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Del I

Bruksanvisning for PolyScope






10 Inledning

10.1 Grundlaggande information om PolyScope
PolyScope ar det grafiska anvandargréanssnittet (GUI) pa Teach Pendant som du anvander for
att manovrera robotarmen och mandverskapet samt kora program.
A : Rubrik med flikar och ikoner som gor de interaktiva skarmarna tillgangliga for dig.

B : Sidfot med knappar som styr 6ppna program.

C : Skarm med félt som hanterar och Gvervakar robotatgéarder.

|‘ ? * n E PR¢ | <unnamed>
= 7 mstal A ) defeut -
Run

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

Speed Cr——) 100% B ° 0 o 341%:021018 1

Obs: Vid start kan dialogrutan Kan inte fortsatta visas. Du maste valja Ga till startskdarm for att
satta pa roboten.

10.1.1 Rubrikikoner/flikar

Kor ar ett enkelt satt att kdra roboten genom att anvanda forinstéllda pro-

=¥ Program skapar och/eller modifierar robotprogram.

Installation konfigurerar instéllningar for robotarmen och extern utrust-
ning som t.ex. montering och sakerhet.

Flytta kontrollerar och/eller reglerar robotens rorelser.

Version 5.3 11-3 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 10.1 Grundldggande information om PolyScope

8l 1/0 Overvakar och stéller in in- och utgangssignaler till och fran robotens
manoverskap.

Logg visar robotens tillstdnd samt varningar eller felmeddelanden.

Program- och Installationshanteraren
véljer och visar aktiva program och installation (se 20.4). Obs: Filvdg, Nytt, Opp-
na och Spara utgor Program- och Installationshanteraren.

Nytt... skapar ett nytt program eller en ny installation.

]
ﬁppna... oppnar tidigare skapade och sparade program eller installationer.

Spara... sparar program, installationer eller bdda pa samma géang.

Obs: Ikonerna for Automatiskt Iage och Manuellt Iage visas endast i rubriken om du konfigurerar
ett I16senord for driftlage.

R
Automatiskt anger att roboten har en automatisk miljo inlast. Klicka for
att vaxla till manuell miljo.

5 Manuellt anger att roboten har en manuell milj¢ inlést. Klicka for att véaxla
till automatisk miljo.

Sidkerhetskontrollsumma visar den aktiva sékerhetskonfigurationen.

cc

cc
E Hamburger-meny ger dig atkomst till Hjalp, Om och Instéllningar i Poly-
Scope.

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.

10.1.2 Sidfotknappar

E Initiera skoter robotens status. Nar den &r ROD trycker du pé den for att
ta roboten i drift.

Hastighet C— 1 00%

Hastighetsreglage visar i re-
altid den relativa hastigheten da robotarmen flyttas, med hansyn till sékerhetsin-
stéllningar.

e-Series 11-4 Version 5.3



10.2 Skdrmen Komma igang UNIVERSAL ROBOTS

nulation

Heien . Simulering-knappen véxlar mellan programkdérning i si-
muleringslage och med den verkliga roboten. Nar den kors i simuleringslage ror
sig inte robotarmen. P& sa sétt kan inte roboten skada sig sjélv eller narbefintlig
utrustning vid en kollision. Om du &r osdker pa vad robotarmen kommer att géra
ska du testa programmen i simuleringslaget.

E Spela startar det 6ppna robotprogrammet.
m Steg gor det mojligt att kora ett program ett steg i taget.

E Stopp stoppar det 6ppna robotprogrammet.

10.2 Skarmen Komma igang

Vad vill du gora forst?

R g 2

KOR ETT PROGRAM PROGRAMMERA ROBOTEN KONFIGURERA
ROBOTINSTALLATIONEN

[0 Visa inte det har meddelandet igen

Kora ett program, programmera roboten eller konfigurera robotinstallationen.

Version 5.3 II-5 e-Series
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11 Snabbstart

11.1 Grundldaggande information om robotarm

Universal Robot-armen ar en arm som bestar av ror och leder. Du anvander PolyScope for att
koordinera hur lederna rér sig, flytta roboten och positionera dess verktyg efter dnskemal - foru-
tom omradet direkt ovanfor och direkt under basen.

Bas ar dar roboten dr monterad.

Shoulder and Elbow gor storre rorelser.

Handled 1 och 2 g6r mindre rorelser.

Handled 3 &r dar du ansluter robotverktyget.

OBS:
Innan du tillkopplar roboten for forsta gangen, maste din avsedda
UR-robotintegrator:

1. Lasa och forsta sakerhetsinformationen i Bruksanvisning for
installation av maskinvara.

2. Konfigurera sdkerhetsparametrar som definieras i riskbedém-
ningen (se kapitel 13).

11.1.1 Installera robotarmen och manoverskapet

Du kan anvénda PolyScope, sa snart som robotarmen och manéverskdpet har installerats och
ar tillkopplats.

1.

Packa upp robotarmen och mandverskapet.

. Montera robotarmen pa ett stabilt och vibrationsfritt underlag.

2
3.
4
5

Placera Manoverskapet pa dess Fot.

. Anslut sladden mellan roboten och mandverskapet.

. Anslut kontakten till manoverskapet.

FARA:
Risk att roboten vélter. Om roboten inte monteras pa en stabil yta
kan den falla och orsaka personskada.

Se Bruksanvisning fér installation av maskinvara fOr detaljerade installationsinstruktio-

ner.

Version 5.3
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11.1.2 Sétta pa och stanga av manoverskapet

Mandverskapet innehaller huvudsakligen de fysiska elektriska ingangar/utgangar som kopplar
samman robotarmen, mandverenheten och all kringutrustning. Du maste starta mandverskapet
for att kunna starta robotarmen.

1. Paden hogra sidan av mandverenheten trycker du pa strombrytaren for att satta pa mano-
verskapet.

2. Vanta tills texten fran operativsystemet, foljd av knappar, visas pa skdrmen.

3. Nar dialogrutan Kan inte fortsétta visas véljer du Ga till startskdarmen for att komma at
skarmbilden Initiera.

11.1.3 Sétta pa och stianga av robotarmen

Nederst till vdnster pa skarmen visas ikonen Initiera som visar robotarmens status med fargerna:

- Rod Robotarmen &r i stoppat tillstand.

+ Gul Robotarmen &r pa men inte redo for normal drift.

+ Gron Robotarmen ar pa och redo fér normal drift.

Robotstatus

8 Roboten &r i
PA r klar ar aktiv har lossats Isget Mormal

Nyttolast Robot

1 Aktiv nyttolast anvands fér att tilfligt skriva éver Installationsnytiolast.

Altiv nyttolast Installationsnyttolast '_,
oA
[ ok 0,004

O Normal Hastighet —————) 100%

Obs: Robotarmens uppstart foljs av ett ljud och latta rorelser nar ledens bromsar lossas.

11.1.4 Initiera robotarmen

FARA.:

Verifiera alltid att bade den aktiva nyttolasten och den aktiva instal-
lationen &r korrekta innan du startar robotarmen. Om installning-
arna éar felaktiga kommer inte robotarmen och mandverskapet att
fungera korrekt och de kan utgodra en fara for personer och utrust-
ning.

e-Series 11-8 Version 5.3



11.1 Grundldggande information om robotarm UNIVERSAL ROBOTS

FORSIKTIGT:

Kontrollera att robotarmen inte ror vid nagot foremal (t.ex. ett bord)
eftersom en kollision mellan robotarmen och ett hinder kan skada
ledens vaxellada.

Sa hér startar du roboten:

1.

Tryck PA-knappen med gron LED for att starta initieringsprocessen. LED-lampan véxlar se-
dan till gult vilket betyder att strommen &r pa och i Viloldge.

Tryck pd START for att lossa bromsarna.

Tryck pd AV-knappen med rod LED for att stdnga av robotarmen.

Nar PolyScope startar trycker du PA en gang for att stromsétta robotarmen. Status véxlar
sedan till gult vilket betyder att roboten &r pa och i viloldge. Viloldge.

Nar robotarmen ar i tillstand Idle, tryck pa START-knappen f6r att starta robotarmen. | detta
lage kontrolleras sensordata mot robotarmens konfigurerade montering. Om de inte stam-
mer 6verens (inom toleransen 30°) inaktiveras knappen och ett felmeddelande visas under
den. Om monteringen verifierats kommer en tryckning pa Start att frikoppla alla ledbromsar
och robotarmen ar klar foér normal drift.

Version 5.3
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12 Val av driftlage

12.1 Driftlagen

Driftlagen aktiveras nar du konfigurerar en 3-lagesenhet eller lagger upp ett I6senord.

Automatiskt lageOm detta aktiverats kan roboten endast utfora forinstéllda uppgifter. Fliken och
Frikdrningslaget ar inte tillgangliga. Du kan inte dndra eller spara program och installationer.

Manuellt lage Nar detta aktiverats kan du programmera roboten med fliken Flytta, Frikdrnings-
laget och hastighetsreglaget. Du kan dndra och spara program och installationer.

Driftlage Manuelit Automatiskt
Frikdrning X *
Flytta roboten med pilarna pa fliken Flytta X *
Hastighetsreglage X X**
Redigera och spara program och installation | x
Kora program Minskad X

hastighet*

*Endast nér en 3-lagesenhet har konfigurerats.
** Hastighetsreglaget pa skarmbilden Kor kan vara aktiverat i installation.

OBS:

« En robot fran Universal Robots &r inte utrustad med en 3-
lagesenhet. Om riskutvarderingen kraver enheten ska den
monteras innan roboten anvands.

« Omingen 3-lagesnehet &r konfigurerad ar bade Frikorning och
fliken Flytta aktiverade. Hastigheten &r inte reducerad i manu-
ellt lage.

VARNING:

« Alla inaktiverade skydd maste aterstallas till fullstandig funk-
tion innan automatiskt lage valjs.

+ Om detta ar mojligt ska manuellt driftlage utforas utan att na-
gon person pefinner sig innanfor det skyddade omradet.

+ Den enhet som anvands for att vaxla 6ver roboten till driftsla-
ge maste placeras utanfor det skyddade omradet.

« Anvéndaren far inte gd in i det skyddade omradet nar roboten
ar i automatiskt lage.

De tre metoderna for att konfigurera val av driftlage beskrivs i féljande avsnitt. Varje metod ar
exklusiv, det vill sdga att om en av metoderna anvands blir de tva andra metoderna inaktva.

Version 5.3 11-11 e-Series
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Anvinda driftlagets siakerhetsingang
1. Valj Sékerhets-1/0 pa fliken Installation.

2. Konfigurera ingangen Driftlage Konfigureringsmajligheten visas pa menyn nér ingangen for
3-lagesenheten konfigureras.

3. Roboten kommer att vara i automatiskt lIage nér signalen for driftldge ar lag och i manuellt
lage nar signalen for driftlage ar hog.

OBS:

« Viljaren for fysiskt ldge maste, om den anvands, helt uppfylla
ISO 10218-1: artikel 5.7.1 for val.

* Innan en ingang for driftldage definieras maste du definiera en
3-lagesenhet.

Anvanda PolyScope
1. Vaj ett driftlage i PolyScope.

2. Du vaxlar mellan ldgen genom att valja profilikonen i rubriken.

I 21.3.2finns mer information om att lagga upp ett PolyScope-lé6senord.

Obs: PolyScope ar automatiskt i manuellt Iage nar konfiguration av sékerhets-1/0 med 3-lagesenhet
aktiverats.

Anvanda servern for instrumentbradan
1. Anslut till servern for instrumentbradan.
2. Anvand kommandona for att ange driftlage.
+ Ange driftlaget Automatisk
+ Ange driftlaget Manuell
+ Rensa driftlage

| http://universal-robots.com/support/ finns mer information om att anvanda servern for
instrumentbradan.

12.2 3-ldages aktiveringsenhet

Nar en 3-lagesenhet konfigurerat och Driftlage ar i Manuellt I1age kan roboten endast flyttas ge-
nom att trycka pa 3-lagesenheten.
Nar Driftldage ar i Automatiskt Iage har 3-lagesenheten ingen effekt.

OBS:
Trelagesenheten uppfyller ISO 10218-1: artikel 5.8.3 for en aktive-
ringsenhet.

e-Series 1-12 Version 5.3
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12.2 3-ldges aktiveringsenhet UNIVERSAL ROBOTS

12.2.1 Manuell hog hastighet

Nar trelagesenheten inte ar intryckt skyddsstoppas roboten. Nér trelagesenheten trycks in stalls
hastighetsreglaget in pa ett ursprungsvarde som motsvarar 250 mm/s. Du kan 6ka hastigheten
genom att flytta hastighetsreglaget stegvis.

OBS:

Anvand sakerhetsgranser for lederna (se 13.2.4) eller sékerhets-
plan (se 13.2.5)f0r att begrdansa det utrymme dér roboten kan
réra sig i manuell hog hastighet.

Version 5.3 11-13 e-Series
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13 Sakerhetskonfiguration

13.1 Grundlaggande sakerhetsinstallningar

Detta avsnitt beskriver hur du kommer at robotens sakerhetsinstéllningar. Det bestar av delar
som hjélper dig att konfigurera robotens sakerhetskonfiguration.

FARA.:

Innan du konfigurerar robotens sakerhetsinstallningar, maste in-
tegratoren utféra en riskbedomning for att garantera personalens
och utrustningens sakerhet i robotens omgivning. En riskbedom-
ning ar en utvardering av alla arbetsprocedurer under robotens
livslangd som utfors for att tillampa ratt installningar for saker-
hetskonfiguration (se Bruksanvisning fér installation av
maskinvara). Du maste stélla in foljande i enlighet med integrat6-
rens riskbedémning.

1. Integratoren maéste forhindra obehériga personer fran att
andra sakerhetskonfigurationen, t.ex. genom att anvanda 16-
senordsskydd.

2. Anvandning och konfiguration av sékerhetsrelaterade funktio-
ner och granssnitt for en specifik robot (se Bruksanvisning

fér installation av maskinvara).

3. Instéllningar for sdkerhetskonfigurationen konfigureras och
stélls in innan robotarmen tillkopplas for forsta gangen.

4. Alla instéllningar for sakerhetskonfiguration kan kommas at
pa denna skarm och i underflikarna.

5. Integratoren maste sékerstalla att alla andringar i installning-
ar for sakerhetskonfiguration utfors i enlighet med riskbedém-
ningen.

13.1.1 Komma at sikerhetskonfiguration

Obs: Sakerhetsinstallningar ar I6senordsskyddade och kan endast konfigureras om ett |6senord
har stéllts in och anvands.

1.
2.

I rubriken i PolyScope, tryck pa ikonen Installation.

Till vanster pa skarmen, i atgardsmenyn, tryck pa Sakerhet.

3. Observera att skdrmen Robothegransningar visas, men att det inte gar att komma at in-

stéllningarna.

Om ett sdkerhetslosenord har stillts in tidigare, ange I6senordet och tryck pa Las upp for
att kunna komma at installningarna. Obs: N&r sékerhetsinstallningar &r upplasta, &r alla
installningar aktiva.

Version 5.3

11-15 e-Series

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.



Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.

UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Grundldggande sikerhetsinstillningar

5. Tryck pa knappen Las eller lamna menyn Sakerhet for att |dsa alla objekt i Sdkerhetsinstall-
ningar igen.

> Almant 1 FARA

Om andra parametrar anvénds under Sakerhetskonfiguration dn de som har definierats vid riskbedémningen kanske befintliga faror inte
Robotbeqra... elimineras eller reduceras tillr&cldigt.
Ledbegrans...
p— @ Fabriksinstéliningar ‘ I , I
Verktygets Mest begrénsat Minst begransat
position
\rfii?:tizgets O Anpassad
1/0
Gréns Normal Reducerat
Maskinvara Effeke .
Sékert Hem Rérelsemoment ®
Stoppavstand
Verktygets hastighet .
Verlktygets kraft
Armbégens hastighet
Armbaégens kraft .

o Strém av Hastighet ———— ) 100% ° 0 O imulati \.-

Du hittar mer information om sékerhetssystemet i Handboken till maskinvaruinstallation.

13.1.2 Konfigurera ett sakerhetslosenord

Du maste konfigurera ett [6senord for att lasa upp alla sdkerhetsinstallningar som utgor saker-
hetskonfigurationen.
Obs: Om inget sdkerhetslosenord anvands, uppmanas du till att konfigurera det.

—

. I héger hornirubriken i PolyScope trycker du pa menyn Hamburger och viljer Installningar.
Till vanster pa skarmen, i den blda menyn, trycker du pa Losenord och viljer Sakerhet.
| Nytt Iosenord skriver du ett |16senord.

| Bekrifta nytt losenord skriver du samma lésenord. Tryck pa Verkstall.

a > w DN

Nere till vanster i den blaa menyn trycker du pa Lamna for att ga tillbaka till foregaende
skarm.

Obs: Du kan trycka pa fliken Las for att |asa alla sékerhetsinstéllningar igen eller ga till en skdarm
utanfor menyn Sakerhet.

13.1.3 Andra sikerhetskonfigurationen

Andringar i instéllningarna for sakerhetskonfiguration méste dverensstamma med den riskbe-
doémning som integratéren utférde (se Bruksanvisning fér installation av maskinvara).

Rekommenderad procedur:

1. Kontrollera att alla andringar féljer den riskbedémning som har utforts av integratoren.
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2. Justera sakerhetsinstéllningarna till ratt niva enligt den riskbedémning som har utférts av
integratdren.

3. Verifiera att instéllningarna har verkstallts.
4. Lagg in foljande text i driftshandbdckerna:
“Se till att sdkerhetskonfigurationen ar enligt férvantan innan du arbetar i narheten av roboten.

Detta kan kontrolleras t.ex.genom att kontrollera om sakerhetskontrollsumman langst upp till
hoger i PolyScope har andrats.”

13.1.4 Tillampa Ny sidkerhetskonfiguration

Roboten &dr avstiangd nar du éndrar konfigurationen. Andringarna tillampas endast om du trycker
pa knappen Verkstall. Roboten kan inte tillkopplas igen tills du antingen trycker pa Verkstill och
starta om eller Angra dndringar. Skaparen tillater dig att visuellt inspektera robotens sakerhets-
konfiguration, som av sékerhetsskal visas i Sl-enheter i ett meddelandefonster. Nar du ar klar
med den visuella inspektionen kan du Bekrafta sakerhetskonfiguration och dndringarna sparas
automatiskt som en del av den aktuella robotinstallationen.

13.1.5 Sakerhetskontrollsumma

Ikonen Sakerhetskontrollsumma visar den sakerhetskonfiguration som anvands for roboten
och lases uppifrdn och ned och fran vanster till hoger, t.ex. BF4B. Olika text och/eller farger
anger andringar i anvand sadkerhetskonfiguration.

Obs:
+ Sakerhetskontrollsumman andras om du andrar instéllningarna for sakerhetsfunktioner,

eftersom sadkerhetskontrollsumman endast skapas av sakerhetsinstallningarna.

+ Du maste verkstélla dndringar i sdkerhetskonfigurationen for att siakerhetskontrollsum-
man ska avspegla @ndringarna.

13.2 Meny Sakerhetsinstallningar

Denna sektion definierar menyn Sakerhetsinstallningar som utgor robotens Sakerhetskonfigura-
tion.

13.2.1 Robotbegransningar

Med Robotbegransningar kan du begransa allmanna robotrorelser. Skarmen Robotbegransning-
ar har tva konfigureringsalternativ: Fabriksinstallningar och Anpassat.

1. | Fabriksinstallningar kan du anvéanda skjutreglaget for att vélja en fordefinierad séakerhets-
instéllning. Varden i tabellen &r uppdaterade for att avspegla forinstallda varden fran inter-
vallet Mest begransade till Minst begransade
Obs: Skjutreglagets varden ar endast forslag och ersétter inte nagon riktig riskbedémning.
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> Almant 1 FARA

Vv Sakerhet O andra parametrar anvénds under Sakerhetslconfiguration én de som har definierats vid riskbeddmningen kanske befintliga faror inte
elimineras eller reduceras tillrackligt.

Robotbegra...

Ledbegréns...

— @ Fabriksinstélningar ‘ ‘ . ‘
Verktygets Mest begrénsat Minst begrénsat
position
\;ek;l:ti!gets O Anpassad
Lo Gréns Normal Reducerat
Maskinvara Effekt
St (R Rérelsemoment ®) .
Stoppavstand
Verlttygets hastighet .
Verltygets kraft
Armbdgens hastighet
Armbéagens kraft .

O Strém av. [ EEilsiEe—— .. % ° 0 o imulati m.

2. | Anpassat kan du stélla in begransningar for hur roboten fungerar och évervaka tillhérande

tolerans.

Effekt begransar maximalt mekaniskt arbete som roboten utfor i miljon.
Anmarkning: denna begransning réknar nyttolasten som en del av roboten, inte miljon.
Rorelsemoment begriansar robotens maximala rérelsemoment.
Stopptid begréansar den langsta tid det tar roboten att stoppa, t.ex. nér ett nédstopp akti-
veras.

Stoppavstand begransar det maximala avstand som robotverktyget och armbagen kan ro-
ra sig nar de stoppas.

OBS:

Att begransa stopptiden och avstandet paverkar robotens Gvergri-
pande hastighet. Om stopptiden ar till exempel installd till 300 ms,
kommer robotens maximala hastighet vara begréansad och tillata
roboten att stoppa inom 300 ms.

Verktygets hastighet begransar robotverktygets maximala hastighet.

Verktygets kraft begransar den maximala kraft som robotverktyget avger i klamsituatio-
ner.

Armbagens hastighet begransar robotarmbagens maximala hastighet.
Armbagens kraft begrdnsar den maximala kraft som armbagen kan utéva pa omgivning-
en.

Verktygets hastighet och kraft ar begransade vid verktygsflansen och i mitten av de tva
anvandardefinierade verktygspositionerna. Se 13.2.6.
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Kor

> Alm 1 FARA

Vv Sakerhet Orm andra parametrar anvénds under Séakerhetskonfiguration én de som har definierats vid riskbeddmningen kanske befintliga faror inte
elimineras eller reduceras tilrackligt.

Robotbegra...

Ledbegréns...

o Fabriksinstéliningar
Plan

Verktygets
position

Verktygets

riktning @Anpassad
L Gréans Normal Reducerat
Maskinvara Effekt 300|w 200w
Sakert Hem Rérelsemoment 25,0/ kg mie 10,0| kg m/e ® .
Stopptid 400/ ms 300/ ms
Stoppavsténd 500 mm 300 mm
Verktygets hastighet 1500/ mm/s 750/ mm/s .
Verlktygets kraft 150,0|N 120,0|N
Armbagens hastighet 1500 mm/s 750/ mm/s
Armbéagens kraft 150,0|N 120,0|N .

o Strém av [ EEilsilEae—— ° 0 O imulati m.

OBS:
Du kan vaxla tillbaka till Fabriksinstallningar om du vill att alla ro-
botbegransningar ska aterstallas till sina fabriksinstéllningar.

13.2.2 Sakerhetslagen

Under normala omstandigheter, dvs. nér inget skyddsstopp ér i kraft, ar sdakerhetssystemet i
sakerhetslage med en tillhérande uppséattning sakerhetsgranser:

Normalt ldge &r det sékerhetslage som ar aktivt som standard

Reducerat ldge ar aktivt nar robotens Tool Center Point (TCP) &r placerad bortom ett plan som
angetts som Utlos reducerat lage (se 13.2.5), eller nar det har utlésts med en konfigurer-
baringéng (se 13.2.8)

Aterstillningslage aktiveras nar sikerhetsgransen fran den aktiva begransningssatsen dver-
skrids, robotarmen utfor ett kategori 0-stopp. Om en aktiv sdkerhetsgrans, t.ex. en begrans-
ning for ledposition eller en sdkerhetsgrans, overskrids redan nar robotarmen startas, star-
tar den i laget Aterstillning. P4 s& satt kan robotarmen flyttas tillbaka innanfor sakerhets-
granserna. | laget Aterstilining r robotarmens rorelse begransad av en fast grans som inte
kan anpassas. Mer information om granserna for laget Aterstélining (se Bruksanvisning

fér installation av maskinvara).

VARNING:

Granser for ledposition, verktygsposition och verktygsorientering
arinaktiverade i laget Aterstallning, sa var forsiktig nar robotarmen
flyttas tillbaka innanfor granserna.

Menyn pd skdrmen Sakerhetskonfiguration kan anvandarna definiera separata uppséattningar
med sdkerhetsgranser fér lagena Normal och Reducerat. For verktyget och lederna maste grans-
vardena for laget Reducerat avseende hastighet och rorelsemoment vara mer restriktiva 4n mot-
svarigheterna i laget Normal.
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13.2.3 Toleranser

| Sakerhetskonfiguration anges sdkerhetssystemgranserna. Sakerhetssystemet far vardena fran
inmatningsféalten och kdnner av om nagot av vardena oéverskrids. Robotens styrenhet férsoker
hindra overtradelser genom att utlosa skyddsstopp eller genom att minska hastigheten. Detta
betyder att ett program kanske inte kan utfora rorelser som ligger mycket ndra gransen.

VARNING:

Toleranserna beror pa programvaruversion. Om programvaran upp-
dateras kan toleranserna andras. Se versionskommentarer for in-
formation om andringar av programvaruversion.

13.2.4 Ledbegrinsning

Ledbegransning tillater dig att begrénsa robotens individuella ledrorelser i ledrymden, dvs. le-
dens rotationsposition och ledens rotationshastighet. Det finns tva alternativ for ledbegransning:
Maximal hastighet och Positionsintervall.

Postionsintervallet for handled 3 ar som standard obegransat. Nar kablar som ar anslutna till
roboten anvands maste du forst avmarkera kryssrutan Obegransat intervall for handled 3 for
att undvika kabelstrackning och skyddsstopp.

1. Maximal hastighet ar dar du definierar hogsta vinkelhastighet for varje led.

2. Positionsintervall ar dar du definierar positionsintervallet for varje led. Inmatningsfalten for
laget Reducerat ar avaktiverade och det finns inget sakerhetsplan och ingen konfigurerings-
baringdng som &r installd till att utlosa den. Denna begransning aktiverar sékerhetsklassad
mjukvarubaserad axelbegransning for roboten.

1t
EZEE
Ingangssignal Funktionstilldelning
Robotbegré...
Ledbegréns... config_in[0], config_in[1] Reducerat lage v
Plan config_in[2], cenfig_in[3] Aterstall skyddsstopp -
Verktygets config_in[4], config_in[5] Ej tilldelac! v
position config_in[8], config_in[7] Ej tildelad v
Verktygets
riktning Utgangssignal Funktionstilldelning
1/0
Maskinvara config_out[0], config_out(1] Roboten & irdrelse v
Sakert Hem config_out[2], config_out[3] Systemn nodstoppat v
config_out[4], config_out[5] Fj tilldelac! -
config_out[B], config_out[7] Ej tildelad A d
e

o e Hastighe! —) 100% ° Q O simulation ()
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13.2.5 Plan

OBS:

Konfiguration av planer ar helt baserad pa funktioner. Vi rekom-
menderar att du skapar och doper alla funktioner innan du redige-
rar sakerhetskonfigurationen, eftersom roboten stangs av nar fli-
ken Sakerhet har Iasts upp och det blir méjligt att flytta roboten.

Sékerhetsplan begrénsar robotens arbetsutrymme. Du kan definiera upp till atta sdkerhetsplan
som begransar robotverktyget och armbagen. Du kan ocksa begransa armbéagens rérelse for
varje sakerhetsplan och avaktivera den genom att avmarkera kryssrutan. Innan du konfigurerar
sdkerhetsplan maste du definiera en funktion i robotinstallationen (se 16.1.3). Funktionen kan
sedan kopieras till skarmen Sakerhetsplan och konfigureras.

VARNING:

Definition av sdkerhetsplan begransar bara verktygets sfarer och
armbagen, inte den Gvergripande grénsen for robotarmen. Detta
betyder att dven om ett sdkerhetsplan anges, garanterar detta in-
te att andra delar av robotarmen lyder under samma begransning.

Lagen

Du kan konfigurera varje plan med begransande lagen med ikonerna i listan nedan.

Be =

V4

Inaktiverad Sakerhetsplanet ar aldrig aktivt i denna status.

Normal Nar sdkerhetssystemet ar i laget Normal ar ett plan i laget Normal aktiv och fun-
gerar som en strikt begransning for positionen.

 Reducerat Nar sakerhetssystemet ar i laget Reducerat ar ett plan i laget Reducerat aktiv

och fungerar som en strikt begransning for positionen.

Normal och Reducerat Nar sdkerhetssystemet arinagot av Iagena Normal eller Reducerat
ar ett plan i laget Normal och Reducerat aktiv och fungerar som en strikt begrénsning for
positionen.

Utlosa Reducerat lage Sakerhetsplanet gor att sékerhetssystemet vaxlar till I1aget Reduce-
rat om robotverktyget eller armbagen placeras under det.

Visa Om du trycker pa denna ikon déljs eller visas sékerhetsplanet i en grafisk fonsterruta.

Ta bort Tar bort det skapade sakerhetsplanet (anmarkning: det finns ingen angra/gér om-
atgard har, sa om ett plan tas bort av misstag, sa maste det géras om)

Nytt namn Om du trycker pa denna ikon kan du dépa om planet.

Konfigurera siakerhetsplan

1.
2.
3.

I rubriken i PolyScope trycker du pa Installation.
Till vanster i atgardsmenyn trycker du pa Sakerhet och vilj Planer.

Uppe till héger pa skarmen, i faltet Planer, trycker du pa Légg till plan.
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4. Nere till hoger pa skarmen, i faltet Egenskaper, konfigurerar du Namn, Kopieringsfunktion
och Begransningar. Obs: | Kopieringsfunktion ar endast Odefinierad och Bas tillgéngliga.
Du kan aterstalla ett konfigurerat sékerhetsplan genom att trycka pa Odefinierad

Om den kopierade funktionen modifieras pa skarmen Funktioner, visas en varningsikon till hoger
om texten Kopieringsfunktion. Detta anger att funktionen inte har synkroniserats, dvs. informa-
tionen i Egenskaper ar inte uppdaterad for att reflektera de andringar som har utférts i Funktioner.

Plan (3 of 8)

\/ Sékerhet Plan 1 Oe
Plan 2 @
Robotbegra... H -
E‘ Plan 3 e M
Ledbegréns... + Légg til plan
Plan
Verktygets
position
Verktygets
riktning ® Egenskaper
1/0
Plan 3
Maskinvara
Sakert Hem Kopiera funktion ¢
> Faltbuss
Begrénsningar
EI I Béca A
Forslgutning
[4 Begrinsa armbége
slerhetsldsenord Las upp Las

O Strom av Hastighet  (Cr——— 100% o o O Sir‘w‘w,ﬂatu:wn.

Armbage
Du kan aktivera Begransa armbage for att forhindra att robotens armbagsled passerar genom
nagot av dina definierade plan. Avaktivera Begransa armbage for att armbagen ska kunna pas-
sera genom planen.

Fargkoder
> Allmént Robot Plan (3 of 8)
\v sakerhet Plan 1 O e
Plan 2 @
Robotbegra... H -
E‘ Plan 3 HDe W
Ledbegréns... + Légg till plan
Plan
Verktygets
position
Verktygets
riktning Egenskaper
1/0 e
Plan 3
Maskinvara
Sakert Hem KKopiera funktion (,')
Féltbuss
Beqransringer
EI I Béca -]
Férsljutning
[4 Begrinsa armbége
slerhetsldsenord Las upp Las

O Strém av astighet (e — 100% ° o O Simw,ﬂati-:wn.

Gra Planet ar konfigurerat men avaktiverat (A)
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Gul och svart Normalplan (B)

Bla och gron Utlosarplan (C)

Svart pil Sidan av planet, verktyget och/eller armbagen kan vara tillkopplade (fér normalplan)
Gron pil Sidan av planet, verktyget och/eller armbagen kan vara tillkopplade (fér utlosningsplan)

Gra pil Sidan av planet, verktyget och/eller armbagen kan vara tillkopplade (for avaktiverade
plan)

Frikorning robot

Om roboten narmar sig vissa granser under Frikdrning (se 17.2), kan du férvanta dig en motrik-
tad kraft fran roboten.

13.2.6 Verktygets position

Skarmen Verktygets position mojliggér mer kontrollerad begransning av verktyg och/eller tillbe-
hor som ar placerade i slutet av robotarmen.

| Robot kan du visualisera dina dndringar.

| Verktyg kan du definiera och konfigurera upp till tva verktyg.
Verktyg_1 ar det definierade standardverktyget med vardena x=0,0, y= 0,0, z=0,0 och radie=0.0.
Dessa varden representerar robotens verktygsflans.
Obs:

+ Under Kopiera TCP kan du ocksa vélja Verktygsflans och aterstélla verktygets varden till 0.

+ En standardsfar ar definerad vid verktygsflansen.

<e&] namngivens*

default_1*

Kar 3 nstalstion| Flyits Logg g GERO o

Robot Verktyg (1 of 3)

. N Verktygsflans
Robotbegri... 1 BI + Légg till verktyg
Ledbegrans... = I EI
Plan
Verktygets
position
Verktygets
riktning @ /| Verktygsflans

1/0
Maskinvara Radlie (max: 300mm)

Sdkert Hem

Funktioner i
e, Kopiera TP o
]

- Redigera position

O Strom av Hastighet Cr—— 100% ° o O Sir‘ﬂulatiw:m.

For anvandardefinierade verktyg kan anvandaren andra:

Radie for att andra verktygssfarens radie. Det tas hansyn till radien nar du anvander séker-
hetsplan. Nar en punkt i sfaren passerar genom ett utlosningsplan i reducerat lage, vaxlar
roboten till Reducerat lage. Sakerhetssystemet forhindrar att ndgon punkt i sfaren passerar
genom ett sdkerhetsplan (se 13.2.5).
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Position for att andra verktygets position med hansyn till robotens verktygsflans. Det tas han-
syn till positionen for sdkerhetsfunktioner for verktygets hastighet, verktygets kraft, stop-
pavstand och sakerhetsplan.

Du kan anvénda en befintlig Tool Center Point, d.v.s. verktygets centrumpunkt, som en bas for
att definiera nya verktygspositioner. En kopia av befintlig TCP, fordefinierad i menyn Allmant, pa
skarmen TCP, kan visas i menyn Verktygets position, i listan Kopiera TCP.

Nar du redigerar eller justerar varden i textrutorna Redigera position dndras namnet pa den TCP
som &r synlig i listan till anpassat, vilket anger att det finns en skillnad mellan kopierad TCP och
den aktuella begrénsningsingangen. Den ursprungliga TCP:n finns fortfarande tillganglig i listan
och kan viljas igen for att andra vardena tillbaka till originalpositionen. Valet i menyn Kopiera
TCP paverkar inte verktygets namn.

Nar du verkstéller andringarna pa skdarmen , och sedan férsoker dndra den kopierade TCP:n pa
TCP-konfigurationsskarmen, visas en varningsikon till hdger om texten Kopiera TCP. Detta anger
att TCP:n inte har synkroniserats, dvs. informationen i faltet Egenskaper ar inte uppdaterad for
att reflektera de andringar som har utforts pa TCP:n. TCP kan synkroniseras genom att trycka
pa ikonen Synkronisera (se 16.1.1).

Anmarkning: TCP behover inte synkroniseras for att kunna definiera och anvéanda verktyget.

Du kan dépa om verktyget genom att trycka pa knappen med en penna bredvid det verktygsnamn
som visas. Du kan ocksa bestdmma radien inom ett tillatet intervall pa 0-300 mm. Gransvardet
visas i den grafiska rutan som antingen en punkt eller en sfar, beroende pa radiens storlek.

<e€j namngiven>*
default_1*

o Program . iyt ara
Robot Verktyg (1 of 3)
. Verktygsflans

Robotbegr... =l + Légg til verktyg

Ledbegrans... b ‘ I EI

Plan

Verktygets
position

Verktygets
riktning

1/0

| Verktygsflans

Maskinvara Radie (max: 300mm)

Sakert Hem

-
> Féltbuss F
EI Redigera position

o strom av Hastighet E————————————— 100% ° Q O Sir‘ﬂu\at\-:.wn.

13.2.7 Verktygets riktning

Skarmen Verktygets riktning kan anvandas till att begransa vinkeln i vilken verktyget pekar. Be-
gransningen definieras av en kon som har fast orientering med hansyn till robotarmens bas. Nar
verktyget rors, begransas verktygets riktning, sa den stannar inom den definierade konen. Verkty-
gets standardriktning sammanfaller med Z-axeln av verktygets utgangsflans. Det kan anpassas
genom att specificera lutnings- och panoreringsvinklar.

Innan du konfigurerar begréansningen maste du definiera en punkt eller ett plan i robotinstallatio-
nen (se 16.3). Funktionen kan sedan kopieras och dess Z-axel anvdnds som centrum av den
kon som definierar begransningen.
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OBS:

Konfiguration av verktygets riktning baseras pa funktioner. Vi re-
kommenderar att du skapar dnskad funktion(er) innan du redige-
rar sdkerhetskonfigurationen, eftersom nér fliken Sdkerhet har lats
upp, stangs robotarmen av, och det dr omgjligt att definiera nya
funktioner.

Begrénsningsegenskaper

\/ Sékerhet Koplera funktion (&)

Robotbegra... ‘ « toolBoundary v‘
Ledbegrans... + Begrénsningar
Plan ‘E Bada v ‘
Verktygets Awvikelse
position 5-181,-3.0°
Verktygets
riktning
110 [ ]
Maskinvara
Sdkert Hem
Verktygets egenskaper
) Féltbuss Kopiera TCP (&}
—_ ‘VQrktygsﬂéns v ‘
Redigera riktning
Panorering Dl °

O Strém av Hastighet —(Comm—— 00% ° o O Simulatiw:-n.

Begransningsegenskaper

Begransningen for Verktygets riktning har tre egenskaper som kan konfigureras:

1. Koncentrrum: Du kan vélja en punkt- eller planfunktion pa menyn for att definiera konens
centrum. Z-axeln for den valda funktionen anvands som riktning runt vilken konen har sitt
centrum.

2. Konvinkel: Du kan definiera hur manga grader verktyget kan avvika fran centrum.

Inaktiverad verktygsriktningshegriansning ar aldrig aktiv

I Normal verktygsriktningsbegransning &r endast aktivom sédkerhetssystemet &@r i Normalt
lage.

. I: Reducerad verktygsriktningsbegransning ar endast aktiv om sékerhetssystemet &r i Re-
ducerat lage.

@ Normal och reducerad verktygsriktningsbegransning ar aktiv nar sakerhetssystemet ar i
Normalt lage samt nar det ar i Reducerat lage.

Du kan aterstélla vardena till fabriksinstallningar eller angra konfigurationen av Verktygets rikt-
ning genom att aterstélla kopieringsfunktionen till Odefinierad.

Verktygets egenskaper

Som standard pekar verktyget i samma riktning som Z-axeln av verktygets utgangsflans. Detta
kan modifieras genom att specificera tva vinklar:
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Lutningsvinkel: Hur mycket utgangsflansens Z-axel ska lutas mot utgangsflansens X-axel

Panoreringsvinkel: Hur mycket den lutade Z-axeln ska rotera runt utgangsflansens original Z-
axel.

Alternativt kan Z-axeln fér en befintlig TCP kopieras genom att valja motsvarande TCP pa menyn.

13.2.8 1/0
I/0 &r uppdelade i in- och utgangar, och satts ihop parvis sa att varje funktion har en kategori 3
samt PLd 1/0.
Sékerhet Ingangssignal Funktionstilldelning
Robotbegra...
Ledbegréns... config_in[0], config_in[1] Reducerat l4ge v
P config_in[2], config_in[3] Brerstall skyddsstopp v
T config_in(4], config_in[5] £ tildelad -
pasition config_in[6], config_in[7] Ej tildelad v
Verktygets
riktning Utgangssignal Funktionstilldelning
1/0
Maskinvara v
Sékert Hem h
Ej tildelad v
Ej tildelad -
Las Anvénd
Hastighet Co— 100% ° o o
Ingangssignaler

Foljande s&dkerhetsfunktioner kan anvdndas med ingangssignalerna:

Systemnodstopp Detta 4r en nodstoppsknapp alternativ till den pa Teach Pendant och har sam-
ma funktion om enheten dverensstdammer med ISO 13850.

Reducerat lage Alla sdkerhetsbegransningar kan tillampas antingen i laget Normal eller Redu-
cerat (se 13.2.2).0m detta konfigurerats orsakar en lag signal som skickas tillingadngarna
att sékerhetssystemet gar over till Reducerat ldge. Robotarmen minskar farten sa att den
uppfyller gransuppsattningen for laget Reducerat. Sakerhetssystemet garanterar att robo-
ten ar inom begransningarna for laget Reducerat i mindre dn 0,5 s efter att ingangen utlos-
tes. Om robotarmen fortfarande bryter mot nagon begréansning for laget Reducerat utférs
ett kategori 0-stopp. Overgéngen tillbaka till Iiget Normal sker pa samma sétt. Anmarkning:
sadkerhetsplaner kan ocksa orsaka en 6vergang till I1aget Reducerat.

3-ldges aktiveringsenhet Om du definierar sékerhetsingangen Aktiveringsenhet for 3-position
gar det att definera en sdkerhetsingang for Driftlage. Nar detta definierats maste Aktive-
ringsenhet for 3-position hallas ned for att en robot i Manuellt lage ska réra sig.

Driftlige Nar detta definierats kan denna ingang vaxla mellan Automatiskt lage och Manuellt
lage (se 12.1).

Aterstill skyddsstopp Om ett skyddsstopp &r konfigurerat, garanterar denna utgang att statu-
sen Skyddsstopp fortsatter tills en aterstallning utloses. Robotarmen rér sig inte nér den &r
i skyddsstoppat lage.
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VARNING:

Som standard &r ingangsfunktionen Aterstll skyddsstopp konfi-
gurerad for ingangsstiften 0 och 1. Om den inaktiveras helt kom-
mer robotarmen att sluta vara skyddsstoppad sa snart insigna-
len Skyddsstopp blir htg. Med andra ord: utan ingdngen Aterstall
skyddsstopp bestammer skyddstopp-ingangarna SI0 och SI1 for
Skyddsstopp (se Handbok till maskinvaruinstallation) helt
huruvida laget Skyddsstoppad ar aktivt.

Utgangssignaler
Du kan tillampa féljande sakerhetsfunktioner fér utgangssignaler. Alla signaler atergar till lag
nar det tillstand som utloste den héga signalen har avslutats.

Systemnodstopp Signalen ar Ldg nar sdkerhetssystemet har utldsts och véxlat till tillstandet
Nodstoppad via ingangen Robot-nédstopp eller nédstoppsknappen. For att undvika las-
ningar om tillstdndet Nodstoppad har utlésts av ingangen Systemnédstopp kommer lag
signal inte att ges.

Roboten ir i rorelse Signalen &r Lag om roboten rér sig, annars hog.

Roboten stoppar inte Signalen dr H6g nar roboten har stannat eller haller pa att stanna efter
nodstopp eller skyddsstopp. | annat fall &r den logiskt Iag.

Reducerat lage Signalen ar Lag nar robotarmen placeras i laget Reducerat eller om sédkerhets-
ingangen konfigurerats med en ingang for Reducerat lage och signalen fér narvarande ar
lag. Annars ar signalen hog.

Ej reducerat lage Detta dr motsatsen till Reducerat lage enligt definitionen ovan.

Saker Hemma Signalen ar h6g om robotarmen stoppas i den konfigurerade sdakra Hemma-positionen.
Annars ar signalen L4g.

OBS:

Extern maskinutrustning som laser in tillstandet No&dstopp
fran roboten genom utgangen Systemndédstopp maste uppfylla
ISO 13850. Detta ar sarskilt viktigt i konfigurationer dar ingangen
Robot-nddstopp ar ansluten till en extern nddstoppsenhet. |
dessa fall kommer utgangen Systemnodstopp att vaxla till hog
nar den externa nodstoppsenheten frikopplas. Detta innebar
att nodstoppstillstdndet hos den externa maskinutrustningen
aterstélls utan att nagon manuell atgard kréavs fran robotopera-
toren. For att uppfylla sakerhetsstandarderna maste den externa
maskinutrustningen kunna aterstéllas manuellt for att driften ska
kunna fortsatta.

13.2.9 Maskinvara

Du kan anvdnda roboten utan att montera mandverenheten. Om du tar bort mandverenheten,
maste du definiera en annan nodstoppskalla. Du méaste ange om mandverenheten dr monterad
for att forhindra att ett sakerhetsbrott utloses.
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Vilja tillganglig maskinvara
Roboten kan anvandas utan PolyScope som programmeringsgranssnitt.

I rubriken trycker du pa Installation.
| atgardsmenyn till vanster trycker du pa Sakerhet och véljer Maskinvara.
Ange sadkerhetslosenordet och Las upp skarmen.

Avmarkera Manoverenhet for att anvanda roboten utan PolyScope-granssnittet.

o M N =

Tryck pa Spara och starta om for att tillampa andringarna.

FORSIKTIGT:

Om mandverenheten kopplats loss fran roboten ar nédstoppsknap-
pen inte langre aktiv. Du maste ta bort mandverenheten fran robo-
tens omgivningar.

13.2.10 Saker Hemma-position

Saker Hemma-position ar en returposition definierad via den anvandardefinierade Hemma-positionen.
Sakra Hemma-I/0 &r aktiva nar robotarmen &r i det sékra Hemma-laget och en saker Hemma-1/0
definieras. Robotarmen &r i Sdker Hemma-position om ledernas positioner star i specificerade
ledvinklar eller en multipel av 360 grader darav.

<ej namngiven>*
default_1*

Kér llstion | Fiytts Logg & Lot e
> Almént Robot Sélcert Hem
v Sékerhet
) Synckronisera hemifran
Robotbegra...
Ledbegrans...
Ta bort
Plan
Verktygets Om den sékra Hem-positionen tas
position bort tas dven tildelningen till alla
sélkra Hem-utgéngar bort,
Verktygets i ]
riktning - -
1/0
Maskinvara
Ledposition (0-360°
Sakert Hem 2 { )
> Faitbuss ). -& Skuldra 270.00°
& Armbége 270,00°
Handled 1 270,00°
Handled 2 90,00°
Handled 3 0,00°

O Strom av Hastighet (Cr—— 00% Simulation .

Synkronisering fran Hemma
1. Gatill rubriken och tryck pa Installation.

2. | atgardsmenyn till vanster trycker du pa Sakerhet och viljer Saker Hemma.
3. Under Saker Hemma trycker du pa Synka fran Hemma.

4. Tryck pa Anvand och i dialogrutan som visas véljer du Anvand och starta om.

Utgangen Siaker Hemma

Saker Hemma-positionen maste definieras fore Saker Hemma-utgangen (se 13.2.8).
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Definiera utgangen Siker Hemma

1.
2.
3.

Ga till rubriken och tryck pa Installation.
| atgardsmenyn till vanster, under Sakerhet, viljer du 1/0.

Pa 1/0-skdrmbilden under Utsignal, under Funktionstilldelning, pa rullgardinsmenyn, véljer
du Saker Hemma.

Tryck pa Anvand och i dialogrutan som visas véljer du Anvand och starta om.

Redigera Saker Hemma

Redigering av Hemma modifierar inte automatiskt en tidigare definierad Saker Hemma-position.
Medan dessa varden ar osynkroniserade ar programnoden Hemma odefinierad.

Redigera Saker Hemma

1.
2.
3.

Ga till rubriken och tryck pa Installation.
| atgardsmenyn till vénster, under Allmant, véljer du Hemma.
Tryck pa Redigera position och ange robotarmens nya position och tryck pa OK.

| atgardsmenyn till vanster, under Sakerhet, valjer du Sdker Hemma. Obs: ett sdkerhets|o-
senord kravs for att Lasa upp sakerhetsinstéllningarna (Se 13.1.2).

. Under Saker Hemma trycker du pa Synka fran Hemma
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14 Fliken Kor

e 2+ QH

wctalation  Flytta

Program Variabler

status

Stoppad

Robotens alder

Dagar Timmar Minuter Sekunder

0 00 01 34

O Visa végpunkter

Normal Hastighet (C—— 0% Simulation .

Pa fliken Kor kan du enkelt manovrera robotarmen och manoverskapet med sa fa knappar och
alternativ som mogjligt. Du kan kombinera enkel drift med |I6senord som skyddar programme-
ringsdelen av PolyScope (se 21.3.2), som kan gora roboten till ett verktyg som enbart kan
kora specialskrivna program.

Pa denna skarm kan du automatiskt 6ppna och starta ett standardprogram baserat pa en kan-
tovergang av en extern ingangssignal (se 16.1.5).

Obs: Kombinationen av automatisk laddning och start av ett standardprogram och automatisk
initiering vid start kan t.ex. anvandas for att integrera roboten i andra maskiner.

14.1

Program

Féltet Program visar namnet pa det program som l&sts in i roboten och dess aktuella status. Du
kan trycka pa fliken Oppna program for att ppna ett annat program.

14.2

Variabler

Ett robotprogram kan anvanda variabler for att lagra och uppdatera olika varden under kérning.
Det finns tva tillgéngliga typer av variabler:

Installationsvariabler Dessa kan anvandas av flera program, och deras namn och véarden bibe-
halls tillsammans med robotinstallationen (se 16.1.4). Installationsvariablerna behaller
sina varden efter att roboten och mandverskapet har startats om.

Normala programvariabler Dessa ar endast tillgangliga for det program som kors, och deras
varden gar forlorade nar programmet stoppas.
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Visa vagpunkter Robotprogrammet anvander skriptvariabler for att spara information om vag-
punkter.
Markera kryssrutan Visa vagpunkter under Variabler om du vill visa skriptvariabler i listan
over variabler.

Variabeltyper

bool  En boolsk variabel som bara kan ha vardena Sant och Falskt.

int Ett heltal i intervallet frdn —2147483648 till 2147483647 (32-bit).

float  Ett tal med flytande decimal (ett vanligt decimaltal) (32-bit).

string  En sekvens med tecken.

pose  En vektor som beskriver plats och orientering i kartesisk rymd. Det &r
en kombination av en positionsvektor (z,y, z) och en rotationsvektor
(rx,ry,rz) som representerar orienteringen, och den skrivs p[x, y, z,
rx, ry, rz].

list En sekvens med variabler.

14.3 Robotens alder

Faltet visar hur lang tid som har gatt sedan roboten tillkopplades for férsta gangen. Siffrorna i
detta falt har inget att géra med programmets kortid

14.4 Flytta robot till position

Skarmbilden Flytta robot till position visas nar du trycker pa Spela i Sidfoten. Ga till skarmbil-
den Flytta robot till position nar robotarmen maste flyttas till en sarskild startposition innan
programmet kors, eller nar robotarmen flyttas till en vagpunkt nar ett program modifieras.

Om skarmbilden Flytta robot till position inte kan flytta robotarmen till programmets startposi-
tion gar den till forsta vdagpunkt i programtradet. Robotarmen kan flyttas till fel lage om:

+ TCP, funktionspose eller vagpunktspose for den forsta rorelsen dndras under programkor-
ning innan den forsta rorelsen har exekverats.

+ Den forsta vagpunkten ar inom en If- eller Switch-nod i programtradet.
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Bze4H o B

Nytt:
Instalation _Flytta I

Flytta roboten till sin position.

Roboten befinrer sig nu i mélpositionen. Tryclc 'fortsatt'

4
‘J Automatisk

|
D‘ "“ | Manuell
“
£ @ Avbryt

O Normal Hastighet Er——— ] 00% ° 0 O imulati m-
Auto
Hall ned Auto for att flytta robotarmen till startpositionen.
Obs: Du kan nar som helst sldppa knappen for att stoppa rorelsen.
Animering
Animeringen visar att robotarmens rérelse ar pa vag att utféras nar du trycker och haller ned
knappen Auto.
FORSIKTIGT:
1. Jamfor animeringen med den verkliga robotarmens position
och kontrollera att roboten kan utféra rorelsen sékert utan att
sld emot nagra hinder.
2. Funktionen Autoflytta flyttar roboten langs skuggbanan. Kolli-
sioner kan skada roboten eller annan utrustning.
Manuell

Tryck pa knappen Manuell for att komma &t ikonskdarmen Rorelse dar robotarmen kan flyttas
manuellt. Detta behdvs endast om du inte vill utféra animeringens rorelse.
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15 Fliken Program

WV Grundtyp Q _ Grafik Variabler

¥ Robotprogram
= <tom>

Program
Har kan du programmera roboten att utféra uppgifter.

For att programmera din robot, vél noderna fr&n Nodlistan och de kommer att visas |
Programtrédet

Programtrad

|| 3
4
o
=
I
3
o

> Avancerat

[ Lagg til fére startselvens
O Ange ursprungliga variabelvérden

= Programmet befinner sig i en oéndlig loop

Normal Simulation .

Programfliken visar det aktuella programmet som redigeras.

15.1 Programtrad

Nar du trycker pa Kommando ldgger du till programnoder i programtradet. Konfigurera funktio-
nerna i de tillagda programnoderna till héger pa skarmbilden.

Ett tomt programtrad kan inte kéras. Program som innehaller felkonfigurerade programnoder
kan inte heller koras. Ogiltiga programnoder markeras i gult och visar vad som maste atgérdas
innan programmet kan koras.
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15.1.1 Markering av programkorning

Kor yita 1o Logg il e
v Grundtyp q _ Grafik Variabler

Flytta

¥ Robotprogram

Program
Vagpunkt @ Flyttaled . 9 N )
@) Start Har Ikan du programmera roboten att utféra uppgifter
Riktni R
ftning @A For att programmera din robot, vélj noderna fran Nodlistan och de kommer att visas i
Vénta @B Programtradet.
P @c
stallin @p Nodlista Programtrad
Popup ®©E Q
Stopp =
Kommentar
A I
Mapp
Mallar
*8 o XKEBET

[ Lagg till fére startselvens
O Ange ursprungliga variabelvérden

[ Programmet befinner sig i en oéndlig loop

O Normal Hastighet Cr—— 00% Simu\atu:wn.

Nar programmet kors kommer den exekverade programnoden att visas med en liten » -ikon
bredvid noden. Exekveringsvédgen ar ocksa markerad i blatt.

Om du trycker pd ikonen @ i hdérnet kommer programmet att spara det kommando som ska
exekveras.

15.1.2 Sokknapp

Tryck pa « for att soka i programtradet. Tryck pa ikonen * for att avsluta sokningen.

15.1.3 Programtradets verktygsfalt

Anvand verktygsfaltet nederst pa programtradet for att dndra programtrédet.

Knapparna Angra/Gor om

Knapparna ® och € anvinds for att angra och aterstilla kommandoéndringar.

Flytta upp & ner

Knapparna # och ¥ sndrar en nods position.

Klipp ut

Knappen ¥ button kapar en nod sa att den kan anvéndas foér andra atgarder (tex. klistra in den
nagon annanstans pa programtradet).

Kopiera

Med knappen I kan du kopiera en nod och anvanda den till andra &tgarder (t.ex. klistra in den
nagon annanstans i programtrader).

Klistra in

Med knappen E kan du klistra in en nod som tidigare kapats eller kopierats.
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Ta bort

Klicka pa knappen M f&r att ta bort en nod fran programtradet.

Undertryck
Klicka p& knappen &= for att undertrycka en nod fran programtrédet.

Undertryckta programrader hoppas Gver nar programmet kors. En undertryckt rad kan aterga till
att vara ej undertryckt vid en senare tidpunkt. Detta ar ett snabbt satt att géra andringar i ett
program utan att férstora ursprungsinnehallet.

15.1.4 Uttrycksredigeraren

<egj namngiven>*
default

or rogra Flytta Logg ” i =
) Grundtyp Q _ Grafik Variabler

" posocarogram Tilldelni
Loop ¢ b Flyttaled 1 elning
® Véagpunkt_1
SubProg =| St in Tildelar markerad variabel vérdet uttryck.
Tilldelning B Vénta Variabel Uttryck
@ Popup
o 0 i Al ra—a
Skript ® [Kommentar
¢ = Ma)
Handelse =) p‘;:m
2 * force()
Input 0
N True (HI) False (LO) <= Backstegstang...
<Ingéng=> v Esc
Output
R and or xor not 7 8 9
<Utgang> v
Variable
z = ( ) < > i * 4 5 6
<Variabel> A4
Pose
- " [ 1 = 2 . + 1 2 3 o
<Pose> v Skicka
Function
ABC 0
<Funktion> v = 4 »

Aven om sjélva uttrycket redigeras som text har redigeringsprogrammet fér uttryck ett antal
knappar och funktioner som kan infoga sarskilda uttryckssymboler, till exempel * for multiplika-
tion och < for mindre &n eller lika med. Knappen med tangentbordssymbolen i skarmens 6vre
vanstra horn vaxlar till textredigering av uttrycket. Alla definierade variabler kan sattas med val-
jaren Variabel medan namnen pa ingangs- och utgangsportarna kan stéllas in med véljarna
Ingang och Utgang. Vissa specialfunktioner finns under Funktion.

Uttrycket kontrolleras avseende grammatikfel nar du trycker pa 0k. Om du trycker pa Avbryt
stangs skarmbilden och alla andringar ignoreras.

Ett uttryck kan se ut sa har:

digital_in[1] ZSant och analog_in[0]<0.5
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15.1.5 Tom nod

Variabler

> Grundtyp
¥ Robotprogram

Loop =-| |<tomn

SubProg
Tilldelning
Om

Skript
Handelse

Tréd

Switch

Timer

O Normal (—— | 00%

Programnoder kan inte vara tomma. Alla rader maste specificeras och anges i programtradet for
att ett program ska kunna koras.

Kommandoflik

Den har instruktionsboken tacker inte alla detaljer om alla typer av Programnod. Robotprogram-
noden innehaller tre kryssrutor som styr programmets allmanna funktioner.

15.2

Variabler

 Rabotproaram ~
v/ Mallar @ b Fiyttaled

n @® Vagpunkt 1
S5k P —

Program
Har Ikan du programmera roboten att utféra uppaifter

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.

= Stllin F8r att programmera din robot, vél noderna fran Nodlistan och de kommer att visas |
Patvinga B Vénta Programtradet.
@ Popup
Pallprocess O stopp Nodlista Programtrad
Conveyor ® [Komrmentar v Q
Tracking % = Mapp .
@ & Loop
i = <tom I
L. Anropa
a= varx_1i=2 *force()
{i#om
- <tom:
& Skript 8 o XBBEZ
& Switch ...
® tmer_1
@ Ie Avstapla
@ StartPos [ Lagg til fére startselovens
e i1 Riktning [ Ange ursprungliga variabelvérden
& i1 PlockSekvens

v

Hastighet ¢

[ Programmet befinner sig | en odndlig loop

w QOO @

Lagg till fore startsekvens

Markera den har kryssrutan for att lagga till en specialsektion i programmet som kérs en gang

nar programmet startas.
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Ange ursprungliga variabelviarden

Vilj detta for att stélla in programvariablernas ursprungsvérden.

1. Valj en variabel fran listan dver variabler eller genom att anvanda valjarrutan for variabler.

2. Ange ett uttryck for den variabeln. Detta uttryck anvéands for att stélla in variabelvardet vid
programmets start.

3. Du kan vélja Spara varden fran foregaende korning for att initiera vardet i fliken Variabler

(se 15.4).

Detta innebér att variablerna kan behalla sina vdarden mellan programexekveringar. Varia-
beln far sitt varde fran uttrycket om programmet kérs for forsta gangen eller om fliken med
vardet har raderats.

En variabel kan tas bort frdn programmet genom att Iamna féltet for dess namn tomt (endast

blanksteg).

Programmet befinner sig i en oandlig loop

Valj detta for att gora programmet oavbrutet.

15.3 Grafik, flik

N Grundtyp

Flytta
Vagpunkt
Riktning
Vénta

Stall in
Popup
Stopp
Kommentar

A
Mapp

Kommando - Variabler

¥ Robotprogram ~
@ & FlyttaP
@ Vagpunke_1
© Variabel
@ ¥ CirkelFlytta
@ ViaPoint_1
® Endpoint_1
= Stallin
B Vénta
@ Popup
O Stopp
® Kommentar I»
¢ m Mapp

©

< Loop
L. Anropa
2= varx_1=2 * force()
9 & Om
& Skript
& Switch
® tmer_1

'Y TREEE §-} =

Hastighet ¢

EIRIRIE
[+]

©) voma

Simulation .

Grafisk representation av det aktuella robotprogrammet. Vagen for TCP visas i 3D-vy, med ro6-
relsesegment i svart och férbigangssegment (6vergangar mellan rérelsesegment) i gront. De
groéna punkterna anger positionerna for TCP vid var och en av vagpunkterna i programmet. 3D-
ritningen 6ver robotarmen visar robotarmens aktuella position, och skuggan av robotarmen visar
hur robotarmen avser att na den vagpunkt som valts till vanster pa skarmen.

Om den aktuella positionen fér robotens TCP kommer néra ett sakerhets- eller utlosningsplan,
eller om robotverktygets orientering ar néra verktygets orienteringsbegréansning (se 13.2.5)
visas en 3D-representation av narhetsgransen.
Observera att nar roboten kor ett program ar visualiseringen av gransvarden inaktiverad.
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Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet,
vilket anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras. Utlosarplan visas i blatt och gront
med en liten pil som pekar pa planets sida, dar granserna Normalt ldge (se 13.2.2) ar ak-
tiva. Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil som
anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar verktygsorientering-
ens tillatna yta (vektor).

N&rmalet for robotens TCP inte langre dri ndrheten av gransvérdet forsvinner 3D-representationen.
Om TCP overtrader eller ar mycket néra att dvertrada ett gransvarde visas gransvardets visuali-
sering som rod.

Du kan zooma och rotera 3D-vyn for att fa en battre 6verblick Gver robotarmen. Knapparna pa
skarmens 6vre hogra sida kan stanga av de olika grafiska komponenterna i 3D-vyn. Den nedre
knappen vaxlar visningen av gransvardena for narhetsgransen.

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.
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| namngivens* ] ﬁ E
+

faulex
Nyt Gppna.

Flytta

¥ Robotprogram -~
Vagpunkt 9 b FlyttaP

Végpunkt_1
Riktning © vege -

© Variabel
Vénta ¢ v CirkelFlytta
o @ ViaPoint_1
Stallin ® EndPoint_1
Popup = Stéilin
E vanta
Stopp @ Popup
Kommentar O stopp
A || Kommentar b
R ¢ = Mapp
¢ & Loop
L Anropa
a= varx_1:=2 * force()
¢ & Om
& Skript
& Switch .
® tmer_1 “
' ' b d K |! m : O Visa végpunkter

O Normal Hastighet Cr————— 1 00% ° 0 O Simu\atu:wn.

Fliken Variabler visar realtidsvarden for de variabler som kors i programmet, och sparar en lista
over variabler och varden mellan programkdorningar. Den visas bara nar det finns information att
visa. Vagpunktsvariabler visas i listan om Visa vagpunkter har aktiverats.
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15.5.1

Flytta

<ej namngivens* D
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~

> Grundtyp
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Variabler

Flytta Flyttaled v
v Mallar ¢ Flyttaled Y o )
~ Ange hur roboten ska réra sig mellan vagpunkterna.
— @ Végpunkt_1
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+ @ Loop Bas d [ s
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o= varx_1:=2 *force()
9 & Om
& skripr
* Switch
O timer_1
¢ B Avstapla
@ StartPos
e i1 Riktning

©- it PlockSekvens -

Hastighet ¢

Simulation .

000

Kommandot Flytta styr robotrorelsen genom de underliggande vagpunkterna. Vagpunkter maste
ligga under ett Flytta-kommando. Kommandot Flytta definierar den acceleration och den hastig-
het med vilken robotarmen ror sig mellan dessa vagpunkter.

Rorelsetyper

Du

kan vélja mellan tre olika typer av rorelser: MovedJ, MoveL och MoveP. Varje rérelsetyp for-

klaras nedan.

+ moveJ genererar rorelser som berdknas i robotarmens ledutrymme. Lederna styrs for att
slutfora sina rorelser samtidigt. Denna rorelsetyp gor att verktyget ror sig i en bojd kurva.
De delade parametrar som galler fér den har rorelsetypen ar den hogsta ledhastigheten
och ledaccelerationen, angivna i grader/s respektive grader/s?. Om robotarmen ska réra
sig snabbt mellan vagpunkterna, och verktygets bana mellan vagpunkterna ar oviktig, ar
detta den foredragna rorelsetypen.

« flyttalL flyttar verktyget linjart mellan vagpunkterna. Det betyder att varje led utfér en mer
komplicerad rorelse for att halla verktyget i rorelse langs en rét linje. De delade paramet-
rar som kan anges for den har rérelsetypen ar den dnskade verktygshastigheten och verk-
tygsaccelerationen, angivet i mm/s och mm/s?, och dven en funktion.

« flyttaP flyttar verktyget linjart med konstant hastighet med cirkuldra blandningar, och &r
avsett for vissa processoperationer, som limning och dispensering. Storleken pa bland-
ningsradien ar som standard ett vdarde som delas av alla vagpunkter. Ett lagre varde gor
att banan svanger skarpare, medan ett hogre varde gor banan jamnare. Nar robotarmen rér
sig mellan vagpunkterna med konstant hastighet kan robotens manéverskap inte véanta pa
vare sig en |/0-operation eller en operatdrsatgard. Detta skulle kunna stoppa robotarmens
rorelse eller orsaka ett skyddsstopp.

+ Cirkuladr rorelse kan laggas till en flyttaP for att gora en cirkular rorelse. Roboten startar
rorelsen fran dess nuvarande position eller startpunkt, gar igenom en ViaPoint specificerad
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pa den cirkulara bagen, samt en EndPoint som slutfér den cirkuléra rorelsen.
Ett Iage anvands for att berdkna verktygsorienteringen genom den cirkuldra bagen. Laget
kan vara:

- Fast: endast startpunkten anvénds for att definiera verktygsorienteringen

- Obegrénsat: startpunkten 6vergar i EndPoint for att definiera verktygsorienteringen

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler
¥ Rohorprogram

~ f
~ Mallar o W Fiyttap CirkelFlytta
. ® Végpunkt_1
Sok @ ¥ CirkelFlytta En cirlelrérelse gérs med anvandning av -
o, . ) . tre vagpunkter: den vagpunkt som foregar h
aaaacs © ViaPoint_1 CircleMove-noden, vagpunkt (1), ViaPoint ‘.'/ \-“
@ Enapoint_1 (2) och EndPoint (3). e

Pallprocess - StElin : —
Conveyor g Vénta | fixerat lage: §

Trackini Orienteringen av den hér rérelsen ;
2 @ Popup definieras av robotens startpunkt s att /
O stopp den bibeh&ller orienteringen relativt cirkeln /
® [Commentar genom rorelsens start- och slutpunkt. P
17 m Mapp 3 =
- <tor b |
¢ & Loop
e Anropa
== varx_1:=2 * force() Valj lage Tér orienteringen relativt cirkeln
¢ & Om
=) <ton @rast
F Skript O Obegréansad
& Switch .
O timer_1
¢ B Avstapla

v

O Normal et (E—— 100% ° o O Simu\ati-:wn.

Delade parametrar

De delade parametrarna langst ned i hogra hornet pa skarmbilden Flytta galler for rérelsen fran
robotens foregaende position till dess forsta vagpunkt under kommandot, och dérifran till var
och en av de efterféljande vagpunkterna. Instéllningarna for kommandot Flytta galler inte for
rorelsestrackan som gar fran den sista vdagpunkten under det aktuella Flytta-kommandot.

TCP-val

Sattet som roboten forflyttar sig mellan vagpunkterna justeras beroende pa om TCP-enheten
ar installd med anvandarangiven TCP eller en aktiv TCP. Ignorera aktiv TCP tilldter att denna
rorelse kan justeras i forhallande till verktygsflansen.

Installning av TCP i en rorelse

1. Oppna skarmen Programflik fér att stélla in TCP fér vagpunkter.

2. Valj typ av rorelse under Kommando i drop down-menyn till hoger.
3. Under Move, vilj ett alternativ i drop down-menyn Ange TCP.
4.

Valj Anvand aktiv TCP eller anviandardefinierad TCP.
Du kan ocksa vélja Ignorera aktiv TCP.

Funktionsval

Funktionsrymderna som vagpunkterna under kommandot Flytta, som ska representeras nar des-
savagpunkter anges (se avsnitt 16.3). Detta betyder att nar en vagpunkt anges, kommer pro-
grammet att komma ihag verktygets koordinater i den valda funktionens funktionsrymd. Vissa
omstandigheter kraver en detaljerad forklaring:
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Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time

Figur 15.1: Hastighetsprofil for en rorelse. Kurvan &r indelad i tre segment: acceleration, farthallare och
inbromsning. Nivan for fasen farthdllare styrs av rorelsens hastighetsinstéllning, medan stigningen for
faserna acceleration och inbromsning definieras av accelerationsparametern.

Relativa vagpunkter De valda funktionerna har ingen effekt pa relativa vagpunkter. Den relativa
rorelsen sker alltid relativt Basensorientering.

Variabla vagpunkter Nar robotarmen flyttas till en variabel vagpunkt berdknas verktygets cent-
rumpunkt (TCP) som koordinaterna for variabeln i den valda funktionens rymd. Darfor kom-
mer robotarmens rorelse for en variabel vagpunkt alltid att &ndras om en annan funktion
viljs.

Funktionsvariabel Dukan @ndra en funktions position medan programmet kor genom att tilldela
en pose till dess motsvarande variabel.

Anvand ledvinklar

Som ett alternativ till en 3D-pose kan du markera kryssrutan Anvand ledvinklar nar du anvander
Flyttad for att definiera vagpunkter med robotens ledvinklar. Om Anvand ledvinklar har aktive-
rats kommer TCP samt funktionsalternativ att vara otillgangliga. Vagpunkter definierade med
Anvand ledvinklar justeras inte nar programmet flyttas mellan robotar.

Fast vagpunkt

liay

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

“/ Mallar 9 «b FlyttaP P

@® Végpunkt 1 N
% - Végpunit_1
SOK ¢ v CrrkelFlyita Aopunic
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Conveyor B Vénta
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O stopp
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9@ & Loop

@ Anvénd delad blandningsradie © Anvand delade parametrar
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F Skript
& Switch ...
O timer_1
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En punkt langs robotens bana. Vagpunkter dr den mest centrala delen i ett robotprogram, ef-
tersom de informerar robotarmen om var den ska vara. En vagpunkt med fast position lars in
nar robotarmen fysiskt flyttas till dnskad position.

Inlarning av vagpunkter
Inldrning &@r en term som anvands for att visa roboten hur TCP ska placeras i relation till en

funktion i en tillampning. Folj anvisningarna nedan for att |ara roboten en vagpunki:
1. Gatill fliken Program och infoga en Flytta-nod.
2. Pa Flytta-noden anvander du menyn Ange TCP for att stélla in TCP.
3. Pa Flytta-noden anvander du menyn Funktion for att vélja en funktion.
4

. Pa vagpunktsnoden anvander du Inldrningslage eller Jogg for att placera roboten i 6nskat
lage.

Anvanda vagpunkter
Anvandning av vagpunkt beyder att du applicerar den inlarda relationen mellan funktionen och
TCP i den nuvarande situationen. Férhallandet mellan funktionen och TCP, applicerad pa den
valda funktionen, ger onskat TCP-lage (verktygets centrumpunkt). Roboten raknar sedan ut hur
den ska positionera sig och |ata aktiv TCP na den énskade TCP-positionen. Folj anvisningarna
nedan for att anvanda en vagpunkt:

1. Anvand en befintlig vagpunkt i en Flytta-nod, eller infoga vagpunkten i en annan Flytta-nod
(t.ex. genom att kopiera och klistra in eller anvédnda knappen “L&nk” pa vagpunkten).
2. Stéll in 6nskad TCP.

3. Stall in 6nskad funktion.

Ange vagpunkten
Vagpunkternas namn

Vagpunkter ges automatiskt unika namn. Namnet kan dndras av anvandaren. Genom att val-
ja lankikoner lankas vagpunkter och delar positionsinformation. Ovrig vdagpunktsinformation
sasom foérbigangsradien, verktyg-/ledhastighet och verktyg-/ledacceleration konfigureras for in-
dividuella vagpunkter dven om de ar lankade.

Forbigang
Forbigang later roboten smidigt 6verga mellan tva banor, utan att stanna vid vdgpunktenmellan
dem.

Exempel Tank dig en plock- och placeringstillampning som ett exempel (se figur 15.2),
dar roboten for narvarande ar vid Vagpunkt 1 (WP_1) och den maste plocka upp ett foremal vid
Vagpunkt 3 (Wp_3). For att undvika kollisioner med féremal och andra hinder (0), maste roboten
narma sig WP_3 i riktningen nér den kommer fran vagpunkt 2 (wp_2). Sa tre vagpunkter inférs for
att skapa en vag som uppfyller kraven.

Utan att konfigurera andra instéllningar, kommer roboten att gora ett stopp vid varje vagpunkt
innan den fortsatter rorelsen. For denna uppgift ar inte ett stopp vid Wp_2 optimalt eftersom en
mjuk svang skulle krdva mindre tid och energi och samtidigt uppfylla kraven. Det &r till och med
godtagbart att roboten inte nar exakt WP_2, sa lange som 6vergangen fran den forsta banan till
andra sker ndra denna position.
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@ WP_2
wp_1

l WP_3

Figur 15.2: wp_1: utgangslége, WP_2: via-punkt, WP_3: plockningsposition, 0: hinder.

Stoppet vid WpP_2 kan undvikas genom att konfigurera en férbigang av den vagpunkten, vilket
tillater roboten att berdkna en mjuk Gvergang till nasta bana. Den primé&ra parametern for en
forbigang ar en radie. Nar roboten befinner sig inom vagpunktens forbigadngsradie kan den in-
leda forbigangen och avvika fran originalbanan. Detta mojliggor snabbare och mjukare rorelser,
eftersom roboten inte behdver bromsa och accelerera igen.

Forbigangsparametrar Forutom vagpunkterna kommer flera olika parametrar att paverka for-
bigdngsbanan (se figur 15.3):

- férbigangsradien (r)

« den ursprungliga och slutliga hastigheten for roboten (vid positionerna p1 respektive p2)

- rorelsetiden (t.ex. for att stélla in en specifik tid for en bana; detta kommer att paverka den
ursprungliga och slutliga hastigheten for roboten)

* bantyperna att 6verga fran och till (FlyttaLinj&r, Flyttaled)

/ \
WP_1 / * \

O — _? WP_2
/ \ I
\ /
pl \ /
AN 7
~ 7
\
p2
® yp 3

Figur 15.3: Forbigad wP_2 med radie r, ursprunglig férbigdngsposition vid p1 och slutlig forbigangsposition
vid p2. 0 &r ett hinder.

Version 5.3 11-45 e-Series

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.



UNIVERSAL ROBOTS 15.5 Grundliggande programnoder

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamratt.

Om en forbigangsradie anges kommer robotarmens rorelsebana att ga runt vagpunkten sa att
robotarmen inte stannar vid den punkten.

Forbigangar kan inte 6verlappa varandra, sa det gar inte att stélla in en forbigangsradie som
overlappar en forbigangsradie for en tidigare eller senare vagpunkt enligt vad som visas i figur
15.4.

| Wp_2 \

°
r-———-—-@

*

-

Figur 15.4: Overlappning av férbigangsradien &r inte tillaten (*).

Villkorliga forbigangsbanor Forbigangsbanan paverkas bade av den vagpunkt dar forbigangs-
radien stélls in och féljande punkt i programtradet. Det vill sdga, i programmet i figuren 15.5 pa-
verkas forbigangen runt wp_1 av wP_2. Konsekvensen av detta blir mer uppenbar vid en férbigang
runt Wp_2 i detta exempel. Det finns tva mojliga slutpositioner och for att avgora vilken som &r
nasta vagpunkt att forbigd, maste roboten utvardera nuvarande avldsningavdigital_ingang[1]
redan vid intrddet i forbigdngsradien. Det innebar att uttrycket om...sa (eller andra nédvéandiga
uppgifter for att faststélla féljande vagpunkt, t.ex. variabla vagpunkter) utvédrderas innan den
faktiskt nar wp_2 vilket &r nagot krangligt nar man tittar pa programférloppet. Om en vagpunkt
ar en stoppunkt som foljs av ett villkorligt uttryck for att avgora nédsta vagpunkt (t.ex. ett 1/0-
kommando) utférs detta nédr robotarmen stannar vid vagpunkten.

Blanda banor Beroende pa forflyttningstyp (Flyttal, FlyttaJ eller FlyttaP) genereras olika ban-
blandningar.

+ Blandningar i FlyttaP Vid blandning i FlyttaP foljer blandningens position en cirkelformad
bage med konstant hastighet. Orienteringen blandas med en jamn interpolering mellan de
tva banorna. Du kan blanda FlyttaJ eller FlyttalL till en FlyttaP. | ett sddant fall anvéander ro-
boten cirkelbagen fran MoveP och interpolerar hastigheten hos de tva rérelserna. Du kan
inte blanda en FlyttaP till en FlyttaJ eller Flyttal. Den sista vagpunkten hos FlyttaP sesi stal-
let som en stoppunkt och blandas inte. Du kan inte utféra en blandning om de tva banorna
har en vinkel som narmar sig 180 grader (reverserad riktning) eftersom detta skapar en cir-
kelformig bage med mycket liten radie som roboten inte kan félja med konstant hastighet.
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FlyttaLinjar

WP_I ) e

WP_1 (férbigéng)
WP_2 (férbigéng)
om (digital_ingéng[1]) s&

annars

WP_F_1

WP_F_2

WP_F_2

Figur 15.5: Wwp_I &r den ursprungliga vagpunkten och det finns tva potentiella slutliga vagpunkter wp_F_1
och WP_F_2, beroende pa ett villkorligt uttryck. Det villkorliga om-uttrycket utvarderas nér robotarmen gar
in en andra foérbigang (*).

WP_3

Figur 15.6: Forflyttning och forbigdng i ledrummet (FlyttaLed) mot kartesisk rymd (FlyttaLinjar).

Detta orsakar ett korningsundantag i programmet som kan korrigeras genom att justera
vagpunkterna sa att vinkeln blir mindre skarp.

Blandningarna innefattar FlyttaJ FlyttaJ blandningar orsakar en jamn kurva i ledens rymd.
Detta galler blandningar fran Flyttad till Flyttad, FlyttaJ till FlyttaL och FlyttaL till FlyttaJ.
Blandningen ger en jamnare och snabbare bana &n rorelser utan blandning (se figur
15.6). Om hastighet och acceleration anvéands for att specificera hastighetsprofilen stan-
nar blandningen inom blandningsradien under blandningen. Om du anvander tid i stéllet
for hastighet och acceleration for att specificera hastighetsprofilen fér bada rorelserna, sa
kommer forbigdngsbanan att félja ursprunglig FlyttaJ. Nar bada rérelserna ar tidsbegran-
sade kommer férbigangar inte att spara tid.

Blandningar i FlyttaL Vid blandning i FlyttalL féljer blandningens position en cirkelformad
bage med konstant hastighet. Orienteringen blandas med en jamn interpolering mellan de
tva banorna. Roboten kan bromsa in banan innan den foljer den cirkelformade bagen for
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att undvika mycket hoga accelerationer (t.ex. om vinkeln mellan de tva banorna ar nara 180
grader).
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Relativ vagpunkt
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En vagpunkt dar positionen ges i férhallande till robotarmens féregaende position, till exempel
“tva centimeter at vanster”. Den relativa positionen definieras som skillnaden mellan de tva givna
positionerna (vanster till hdger).

Observera att upprepade relativa positioner kan forflytta robotarmen ut ur dess arbetsomrade.

Den hér strdackan ar den kartesiska strackan mellan TCP-vardena i de tva ldgena. Vinkeln anger
hur mycket TCP-orienteringen andras mellan de tva positionerna. Mer exakt, langden av den
rotationsvektor som beskriver andringen i orientering.

Variabel vagpunkt

WV Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Flytta
¥ Robotprogram ~ v.. -
a unkt Variabel position v
Vagpunkt 9 b FlyttaP gp
o ® Vagpunkt_1 Flytta roboten til en variabel position
Gea il @ Variabel
sl © ViaPoint 1
S tm ® EndPoint 1
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B Vénta
Stopp o Popup
Kommentar O stopp
A — M Kommentar I
Mapp ¢ = Mapp
> Maliar ¢ ioo.ii"m . @ Anvénd delad blandningsradie (@) Anvand delade parametrar
Férbigéng med radie
t. Anropa O gang OVerktygets hastighet 250
2= varx_1=2 * force() 25 Verktygsacceleration 1200
Elom.. Qid 2
F Skript
& Switch ...
O timer_1

~ Légg till tills

P R B.R

O Normal astighet (e 0% ° 0 o Eir‘rw,llam.:-m.

Detta &r en vagpunkt dar positionen ges av en variabel, i det hér fallet beriknad_position. Va-
riabeln maste vara en pose, t.ex.
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De forsta tre ar x,y,z och de sista tre ar orienteringen som
en rotationsvektor pa formen rx,ry,rz. Axelns langd &r den vinkel som ska roteras i radianer, och
vektorn sjalv ger den axel runt vilken rotationen ska goras. Positionen anges alltid i relation till
en referensram eller ett koordinatsystem som definierats av vald funktion. Om en férbigangs-
radie sétts till en fast vagpunkt och de foregdende och efterféljande vagpunkterna &r variabla
eller om en forbigdngsradie satts till en variabel vagpunkt, s kommer inte forbigdngsradien att
kontrolleras foér eventuella Gverlappningar (se 15.5.1). Om en férbigangsradie Gverlappar en
punkt vid kérning av programmet, kommer roboten att bortse fran den och ga vidare till nésta.

Sa hér flyttar man t.ex. roboten 20 mm langs verktygets z-axel:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
FlyttaLinjéar
Vdagpunkt_1 (variabel position):

Anvénd variabel=var_1, Funktion=Verktyg

15.5.2 Riktning

Programnoden Riktning anger en rorelse i forhallande till funktionsaxlar eller TCP. Roboten rér
sig langs banan som anges av programnoden Riktning tills denna rorelse stoppas av ett Until-

. o
tillstand.
'_ <ej namngiven>#*
RS 2+ QM b
Kor Program I ation Flytta 10 Logg _
q _ Grafik Variabler
[FRiE ¥ Robotprogram Riktning

Végpunkt @ b FlyttaLinidr

S Roboten kommer att réra sig i en linjér-rorelse relativt till den valda funictionen
% — Riktning: Bas X+

Riktning 3 Tils
Vénta Funktion Riktring
stall in @ Anvénd delad funk. @
Popup O O Riktringsvel<tor
Stopp ‘
Kommentar
p— A I
@ Anvénd delade parametrar

O Verktygets hastighet

Verktygsacceleration

Lagg til tills

O e T I 000 simuetion ()

Lagga till en riktningsrorelse

1. Under Grundlaggande klickar du pa Riktning for att Iagga till en linjar forflyttning i program-
tradet.

2. | riktningsfaltet under Funktion anger du den linjara forflyttningen.

Stoppa en riktningsrorelse

1. I riktningsfaltet klickar du pa knappen Add Until for att ange och lagga till stoppkriterier till
programtradet.

Du kan lagga till installningar for riktningsvektor for verktygshastighet och verktygsaccelera-
tion for att ange vektorriktningen for linjar forflyttning. Detta mojliggdr avancerade anvandningar,
till exempel:
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- att ange linjar forflyttning i forhallande till flera funktionsaxlar

+ att berdkna riktningen som ett matematiskt uttryck.

Riktningsvektorer anger ett anpassat koduttryck som ar upplost till en enhetsvektor. Till exempel
har riktningsvektorer pa [100,0,0] och [1,0,0] exakt samma effekt pa roboten, anvand hastighets-
reglaget for att forflytta den langs x-axeln i dnskad hastighet. Siffervardena i riktningsvektorn ar
av betydelse endast i férhallande till varandra.

Until

Programnoden Until anger ett stoppkriterium for en rorelse. Roboten ror sig langs en bana och
stannar nar kontakt detekteras. | programtradet kan du ldagga till Until-noder under riktningsno-
der och vagpunktsnoder. Flera stoppkriterier kan laggas till for en enda rorelse. Rérelsen stoppas
nar det forsta Until-tillstandet uppfylls.

RE2 ¢ QHE e B

nstalation Flytta

e G
 Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Flytta

¥ Robotprogram Ti
y ills
Végpunkt @ b FlyttaLinidr
o @ —* Riktning: Bas X+
Riktning > Tills Roboten kommer att rora sig i vald riktning tills stoppvilloret nds

Vénta

Ange stoppvilllor

Stall in

= e T
Stopp
Kommentar
Mapp | r | Distans | ° 9
---------
Lagg til tils cagg i Argers (C JJP)

X 2-RS ' Nl =

O Normal Hastighet (e —— 00% ° 0 O Simulaw:-n.

| faltet Until kan du ange foljande stoppkriterier:

- Avstand Denna nod kan anvandas for att stoppa en riktningsrorelse néar roboten har fardats
ett visst avstand. Hastigheten sénks sa att roboten stannar efter det exakta avstandet.

+ Uttryck Denna nod kan anvandas for att stoppa rorelsen med ett programanpassat uttryck.
Du kan ange stopptillstandet genom att anvanda in- och utgangar, variabler eller skriptfunk-
tioner.
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15.5.3 Vanta

<&j namngivens* D i E
+

ea @i =
V Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Flytta

¥ Robotprogram Vi
anta
Végpunkt ¢ Flyttaled

@ Vigounkt 1 Va4l vad som ska utldsa robotens nasta &tgard:

Riktning - StElin
Vanta E Vénta O Vénta inte
Stall in O Vénta seconds
Popup o Vénta pa digital ingdng |<Di.Ingdng> v
Sto|
R O Vénta pa |<An.Ingéng> A 4,0
Kommentar
a [ O Vénta pé ‘
Mapp

Vanta pausar en I/0-signal, eller uttryck under en viss tidspweriod. Om Ingen vantetid har valts
utfors ingen atgard.

Obs: Nar Granssnitt for verktygskommunikation TCI ar aktiverat &r verktygets analoga ingang
inte tillgéngligt for val och uttryck av typen Vanta pa.

15.5.4 Stéllin

WV Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Il ¥ Robotprogram StaII in

Vagpunkt @ b Fiyttaled

® vagpunkt 1 Valj den dtgérd som du vill att roboten ska utféra vid det hir steget | programmet. Du

Ican ocksé& ange andringar i robotens nyttolast.

Riktning - Stlin

Vvanta O Ingen &tgérd

Stall in O Ange digital utgang

Popup O Ange analog utgéng 4,0,
Stopp Q stilin fx)
Kommentar O Stéll in enkel puls 0,5

Mapp ] t o Oka installationsvariabel med ett:

[ Stall in total nyttolast til 0
[ Anvénd aktiv TCP som masscentrum

O Ange TCP-punkt

Testa

23S XKEBET

O Normal Hastighet Ee——l 100% ° o O simuttion ()

Viljer digitala eller analoga utgangar for ett givet varde. Digitala utgangar kan dven stéllas in for
att skicka en enda puls.

Anvand kommandot Stall in for att ange robotarmens nyttolast. Du kan behdva justera nyttolas-
tens vikt for att forhindra att roboten utloser ett skyddsstopp nar verktygsvikten skiljer sig fran
den forvantade nyttolasten. Om den aktiva TCP:n inte bor anvdndas som masscentrum maste
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kryssrutan avmarkeras.

Den aktiva TCP:n kan dven modifieras med ett Stall in-kommando genom att markera kryssrutan
och vélja en av TCP-férskjutningarna i menyn.

Om aktive TCP for en viss rorelse ar kand vid tidpunkten nar programmet skrivs kan du anvanda
TCP-valet genom att vilja Flytta pa basmenyn till vanster (se 15.5.1). For ytterligare informa-
tion om konfigurering av namngivna TCP:er, (se 16.1.1).

15.5.5 Popup

N ETRERED Q _ Grafik Variabler
Flytta
¥ Robotprogram P
opu
Vagpunkt 9 b Flyttaled Pup
Riktning ?ﬁ;;agpuﬂkt_l Visar meddelandet nedan pa skérmen, och véntar pa att anvéndaren ska trycka pa OI<
- in
Vénta B Vénta ‘ ‘
Stall in 8 Popup Férhandsgranska popupmeddelande |
Popup
Stopp Typ av popupmeddelande
Kommentar @ Meddelande
A I Varnin
Mapp O g
Qe
) Mallar

A3 S XBETE

[ Stoppa programiérning vid det har popupmeddelandet

O Normal Hastighet (o —————— o o O Simulatiw:-n.

Ett popupmeddelande ar ett meddelande som visas pa skdrmen nar programmet kommer till det
har kommandot. Du kan vélja utseende fér meddelandet och sjélva texten med tangentbordet
pa skarmen. Roboten véntar pa att anvdndaren/operatoren ska trycka pa “OK”"-knappen under
popupmeddelandet innan programmet fortsatter. Om alternativet “Stoppa programkorning” véljs
stannar robotprogrammet vid det har popupmeddelandet.

Obs: Meddelanden ar begransade till 255 tecken.
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15.5.6 Stopp

v Grundtyp q _ Grafik Variabler

A7t Y Robotprogram Stopp
Vagpunkt @ & Flyttaled

o @ Vagpunkt_1 Programexekveringen stoppar vid den hér punkten,
Riktning . -

= stllin

Vénta B Vinta

L @ Popup
Stall in © Stopp
Popup
Stopp
Kommentar

fl I

Mapp

O Normal las e —— 100% o 0 O Sir‘w‘w,ﬂatu:wn.

Programexekveringen stoppar vid den har punkten.

15.5.7 Kommentar

WV Grundtyp Q _ Grafik Variabler

Flytta ¥ Robotprogram

Vagpunkt @ &b Fiyttaled
® Vagpunkt_1

Kommentar

Riktning

= Stallin
. Ange en lkommentar
Vanta E vanta |
o @ Popup
Stall in © Stopp
Popup ® [ommentar
Stopp
Kommentar
A 3
Mapp

O Normal astighet () 100% ° 0 O Eir‘rw,ﬂat\-:.wn.

Ger programmeraren mojlighet att ldagga till en textrad i programmet. Den har textraden utfor
ingenting under programexekveringen.
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15.5.8 Mapp

v Grundtyp

Flytta ¥ Robotprogram

Vagpunkt 9 b Flyttaled

® Végpunkt_1
Riktning 9P -

- Stallin
Vanta B vanta
Stall in E fo:f
Popup ® Kommentar
Stopp ? h:ﬂap:::n
Kommentar
o ]

A3 S XEBE@

O Normal

Q _ Grafik Variabler

Mapp

En mapp &r helt enlcelt en uppséttning programrader

Ange text som ska visas | programtrédet:

Mapp

[ D&l mappen Programtrad

° 0 o Simulation .

En Mapp anvands for att organisera och marka sarskilda delar av ett program, for att rensa upp
i programtradet och for att gora programmet lattare att avldsa och navigera i.

Mappar har ingen inverkan pa programmet och dess exekvering.

15.6 Avancerade programnoder

15.6.1 Loop

5 tion
) Grundtyp
v Bopotprogram

Q _ Grafik Variabler

Loop ¢ < Fiyttaled Loop
@ Vagpunkt_1
SubProg =| StElin V| hur manga gdnger programmet i den har loopen ska
Tilldelning B Vanta exelveras
@ @ Popup
m
O stopp @ Loopa alltid
i ® Kormmentar .
Slfnpt o= Ma‘!;‘:‘ e O Slinga X génger
Handelse - <tom Antal slingor Namn pé variabeln
Switch I = <tom D O Slinga nér uttryck ar Sann
Timer |
Hem O Kontrollera uttrycket kontinuerligt
> Mallar

29SO XKBET

Simulation .

O Normal Hastighet e ——

000

Loopar underliggande programkommandon. Beroende pa vilka val som gjorts kan de underlig-
gande programkommandona antingen loopas odndligt, ett visst antal ganger eller sa lange som
det givna tillstandet ar sant. Vid loopning ett visst antal ganger skapas en dedicerad loopva-
riabel (bendmnd loop_1 i skarmbilden ovan), och denna kan anvéndas i uttryck inom loopen.
Loopvariabeln raknar fran 0 till N — 1.
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Vid loopning med anvandning av ett uttryck som sluttillstand ger PolyScope mojlighet att utvar-
dera detta uttryck kontinuerligt, sa att “loopen” kan avbrytas ndr som helst under exekveringen,
och inte bara efter varje férekomst.

15.6.2 SubProgram

> Grundtyp
¥ Fobotprogram

Loop
SubProg

Tilldelning
Om

Skript
Héndelse

Tréd

Switch

Timer

| namngivens* D ﬁ
+

fault

SubProgram_1

Nyt Sppna. Spara.

Variabler

Nytt namn

Ett underprogram kan antingen pelca pa en fil pa en diskenhet eller
ingé i det har programmet.

Underprogrammets fil

<Ingen fil har valts>

Ladda fil

| Spara underprogram || Nolistéll underprogram

[ Hall underprogramfilen uppdaterad med det har programmet

[ Visa trad for underprogram

Hastighet Cr————— 1 00%

000

Ett underprogram kan innehélla programdelar som behévs pa flera platser. Ett underprogram kan
vara en separat fil pa diskenheten och det kan ocksa déljas som skydd mot oavsiktliga andringar.

Anropa SubProgram

5 ragram | instalstion
) Grundtyp
v Bobotprogram

Loop 9 b Flyttaled
@ Vagpunkt_1
SubProg - clin
Tilldelning B Vénta
@ Popup
om O stopp
Skript ® Kommentar
¢ = Ma

Handelse = pf
Trad ¢ & Loop

A I =| <tom
Switch L Eroea
Timer
Hem

Variabler

Anropa subrutin

Vlj vilken subrutin som ska anropas vid det har steget | programexelveringen

|\ngen v

100% o 0 O

Vid ett anrop till ett underprogram kérs programraderna i underprogrammet och sedan fortsatter

programmet med nasta rad.
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15.6.3 Tilldelning

> Grundtyp
¥ Footsrogram

Loop 9 b Flyttaled
® Véagpunkt_1

SubProg = St in
Tilldelning B Vinta
@ @ Popup

" O stopp
Skript ® [Kommentar

¢ = Ma)
Héandelse = p_i“
Trad 9 & Loop
. I - <tom

Switch t. Anropa
Timer 2= varx_1=2 * force()
Hem

Q _ Grafik Variabler

Tilldelning

Kalla \Uttrycle -

Tilldelar markerad variabel vérdet uttryck.

Variabel Uttryck

|varx71 - ‘ = ‘ 2 * force()

° o O simuetion ()

Tilldelar varden till variabler. Detta innebar att det berdknade vardet pa hoger sida tilldelas vari-
abeln pa vanster sida. Detta kan vara anvandbart vid komplicerade program.

15.6.4 Om

) Grundtyp

Loop 9 b Flyttaled
@ Vagpunkt_1
SubProg = Selin
Tilldelning B Vénta
@ Popup
om O stopp
Skript ® Komrmentar
¢ = Ma
Héndelse = pf:
Tr&d 9 & Loop
A I = <tomn
Switch t. Arropa
Timer 2= varx_1=2 *force()
9 b Om..
Hem

L B A-Ra- Nl g=

O Normal Hastighet (e —

Q _ Grafik Variabler

Om

Beroende pé tillst&ndet hos en given sensorinsignal eller programvariabel kormmer
follande rader att exekveras.

Om|

[ Kontrollera uttrycket kontinuerligt

| Légg till AnnarsOm || Ta bort AnnarsOm |

L&gg till Annars
100% ° 0 O Simulation .

En konstruktion enligt formen om... sa kan gora att roboten andrar sitt beteende baserat pa
insignaler fran sensorer eller varden pa variabler. Anvéand redigeringsprogrammet for uttryck for
att beskriva det tillstand da roboten ska ga vidare till de underordnade kommandona i denna
Om-sats. Om tillstandet utvarderas till Sant kors raderna inom denna Om-sats.

Ett Om-kommando kan ha flera AnnarsOm-satser som kan laggas till och tas bort med knappar-
na Lagg till AnnarsOm Ta bort AnnarsOm. Daremot kan ett Om-kommando bara ha en Annars-

sats.
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Obs: Markera kryssrutan Kontrollera uttrycket kontinuerligt for att tillata att villkoren i satserna
Om och AnnarsOm utvarderas medan de inneslutna raderna exekveras. Om ett uttryck i kom-
mandot If bedéms som Falskt foljs satserna AnnarsOm eller Annars.

15.6.5 Skript

<ej namngivens* D ﬁ C C =
default + c =
- - Nytt. Oppna. Spara. -_—

> arnsye N
v Aobaprogram

Loop @ b Flyttaled Skriptkod
SubProg ?t;a’ipunktj Hé&r nedan kan du ange text som exekveras som skriptkod av UR-man&verenheten.
Tilldelning B Vénta
o 0 Fopup \ |
m O Stopp
Skript ® [ommentar
¢ m Ma
Handelse = pvpﬂ
Trad 9|2 Loop
. A - <tom: 3
Switch %, Anropa
Timer a= varx_1:=2 *force()
¢ b Oom.
Hem ~

O Normal Hastighet (Cr—— ° 0 O Sir‘w‘w,ﬂatu:wn.

Foljande alternativ finns tillgangliga i rullgardinslistan under Kommando:
+ Linje kan anvdndas for att skriva en enstaka rad av URscript-kod, med Expression Editor
(15.1.4)
+ Arkiv kan anvandas for att skriva, redigera eller ladda URscript-filer.
Du hittar anvisningar for att skriva URscript i Script Manual pa supportwebbplatsen (http://
www.universal-robots.com/support).

Funktioner och variabler som deklareras i en URscript-fil kan anvéandas i hela programmet i Po-
lyScope.
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15.6.6 Handelse

) Grundtyp
+ Robotprogram

Loop = <tom:
SubProg =] <tom
Tilldelning

Om

Skript

Handelse

Trad

Switch

Timer

Hem

Variabler

Héandelse

En handelse liknar ett avbrott, men vid en handelse kommer
huvudprogrammet att fortsédtta medan handelsekoden exekveras.
Medan héndelsen exekveras kommer nya handelser inte att ha ndgon
effekt,

Beroende pé tilstdndet hos en given senserinsignal eller
programvariabel kommer féljande rader att exelcveras

En handelse kan anvéndas for att 6vervaka en insignal, utfora en atgérd eller stélla in en variabel
nar den aktuella insignalen ger ett hogt varde. Exempel: om en utsignal ger ett hogt varde kan
handelseprogrammet vanta 200 ms och darefter aterstélla vardet till ett Iagt varde igen. Detta
kan férenkla huvudprogrammets kod betydligt om en extern maskin triggar pa en stigande flank
i stéllet for pa en hog insignalniva. Handelserna kontrolleras en gang per styr-/reglercykel (2 ms)

15.6.7 Trad

5 ation
) Grundtyp
" Bobotprogram

Loop - <tom
SubProg
Tilldelning
Om

Skript
Héndelse
Trad
Switch
Timer

Hem

29SS XBEPBETE

Variabler

Trad

En trad &r ett parallellprogram som kérs samticigt som huvudprogrammet. En tréd kan
utféra |/0, vénta pa signaler eller ange variabler.

Den kan anvéndas fér att manévrera andra maskiner medan roboten &r igéng.

[ Loopar candligt

[ Spéra programkérning

Hastighet Cr—————— 1 00%

Simulation .

O Normal

000

En trdd &r en parallellprocess till robotprogrammet. En trdd kan anvdndas for att styra en ex-
tern maskin oberoende av robotarmen. En trad kan kommunicera med robotprogrammet med

variabler och utsignaler.
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15.6.8 Switch

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler
— suiten

Loop 9 o Flyttaled
® Vagpunkt_1
SubProg - Stallin - Du kan anvanda en switch-sats fér att styra fladet i ditt program. Dessa
" . " Ian ersétta komplicerade om ... istéllet om-satser och de kan &ven testa

Tilldelning B vénta serier med vérdnfn avseende ditt uttryclc

M Popup
m O Stopp
Skript ® [Kommentar

Switch
Hindelse ‘
Trad
. Ll 3
Switch O Standard-case
Timer a= varx_1:=2 * force()
¢ b Om

Hem =| <tom Case-sats

B Skript

& Switch . l:l Case-sats |\ngen marlcering v

¥ S XBERET

O Normal Hastighet o 100% ° 0 O

En Switch Case-konstruktion kan gora att roboten dndrar beteende baserat pa insignaler fran
sensorer eller variabelvdrden. Anvéand Uttrycksredigeraren for att beskriva bastillstdndet och
definiera de fall da roboten ska ga vidare till underkommandona fér denna Switch. Om tillstandet
utvarderas och stammer Gverens med nagot av fallet kors raderna inom case-satsen. Om en
Default Case-sats har specificerats kors raderna bara om inga andra matchande case-tillstand
hittades.

Varje Switch kan ha flera Cases och ett Férvalt Case. Switch-satser kan bara ha en instans av
nagot av de Case-varden som har definierats. Case-satser kan laggas till med hjélp av knapparna
pa skdarmen. Ett case-kommando kan tas bort fran skarmbilden for den aktuella switch-satsen.

15.6.9 Timer

or rograr Ir ation vita fs} ogg _ ais
> Grundtyp Q _ Grafik Variabler

" Roboterogram

Timer
Loop 9 b Flyttaled . o
- Méter tiden. Uppmaétt tid visas i variabeln
5 @ Vagpunkt_1
SRR =) Stéil in I Ht\meril -
Tilldelning B vénta
@ Popup
Oom O Stopp O Starta
Skript ® Kommentar O Stopp
Héndelse tim :ﬂappm QO Aterstal
Trad 9 & Loop
N 1 -| <tom I
Switch [ p—
Timer a= varx_li=2 *force()
b Om
Hem - tom =
> [YEIETY F Skript
& Switch ...
B timer_1

Y -

En timer mater den tid som det tar fér programmets specifika delar att koras. En programvariabel

e-Series 11-60 Version 5.3



15.7 Mallar UNIVERSAL ROBOTS

15.6.10 Hem

> Grundtyp Q _ Grafik Variabler
v Rabotprogram ~ Hem

Loop # Hem Flytta til Hem-positionen som defirierats | installationen
—— 9 b FlyttaP
ubProg ® Végpunkt_1 FivttaLed
Tilldelning © Variabel yttale
¢ v CirkelFlytta @ Ledhastighet °/s
om ® ViaPoint_1
faPoint_ Ledacceleration °/s2
Skript ® EndPoint_1
el = stlin Ome
andelse B Vanta
Trad @ Popup
. 4 © stopp I Flytta hit
Sl ® Komrmentar o
Timer 9

= Mapp

Hem

9 £ Loop Tildela utgang till séker Hem-position i sékernetskonfigurationen
) Mallar = <tomn . °
_ Sakert Hem Utgéangar

L. Anropa 9ang:
o= varx_1=2 * force() Inte lkonfigurerad Inte tilldelad

9 b Om
& Skript
& Switch ..,

~

O Strém av ——— 100% ° O O Simulation .

Hemma-noden anvander ledvinklar for att forflytta roboten till ett fordefinierat utgangslage. Om
Hemma-noden har definierats som en Saker Hemma-position visas Hemma-noden som Hem-
ma(Saker) i programtradet. Om Hemma-positionen forlorar synkroniseringen med Sakerhet ar
noden odefinierad.

15.7 Mallar
15.7.1 Palletering

Palletering ar en mall for enkel programmering av palletering och avpalletering, plockning och
placering av delar (fran trag, fixturer osv.) och for att Iata roboten utfora repeterbara uppgifter
for olika artiklar i flera olika lager. Ett lager &r ett monster av positioner i sekvens. For att ldra
roboten vad den ska gérai varje position och for att separera lager i en palleteringssekvens (t.ex.
med ett pappersark) foljer du instruktionerna nedan.
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» ol Q _ Grafic  Variabler
¥ Robotprogram Pall
v Mallar @ # Palet_1 allprocess

¢ v Atgérd innan pallprocess

Sok

Palletering tilldter roboten att utféra pallprocess/avpalleteringsuppgifter sésom att

o 0 plocka upp och placera delar frén omréden och utféra samma handlingar for olika
Patvinga ¢ m Mdnster objekt i flera lager
Pallprocess = - o
Lager
- ag N @ Pallprocess
Conveyor ¢ 19 P& varje objekt l A
Tracking = <tom Q) Avpaletisering “B
¢ v Atgérd efter pallprocess i
" 7 ; Egenskaper for pall

Narn Pallet_1 m
Funktion Bas e
Objektets hojd (I J
Objektréknare Pallet_1_cnt

[ Kom iha&g plats fér senaste objelt
BArgarder

[ Lagg till dtgérd innan pallprocess

= I (g 11 degird efter palprocesd
23S XKBRERTZ

O Strém av Hastighet (C—————— 100% ° 0 O Simu\at\-:wn.

Skapa ett palleteringsprogram
1. Under fliken Program, under Mallar, klickar du pa Palletering.
2. Pa palleteringsskarmen valjer du nagon av de foljande atgérderna, beroende pa vilken at-
gard som Onskas.
(a) Valj “Palletering” for att lasta pa artiklar pa en pall.
(b) Valj “Avpalletering” for att lasta av artiklar fran en pall.
3. Under Pallegenskaper anger du programmets namn, funktion, artikelhjd och artikelrdkna-

rens namn. Vilj rutan Kom ihag senaste artikelns plats om du vill att roboten ska starta om
pa den artikel som den hanterade nar den stoppades.

4. Under Atgarder pé palleteringsskarmen lagger du till ytterligare atgarder som ska utféras
fore eller efter palleteringssekvensen genom att vilja féljande:

(a) Ldgag till atgard fore palletering: Dessa atgéarder utfors innan palleteringen startas.
(b) Légg till atgard efter palletering: Dessa atgarder utfors nér palleteringen har avslutats.

5. Pa programtradet klickar du pa noden Monster for att ange monster for dina lager. Du kan
skapa foljande monstertyper: Linje, matris eller oregelbundet (se bild nedan). Pa denna
skdrm kan du vélja om du vill inkludera en separator mellan lagren (se Separera lager i
en palleteringssekvens for ytterligare instruktioner).

6. Klicka pa monsternoden/-noderna pa programtradet for att lara roboten lagerspecifika po-
sitioner (t.ex. Start-/slutpunkt, matrishorn och/eller antal artiklar). Se 15.5.1 for anvisningar
om inldrning. Alla positioner maste laras in nederst pa pallen. Fér att kopiera ett monster
klickar du pa knappen Kopiera monster pa den monsternodskarm som du vill kopiera.
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Linje
For att lara in positionerna valjer du varje artikel i
programtradet:

+ Start_ltem_1

+ End_ltem_1
Ange det antal artiklar som finns i din sekvens
genom att anvanda textrutan Artiklar langst ner
pa skarmen.
Matris
For att lara in positionerna véljer du varje artikel i
programtradet:

» Corner_ltem_1

« Corner_ltem_2
* Corner_ltem_3
« Corner_ltem_4

Ange antal rader och kolumner i de relevanta tex-
trutorna for att stélla in monstrets dimension.

Oregelbundet
For att lara in positionerna valjer du varje artikel i
programtradet:

* ltem_1

* [tem_2
* [tem_3

Klicka pa Légg till artikel for att Iagga till och
identifiera en ny artikel i sekvensen.

7. | programtrddet klickar du pa noden Lager for att konfigurera lagren i palleteringssekven-
sen. Anvand rullgardinsmenyn Valj monster for att valja monster for varje lager. Klicka pa
knappen Lagg till lager for att 1agga till fler lager till programmet. Lagren maste ldaggas till
i ratt ordning eftersom de inte kan sorteras om senare.

8. | programtradet klickar du pa noden Vid varje artikel. Valj mellan att anvéanda (A) Vid varje
artikel-guiden, som &r standardalternativet, eller (B), konfigurera manuellt vid varje artikel.
Instruktioner for vardera alternativet finns nedan.

(A) Vid varje artikel-guide Vid varje artikel-guiden hjélper dig att definiera de atgérder som
ska utféras for varje artikel pa en pall, till exempel referenspunkt, verktygsatgardspunkt samt
vagpunkter fér inkdrning och utkorning (beskrivs i tabellen nedan).

1. Klicka pa noden Vid varje artikel i programtrédet.

2. Pa Vid varje artikel-skarmen klickar du pa Nasta.

3. Klicka pa knappen Flytta hit. Hall sedan knappen Auto nedtryckt eller anvand knappen Ma-
nuell for att forflytta roboten till referenspunkten. Klicka pa knappen Fortsitt. Klicka pa
Nasta.

4. Klicka pa Stall in vagpunkt for att ldra in inkdrningsvagpunkten (se 15.5.1). Klicka pa Nasta.
5. Upprepa steg 3.
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6. Klicka pa Stall in vagpunkt for att lara in utkdrningsvagpunkten (se 15.5.1). Klicka pa Nasta.
7. Klicka pa Slutfor.

8. Du kan nu lagga till Iampliga noder for gripdonsatgéarder i mappen Verktygsatgard i pro-
gramtradet.
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Vigpunkt for Verktygsatgardspunkt: Onskad plats
och position for roboten nar den ska utféra en at-
gard for varje artikel i ett lager. Vagpunkten for Verk-
tygsatgardspunkt ar den férinstéllda referenspunk-
ten, men du kan redigera den i programtradet genom
att klicka pa noden Vagpunkt for Verktygsatgéards-
N i punkt.

Nar du anvander guiden &r referenspunkten den
forsta positionen i det forsta definierade lagret pa
pallen. Referenspunkten anvands for att lara robo-
ten vagpunkterna for inkorning och utkorning samt
verktygsatgardspunkten for varje artikel i ett lager.

Verktygsatgardspunkt

Vagpunkt for inkorning: Den kollisionsfria positio-
nen och riktningen som du vill att roboten ska folja
nar den narmar sig en artikel i ett lager.

| .“' . |
Inkorning

Verktygsatgard: Atgarden som du vill att robotut-
rustningen ska utfora for varje artikel.

n “" n

Verktygsatgard

Avsluta vagpunkt: Positionen och riktningen som du
vill att roboten ska folja nar den avlagsnar sig fran en
artikel i ett lager.

| ."" S

Avsluta

(B) Manuell konfigurering
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1

2.
3.

Klicka pa noden Vid varje artikel i programtréadet.
Pa startskdrmen Vid varje artikel klickar du pa Manuell konfigurering.

Anvand rullgardinsmenyerna for att vélja ett monster en referenspunktsartikel. Klicka pa
knappen Anvidnd denna referenspunkt for att stélla in referenspunkten.

Flytta roboten till Referenspunkten genom att klicka pa Flytta hit.

5. Klicka pa noden Inkorning i programtradet for att lara roboten vagpunkten for inkorning (se

15.5.1).

6. Klicka pa noden Vid varje artikel i programtrédet. Upprepa steg 4.

7. Klicka pa noden Utkorning i programtradet for att lara roboten vagpunkten for utkdrning (se

15.5.1).

. Du kan nu ldgga till ampliga noder for gripdonsatgarder i mappen Verktygsatgard i pro-

gramtradet.

Ldgga till en separator mellan lagren i en palleteringssekvens

Separatorer, till exempel papper eller frigolit, kan placeras mellan lagren i en palleteringssekvens.
For att separera lager i en palleteringssekvens foljer du instruktionerna nedan:

1.
2.

| programtradet véljer du noden Monster.

P& skarmen Monster viljer du Separator och anger hojden i millimeter i textrutan Separa-
torhojd. Om inte héjden anges kommer programmet inte att koras.

. Vélj Lager i programtradet. P4 skdrmen Lager véljer du vilka lager som separatorerna ska

placeras mellan (separatorer placeras automatiskt mellan varje lager).

. Kicka pa noden Separator i programtradet. Klicka pa Stall in separator for att lara in sepa-

ratorpositionen.

. Vélj mellan att anvédnda (A) Separator-guiden, som ar standardalternativet, eller (B), konfi-

gurera separatorsekvensen manuellt. Instruktioner for vardera alternativet finns nedan.

Nar guiden &r slutford, eller om du avbryter den, visar sig en mall i programtradet under “Se-
paratoratgard.” D4 visar sig antingen mappen Plockningsseparator eller Placeringsseparator,
i kombination med mappen for Verktygsatgard, under noden Separatoratgéard i programtradet.
Med plockningsseparatorn du programmerar roboten att plocka separatorer for palletering. Med
placeringsseparatorn du programmerar roboten att placera separatorer for avpalletering.

(A) Separatorguide

1.
2.

w

©® N o 0 &

Klicka pa noden Separatoratgird i programtradet.
P& skdrmen Separatoratgérd klickar du pa Nasta.

Klicka pa knappen Flytta hit och hall knappen Auto nedtryckt, eller anvdand knappen Manuell
for att forflytta roboten till separatorpunkten. Klicka pa knappen Fortsitt. Klicka pa Nasta.

Klicka pa Still in vagpunkt for att lara in inkdrningsvéagpunkten (se 15.5.1). Klicka pa Nasta.
Upprepa steg 3.

Klicka pa Stéll in viagpunkt for att Idra in utkorningsvagpunkten (se 15.5.1). Klicka pa Nasta.
Klicka pa Slutfor.

Du kan nu lagga till lampliga atgardsnoder i mapparna Plockningsseparator, Placeringsse-
parator och Verktygsatgéard i programtradet.
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(B) Manuell konfigurering

1. Klicka pa noden Separatoratgard i programtradet.

2. Pa startskdrmen Separatoratgard klickar du pa Manuell konfiguering.

3. Flytta roboten till separatorpunkten genom att klicka pa Flytta till separatorpunkt.
4

. Klicka pa noden Inkorning i programtradet for att lara roboten vagpunkten for inkérning (se
15.5.1).

o

| programtradet klickar du pa noden Separatoratgéard. Upprepa steg 3.

6. Klicka pa noden Utkorning i programtradet for att ldra roboten vagpunkten for utkérning (se
15.5.1).

7. Du kan nu lagga till Iampliga atgardsnoder i mapparna Plockningsseparator, Placeringsse-
parator och Verktygsatgéard i programtradet.

Alternativ till Anpassa ett palleteringsprogram
Du kan specialanpassa ditt palleteringsprogram pa foljande satt:

+ Du kan flytta hela palleteringsinstallationen om du modifierar funktionen pa pallens nod (se
16.3).

+ Du kan redigera egenskaperna for flytta-kommandona (se 15.5.1).

+ Du kan andra radier for hastigheter och forbigangar (se 15.5.1).

+ Du kan lagga till andra programnoder till Vid varje artikel-sekvensen eller Separatoratgard-
sekvensen.

15.7.2 Sok

En sokfunktion anvédnder en sensor for att faststalla nar rétt position natts for att gripa eller
slappa en artikel. Sensorn kan vara en tryckknappsomkopplare, en trycksensor eller en kapacitiv
sensor. Funktionen ar avsedd for arbete pa artikelstaplar med varierande artikeltjocklek, eller dar
artiklarnas exakta positioner inte &r kanda eller svara att programmera.

Stapling Avstapling

|

v ’ o

g Ii 1 Ti

Vid programmering av en sokatgard for arbete pa en stapel maste operatoren definiera s — start-
punkten, d — stapelns riktning och i — tjockleken pa artiklarna i stapeln.

Dessutom maste operatoren definiera villkoren for nar nasta stapelposition uppnatts, och en
sarskild programsekvens som ska utforas vid var och en av stapelpositionerna. Hastighet och
accelerationer méaste ocksa anges for rorelsen som avser staplingen.
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Stapling

Q _ Grafik Variabler

Vilj s6kningstyp

En sékningsoperation definieras

) Grundtyp
v Robotprogram
v Mallar @ b Flyttaled

@ Vagpunkt_1

Sok. s
- Stall in A: Startpositionen
Patvinga B vénta B: Stapelns riktning
m @ Popup C: Artikelns tjocklek
Pallprocess © Stopp S . ] ‘
Conveyor ®| Kommentar dlj mellan stapling och avstapling
Tracking ¢ m Mapp
¢ & Loop
A - <tom [
L Anropa
a= varx_1:=2 *force()
o Bl om . .
=| <tom> TE
B
= Suen o[ o=
= Switch . .
NEE o[ o —
i S8k [T,
Stapling Avstapling

¥ S XBERET

O Normal Hastighet Cr— ) 100%

Vid stapling ror sig robotarmen till startpositionen, och darefter gar den vidare i motsatt riktning
for att soka efter nasta stapelposition. Nar positionen hittas kommer roboten ihdag positionen
och utfor den sérskilda sekvensen. Nasta gang startar roboten s6kningen fran den memorerade
positionen, plus den artikeltjocklek som programmerats langs riktningen. Staplingen slutférs nar
stapelns hojd overstiger ett definierat varde eller nédr en sensor ger en signal.

Avstapling

> Gt o I o e

. @ Vagpunkt_1
et = stalin
Patvinga B Vinta
@ Popup
O stopp

Pallprocess

Conveyor ® [<ommentar
Tracking ¢ = Mapp ]
- <toms A: Startpositionen
I B B: Stapelns riktning
C: Artikelns tjocklek

Avstaplingen definieras av foliande parametrar:

¢ & Loop
1 =| <tom> 3 o[ o—ra
L. Anropa ]
a= varx_1i=2 * force() | ]
¢ b Om
B Skript
& Switch ...
B timer_1

Nésta position hittas nér:

@ I8 Avstapla
@© StartPos
iii Riktning
ii1 PlockSekvens

Artikelns tjocklek

0.0 mm

O sekvens fére start

100%

Delade parametrar
Verktygets hastighet 250 mm/s
Verktygsacceleration 1200 mm/s?

| Aterstall till standardinstéliningarna |

o 0 O simuetion ()

Vid avstapling gar robotarmen fran startpositionen i den angivna riktningen och soker efter nésta
artikel. Villkoret pa skdrmen avgor nar nasta artikel nas. Nér villkoret uppfylls kommer roboten
ihag positionen och utfor den sarskilda sekvensen. Nasta gang startar roboten sékningen fran
den memorerade positionen, plus den artikeltjocklek som programmerats langs riktningen.
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Startposition

Startpositionen ar dar staplingen startar. Om startpositionen utelamnas startar staplingen vid
robotarmens befintliga position.

Riktning

¥ Robotprogram Riktni
v Mallar 9 < Flyttaled iIktning

Sok = ?té;ajgpunktj En riktning ges av linjen mellan TCP-positionen fér de tva vagpunkterna,
Patvinga B Vénta O stoppa efter 500.0 mm

@ Popup

O Stopp [ Stoppa nér
Conveyor ® [<omrmentar

Tracking 9 m Mapp

Pallprocess

©

Z Loop

- <torr I
L. Anropa
o= varx_1=2 * force()
9 & Om
& Skript
= Switch
O timer_1
i Avstapla
@ StartPos
o33 Riktning
o 31! PlockSekvens

' ‘ b C K ! m — | Aterstall till standardinstaliningarna |

©

Delade parametrar
Verktygets hastighet 10 mm/s
Verktygsacceleration 1200 mmis?

O Normal Hastighet  (Cr——— 100% ° o O Sir‘ﬂulatiw:m.

Riktningen anges av tva positioner, och berdknas som positionsskillnaden mellan den férsta
positionens TCP till den andra positionens TCP.
Obs: En riktning tar inte hansyn till punkternas orientering.

Uttryck for nasta staplingsposition

Robotarmen ror sig langs riktningsvektorn och utvarderar kontinuerligt om nésta stapelposition
har natts. Nar uttrycket &r Sant exekveras specialsekvensen.

“ForeStart”

Den valfria sekvensen FéreStart kors precis innan processen startas. Denna kan anvandas for
att vanta pa klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valfria sekvensen EfterS1ut kors nar processen ar klar. Denna kan anvéandas for att signa-
lera att ett transportband ska starta, och forbereda for nasta stapel.

Sekvens for plockning/placering

Sekvensen for plockning/placering ar en séarskild programsekvens som utférs vid varje stapel-
position, liknande palleteringsfunktionen . .

15.7.3 Patvinga

Inom robotens arbetsomrade mojliggor Kraftlage eftergivelse och kraft i valda axlar. Alla robo-
tarmsrorelser under kommandot Kraft &r i Kraftlage. Nar robotarmen ror sig i Kraftlage gar det
att vélja en eller flera axlar dar robotarmen ska vara eftergivlig. Robotarmen ar eftergivlig i for-
hallande till omgivningen i enlighet med en eftergivlighetsaxel. Det har innebar att robotarmen
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justerar sin position automatiskt for att dstadkomma vald kraft. Det gar dven att gora sa att
robotarmen sjélv applicerar en kraft pa sin omgivning, t.ex. ett arbetsstycke.

Kraftlage ar [ampligt for tillampningar dar den faktiska TCP-positionen langs en fordefinierad
axel inte ar viktig, men dar istéllet en viss kraft ska anvandas langs aktuell axel. Om robotens
TCP t.ex. ska rulla mot en bojd yta eller trycka eller dra tillbaka ett arbetsstycke. Kraftlage har
ocksa stod for att applicera vissa vridmoment runt fordefinierade axlar.

Observera att om robotarmen inte méter nagot motstand langs en axel dér en kraft som inte &r
noll &r instélls, forsoker robotarmen accelerera langs axeln.

Aven om en axel har angetts vara eftergivlig forséker robotprogrammet @nda flytta roboten langs
aktuell axel. Kraftkontrollen sdkerstéller dock att robotarmen dnda ndarmar sig den angivna kraf-

ten.
VARNING:
1. Undvik kraftig acceleration precis innan kraftlaget aktiveras.
2. Undvik kraftig acceleration i kraftlage, eftersom detta minskar
noggrannheten i kraftkontrollen.
3. Undvik rorelser parallellt med eftergivliga axlar innan kraftla-
get aktiveras.
J : :;:'\alzjtf“ﬂ given=* ’EE nE =
q _ Grafik Variabler
o % FytisLed "~ Patvinga
@ Végpunkt_1 Programdelen under detta Ikraftkornmando kérs i kraftldge. | kraftldge &r roboten fri att
Stk - Stalin tildmpa den angivna kraften | den valda funktionens riktning.
.. X vénta
P @ Popup Funktion
Pallprocess O stopp
Convevor ® [Commentar Bas v
Trackir‘:g in- :/lapvp
¢ & Loop
=| <torr ¢ Pétvinga
1, Anropa Y 0.0 N
2= varx_1:=2 * force() —t
¢ & Om
& Skﬂnt
& Switch .
® tmer_1
@ 18 Avstapla
® StartPos
e 1 Riktning
@ i1 PlockSekvens
¢ F Patinga > anvindtestnsppen nedan | ombinaton med knsppen
- | Frikéming pa manéverenheten for att testa kraftlige
3o xXxBRETZ
O Normal Hastighet Crm——— 100% ° o O Simulation .
Funktionsval

Funktionsmenyn anvands for att vélja vilket koordinatsystem (axlar) roboten ska anvanda nar
den arbetar i kraftlage. Funktionerna i menyn ar de som definierats i installationen (se 16.3).

Kraftldagestyp
Det finns fyra olika typer av kraftldge, som avgdr hur den valda funktionen ska tolkas.

« Enkelt: Endast en axel ar fjadringsmjuk i kraftlage. Kraften langs denna axel gar att juste-
ra. Den onskade kraften appliceras alltid langs z-axeln for den valda funktionen. For Linje-
funktioner appliceras den dock langs y-axeln.
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« Ram: Ram-typen tillater mer avancerad anvandning. Har gar det att valja fjadringsmijukhet
och krafter oberoende i alla sex frihetsgraderna.

+ Punkt: Nar Punkt ar vald pekar y-axeln i uppgiftens koordinatsystem fran robotens TCP mot
den valda funktionens origo. Avstandet mellan robotens TCP och den valda funktionens ori-
go maste vara minst 10 mm. Observera att uppgiftens koordinatsystem andras vid kérning
allteftersom robotens TCP dndras. Uppgiftskoordinatsystemets x- och z-axlar beror pa den
valda funktionens ursprungliga orientering.

+ Rorelse: Rorelse betyder att uppgiftens koordinatsystem andras med TCP-rérelseriktningen.

Uppgiftskoordinatsystemets x-axel blir projektionen av TCP-rorelseriktningen pa det plan
som spanns upp av den valda funktionens x- och y-axel. Y-axeln &r vinkelrdt mot robotar-
mens rorelse, och i den valda funktionens x-y-plan. Det har kan vara anvandbart vid avgrad-
ning langs en komplex bana dar det kravs en kraft vinkelratt mot TCP-rorelsen.
Observera att nar robotarmen inte ror sig galler foljande: Om kraftldget startas nar robotar-
men star still finns det inga fjadringsmijuka axlar férran TCP-hastigheten &r stérre dn noll.
Om robotarmen senare star stilla, medan den fortfarande &r i kraftlage, har koordinatsyste-
met for uppgiften samma orientering som senast TCP-hastigheten var storre an noll.

For de sista tre typerna kan det faktiska koordinatsystemet for uppgiften visas vid kérning under
fliken Grafik (se 15.3) nér roboten arbetar i kraftlage.

Val av kraftvarde

+ Kraft- och momentvéarden kan stéllas in for eftergivliga axlar. Robotarmen justerar da sitt
ldge for att astadkomma vald kraft.

+ For axlar som inte ar eftergivliga foljer robotarmen banan som angetts av programmet.

For translationsparametrar anges kraften i Newton [N] och f6r rotation anges vridmomentet i
Newtonmeter [Nm)].

OBS:
Gor foljande:

+ Anvand skriptet get_tcp_force() i en separat trdd for att
minska den faktiska kraften och vridmomentet.

+ Korrigera nyckelvektorn om den faktiska kraften och/eller vrid-
momentet ar mindre dn begart.

Hastighetsgranser

Maximal kartesisk hastighet kan stéllas in for 6verensstdmmande axlar. Roboten forflyttar sig
vid denna hastighet under kraftkontroll sa lange som den inte kommer i kontakt med ett féremal.

Testa kraftinstallningarna

Pa/av-knappen markt Test véxlar funktionen for knappen Frikorning pa baksidan av manéver-
enheten fran normalt frikérningslage till testning av kraftkommandot.

Nar testknappen ar aktiverad och knappen Frikorning pa baksidan av mandéverenheten trycks
in kommer roboten att uppfora sig som om programmet hade natt det har kraftkommandot. Pa
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sa satt kan installningarna verifieras innan hela programmet kors. Detta &r speciellt anvandbart
for att verifiera att fjadringsmjuka axlar och krafter har valts pd ratt satt. Hall bara i robotens
TCP med en hand och tryck pa knappen Frikorning med den andra, och notera i vilka riktningar
robotarmen kan/inte kan forflyttas. Nar du lamnar den har skarmbilden avaktiveras knappen Test
automatiskt, vilket betyder att knappen Frikorning pa baksidan av manéverenheten anvénds for
normalt frikorningslage igen.

Obs: Knappen Frikorning ar bara aktiv nar en giltig funktion har valts fér kommandot Kraft.

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.

15.7.4 Spara transportband

Transportbandssparning later robotarmen spara rérelsen hos upp till tva transportérer. Trans-
portbandssparning definieras pa fliken Installation (se avsnitt 16.1.9).

<cjremngren>* [
+

default
Nyt

Instalation| _riyits T oo
Conveyor Tracking Setup

TCP

‘Conveyor 1 (disabled) - ‘

Montering O Enable conveyor tracking
1/0-installning

Variabler

Start

Jamn
dvergang

Verktygets 1/0
Hem

Spar
transporthand

O Normal Hastighet Cr———— 100% ° Q O Simu\ati-:wn.

Programnoden Transportbandsparning finns tillganglig i fliken Program under Mallar. Alla ro-
relser under denna nod &r tilldtna under transportbandssparning, men de ar relativa till trans-
portbandets rorelse. Férbigangar tillats inte vid avslut av Transportbandssparning, sa roboten
stannar helt innan nasta rorelse.

Spara ett transportband
1. Gatill rubriken och tryck pa Program.

2. Tryck pa Mallar och vélj Transportbandssparning for att |dgga till en sparningsnod i pro-
gramtradet. Alla rorelser under sparningsnoden sparar transportbandets rorelse.

3. Under Transportbandssparning, i rullgardinslistan Valj transportband markerar du Trans-
portband 1 eller Transportband 2.

15.8 Det forsta programmet

Ett program &r en lista av kommandon som talar om for roboten vad den ska gora. PolyScope
tillater att dven personer med begrdansade programmeringskunskaper kan programmera robo-
ten. For de flesta uppgifter gors programmeringen helt fran pekskdrmen utan att nagra kryptiska
kommandon behdver skrivas in.
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Verktygsrorelsen ar den del av robotprogrammet som lar robotarmen hur den ska réra sig. |
PolyScope anges verktygsrorelserna med en serievagpunkter. De kombinerade vagpunkterna
skapar en vag som robotarmen foljer. Vagpunkter anges med fliken Flytta, genom att flytta (lara
in) roboten till en viss position. Den kan &ven berdknas av programvaran. Anvand fliken Flytta
(se 17) for att flytta robotarmen till 6nskad position eller lara in positionen genom att dra in
robotarmen pa plats samtidigt som knappen Frikorning halls in ovansidan p& Teach Pendant.

Forutom forflyttning via vagpunkter kan programmet skicka |/0-signaler till andra maskiner vid
vissa punkter langs robotens rérelsebana, och utféra kommandon som om...sa och loop, baserat
pa variabler och 1/0-signaler.

Foljande &r ett enkelt program som tillater att den startade robotarmen kan flytta sig mellan tva
vagpunkter.

1. | PolyScope-rubrikens Filvag, klicka pa Ny... och vilj Program.

2. Under Grundldggande, klickar du pa Vagpunkt for att [dgga till en vagpunkt i programtradet.
Standardinstallningen Moved laggs ocksa till programtréadet.

3. Valj en ny vagpunkt och klicka pa Vagpunkti fliken Kommando.

4. | skdrmen Flytta verktyg flyttar du pa robotarmen genom att trycka pa flyttpilarna.
Du kan &ven flytta robotarmen genom att halla in knappen Frikorning och flytta robotarmen
till 6nskad position.

5. Nar robotarmen &r i ratt position trycker du pa Ok och den nya vdgpunkten visas som Vag-
punkt_1.

6. Upprepa steg 2 till 5 for att skapa vagpunkt_2.

7. Valj Vagpunkt_2 och tryck pa filen Flytta upp tills den befinner sig 6ver Vagpunkt_1 for att
andra rorelsernas sekvens.

8. Sta pa sdkert avstand, hall i nédstoppsknappen och i sidfoten till PolyScope, tryck in knap-
pen Spela button for att robotarmen ska flytta sig mellan Vagpunkt_1 Vagpunkt_2.
Grattis! Du har nu skapat ditt forsta robotprogram som flyttar roboten mellan de tva givna
vagpunkterna.

VARNING:

1. Korinteinroboteni sig sjalv eller ndgot féremal, eftersom det-
ta kan skada roboten.

2. Hall ditt huvud och din torso utanfor robotens rackvidd (ar-
betsomrade). Placera inte fingrar dér de kan fastna.

3. Detta ar bara en snabbstartsguide, som visar hur enkelt det ar
att anvanda en UR-robot. Den forutsatter en ofarlig miljé och
en mycket noggrann anvandare. Oka inte hastigheten eller ac-
celerationen 6ver standardvardena. Utfor alltid en riskutvarde-
ring innan roboten tas i drift.
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16 Fliken Installation

16.1 Allmant

Med fliken Installation kan du gora installningar som paverkar robotens 6verskridande prestanda
och PolyScope.

16.1.1 TCP-konfiguration

Kar P n Logg =ra
' Allmént Verktygets centrumpunkt
_ Verktygets centrumpunkt
TCP —
R ¥ (& o
Montering
1/0-instéllning  ~OSton
. Y
Variabler * 0.0} mm
0.0/ mm
Start
z 0.0/ mm
Jamn
dvergdng =
Orientering z
Verktygets I/0 A% 0.0000) rad
Hem RY 0.0000] rad
S RZ 0.0000] ract

transportband

> ST Nyttolast och tyngdpunkt
> Faltbuss v N

O Masscentrum

Cx 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

Normal Hastigh et 0% Simulation .

Verktygets centrumpunkt (TCP) &r en punkt pa robotens verktyg. TCP anges och namnges i
Installationsskdrmen TCP-instillning (se ovan). Varje TCP innehaller en f6rflyttning och en ro-
tation i forhallande till verktygets utgangsflans.

Na&r en robot har programmerats for att atervanda till en forlagrad vagpunkt flyttar roboten TCP
till en position och orientering som sparas inom vagpunkten. Nar TCP programmerats for linjar
rorelse ror den sig linjart.

Positionskoordinaterna, X, Y och Z, anger positionen for TCP, medan koordinaternaRX, RY och
RZ anger dess orientering. Nér alla angivna varden ar noll, sammanfaller TCP med mittpunkten
pa verktygets utgangsflans, varvid det koordinatsystem som avbildas till hbger pa skdarmen an-
vands.

Ldgga till, byta namn, andra och ta bort TCP

Ange ny TCP genom att trycka pa knappen Ny. Den TCP som skapas far automatiskt ett unikt
namn och markeras i kombinationsrutan. Om du vill byta namn pa en TCP trycker du pa knappen
med en Penna bredvid rullgardinsmenyn TCP. Om du vill ta bort markerad TCP trycker du pa
knappen Ta bort. Sista TCP kan inte tas bort.

Forflyttning och rotation for markerad TCP kan dndras genom att trycka pa respektive vita textfalt
och ange nya vérden.
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Standard-TCP och aktiv TCP

Standard-TCP markeras med en gron ikon till vanster om namnet i Tillgangliga TCP -menyn. For
att ange en TCP som standard, valj TCP och klicka pa Ange som standard.

En TCP-forskjutning betecknas som aktiv for att bestémma alla linjara rérelser i det kartesiska
koordinatsystemutrymmet. Det &r ocksa den aktiva TCP-punktens rorelse som visas pa grafikfli-
ken (se 15.3). Innan programmet kors stélls standard-TCP in som aktiv TCP. Inom ett program
kan vilken som helst av de TCP som anges definieras som aktivTCP for en speciell robotrorelse
(se 15.5.10ch15.5.4).

Lara ut TCP-position

default

<gremngven [ B H
+
Nyt Bppna S

o installation| _Fiytta o Loz
N Allmant Verktygets centrumpunkt

TCP
Montering
1/0-installning
Variabler
Start

Jamn
dvergang

Verktygets 1/0
Hem

Spar
transporthand

O Normal

0.0

0.0

0.0

0.0000

0.0000

0.0000

O

> L Nyttolast och tyngdpunkt

Hastighef

rad
rad

rad

o

L&r ut TCP-position

@ Fler punkter behdvs

Flytta TCP till samma position fran olilka vinklar

Ange punkt 1

o

000

Simulation .

TCP-positionskoordinater kan berdknas automatiskt enligt foljande:

1. Tryck pa TCP-positionsguide.

2. Vilj en fast punkt i robotens arbetsutrymme.

3. Anvéand pilknapparna till hoger pa skdarmen for att flytta TCP till valt punkt fran minst tre
olika vinklar och for att spara motsvarande positioner for verktygets utgangsflansen.

4. Anvand knappen Stilla in for att anvanda verifierade koordinater for gallande TCP. Obser-
vera att positionerna maste vara tillrackligt olika for att berakningen ska bli korrekt. | annat
fall slar LED-statuslampan ovanfér knapparna om till rétt.

Aven om tre positioner vanligtvis racker for att avgora korrekt TCP kan en fjarde position an-
vandas for att ytterligare verifiera att berakningen ar korrekt. Kvaliteten for varje sparad punkt
jamfort med berdknad TCP anges med gron, gul eller réd LED pa respektive knapp.
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Lara ut TCP-orientering

<ej namngiven>* D ﬁ B
+
Nyt Oppna.  Spara

default

0n
00

Kar Installatior Flytta
Allmant Verktygets centrumpunkt
g B L&r ut TCP-orientering
TCP =
v =
Montering . . | m @ Inga funktioner har valts
1/0-inst&llning \{ah en fupkt\on och ange en punkt med verktyget pekande i Z-axelns
riltning fér den valda funitionen.
Variabler 0-0/mm
0.0/mm
Start o0l
.U mm
Jamn Ange punkt
overgang 7
Verktygets I/0 ——
0.0000) rad
fem 0.0000) rad
Sk 0.0000] rac
transportband . e
> i Nyttolast och tyngdpunkt
. o] G
> Faltbuss
[m]

O Normal Hastighet e ———— 100% Simulatiw:-n.

. Tryck pa TCP-orienteringsguide.

Vilj en funktion i kombinationsrutan. (Se 16.3) for mer information om hur nya funktioner
bestdms

Tryck pa Valj punkt och anvand pilarna for att flytta verktyget till en position dar verktygets
orientering och motsvarande TCP sammanfaller med den valda funktionens koordinatsy-
stem.

Verifiera den berdaknade TCP-orienteringen och ange den foér vald TCP med knappen Spara.

Nyttolast

Robotens verktygvikt anges i skdrmens nedre del. For att &ndra denna installning, tryck pa det
vita textfaltet och ange en ny vikt. Instéllningen géller for alla definierade TCP. Information om
den hogsta tillatna nyttolasten finns i installationshandboken f6ér maskinvaran.

Uppskattning av nyttolast

Funktionen hjalper roboten att stélla in korrekt nyttolast och tyngdpunkt.

Anvanda guiden for uppskattning av nyttolast

1.
2.

| installationsfliken under Allmant, valj TCP

P& TCP-skarmen, under Nyttolast och Tyngdpunkt, tryck pa Guiden Nyttolast och Tyngd-
punkt.

| verktyget for uppskattning av nyttolast, tryck pa Nasta

Folj instruktionerna for att stélla in de fyra positionerna.

For att stélla in de fyra positionerna maste robotarmen flyttas till fyra olika positioner. Varje
position méts. Enskilda matningar kan dndras genom att trycka pa gravitetsfalten mittpunkt
och ange vérden.

Nér alla mé&tningar &r slutforda, tryck pa Sluta
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OBS:
Folj dessa riktlinjer for basta resultatberdkning av nyttolast:

+ Se till att de fyra TCP-positionerna ar sa olika varandra som
mojligt

+ Utfér matningarna inom en kort tidsperiod

VARNING:

+ Undvik att dra i verktyget och/eller ansluten nyttolast fore och
under uppskattningen

+ Robotmontering och vinkel maste definieras korrekt i installa-
tionen

Masscentrum
Verktygets tyngdpunkt anges i falten CX, CY och Cz. Instéllningen gaéller for alla definierade TCP.
Installationer som skapats fore version 5.2 stéder instéllning av tyngdpunkten till TCP om detta
har stéllts in tidigare. Om tyngdpunkten stélls in manuellti 5.2 eller hogre forsvinner mojligheten
att stélla in tyngdpunkten till TCP permanent.

VARNING:
laktta korrekta installationsférhallanden. Spara och ladda installa-
tionsfilerna tillsammans med programmet.

16.1.2 Montering

<& namngivens* D i E
+
Nyt  Oppna.  Spara

default

o instalation| ivtta o Logg
Robotmontering och vinkel
TCP T
Montering _—
1/0-installning ;ﬂ
Variabler l
Start Lutning
Jamn S
overgang 450
Verktygets 1/0 ‘
Hem
Spar 0,0°
transportbhand .
s
.

Rotera robotbasens faste

ARG IET Y

O Normal Hastighet (Cmm—— 00% Simw,ﬂati-:wn.

Monteringsspecifikationer pa robotarmen har tva syften:

e-Series 11-78 Version 5.3



16.1 Allmént UNIVERSAL ROBOTS

1. Att fa robotarmen att se ratt ut pa skarmen.

2. Attinformera mandverenheten om gravitationsriktningen.

En avancerad dynamisk modell ger robotarmen mjuka och exakta rérelser samt tillater robo-
tarmen att halla sig sjélv i Iaget Frikorning. Darfor ar det viktigt att robotens montering gjorts
korrekt.

VARNING:

Om robotarmens montering inte gors pa ratt satt kan detta orsaka
ofta aterkommande skyddsstopp och risken att robotarmen ror sig
nar knappen Frikorning trycks ned.

Om robotarmen ska monteras pa ett plant bord eller golv behéver inga dndringar goras pa den har
skarmbilden. Om robotarmen daremot takmonteras, viggmonteraseller monteras i vinkelmaste
detta justeras med tryckknapparna.

Knapparna till héger pa skdarmen anvénds for att stélla in vinkeln pa robotarmens montering. De
tre knapparna pa 6vre hogra sidan stéller in vinkeln mot taket (180°), vdaggen (90°) och golvet
(0°). Luta-knapparna kan anvandas for att stélla in en godtycklig vinkel.

Knapparna pa nedre delen av skdrmen anvands for att rotera robotarmens faste sa att det stam-
mer overens med den faktiska monteringen.

VARNING:
laktta korrekta installationsférhallanden. Spara och ladda installa-
tionsfilerna tillsammans med programmet.

16.1.3 1/0-installning

def:

<e] namnglven>* D i E

Ny, Oppna.

Br nstallation
 Allmént
Visa

TCP
‘D\g\ta\ v
Montering
1/0-instélIning Ingéng Utgéng
. digital in[0] : <Standard> ~ digital_out(0] : <Standard= ~
Variabler
digital in[1] : <Standard> % digital outi1] : Prog-Running
Start digital_in[2] : Starta program digital_out[2] : <Standard>
Tt digital_inl3] : Stoppa program digital_out([3] : <Standard=
Svergéng digital in[4] : <Standard> digital_out[4] : <Standard>
digital_in[s] : <Standards> digital_out(5] : <Standard>
Verktygets I/0 digital_inl6] : <Standards digital_out(s] : <Standards>
Hem digital in[7] : <Standard> digital_out(7] : <Standard>
Spar toolinf0]  : <Standard= tool_out[0] : <Standard>
transportband toolin[l] : <Standard> v tool out[l] : <Standard> v
> sakerhet
> Funktioner Flikkontrollen 1/0
> Faitbuss

Atgérd | programmet

H&g nér det kérs - I8g nér det stoppas ¥

O Normal Hastighet (Cr———— 100% ° 0 O Simulaw:-m.
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Pa 1/0-instéllningsskarmen kan anvandarna ange I/0-signaler och konfigurera atgarder med flik-
kontrollen 1/0 .
Obs: Nar kommunikationsgranssnittet (TCI) &r aktiverat blir verktygets analoga ingang otillgang-

lig.

Avsnitten Ingang och Utgang listar olika typer av I/0-signaler som:
- Digital standard for allmanna dndamal, konfigurerbar och verktyg
+ Analog standard for allmadnna dndamal och verktyg
+ MODBUS

* Register for allmadnna d@ndamal (boolsk, hel- och flyttal) De allmé&nna registren kan nas ex.
via en faltbuss (som Profinet och Ethernet/IP).

1/0-signaltyp
For att begransa antalet signaler som listas i avsnitten Ingang och Utgang, anvand kombina-
tionsrutan Visa hogst upp pa skdrmen for att &ndra det visade innehdllet baserat pa signaltyp.

Anvanda anvandadefinierade namn
For att latt komma ihag signalernas funktioner vid arbete med roboten kan anvdandaren namnge
ingangs- och utgangssignaler.
1. Valj 6nskad signal
2. Klicka pa textféltet i den nedre delen av skdrmen for att ange namnet.

3. For att aterstalla standardnamnet, klicka pa Rensa.

Ett allmant &ndamalsregister maste ges ett anvandardefinierat namn for att gora det tillgangligt i
programmet (dvs for ett Vanta-kommando eller ett villkorligt uttryck av ett Om-kommando) Kom-
mandona Vanta och Om beskrivs i (15.5.3) och (15.6.4). De namngivna allméanna registren
finns i véljaren Ingang och Utgang pa skdarmbilden Uttrycksredigerare.

I/0-atgarder och 1/0-flikkontroll
Ingangs- och utgangsatgirder Fysiska och digitala faltbuss-I/0 kan anvandas for att utlésa at-
garder eller reagera pa status for ett program.
Tillgangliga ingangsatgarder:
+ Start: startar eller aterupptar det aktuella programmet pa en stigande kant. Denna funk-
tion aktiveras endast i fjarrlage (se 21.3.3).
+ Stopp: Stoppar det aktuella programmet pa en stigande kant.
+ Paus: Pausar det aktuella programmet pa en stigande kant.
« Frikorning: Vid hog ingang ar roboten i frikérningsléage (liknande anvéndning med knap-
pen Frikorning). Ingangen ignoreras om ett program koérs eller om andra villkor forbjuder
frikdrning.

VARNING:

Om roboten stoppas medan ingangsatgéarden Start anvands forflyt-
tar sig roboten langsamt till programmets forsta vagpunkt innan
programmet utférs. Om roboten pausas medan ingangsatgérden
Start anvénds ror sig roboten langsamt till den punkt dér den pau-
sades innan programmet aterupptas.
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Tillgangliga utgangsatgérder:

+ Lag nar det inte kors: Utgangen &r lag nar programstatusen ar “stoppad” eller “pausad”.

+ Hog nar det inte kors: Utgangen ar hog nar programstatus ar “stoppad” eller “pausad”.

+ Hog nér det inte kors, lag nar det &r stoppat: Utgdngen &r 1ag nér programstatusen ar
“stoppad” eller “pausad” och hdg nar programmet kors.

+ Kontinuerlig puls: Utgangen vaxlar mellan hég och lag under ett specificerat antal se-
kunder medan programmet kors. Pausa eller stoppa programmet for att behalla puls-
statusen.

1/0 flikkontroll Specificera om en utgang styrs via I/O-fliken (av programmerare eller av bade
operatorer och programmerare) eller om den styrs av robotprogrammen.

16.1.4 Variabler

<& namngiven=* D ﬁ E
+
[I—

default*
[

el YT e
N Allmént . .
_ Installationsvariabler

TCP
Variabel ~ Varde
Montering
1/0-instéllning
Variabler
Start

Jamn
dvergdng

Verktygets 1/0
Hem

Spar
transportband

Skapa ny

O Normal Hastighet (Cr——— 100% ° o O Simulath:-m.

Variabler som skapas hér kallas installationsvariableroch anvands precis som normala program-
variabler. Installationsvariabler ar speciella, eftersom de behaller sina vdrden &ven om program-
met stoppas och sedan startas om, och dven om robotarmen och/eller manéverskapet stangs
av och sedan slas pa igen. Deras namn och véarden lagras med installationen, sa det gar att
anvanda samma variabel i flera program.

Skapa ny installationsvariabel
MNamn Vérde

i_varx_1 =

Om du trycker pa Skapa ny 6ppnas ett fonster med ett namnforslag fér den nya variabeln. Nam-
net gar att andra och dess varde kan anges genom att rora vid nagot textfalt. Det gar bara att
klicka pa knappen OKom det nya namnet inte redan anvands i installationen.

Det gar att andra vérdet pa en installationsvariabel genom att markera den i listan och klicka pa
Redigera varde.

Radera en variabel genom att markera den i listan och klicka pa Radera.
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Né&r installationsvariablerna har konfigurerats maste sjélva installationen sparas for att konfigu-
rationen ska behallas.

Installationsvariablerna och deras varden sparas ocksa automatiskt var tionde minut.

Om ett program eller en installation har laddats och en eller flera av programvariablerna har
samma namn som installationsvariablerna far anvéndaren tvad majligheter att 16sa problemet:
antingen anvands installationsvariablerna med samma namn istéllet for programvariabeln, eller
ocksa far de variabler som krockar nya namn automatiskt.

16.1.5 Start

<gramgen>s [ B |
defz o
e ELETES

Nyt Oppna.

= nstalition  Flytts N 009
W Allmant | Andringar borjar inte gélla férran installationen sparas
TCP Standardprogramfil
Montering Ladda ett standardprogram automatisikt nér robeten sétts igdng

IfC-installning | 4444 standardprogram
Variabler
Start
o Autostarta standardprogrammet pé& fliken K&r
Jamn
overgdng P& Kkant till
Verktygets 1/0
Hem 1 Om &ven alternativet Initiera automatiskt nedan &r aktiverat kan roboten bérfa réra sig nér den strémsétts.

S| pé r Detta géller endast i Fjérrkontrollldget.
transporthand

q Initiera automatiskt
) Sikerhet
> Funktioner Initiera roboten automatiskt nér strommen slés pé
> Faltbuss
Lossa robotens broms automatiskt

P <Di.Ingéng> v | kanttl LAG -

¥ Roboten kan réra sig p& grund av att bromsen lossats.

Detta géller endast | Fjérrkontrollidget.

O Normal Hastighet Com— 100% ° Q O simulation ()

Startskarmen innehaller instéllningar for att automatiskt ladda och starta ett standardprogram
samt for att initiera robotarmen automatiskt vid start.

VARNING:

1. Nar autoload, auto start och auto-initiering aktiveras kor robo-
ten programmet sa snart kontrollskapet slas pa och sa lange
som insignalen 6verensstammer med den valda signalnivan.
Till exempel kravs inte kantovergang till den valda signalnivan
i sadana fall.

2. Var forsiktig nar signalnivan ar installd till LAG. Ingangssig-
naler ar av standard laga, vilket leder till att programmet kors
automatiskt utan att utlosas av en extern signal.

3. L&get Fjarrkontroll maste vara aktiverat fore korning av ett
program med aktiverad autostart och autoinitiering.

Ladda startprogram

Ett standardprogram laddas nar manoverskapet startas. Dessutom laddas standardprogrammet
automatiskt nar skarmbilden Kor Program visas (se 14) och inget program har laddats.
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Starta startprogram

Standardprogrammet kan startas automatiskt pa skarmen Kor program. N&r standardprogram-
met laddats och kantévergangen for den angivna externa insignalen upptacks startas program-
met automatiskt.

Vid start ar den aktuella insignalnivan odefinierad. Nar en 6vergang som éverensstammer med
signalnivan vid start, startas programmet automatiskt. Dessutom inaktiveras funktionen for au-
tomatisk start om du lamnar skdrmen Kor program, eller trycker pa stoppknappen pa instru-
mentbradan tills kérningsknappen har tryckts in igen.

16.1.6 1/0 for verktyget

<ej namngiven=* ﬁ i E
+
Spara

default*
[ Gppna.

o st i ogg
Verktyg analoga ingangar Lége for digital utgang
Tcp O Analoga ing&ngar Lé&get fér digital utgéng definieras utifrdn det anslutna verktyget
Montering analog inl2]
1/0-inst&lining analog_in[3] Verktygets utspanning
Variabler Att stélla in verktygsspanningen till 24V kan skada ansluten
— @ Gréanssnitt fér kommunikation ! utrustning om den endast konfigurerats til 12V
e Kormm.rikation med veretyger wan exta Kenege
dvergdng O bubbla stromstift
Verktygets 1/0 Baudhastighet 115200 v
Hem Paritet Inget v @ Standardutgéng
Spar Stoppbitar Ett v Digttal utgéng 0
e RX Idle-tecken 15 Digttal utgang 1
TX Idle-tecken 3,5

O Normal Hastighet Cr———— ° o o Simulath:-m.

Verktygets analoga ingangar
Granssnitt for verktygskommunikation

Granssnittet for verktygskommunikation TCI moéjliggér kommunikation med ett anslutet verktyg
via robotverktygets analoga ingang. Detta eliminerar behovet av extern kabeldragning.
Nar Granssnitt for verktygskommunikation &r aktiverat ar inga analoga ingangar tillgangliga.

Konfigurera granssnittet for verktygskommunikation (TCI)
1. Tryck pa fliken Installation och under Allmant trycker du pa Verktyg 1/0.

2. Vilj Kommunikationsgranssnitt for att redigera TCl-installningar.
Nar TCI &r aktiverat &r verktygets analoga ingang inte tillgangligt fér I/0-installningen for
Installationen och visas inte i ingangslistan. Verktygets analoga ingang ar inte heller till-
ganglig for program som Vénta pa val och uttryck.

3. lrullgardinsmenyerna under Kommunikationsgranssnitt valjer du dnskade véarden.
Eventuella vardeandringar skickas direkt till verktyget. Om ett installationsvarde skiljer sig
fran det som verktyget visas en varning.

Digitalt utgangsldge
Verktygets kommunikationsgranssnitt tillater tva digitala utgangar att konfigureras oberoende. |
PolyScope har varje stift en rullgardinsmeny dar utgangsldget kan stéllas in. Foljande alternativ
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finns tillgangliga:

+ Sinking: Har kan stiftet konfigureras i NPN- eller Sink-konfiguration. N&ar utgangen &r av
slapper stiftet igenom en strom till jord. Detta kan anvéandas tillsammans med PWR-stiftet
for att skapa en komplett krets (se ??).

« Sourcing: Hér kan stiftet konfigureras i PNP- eller Source-konfiguration. N&r utgangen ar pa
ger stiftet en plusspénningskalla (konfigurerbar pa 10-fliken). Denna kan anvandas tillsam-
mans med GND-stiftet for att skapa en komplett krets (se ??).

+ Push/Pull: Har kan stiftet konfigureras i en Push/Pull-konfiguration. Nar utgangen ar pa ger
stiftet en plusspanningskalla (konfigureras pa I0-fliken). Denna kan anvandas tillsammans
med GND-stiftet for att skapa en komplett krets (se ??). Nar utgangen é&r av sléapper stiftet
igenom en strom till jord.

Nar du har valt en ny utgangskonfiguration verkstélls @ndringarna. Den inldsta installationen
modifieras for att aterspegla den nya konfigurationen. Efter verifiering att verktygets utgangar
fungerar pa avsett satt maste du spara installationen for att forhindra att andringarna forloras.

Dubbel stiftsstromforsorjning

Dubbel stiftsstromforsorjning anvands som stromkalla for verktyget. Aktivering av dubbel stifts-
stromforsorjning inaktiverar verktygets digitala utgangar som standard.

16.1.7 Jamn overgang mellan sikerhetsldgen

Vid véxling mellan sékerhetsldagen under handelser (dvs. insignal reducerat lage, utlésarplan re-
ducerat lage, sékerhetsstopp och treldges aktiveringsenhet) forséker robotarmen att anvanda
0,4 s for att gora en “mjuk” 6vergang. Befintliga applikationer har oférandrat beteende som mot-

-

svarar den “harda” instéllningen. Nya installationsfiler stélls in pa “mjuk” instéllning.

Justering av installningar for acceleration/inbromsning

1. Gatill rubriken och tryck pa Installation.
2. Pa menyn till vanster, under Allmant, valj Jamn overgang.

3. Valj Hard for att fa hogre acceleration/inbromsning
eller vélj Mjuk for instéllning av jamnare standardovergang.

e-Series 11-84 Version 5.3



16.1 Allmént UNIVERSAL ROBOTS
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Hemma é&r ett anvandardefinierat utgangslége eller returposition for robotarmen. Nar Hemma
har definierats ar det sedan alltid tillgangligt nar ett robotprogram skapas. Du kan anvanda ut-
gangslaget for att definiera en saker Hemma-position.(Se 13.2.10)

Definiera Hemma

1. Gatill rubriken och tryck pa Installation.
2. Ga till Allmant, och vélj Hemma.
3. Klicka pa Ange position.

4. Lar roboten med knapparna Frikorning eller Overgang.

16.1.9 Instillning av transportbandssparning

Instéllning av transportbandssparning tillater konfigurering av rérelsen hos upp till tva separa-
ta transportband. Instéllning av transportbandssparning innehéller alternativ for att konfigurera
roboten for arbete med absoluta eller inkrementerande kodenheter plus linjara eller cirkuldra
transportband.

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.

Definiera ett transportband
1. Gatill rubriken och tryck pa Installation.

2. Under Allmént véljer du Transportbandssparning.

3. llistrutan under Transportbandssparning véljer du Transportband 1 eller Transportband 2.
Du kan bara definiera ett transportband at gangen.

4. Vilj Aktivera Transportbandssparning

5. Konfigurera Transportbandsparametrar (avsnitt 16.1.9) och Sparningsparametrar (avsnitt 16.1.9).

Transportbandsparametrar

Inkrementella kodenheter kan anslutas till Digitala ingangar 8 till 11. Avkodningen av digitala
signaler sker vid 40 kHz. Anvandning av en Quadrature-kodenhet (kréver tva ingangar) kan
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roboten faststélla hastigheten och transportbandets riktning. Om transportbandets riktning
ar konstant kan en enda ingang anvandas. Denna avkanner stigande, fallande eller stigande
och fallande i syfte att faststélla transportbandets hastighet.

Absolut kodenheter anslutas genom en MODBUS-signal. Detta kraver forkonfigurering av ett
digitalt MODBUS utgangsregister i (avsnitt 16.4.1).

Sparningsparametrar

Linjara transportband Om du viljer ett linjart transportband maste en linjefunktion konfigure-
ras i funktionsdelen av installationen for att faststalla transportbandets riktning. Kontrolle-
ra noggrannheten genom att sétta linjefunktionen parallell med transportbandets riktning,
med stort avstand mellan de tva punkter som definierar linjefunktionen. Konfigurera lin-
jefunktionen genom att placera verktyget fast mot transportbandets sida vid inlarning av
tva punkter. Om linjefunktionen har motsatt riktning an transportbandets rérelse, tryck pa
knappen Omvand riktning.
Faltet Klick per meter visar antal klick som kodenheten genererar nér transportbandet flyt-
tas en meter.

Cirkelformade transportband Under sparning av cirkelformade transportband maste transport-
bandets mittpunkt faststéllas.

1. Faststall mittpunkten i installationsavsnittet Funktioner. Vardet for Klick per meter
maste vara det antal klick som kodenheten genererar nér transportbandet roteras ett
helt varv.

2. Markera kryssrutan Rotera verktyget med transportband om verktygets riktning ska
félja transportbandets rotation.

16.2 Sakerhet
Se kapitel 13.

16.3 Funktioner
(R Zz P Q2M s B

Ker oram[instalistion| Fiytta o Logg
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) Allmant Funktioner
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> Sékerhet ) BES

@ Verktyg

+ Punkt
/ Linje IE

% Plan

> Faltbuss

O Normal Hastighet E————————————— 100% ° Q O Sir‘ﬂu\at\-:.wn.
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En Funktion&r en representation av ett foremal som har definierats med ett namn for framtida
referens och en sexdimensionell pose (position och orientering) i forhallande till robotens fun-
dament.

Det &r vanligt att delar av ett robotprogram bestar av rérelser som maste utforas i forhallande
till specifika féremal annat an robotarmens bas. Féremalen kan vara bord, andra maskiner, ar-
betsstycken, transportband, lastpallar, system for visuell avkanning, tomrum eller gréanser som
vanligen finns i robotarmens omgivning. Det finns alltid tva férdefinierade funktioner for roboten.
Varje funktion far sin pose definierad av robotarmens instéllningar:

+ Funktionen bas &r placerad med utgdngspunkt i robotbasens centrum (se figur 16.1)

« Verktygsfunktionen &r placerad med utgangspunkt i centrum av aktuell TCP (se figur
16.2)

Figur 16.1: Basfunktion Figur 16.2: Verktyg (TCP-funktion)

Anvandardefinierade funktioner placeras med en metod som anvander aktuell TCP-pose i arbet-
sytan. Det betyder att anvandaren kan lara in platser for funktioner med hjalp av laget Frikdrning
eller knuffa (manuell styrning) till dnskad pose.

Det finns tre olika strategier (Punkt, Linje och Plan) for att definiera funktionens pose. Den bésta
strategin for varje enskilt program beror pa den typ av objekt som anvands och dess precisions-
krav. Allméant sett ar en funktion som bygger pa fler ingangspunkter (Linje och Plan) att féredra
om den &r tillamplig pa ett det specifika objektet.

Béttre noggrannhet uppnas med en definition av tva punkter med funktionen Linje med sa stor
fysisk separation som mgjligt. Punktfunktionen kan dven anvandas for att ange ett linjart trans-
portband men da maste anvandaren rikta TCP:n i transportbandsrérelsens riktning.
Anvandning av fler punkter for att definiera t.ex. ett bords pose innebar att orienteringen grundar
sig i positionerna snarare an orienteringen hos en enda TCP. En enda TCP-orientering &r svarare
att konfigurera med hog precision.

For fler satt att definiera en funktion, se (avsnitt: 16.3.2), (16.3.3) och (16.3.4).

16.3.1 Anvanda en funktion

Nar en funktion &r definierad i installationen kan du hanvisa till den fran robotprogrammet for
relaterade robotrorelser (t.ex. Flyttad, FlyttaL och FlyttaP -kommandon) till funktionen (se
avsnitt 15.5.1). Detta medger en enkel anpassning av robotprogrammet (t.ex. vid flera olika
robotstationer, nar ett féremal flyttas under programmets korning eller da det flyttas permanent
runt scenen). Genom en enkel justering av den refererade funktionen for ett visst féremal sker
alla programmets rorelser i forhallande till foremalet. For fler exempel, se (avsnitt 16.3.5)
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and (16.3.6).

Funktioner som konfigureras som knuffbara &r ocksa anvandbara nér roboten flyttas manu-
ellt under fliken Flytta (avsnitt 17) eller skarmbilden Pose-redigering (se 17.3.1). Néar en
funktion valjs som en referensram, kommer knapparna Flytta verktyg for forflyttningar och ro-
tationer att fungera i den valda funktionsrymden (se 17.3) och (17.1), avlasning av TCP-
koordinatvarden. Om exempelvis en tabell definieras som en funktion och ar vald som en re-
ferens i fliken Flytta, flyttar pilarna (upp/ner, vénster/hoger, framat/bakat) roboten i dessa rikt-
ningar relativt till bordet . Dessutom kommer TCP-koordinaterna att folja bordets ram.

« | trédet Funktioner kan du byta namn pa en punkt, linje eller plan genom att trycka pa knap-
pen Penna.

- | funktionstradet kan du radera en punkt, linje eller plan genom att trycka pa Knappen Ta
bort.

Kan knuffas

Valj om det ska ga att knuffa den valda funktionen. Detta bestdmmer om funktionen ska visas i
funktionsmenyn pa skarmen Flytta.

Anvanda funktionen Flytta roboten hit

Nar knappen Flytta robot hit trycks ned flyttas robotarmen mot vald funktion. | slutet av forflytt-
ningen kommer koordinatsystemen for funktion och TCP att sammanfalla.

16.3.2 Lagg till ny punkt

Tryck pa knappen Punktfor att Iagga till en punktfunktion i installationen. Punktfunktionen anger
en sakerhetsgréans eller en global hemkonfiguration for robotarmen. Punktfunktionens pose de-
finieras som position och orientering for TCP.

<e] namnglven>* cC =—
aaree Do@ W ce =
Kor ion Flytta 10 Logg s oFen el
Punkt 1 (B
unkt M Ta bort
» Sakerhet A Sos -
@ Verktyg P
e -
+ Punkt b I +
7 Linje
® Plan
> Féltbuss
[ ]
f
= I
|
£3 =]

| Flytta hit || Andra den hér punkten |

O Normal Hastighet (C—————— 100% Simu\at\-:wn.

16.3.3 Lagga till en linje

Tryck pa knappen Linje for att Iagga till en punktfunktion till installationen. Linjefunktionen de-
finierar linjer som roboten maste félja. (tex vid sparning av transportband). En linje / definieras
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som en axel mellan tva punktfunktioner p7 och p2 enligt figuren 16.3.

Figur 16.3: Definiera en linjefunktion

| bild 16.3 utgdr y-axeln i linjens koordinatsystem den axel som ér riktad fran den forsta punkten
till den andra. Z-axeln definieras som projektionen av z-axeln fér p7 pa det plan som &r vinkelratt
mot linjen. Positionen for linjens koordinatsystem dr samma som positionen for p7.

<ej namngiven=* ﬁ ﬁ E
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default*
[

Fiytea o ogg
> Allméant Funktioner L =
> sakerhet & Bas ) L
® Verktyg
T « Punkt_1
+ Punkt_2 +
/ Linje
@ Plan
> Faltbuss
[ ]
i I
.
£3
Flytta hit

O Normal l ————— 100% Simulation .

16.3.4 Planfunktionen

Planfunktionen anvands vanligen nar det finns behov fér en ram med hog precision, t.ex. vid
arbete med ett system for visuell avkanning eller vid rorelser i férhallande till ett bord.

Ldgg till plan
1. Under Installation, vélj Funktioner.

2. Under funktioner, vélj Plan.
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Inld@rning av plan

Tryck pa knappen Plan for att fa hjalp av skarmguiden att skapa ett nytt plan.

1. Valj origo
2. Flytta roboten for att ange riktningen for planets positiva x-axel

3. Flytta roboten for att ange riktningen for planets positiva y-axel

Planet definieras med hégerregeln sa att z-axeln ar korsprodukten av x-axeln och y-axeln (se bild
nedan).

OBS:
Du kan lara in planet i motsatt riktning av x-axeln om du vill att det
ska vara normalt i motsatt riktning.

Andra ett befintligt plan genom att vélja Plan och trycka p& Andra plan. Du kommer dé att an-
vanda samma guide som for inldrning av ett nytt plan.

16.3.5 Exempel: Manuell uppdatering av en funktion for att justera ett program

Tank dig en tillampning dar flera delar av ett robotprogram forhaller sig till ett bord. | figuren 16.4
visas detta som rorelsen fran vagpunkterna wp1 till wp4.

Det &r ett krav for tillampningen att programmet bér ateranvandas for flera robotinstallationer,
dér endast bordets position kan variera nagot. Rorelsen i forhallande till bordet ar identiskt. Ge-
nom att definiera bordets position som en funktion P7 i installationen kan programmet genom
att konfigureras i férhallande till planet med kommandot FlyttaLinjdr enkelt anvandas av ytterli-
gare robotar bara genom att uppdatera installationen med bordets aktuella position.

Konceptet géller ett antal funktioner i en tillampning for att fa ett flexibelt program som kan l6sa
samma uppgift pa manga robotar trots att platskritiska uppgifter i arbetsomradet kan variera
mellan olika anlaggningar.
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Robotprogram -
Flyttaled wpa »

S1
FlyttalLinjar # Funktion: P1_var wp2

wpl

wp2

wp3

wp4

L
wp3

Pl

Figur 16.4: Enkelt program med fyra vagpunkter relativt ett funktionsplan som uppdateras manuellt ge-
nom att andra funktionen

16.3.6 Exempel: Dynamisk uppdatering av en funktions pose

Téank dig en liknande tillampning dar roboten dven maste rora sig i ett specifikt monster ovanpa
ett bord for att kunna I6sa en sarskild uppgift (se 16.5).

wp2 ‘5 wpl

by

™

Np3

Pl

wpd

Figur 16.5: Ett FlyttaV-kommando med fyra vagpunkter jamfort med planfunktionen

Den rorelse som &r relativ till P7 upprepas ett antal ganger, varje gang med en forskjutning pa
o. | exemplet ar forskjutningen installd till 10 cm i Y-riktningen (se bilden 16.6, férskjutningar 017
och 02). Detta kan dstadkommas med t.ex. skriptfunktionerna pose_lédgg till() eller pose_flytta()
for att manipulera den variabla funktionen.

Det gar dven att véxla till en helt annan funktion medan programmet kors istéllet for att bara
lagga till en forskjutning. Detta kan ses i exemplet nedan (se figur 16.7) dar referensfunktionen
for kommandot FlyttaLinjér P1_var kan vaxla mellan de tva planen P17 och P2.

16.4 Faltbuss

Har kan du konfigurera den klass av natverksprotokoll for industridatorer som anvands for dis-
tribuerad kontroll i realtid som accepteras av PolyScope: MODBUS och Ethernet/IP
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Figur 16.6: Anvanda en forskjutning till planfunktionen
.
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FlyttaLed [
S1 wpl o
om (digital_ingang[0]) s& e . *
P1_var = P1 “?pz .
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Figur 16.7: Vaxla mellan planfunktioner

16.4.1 1/O-installningar for MODBUS-klient

Flytta

Kor ation 2
> Allmént I/O-instéliningar for MODBUS-klient

-
TN
MODBUS IP-adress [ sekvenslage
EtherNet/IP
PROFINET Typ Adress Namn Vérde
@ |[Registerutgang - 18 MODBUS_1 [ 4
Frekvens [Hz] MODBUS-slavadress El
Svarstid [ms]: ----, Tidsgrdnser: 0, Begidranden misslyckades: 0, Avg. resp. fi ----
® |pigital ingang - 260 MODBUS_2
Frekvens [Hz] MODBUS-slavadress E
Svarstid [ms]: ----, Tidsgrédnser: 0, Begédranden misslyckades: 0, Avg. resp. fi ----
~

[4 Visa avancerade alternativ Uppdatera lista

O Normal astighet C—) 10 o 0 O simutation ()
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Har stélls MODBUS-klientens (huvudenhetens) signaler in. Anslutningar till MODBUS-servrar (el-
ler slavenheter) pa angivna IP-adresser kan skapas med in- och utgangssignaler (register eller
digitalt). Varje signal har ett unikt namn sa att den kan anvéandas i program.

Uppdatera

Tryck pa den har knappen for att uppdatera alla MODBUS-anslutningar. Uppdatering kopplar ifran
och ateransluter alla modbus-enheter. All statistik rensas.

Ldgg till enhet
Tryck pa den har knappen for att lagga till en ny MODBUS-enhet.

Ta bort enhet
Tryck pa den har knappen for att ta bort MODBUS-enheten och alla signaler pa den.

Ange enhetens IP-adress
Har visas MODBUS-enhetens IP-adress. Tryck pa knappen for att dndra den.

Sekvenslage

Endast tillgédngligt nér Visa avancerade alternativ (se 16.4.1) &r valt. Om den hér kryssrutan mar-
keras tvingas modbus-klienten vanta pa ett svar innan nésta begaran skickas. Vissa faltbus-
enheter kraver det har laget. Det kan hjdlpa att aktivera det har alternativet om det finns flera
signaler och ett storre antal begaranden resulterar i signalforluster. Observera att den faktiska
signalfrekvensen kan vara lagre an den begarda om flera signaler definieras i sekvenslage. Den
faktiska signalfrekvensen kan observeras i signalstatistiken (se avsnitt 16.4.1). Signalindikatorn
vaxlar till gult om den faktiska signalfrekvensen understiger halva det varde som valts i listan
Frekvens.

Ldgg till signal
Tryck pa den har knappen for att lagga till en MODBUS-signal pa motsvarande MODBUS-enhet.

Ta bort signal

Tryck pa den har knappen for att ta bort en MODBUS-signal fran motsvarande MODBUS-enhet.

Ange signaltyp
Anvand den har kombinationsrutan for att ange signaltypen. Tillgangliga typer ar:

Digital ingang En digital ingang (spole) &r en kvantitet pa en bit som lases fran MODBUS-enheten
pa den spole som anges i signalens adressfélt. Funktionskod 0x02 (L&s diskreta ingangar)
anvands.

Digital utgang En digital utgadng (spole) ar en kvantitet pa en bit som kan anges till antingen
hog eller 1ag. Innan vardet pa den har utgangen har angetts av anvandaren lases vardet
fran MODBUS-fjarrenheten. Detta betyder att funktionskod 0x01 (L&s spolar) anvands. Né&r
utgangen har angetts med ett robotprogram eller genom att trycka pa knappen ange sig-
nalvarde anvands funktionskoden 0x05 (Skriv enstaka spole) framgent.

Registeringang En registeringang ar en kvantitet pa 16 bitar som lases fran den adress som
anges i adressfaltet. Funktionskod 0x04 (L&s ingangsregister) anvands.

Registerutgang En registerutgang ar en kvantitet pa 16 bitar som kan anges av anvandaren. In-
nan vardet pa den héar utgangen har angetts, lases vardet fran MODBUS-fjarrenheten. Detta
betyder att funktionskod 0x03 (Las hallregister) anvands. Nar utgdngen har angetts med

Version 5.3 11-93 e-Series

Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamritt.



Copyright © 2009-2019 av Universal Robots A/S Med ensamratt.

UNIVERSAL ROBOTS 16.4 Féltbuss

ett robotprogram eller genom att ett signalvarde angetts i faltet ange signalvarde, anvands
funktionskoden 0x06 (Skriv enstaka register) for att ange vardet pA MODBUS-fjarrenheten.

Ange signaladress
Detta falt visar adresserna pa MODBUS-fjarrservern. Anvand knappsatsen pa skdrmen for att
vélja en annan adress. Giltiga adresser beror pa MODBUS-fjarrenhetens tillverkare och konfigu-
ration.

Ange signalnamn

Anvandaren kan ge signalen ett namn med tangentbordet pa skarmen. Det har namnet anvands
nar signalen anvands i program.

Signalvarde
Har visas signalens aktuella varde. For registersignaler uttrycks vardet som ett heltal utan tec-
ken. For utgéngssignaler kan énskat signalvarde anges med knappen. Aven for registerutgangar
uttrycks det varde som ska skrivas till enheten som ett heltal utan tecken.

Signalanslutningsstatus

Denna ikon visar om signalen kan ldsas och skrivas korrekt (gron), eller om enheten ger ovédntade
svar eller inte gar att nd (grd). Om ett MODBUS-undantag tas emot visas svarskoden. Svar pa
MODBUS-TCP-fel ar:

E1 OGILTIG FUNKTION (0x01) Den funktionskod som togs emot i fragan ar inte en tillaten atgard
for servern (eller slavenheten).

E2 OGILTIG DATAADRESS (0x02) Den funktionskod som togs emot i frdgan &r inte en tillaten
atgard for servern (eller slavenheten). Kontrollera att den signaladress som angavs svarar
mot installningen pa MODBUS-fjérrservern.

E3 OGILTIGT DATAVARDE (0x03) Ett varde som finns i fragans datafélt &r inte ett tillatet véarde
for servern (eller slavenheten). Kontrollera att det signalvdrde som angavs &r giltigt for den
angivna adressen pa MODBUS-fjarrservern.

E4 SLAVENHETSFEL (0x04) Ett oaterkalleligt fel intréffade medan servern (eller slavenheten)
forsokte utfora den begéarda atgarden.

E5 KVITTERA (0x05) Speciell anvandning i samband med programmeringskommandon som
skickas till MODBUS-fjarrenheten.

E6 SLAVENHET UPPTAGEN (0x06) Speciell anvandning i samband med programmeringskom-
mandon som skickas till MODBUS-fjarrenheten. Slavenheten (servern) kan inte svara for
tilifallet.

Visa avancerade alternativ
Den har kryssrutan visar eller déljer de avancerade alternativen for varje signal.

Avancerade alternativ
Uppdateringsfrekvens Den har menyn kan anvandas for att dndra signalens uppdateringsfre-
kvens. Detta &r den frekvens med vilken forfragningar skickas till MODBUS-fjarrenheten for
attlasa eller skriva signalvérdet. Om frekvensen &rinstélld pa 0, initieras modbus-begéranden

pa begdran med anvandning av skriptfunktionerna modbus_get_signal_status, modbus_set_output_regist

och modbus_set_output_signal.
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Slavadress Detta textfalt kan anvandas for att ange en speciell slavadress for de forfragning-
ar som motsvarar en specifik signal. Vardet maste vara i det 6ppna intervallet 0-255, och
standardvardet ar 255. Om du dndrar detta varde rekommenderar vi att du kontrollerar funk-
tionen vid andring av slavadress i dokumentationen till MODBUS-fjarrenheten.

Ateranslut rakning Antalet gdnger TCP-anslutningen stangdes och &teransléts.
Anslutningsstatus TCP-anslutningsstatus.

Svarstid [ms 1] Tiden mellan att modbus-begéran skickas och svaret tas emot — uppdateras
endast nar kommunikation ar aktiv.

Fel pa modbuspaket Anatal mottagna paket som inneholl fel (d.v.s. ogiltig 1angd, felaktig data,
TCP-uttagsfel).

Timeouts Antal modbus-begéaranden som inte besvarats.
Begaranden misslyckades Antal paket som inte kunde skickas p.g.a. ogiltig uttagsstatus.

Faktisk frekv. Genomsnittlig frekvens av klientens (huvudenhetens) signalstatusuppdateringar.
Det har vardet berdknas om varje gang signalen tar emot ett svar fran servern (eller en slav).

Alla raknare upp till 65535 och sedan omsluta tillbaka till 0.

16.4.2 EtherNet/IP

| EtherNet/IP kan du aktivera och avaktivera robotens anslutning till ett EtherNet/IP. Om du véljer
Aktivera, kan du vélja vilken atgérd som ska utforas i programmet om skanneranslutningen till
EtherNet/IP forloras. Atgérderna ar:

Ingen: PolyScope kommer att ignorera forlust av EtherNet/IP-anslutning och fortsatta med pro-
grammet som vanligt.
Paus: PolyScope pausar det aktuella programmet. Programmet &terupptas dér det stoppades.

Stopp: PolyScope stoppar det aktuella programmet.
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17 Fliken Flytta

Pa den har skarmen kan du alltid flytta (knuffa) robotarmen direkt, antingen genom att flyt-
ta/rotera robotverktyget eller genom att flytta robotlederna var for sig.

TCP-position Robot Verktygets position
Funktion Aktiv TCP
Visa - | Tcp x| 0,770/mm Rx[ 0,001|rad

v [-232,900/mm RY| -2,221rad

+]

2,221]rad

TCP-orientering

ﬂ? Hem

I=Z

=

F¥ Frikeming

E Nollposition
cha

Armbége

-0,10 °

z|[ 679,400/mm RZ|
Ledposition
t Bas -0,08
[ ] [ 1 ]
Skuldra -90,01 °
[ H ]

Handled 1

-89,96 °

Handled 2

0.08

Handled 3

-0,00

Hastighet

O Normal

17.1 Verktyget Flytta

Hall ned nagon av knapparna Flytta verktyg for att flytta robotarmen i en viss riktning.

- Oversittningspilar (6verst) flytta robotverktyget i riktning som anges.

- Rotationspilen (nederst) andrar robotverktygets orientering i den riktning som visas. Rota-
tionspunkten ar verktygets centrumpunkt eller Tool Center Point (TCP), d.v.s. den punkt i
dnden av robotarmen som ger en karakteristisk punkt pa robotens verktyg. TCP-punkten
visas som ett litet blatt klot.

17.2 Robot

Om den aktuella positionen for robotens TCP kommer néra ett sékerhets- eller utlosningsplan,
eller om robotverktygets orientering ar nara verktygets orienteringsbegransning (se 13.2.5),
visas en 3D-representation av narhetsgransen.

Anmarkning: nar roboten kor ett program ar visualiseringen av gransvarden inaktiverad.

Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet,
vilket anger den sida péa planet dar robotens TCP far placeras. Utlosarplan visas i blatt och gront
med en liten pil som pekar pa planets sida, dar begrdnsningarna i liget Normal (se 13.2.2)
ar aktiva. Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sférisk kon tillsammans med en pil
som anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar verktygsoriente-
ringens tillatna yta (vektor).
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Nar robotens TCP inte langre ar i narheten av gransvardet forsvinner 3D-representationen. Om
TCP overtrader eller & mycket néra att vertrada ett gransvarde visas gransvardets visualisering
som rod.

Funktion

| det 6vre vanstra hornet i faltet Robot, under Funktion, kan du definiera hur du ska styra robo-
tarmen jamfort med funktionerna Visa, Bas eller Verktyg.

Obs: Du far den béasta kanslan for att styra robotarmen om du viljer funktionen Visa och anvan-
der sedan Rotationspilarna till att &ndra visningsvinkeln av 3D-teckningen sa att den matchar
hur du ser den verkliga robotarmen.

Aktiv TCP

| det hogra hornet i faltet Robot, under Aktiv TCP, visas namnet av den nu aktiva Tool Center
Point (TCP), d.v.s. verktygets centrumpunkt.

Hem
Knappen Hem ger dig tillgang till skdrmbilden Flytta roboten till sin position, dar du kan halla
knappen Auto nedtryckt (se 14.4) for att flytta roboten till den féregadende positionen som
angavs vid installationen (se 16.1.8).

Frikorning

Skarmknappen Frikorning gor det mojligt att dra robotarmen till 6nskade positioner/lagen.

Nollstall position

Med knappen Nollstill position kan robotarmen aterga till upprétt lage.

17.3 Verktygets position

Textrutorna visar fullstédndiga koordinatvarden for denna TCP jamfort med vald funktion.
Obs: Du kan konfigurera flera bendmnda TCPs (se 16.1.1). Du kan ocksa klicka pa Redigera
framstallning for att komma till skarmen Framstallningsredigerare.

17.3.1 Skarmbilden Poseredigering

P& den har skarmbilden kan du ange malpositioner for lederna eller en malpose (position och
orientering) for robotverktyget. Den har skarmbilden &r “offline” och styr inte robotarmen direkt.
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<ef namngiven>*

default*

Robot Funktion

n
’ ' ‘\/\sa
I TCP

[+] 077mm [+][=]
¥ -232,9mm [+][ -]
z 679.4mm [+ -]
‘Rotat\onsvektor [rad] A4
® RX 0,002 ; | —|
RY -2,221 |l
RZ 2,221 [+][-]
Ledpositioner
| < Bas 008 [+] -]
- L
— Skuldra -90,01 ° + || -
£3 7] s =]
Armbége -0,1 + || =
Handled 1| -89,96/°  [+][—]
0 e Handled 2 0,08 T [—]
o Avbryt Handled 3 o [+][-]

O Normal Hastighet (——— ) 100% ° 0 o iw\lm'm-

Robot

Robotarmens nuvarande position och angiven ny malposition visas i 3D-grafik. 3D-ritningen dver
robotarmen visar robotarmens aktuella position, och “skuggan” av robotarmen visar malpositio-
nen for robotarmen, som styrs av angivna varden till hoger pa skdrmen. Tryck pa forstoringsgla-
set for att zooma in/ut eller dra med ett finger dver skarmen for att andra vy.

Om den angivna malpositionen for robotens TCP ligger néra ett sékerhets- eller utlésningsplan,
eller om robotverktygets orientering ar néra verktygets orienteringsbegréansning (se 13.2.5), vi-
sas en 3D-representation av narhetsgransen.

Sakerhetsplan visas i gult och svart med en liten pil som representerar normalen mot planet,
vilket anger den sida pa planet dar robotens TCP far placeras. Utlosarplan visas i blatt och gront
med en liten pil som pekar pa planets sida, dar begransningarna i laget Normal (se 13.2.2) ar
aktiva. Verktygsorienteringens gransvarde visas som en sfarisk kon tillsammans med en pil som
anger robotverktygets nuvarande orientering. Konens insida representerar verktygsorientering-
ens tilldtna yta (vektor).

N&rmalet for robotens TCP inte langre &ri ndrheten av gransvardet forsvinner 3D-representationen.
Om mal-TCP 6vertrader eller & mycket nara att 6vertrada ett gransvarde visas gransvardets vi-
sualisering som rod.

Funktioner och verktygsposition

Langst upp till hoger pa skarmen visas funktionsviljaren. Dar definierar funktionsvéljaren vilken
funktion som ska styra robotarmen.

Under funktionsvéljaren visas namnet pa aktiv TCP. Med information om att konfigurera fle-
ra namngivna TCP finns i 16.1.1. Textrutorna visar fullstandiga koordinatvarden for denna TCP
jamfort med vald funktion. X, Y och z styr verktygets position, medan RX, RY och RZ styr verktygets
orientering.

Anvand kombinationsrutan ovanfor textrutorna RX, RY och RZ for att valja hur orienteringen re-
presenteras. Tillgdngliga typer ar:
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+ Rotationsvektor [rad] Orienteringen anges som en rotationsvektor. Axelns langd ar den
vinkel som ska roteras i radianer, och vektorn sjalv ger den axel runt vilken rotationen ska
goras. Detta ar standardinstallningen.

* Rotationsvektor [°] Orienteringen anges som en rotationsvektor, dar vektorns langd ar den
vinkel som den ska roteras, angiven i grader.

+ RPY [rad] Vinklar for roll, tipp och gir (RPY, Roll, Pitch, Yaw), dar vinklarna angetts i radianer.
RPY-rotationsmatrisen (X, Y’, Z"-rotation) ges av:

R,py(v,8,0) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
* RPY-vinklar [°] Roll, tipp och gir (RPY) dar vinklarna anges i grader.

Du kan redigera vardena genom att klicka pa koordinaten. Om du klickar pa knapparna + och -
precis till hdger om en ruta kan du lagga till eller dra bort ett belopp till eller fran aktuellt varde.
Om du trycker pa en knapp och haller den nedtryckt 6kas eller minskas vardet direkt. Ju langre
knappen ar nedtryckt, desto stérre blir 6kningen eller minskningen.

Ledpositioner

Gor det mojligt att ange positionen for de enskilda lederna direkt. Varje ledposition kan ha ett
varde i intervallet —360° till +-360°, vilket ar ledbegrdnsningarna. Du kan redigera vardena genom
att klicka pa ledens position. Om du klickar pa knapparna + och - precis till hoger om en ruta
kan du lagga till eller dra bort ett belopp till eller fran aktuellt varde. Om du trycker pa en knapp
och haller den nedtryckt 6kas eller minskas vardet direkt. Ju langre knappen &r nedtryckt, desto
storre blir 6kningen eller minskningen.

Knappen OK

Om den har skdrmbilden aktiverades fran fliken F1ytta (se 17), kommer en klickning pa knappen
OK att ta dig tillbaka till fliken F1ytta dar robotarmen forflyttas till angivet mal. Om det senast
angivna vérdet var en verktygskoordinat, kommer robotarmen att forflytta sig till malpositionen
med rorelsetypen Flyttal, medan robotarmen flyttar sig till malpositionen med rorelsetypen Flyt-
taLed om det var en ledposition som senast angavs. De olika rorelsetyperna beskrivs i 15.5.1.

Knappen Avbryt

Om du trycker pa Avbryt stdngs skarmbilden och alla dndringar ignoreras.

17.4 Ledposition

Faltet Ledposition tillater dig att direkt styra med individuella leder. Varje led flyttas langs ett
gransintervall for standardleder fran —360° till +-360°, definierat av horisontell axel. Nar gréansen
har uppnatts kan du inte langre flytta leden.

Obs: Du kan konfigurera leder med ett positionsintervall som skiljer sig fran standardintervallet
(se 13.2.4),detta nya intervall anges med réd zon inuti den horisontella axeln.
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VARNING:

1. Under fliken Konfiguration, om gravitationsinstallningen

(se 16.1.2) ar fel, eller om robotarmen lyfter tungt, kan
robotarmen borja flyttas (falla) nér du trycker pa fliken
Frikorning. | sa fall &r det bara att slappa Frikorning igen.

. Se till att anvanda korrekt installationsinstallningar (t.ex. Ro-

botmontering och vinkel, vikt i TCP, TCP-forskjutning). Spara
och ladda installationsfilerna tillsammans med programmet.

. Se till att TCP-instéllningarna och instéllningarna for robot-

monteringen &r installda korrekt innan du anvander knappen
Frikorning. Om installningarna inte ar korrekta kommer robo-
tarmen att rora sig nar knappen Frikorning aktiveras.

. Frikorningsfunktionen (Impedans/Backdrivning) ska bara an-

vandas i installationer dar riskutvarderingen medger detta.
Verktyg och hinder far inte ha vassa kanter eller kliampunkter.
Se till att all personal &r utom rackhall for robotarmen.
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18 Fliken I/0

18.1 Robot
Gr i n ] _
Kenfigurerbar ingang Konfigurerbar utgang Digital ingang Digital utgéng
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
Analog ingéng Verktyg digital ingdng Verktyg digital utgang
analog_in[0] s00v 0 1 o111
ov 1ov
Strém
analog_in[1] 0,00V Ty
ov 1ov
Analog utgang Verktyg analog ingang
| 10 analog_in[2] .00V Spanning
analog_out[0] ' Strém ov 107
4,00 mA
analog_in[3] 0.00V Spénning
ELL . [ 1ov

4,00 mA

O Normal Hastighet (r—————————— Siw,uam:-n.

Pa den har skdrmen kan du alltid vervaka och stélla in 1/0-signaler fran/till robotens manover-
skap i realtid. Skarmen visar aktuellt I/0-tillstand, &ven under programexekvering. Om nagot dnd-
ras under programexekveringen kommer programmet att stoppas. Vid programstopp kommer
alla utsignaler att bibehalla sina tillstand. Skarmen uppdateras bara vid 10 Hz, och en mycket
snabb signal kanske inte visas korrekt.

Konfigurerbara in- och utgangar kan reserveras for speciella sékerhetsinstallningar, som definie-
ras i avsnittet for konfiguration av sdkerhets-1/0 for installationen (se 13.2.8); De som &r reser-
verade kommer att ha sédkerhetsfunktionens namn istéllet for standardnamnet eller det anvan-
dardefinierade namnet. Konfigurerbara utgangar som ar reserverade for sakerhetsinstallningar
kan inte vaxlas och visas endast som LED-lampor.

Signalernas elektriska egenskaper beskrivs i anvandarhandboken ??.

Instéllningar for analog doman De analoga utgangarna kan stéllas in pa antingen strom [4-
20 mA] eller spanning [0-10 V]. Systemet kommer ihag instéllningarna om de skulle behévas
vid omstart av robotstyrenheten nar ett program sparas.

Gransshnitt for verktygskommunikation N&r kommunikationsgranssnittet TCI ar aktiverat blir
verktygets analoga ingang otillgangligt. Pa I/0-skdrmen &ndras féaltet Verktygsingang sa som
visas nedan.
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Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
OBS:

Nér Stromsatt dubbelt stift har aktiverats maste verktygets digitala
utgangar maste bendmnas pa foljande satt:

+ tool_out[0] (Power)

+ tool_out[1] (GND)

Féltet Verktygsutgang (tool output) illustreras nedan.

Tool Digital Output

II:I I'_:' l_.ir_r ':_'h, Ir' |:" -T |I.I'.'I II'__]

Current

DO A
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18.2 MODBUS

Skarmbilden nedan visar MODBUS -klientens I/0-signaler sa som de har stéllts in i installationen.
Anvand rullgardinsmenyerna overst pa skarmbilden for att &ndra innehallet som visas baserat pa
signaltyp och MODBUS-enhet om mer &n en har konfigurerats. Varje signal i listan innehaller an-
slutningsstatus, varde, namn, och signaladress. Utsignalerna kan vaxlas om anslutningsstatus
och val for 1/0-flikkontroll tillater detta (se 16.1.3).
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Ingédngar

MODBUS

Utgangar

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

MODBUS enhet: 10.0.0.2
%] 0/ MODBUS_3[18]
MODBUS enhet: 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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19 Fliken Logg

Avlasningar Ladda led

Mantverenhetens termp.  24.0 °C 0 Bas OK — z::c 0,0V I 6

Huvudspénning 48,0V 1) Skuldra oK —c 0,0V P ]

Genomsnittlig roboteffekt 0 W 2) Armbége oK e 0,0V

Nuvarande 0,0A 3 Handled 1 oK —rar 0,0V z I

1/0-strém 0A 4 Handled 2 oK = 0,0V

Verktygets strm 0mA (5 Handed 3 oK s 0,0V (R (A
Datumlogg

[ 2019-03-06 19:21:22 Visa: II‘ @ (/]
‘ 2019-03-06 19:21:19.669 PolyScope COAD ~

V&l en héndelse fran Datumloggen fér mer
information.

Normal lastighet (E—— Simulation .

19.1 Avlasningar och leder
Skarmens o6vre halva visar robotarmens och mandverskapets tillstand.
Den véanstra sidan visar information relaterad till robotens manéverskap, och hégra sidan visar
information om varje robotled. Varje robotled visar information om temperaturen i motorn och
elektroniken, belastningen pa leden och spénningen.

19.2 Datumlogg

Den forsta spalten visar hur allvarlig loggposten &r. Den andra spalten visar ndr meddelandet
togs emot. Nasta spalt visar meddelandets avsandare. Den sista kolumnen visar sjalva med-
delandet. Det gar att filtrera meddelanden genom att valja de vaxlingsknappar som motsvarar
deras allvarlighetsgrad. Figuren ovan visar att fel kommer att visas, medan informations- och
varningsmeddelanden filtreras. Vissa loggmeddelanden har utformats for att ge ytterligare in-
formation, som visas pa hoger sida efter att du markerat loggposten.

19.3

Spara felrapporter
En detaljerad statusrapport ar tillganglig om en gemikon visas pa loggens rad.
+ Markera loggraden och tryck pa knappen Spara rapport, sa sparas rapporten pa en USB-
enhet.

+ Rapporten kan sparas medan programmet kors.
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19.3 Spara felrapporter

Foljande lista med fel kan sparas och exporteras:

OBS:

Fel

Interna PolyScope-fel
Skyddsstopp

Ohanterat undantag i URCap
Brott

Den dldsta rapporten tas bort nar en ny rapport skapas. Bara de
senaste fem rapporterna lagras.

Den exporterade rapporten innehaller: ett anvandarprogram, en historiklogg, en installation och
en lista med tjanster som kors.
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20 Program- och installationshanteraren

ABCDE
default

Program- och installationshanteraren refererar till tre ikoner som later dig skapa, 6ppna och kon-
figurera program och installationer: Nytt..., Oppna... och Spara.... Filvdgen visar namnet pé det
Oppna programmet och typen av installation. Filvagen @ndras nar du skapar eller ppnar ett nytt
program eller en ny installation. Du kan ha flera installationsfiler for en robot. Skapade program
Oppnar och anvander den aktiva installationen automatiskt.

20.1 Oppna...

Tillater dig att 6ppna ett program och/eller en installation.

12

Program Variabler

2% QH

Gppna. Spara.
Flytts o P L

sStatus

Stoppad

Robotens alder

Dagar Timmar Minuter Sekunder

0 00 01 38

O Visa végpunkter

O e Hastighet E——) 100% Sirmllatiw:-n.

Oppna ett program

1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Oppna... och véljer Program.
2. Pa skarmen Oppna program viljer du ett befintligt program och trycker p& Oppna.

3. Under Filvag verifierar du att namnet pa det 6nskade programmet visas.
Oppna en installation.

1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Oppna... och viljer Installation.

2. P& skarmen Oppna robotinstallation véljer du en befintlig installation och trycker pa Oppna.
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3. | dialogrutan Sakerhetskonfiguration valjer du Verkstall och starta om for att roboten ska
starta om.

4. Valj Konfigurera installation for att konfigurera installation for det aktuella programmet.

5. Under Filvag verifierar du att namnet pa den dnskade installationen visas.

20.2 Nytt...

Tillater dig att skapa ett nytt program och/eller en ny installation.

HE2+QH

Flytta 10
Program Variabler E Program

2 installation

tatus

Stoppad

Robotens alder

Dagar Timmar Minuter  Sekunder

0 00 01 37

[ visa végpunkter

O Normal Hastighet (mm——— 00% ° o O Simu\ati-:wn.

Skapa ett nytt program

1. 1 Program- och installationshanteraren trycker du pa Nytt... och valjer Program.
2. Pa skdrmen Program konfigurerar du ett nytt program efter nskemal.

3. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Spara... och véljer Spara alla eller Spa-
ra program som...

4. Pa skdrmen Spara program som anger du ett filnamn och trycker pa Spara.

5. Under Filvag verifierar du att det nya programnamnet visas.

Skapa en ny installation
Obs: Du maste spara en installation for anvandning efter att roboten har sténgts av.

1. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Nytt... och viljer Installation.
2. Tryck pa Bekrafta sakerhetskonfiguration.

3. Pa skarmen Installation konfigurerar du en ny installation efter &nskemal.

4

. | Program- och installationshanteraren trycker du pa Spara... och véljer Spara installation
som...

o

P& skdrmen Spara robotinstallation anger du ett filnamn och trycker pa Spara.
6. Vilj Konfigurera installation for att konfigurera installation for det aktuella programmet.

7. | Filvag verifierar du att namnet pa den nya installationen visas.
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20.3 Spara...

aaaaa

Variabler

R

2 Spara installation som...

sStatus

Stoppad

Robotens alder

Dagar Timmar Minuter  Sekunder

0 00 01 38

O Visa végpunkter

O Normal Hastighet Cr—— 100% ° o o Simw,ﬂatiw:-n.

Spara... foreslar tre alternativ. Beroende av vilket program eller vilken installation du 6ppnat eller
skapad kan du:

Sparaalla for att spara det aktuella programmet och installationen omedelbart utan att systemet
uppmanar dig att spara pa en annan plats eller med ett annat namn. Obs: Om inga andringar
utfors pa programmet eller installationen, visas knappen Spara alla... som avaktiverad.

Spara program som... for att &ndra namnet och platsen pa det nya programmet. Anmarkning:
den aktuella installationen sparas ocksa, med befintligt namn och pa befintlig plats.

Spara installation som... for att &ndra namnet och platsen pa den nya installationen. Anmark-
ning: det aktuella programmet sparas ocksa, med befintligt namn och pa befintlig plats.

20.4 Filhanterare

ABCDE.urp

StartABCDE.Urp

Filnamn: Filcer:

StartABCDE.urp Universal Robots programfiler v |

O Normal Hastighet —————————— 100%
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Den hér bilden visar laddningsskarmbilden som bestar av foljande knappar:

Katalogsokvag Katalogsokvagen visar en lista 6ver kataloger som leder fram till den aktuella
platsen. Nar du véljer ett katalognamn i listan véxlar dialogrutan till den valda katalogen, och
visar den i omradet for filval.

Omrade for filval Tryck pa ett filnamn for att 6ppna filen. Valj kataloger genom att trycka pa
deras namn under en halv sekund.

Filfilter Du kan ange vilka filtyper som ska visas. Nar du har valt Sakerhetskopiera filer visar
omradet de 10 senast sparade programversionerna, dar “.old0” &r den senaste och “.old9” ar den
aldsta.

Filnamn Den markerade filen visas har. Anvand textfaltet och ange filnamnet manuellt nar du
vill spara en fil.

Atgirdsknappar Atgardsfaltet bestar av en rad knappar som du kan anvinda for att hantera
filer.

Alternativet Sakerhetskopiera till héger om atgardsfaltet stoder sakerhetskopiering av de valda
filerna och katalogerna pa den vanliga sdkvagen och till USB. Sakerhetskopieringen ar endast
aktiverad nar ett externt medium satts in i USB-porten.
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21 Meny Hamburger

21.1 Hjilp

Du hittar definitioner for alla element som utfér PolyScope-funktioner.

1. 1 det hogra hornet i Rubrik trycker du pd menyn Hamburger och viljer Hjalp.
2. Tryck pa ett av de roda fragetecken som visas for att definiera det valda elementet.

3. | det 6vre hogra hornet i skarmen for definition av element, trycker du pa det réda X:et for
att avsluta Hjalp.

21.2 Om

Du kan visa Version och Juridisk information.

1. Tryck pa menyn Hamburger och vélj Om.
2. Tryck antingen pa Version eller Juridisk information for att visa data.

3. Tryck pa Stang for att komma tillbaka till din skarm.

21.3 Installningar

Personliga PolyScope-installningar

1. I rubriken, tryck pa menyn Hamburgeroch vilj.

2. Till vanster, pa skarmen Instéllningar i atgardsmenyn, valj objektet som ska personifieras.
Obs: Om ett driftldsenord har konfigurerats, dr System i atgardsmenyn endast synligt for
programmeraren.

3. Nere till hoger, tryck pa Verkstill och Starta om for att tillampa andringarna.

4. Nere till vanster, tryck pa Avsluta for att stdnga skdrmen Instéllningar utan &ndringar.

21.3.1 Instéllningar
Sprak

Du kan &@ndra spraket i PolyScope och mattenheter (metriska eller imperial).

Gomma hastighetsreglaget
Med hjélp av hastighetsreglaget nederst pa skdrmfliken Kor kan anvéndaren éndra hastigheten

pa ett program som kors.
1. I rubriken, tryck pa menyn Hamburger och vélj Instéllningar.
2. Under Instéllningar, klicka pa skarmen Kor.

3. Markera kryssrutan for att visa eller ggmma Hastighetsreglaget.
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21.3.2 Losenord

Lage
Driftlosenordet férhindrar obehériga andringar pa robotkonfigurationen genom att skapa tva oli-
ka anvandarroller i PolyScope: Automatisk och Manuell. Nar du konfigurerar ett driftldsenord,
kan program och installationer endast skapas eller ppnas i manuellt Idge. Varje gang du gar
till manuellt lage uppmanar dig PolyScope att ange det [6senord som tidigare konfigurerades pa
denna skarm.

Sakerhet

Sakerhetslosenordet skyddar mot obehdriga andringar i Sakerhetsinstallningar.

21.3.3 System

Uppdatera

Du kan anvanda en USB-enhet for att kontrollera att robotens programvara ar aktuell.

1. Satti en USB-enhet och klicka pa Sok for att lista uppdateringsfiler.
2. Vilj 6nskade uppdatering och klicka pa Uppdatera for att installera.

3. Folj instruktionerna pa skarmen for att slutféra uppdateringen.

VARNING:

Kontrollera alltid programmet/programmen nar programvaran har
uppdaterats. Uppgraderingen kan andra rorelsebanorna i ditt pro-
gram.

Natverk

Du kan konfigurera en robotanslutning till ett natverk genom att valja en av de tre tillgangliga
natverksmetoderna:

- DHCP

+ Statisk adress

« Avaktivera natverk (om du inte 6nskar ansluta din robot till ett natverk)
Beroende pa natverksmetoden du valjer, konfigurera natverksinstéllningar:

+ |IP-adress

+ Subnatmask

+ Standard gateway

+ Foredragen DNS-server

« Alternativ DNS-server

Obs: Tryck pa Verkstill for att verkstélla andringar.
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URCaps

Du han hantera dina befintliga URCaps eller installera nya i din robot.

1. I rubriken, tryck pa menyn Hamburger och vélj Instéllningar.

2. Under System, vélj URCaps.

3. Tryck pd knappen + och vélj .urcap -filen och tryck pa Oppna Obs: Visa mer information om
nya URCap genom att markera dem i faltet Aktiva URCap. Mer information visas nedan i
faltet URCap-information.

4. Om du 6nskar fortsatta med installation av den URCap, tryck pa Starta om. Efter det steget
ar URCaps installerad och klar att anvandas.

5. For att ta bort en installerad URCaps, valj den fran aktiva URCaps, tryck pa knappen - och
sedan pa Starta om for att aktivera andringarna.

Fjarrkontroll

En robot kan vara i antingen Lokal kontroll (styrs fran manoverenheten) eller Fjarrkontroll (styrs
externt).

Lokal kontroll tillater inte att Fjarrkontroll tillater inte att
Stromséttning och lossning av | Flyttning av roboten fran fliken Flytta
bromsar skickas till roboten 6ver
natverket

Mottagning och exekvering av ro- | Start fran Teach Pendant
botprogram och installation som
skickas till roboten dver natverket
Autostart av program vid uppstart | Inldasning av program och installationer
som kontrolleras fran digitala in- | frdn manoverenheten

gangar

Automatisk bromslossning vid upp- | Frikdrning
start som kontrolleras fran digitala
ingangar

Start av program som kontrolleras
fran digitala ingangar

Kontroll av roboten via natverk eller digital ingang ar som standard begransad. Genom att akti-
vera och vilja funktionen Fjarrkontroll tas denna begransning bort. Aktivera Fjarrkontroll genom
att dndra till profilen Lokal kontroll (PolyScope-kontroll) av roboten och tillata att all kontroll av
program som kor och skript som utfors gors externt.

Obs: Du maste aktivera funktionen Fjarrkontroll i Instéllningar for att komma &t Fjarrldaget och
Lokallaget i profilen.

1.
2.
3.

I rubriken, tryck pa menyn Hamburger och vilj Instillningar.
Under System, vélj Fjarrkontroll.

Tryck pa Aktivera for att aktivera funktionen Fjarrkontroll. PolyScope forblir aktivt. Obs: Nar
du aktiverar Fjarrkontroll, startar funktionen inte omedelbart. Detta tillater dig att vaxla fran
Lokal kontroll till Fjarrkontroll.
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4. | menyn Profil, tryck pa Fjarrkontroll for att avaktivera PolyScope. Obs: Du kan ga tillbaka
till Lokal kontroll genom att véxla tillbaka i menyn Profil, eller genom att vélja Anvandare
eller Programmerare om ett I6senord har angetts.

OBS:

« Trots att Fjarrkontroll begrénsar dina atgérder i, kan du fortfa-
rande kontrollera robotens status.

+ Nar ett robotsystem ar avstangt i Fjarrkontroll startas det i
Fjarrkontroll.

21.4 Stang ned robot

Knappen Sting ned robot tillater roboten att bli avstangd eller startad om.

Stanga av roboten
1. Gatill rubriken och tryck pa Hamburger-menyn och vilj Stang ned robot.

2. Nar dialogrutan Stang ned robot visas trycker du pa Stdng av.
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