superioara a mesei pentru a rezolva o anumita sarcina (vezi 16.5).

Pi

wpd

Figura 16.5: O comanda MoveL cu patru puncte de trecere relativ la optiunea plan

Miscarea relativ la PT este un numar de repetitii, de fiecare data cu un offset o. n acest exemplu,
offsetul este setat la 10 cm in directia Y (vezi figura 16.6, offseturile 07 si 02). Aceasta se obtine
prin utilizarea functiilor script poza_adéugare() sau poza_trans() pentru a manipula variabila.

Program robot
Mutarel
wpl
y = 0.01
o = pl0,y,0,0,0,0]
P1_var = pozi_trans(Pl_var, o) “—

MovelL # Caracteristica: P1_var wpa -
- o1 P

wpl el
wp2
wp3
wp4

Y ¥
'ﬁ;?z wpl

" %
wp3

Figura 16.6: Aplicarea unui offset la optiunea plan

Este posibil sa se comute la o caracteristica complet diferita in timp ce programul ruleaza in loc
sda se adauge un offset. Acest fapt este aratat in exemplul de mai jos (vezi figura 16.7) unde
caracteristica de referinta pentru comanda Movel P1_var poate comuta intre doua planuri P7 si
P2.

16.4 Fieldbus

Aici puteti seta protocoalele de retea de calculatoare personale sau industriale utilizate pentru
controlul distribuit in timp real acceptat de PolyScope: MODBUS si Ethernet/IP
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Program robot

Mutarel

S1 wpl
dacd (digital_input[0]) atunci

P1_var = P1 L5
altfel wp3

P1_var = P2 Py
Movel # Caracteristica: P1_var -

wpl

wp2

pr P1 P2

wp4

-]
wpd

Figura 16.7: Comutarea de pe o optiune plan pe alta

16.4.1 Configurare client MODBUS I/0

n al
Configurare 10 client MODBUS

> Siguranta

) Caracteristici

\/ Fieldbus

MODBUS Adresa IP 10.0.0.2 [ Mod secvential
EtherNet/IP
PROFINET Tip Adresa Nume Valoare
@ [output inregistrare - 18 MODBUS_1 [ 4
Frecventa [Hz] Adresa slave MODBUS El
Timp de raspuns [ms]: ----, Intreruperi: 0, Solicitari esuate: 0, Avg. resp. fi ----
@ |input digital - 260, MODBUS_2
Frecventa [Hz] Adresa slave MODBUS El
Timp de raspuns [ms]: ----, Intreruperi: 0, Solicitari esuate: 0, Avg. resp. fi -—--
Adaugare semnal nou
v
[ Afisare optiuni avansate Reimprospatare lista

100%

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

Reimprospatare
Apasati acest buton pentru a reimprospata toate conexiunile MODBUS. Reimprospatarea deco-
necteaza toate unitatile modbus, si le reconecteaza. Toate statisticile sunt sterse.

Adaugare unitate

Apasati acest buton pentru a adduga o noua unitate MODBUS.
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Stergere unitate
Apasati acest buton pentru a sterge unitatea MODBUS si toate semnalele de pe acea unitate.

Setare IP unitate
Aici se afiseaza adresa IP a unitatii MODBUS. Apasati butonul pentru a o schimba.

Mod secvential

Disponibil doar cand Afisare Optiuni Avansate (vezi 16.4.1) este selectat. Selectarea acestei ca-
sete forteaza clientul modbus sa astepte un raspuns inainte de a trimite urmatoarea solicitare.
Acest mod este necesar pentru anumite unitati fieldbus. Pornirea acestei optiuni poate ajuta
cand exista mai multe semnale, si cresterea freceventei de solicitare duce la deconectéri de
semnal. Retineti ca frecventa efectivd a semnalului poate fi mai mica decéat cea necesara cand
sunt definite mai multe semnale in modul secvential. Frecventa efectiva a semnalului poate fi
observata in statistica de semnale (vezi sectiunea 16.4.1). Indicatorul de semnal devine galben
daca frecventa efectiva a semnalului este mai mica de jumatate din valoarea selectata din lista
JFrecventa”.

Adaugare semnal
Apasati acest buton pentru a adduga un semnal la unitatea MODBUS.

Stergere semnal
Apasati acest buton pentru a sterge un semnal din unitatea MODBUS corespunzatoare.

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

Input digital Un input digital (bobina) este o cantitate de un bit ce este citita din unitatea MOD-
BUS de pe bobina specificata in cAmpul adresa al semnalului. Se utilizeaza codul functie
0x002 (citire inputuri discrete.)

Output digital Un output digital (bobind) este o cantitate de un bit ce poate fi setata sa fie mare
sau mic4. inainte ca valoarea acestui output s fie setaté de utilizator, valoarea este ci-
tita din unitatea MODBUS la distantd. Aceasta inseamnd ca codul de functie 0x01 (citire
bobine) se foloseste. Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin apdsarea
butonului setare valoare semnal, codul functie 0x05 (scriere bobina unica) este folosit de
acolo inainte.

Input inregistrare Un input inregistrare este o cantitate de 16 biti citita de la adresa specificata
in cAmpul adresa. Codul functie 0x04 (citire registre input) este folosit.

Outpu registru Un output registru este o cantitate de 16 biti ce poate fi setat de utilizator. ina-
inte ca valoarea acestui registru sa fie setatd, valoarea este citita din unitatea MODBUS la
distantd. Aceasta inseamna ca codul de functie 0x03 (citire registre tinere) se foloseste.
Cand outputul a fost setat de un program robot sau prin specificarea unei valori de sem-
nal in cdmpul setare valoare semnal, codul functie 0x06 (scriere registru unic) este folosit
pentru a seta valoarea pe unitatea MODBUS la distanta.

Setare adresa semnal
Acest camp afiseaza adresa de pe serverul MODBUS la distanta. Utilizati tastatura de pe ecran
pentru a alege o altd adresa. Adresele valabile depind de producétor si de configuratia unitatii
MODBUS la distanta.
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Setare nume semnal

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

Valoare semnal

Aici se afiseaza valoarea curentd a semnalului. Pentru semnalele de registru, valoarea este
exprimata ca integer nesemnat. Pentru semnalele output, valoarea de semnal dorita poate fi
setata cu butonul. Din nou, pentru un output registr, valoarea de scris in unitate trebuie furnizata
ca integer nesemnat.

Stare conectare semnal

Aceasta pictograma indica daca semnalul a fost scris/citit corespunzator (verde), sau daca uni-
tatea raspunde neasteptat sau este inaccesibild (gri). Dacéd se receptioneaza un raspuns excep-
tie MODBUS, se afiseaza codul de rdspuns. Raspunsurile la exceptia MODBUS-TCP sunt:

E1 FUNCTIE ILEGALA (0x01) Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune permisa
pentru server (sau slave).
E2 ADRESA DATE ILEGALA (0x02) Codul functie receptionat in interogare nu este o actiune per-

misa pentru server (sau slave), verificati daca adresa de semnal introdusa corespunde con-
figurarii serverului MODBUS la distanta.

E3 VALOARE DATE ILEGALA (0x03) O valoare inclusa in cAmpul de date interogare nu este o
valoare permisa pentru server (sau slave), verificati daca valoarea semnalului introdusa
este valabild pentru adresa specificata pe serverul MODBUS la distanta.

E4 EROARE DISPOZITIV SLAVE (0x04) A intervenit o eroare nerecuperabilad in timp ce serverul
(sau slave-ul) incerca sa execute actiunea solicitata.

E5 CONFIRMARE (0x05) Utilizare specializata impreuna cu comenzile de programare trimise la
unitatea MODBUS la distanta.

E6 DISPOZITIV SLAVE OCUPAT (0x06) Utilizare specializatd impreuna cu comenzile de progra-
mare trimise la unitatea MODBUS la distant3, slave-ul (serverul) nu poate raspunde la ele.

Afisare optiuni avansate

Aceasta casuta de bifare afiseaza/ascunde optiunile avansate penru fiecare semnal.

Optiuni avansate

Frecventa de actualizare Acest meniu poate fi folosit pentru a schimba frecventa de actualizare
a semnalului. Aceasta inseamna ca frecventa cu care solicitarile sunt trimise la unitatea
MODBUS la distanta pentru fiecare valoare de semnal de citire sau scriere. Cand frecventa
este setata la 0, atunci solicitarile modbus sunt initiate la cerere folosind o stare_de sem-
nal_get_modbus, modbus_set_output_register, si functii script modbus_set_output_signal.

Adresa slave Acest camp text poate fi folosit pentru a seta o adresa slave specifica pentru soli-
citarile corespunzatoare unui anumit semnal. Valoarea trebuie sa fie in intervalul 0-255, iar
valoarea implicita este 255. Daca schimbati aceasta valoare, se recomanda sa consultati
manualul dispozitivului MODBUS pentru a verifica functionalitatea la schimbarea adresei
slave.

Numarare reconectari De cate ori conexiunea TCP a fost inchisa si reconectata.
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Stare conexiune Stare conectare TCP.

Timp de raspuns [ms | Timpul dintre solicitarea modbus trimisé si raspunsul primit - timpul se
actualizeaza doar cand com,unicatia este activa.

Erori pachet Modbus Numarul de pachete receptionate ce contin erori (de ex. lungime invalida,
date lipsd, eroare socket TCP).

Intreruperi Numarul de solicitari modbus ce nu au primit réspuns.

Solicitari esuate Numarul de pachete ce nu au putut fi trimise din cauza satrii invalide a socke-
tului.

Frecv. actuala Frecventa medie a actualizarilor de stare de semnal a clientului (master). Aceasta
valoare este recalculata de fiecare data cand semnalul receptioneaza un raspuns de la ser-
ver (sau slave).

Toate contoarele numara pana la 65535 si apoi revin la 0.

16.4.2 Ethernet/IP

EtherNet/IP este locul unde puteti activa sau dezactiva conexiunea robotului la un EtherNet/IP.
Daca Activare, atunci puteti selecta ce actiune sa aiba loc la un program cénd exista o pierdere
a conexiunii EtherNet/Scaneer IP. Aceste actiuni sunt:

Niciuna: PolyScope va ignora pierderea conexiunii EtherNet/IP si va continua normal cu progra-
mul.
Pauza: PolyScope va intrerupe programul curent. Programul va reporni de unde este oprit.

Stop: PolyScope va opri programul curent.
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17 Tabul Mutare

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

prin miscarea separata a articulatiilor robotului.

Pozitie TCP Robot

=

Optiune TCP activ
\Vizualizare w | TCP
r
Orientare TCP
ﬂ?Acasé '-"' Deplasare |i...

E Pozitia zero
cha

Pozitia sculei

X [-135,230/mm R |

0,004/ rad

v [-725,080/mm Ry |

3,14 rad

z[-173,540/mm RZ|

-0,068] rad

Pozitie articulatie

Caracteristica

-90,15

-129,73 °

-74,19 °

Incheletura 1

-68,57 °

Tncheletura 2

89,96

Tncheletura 3

-0,30

[ 1

17.1 Miscare scula

Tineti apdsata oricare dintre sagetile Miscare Scula pentru a misca bratul robot intr-o anumita

directie.

+ Sagetile de translatare (superioare) misca varful sculei robotului in directia indicata.

+ Sagetile de rotire (inferioare) modifica orientarea sculei robotului in directia indicata. Punc-
tul de rotatie este Punctul Central al Sculei (TCP), adica punctul de la capatul bratului robot
ce ofera un punct caracteristic pe scula robotului. TCP este afisat ca o bila albastrad mica.

17.2 Robot

Daca pozitia curenta a TCP robot se apropie de un plan de siguranta sau declansator, sau daca
orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 13.2.5, o repre-

zentare 3D a limitei este afisata.

Nota: cand robotul ruleaza un program, vizualizarea limitelor se dezactiveaza.

Planurile de siguranta sunt vizualizate Th galben si negru cu o mica sdgeata ce reprezinta o
normald de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeata mica indicand partea planului pe care
sunt active limitele de mod Normal (vezi 13.2.2). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul
conului reprezinta zona permisa pentru orientarea sculei (vector).
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Cand TCP robot nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Daca TCP in-
calca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

Optiune
in coltul din stanga sus al cAmpului Robot, sub Optiune, puteti defini cum s& controlati bratul
robot relativ la optiunile Vizualizare, Baza sau Scula.
Nota: Pentru cel mai bun control al bratului robot puteti selecta optiunea Vizualizare apoi utilizati
sagetile de rotire pentru a schimba unghiul de vizualizare al imaginii 3D pentru a se potrivi cu
imaginea bratului robot real.

TCP activ

In coltul din dreapta al cAmpului Robot, sub TCP activ se afiseaza Punctul Central al Sculei activ
momentan (TCP).

Acasa

Butonul Acasa acceseaza ecranul Mutare Robot in Pozitie, unde puteti tine apasat butonul Auto
(vezi 14.4) pentru a muta robotul intr-o pozitie definita anterior la Instalare (vezi 16.1.8).

Freedrive

Butonul Freedrive de pe ecran permite Bratului Robot sa fie tras in pozitiile/pozele dorite.

Pozitia Zero

Butonul Pozitia Zero permite Bratului Robot sa revina intr-o pozitie verticala.

17.3 Pozitia sculei

Casutele text afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea selec-
tata.

Nota: Puteti configura mai multe TCP-uri denumite (vezi 16.1.1). Puteti si sa ap&sati pe Edi-
tare poza pentru a accesa ecranul Editorul de Poza screen.

17.3.1 Ecran editare poza

Pe acest ecran puteti specifica pozitiile articulatiei tintd sau o poza tinta (pozitie si orientare)
pentru scula robotului. Acest ecran este ,offline” si nu controleaza direct bratul robotului.
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<nedenumit>*

Robot Optiune
‘\/\zuahzare
TCcp
[+] x -135,.23)mm  [+][—]
¥ -725,08)mm |+ ]| —|
z 173,54 mm [ +][ -]
|\/ector rotatie [rad] 4
o X 0,004 [+][=]
RY -3,14 + || -
RZ -0,068 j ?
Pozitii articulatie
Caracteristica -90,15 ¢ E E
[<] umer 129,73 [+][ -]
Cot -74,19 + || —
Tncheietura 1 -68,57° j ?
O e Tncheletura 2 89,96/ E E
oK Anulare incheletura 3 -0,3/° E E

) 100%

17.3.1.1 Robot

Pozitia curenta a bratului robotului si pozitia tinta noua tinta sunt indicate in grafica 3D. Schema
3D a bratului robotului afiseaza pozitia curentd a bratului robotului, iar ,umbra” bratului indica
pozitia tinta a bratului robot controlat de valori specificate pe partea dreapta a ecranului. Apasati
pictogramele lupa pentru a mari/micsora sau trageti cu degetul pentru a schimba vizualizarea.

Daca pozitia tinta specificatd a TCP robot este aproape de un plan de siguranta sau declansator,
sau dacd orientarea sculei robotului este aproape de limita de orientare a sculei (vezi 13.2.5,0
reprezentare 3D a limitei este afisata.

Planurile de siguranta sunt vizualizate in galben si negru cu o mica sdgeata ce reprezinta o
normald de plan, care indica partea planului pe care TCP robot poate fi pozitionat. Planurile
declansator sunt afisate in albastru si verde si o sdgeata mica indicand partea planului pe care
sunt active limitele de mod Normal (vezi 13.2.2). Limita de orientare a sculei este vizualizata
cu un con sferic impreuna cu un vector ce indica orientarea curenta a sculei robotului. Interiorul
conului reprezintd zona permisa pentru orientarea sculei (vector).

CAnd TCP robot tintd nu mai este in apropierea proximitatii, reprezentarea 3D dispare. Dacd TCP
tintd incalca sau este foarte aproape sa incalce limita, vizualizarea limitei devine rosie.

17.3.1.2 Pozitia optiunii si a sculei

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

Sub selectorul de optiuni se afiseazd Punctul de Centru de Sculd (TCP) activ momentan. Pen-
tru informatii suplimentare despre configurarea unor TCP denumite, vezi 16.1.1. Casutele text
afiseaza valorile complete ale coordonatelor acelui TCP relativ la optiunea selectata. X, Y si Z
controleaza pozitia sculei, in timp ce RX, RY si RZ controleaza orientarea sculei.

Utilizati meniul desfasurator de deasupra casutelor RX, RY si RZ pentru a alege reprezentarea
orientarii. Tipurile disponibile sunt:

* Vector Rotatie [rad] Orientarea este indicata ca vector de rotatie. Lungimea axului este
unghiul de rotit in radiani, iar vectorul in sine indica axul in jurul caruia se roteste. Aceasta
este setarea implicita.
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UNIVERSAL ROBOTS 17.4 Pozitie articulatie

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

+ RPY [rad] Unghiurile de rotatie, inclinare si viraj (RPY), unde unghiurile sunt in radiani. Ma-
tricea de rotatie RPY (rotatie X, Y’, Z') este indicata de:

Rrpy(’)/aﬂa Oé) = RZ(a) : RY(B) . RX(’Y)

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

Valorile se pot edita cu clic pe coordonata. Dand clic pe butonul + sau - din dreapta césutei va
permite s& adunati sau sa scadeti cantitatea la/din valoarea curenta. Tindnd apasat pe un buton
va creste/scadea direct valoarea. Cu céat este mai mult apasat butonul, cu atat mai mare va fi
cresterea/scaderea.

17.3.1.3 Pozitii articulatie

Permite specificarea directa a pozitiilor articulatiei. Fiecare pozitie poate avea o valoare in inter-
valul de la —360° la +-360°, care sunt limitele articulatiei. Valorile se pot edita cu clic pe pozitia
articulatiei. Dand clic pe butonul + sau - din dreapta casutei va permite sa adunati sau sa scadeti
cantitatea la/din valoarea curenta. Tinadnd apasat pe un buton va creste/scddea direct valoarea.
Cu cat este mai mult apasat butonul, cu atat mai mare va fi cresterea/scaderea.

17.3.1.4 Buton OK

Daca acest ecran a fost activat din tabul Mutare (vezi 17), dand clic pe butonul 0K se va reveni
la tabul Mutare, unde bratul robotului se va misca la tinta specificata. Daca ultima valoare spe-
cificata a fost o coordonata de sculd, bratul robotului se va misca in pozitia tinta folosind tipul
de miscare MoveL, in timp ce bratul robotului se va misca in pozitia tinta folosind tipul de mis-
care MovedJ, daca ultima data s-a specificat o pozitie articulatie. Diversele tipuri de miscare sunt
descrise in 15.5.1.

17.3.1.5 Buton anulare

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

17.4 Pozitie articulatie

Campul Poyitie articulatie va permite sa controlati direct fiecare articulatie. Fiecare articulatie
se misca de-a lungul unui interval implicit de limita de articulatie de la —360° la +360°, definit de
o bara orizontald. Dupa ce se atinge limita, nu mai puteti articulatia.

Nota: Puteti configura articulatiile cu un interval de pozitie diferit de cel implicit (vezi 13.2.4),
acest nou interval fiind indicat cu o zona rosie in interiorul barei orizontale.
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17.4 Pozitie articulatie

UNIVERSAL ROBOTS

AVERTISMENT:

1. In tabul Configurare, dacd setarea pentru gravitatie este

gresitd (vezi 16.1.2), sau daca bratul robot duce o sarcina
grea, bratul se poate misca (cédere) cand apasati tabul Free-
drive. in acest caz eliberati Freedrive.

. Asigurati-va ca utilizati setari de instalare corecte (de ex.

unghi montare robot, greutate in TCP, offset TCP). Salvati si
incéarcati fisierele de instalare impreuna cu programul.

. Asigurati-va ca setarile TCP si setarile de montare a robotului

sunt facute corect inainte de a opera tabul Freedrive. Daca
aceste setari nu sunt corecte, bratul robot se va misca cand
activati Freedrive.

. Functia Freedrive (Impedantd/Backdrive) trebuie folosita

doar in instlari in care evaluarea riscului o permite. Sculele
si obstacolele nu trebuie sa aiba muchii ascutite sau puncte
de strangere. Asigurati-va ca toti angajatii sunt in afara razei
de actiune a bratului robot.
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18 Tabl/O

18.1 Robot
Input configurabil Output configurabil Input digital Output digital
Robot S-Guard a o4 9 & o004
S-Guard 5 1005 1 5 prog-Running | (]5
2 6 2 s Start-Prog 6 2J s
3 7 37 Stop-Prog 7 3J3dz
Input analogic Intrare digitala scula lesire digitala scula
analog In(0] ao0v o 1 o1
ov lov
Curent
analog_in[1] 0,00V Ty
ov lov
Output analogic Intrare analogica scula
I [0 analog_in[2] « 0.00mA Curent
anaog out(0] (@ urene v | 4maA 20mA
4,00 mA
analog_in[3] ¢ 0.00ma Curent
ELLL] . 4mA 20mA

4,00 mA

Pe acest ecran puteti monitoriza intotdeauna si puteti seta semnalele I/0 live de la/la caseta de
comanda a robotului. Ecranul afiseaza starea curenta a 1/0 inclusiv in timpul executarii progra-
mului. Daca se modifica ceva in timpul executiei programului, programul se opreste. La oprirea
programului, toate semnalele de output isi pastreaza starea. Ecranul este actualizat la doar
10Hz, asadar un semnal foarte rapid s-ar putea sa nu fie afisat corect.

I/0O-urile configurabile pot fi rezervate pentru setari de siguranta speciale definite in sectiunea de
configurare a I/0 de siguranta a instaldrii (vezi 13.2.8); cele care sunt rezervate vor avea nu-
mele functiei de siguranta in locul valorii implicite sau a denumirii definite de client. Output-urile
configurabile ce sunt rezervate pentru setarile de siguranta nu pot fi comutate si vor fi afisate
doar ca LED-uri.

Detaliile electrice ale semnalelor sunt descrise in capitolul 22.

Setiri domeniu analogic 1/0-urile analogice pot fi setate fie curent [4-20mA] fie tensiune [0-
10V]. Setarile se vor retine pentru eventuale reporniri ulterioare ale controlerului robotului la sal-
varea unui program.

Interfata comunicatii instrument Cand Interfata de comunicare cu scula TCI este activata,
este disponibil inputul analogic pentru scula. Pe ecranul I/0, campul Input scula se schimba ca
mai jos.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
NOTA:

Cénd este activata Alimentat Pin Dublu iesirile digitale ale sculei
trebuie denumite dupa cum urmeaza:

- sculd_iesire[0] (alimentare electricd)
« scula_iesire[1] (GND)

Campul lesire Scula este ilustrat mai jos.

Tool Digital Output

Power GND

Current

DO0 mA

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

18.2 MODBUS

Captura de ecran de mai jos afiseaza semnalele /0 ale clientuluiMODBUS asa cum sunt configu-
rate la instalare. Folosind meniurile de selectie din partea superioara a ecranului puteti modifica
continutul afisat pe baza tipului de semnal si unitate MODBUS, daca este configurata mai mult
de una. Fiecare semnal din liste contine starea, valoarea, denumirea si adresa de semnal pen-
tru conexiunile sale. Semnalele de iesire pot fi comutate daca starea de conexiune si selectia
pentru controlul tabului I/0 o permit (vezi 16.1.3).
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UNIVERSAL ROBOTS

MODBUS

Input-uri

Output-uri

Unitate MODBUS: 10.0.0.2
IS ] MODBUS_4 [260]
Unitate MODBUS: 127.0.0.1
%] 0 MODBUS_1 [0]

Unitate MODBUS: 10.0.0.2
%] 0/ MODBUS_3[18]
Unitate MODBUS: 127.0.0.1

MODBUS_2 [16]
MODBUS_5 [17]
MODBUS_6 [18]
MODBUS_7 [19]

MODBUS_8 [20]

G666 6GGOGG

MODBUS_9 [21]
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Tabul Log

Citiri Sarcina articulatie

Ternp. controler 24.0 °C o Caracteristica  OK —as 0,0V -

Tensiune alimentare 48,0 V/ U Umar OK iy 0,0V 4 . 3

Putere medie robot ow 2)Cot oK — s 0,0V

Curent 0,0A 3) Incheletura 1 oK — 0,0V 2 I

10 curent A ) Incheletura 2 OK e 0,0V

Curent scula omA sincheletura3  OK —rr 0,0V (R (A
Log data

2018-11-20 12:45:49 Mizualizare: lI‘ @ (7]
A 2018-11.20 12:45:46.211 PolyScope Coro ~

Selectati un eveniment din logul de data pentru
mal multe evenimente,

19.1 Citiri si sarcina articulatie

Jumétatea de sus a ecranului afiseaza sanatatea bratului robotului si a casetei de comanda.
Partea stanga a ecranul prezinta informatii legate de caseta de control a robotului, iar cea dreapta
despre fiecare articulatie a robotului. Fiecare articulatie a robotului afiseaza informatii despre
temperatura sarcinii articulatiei si tensiunea la articulatie.

19.2 Logdata

Prima coloana clasifica gravitatea inregistrarii log. A doua coloana afiseazd momentul sosirii
mesajelor. Urmé&toarea coloana afiseaza expeditorul mesajului. Ultima coloana afiseaza mesa-
jul efectiv. Mesajele pot fifiltrate prin selectarea butoanelor de comutare ce corespund gravitatii.
Figura de mai sus afiseaza acum faptul ca erorile vor fi afisate in timp ce informatiile si mesajele
de avertizare vor fi filtrate. Anumite mesaje log au scopul de a furniza mai multe informatii, ce
pot fi accesate pe partea dreapta selectand inregistrarea log.

19.3 Salvarea rapoartelor de erori
Un raport de stare detaliat este disponibil cad o pictograma cu o clema de hértie se afiseaza pe
linia de jurnal.
+ Selectatilinia de jurnal si apasati butonul Salvare Raport pentru a salva raportul pe o unitate
USB.

+ Raportul poate fi salvat cand programul ruleaza.
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NOTA:
Cel mai vechi raport se sterge cand se genereaza unul nou. Se
stocheaza doar cele mai recente rapoarte.

Urmatoarea lista de erori poate fi urmarita si exportata:

+ Defectiune

+ Exceptii PolyScope interne
+ Oprire de protectie

+ Exceptie netratata in URCap
« Incélcare

Raportul exportat contine un program de utilizator, un jurnal de istoric, o instalare si o lista de
servicii in desfasurare.
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20 Manager program si instalare

ABCDE D

default
M@, ..

Managerul de program si instalare se refera la trei pictograme ce va permit sa creati, incarcati si
configurati programe si instalari: Nou..., Deschide... si Salveaza.... Calea fisierului va afiseaza
numele programului incarcat momentan si tipul de instalare. Calea fisierului se schimba céand
creati sau incdrcati un nou Program sau Instalare. Puteti acea mai multe fisiere de instalare
pentru un robot. Programele create incarca si folosesc automat instalarea activa.

20.1 Deschide...

Va permite sa incarcati un program si/sau o instalare.

Variabile

' nstalare

Stare

Varsta robotului

Zile ore  Minute Secunde

0 00 00 43

[0 Afisare puncte de trecere

Deschiderea unui program

1. Tn Managerul de programe si instalare ap&sati pe Deschide... si selectati Program.
2. Pe ecranul de Incarcare Program selectati un program existent sau apasati Deschide.

3. In Calea Fisierului verificati daca se afiseaza numele programului dorit.
Deschiderea unei instalari.

1. Tn Managerul de programe si instalare apasati pe Deschide... si selectati Instalare.

2. Peecranul de incarcare Instalare Robot selectati o instalare existenta sau apasati Deschide.
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3.
4.
5.

in caseta de Configurare de Siguranta selectati Aplicare si reporniti pentru a reboota robotul.
Selectati Setare Instalare pentru a seta instalarea pentru programul curent.

In Calea Fisierului verificati daca se afiseazd numele instal&rii dorite.

20.2 Nou...

Va permite sa creati un program si/sau o instalare noua.

ABCDE D ] E —
Nou, Salvare. -

default

e

2 instalare

Variabile

Varsta robotului

Zile  Ore  Minute Secunde

0 00 00 43

[ Afisare puncte de trecere

100%

Crearea unui nou Program

. In Managerul de programe si instalare apasati Nou... si selectati Program.

Pe ecranul Program, configurati cum doriti noul dvs. program.

. In Managerul de program si instalare apasati pe Salvare... si selectati Salvare Toate sau

Salvare Program Ca...

Pe ecranul de Salvare Program Ca alocati un nume fisierului si apasati Salvare.

5. In Calea Fisierului verificati daca se afiseaza numele programului nou.

Crearea unei noi Instalari
Nota: Trebuie sa salvati o instalare pentru folosirea dupa oprirea robotului.

—

N o g M w DN

. In Managerul de programe si instalare apasati Nou... si selectati Instalare.

Apasati Confirmare Configuratie de Siguranta.

Pe ecranul Instalare, configurati cum doriti noua dvs. instalare.

in Managerul de programe si instalare ap&sati Salvare... si selectati Salvare Instalare ca.
Pe ecranul de Salvare Instalare Robot alocati un nume fisierului si ap&sati Salvare.
Selectati Setare Instalare pentru a seta instalarea pentru programul curent.

In Calea Fisierului verificati daca se afiseazd numele noii instalari.
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20.3 Salvare...

Variabile

Salvare program ca...

2, Salvare instalare ca...

Varsta robotului

Ore  Minute Secunde

0 00 00 44

[ Afisare puncte de trecere

Salvare... propune trei optiuni. In functie de programul/instalarea incarcaté-creata puteti:

Salveaza Toate pentru a salva programul si instalarea curenta imediat, fara ca sistemul sa soli-
cite salvarea intr-o alta locatie sau cu alt nume. Nota: Daca nu se fac modificari la Program sau
Instalare, butonul Salvare Toate... apare dezactivat.

Salvare Program Ca... pentru a schimba noul nume si noua locatie a programului. Nota: insta-
larea curenta este de asemenea salvata cu numele si locatia existente.

Salvare Instalare Ca... pentru a schimba noul nume si noua locatie a instalarii. Nota: programul
curent este de asemenea salvat cu numele si locatia existente.

20.4 Manager fisiere

M2 ¢ QK

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Nume fisier: Fileru:

StartABCDE.urp Fisiere program Universal Robots v |
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Aceasta imagine prezinta ecranul de incarcare alcatuit din urmatoarele butoane:

Cale Breadcrumb Cale breadcrumb afiseaza o lista cu directoarele pana la locatia curenta.
Prin selectarea unui nume de director din breadcrumb, locatia se schimba pe acel director si il
afiseaza in zona de selectare a fisierului.

Zona selectare fisier Apasati pe numele fisierului pentru a-l deschide. Directoarele se selec-
teaza apasand pe nume timp de jumatate de secunda.

Filtru fisiere Puteti specifica tipurile de fisiere afisate. Dupa selectarea fisierelor de rezervg,
aceasta zona afiseaza cele mai recente 10 versiuni de programe salvate, unde ,.old0” este cel
mai nou si ,.o0ld9” este cel mai vechi.

Nume fisier Aici se afiseaza fisierul selectat. La salvarea unui fisier, folositi cAmpul text pentru
a introduce manual numele fisierului.

Butoane actiune Bara de actiune consta dintr-o serie de butoane care va permit sa gestionati
fisierele.

Actiunea de Backup din partea dreapta a barei de actiune accepta copierea de rezerva a fisierelor
si directoarelor selectate in prezent la locatie si la 0 conexiune USB. Actiunea de Backup este
activata numai cand este atasat un suport extern la portul USB.
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21 Meniu Hamburger

21.1 Ajutor

Puteti gasi definitii pentru toate elementele ce alcatuiesc capabilitdtile PolyScope.

1. In coltul din dreapta al Header, apasati meniul Hamburger si selectati Ajutor.
2. Apasati unul dintre semnele de intrebare rosii ce apar, pentru a defini elementul dorit.

3. Incoltul din dreapta sus al ecranului de definire a elementului ap&sati X-ul rosu pentru a iesi
din Ajutor.

21.2 Despre

Puteti afisa date privind versiunea si date legale.

1. Apdsati pe meniul Hamburger si selectati Despre.
2. Apasati Versiune sau Legal pentru a afisa datele.

3. Apasati Inchidere pentru a reveni la ecranul dvs.

21.3 Setari

Personalizarea setarilor PolyScope

1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. n stanga, in meniul de actiuni al ecranului Setari, selectati un element de personalizat.
Nota: Daca s-a setat o parola de mod operational, in meniul de actiuni, Sistem este dispo-
nibil doar programatorului.

3. In partea din dreapta jos apasati Aplica si Reporneste pentru a v& implementa schimbarile.

4. n partea din stanga jos ap&sati lesire pentru a inchide ecranul Setari fard modificari.

21.3.1 Preferinte
Limba

Puteti schimba limba si sistemul de masura PolyScope (metric sau imperial).

Ora
Puteti ajusta ora curenta afisata in PolyScope (format: 12 sau 24 de ore).

Ascundere glisor viteza

Amplasat la baza ecranului tabului Run, Speed Slider permite operatorului sa schimbe viteza
unui program in derulare.

1. Tn antet, ap&sati pictograma meniului Hamburger si selectati Setari.
2. La Preferinte, apasati Run Screen.

3. Selectati caseta de bifare pentru a afisa sau a ascunde Speed Slider.
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21.3.2 Parola

Mod
Parola de mod operational previne modificarea neautorizata a setarii robotului, prin crearea a
doua roluri de utilizator in PolyScope: Automat si Manual. Céand setati parola de mod operational,
programele si instaldrile pot fi create si incarcate doar in modul manual. De fiecare data cand
intrati in modul manual, PolyScope solicitad parola setata anterior pe acest ecran.

Siguranta

Parola de siguranta previne modificarea neautorizatp a setdrilor de siguranta.

21.3.3 Sistem
Actualizare

Puteti aplica actualizari pentru a va asigura ca software-ul robotului este la zi.

1. In stanga, in meniul de actiuni al ecranului setari, selectati Sistem
2. in campul Actualizare software robot ap&sati Cautare.
3. In cAmpul Descriere priviti cum se listeaza actualizérile..

4. Selectati actualizarea(le) dorite si apdsati Actualizare pentru a instala.

Retea
Puteti configura conexiunea robotului la o retea selectand una din cele trei metode de retea
disponibile:
+ DHCP
+ Adresa statica
* Retea dezactivata (daca nu doriti sa conectati robotul la o retea).

In functie de metoda de retea selectata, configurati setérile retelei dvs.:

+ Adresa IP

+ Subnet Mask

+ Gateway implicit

+ Server DNS preferat
+ Server DNS alternativ

Nota: Apasati Aplica pentru a aplica modificarile.

URCaps
Va puteti administra URCaps existente sau puteti instala unul dou in robot.

1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. La System, selectati URCaps.

3. Apasati butonul +, selectati fisierul .urcap si apasati Deschide Nota: Verificati mai multe
detalii despre noile URCap-uri selectandu-l in campul URCaps active. Mai multe informatii
apar mai jos in campul Informatii URCap-uri.

4. Daca doriti sa continuati cu instalarea aceluiURCap, apdsati Restart. Dupa aceasta etapa
URCap-urile sunt instalate si gata de utilizare.

5. Pentru a indeparta URCap-uri instalate, selectati-l din URCaps active si apdsati butonul - si
apoi Restart pentru ca schimbarile sa intre in vigoare.
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Control la distanta

Un robot poate fi in Control Local (controlat de Teach Pendant) sau Control la distanta (controlat
extern).

Controlul local nu permite Controlul la distanta nu permite

Pornirea si eliberarea franei trans- | Miscarea robotului din tabul Miscare
mise la robot prin retea
Receptionarea si executarea de pro- | Pornirea de la Teach Pendant
grame robot si instalari tranmise la
robot prin retea

Autopornirea programelor la boo- | Incércarea programelor si instalari de
tare, controlate de intrari digitale la Teach Pendant

Eliberarea automata a franei la boo- | Freedrive
tare, controlate de intrari digitale
Pornirea programelor, controlate de
intrari digitale

Controlul robotului prin retea sau input digital este, in mod implicit, restrictionat. Activand si
selectand optiunea Telecomanda indeparteaza aceasta restrictie. Puteti activa telecomanda
comutand profilul Control Local (control PolyScope) al robotului, permitand executia de la dis-
tanta a controlului asupra programelor in derulare si a scripturilor.

Nota: Activati optiunea Telecomanda in Setari pentru a accesa modul La distanta si Local in
profil.

1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Setari.

2. La System, selectati Telecomanda.

3. Apasati Activare pentru a face disponibild functia Telecomanda. PolyScope raméne activ.
Nota: Activarea Telecomenzii nu porneste imediat aceasta optiune. Va permite sa comutati
din Control Local in Control la distanta.

4. Tn meniul profil, selectati Telecomanda pentru a modifica PolyScope. Nota: Puteti reveni
la Control Local prin comutarea inapoi in meniul profil sau prin selectarea Operator sau
Programator daca este specificata o parola.

NOTA:

+ Desi Telecomanda va limiteaza actiunile in PolyScope, puteti
totusi monitoriza starea robotului.

+ Cand un sistem robot este oprit in regim Telecomanda, acesta
va porni in regimul Telecomanda.

21.4 Oprire Robot

Butonul Oprire Robot permite oprirea sau repornirea robotului.
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21.4 Oprire Robot

Oprirea robotului
1. In antet, apasati meniul Hamburger si selectati Oprire Robot.

2. Céand apare caseta de dialog Oprire Robot, apasati Oprire.
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