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10 Introduktion

10.1 Grundlaeggende om PolyScope
Polyscope er den grafiske brugerflade (GUI) pa den Programmeringskonsollen, der styrer robo-
tarmen og kontrollerskabet samt udfgrer programmer.
A : Et toppanel med faner/ikoner til at give dig adgang til interaktive skaerme.

B : Et bundpanel med knapper, der styrer de(t) indlaeste program(mer).

C : Skaerm med felter, der styrer og overvager robottens handlinger.

M ‘*. ( ‘ PR7 a | <unnamed>
l.m ; 7 E nsral, A ) defaute .
=

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 Co— 100% B ° 0 o 341;:71:021018 1

Bemaerk: Ved opstart kan dialogboksen Kan ikke fortsaette vises. Du skal veelge Ga til initialise-
ringsskaerm for at taende robotten.

10.1.1 Toppanelets ikoner/faner

Kor er en enkel metode til at betjene robotten med allerede skrevne pro-
grammer.

=¥ Program opretter og/eller andrer robotprogrammer.

mEm Installation konfigurerer indstillingerne for robotarm og eksternt udstyr,
f.eks. montering og sikkerhed.

Bevarg styrer og/eller regulerer robottens bevaegelser.

Version 5.4 11-3 e-Series
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Bemeerk: lkonerne Automatisk tilstand og Manuel tilstand vises kun i toppanelet, hvis du indstil-

A

8l 1/0 overvager og seaetter Indgangs-udgangssignaler til og fra robottens
kontrollerskab.

Log viser robottens sundhed savel som eventuelle advarsler eller fejlmed-
delelser.

ABCDE D i E
Ny.. Ge

default*

Aoen- Program- og installationsadministra-
tion vaelger og viser aktivt program og installation (se 20.4). Bemeerk: Program-
og installationsadministration bestar af Filsti, Ny, Abn og Gem.

Nye... opretter et nyt program eller en ny installation.

Abn... 3bner et tidligere oprettet og gemt program eller installation.

Gem... gemmer et program, en installation eller begge dele pa samme tid.

ler en adgangskode til driftstilstand.

Bemeerk: Ikonerne for lokal tilstand og fjerntilstand er kun tilgeengelige, hvis Fjernstyring er akti-

¥™ Automatisk angiver, at der er indlaest et automatisk miljg til robotten. Tryk
pa denne for at skifte til manuelt miljg.

Manuel angiver, at der er indlaest et manuelt miljg til robotten. Tryk pa
denne for at skifte til automatisk miljg.

veret.

o]

Lokal angiver, at robotten kan styres lokalt. Tryk pa den for at skifte til
Fjernstyring. Der skal vaere indstillet en adgangskode for at fa adgang til ikonet
for lokal tilstand ikon.

Fjern angiver, at robotten kan styres fra en fjernplacering. Tryk pa den for
at skifte til lokal styring.

E Stregmenuen abner PolyScope Hjzelp, Om og Indstillinger.

e-Series
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10.2 Skaermen Kom godt i gang UNIVERSAL ROBOTS

10.1.2 Bundpanelets knapper

E Initialiser administrerer robottilstanden. Nar farven er rgd, skal du trykke
pa den for at seette robotten i drift.

100%

Hastighedsskyderen viser den relative ha-
stighed, hvormed robotarmen bevaeger sig, i realtid, idet der tages hgjde for sik-
kerhedsindstillingerne.

Simulation

mueen . Knappen Simulering skifter mellem kgrsel af et pro-
gram simuleringsstilstand og den rigtige robot. Under kgrsel i simuleringstilstand
bevaeges robotarmen ikke. Derfor kan robotten ikke skade sig selv eller udstyr i
naerheden under en kollision. Hvis du ikke er sikker pa, hvad robotarmen vil ggre,
skal du bruge simuleringstilstand for at teste programmerne.

)}
rAE1ulu’El Manuel hgj hastighed tillader veerktgjets hastighed midlertidigt at
overstige 250 mm/s. Denne hold-til-kgrsel-funktionen er kun tilgaengelig i manuel
tilstand, nar en 3-positionskontakt er konfigureret.

m Afspil starter det aktuelt indlaeste robotprogram.
E Trin gor det muligt at afvikle et program i enkelte trin.

E Stop standser det aktuelt indlaeste robotprogram.

10.2 Skaermen Kom godt i gang

Hvad vil du gore forst?

R E 2

KOR ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLATION

[ Vis ikke denne meddelelse igen

Kgr et program, Programmer robotten eller Konfigurer robotinstallation.

Version 5.4 11-5 e-Series
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10.2 Skarmen Kom godt i gang
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11.1 Grundlaaggende om robotarmen

Universal Robot-armen bestar af rgr og led. Du bruger PolyScope til at koordinere bevaegelsen af
leddene, bevaege robotten og placere dens vaerktgj som gnsket — bortset fra omradet lige over
og lige under basen.

Base er stedet, hvor robotten er monteret.
Shoulder and Elbow udfgre stgrre bevaegelser.
Handled 1 og 2 udfgrer finere bevaegelser.

Handled 3 er stedet, hvor du paseetter robotveerktgjet.

BEMAERK:
Fgr robotten taendes fgrste gang, skal din saerlige UR robotintegra-
tor:

1. Leese og forsta sikkerhedsoplysningerne i Installationsvejled-
ning til hardware.

2. Indstille parametre for sikkerhedskonfigurationen som define-
ret i risikovurderingen (se kapitel 13).

11.1.1 Installation af robotarmen og kontrollerskabet

Du kan bruge PolyScope, sa snart robotarmen er installeret, og kontrollerskabet er installeret og
teendt.

1. Pak robotarmen og kontrollerskabet ud.
Monter robotarmen pa et solidt og vibrationsfrit underlag.
Placer kontrollerskabet pa sin fod.

Forbind robotkablet mellem robotten og kontrollerskabet.

o M w N

Seet i kontrollerskabets hovedfatning.

FARE:
Veeltefare. Hvis robotten ikke er sikkert placeret pa et solidt under-
lag, kan robotten vaelte og give personskader.

Se Installationsvejledning til hardware for en detaljeret installationsvejledning.

Version 5.4 -7 e-Series
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11.1.2 Taende og slukke kontrollerskabet

Kontrollerskabet indeholder primaert den fysiske, elektriske indgang/udgang, der forbinder robo-
tarmen, programmeringskonsollen og eventuelt periferiudstyr. Du skal taende for kontrollerska-
bet for at kunne strgmforsyne robotarmen.

1. Tryk pa teend/slukknappen pa programmeringskonsollen for at taende kontrollerskabet.
2. Vent, mens der vises tekst fra det underliggende operativsystem, efterfulgt af knapper.

3. Nar dialogboksen Kan ikke fortsaette vises, skal du vaelge Ga til initialiseringsskaerm for at
abne skaermen Initialiser.

11.1.3 Taende og slukke robotarmen

Nederst til venstre pa skeermen viser ikonet Initialiser status for robotarmen ved hjeelp af farver:

+ Red Robotarmen er i stoppet tilstand.

« Gul Robotarmen er taendt, men ikke klar til normal drift.

+ Grgn Robotarmen er taendt og klar til normal drift.

M 2z ¢ QK

Robotstatus

Tend Opstart Robot Bremser Robot |
gennemf fort aktiv udlast Normal-tilstand

Nyttelast Robot

, Akt nyttelast bruges ti midlerticlgt af overskrive instaflationens
*  nyttelast.

Altiv nyttelast Installationens nyttelast ‘_,‘
i

Bemaerk: Opstarten af robotarmen ledsages af lyd og sma bevaegelser, nar ledbremserne slip-
pes.

11.1.4 Initialisering af robotarmen

FARE:

Kontroller altid, at den faktiske nyttelast og installationen er korrekt,
for du starter robotarmen. Hvis disse indstillinger er forkerte, vil ro-
botarmen og kontrollerskabet ikke fungere korrekt og kan blive til
fare for personer og udstyr.

e-Series 11-8 Version 5.4



11.2 Hurtig systemopstart UNIVERSAL ROBOTS

FORSIGTIG:

Sorg for, at robotarmen ikke rgrer ved en genstand (f.eks. et bord),
da en kollision mellem robotarmen og en forhindring kan beskadige
en led-gearkasse.

Sadan startes robotten:

1.

Tryk pa knappen Teend med den grgnne LED for at starte initialiseringen. Derefter bliver
LED’en gul for at vise, at stremmen er taendt og i Tomgang.

Tryk pa knappen Start for at friggre bremserne.

Tryk pa knappen Sluk med den rgde LED for at slukke for robotarmen.

+ Nar PolyScope starter, skal du trykke én gang pa knappen Taend for at teende for robotar-

men. Derefter skifter status til gul for at vise, at robotten er taendt og i tomgang. Tomgang.

+ Nar robotarmens tilstand er i Tomgang, trykkes der pa knappen Start for at starte robotar-

men. Pa dette tidspunkt kontrolleres sensordataene i forhold til robotarmens konfigurerede
montering. Hvis der konstateres en uoverensstemmelse (med en tolerance pa 30°), deak-
tiveres knappen, og der vises en fejlmeddelelse under den. Hvis monteringen er godkendt,
vil et tryk pa Start friggre alle ledbremser, og robotarmen er klar til normal drift.

11.2 Hurtig systemopstart

Fer du bruger PolyScope, skal du kontrollere, at robotarmen og kontrollerskabet er installeret
korrekt.

1.
2.

10.

Tryk pa ngdstopknappen pa programmeringskonsollen.

Tryk pa taend/slukknappen pa programmeringskonsollen, og lad systemet starte og vise
tekster pa PolyScope.

Der vises et popup-vindue pa bergringsskaermen for at vise, at systemet er klar, og at robot-
ten skal initialiseres.
Tryk pa knappen i popupdialogboksen for at ga til initialiseringsskaermen.

Nar dialogboksen Bekrzeftelse af anvendt sikkerhedskonfiguration vises, skal du trykke
pa knappen Bekraeft sikkerhedskonfiguration for at anvende et sat indledende saet af sik-
kerhedsparametre. Disse skal justeres pa grundlag af en risikovurdering.

Las ngdstopknappen op for at eendre robottilstanden fra Ngdstoppet Sluk.
Ga uden for robottens reckkevidde (arbejdsomrade).

Tryk pa knappen ON (Taend) pa skarmen Initialiser robot, og lad robottilstanden skifte til
Tomgang.

Kontroller i feltet Aktuel nyttelast, at nyttelastvaegten og den valgte montering er korrekte.
Du far en besked, hvis den detekterede montering ud fra sensordata ikke passer til den
valgte montering.

Tryk pa knappen Start pa skarmen Initialiser robot for at fa robotten at friggre sit bremse-
system. Bemaerk: Robotten vibrerer og laver kliklyde som angivelse af, at den er klar til at
blive programmeret

Version 5.4
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Robotregistrering og URCap-licensfiler

BEMARK:
Du kan laere at programmere din robot pa Universal Robots Acade-

my pd www.universal-robots.com/academy/

11.3 Robotregistrering og URCap-licensfiler

Inden Fjern-TCP URCap anvendes, skal robotten registreres, og URCap-licensfilen skal downloa-
des og installeres (se 15.8).

R 2P M e

Felg disse 3 enkle trin for at registrere din robot
) Adgangskode

URCaps

Robotregistr...

. : ®— / e
Fjernstyring o= K | k=
Netveerk K o= ' ﬁ

Opdater
Log pé ved Download registreringsfilen
www. universal-robots. com/activate

O Slukket Simulering .

Registrering af robotten fra den aktuelle skarm
1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og vaelg Indstillinger.

2. Tryk pa Systemi menuen til venstre, og veelg Robotregistrering for at dbne skaermen Indstil-
linger.

3. Felg trin 1 og 2 pa skaermen for at registrere robotten.

Download af URCap-licensfilen
1. Udfyld de obligatoriske felter online, og download licensfilen til din pc.
2. Kopier licensfilen til USB-enheden, og tilslut den til programmeringskonsollen.

3. Paskarmen Indstillinger i trin 3 skal du trykke pa Indlaes fil for at abne skaarmbilledet Vaelg
registreringsfil skaerm.

4. Veelg USB-enheden pa listen for at fa vist indhold og navigere til licensfilen.
5. Veelg license.p7b, og tryk pa Abn for at bekraefte registreringen af robotten.
6. Tryk pa Afslut nederst til venstre.

e-Series 11-10 Version 5.4



11.3 Robotregistrering og URCap-licensfiler UNIVERSAL ROBOTS

Filnavn Filter:

Universal Robots registreringsfiler - |

O Slukket

Afregistrerering af en robot

Der kraeves en ny licens, hvis robotten skifter ejer. Hvis det er tilfaeldet, skal robotten fgrst afre-
gistreres.

1. Tryk pa stregmenuen i toppanelet, og veelg Indstillinger.
2. Tryk pa System i menuen til venstre, og veelg Robotregistrering.

3. Tryk pa Afregistrer nederst til hgjre pa skaermen Indstillinger.

Version 5.4 11-11 e-Series
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12 Valg af driftstilstand

12.1 Driftstilstande

Driftstilstande er aktiveret, nar du konfigurerer en 3-positionskontakt, angiver en adgangskode,
definerer en konfigurerbar I/0 til driftstilstand eller via Dashboard Server (se 12.1).

Automatisk tilstand Nar denne er aktiveret, kan robotten kun udfgre foruddefinerede opgaver.
Fanen Bevaeg og tilstanden Frilgb tilstand er ikke tilgaengelige, hvis en 3-positionskontakt er kon-
figureret. Du kan ikke sndre eller gemme programmer og installationer.

Manuel tilstand Nar denne er aktiveret, kan du programmere robotten ved hjeelp af fanen Flyt,
tilstanden Frilgb og hastighedsskyderen. Du kan aendre og gemme programmer og installationer.

Driftstilstand Manuel Automatisk

Frilgb X *

Bevaeg robotten med pile pa fanen Bevaeg X *

Hastighedsskyder X X**

Rediger & gem program & installation X

Udfer programmer Reduceret X
hastighed*

*Kun nar en 3-positionskontakt, er konfigureret
** Hastighedsskyderen pa skaermbilledet Kgr kan aktiveres i PolyScope-indstillingerne.

BEMZARK:

« En robot fra Universal Robots er ikke udstyret med en
3-positionskontakt. Hvis risikovurderingen kraever enheden,
skal den monteres, fgr robotten anvendes.

+ Hvis 3-positionskontakt ikke er konfigureret, reduceres hastig-
heden ikke i manuel tilstand.

ADVARSEL:

+ Eventuelt suspenderede beskyttelsesstop skal fgres tilbage til
fuld funktionalitet fgr valg af automatisk tilstand.

+ Hvor det er muligt, skal drift i manuel tilstand udfgres med alle
personer uden for det sikrede omrade.

« Enheden, der bruges til at skifte mellem driftstilstande, skal
placeres uden for det sikrede omrade.

+ Brugeren ma ikke komme ind pa det sikrede omrade, nar ro-
botten er i automatisk tilstand, medmindre en indgang til be-
skyttelse af automatisk tilstand er konfigureret.
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De tre metoder til konfigurering af driftstilstand er beskrevet i de fglgende underafsnit. Hver
enkelt metode er eksklusiv. Det vil sige, at brug af én metode ggr de to andre metoder inaktive.

Brug af sikkerhedsindgang for driftstilstand
1. Veelg Sikkerheds 1/0 i fanen Installation.

2. Konfigurer sikkerhedsindgang for driftstilstand. Indstillingen for at konfigurere vises i rulle-
menuen.

3. Robotten er i automatisk tilstand, nar driftstilstand-indgangen er lav, og i manuel tilstand,
nar driftstilstand-indgangen er hgj.

BEMARK:
Hvis den fysiske tilstandsvaelger anvendes, skal den veere i fuld
overensstemmelse med ISO 10218-1: artikel 5.7.1 for valg.

Brug af PolyScope
1. Angiv en adgangskode (se 21.3.2) for at skifte mellem driftstilstandene.

2. For at skifte mellem tilstandene skal du veaelge profilikonet i toppanelet.

Bemaerk: PolyScope er automatisk i manuel tilstand, nar konfigurationen af sikkerheds-1/0 med
3-positionskontakt er aktiveret.

Brug af Dashboard Server
1. Opret forbindelse til Dashboard-serveren.
2. Brug kommandoerne under Indstil driftstilstand.
« Indstil driftstilstand til automatisk
+ Indstil driftstilstand til manuel
+ Ryd driftstilstand

Sehttp://universal-robots.com/support/ for at fa flere oplysninger om brug af Dashboard-
serveren.

12.2 3-positionskontakt

Nar en 3-positionskontakt er konfigureret, og driftstilstand er i manuel tilstand, kan robotten kun
flyttes ved at trykke pa 3-positionskontakten.
3-positionskontakten har ingen virkning i automatisk tilstand.

BEMARK:
3-positionskontakt-indgangen er i overensstemmelse med ISO
10218-1: artikel 5.8.3 for en aktiverende enhed.
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12.2.1 Manuel hgj hastighed

Hold-til-kgrsel-funktionen, Manuel hgj hastighed, tillader vaerktgjets hastighed midlertidigt at
overstige 250 mm/s. Den er kun tilgaengelig, nar robotten eri manuel tilstand, og en 3-positonskontakt
er konfigureret. Robotten udfgrer et beskyttelsesstop i manuel tilstand, hvis en 3-positonskontakt

er konfigureret, men ikke trykket ind. Skift mellem automatisk tilstand og manuel tilstand kraever,

at 3-positonskontakten slippes helt og trykkes pa igen for at tillade robotten at bevaege sig.
Bemazerk: Ved brug af Manuel hgj hastighed skal der bruges sikkerhedsledgraenser (se 13.2.4)
eller sikkerhedsplaner (se 13.2.5) for at begraense robottens bevaegelsesomréde.
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13 Sikkerhedskonfiguration

13.1 Grundlaeggende om sikkerhedsindstillinger

Dette afsnit beskriver, hvordan man tilgar robottens sikkerhedsindstillinger. Det bestar af ele-
menter, der hjaelper dig med opsaetning af robottens sikkerhedskonfiguration.

FARE:

Far du konfigurerer sikkerhedsindstillingerne, skal din robotintegra-
tor foretage en risikovurdering for at garantere sikkerheden for per-
sonalet og udstyret omkring robotten. En risikovurdering er en vur-
dering af alle arbejdsprocedurer gennem robottens levetid og fore-
tages for at kunne anvende de korrekte indstillinger af sikkerheds-
konfigurationen (se Installationsvejledning til hardware).
Du skal indstille fglgende i overensstemmelse med integratorens
risikovurdering.

1. Det er integratorens ansvar at hindre uautoriseret personale
i at eendre sikkerhedskonfigurationen, fx ved at installere ad-
gangskodebeskyttelse.

2. Brug og konfiguration af sikkerhedsrelaterede funktio-
ner og graenseflader for en specifik robotanvendelse

(se Installationsvejledning til hardware).
3. Indstillinger af sikkerhedskonfigurationen til opsaetning og un-
dervisning, fgr robotarmen taendes fgrste gang.

4. Alle sikkerhedskonfigurationsindstillinger er tilgeengelige pa
denne skraeem og underfaner.

5. Integratoren skal sikre, at alle @ndringer af sikkerhedskonfigu-
rationens indstillinger er i overensstemmelse med risikovur-
deringen.

13.1.1 Adgang til sikkerhedskonfiguration

Bemeerk: Sikkerhedsindstillingerne er beskyttet med adgangskode og kan fgrst konfigureres, nar
en adgangskode er angivet og efterfglgende anvendt.

1. Tryk pa ikonet Installation i toppanelet pa PolyScope.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skeermen.

3. Var opmaerksom p3, at skaermen Robotgraenser skarmen vises, men at indstillingerne er
utilgaengelige.

4. Hvis en sikkerhedskode allerede er indstillet, skal du indtaste koden og trykke pa Unlock
(Las op) for at ggre indstillingerne tilgaengelige. Bemaerk: Nar sikkerhedsindstillingerne er
last op, er alle indstillinger aktive.
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5. Tryk pa fanen Las, eller navigerer veek fra sikkerhedsmenuen for at lase alle indstillinger af
sikkerhedselementer igen.

V Sikkerhed Brugen af sikkerhedskonfigurationsparametre, der adskiler sig fra dem, der er defineret i risikovurderingen, kan resultere i
Robotgreenser faremomenter, der iklce er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstreelkkeligt nedsat
Ledgreenser @
Fabriksindstilinger
Planer ) ) . }
Veerktgjspos... Mest begraenset Mindst begraenset
Veerktajets
etning O Tilpasset
1/0
Hardware Greense Normal Reduceret
Sikkert Hjem Effekc .
. Momentum *
3-position
Stoptid
> Funktioner
Stopleengde
> (A Veerktejshastighed .
Tool Force (Veerktgjskraft)
Elbow Speed (Albuehastighed)
Elbow Force (Albuekraft) .

o Slukket

Du kan finde flere oplysninger om sikkerhedssystemet installationsvejledningen til hardware.

13.1.2 Indstilling af sikkerhedskode

Du skal angive en adgangskode til at Idse op for alle sikkerhedsindstillingerne, der udggr din
sikkerhedskonfiguration.
Bemaerk: Hvis der ikke anvendes en adgangskode, bliver du bedt om at saette den op.

Tryk pa stregmenuen i hgjre hjgrne af toppanelet pa PolyScope, og veelg Indstillinger.
Tryk pa Adgangskode til venstre pa skeermen i den bla menu, og vaelg Sikkerhed.
Indtast en adgangskode i Ny adgangskode.

Indtast derefter samme adgangskode i Bekrzeft ny adgangskode, og klik pa Anvend.

a > wonp -

Tryk pa Afslut nederst til venstre i den bla menu for at vende tilbage til den forrige skaerm.

Bemaerk: Du kan trykke pa fanen Las for at |ase alle sikkerhedsindstillinger igen, eller du kan blot
navigere til en skaerm uden for menuen Sikkerhed.

13.1.3 Andring af sikkerhedskonfigurationen

Zndring af konfigurationsindstillinger skal veere i overensstemmelse med integratorens risiko-
vurdering (se Installationsvejledning til hardware).

Anbefalet procedure:

1. Kontroller, at 2endringerne er i overensstemmelse med integratorens risikovurdering.

2. Justér sikkerhedsindstillingerne til det niveau, der er defineret af den af integratoren udar-
bejdede risikovurdering.
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3. Bekreeft at indstillingerne er anvendt.
4. Anbring fglgende tekst i operatgrens manualer:
“Fgr alle arbejder i naerheden af robotten skal det sikres, at sikkerhedskonfigurationen er som

forventet. Dette kan for eksempel kontrolleres ved at undersgge sikkerhedskontrolsummen i
gverste hgjre hjgrne af PolyScope for eventuelle andringer.”

13.1.4 Anvendelse af ny sikkerhedskonfiguration

Robotten slukkes, mens du foretager aendringer af konfigurationen. &ndringerne traeder forst
i kraft, ndr du trykker pa knappen Anvend . Robotten kan ikke teendes igen, fgr du enten udfg-
rer Anvend og genstart eller Tilbagefor andringer. Den fgrstnaevnte giver dig mulighed for at
foretage en visuel inspektion af robottens sikkerhedskonfiguration, hvilket af sikkerhedshensyn
vises i Sl-enheder i et popup-vindue. Nar du har gennemfgrt den visuelle inspektion, kan du be-
kraefte sikkerhedskonfiguration, hvorefter &ndringerne gemmes automatisk som en del af den
aktuelle robotinstallation.

13.1.5 Sikkerhedskontrolsum

Ikonet Sikkerhedskontrolsum viser den anvendte robot-sikkerhedskonfiguration. Den leeses op-
pefra og ned, fra venstre til hgjre f. eks. BF4B. Anden tekst og/eller farver angiver aendringer til
den anvendte sikkerhedskonfiguration.

Bemaeerk:

+ Sikkerhedskontrolsum andres, hvis du andrer indstillingerne for Sikkerhedsfunktion, for-
di sikkerhedskontrolsum kun genereres af sikkerhedsindstillingerne.

+ Du skal anvende andringerne af sikkerhedskonfigurationen, for at sikkerhedskontrolsum-
men afspejler aendringerne.

13.2 Indstillinger i menuen Sikkerhed

Dette afsnit definerer indstillingerne i menuen Sikkerhed, som udggr robottens sikkerhedskonfi-
guration.

13.2.1 Robotgranser

Robotgraenser ggr det muligt at begraense de generelle robotbevaegelser. Skeermen Robotgraen-
ser har to konfigurationsvalg: Factory Presets (Fabriksindstillinger) og Custom (Tilpasset).

1. Factory Presets (Fabriksindstillinger) bruges til at veelge en foruddefineret sikkerhedsindstil-
ling ved hjzelp af skyderen. Vaerdierne i tabellen opdateres til at afspejle de forudindstillede
vaerdier inden for omradet fra Mest begrzenset til Mindst begraenset
Bemaerk: Skydervaerdierne er kun ment som forslag og erstatter ikke en grundig risikovur-
dering.
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cors:

Vv Sikkerhed Brugen af sikicerhedslconfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der er defineret i risilkovurderingen, kan resultere i
faremomenter, der ikkke er ansvarligt elimineret, eller risici, der ikke er tilstraekkeligt nedsat.

Robotgreenser

Ledgreenser

Fabricsindstilinger
Planer @ . ‘ . .
Veerktajspos... Mest begraenset Mindst begraenset
Veerktajets
Letniiy O Tilpasset
1/0
Hardware Grzense Normal Reduceret
Sikkert Hjem Effekt .
" Momentum L)
3-position
Stoptid
Stopleengde
> felttus Veerlktejshastighed .

Tool Force (Veerldtajskraft)

Elbow Speed (Albuehastighed)
Elbow Force (Albuekraft) .

O Slukket

2. Custom (Tilpasset) bruges til at indstille greenser for, hvordan robotten fungerer og overva-
ge den tilknyttede tolerance.

Effekt begraenser det maksimale mekaniske arbejde, som robotten kan levere i miljget.
Bemaerk: Denne graense betragter nyttelasten som en del af robotten og ikke af miljget.

Momentum begraenser det maksimale robotmomentum.
Stoptid begreenser den maksimale tid, det tager robotten at stoppe, f.eks. nar et ngdstop
aktiveres.

Stoplaengde begranser den maksimale afstand, som robotveerktgjet eller albuen kan til-
bagelaegge under stop.

BEMARK:
Begraensning af stoptid og -laengde pavirker robottens generelle
hastighed. Hvis stoptiden for eksempel er indstillet til 300 ms, be-
graenses robottens maksimale hastighed, sa den kan stoppe inden
for 300 ms.

Vaerktgjshastighed begraenser den maksimale hastighed for robotvaerktgj.

Tool Force (Vaerktgjskraft) begraenser den maksimale kraft, som robottens vaerktgj kan
udgve under klemning.

Elbow Speed (Albuehastighed) begraenser den maksimale hastighed for robotalbuen.
Elbow Force (Albuekraft) begraenser den maksimale kraft, som albuen udgver pa omgivel-
serne.

Vaerktgjshastigheden og -kraften begraenses ved vaerktgjsflangen og de to brugerdefinere-
de veerktgjspositioner, se 13.2.7.
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Vv Sikkerhed Brugen af siklcerhedskonfigurationsparametre, der adskiller sig fra dem, der er defineret i risilkovurderingen, kan resultere i

Robotgraenser

Ledgreenser

o Fabriksindstilinger
Planer

Veerktajspos...

Veerktajets
R @ Tilpasset
/0

Hardware Greense

Sikkert Hjem Effekt

. Mormentum
3-position

Stoptid
Stopleengde
> IFCl Veerltgjshastighed

Tool Force (Veerltajskraft)

Elbow Speed (Albuehastighed)
Elbow Force (Albuekraft)

o Slukket

Normal

Reduceret

faremomenter, der ikke er ansvarligt elimineret, eller risici, der iike er tilstraekkeligt nedsat.

300

200

25,0

10,0

400

300

500

300

1500

750

150,0]

120,0]

1500

150,0

120,0

BEMZERK:

Du kan skifte tilbage til fabriksindstillinger for alle robotgraenser
for at nulstille dem til standardindstillingerne.

13.2.2 Sikkerhedstilstande

Under normale forhold (dvs. nar der ikke er beskyttelsesstop tradt i kraft) fungerer sikkerheds-
systemet i en sikkerhedstilstand, der er knyttet til et saet af sikkerhedsgraenser:

Normal tilstand er sikkerhedstilstanden, der er aktiv som standard

Reduceret tilstand er aktiv, nar robottens TCP (vaerktgjscenterpunkt) (TCP) er placeret uden
for et udlgserreduceret tilstandsplan (se 13.2.5), eller ved udlgsning med en konfigurerbar

indgang (se 13.2.9)

Gendannelsestilstand aktiveres, nar en sikkerhedsgraense fra det aktive greensesaet overtree-
des, robotarmen udfgrer et kategori 0-stop. Hvis en aktiv sikkerhedsgraense som en led-
positionsgraense eller en sikkerhedsgraense overtraedes allerede nar robotarmen startes
op, starter den op i gendannelsestilstand. Dette ggr det muligt at flytte robotarmen tilba-
ge inden for sikkerhedsgraenserne. | gendannelsestilstand begranses robotarmens bevae-
gelse af en fast graense, som ikke kan tilpasses. Flere oplysninger om tilstandsgraenser

(se Installationsvejledning til hardware).

ADVARSEL:

Graenser for ledposition, vaerktgjsposition og vaerktgjsorientering
deaktiveres i gendannelsestilstand, sa veer forsigtig, nar robotar-
men flyttes tilbage inden for graenserne.

Menuen péa skaermen Sikkerhedskonfiguration ggr brugeren i stand til at definere saerskilte szet af
sikkerhedsgraenser for normal og reduceret tilstand. For veerktgjer og led skal reduceret tilstand-
greenser for hastighed og momentum vaere mere restriktive end deres tilsvarende vaerdier i nor-

mal tilstand.
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13.2.3 Tolerancer

| sikkerhedskonfigurationen specificeres sikkerhedssystemets graenser. Sikkerhedssystemet mod-
tager veerdierne fra inputfelterne og registrerer eventuelle overtraedelser, hvis nogen af disse
veerdier overskrides. Robotkontrolleren forsgger at forhindre overtraedelser ved at lave et be-
skyttelsesstop eller ved at reducere hastigheden. Det betyder, at et program muligvis ikke kan
udfgre bevaegelser meget teet pd en greense.

ADVARSEL:

Tolerancerne er specifikke for softwareversionen. Opdatering af
softwaren kan andre tolerancerne. Se versionsnoterne for oplys-
ninger om andringer i softwareversioner.

13.2.4 Ledgraenser

Ledgraenser gor det muligt at begraense bevaegelserne af de enkelte robotled i et ledrum, dvs.
leddets rotationsposition og leddets rotationshastighed. Der er to indstillingsmuligheder for led-
greenser: Maks. hastighed og Positionsomrade.

Handled 3-positionsomradet er som standard ubegraenset. Nar der bruges kabler, som er mon-
teret pa robotten, skal du fgrst fjerne markeringen i afkrydsningsfeltet Ubegraenset omrade for
Handled 3 for at undga kabelspaending og sikkerhedsstop.

1. Under Maks. hastighed definerer du den maksimale vinkelhastighed for hvert led.

2. Under Positionsomrade definerer du positionsomradet for hvert led. Indlaesningsfelterne
for reduceret tilstand er igen deaktiveret, hvis der ikke findes et sikkerhedsplan eller konfi-
gurerbart input, der er indstillet til at udigse den. Denne graense aktiverer sikkerhedsnorme-
ret blgd akse-begraensning af robotten.

<unavngivet>*
default_1*

orsel al Installation
\ Sikkerhed Inputsignal Funktionstildeling
Robotgreenser
Ledgraenser config_in[0], config_in[1] Reduceret tilstand v
hd
Planer config_in[2], config_in[3] Nulstiling af beskyttelse
. config_inf4], config_in[5] Ikl<e tildelt v
Veerktajspos...
config_in[6], cenfig_in[7] lllce tildelt v
Veerktajets
retning
Outputsignal Funktionstildeling
110
e config_out[0], config_out[1] Robotten beveeger sig v
Sikkert Hjem config_out[2], config_out[3] Systemet er ngcstoppet v
3-position config_out[4], config_out[5] lldlce tildelt v
config_out[6], config_out[7] lilce tildelt v
) Feltbus

- X oy & Y
o Slukket ——— 25‘0£:'|Is ° 0 o Simu\ermg.
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13.2.5 Planer

BEMARK:

Konfiguration af planer er udelukkende baseret pa funktioner. Vi an-
befaler, at du opretter og navngiver alle funktioner, fgr du redigerer
sikkerhedskonfigurationen, fordi robotten slukkes, sa snart fanen
Sikkerhed er last op, hvorefter det er umuligt at bevaege robotten.

Sikkerhedsplaner begraenser robottens arbejdsomrade. Du kan definere op til otte sikkerheds-
planer, som begraenser robotvaerktgjet og albuen. Du kan ogsa begraense albuens bevaegelser
for hvert sikkerhedsplan og deaktivere disse ved at fjerne markeringen i afkrydsningsfeltet. For
du konfigurerer sikkerhedsplaner, skal du definere en robotinstallation (se 16.1.3). Funktionen
kan derefter kopieres til skeermen Sikkerhedsplan og konfigureres.

ADVARSEL:

Definitionen af sikkerhedsplaner begraenser kun de definerede
vaerktgjssfaerer og albuen, ikke de generelle graenser for robotar-
men. Det betyder, at specifikation af et sikkerhedsplan ikke garan-
terer, at robotarmens andre dele vil overholde denne begraensning.

Tilstande

Du kan konfigurere hvert plan med begraensende tilstande ved hjalp af ikonerne nedenfor.

1]
'

Deaktiveret Sikkerhedsplanet er aldrig aktivt i denne tilstand.

Normal Nar sikkerhedssystemet er i normal tilstand, er et normalt tilstandsplan aktivt, og
det fungerer som en stiv graense pa positionen.

i Reduceret Nar sikkerhedssystemet er i tilstanden Reduceret, er et reduceret tilstandsplan

aktivt, og det fungerer som en stiv graense pa positionen.

Normal & Reduceret Nar sikkerhedssystemet er i tilstanden Normal eller Reduceret, er et
normalt og reduceret tilstandsplan aktivt, og det fungerer som en stiv graense pa positionen.

Udigs reduceret tilstand Sikkerhedsplanet far sikkerhedssystemet til at skifte til tilstanden
Reduceret, hvis robottens veerktgj eller albue er placeret uden for dette.

Vis Et tryk pa dette ikon skjuler eller viser sikkerhedsplanet i grafikruden.

Slet Sletter det oprettede sikkerhedsplan (bemaerk: dette kan ikke fortrydes eller gentages,
sa hvis et plan slettes ved en fejl, skal det oprettes igen)

Omdgb Du kan omdgbe planet ved at trykke pa dette ikon.

Konfiguration af sikkerhedsplaner

1.
2.
3.

Tryk pa Installation i toppanelet pa PolyScope.
Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skeermen, og vzelg Planer.

@verst til hgjre pa skaermen, i feltet Planer, skal du trykke pa Tilfgj plan.
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4. | nederste hgjre hjgrne af skeermen, i feltet Egenskaber skal du angive Navn, Kopier funktion
og Begraensninger. Bemaerk: | Kopier funktion er kun Undefined (Ikke defineret) og Base
tilgeengelige. Du kan nulstille et konfigureret sikkerhedsplan ved at vaelge Undefined (lkke
defineret)

Hvis den kopierede funktion sendres pa skaermen Funktioner, vises et advarselsikon til hgjre for
funktionen teksten Kopier funktion. Det angiver, at funktionen ikke er synkroniseret. Det vil sige,
at informationen i egenskabskortet ikke er opdateret til at afspejle de aendringer, der matte have
veeret foretaget i funktionen.

Robot ' Planer (3 o7 )
- De
Robhotgreenser Plan 2 H ©
Plan 3 e M
Ledgreenser EI =+ Tiffgj plan
Planer
Veerktgjspos... }
Veerktgjets
retning
1o ® Egenskaber
Hardware Plan 3
Sikke.rt. Hiem Kopier funktion 1
B * tooclBoundary V‘
— Begraensninger
D ﬁ Begge v‘
Forsleydning
[ Begreens albue
iklkerhedskode Lés op Las
. — 100% s
o Slukket —) 1 00% 250mmis ° o O
Albue
Du kan aktivere Restrict Elbow (Begrzens albue) for at forhindre robottens albueled i at passere
gennem dine definerede planer. Deaktiver Begraens albue for at passere gennem planer.
Farvekoder
Robot ' Praner (3 o1 9
- 0o
r—— — Plan 2 E e
obotgreenser P N Plan 3 m @ m
Ledgraenser E‘ + Tifgj plan
Planer
Veerktajspos...
Veerktajets
retning
1/0 ® Egenskaber
Hardware Plan 3
Sikkert Hjem Kopier funktion (&)
SHpesiiifaly « toolBoundary v
=1 |
L — Begraznsninger
D [IE Begge A
Forslcydning
& Begreens albue
illerhedskode Las op Las

R Vo Y
O Slukket O — 25‘0£:1/s ° 0 o Sirw,ﬂer\ru].

Gra Planet er konfigureret, men deaktiveret (A)
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Gul & Sort Normalt plan (B)
Bla & Grgn Udlgserplan (C)
Sort pil Siden af planet, som veerktgjet og/eller albue ma vaere pa (for normale planer)
Gren pil Siden af planet, som veerktgjet og/eller albue méa veere pa (for udlgserplaner)

Gra pil Siden af planet, som vaerktgjet og/eller albue ma veere pa (for deaktiverede planer)

13.2.6 Frilgb

Hvis robotten kommer taet pa bestemte greenser, mens den er i Frilgb (se 17.2), kan der opsta
en frastedende kraft fra robotten. Denne kraft genereres til graenser for position, retning og ha-
stighed for robotveerktgjet og albuen samt for position og hastighed for leddene.

Formalet med dette er at ggre brugeren opmaerksom p4, at den aktuelle position, retning eller ha-
stighed er taet pa en graense for at forhindre robotten i at overskride denne graense. Men hvis der
udgves tilstraekkelig kraft, kan graensen overskrides. Kraften genereres, nar den aktuelle hastig-
hed er inden for ca. 250 mm/s af graensen og stiger i styrke, efterhdnden som robotten kommer
teettere pa graensen.

Tilbagelgb
| tilstanden Frilgb kan robotarmen flyttes med relativ lethed, da bremserne er sluppet. Under
initialisering af robotarmen vil man se mindre vibrationer, nar robotbremserne slippes. | nogle
situationer - sdsom nar robotarmen er taet pa at kollidere - er disse rystelser uhensigtsmaessige.
Her kan funktionen Tilbagelgb anvendes til at tvinge visse led i en gnsket position, uden at alle
robotarmens bremser slippes.

Aktivering af tilbagelgb

1. Tryk pa TIL pa skeermen Initialiser for at starte opstartssekvensen.

2. Nar robotten er i Tomgang skal du trykke pa knappen Frilgb og holde den inde. Robotens
tilstand aendres til Tilbagelgb.

3. Bremser udlgses kun i led, som der udgves betydeligt tryk pa. Sa leenge knappen Frilgb er
aktiveret/trykket ind. Under Tilbagelgb vil robotarmen fgles tung at manipulere.

13.2.7 Vearktgjsposition

Skaermen Veerktgjsposition giver mulighed for mere kontrolleret begraensning af vaerktgjer og/eller
tilbehgr placeret for enden af robotarmen.

Under Robot kan du visualisere dine andringer.
Under Vaerktgj kan du definere og konfigurere et veerktgj, op til to vaerktgjer.
Vaerktej_1 er standardvaerktgj defineret med vaerdierne med vaerdier x=0,0, y = 0,0, z=0,0 og ra-

dius=0,0 . Disse veerdier repraesenterer robottens veerktgjsflange.
Bemeerk:

+ Under Kopier TCP kan du ogsa vaelge Vaerktgjsflange og fa vaerktgjsvaerdierne til at vende
tilbage til 0.

+ En standardsfaere defineret ved veerktgjsflangen.
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For de brugerdefinerede vaerktgjer kan brugeren sndre:

Radius for at andre radius for vaerktgjssfaeren. Radius tages i betragtning ved brug af sikker-
hedsplaner. Nar et punkt i sfaeren passerer et udlgserplan for reduceret tilstand, skifter ro-
botten til reduceret tilstand. Sikkerhedssystemet forhindrer, at punkter pa sfaererne passer
gennem et sikkerhedsplan (se 13.2.5).

Position for at aendre position i forhold til robottens veerktgjsflange. Positionen tages i betragt-
ning af sikkerhedsfunktionerne for vaerktgjshastighed, veerktgjskraft, stoplaengde og sikker-
hedsplaner.

Du kan bruge et eksisterende vaerktgjscenterpunkt som base for definition af nye vaerktgjsposi-
tioner. En kopi af det eksisterende TCP, foruddefineret i menuen Generelt pa skeermen TCP, kan
tilgds fra menuen Veerktgjsposition i Kopier TCP.

Nar du redigerer eller justerer vaerdierne i indtastningsfelterne Edit position (Rediger position),
andres navnet pa TCP’et, som er synligt i rullemenuen, til custom (tilpasset) som angivelse af,
at der er en forskel mellem det kopierede TCP og det faktiske graenseinput. Den oprindelige TCP
er stadig tilgeengelig i rullelisten og kan vaelges igen for at eendre veerdierne tilbage til den oprin-
delige position. Valget i rullemenuen Kopier TCP pavirker ikke veerktgjets navn.

Nar du anvender dine aendringer pa skeermen Vaerktgjsposition, og du prgver at aendre det mo-
dificerede TCP i TCP-konfigurationsskaermen, vises et advarselsikon til hgjre for teksten Kopier
TCP. Det angiver, at TCP’et ikke er synkroniseret. Det vil sige, at informationen i egenskabsfeltet
ikke er opdateret til at afspejle de aendringer, der matte have veeret foretaget for TCP’et. TCP'et
kan synkroniseres ved at trykke pa synkroniseringsikonet (se 16.1.1).

Bemaerk: TCP’et ikke behgver at veere synkroniseret for at kunne definere og bruge et vaerkigj
korrekt.

Du kan omdgbe vaerktgjet ved at trykke pa blyantfanen ved siden af det viste veerktgjsnavn. Du
kan ogsa bestemme radius inden for et tilladt interval p& 0-300 mm. Graensen vises i grafikruden
som enten et punkt eller en kugle afhaengigt af stgrrelsen pa radius.
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13.2.8 Vaerktgjets retning

Skeaermen Veerktgjsretning bruges til at begraense vinklen, som vaerktgjet peger i. Graensen defi-
neres ved en kegle, der har en fast orientering i forhold til robotarmens base. Nar robotarmen be-
vaeges rundt, begreenses vaerktgjsretningen, sa den bliver inden for den definerede kegle. Vaerk-
tgjets standardretning er sammenfaldende med Z-aksen for vaerkigjets udgangsflange. Den kan
tilpasses ved at vippe og panorere vinkler.

Fer du konfigurerer graensen, skal du definere et punkt eller plan i robotinstallationen (se 16.3).
Derefter kan funktionen kopieres, hvor dens Z-akse anvendes som centrum for keglen, der defi-
nerer gransen.

BEMARK:

Konfigurationen af vaerktgjets retning er baseret pa funktioner. Vi
anbefaler, at du opretter den eller de gnskede funktioner fgr redige-
ring af sikkerhedskonfigurationen. Det skyldes, at robotarmen sluk-
kes, sa snart fanen Sikkerhed er |ast op, hvorefter det er umuligt at
definere nye funktioner.
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Egenskaber for granser
Greensen for Veerktgjsretning har tre konfigurerbare egenskaber:

1. Keglecentrum: Du kan vaelge en punkt- eller planfunktion fra rullemenuen til at definere cen-
trum for keglen. Z-aksen for den valgte funktion anvendes som retningen, hvorom keglen
centreres.

2. Keglevinkel: Du kan definere, hvor mange grader robotten ma afvige fra centrum.

Deaktiveret graense for vaerktgjets retning er aldrig aktiv

I Normal graense for vaerktgjets retning Normal er kun aktiv, nér sikkerhedssystemet er i
normal tilstand.

. B: Reduceret graense for vaerktgjets retning er kun aktiv, nar sikkerhedssystemet er i redu-
ceret tilstand.

IE Normal & Reduceret graense for vaerktgjets retning er aktiv, nar sikkerhedssystemet er i
normal tilstand og nar det er i reduceret tilstand.

Du kan nulstille veerdierne til standard eller fortryde konfiguration af vaerktgjets retning ved at
kopiere funktionen tilbage til “Ikke defineret”.

Vaerktgjsegenskaber

Som standard peger veerktgjet i samme retning som Z-aksen for vaerktgjets udgangsflange. Det-
te kan eendres ved at specificere to vinkler:

Vippevinkel: Hvor meget Z-aksen for udgangsflangen skal vippes med X-aksen for udgangs-
flangen

Panoreringsvinkel: Hvor meget den vippede Z-akse skal roteres rundt om den oprindelige ud-
gangsflanges Z-akse.

Alternativt kan Z-aksen for et eksisterende TCP kopieres ved at vaelge TCP fra rullemenuen.
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13.2.9 1/0

I/Q’'erne er opdelt mellem indgange og udgange og er sammensat i par, sa hver funktion leverer
en Kategori 3 og PLd I/0.

Inputsignal Funktionstildeling

Ledgreenser config_in[0), config_in[1] Reduceret tilstand

— config_in[2], config_in(3] Nulstiling af beskyttelse

config_inf4], config_in(5] Iicke tildelt

444

Veerktojspos...

Veerktojets
retning

/0
Hardware

config_in[6], config_in(7] licke tildelt

Outputsignal Funktionstildeling

config_out[0), config_out[1] [Robotten bevaeger sig
nfig_out(2],
onfig_out(4],

sikkert Hjem systemet

nadstoppet

3-position

IKice tildel

4444

config_out[6], config_out(7] Iicke tildele

——— A, 000

Indgangssignal
Falgende sikkerhedsfunktioner kan anvendes med indgangssignalerne:

Systemngdstop Dette er en ngdstopknap, som er et alternativ til ngdstopknappen pa program-
meringskonsollen. Den giver samme funktionalitet, hvis enheden overholder ISO 13850.

Reduceret tilstand Alle sikkerhedsgraenser kan anvendes i enten Normal eller nedsat tilstand
(se 13.2.2). Hvis det er konfigureret, sendes et lavt signal til indgangene, som far sikker-
hedssystemet til reduceret tilstand. Robotarmen decelererer for at opfylde det indstillede
greensesaet for reduceret tilstand. Sikkerhedssystemet sgrger for, at robotten er inden for
graenserne for reduceret tilstand mindre end 0,5 sek. efter, atindgangen udlgses. Hvis robo-
tarmen fortsaetter med at overtraede graenserne for reduceret tilstand, udfgrer den et kate-
gori 0 stop. Overgang til normal tilstand foregar pd samme made. Bemaerk: UdIgserplaner
kan ogsa udlgse en overgang til reduceret tilstand.

3-positionskontakt | manuel tilstand skal der trykkes pa 3-positonskontakten for at bevaege
robotten.

Driftstilstand Nar denne indgang er defineret, kan den bruges til at skifte mellem automatisk
tilstand og manuel tilstand (se 12.1).

Nulstilling af beskyttelse Nar der forekommer et beskyttelsesstop, sikrer denne udgang, at til-
standen Beskyttelsesstop fortsaetter, indtil en nulstilling udlgses.

Beskyttelsesstop i automatisk tilstand Nar Beskyttelsesstop i automatisk tilstand er konfigu-
reret, udfgres et beskyttelsesstop, nar indgangsbenene er lave, og robotten er i automatisk
tilstand.

Nulstilling af beskyttelse i automatisk tilstand Nar der forekommer beskyttelsesstop i automa-
tisk tilstand, forbliver robotten beskyttelsesstoppet i automatisk tilstand, indtil en stigen-
dende kant pa indgangsbenene udlgser en nulstilling.
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ADVARSEL:

+ Hvis du deaktiverer standardindgangen for nulstilling af be-
skyttelse, udfgres der ikke lzengere beskyttelsesstop af robo-
tarmen, sa snart indgangen er hgj. Et program saettes kun pa
pause, nar beskyttelsesstoppet genoptages.

| lighed med nulstilling af beskyttelse gzelder det, at hvis stan-
dardindgangen for nulstilling af beskyttelse i automatisk til-
stand er deaktiveret, udfgres der ikke laengere beskyttelses-
stop af robotarmen, sa snart indgangen for beskyttelsesstop
i automatisk tilstand er hgj. Et program saettes kun pa pause,
nar beskyttelsesstop i automatisk tilstand genoptages.

Udgangssignaler

Du kan anvende fglgende sikkerhedsfunktioner for udgangssignaler. Alle signaler vender tilbage
til lav, nar den tilstand, der udlgste det hgje signal, afsluttes:

Systemngdstop -signalet Lavt, nar sikkerhedssystemet er udlgst, sa det er i ngdstoppet tilstand,
via indgangen for robotngdstop eller ngdstopknappen. Hvis ngdstoppet tilstand udlgses af
systemets ngdstopindgang, gives der ikke noget lavt signal for at undga fastlasning.

Robotten bevaeger sig Signalet er Lavt, hvis robotten bevaeger sig, ellers hgijt.

Robotten standser ikke Signalet er Hgjt, nar robotten er standset eller er i gang med at standse
pga. aktivering af ngdstop eller beskyttelsesstop. Ellers vil den vaere logisk lav.

Reduceret tilstand Signalet er Lavt, nar robotarmen er sat i reduceret tilstand, eller hvis sikker-
hedsindgangen er konfigureret med et reduceret tilstand-input, og signalet er i gjeblikket
lavt. Ellers er signalet hgjt.

Ikke reduceret tilstand Dette er det modsatte af den reducerede tilstand, som er defineret oven-
for.

Sikker Hjem Signalet er Hgj, hvis robotarmen stoppes i den konfigurerede Sikker Hjem-position.
Ellers er signalet Lav.

BEMARK:

Eventuelle eksterne maskiner, som modtager ngdstop-tilstanden
frarobotten gennem udgangen Systemngdstop, skal overholde ISO
13850. Dette er seerligt ngdvendigt i opsaetninger, hvor indgangen
for robotngdstop er forbundet til et eksternt ngdstop. | sddanne til-
feelde bliver systemngdstop-udgangen hgj, nar det eksterne ngd-
stop udlgses. Dette betyder, at ngdstoptilstanden i den eksterne
maskine nulstilles uden behov for indblanding fra robottens opera-
tor. For at overholde sikkerhedsstandarderne er det derfor et kray,
at der skal en manuel indblanding til, for at den eksterne maskine
kan genoptage arbejde.
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13.2.10

Hardware

Du kan bruge robotten uden at tilslutte programmeringskonsollen. Hvis programmeringskonsol-
len fjernes, skal der defineres en anden ngdstopkilde. Du skal angive, om programmeringskon-
sollen er tilsluttet, for at undga at udlgse en sikkerhedsovertraedelse.

Valg af tilgeengelig hardware

Robotten kan anvendes uden PolyScope som programmeringsinterface.

1.

Tryk pa Installation i toppanelet.

. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre, og vaelg Hardware.

2
3.
4

Indtast sikkerhedskoden, og las op for skeermen.

. Fraveelg Teach Pendant (Programmeringskonsol) for at bruge robotten uden Polyscope-

interface.

Tryk pa Save and restart (Gem og genstart) for at anvende a&ndringerne.

FORSIGTIG:

Hvis programmeringskonsollenafmonteres eller frakobles fra ro-
botten, er ngdstopknappen ikke laengere aktiv. Du skal fjerne pro-
grammeringskonsollen, sa den ikke er i naerheden af robotten.

13.2.11

Sikker Hjem-position

Sikker Hjem er en returposition, der defineres ved hjaelp af den brugerdefinerede Hjem-position.
Sikker Hjem-I/Q’er er aktive, nar robotarmen er i Sikker Hijem-position, og en Sikker Hjem-1/0 er
defineret. Robotarmen er i Sikker Hjem-position, hvis ledpositioner er ved de angivne ledvinkler
eller et multiplum af 360 grader heraf.

K 4 o og N Aben. em
W Sikkerhed

| () Synkroniser fra Hjem |

Robotgreenser

Ledgreenser
Slet

Planer

Veerktajspos... Hvis du sletter silker Hjemposition
fiernes tildeling af silier hjiemudgang.

Veerktajets

retning i’ ][I

1o I

Hardware

Sikkert Hjem Ledposition (0-360°)
&\

3-position

Base 90,00°
F Skulder 270,00°
& Albue 270,00°
Handled 1 270,00°
Handled 2 90,00°
Handled 3 0.00°

O Slukket ——— 100% Simuler\ru;l.
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Synkronisering fra Hjem
1. Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skeermen, og vaelg Sikker Hjem.
3. Tryk pa Synkroniser fra Hjem under Sikker Hjem.

4. Tryk pa Anvend og vaelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der vises.

Sikker Hjem-udgang

Sikker Hjem-positionen skal defineres fgr Sikker Hiem-udgangen (se 13.2.9).

Definition af Sikker Hjem-udgang
1. Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Tryk pa Sikkerhed i sidemenuen til venstre pa skarmen, og veelg I/0.
3. Velg Sikker Hjem pa I/0-skeermen i Udgangssignal under Funktionstildeling i rullemenuen.

4. Tryk pa Anvend og veelg Anvend og Genstart i den dialogboks, der vises.

Rediger Sikker Hjem

Redigering af Hjem aendrer ikke automatisk en tidligere defineret Sikker Hjem-position. Mens
disse veerdier er ude af synkronisering, er programknuden Hjem udefineret.

Redigering af Sikker Hjem
1. Tryk pa Installation i toppanelet.
2. Velg Hjem i sidemenuen til venstre pa skeermen under Generelt.
3. Tryk pa Rediger position, indstil den nye robotarmposition, og tryk pa OK.

4. Veelg Sikker Hjem i sidemenuen til venstre pa skaermen under Sikkerhed. Bemaerk: Der krae-
ves en sikkerhedsadgangskode for at lase op for sikkerhedsindstillingerne (se 13.1.2).

5. Under Sikkert hjem skal du trykke pa Synkroniser fra Hjem
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Fanen Kgr er en enkel made til at betjene robotarmen og kontrollerskabet med sa fa knapper
og indstillinger som muligt. Du kan kombinere enkelt drift og betjening med adgangskodebe-
skyttelse af PolyScopes programmeringsdel (se 21.3.2) for at ggre robotten til et veerktgj, der
udelukkende kan kgre forprogrammerede programmer.

Pa denne skeerm kan du automatisk indlaese og starte et standardprogram baseret pa en kan-
tovergang i et eksternt indgangssignal (se 16.1.5).

Bemaerk: Kombinationen af automatisk abning og start af et standardprogram og automatisk
initialisering ved opstart kan for eksempel bruges til at integrere robotarmen i andet maskinel.

14.1

Program

Feltet Program viser navnet pa det program, der er indlaest i robotten, samt dets aktuelle status.
Du kan trykke pa fanen Indlaes Program for at indlaese et andet program.

14.2

Variabler

Et robotprogram kan bruge variabler til at lagre og opdatere forskellige veerdier under kgrslen.
Der er to slags variabler:

Installationsvariable Disse kan bruges af flere programmer, og deres navne og vaerdier hgrer
sammen med robotinstallationen (se 16.1.4). Installationsvariabler bibeholder deres da-
ta, efter robotten samt kontrollerskabet er genstartet.

Almindelige programvariable Disse er kun tilgaengelige for det program, der skal kgres, og gar
tabt, nar maskinen standses.
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Vis viapunkter Robotprogram bruger scriptvariabler til at gemme information om viapunkter.
Veelg afkrydsningsfeltet Vis viapunkter under Variabler for at vise scriptvariabler i variabel-
listen.

Variabeltyper

bool  En boolsk variabel, hvis vaerdi er enten Sand eller Falsk.

int Et heltal i omradet fra —2147483648 til 2147483647 (32 bit).

flydendeEt kommatal (decimal) (32-bit).

streng En sekvens af tegn.

positur En vektor, der beskriver placering og retning i et kartesisk rum. Det
er en kombination af en positionsvektor (z,y, z) og en rotationsvektor
(rx,ry,rz) , der gengiver retningen, der skrivesp[x, y, z, rx, ry, rzl.

liste  En sekvens af variabler.

14.3 Robotalder

Dette felt viser tidsrummet, siden robotten blev taendt fgrste gang. Tallene i feltet har ingen for-
bindelse med kgrselstider for programmer

14.4 Kor til positionen

Skaermbilledet Kgr til positionen vises, nr du trykker pa Afspil i bundpanelet. Abn skaermbilledet
Kor til positionen, nar robotarmen skal bevaege sig til en bestemt startposition far kgrsel af et
program, eller nar robotarmen bevaeger sig til et viapunkt under sendring af et program.

| tilfaelde, hvor skaermbilledet Ker til positionen ikke kan bevaege robotarmen til programmets
startposition, bevaeges den til det fgrste viapunkt i programtraeet. Robotarmen kan bevaeges til
en forkert position, hvis:

« TCP, funktionspositur eller viapunktpositur for den fgrste bevaegelse aendres under pro-
gramkgrsel, fgr den fgrste bevaegelse er udfert.

+ Det fgrste viapunkt er inde i en programtraeknude af typen Huvis eller Skift.

e 249 0M oo
Program __Installation Bevasg I Log

Kor til positionen.

Hold 'Auto’ nede for at udfere den viste bevaegelse. Robotten stopper, nér lknappen slippes.
Tryk pa knappen 'Manuel for at bevaege robotten i position manuelt

. |-:| |
U Auto
].‘ 91 | Manuel

| !
: € Annuller

O Normal —— 00% ‘Biw,\\erm-;\-
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14.4 Kor til positionen UNIVERSAL ROBOTS

Auto
Hold fanen Auto nede for at bevaege robotarmen til sin startposition.
Bemeerk: Du kan til enhver tid stoppe bevaegelsen ved at slippe knappen.
Animation
Animationen viser den bevaegelse, robotten skal til at udfgre, nar du holder fanen Auto nede.
FORSIGTIG:

1. Sammenhold animationen med positionen pa den virkelige ro-
botarm, og kontroller, at robotarmen kan udfgre bevaegelsen
sikkert uden at ramme nogen forhindringer.

2. Funktionen Autobevaeg bevaeger robotten ad skyggebanen.
En kollision kan beskadige robotten eller andet udstyr.

Manuel

Tryk pa knappen Manuel for at ga til ikonskeermen Bevaeg, hvor robotarmen kan bevaeges ma-
nuelt. Det er kun ngdvendigt, hvis du ikke gnsker bevaegelsen i animationen.
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Fanen Program

pel Q _ Grafik Variable

) Ekspert

¥ Robot-program

v/ Skabeloner - <tom> Prog ram

Her kan du programmere din robot til at udfare opgaver.

Du programmerer robotten ved at veslge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises
pé programtraeet

Programtrase

Vv v <§
£
a
[N
H
E
[

[ Tilfej fer startsekvens
O Saet variablers startveerdier

= Program gentages til afbrudt

Normal art Simulering .

Fanen Program viser det aktuelle program der redigeres.

15.1 Programtrae

Ved tryk pa Kommando tilfgjer du programknuder til programtraeet. Konfigurer funktionaliteten
for de tilfgjede programknuder i hgjre side af skaermen.

Et tomt programtree tillades ikke at kgre. Programmer, der indeholder forkert konfigurerede pro-
gramknuder tillades heller ikke at kgre. Ugyldige programknuder fremhaeves med gult for at an-
give, hvad der skal rettes, fgr programmet far tilladelse til at kgre.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Programtrae

15.1.1 Indikering af programeksekvering

ny
Q _ Grafik Variable

¥ Robot-program

Program
v Skabeloner @ b Beveeg) 9 ) )
@) Start Her Ican du programmere din robot til at udfere opgaver

Si

29 @A Du programmerer robotten ved at veelge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises
Kraft @B pd programtraeet.
Palleteri elc

— @D Knudeliste Programtrae
Conveyor o a
Tracking v

I I
*+8 o XKBBEZ

[ Tilfgj fer startsekvens
[ Seet variablers startveerdier

[& Program gentages til afbrudt

O Normal ——— 100% Simulering .

Nar programmet kgrer vises den programknude, der udfgres i gjeblikket, med et lille ikon ®» ved
siden af knuden. Desuden fremhaeves stien for udfgrelsen med bla farve.
Ved tryk pa ikonet @ i hjgrnet af programmet spores den kommando, der udfgres.

15.1.2 Sggeknap
Tryk pa & for at sgge i programtraeet. Tryk pa ikonet x for at afslutte sggning.

15.1.3 Programtraeets vaerktgjslinje

Brug veerktgjslinjen i basen af programtraeet til at 2endre programtreeet.

Knapperne Fortryd/Annuller fortryd

Knapperne ® og € bruges til at fortryde og annullere fortrydelse af andringer i kommandoer.

Flyt op & ned

Knapperne * og"aendrer position af en knude.

Klip
Knappen X klipper en knude og lader den blive anvendt til andre handlinger (f.eks. indsaette den
pa en anden placering pa programtraeet).

Kopier
Knappen L giver mulighed for kopier af en knude og lader den blive anvendt til andre handlinger
(f.eks. indseette den pa en anden placering pa programtreeet).

Indsaet

Med knappen El kan der indsaettes en knude, som tidligere blev klippet eller kopieret.

Slet

Tryk pa knappen M for at fierne en knude fra programtreaeet.
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Inaktiver
Tryk pa knappen = for at inaktivere specifikke knuder pa programtraeet.

Undertrykte programlinjer bliver simpelthen sprunget over, nar et program kgrer. En undertrykt
linje kan ophaeves igen pa et senere tidspunkt. Dette er en hurtig made til at foretage sendringer
i et program uden at gdeleegge det originale indhold.

15.1.4 Udtrykseditor

— . Aben Gem
orsl rogra veg o g
> Simpel Q _ Grafik Variable
v Ekspert
_ ¥ Robot-program Tildeli Kilde |Udtryk v
Gentag 9 & Bevaeg/ ildeling
®@ Viapunkt_1
UnderProg = Indstiling Tildeler den valgte variabel med veerdien af uditrykket.
Tildeling B Vent Variabel Udtryk
: @ Pop op
s O Stop |\/ar72 A ‘ = ‘
Script ® [<ommentar
¢ = Mappe
Heendelse = pf’
2 * force()
Input 0
True (HI) False (LO) 4— Tilbage
<Input> v Esc
Output
and or xor not 7 8 9
<Udgang> v
Variable
+ # ( ) < > ! * 4 5 [}
<Variabel> v
Pose
. " [ 1 = = , + 1 2 3 Q
<Positur> A -
Function
ABC 0
<Funktion=> v = d D

Mens selve udtrykket er redigeret som tekst, har skaermen for udtryksredigering en raekke knap-
per og funktioner til indsaettelse af saerlige udtrykssymboler, som f.eks. x for multiplikation og <
for mindre end eller lig med. Med keyboardknappen gverst til venstre pa skeermen kan du skifte
til tekstredigering af udtrykket. Alle definerede variable findes i Variabelvaelgeren, mens nav-
nene pa ind- og udgangsporte findes i Indgangs- 0g udgangsvaelgeren. Visse specialfunktioner
findes i Funktion.

Udtrykket tjekkes for grammatiske fejl, nar der trykkes pa Ok-knappen. Annuller-knappen forla-
der skeermen og kasserer alle aendringer.

Et udtryk kan se sadan ud:

digital_in[1] ;True and analog_in[0]<0,5
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15.2 Kommandofane

15.1.5 Tom knude

Gentag
UnderProg
Tildeling
Hvis

Script
Heendelse
Tréd

Switch
Timer
Skrueproces

Hjem

> Skabeloner

¥ Robot-program

Q _ Grafik Variable

E————

Programknuder kan ikke vaere tomme. Alle linjer skal vaere specifikke og definerede i program-

treeet for at et program kan kgre.

15.2 Kommandofane

Denne vejledning daekker ikke alle detaljerne om alle typer af programknuder. Robotprogramknu-
den indeholder tre afkrydsningsfelter til styring af programmets overordnede opfegrsel.

Sag

Kraft
Palletering

Conveyor
Tracking

¥ Robot-program
¢ b Bevaegf
@ Viapunkt_1

- [ndstiling

B vent

@ Pop op

O stop

® Kommentar
¢ = Mappe

@

& Gentag
La Kald
a= var_2:=2 * force()
b Hvis

@

F Script
& Switch ...
® tmer_1
@ Ig Afstabl
@© startPos
e i Retning

e 8 ° 0 o

Variable

:

Program
Her Ikan du programmere din robot til at udfere opgaver

Du programmmerer robotten ved at veelge knuder fra knudelisten, hvorefter de vises
pé programtraeet

Knudeliste Programtrze

Q
I

8% XBRAWZ

[ Tilfej for startsekvens
[0 Seet variablers startveerdier

v [& Program gentages til afbrudt

Simulering .

Tilfoj for startsekvens

Marker dette afkrydsningsfelt for at tilfgje et saerligt afsnit til programmet, som udfgres én gang,
nar programmet startes.

e-Series

11-40 Version 5.4
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Saet variablers startvaerdier
Veelg dette for at indstille startveerdier for programvariabler.

1. Veelg en variabel fra rullemenuen eller ved brug boksen til valg af variable.

2. Angiv et udtryk for den variabel. Dette udtryk bruges til at indstille den variable vaerdi ved
programstart.

3. Du kan veelge Behold vaerdi fra sidste kersel for at initialisere vaerdien for vaerdien fundet
pa fanen Variabler (se 15.4).
Sadan kan variabler bevare deres veerdier mellem programudfgrelser. Variablen far sin vaer-
di fra udtrykket, hvis programmet kgres for fgrste gang, eller hvis indholdet pa veerdifane-
bladet er blevet slettet.

En variabel kan slettes fra programmet ved at sendre dens navn til blank.

Program gentages til afbrudt
Veelg dette for at ggre programmet kontinuerligt.

15.3 Fanen Grafik

< vngivet>*
e Q@
o . - Ny Aben. Gem.
Q Kommando - Variable
Bevaeg ¥ Robot-program ~ Q
Viapunkt 9 b BevaegP ©
. @ Viapunkt_1 I~ |
Bening @® Variabel ¥ IE
Vent @ ¥ CirkelBeveeg L. |
o ® Viapunkt_2
Indstilling ® Sutpurikt 1
Pop op = Indstiling
B vent
Stop M Pop oo
Kommentar O stop It
J — M Kommentar 3 T
Mappe ¢ m Mappe
9|2 Gentag
L. Kald =
a= var_2:=2 *force() h
9 ¥ Hvis D
& Script
= Switch
O timer_1

t¥o-xBERS

O Normal —— 00% Simuler\nr;x.

Grafisk fremstilling af det nuvaerende robotprogram. TCP-stien vises i 3D med bevaegelsesseg-

menter i sort, og overgangssegmenter vist med grgnt. De grenne prikker angiver TCP-positionerne
for hvert viapunkt i programmet. 3D-tegningen af robotarmen viser den nuvaerende robotposition

og skyggen af robotarmen viser, hvordan den vil na viapunktet valgt i venstre side af skaermen.

Hvis robot-TCP’ens aktuelle malposition er taet pa et sikkerheds- eller udlgserplan, er robotveerk-
tgjets retning taet pa veerkigjets retningsgraense (se 13.2.5), og der vises en 3D-gengivelse af
graensen.

Bemaerk: Nar robotten kgrer et program, deaktiveres visningen af omradebegraensningerne.

Sikkerhedsplaner vises i gult og sort med en lille pil, der gengiver planvektoren, der angiver den
side af planet, hvor robot TCP'en ma placeres. Udlgserplaner vises i blat og grgnt og en lille
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pil, der peger pa den side af planet, hvor Normaltilstandsgraenserne (se 13.2.2) er aktive.
Veaerktgjets retningsgraense vises med en sfaerisk kegle sammen med en vektor, der viser robo-
tveerktgjets nuveerende retning. Keglens inderside gengiver det tilladte omrade for vaerktgjets
retning (vektor).

Nar robottens mal-TCP ikke langere er i nzerheden af gransen, forsvinder 3D-gengivelsen. Hvis
TCP overtraeder eller er meget teet pa at overtraede en greense, bliver gengivelsen af graensen
red.

3D-visningen kan zoomes og roteres for at fa et bedre overblik over robotarmen. Knapperne
i gverste hgjre side af skaermen kan deaktivere de forskellige grafiske elementer i 3D-visning.
Nederste knap skifter mellem taendt og slukket for visningen af de nsermeste begraensninger af
arbejdsrummet.

Copyright © 2009-2019 ved Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

15.4 Fanen Variable

v Simpel Q Kommando Grafik -

Beveeg v Robot-pregram ~
Viapunkt @ b BevaegP
5 @® Viapunkt_1
Retning @ Variabel
Vent 9 ¥ CirkelBevaeg
o @ Viapunkt_2

Indstilling @ Sutpunkt 1
Pop op = [ndstiling

B Vent
Stop m Pop op
Kommentar O stop

A | IKommentar Ik
Dfy= ¢ = Mappe
9 & Gentag
L. Kald
a= var_2:=2 *force()
¢ & Hvis

& Script

& Switch .

O timer_1

h'hl ihg d £ 4 ! m [ \is viapunkter

O Normal re C—— 100% ° 0 O Simu\er\rug.

Fanen Variabler viser de eksisterende vaerdier for variabler i et kgrende program og fgrer en liste
over variabler og veerdier mellem programkersler. Fanen Variabler kommer kun frem, nér den har
information at vise. Viapunkt-variabler vises pa listen, hvis Vis viapunkter er aktiveret.
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laeggende programknuder UNIVERSAL ROBOTS

15.5 Grundlaeggende programknuder

15.5.1 Bevag

ve
defa 2
Q _ Grafik Variable

) Eepart ¥ Robot-program

~
ETEEER ¢ - e o :
Anglv, hvordan robaotten skal bevaege sig mellem viapunkter.
®@ Viapunkt_1
Seg = Indstilling Veardierne geelder for alle under-viapunkter og afheenger af den valgte
Kraft B Vent beveaegelsestype.
) @ Pop op
Palletering O Stop Indstil TCP Ledhastighed
Conveyor ® [<ommentar ‘Brug aktivt TCP v ‘ ‘ 80‘ °Is
Tracking 9 m Mappe
=] <torm Funktion Ledacceleration
¢ & Gentag
4 = <tom W ‘Base - ‘ ‘ 30‘ o/g2
L. Kald
2= var_2:=2 *force()
9 b Huis O Brug ledvinkler
& scripr
= Switch
@ 1B Afstabl
@® StartPos
© i Retning

o 3 Opsamiing -

O Normal (—— |00 % Simuleriru;t.

Kommandoen Bevaeg styrer robottens bevaegelser gennem de underliggende viapunkter. Via-
punkterne skal ligge under en Bevaeg-kommando. Kommandoen Bevaeg definerer den accelera-
tion og hastighed, hvorved robotarmen bevaeger sig mellem disse viapunkter.

Bevagelsestyper

Du

kan veelge en af tre bevaegelsestyper: BevaegJ, BevaegL og BevagP. Hver bevaegelsestype

forklares nedenfor.

+ bevaegJ laver bevaegelser, der beregnes i robotarmens ledrum. Led kontrolleres for at af-
slutte deres bevaegelser pd samme tid. Denne bevaegelsestype resulterer i en kurvet bane
for veerktgjet. De feelles parametre, der anvendes til denne bevaegelsestype, er den maksi-
male ledhastighed og ledacceleration specificeret i hhv. deg/s 0g deg/s?. Hvis det gnskes,
at robotarmen skal bevaeges hurtigt mellem viapunkterne under tilsidesaettelse af veerktgjs-
banen mellem disse viapunkter, kan denne bevaegelsestype med fordel veelges.

+ bevaegL beveeger vaerktgjscenterpunktet (TCP) linezert mellem viapunkter. Dette betyder,
at hvert led udfgrer en mere kompliceret bevaegelse for at holde vaerktgjet pa en lige bane-
linje. De feelles parametre, som kan indstilles for denne bevaegelsestype, er den gnskede
veerktgjshastighed og veerktgjsacceleration, der er specificeret i hhv. mm/s og mm/s?, og
ogsa en funktion.

- bevaegP bevaeger vaerktgjet lineaert ved konstant hastighed med cirkulaere overgange og
er beregnet til visse former for procesdrift sdsom limning eller dosering. Overgangsradi-
ens stgrrelse er som standard en feelles vaerdi mellem alle viapunkterne. En mindre veaerdi
vil ggre banens drejning skarpere, hvorimod en hgjere vaerdi vil ggre banen fladere. Mens
robotarmen bevaeger sig gennem viapunkterne ved konstant hastighed, kan robottens kon-
trollerskab ikke vente pa enten |I/0-drift eller operatgrhandling. Dette kan evt. stoppe robo-
tarmens bevaegelse eller forarsage et sikkerhedsstop.
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+ Cirkelbevaeg kan fgjes til en bevaegP for at lave en cirkulaer bevaegelse. Robotten starter
bevaegelsen fra sin nuvaerende position eller startpunktet, bevaeger sig gennem et viapoint
specificeret pa den cirkulaere bue og et slutpunkt, der fuldender den cirkuleere bevaegelse.
En tilstand bruges til at beregne vaerktgjsretning gennem den cirkulaere bue. Tilstanden kan
veere:

- Fast: Kun startpositionen bruges til at definere veerktgjsretningen
- Ubegraenset: Startpunktet sendres til slutpunkt for at definere vaerktgjsretningen

Q _ Grafik Variable
> EFER Y Robot-program -~

v Skabeloner ¢ b BevaegP CirkelBevaeg
@® Viapunkt_1
589 9 ¥ CirkelBeveeg En cirlelbeveagelse foretages med tre -
viapunlster: viapunistet forud for B
it © Viapurkt 2 CirkelBeveag-knuden, viapunlkt (1), ViaPoint [ hY
o
Palletering © Sipunkc 1 (2) og EndPolnt (3) L
= [ndstiling . >
Conveyor B Vent | fast tilstand {
Tracking @ Pop op Retningen af denne beveegelse defineres ’
wved startpunktet for robotten, saledes a /
d start] Itet fo bott: ledl it /
O stop robotten vil holde denne retning i forhold til /
® [<ommentar cirllen gennem beveegelsens via- og Vi
17 = Mappe | Shtpunkter. "o
= <tom &
¢ & Gentag
Lo Kald
:: var_2:=2 +force() Veelg tilstand for retning i forhold til cirllen
@ Hvis ...
= <tom @ Fast
B Script O Ubegreenset
 Switch ...
B timer_1
@18 Afstabl

v

O Normal —— ] 00% ° 0 o Sir‘w\enru;;.

Faelles parametre
De feelles parametre i nederste hgjre hjgrne af bevaegelsesskaermbilledet gaelder for robotar-
mens bevaegelse fra foregdende position til kommandoens fgrste viapunkt, og derfra til hvert af
de efterfglgende viapunkter. Indstillingerne for Bevaeg-kommando gaelder ikke for banen fra det
sidste viapunkt under Bevaeg-kommandoen.

Valg af TCP

Maden, hvorpa robotten bevaeges imellem viapunkter justeres afhaengigt af om TCP er indstillet
med en brugerdefineret TCP eller en aktiv TCP. Med Ignorer aktiv TCP kan denne bevaegelse
justeres i forhold til vaerktgjsflangen.

Indstilling af TCP i et Bevaeg

—_—

. Tag adgang til fanen Program for at indstille TCP’et, som bruges til viapunkter.
Under Kommando i rullemenuen til hgjre vaelges Bevaeg-typen.

Veelg en mulighed i rullemenuen Indstil TCP under Bevaeg.

> wN

Veelg Brug aktiv TCP eller vaelg en brugerdefineret TCP.
Du kan ogsa vaelge Ignorer aktiv TCP.
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Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time

Figur 15.1: Hastighedsprofil for en bevaegelse. Kurven deles i tre segmenter: acceleration, cruise og de-
celeration. Niveauet for cruise-fasen bestemmes ved indstilling af hastigheden for bevaegelsen, mens
stejlheden i faserne med acceleration og deceleration bestemmes af accelerationsparameteret.

Funktionsvalg

Viapunkter kan defineres relativt til en funktion ved brug af rullemenuen Funktioner (se afsnit
16.3for oplysninger om funktioner). Dette betyder, at ndr der indstilles et viapunkt, vil pro-
grammet huske vaerktgjskoordinaterne i funktionsomradet for den valgte funktion. Nogle fa til-
feelde kraever detaljeret forklaring:

Relative viapunkter Den valgte funktion har ingen virkning pa relative viapunkter. Den relative
bevaegelse udfgres altid med hensyn til retningen af basen.

Variable viapunkter Nar robotarmen bevaeger sig til et variabelt viapunkt, beregnes TCP (vaerk-
tgjscenterpunkt) som koordinaterne for variablen i omradet for den valgte funktion. Derfor
vil robotarmens bevaegelse for et variabelt viapunkt aendre sig, hvis en anden funktion vael-
ges.

Funktionsvariabel Du kan andre en funktions position, mens programmet kgrer, ved at tildele
en positur til den korresponderende variabel.

Brug ledvinkler
Som alternativ til 3D-posituren kan du markere afkrydsningsfeltet Brug ledvinkler, nar du bruger
BevaegdJ til at definere viapunkter ved hjaelp af robotledvinkler. Hvis Brug ledvinkler er aktiveret,
er TCP og funktionsvalg ikke tilgeengelige. Viapunkter defineret med Brug ledvinkler justeres
ikke, nar programmet flyttes fra robot til robot.
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Fast viapunkt
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) Ekspert
_ ¥ Robot-program ~ .
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B Script
& Switch ...
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@ & Afstabl
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—

O Normal ——— 100% Simu\er\rug.

Et punkt i robottens bane. Viapunkter er den mest centrale del af et robotprogram, idet de for-
teeller robotarmen, hvor den skal vaere. En fast viapunkt-position indleeres ved fysisk at flytte
robotarmen til positionen.

Indlzering af viapunkter
Betegnelsen Indleering bruges til at vise robotten, hvordan TCP skal placeres i forhold til en funk-

tion til et anlaeg. For at lzere robotten et viapunkt skal du fglge instruktionerne nedenfor:
1. Gatil fanen Program, og indseet en Bevagelsesknude.
2. | bevaegelsesknuden skal du bruge rullemenuen Indstil TCP til at indstillet TCP’en.
3. | bevaegelsesknuden skal du bruge rullemenuen Funktion til at vaelge en funktion.
4

. | knuden Viapunkt skal du bruge Indlaeringstilstand eller jogge til at placere robotten i en
gnsket konfiguration.

Brug af viapunkter
Brug af et viapunkt betyder, at man anvender den indleerte relation mellem funktionen og TCP'et i
den nuveerende situation. Relationen mellem funktionen og TCP’et, som anvendes pa den aktuelt
valgte funktion, resulterer i den gnskede TCP-placering. Derefter finder robotten ud af, hvordan
den skal placere sig selv for at lade det aktuelt aktive TCP na denne TCP-position. For at bruge
et viapunkt skal du fglge instruktionerne nedenfor:

1. Brug et eksisterende viapunkt i en bevaegelsesknude, eller indsaet viapunktet i en anden
bevaegelsesknude
(f.eks. ved kopiere og indseette eller bruge knappen “Link” pa viapunktet).

2. Indstil det gnskede TCP.
3. Indstil den gnskede funktion.
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Indstilling af viapunktet
Viapunkt-navne

Viapunkter far automatisk et unikt navn. Dette navn kan aendres af brugeren. Viapunkter forbin-
des og deler positionsoplysninger nar linkikonet veelges. Andre positionsinformationer, sdésom
overgangsradius og hastighed samt acceleration for vaerktgjet/led, konfigureres individuelt for
viapunkter, selvom de kan vaere forbundne.

Overgang

Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mellem to baner uden
at stoppe ved viapunktet mellem dem.

Eksempel Lad os tage en handling som opsamling og nedseaetning som eksempel (se figur
15.2), hvor robotten aktuelt star i viapunkt 1 (WP_1) og skal samle en genstand op ved viapunkt
3 (Wp_3). For at undga en kollision med genstanden samt andre forhindringer (0), skal robotten
naerme sig WP_3 i retningen fra viapunkt 2 (Wp_2). Dermed indfgres tre viapunkter for at oprette
en sti, der opfylder kravene.

[ WP_2
wp_1

l WP_3

Figur 15.2: wp_1: startposition WP_2: via punkt, WP_3: opsamlingsposition, 0: forhindring.

Hvis ikke andre indstillinger konfigureres, standser robotten ved hvert viapunkt, fgr naeste bevae-
gelse foretages. Det er ikke optimalt, at denne opgave standser ved WP_2, da en glidende drejning
vil opfylde kravene pa samme made, men tage kortere tid og kraeve mindre energi. Det er endda
acceptabelt, at robotten ikke preecist nar Wp_2, sa laange overgangen fra den fgrste til den anden
bane foretages nzer denne position.

Stoppet ved wP_2 kan undgas ved at konfigurere en overgang for viapunktet, som giver robotten
mulighed for at beregne en glidende overgang til naeste bane. Overgangens primaere parameter
er enradius. Nar robotten er indenfor viapunktets overgangsradius, kan den begynde overgangen
og fravige fra den oprindelige sti. Dette giver mulighed for hurtigere og mere glidende bevaegel-
ser, da robotten ikke skal decelerere og accelerere igen.

Overgangsparametre Der findes flere parametre - udover viapunkterne - der har indflydelse pa
overgangsbanen (se figur 15.3):

- overgangsradiussen (r)
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* robottens start- og sluthastighed (ved henholdsvis position p1 og p2)

- bevaegelsestiden (hvis der fx indstilles en specifik baneperiode, vil dette pavirke robottens
start- og sluthastighed)

- de banetyper, der skal overgas fra og til (BevegL, BevagJ)

/ i \
Wp_1 / \
O— — WP_2 |

/\ I

\ /

pl \ /
AN 7/

~ -

~ _{_ -

@ yp 3

Figur 15.3: Overgang over WP_2 med radius r, fgrste overgangsposition ved p1 og endelige overgangs-
position ved p2. 0 er en forhindring.

Hvis der indstilles en overgangsradius, vil robotarmens bane lave en overgang afvige fra at kgre
helt hen til et viapunkt og lade robotarmen undlade at standse ved punktet.

Overgange kan ikke overlappe hinanden, sa det er ikke muligt at indstille en overgangsradius, der
overlapper en overgangsradius for et tidligere eller felgende viapunkt, som vist i figur 15.4.

I WP_2 \

°
r—————$

\
N7
N
I\
1
VI
*

o~

Figur 15.4: Overlapning af overgangsradius ikke tilladt (*).
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Betingede overgangsbaner Overgangsbanen péavirkes bade af viapunktet, hvor overgangsra-
diussen er indstillet til, og det efterfglgende viapunkt i programtraeet. | programmet i figur 15.5
er overgangen omkring WP_1 pdvirket af wP_2. Konsekvensen af dette bliver mere tydelig i dette
eksempel ved overgang omkring WP_2. Der er to mulige slutpositioner, og for at afggre, hvilke nae-
ste viapunkt der overgas til, skal robotten vurdere den aktuelle laesning af digitalt_input[1]
allerede fra det tidspunkt, den gar ind i overgangsradiussen. Dette betyder, at udtrykket hvis...sa
(eller andre opsaetninger til bestemmelse af efterfglgende viapunkter, sdésom variable viapunk-
ter) vurderes, for vi faktisk nar til wp_2, som kan virke lidt ulogisk, nar man betragter program-
sekvensen. Hvis et viapunkt er et stoppunkt, og det fglges af betingede udtryk til afggrelse af
det naeste viapunkt (fx I/0-kommandoen) udfgres 1/0-handlingen, nar robotarmen standser ved
viapunktet.

BevagL i j
Wwp_I { ot
WP_1 (overgang) : ’
WP_2 (overgang)
hvis (digitalt_input[1]) s&
WP_F_1
ellers
WP_F_2

WP_F_2

Figur 15.5: wp_TI er det forste viapunkt, og der er to potentielle endelige viapunkter: WP_F_1 og WP_F_2,
afhaengigt af et betinget udtryk. Det betingede hvis-udtryk vurderes, nar robotarmen gar ind i den anden
overgang (*).

WP_3

Figur 15.6: Ledfunktionsomrade (BevzgJ) vs. kartesisk rum (Bevagl) bevaegelse og overgang.
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Overgangsbaner Afhzengigt af bevaegelsens type (f.eks. BevaegL, BevaegJ eller BevaegP) ge-
nereres der forskellige overgangsbaner.

+ Overgange i BevaegP Ved dannelse af overgange i BevaegP fglger positionen i overgangen
en cirkelbue ved konstant hastighed. Retningen dannes gennem en jeevn interpolation mel-
lem de to baner. Du kan danne en overgang fra en BevaegJ eller en BevaegL til en BevaegP.
Hvis det er tilfaeldet, anvender robotten en cirkelbueovergang af BevaegP og interpolerer ha-
stigheden af de to bevaegelser. Du kan ikke danne en overgang fra en BevaegP til en BevaegJ
eller en BevaegL. | stedet betragtes det sidste viapunkt pa BeveegP som et stoppunkt uden
overgang. Du kan ikke udfgre en overgang, hvis de to baner er i en vinkel taet pa 180 grader
(modsat retning), fordi den skaber en cirkelbue med en meget lille radius, som robotten ikke
kan fglge med konstant hastighed. Det giver en programkgrselsfejl, som kan rettes ved at
justere viapunkterne, sa de danner en mindre spids vinkel.

Overgange der involverer BevaegJ BevaegJ danner en overgang i ledfunktionsomradet. Det-
te geelder overgange fra BevaegJ til Bevaegd, BevaegJ til Beveegl og BevaeglL til BevaegJ.
Overgangen giver en jeevnere og hurtigere bane end beveaegelser uden overgang (se figur
15.6). Hvis hastighed og acceleration bruges til at angive hastighedsprofilen, holdes over-
gangen inden for overgangsradiussen i Igbet af overgangen. Hvis du bruger tid i stedet for
hastighed og acceleration til angivelse af hastighedsprofilen for begge bevaegelser, fglger
overgangsbanen banen for den oprindelige BevaegJ. Nar begge bevaegelser er tidsbegraen-
sede, sparer brug af overgange ikke tid.

+ Overgange i BevaegL Ved dannelse af overgange i BevaegL fglger positionen i overgangen
en cirkelbue ved konstant hastighed. Retningen dannes gennem en jeevn interpolation mel-
lem de to baner. Robotten kan decelerere pa banen, fgr den falger cirkelbuen, for at undga
meget hgje accelerationer (f.eks. hvis vinklen mellem de to baner er teet pa 180 grader).
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Relativt viapunkt

) Simpel Q _ Grafik Variable

> Ekspert v Robot-program ~ . .
[ Scaveioner | Viapunkt

v/ Skabeloner 9 b BeveegP
© Viapunkt_1 .
-~ Viapunkt_1
Seg ¢ ¥ CirkelBevaeg Uit %
Kraft © Viapunkt 2 Relativ bevasgelse defineret af forskellen mellem fra- og Afstand
5 @ Slutpunkt 1 til-positioner
Palletering = [ndstiling Fra punkt .. il punidt 0.0 mm
Eonveyal &| vent Indstil punkt [ indstil punit |
Tracking M| Pop op .
o stop vinkel
® Kommentar Bevasg her 180.0 o
1% = Mappe I
¢ & Gentag
= <tom @ Brug delt overgangsradius @ Brug feelles parametre
e Kaid '
Foretag overgang med radius
== var_2:=2 * force() O g gang O Veerktgjshastighed 250
o b Hvis 25 Veerktejsacceleration 1200
= <tom> O Tid 2
& Script
& Switch
® tmer_1
@ 1B Afstabl

~ Tilfej Indtil

2V xXBEW

O Normal (—) 100 % ° 0 O Eir‘rw,lleﬂru.g.

Et viapunkt med positionen givet i forhold til robotarmens tidligere position, som for eksempel
“to centimeter til venstre”. Den relative position defineres som forskellen mellem de to givne
positioner (venstre til hgjre).

Bemazerk: Gentagne relative positioner kan flytte robotarmen ud af sit arbejdsomrade.

Afstanden her er den kartesiske afstand mellem TCP i de to positioner. Vinklen angiver, hvor
meget TCP-retningen aendrer sig mellem de to positioner. Mere preecist lsengden af den rota-
tionsvektor, som beskriver retningsaendringen.

Variabelt viapunkt

v simpel Q _ Grafik Variable

Beveeg
¥ Robot-program Vi ”
iapunkt Variabelposition v
Viapunkt 9 < BevaegP P
Retnin © Viapurkt_1 Bevaeg robotten til en variabel position
9 @® Variabel

Vent ® ¥ CrrkelBevaeg Brug variabel

dstill @ Vigpurkt 2
U @ Sutpunkt 1
Pop op = Inastiling

B Vent
Stop M Pop oo
Kommentar O stop
A — M Kommentar I

Mappe

¢ = Mappe

) Ekspert - <tom>
9 & Genta
» Skabeloner L2 Z ,‘g ] @ Brug dett avergangsradius @ Brug feelles parametre

L. Kald O Foretag overgang med radius () Veerktjshastighed 250

2= var_2:=2 * force() 25 Veerktajsacceleration 1200
9 b Hi O Tid ;

B Script

& Switch ...

O timer_1

~ Tilfej Inditil

LSS XEBRE

O Normal (—) 100 % ° 0 O Eir‘rw,lleﬂru.g.

Et viapunkt med en position givet af en variabel, i dette tilfaelde beregnet_pos. Variablen skal
veere en positur som f.eks.
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De forste tre er x,y,z og de sidste tre er orienteringen givet
som en rotationsvektor givet af vektoren rx,ry,rz. Laeengden pa aksen er den vinkel, der skal drejes
i radianer, og vektoren selv er den akse, der roteres om. Positionen opgives altid i forhold til en
referenceramme eller et koordinatsystem, der er defineret af den valgte funktion. Hvis en over-
gangsradius er indstillet til et fast viapunkt, og de forudgaende og efterfglgende viapunkter er
variable, eller hvis overgangsradiussen er indstillet til et variabelt viapunkt, vil overgangsradius-
sen blive kontrolleret for overlapning (se 15.5.1). Hvis overgangsradiusen overlapper et punkt,
nar programmet kgres, vil robotten ignorere det og ga videre til naeste punkt.

For eksempel at skulle bevaege robotten 20 mm langs veerktgjets z-akse:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
BevagL
Viapunkt_1 (variabel position):

Brug variabel=var_1, funktion = varktgj

15.5.2 Retning

Programknuden Retning angiver en bevaegelse i forhold til funktionsakser eller TCP’er. Robotten
bevaeger sig langs banen, som er specificeret i programknuden Retning, indtil denne bevaegelse
standses af en Indtil-betingelse.

n Y ets
P8 2+ QK
Korssl | Brageam | Instalstion  Bevasg 1o Log ' . o
X7l Q _ Grafik  Variable
e Y Robot-program Retning
it B L
Viapunkt s EVﬁg‘ Robotten vil bevaege sig i en linesert-bevaegelse | forhold til den valgte funiktion
- ¢ = Retning: Base X+
S » Indtl
Vent Funition Retning
Indstilling @ Brug det furon ®
Pop op O O Retningsvektar
Stop ‘
Kommentar
A I
Mappe
) Ekspert
) Skabeloner @ Brug feelles parametre

O Veerktojshastighed

Veerktojsacceleration

O Slukket

Tilfgjelse af en retningshevagelse
1. Under Basic trykkes pa Retning for at tilfgje en lineaer bevaegelse til programtraeet.

2. Definer den lineaere bevaegelse i feltet Retning under Funktion.

Standsning af en retningsbevagelse

1. Tryk i feltet Retning pa knappen Tilfgj indtil for at definere og tilfgje stopkriterier til pro-
gramtreeet.

Du kan tilfgje indstillinger for Retningsvektor, for Vaerktgjshastighed og Vaerktgjsacceleration
for at definere en vektorretning for linezer. Det giver mulighed for avancerede anvendelser som
f.eks.:
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definition af lineaer bevaegelse i forhold til flere funktionsakser

beregning af retningen som et matematisk udtryk

Retningsvektorerne definerer et brugerdefineret kodeudtryk, som oplgses til en enhedsvektor.
For eksempel har retningsvektorerne [100,0,0] og [1,0,0] ngjagtig samme effekt pa robotten.
Brug hastighedsskyderen til at bevaege langs x-aksen ved en gnsket hastighed. Talveerdierne
i retningsvektoren har kun betydning i forhold til hinanden.

Indtil

Programknuden Indtil definerer et stopkriterium for en bevaegelse. Robotten bevasger sig langs
en bane og standser, nar der registreres kontakt. | programtreeet kan du tilfgje Indtil-knuder un-
der Retningsknuder og Viapunktknuder. Du kan fgje flere stopkriterier til en enkelt bevaesgelse.
Bevaegelsen standser, nar den fgrste Indtil-tilstand opfyldes.

Q _ Grafik Variable

Beveeqg

¥ Robot-program Indtil
i B L
Viapunkt @ E\/&g. Angiv stopbetingelsen
Retning ¢ — Retning. Base X+ Robotten vil bevaage sig i den valgte retning indtil stopbetingelsen er ndet
> Inatil
Vent
en Udtryk f (X)
Indstilling
Pop op
Stop Afstand Q 9
Kommentar
il I
Mappe
Veerktej kontakt v
> Ekspert ‘
) Skabeloner o Veerktgjshastighed mindre end 100,0 mmm/s anbefales for at detektere en
kontakt
1/O-input
‘/Ao\l
Tilfej Indtil Tife] handnngC)

RIS CXKBEDE

O Slukket ——— 100% Simuler\ru;l.

| feltet Indtil kan du definere fglgende stopkriterier:

Afstand Denne knude kan bruges til at standse en retningsbeveaegelse, nar robotten har
beveaeget sig en bestemt afstand. Hastigheden saenkes gradvist, sa robotten standser ngj-
agtigt ved afstanden.

Varktgjskontakt (se 15.5.2) Du kan bruge denne knude til at stoppe en bevaegelse, nar
robotveerktgjet registrerer en kontakt.

Udtryk Denne knude kan bruges til at standse bevaegelsen pa grund af et tilpasset program-
udtryk. Du kan bruge I/O’er, variabler eller scriptfunktioner til at angive stoptilstanden.

1/0-indgang Du kan bruge denne knude til at stoppe en signalstyret bevaegelse pa en 1/0-
indgang.

Indtil vaerktgjskontakt

Programknuden Indtil vaerktgjskontakt gor det muligt for robotten at stoppe sin bevaegelse, nar
der er etableret kontakt med veerktgjet. Du kan definere decelerationen for stoppet og tilbage-
traekningen af veerktgjet.
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FORSIGTIG:

Standard-bevaegelseshastigheden er for hgj til kontaktregistrering.
En hurtigere bevaegelseshastighed udlgser et sikkerhedsstop, far
tilstanden Veerktgjskontakt kan traede i kraft. For at undgé udlgs-
ning af et sikkerhedsstop skal bevaegelseshastigheden szenkes.
For eksempel: 100 m/s.

S MNy. ben.
Q _ Grafik Variable

Bevaeg

¥ Robot-program = -
- prog Indtil - Vaerktej kontakt A
Viapunkt @ b Bevaeg/
Retning ¢ © Vapunkt_1 Robotten bevaeger sig Indtil der registreres en indvirkning pa vaerktejet. Robotten
3+ Indtil kontakt; Tibagetraek 0 mm stopper med den definerede deceleration.
Vent
Veerktgjshastighed mindre end 100,0 mm/s anbefales for at detektere en lcontalt

Vo Hvis en handling tilfejes, vil den blive udfert nar indtil-betingelsen er ndet

Pop op

Stop

[ Flyt til kontaktpunkt
Kommentar —* Afstand
fl I Afstand til kontaktpunkt
Mappe —_—
- L Omm ot
+,

> (R Robot stop
> Skabeloner

O Brug delt deceleration
@ Brug tilpasset deceleration

Tilfej Indtil Tifg] handling C’

o Slukket

BEMARK:

Indtil veerktgjskontakt fungerer méske ikke, hvis det monterede
veerktgj vibrerer. For eksempel kan en sugegriber med en integreret
pumpe skabe hurtige vibrationer.

Du kan bruge knuden Indtil veerktgjskontakt til for eksempel stabling/afstabling, hvor Indtil vaerk-
tgjskontakt bestemmer hgjden af de stablede genstande.

.........

Treek tilbage til kontakt
Brug indstillingen Traek tilbage til kontakt til at fa robotten for at vende tilbage til det forste
kontaktpunkt. Du kan indstille en ekstra modsat bevaegelse for at fa robotten bevaege sig frit af
eller hen mod kontakten. Det er nyttigt, hvis du har en griber, der skal bruge friplads til at bevaege
sig, eller hvis der kraeves en klemmehandling.
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Handling
Tilfgj en Handling ggr det muligt for en programknude at blive tilfgjet, hvis en bestemt Indtil-
tilstand opfyldes. For eksempel kan Indtil vaerktgjskontakt aktivere gribehandlingen for et gri-
bervaerktgj. Hvis der ikke er defineret nogen Handling, fortsaetter programudfgrelsen til naeste
programknude i programtraeet.

15.5.3 Vent

~ s N

e Y Robot-program Vent

i B
Viapunkt - sv%gj Veelg, hvad der skal udiose robottens neeste handling
— @ Viapunkt_1

ething = Indstiling
Vent B Vent O Ingen venten
Indstilling O Vent seconds
Pop op O Vent pé digital indgang |<Di.Indgang> -
Sto

i O Vent indtil |<An.Indgang> - 4,0
Kommentar
A v O Ventindil |

Mappe

O Normal (—— ] 00% o o O Sirwlenrug.

Vent saetter I/0-signalet eller et udtryk pa pause i et givent tidsrum. Hvis Ingen venten er valgt,
ggres intet.

Bemeerk: Sa snart interface til veerktgjskommunikation TCI er aktiveret, er vaerktgjets analoge
indgang ikke tilgaengelig for valg af Vent pa og udtryk.

15.5.4 Indstil

= SEm mooer i e -
87 Slinpcl Q _ Grafik Variable

Beveeqg
Y Robot-program 1

- prog Indstilling
Viapunkt 9 b Beveeg/ h s . o

i Veelg den handling, du ensker at udfore péa dette punit i programmet. Du kan ogséa
Retning © Viapurit_1 angive andringer | robottens nyttelast.

= |nadstiling
Vent O Ingen handling
Indstilling O Seet digital udgang |<Di.Udgang=> v
Pop op O Seet analog udgang |<An.Udgang> - 4,0
Stop QO Indstiling |<Udgang=> v (%)
Kommentar O Indstil enlkelt puls |<Di.Udgang > A\ 0,5
A I

Mappe O Foreg installationsvariablen med én

O Indstil den totale nyttelast til 0
O Anvend aktiv TCP som tyngdepunkt

O Indstil TCP

Test

O Normal —— ] 00% Sirwlenrug.
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Seetter enten digitale eller analoge outputs til en given veerdi. Digitale udgange kan ogsa indstilles
til at sende en enkelt impuls.

Brug kommandoen Indstil til at indstille robotarmens nyttelast. Du kan justere nyttelasten for at
forhindre robotten i at udlgse et sikkerhedsstop, nar veegten ved veerktgjet er forskellig fra den
forventede nyttelast. Du skal fjerne markeringen i afkrydsningsfeltet, hvis den aktive TCP ikke
skal anvendes som tyngdepunkt.

Den aktive TCP kan ogsa aendres ved hjzelp af en Indstil-kkommando ved at markere afkryds-
ningsfeltet og vaelge en af TCP-forskydningerne i menuen.

Hvis det aktive TCP for en bestemt bevaegelse er kendt pa det tidspunkt, hvor programmet skri-
ves, kan du bruge TCP-valget ved at trykke pa Bevaeg i sidemenuen til venstre (se 15.5.1).
Yderligere oplysninger om konfigurering af navngivne TCP’er (se 16.1.1).

15.5.5 Popop

8 2 ¢ 2 H

v Simpel Q _ Grafik Variable

Beveeg
" Pop op
Viapunkt 9 v Beveegf
st © Viapunikt_1 Viser nedenstdende meddelelse p& skaermen og venter pa at brugeren trykler pg OK
= [ndstiling ‘ ‘
Vent 2 Vent
B for | sepopop |
Indstilling Dels Se pop op
Pop op
Stop Pop op-type
Kommentar @ Beskced
A 3 Advarsel
Mappe O
O Fejl
) Ekspert
) Skabeloner

O Normal (———) | 00 % Simu\erirug.

Popup-vinduet er en besked, der vises pa skarmen, nar programmet nar til denne kommando.
Beskedens udseende kan vealges, og selve teksten kan bestemmes via tastaturet pa skaermen.
Robotten venter p3, at brugeren/operatgren trykker pa “OK"-knappen under popup-menuen, fgr
den kan fortsaette programmet. Hvis du markerer i feltet “Stop afvikling af programmet” stopper
robotprogrammet ved denne popup.

Bemaerk: Meddelelser er begraenset til maksimalt 255 tegn.
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15.5.6 Stop

N/ Simpel

Q _ Grafik Variable

e Y Robot-program Stop
Viapunkt 9 b Bevaeg/

N @ Viapunkt_1 Programudferelsen standser pa dette punict
Retning N -

= |ndstiling

Vent B Vent

o @ Pop op
Indstilling O stop
Pop op
Stop
Kommentar

fl I

Mappe

O Normal ——— 100%

° 0 O Simulering .

Programafviklingen stopper her.

15.5.7 Kommentar

Q _ Grafik Variable

) ¥ Robot-program

Viapunkt 9 b Beveeg/ Kommentar
. ® Viapunkt_1
(R = Indstiling
Inctast kommentar
Vent B vent |
i @ Pop op
Indstilling O stop
Pop op ® Kommentar
Stop
Kommentar
a4 I
Mappe

O Normal (——— 1 00 %

° 0 O Simulering .

Giver programmgren mulighed for at fgje en tekstlinje til programmet. Denne tekstlinje haringen

betydning for programudfgrelsen.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Avancerede programknuder

15.5.8 Mappe

Q _ Grafik Variable

ey ¥ Robot-program M
Viapunkt 9 v Beveegf appe
Retnin @ Viapunkt_1 En mappe er helt enkelt en samling af programiinjer
9 = [ndstiling
Vent B Vent Skriv den tekst, der skal vises i programtraeet:
o @ Pop ap
Indstilling O stop Mappe
Pop op W [<ommentar
¢ = Mappe
stop L i
Kommentar
Al [
Mappe

243 cox WS O siundnodet

O Normal (———) | 00 % ° 0 O Sir‘rw.deriru;l.

En mappe bruges til at organisere og maerke specifikke dele af et program, at rydde op i pro-
gramtraeet og ggre programmet lettere at laese og navigere i.

Mapper pavirker ikke programmet og dets udfgrelse.

15.6 Avancerede programknuder

15.6.1 Gentag

> simpel Q _ Grafik Variable

{7 B ¥ Robot-program

Genta
Gentag ¢ b Beveeg/ g
@ Viapunkt_1

UnderProg = Indstiling Veelg venligst, hver mange gange programmet i denne lekke bar
Tildeling B Vent gentages.
Hui @ Pop op

vis

O stop @ Gentag altid
Script ® [Kommentar
Gentag X
o m Mappe QO Gentag X gange

Rzl - <tom Antal gentagelser Variabelnavn
Switch 9 = e ¢ O Gentag, nar udtrykiet er Sandt
Timer ‘
Skrueproces [ Evaluer udtryk kontinuerligt
Hjem

) Skabeloner

29SS XEBEE

O Normal C-i—— AUA ° 0 O Eirw,ﬂermg.

Far de underliggende programkommandoer til at gentages. Afhaengigt af valget gentages de
underliggende programkommandoer uendeligt, enten et vist antal gange, eller sa laenge en gi-
ven betingelse er sand. Nar der er gentaget et vist antal gange, skabes en dedikeret gentagel-
sesvariabel (kaldet gentagelse_1 i skaermbilledet ovenfor), som kan bruges til udtryk inden for
gentagelsen. Gentagelsesvariablen teeller fra 0 til N — 1.
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Nar du gentager et udtryk som slutbetingelse, muligger PolyScope en lgbende evaluering af ud-
trykket, sdledes at “gentagelsen” kan afbrydes nar som helst under udfgrelsen og ikke kun efter
hver repetition.

15.6.2 UnderProgram

Q _ Grafik Variable
¥ Robot-program UnderProgram_1

Gentag =
Y. UnderProgram_1

Et underprogram kan enten veere en henvisning til en fil pa disken,
UnderProg eller det kkan indeholdes i dette program

Underprogramfil:

<Ingen fil valgt>

Hvis
Indlzes fil

Script

Tildeling

Heendelse
Tréd

Switch
Timer
Skrueproces

Hjem

> Skabeloner

| Gem underprogram | | Ryd underprogram

[0 Hold underprogram-fil opdateret med dette program

O Skjul underprogramtrae

' ‘ b C x I! m : O spor programudferelse

O Normal (—— ] 00% o o O Sirwlenrug.

Et underprogram kan indeholde dele, der er behov for flere steder. Et underprogram kan vaere
en separat fil pa en disk, og kan ogsa veere skjult for at beskytte mod utilsigtede sendringer af
underprogrammet.

Kald underprogram

Q _ Grafik Variable

Kald UnderProgram

7 B Y Robot-program

Gentag 9 b Beveeg/
UnderPro © Viapurit_1 Veelg det underprogram, der skal kaldes herfra under programudferelsen,
9 = |nadstiling
Tildeling B Vent Ingen -
o @ Pop op
vis ® stop
Script ® [Kommentar
¢ = Mappe
Heendelse = p;:m
Trad 9 & Gentag
. A =| <tom> I
Switch t. Kald
Timer
Skrueproces
Hjem

> Skabeloner

23S KIBRTE

O Normal —— ] 00% o 0 O Sirwlenrug.

Et kald til et underprogram vil kgre programlinjerne i underprogrammet og derefter vende tilbage
til linjen efter kaldet.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Avancerede programknuder

15.6.3 Tildeling

Q _ Grafik Variable

N Ekspert
_ ¥ Robot-program Kilde |Udtryk v

Gentag @ 4 Bevaeg) Tildeling
@® Viapunkt_1

UnderProg = Indstiling Tildeler den valgte variabel med veerdien af udtrykket.
Tildeling B vent Variabel Udtryk

. @ Pop op
Hvis O stop |var72 v | = | 2 * force()
Script ommentar

@

Heendelse
Trad @

= I - <tom I
Switch L Kald
Timer a= var_2:=2 * force()
Skrueproces
Hjem

) Skabeloner

O Normal ot C—) 100% ° 0 O

Tildeler veerdier til variable. Den beregnede veerdi af den hgjre side sattes ind i variablen pa
venstre side. Dette kan vaere nyttigt i komplekse programmer.

15.6.4 Huvis

> simpel Q _ Grafik Variable

&7 B ¥ Robot-program

Gentag 9 b Beveeg/ Hvis
UnderProg © Viapurit_1 Afheengigt af situationen for den givne sensorindgang eller programvariabel vil falgende
= Indstiling linjer blive udfert
Tildeli B vent
e Hvi5|
Hui @ Pop op
vis O Stop O Evaluer udtryk kentinuerligt
Script ® [Kommentar
4 = Mappe
Hzendelse = pf
Trad ¢ & Gentag
. [l -| <tom 3
Switch t. Kald
Timer a= var_2:=2 *force()
¢ b Hvis
Skrueproces F=—
Hjem
) Skabeloner
| e Enershvis || Fiern Ellershvis |

Tilfej Ellers

¥ S XBERET

O Normal (—) 100 % ° 0 O Eirw,ﬂermg.

En hvis... ellers-kommandokonstruktion aendrer robottens adfserd baseret pa sensorinput eller
variable vaerdier. Brug Udtrykseditor til at beskrive betingelsen for, at robotten skal fglger udsag-
nene i denne Hvis-kommando. Hvis betingelsen vurderes til Sand, udfgres udsagnene inden for
denne Hvis-kommando.

En Hvis-kommando kan have adskillige EllersHvis-udsagn, som kan tilfgjes og fjernes ved brug
af Tilfgj EllersHvis og knapperne Fjern EllersHvis. En Hvis-kommando kan dog kun have ét
Ellers-udsagn.
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Bemaerk: Du kan veelge afkrydsningsfeltet Tjek udtryk Isbende for at tillade, at betingelserne
for udsagnene i Hvis og EllersHvis evalueres, mens de indeholdte linjer udfgres. Hvis et udtryk
indenfor Hvis-kommandoen evalueres som Falsk, fglges udsagnene EllersHvis eller Ellers.

15.6.5 Script

<ul et>
defauft*

- = . Aben. Gem.
> simpel Q _ Grafik Variable
&7 BEREm ¥ Robot-program

Gentag 9 + Beveeg/ Scrlpt-kode
© Viapunkt 1 . - ) ) ‘
UnderProg . Nedenfor kan du indtaste telkst, der vil blive kert som Scriptkode direkte i
=) Indstiling URController
Tildeling B Vent
o @ Pop op
VIS O stop
Script ® [Kommentar
¢ = Mappe
Heendelse = D;:m
Trad 9 2 Gentag
. 4 =| <tom I
Switch T Kaid
Timer 2= var_2:=2 *force()
9 b Hvis ..
Skrueproces = o
Hjem & Script
> Skabeloner

IS XKBET=

O Normal e — Simulering .

Falgende indstillinger er tilgaengelige i rullelisten under Kommando:
« Linje giver dig mulighed for at skrive en enkelt linje URscript-kode ved hjeelp af Expression
Editor ( 15.1.4)
« Fil giver dig mulighed for at skrive, redigere eller indlaese URscript-filer.
Du kan finde vejledning om skrivning af URscript i script-vejledningen eller pa supportwebstedet
(http://www.universal-robots.com/support).

Funktioner og variabler, som erklaeres i en URscript-fil, er tilgeengelige for brug i hele programmet
i PolyScope.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Avancerede programknuder

15.6.6 Haendelse

> simpel Q _ Grafik Variable
v Ekspert ¥ Robot-program

Gentag =] <tom> Hezendelse

UnderPro ¥ Heendelse En heendelse minder om en afbrydelse, Dog bliver hovedprogrammet
9 =] <tom>= ilkke afbrudt af haendelsen, mens haendelseskoden udfares. Mens en

Tildeling heendelse udfares, vil andre heendelser ilkke lunne forekomme

Hvis Afheengigt af situationen for den givne sensorindgang eller

programvariabel vil felgende linjer blive udfart.

Script

Heendelse

Trad

A I I

Switch

Timer

Skrueproces

Hjem

) Skabeloner

O Normal ot C—) 100% ° 0 O

En haendelse kan bruges til at overvage et indgangssignal, og udfgre en handling eller saette en
variabel, narindgangssignalet gar hgjt. For eksempel, i tilfeelde af at robotten skal sende et signal
til en maskine, hvor signalet skal ga hgjt i 200 ms og derefter lavt igen. Dette realiseres nemmest
ved hjeelp af en haendelse. Haendelser kontrolleres én gang for hver kontrolcyklus (2ms) .

15.6.7 Trad

d fher Ge
orzel rogram I uo _ = -
> simpel Q _ Grafik Variable

87 EERCRE Y Robot-program

2
Gentag j=| <tom: Trad

*# Trad 1 En tréd er et parallelt program, der kerer samtidig med hovedprogrammet. En trad kan

UnderProg - ctoms udfere 1/O, vente pa signaler og saette variabler.

Tildeling Nyttig til styring af andre maskiner mens robotten kerer.
Hvis
Script

Heendelse

Tréd

Switch
Timer
Skrueproces

Hjem

> Skabeloner

& Gentag til afbruct

' ' b C X |! m : O spor programudferelse

O Normal C——) 100% ° 0 o

En trad er en parallel proces til robotprogrammet. En trad kan anvendes til at styre en ekstern ma-
skine uafhaengigt af robotarmen. En trad kan kommunikere med robotprogrammet med variable
og output-signaler.
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15.6.8 Skruetrakning

Programknuden Skruetraekning ggr det nemt at tilfgje en skruetraekningsanvendelse til en mon-
teret skruetraekker. Konfiguration af skruetraekkeren og dens forbindelser til robotten defineres
i fanen Installation (se 16.1).

orsel a=g. .09 e -
> simpel Q _ Grafik Variable
N7 Eepari ¥ Robot-program

Gentag 9 |¥ Skrueproces Skrueproces
@ 3 Inanl
SGaied ® Tife] handlinger for denne handterin 1 A Start /O and TCP must be defined in the installation
Tildeling Retning
Hvis @ Stram
Script O Lasn
Haendelse Programvalg
Trad Veelg program -

Switch O Aktiver startpunit

Timer

Proces
Skrueproces

Hjem [ Felg skruen med

) Skabeloner

< >

s> xmpaz e

o Slukket (—) 100 % Simuleﬂru.g.

Tilfojelse af en skruetrakningsknude
1. Tryk pa Program i toppanelet.

2. Tryk under Avanceret pa Skruetraekning. | listen Programvalg kan du vzelge et eksisterende
program pa skruetraekkerens kontrollerskab.

3. Veelg Tilspand for at udfgre skruetraekning i tilspaendingsretningen, eller vaelg Lésn for at
udfgre skruetraekning i Igsningsretningen.

4. Velg Aktiver startpunkt for at tilfgje en BevaegL til programtreaeet for at definere et bestemt
startpunkt.

Valg af Felg skruen under Proces pavirker skruetraekningshandlingen pa fglgende mader:

- Kraft: Vaelg Kraft for at definere, hvor meget kraft er skal udgves pa en skrue. Veaelg derefter
Hastighedsgraense for at begraense hastigheden, mens robotarmen bevaeges.

FORSIGTIG:

Anbring skruetraekkerbitten over skruen, fgr et skruetraekningspro-
gram startes. Kraft, der udgves pa skruen, kan pavirke skruetraek-
ningsprogrammets ydeevne.

- Hastighed: Vaelg Veerktgjshastighed for at fa robotten til at fglge skruen ved en defineret
hastighed. Veelg derefter Acceleration for at fa robotten til at fglge skruen op til en defineret
hastighed.

- Udtryk: | lighed kommandoen Hvis (se 15.6.4) veelges Udtryk for at beskrive den betin-
gelse, hvorunder robotten fglger skruen.
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Skruetraekning indtil

Programknuden Skruetraekning indeholder en Indtil-knude som standard for succes, der define-
rer skruetraekningsbevaegelsen.

rogram I r wo - . y. Aben. Ge

> simpel Q _ Grafik Variable
&7 Bepar ¥ Robot-program .

Gentag @ |¥ Skrueproces Indtil

@ 3 Inatl
UnderProg ® Tifol handinger for denne handreri . .
Iife] handiinger for denne handterin Angivindtil-tistanden. Robotten vil falge processen Indtil den angivne betingelse er
Tildeling @ Inaul opfyldt
5 ® 'Tifg] handinger for denne handterin

Hvis Gennemfort

—

Hzendelse

Trad l

a4 (3
Timer Udtryk
Skrueproces .
P Fejl
Hjem
Ikke OK i
) Skabeloner
<

Tilfej Indti

23S XKEBET

o Slukket (—) 100 % ° 0 o Eir‘rw,ﬂerw'ug.

Du kan definere fglgende stopkriterier:
+ Succes: Skruetraekning fortsaetter, indtil fuldfgrelse registreres ved hjaelp af din valgte indstil-
ling. Du kan kun tilfgje én succesbetingelse.

+ Fejl: Skruetraekning fortsaetter, indtil en fejl registreres med brug af din eller dine valgte
indstillinger. Du kan tilfgje mere end én fejlbetingelse.

e-Series 11-64 Version 5.4



15.6 Avancerede programknuder UNIVERSAL ROBOTS

Succes

+ OK: Skruetraekning fortsaetter, ind-
til der registreres et OK-signal fra
skruetraekkeren.

+ Tid: Skruetraekning fortsaetter op
til et defineret tidspunkt.

+ Afstand: Skruetraekning fortsaet-
ter op til en defineret afstand.

+ Udtryk: Skruetraekning fortsaetter,
indtil et tilpasset betingelsesud-
tryk er opfyldt.

Fejl

+ lkke OK: Skruetraekning stopper,
nar der registreres et IKKE OK-
signal fra skruetraekkeren.

+ Afstand: Bekraefter, at et OK-
signal registreres op til en
defineret afstand, efter at en
succesbetingelse er opfyldt.

+ Timeout: Skruetraekning stopper,
hvis et defineret tidspunkt ikke bli-
ver naet.

15.6.9 Switch

> simpel Q _ Grafik Variable
N7 B ¥ Robot-program Switch
Gentag 9 & Bevaeg/
@ Viapunkt_1
UnderProg = Indstiling Du kan bruge en skift-seetning til at kontrollere dit programs forlgb. Den
i B vent kan erstatte komplelse Hvis...Ellers hvis seetninger og kan teste en

raeldke veerdier for dit udtryk

h @ Pop op
Hvis O stop
Script @ [Kommentar
9 = Mappe switch
Haendelse =] <tors ‘
Tr&d 9 & Gentag
. 1 - <tom> I
Switch L. Kald 0 Standardifeeide
Timer a= var_2:=2 *force()
9 b Hvis
Skrueproces & <torms Tifzelde
Hjem & Script
) Skabeloner ! B EI Tilfeelde ‘\ntet valgt v

23S XBBRETZ

O Normal —— Simulering .
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En skifttilfaalde-konstruktion kan fa robotten til at a&endre sine bevaegelser baseret pa sensorind-
gange eller variable vaerdier. Brug udtrykseditoren til at beskrive grundbetingelserne samt de-
finere tilfaeldene hvorunder, at robotten skal ga til underkommandoer i dette skift. Hvis betingel-
senvurderes at matche et af tilfaeldene, udfgres linjerne indenfor tilfzldet. Hvis et standardtilfzlde
er angivet, udfgres linjerne kun, hvis der ikke blev fundet andre matchende tilfeelde.

Hvert skift kan have flere tilfzlde 0g ét standardtilfzlde. Skift kan kun have ét eksempel
af enhver defineret tilfzlde vaerdi. Tilfzlde kan tilfgjes ved at bruge knapperne pa skeermen.
En tilfzlde-kommando kan fjernes fra skaermen for det skift.

15.6.10 Timer

RS 2

Pragram | Inctalation

d h

= evamg o [P - = _
> simpel Q _ Grafik Variable
& B ¥ Robot-program

Timer
Gentag @« Bevesg/ LS o
. Maler tiden. Den malte tid vises i variablen
e @ Viapunkt_1
nderProg = [ndstiling | 7 Ht‘mer,l -
Tildeling B Vent
) @ Pop op
s @ Stop O Start
Script ® [<ommentar O Stop
¢ = Mappe |
Heendelse = p;j O Nulstil
Trad ¢ & Gentag
. A =| <tom: 3
Switch T Kald
Timer a= var_2:=2 * force()
@ b Hw
Skrueproces =] <torm
Hjem B Script

- & Switch ...
© e s

O Normal C——) 100% ° 0 o

En timer maler den tid, det tager for bestemte dele af programmet at kgre. En programvariabel

15.6.11 Hjem

> simpel Q _ Grafik Variable
7 Epd ¥ Robot-program ~ Hjem

Gentag # Hiem Flyt til Hiemposition som angivet under installationen
d @+ BevaegP
UnderProg ® Viapunkt 1
Tildeling @ Variabel Beveeg)
- @ ¥/ CirkelBeveeg @ Lednastighed ofs
Hvis @ Vi Kt 2
= fapLnkt . Ledacceleration “fs2
Script Slutpunkt_1 )
del = [ndstiling O Tid 2
Heendelse B Vent
Trad @ Pop op
Switch ®| Kommentar ™ Brug ledvinkler
Timer ¢ = Mappe
Skrueproces ¢ £ Gentag Tildel udgang til Hiemposition i silkkkerhedslconfigurationen
=i (A ;a/d:a‘“ Sikkert Hjiem Udgange
> Skabeloner 2= var_2:=2 * force() Ikke Kkonfigureret Iike tildelt
@ B Hvis
& script
& Switch .

LIS xXBEM

o Slukket (—) 100 % ° 0 O Eirw,ﬂermg.
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Knuden Hjem bruger ledvinkler til at bevaege robotten til en foruddefineret hjem-position. Den
defineres som en sikker hjem-position, knuden Hjem vises som Hjem(sikkerhed) i programtrzeet.
Hvis Hjem-positionen ikke er synkroniseret med Sikkerhed, er knuden udefineret.

15.7 Skabeloner

15.7.1 Palletering

Palletering er en skabelon til nem programmering af palleterings- og afpalleteringsopgaver, op-
samling og placering af (f.eks. fra bakker, fiksturer osv.), og til at fa robotten til at udfgre repeter-
bare handlinger for forskellige emner i flere lag med forskellige mgnstre. Du kan oprette forskel-
lige m@nstre og anvende dem pa bestemte lag. Du kan ogsa anbringe en separator mellem hvert
lag (se 15.7.1). Desuden kan du bruge funktionerne fra Palleegenskaber til nemt at justere
placeringen af din palle. Fa mere at vide om funktioner under 16.3. Fglg afsnittet Oprettelse af
et palleteringsprogram nedenfor for at bruge palleteringsskabelonen.

Oprettelse af et palleteringsprogram

<unavngivet>* D ﬁ E
=
Ny.. — Aben. Gem.

defauft*

s Q _ Grafik Variable
) e ¥ Robot-pregram .
\/ Skabeloner ¢ # Palet 1 Palletering

9 ¥ Handling fer palletering
Say

00
0n

Palletering ger det muligt for robotten til at udfare palleterings-/depalleteringsopgawver
N sésom simpel hdndtering af dele fra omré&der og udfare de samme handlinger for
Kraft ? ® Monstre forskelige elementer i flere lag.

Palletering =
La
= Lag @ Palletering
Conveyor # 19 Ved hvert element A
Tracking - <tom O Depalletering g
¢ ¥ Handling efter palletering B T'.
" ; Egenskaber for palle

Navn Pallet_1 m
Funktion Base hd
Objekthejde L Jmm }
Elermenttaeller Pallet_1_cnt

[ Husl¢ placeringen for det sidste element
Handlinger

[ Tifgj handiing far palletering

R [ [iFa handing efte paletering
23S XKBETZ

O Slukket ——— 100% Simuler\rv;:.

. Bestem, om du vil lzere en funktion (se 16.3) eller bruge en base som referenceplan.

Tryk i fanen Program under Skabeloner pa Palletering.

Veelg en af felgende handlinger pa skeermen Palletering afhaengigt af den gnskede hand-
ling.

(a) Veelg Palletering for at ordne emner pa en palle.

(b) Veelg Afpalletering for at fijerne emner fra en palle.

Under Palleegenskaber skal du angive navn, funktion (se Trin 1), genstandshgjde og em-

neteeller for dit program. Vaelg afkrydsningsfeltet Husk sidste emneplacering, hvis du vil
have robotten til at genstarte ved det emne, som den handterede, da den standsede.

. Pa skarmen Palletering skal du under Handlinger tilfgje yderligere handlinger, som skal

udfgres for eller efter palleteringssekvensen ved at vaelge fglgende:
(a) Tilfgj handling for palletering: Disse handlinger udfgres fgr start af palletering.

(b) Tilfgj handling efter palletering: Disse handlinger udfgres efter afslutning af pallete-
ring.
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6. Tryk i programtraeet pa knuden Menstre for at udpege menstre til dine lag. Du kan oprette
fglgende manstertyper: Linje, Gitter eller Uregelmaessigt (se nedenstaende figur). P& denne
skaerm kan du vaelge, om du vil have en separator mellem lagene (se 15.7.1).

7. Tryk pa mgnsterknuden/-knuderne i programtraeet for at lzere robotten lag-specifikke posi-
tioner (f.eks. start-/slutpunkter, gitterhjgrner og/eller antal elementer). Se 15.5.1 for vej-
ledning om indlaering. Alle positioner skal indlaeres ved pallens bund. Du kan kopiere et
megnster ved at trykke pa knappen Dubler mgnster pd Mgnsterknude-skaermen, som du vil
dublere.

Linje
For atindlzere positionerne skal du veel-
ge hvert emne i programtreeet:

+ Start_Element_1

+ Slut_ltem_1

Indsaet antal emner i din sekvens ved
hjeelp af tekstfeltet Emner nederst pa
skaermen.

Gitter

For atindleere positionerne skal du veel-
ge hvert emne i programtraeet:

*+ Hjgrne_ltem_1
* Hjgrne_ltem_2

* Hjgrne_ltem_3
* Hjgrne_ltem_4

Indsaet antal raekker og kolonner i de
relevante tekstfelter for at angive mgn-
sterets dimensioner.

Uregelmaessig
For at indlzere positionerne skal du vael-
ge hvert emne i programtreeet:

* Emne_1

+ Emne_2

* Emne_3
Tryk pa Tilfgj emne for at tilfgje og
identificere et nyt emne i sekvensen.

8. Trykiprogramtraeet pa knuden Lag for at konfigurere lagene i din palleteringssekvens. Veelg
rullemenuen Vaelg mgnster for at veelge mgnsteret for hvert lag. Tryk pa knappen Tilfgj
lag for at tilfgje yderligere lag til dit program. Lag skal tilfgjes i den rigtige raekkefglge, da
raekkefglgen ikke kan aendres senere.

9. Tryk i programtraeet pa knuden Ved hvert emne. Vaelg at bruge standardindstillingen (A)

Guiden Ved hvert emne eller (b) Manuel konfiguration ved hvert emne. Vejledninger om
hver indstilling findes nedenfor.

(A) Guiden Ved hvertemne Guiden Ved hvert emne hjaelper med at definere de handlinger, der
skal udfgres ved hvert emne pa en palle, herunder referencepunkt, tilgangs-viapunkt, viapunkt
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for veerktgjshandlingspunkt og afslutnings-viapunkt (beskrevet i tabellen nedenfor). Viapunk-
terne Tilgang og Afslutning for hvert emne beholder samme orientering og retning uanset de
forskellige emners orientering.

1.
2.

w

© N o g &

Tryk pa knuden Ved hvert emne pa programtrzeet.
Tyk pa Naeste pa skaermen Ved hvert emne.

Tryk pa knappen Bevaeg her. Hold derefter knappen Auto nede, eller brug knappen Manuel
til at bevaege robotten til referencepointet. Tryk pa knappen Fortsaet. Tryk pa Naeste.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlaere tilgangs-viapunktet (se 15.5.1). Tryk pa Naeste.
Gentag trin 3.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlzere afslutnings-viapunktet (se 15.5.1). Tryk pa Naeste.
Tryk pa Afslut.

Nu kan du tilfgje relevante griberhandlingsknuder i mappen Veerktgjshandling i program-
traeet.

Version 5.4

11-69 e-Series

Copyright © 2009-2019 ved Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.



Copyright © 2009-2019 ved Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

UNIVERSAL ROBOTS

15.7 Skabeloner

-
W i

Veerktgjshandlingspunkt

Viapunkt for vaerktgjshandlingspunkt: Placeringen
og positionen, hvor robotten skal veere under ud-
forelse af en handling for hvert emne i et lag. Vi-
apunktet for veerktgjshandlingspunkt er som stan-
dard lig med referencepunktet, men det kan redige-
res i programtraeet ved at trykke pa knuden Viapunkt
for veerktgjshandlingspunkt.

Nar du bruger guiden, er referencepunktet den for-
ste position i de fgrste definerede lag pa pallen. Re-
ferencepunktet bruges til at laere robotten tilgangs-
viapunktet, viapunkt for vaerktgjshandlingspunkt og
afslutnings-viapunkt for hvert emne i et lag.

Tilgangs-viapunkt: Den kollisionsfri position og ret-
ning, som du vil have robotten til at tage, nar den
naermer sig et emne i et lag.

Wy
Tilgang
Vaerktgjshandling: Den handling, du vil have robot-
udstyret til at udfgre for hvert emne.
n “" n

Veerktgjshandling

-.""‘1

Afslut

Afslutnings-viapunkt: Den position og retning, som
du vil have robotten til at tage, nar den bevaeger sig
veek fra et emneii et lag.

(B) Manuel konfiguration

e-Series

11-70 Version 5.4



15.7 Skabeloner UNIVERSAL ROBOTS

. Tryk pa knuden Ved hvert emne pa programtraeet.

Tryk pa Manuel konfiguration pa startskaermen for Ved hvert emne.

Brug rullemenuerne til at vaelge et mgnster og et referencepunkt-emne. Tryk pa knappen
Brug dette referencepunkt for at indstille referencepunktet.

Bevaeg robotten til referencepunktet ved at trykke pa Bevaeg her.

Tryk pa knuden Tilgang i programtraeet for at leere robotten tilgangs-viapunktet (se 15.5.1).
Viapunktet Tilgang beholder samme orientering og retning uanset de forskellige emners
orientering.

Tryk pa knuden Ved hvert emne i programtraeet. Gentag trin 4.

Tryk pa knuden Afsluti programtreaeet for at laere robotten viapunktet Afslutning (se 15.5.1).

Nu kan du tilfgje relevante griberhandlingsknuder i mappen Veerktgjshandling i program-
treeet.

Tilfgjelse af en separator mellem lagene i en palleteringssekvens

Separatorer, for eksempel papir eller skumplast, kan placeres mellem lagene i en palleteringsse-
kvens. Separatorer mellem lag tilfgjes ved at fglge vejledningen nedenfor:

1.
2.

Veelg knuden Mgnster i programtreeet.

Veelg Menstre pa skeermen Separator, og definer hgjden ved hjealp af tekstfeltet Separa-
torhgjde. Hvis hgjden ikke er defineret, kgrer programmet ikke.

Veelg Lag i programtraeet. P4 skeermen Lag skal du veelge de lag, som separatorerne skal
veere imellem (separatorerne placeres automatisk mellem hvert lag).

Tryk pa knudenSeparator i programtraeet. Tryk pa Indstil separator for at indlaere separa-
torpositionen.

Veelg mellem standardindstillingen (a) Guiden Separator eller (b) Manuel konfiguration af
separatorsekvensen. Vejledninger om hver indstilling findes nedenfor.

Nar guiden er feerdig, eller hvis du annullerer guiden, vises en skabelon i programtraeet under
Separatorhandling. Ud over mappen Vaerktgjshandling under knuden Separatorhandling kan du
veelge en af fglgende mapper:

Saml separator op til at programmere robotten til at opsamle separatorer til palletering

+ Laeg separator til at la=gge separatorer til afpalletering
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(A) Guiden Separator

1.
2.

w

© N o ua &

Tryk pa knuden Separatorhandling pa programtraeet.
Tryk pa Naeste pa skeermen Separatorhandling.

Tryk pa knappen Bevaeg her og hold knappen Auto nede, eller brug knappen Manuel til at
beveege robotten til separatorpunktet. Tryk pa knappen Fortsaet. Tryk pa Naeste.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indleere tilgangs-viapunktet (se 15.5.1). Tryk pa Naeste.
Gentag trin 3.

Tryk pa Indstil viapunkt for at indlzere afslutnings-viapunktet (se 15.5.1). Tryk p4 Naeste.
Tryk pa Afslut.

Nu kan du tilfgje relevante handlingsknuder i mapperne Saml separator op, Laeg separator
og Veerktgjshandling i programtraeet.

(B) Manuel konfiguration

N o g > 0D

. Tryk pa knuden Separatorhandling pa programtraeet.

Tryk pa Manuel konfiguration p3a startskeermen Separatorhandling.

Bevaeg robotten til separatorpunktet ved at trykke pa Bevaeg til separatorpunkt.

Tryk pd knuden Tilgang i programtraeet for at leere robotten tilgangs-viapunktet (se 15.5.1).
Tryk pa knuden Separatorhandling i programtraeet. Gentag trin 3.

Tryk pa knuden Afslut i programtreeet for at laere robotten afslutnings-viapunktet (se 15.5.1).

Nu kan du tilfgje relevante handlingsknuder i mapperne Saml separator op, Laeg separator
og Veerktgjshandling i programtraeet.

Indstillinger for tilpasning af et palleteringsprogram

Du kan tilpasse dit palleteringsprogram pa felgende mader:

+ Hvis din palle skal justeres eller omplaceres, efter at du har oprettet et palleteringsprogram,

behgver du kun at genindleere pallefunktionen (se 16.3), fordi palleteringssekvensen er
fast i forhold til funktionen. Alle andre programkomponenter justeres saledes automatisk
til den netop indlaerte position.

+ Du kan redigere egenskaberne for beveegelseskommandoerne (se 15.5.1).

+ Du kan andre hastighederne og overgangsradiusser (se 15.5.1).

+ Du kan tilfgje andre programknuder til sekvensen Ved hvert emne eller sekvensen Separa-

torhandling.

15.7.2 Seg

En spgefunktion bruger en sensor til at bedgmme, hvornar den korrekte position er ndet for at gri-
be eller slippe et emne. Sensoren kan vaere en trykknap, en tryksensor eller en kapacitet sensor.
Denne funktion er til arbejde pa stakke af emner med varierende tykkelse, eller hvor emnernes
eksakte position ikke er kendt eller for sveere at programmere.

e-Series

1-72 Version 5.4



15.7 Skabeloner UNIVERSAL ROBOTS

Stabling Afstabling

v ' o

2y Ii 1 Ii

For at programmere en stable-funktion, skal man definere s startpositionen, d stable-retningen
og 7 tykkelsen pa de emner der skal stables.

Desuden skal man definere betingelsen for, hvornar den naeste stablingsposition er naet, og en
seerlig programsekvens der skal udfgres pa hver stabling. Hastighed og acceleration for den
bevaegelse, der benyttes til stablingen, skal ogsa angives.

Stabling

Q _ Grafik Variable
) Ekspert
UGS p— v
aelg sggetype
B
X7 HtEiomer ¢ b Beveegy En sezgeoperation er defineret

5 @ Viapunkt_1

e = Inastiling A: Udgangsposttionen
Kraft B Vent B: Stablens retning

@ Pop op C: Emnetykicelse

O stop
Conveyor ® Komrmentar
Tracking ¢ = Mappe

Palletering
Wealg mellem stabling og afstabling

©

& Gentag
Ll = <tom 3
L. Kald

a= var_2:=2 *force() - -

b Huis ..

=| <tom Ta
B Script 8 . [
& Switch ..,
- =

B Sag

-

Stabling Afstabling

O Normal re C—— 100% ° 0 O Simuler\ru;n.

Ved stabling bevaeger robotarmen sig til startpositionen og derefter modsat af retningen for at
s@ge efter den naeste stableposition. Nar det er fundet, husker robotten positionen og udferer
den seaerlige sekvens. Naeste gang starter robotten sin sggning fra denne position gget med em-
nets tykkelse i stable-retningen. Stablingen afsluttes, nar stabelhgjden nar et naermere defineret
mal, eller nar en sensor giver et signal.
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Afstabling

Grafik

Variable

> Elcspert ¥ Robot-program Afstabl
v Skabeloner ¢ b Beveeg/

@ Viapunkt_1
= [ndstiling
Kraft B Vent
@ Pop op
O Stop

Sag

Palletering

Conveyor ® [<ommentar
UEERIY 9 [ Mappe L
- <tom> I A: Udgangspositionen
~ B B: Stablens retning
© Gentag C: Emnetykicelse
q =| <tom I o o—m

L. Kaia —
a= var_2:=2 * force() ]

b Hvis

Afstabl er defineret ved falgende parametre

@

@

B Script
& Switch .
B timer_1

@ |l= Afstabl
@ StartPos Emnetykkelse Fzelles parametre

e i Retning 0.0 mm Veerltojshastighed 250 mm/s

& 1 Opsamiing Veerltejsacceleration 1200 mm/s?
i a [ Sekvens for start

' . b C K |! m i [ sekvens efter afslutning

Robotten er ved naeste position, nar

O Normal (—) 100 % ° 0 O Eirw,ﬂermg.

Nar man afstabler, bevaeges robotarmen fra startpositionen i en given retning for at sgge efter
det naeste emne. Betingelsen pa skaermen bestemmer, hvornar naeste emne nas. Nar betingel-
sen er opfyldt, husker robotten positionen og udfgrer den saerlige sekvens. Naeste gang starter
robotten sin sggning fra den huskede position, sget med emnets tykkelse i den angivne retning
for afstablingen.

Udgangsposition
Startpositionen er der, hvor stable-funktionen begynder. Hvis startpositionen udelades, begynder
stablingen fra robotarmens aktuelle position.

Retning

q _ Grafik Variable
> SR Y Robot-program R .
v Skabeloner ¢ b Beveeg/ etning

Viapunkt_1
© .D - En retning angives som linjen mellem TCP-positionen for to viapunicter.
= [ndstiling

Kraft B Vent [ Stop efter 500.0 mm
@ Pop op

@ Stop O Stop, nér
Conveyor ® [<ommentar

Tracking ¢ 'm Mappe

Sy

Palletering

@

£ Gentag

4 =| <tom> 3
L. Kaid

a= var_2:=2 * force()

b His ..

©

B Script
& Switch ...
® tmer_1
@ & Afstabl
@© startPos
& i} Retning
e i Opsamiing

A5 XBREET

Feelles parametre
Veerktejshastighed 10 mmfs
Veerktejsacceleration 1200 mmis?

O Normal —— ] 00% ° 0 O Sir‘mﬂermg.

Retningen angives ved to punkter og beregnes som forskellen fra det fgrste TCP-punkt til det
andet TCP-punkt.
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Bemaerk: En retning tager ikke hgjde for punkternes orientering.

Udtryk for naeste stable-position

Robotarmen flytter sig i den angivne retning, mens den hele tiden vurderer, om den naeste stable-
position er naet. Nar udtrykket vurderes til Sand, er den seerlige sekvens for stablingen udfgrt.

“ForStart”

Den valgfri FgrStart-sekvens kgrer lige inden, funktionen starter. Den kan bruges til at vente pa
klarsignaler.

“EfterSlut”

Den valgfri EfterSlut-sekvens kgrer, nar funktionen er slut. Den kan bruges til at signalere til
transportgren om at starte en bevaegelse og forberede den naeste stabling.

Pick/place-sekvens

Pick/place-sekvens er en saerlig programsekvens, der udfgres ved hver stableposition, svarende
til palleteringsfunktionen . .

15.7.3 Kraft

| robottens arbejdsomrade giver Krafttilstand mulighed for overholdelse og kraft i valgbare ak-
ser. Alle robotarmens bevaegelser under en kraftkommando er i krafttilstand. Nar robotarmen
bevaeger sig i krafttilstand, er det muligt at vaelge en eller flere akser, som robotarmen er kom-
patibel med. Robotarmen er kompatibel med omgivelserne langs kompatible akser. Det betyder,
at robotarmen automatisk justerer sin position for at opna den gnskede kraft. Det er ogsa muligt
at fa robotarmen selv til at pafgre dens miljg en kraft, f.eks. et arbejdsemne.

Krafttilstand er velegnet til anvendelser, hvor den faktiske TCP-position langs en foruddefineret
akse ikke er vigtig, men hvor der i stedet kraeves en bestemt kraft langs den pagaeldende akse.
Hvis robottens TCP for eksempel ruller mod en buet overflade, skubbes eller traekkes arbejdsem-
net. Krafttilstand understgtter endvidere pafgring af visse momenter omkring foruddefinerede
akser.

Bemeerk: Hvis der ikke stgdes pa forhindringer i en akse, hvor der er indstillet en ikke-nul-kraft,
forsgger robotarmen at accelerere langs denne akse.

Selvom en akse er valgt til at vaere kompatibel, prgver robotprogrammet stadig at bevaege robot-
ten langs denne akse. Kraftkontrol sikrer imidlertid, at robotten stadig vil naerme sig den angivne
kraft.

ADVARSEL:
1. Undga hgj deceleration, lige for der skiftes til krafttilstand.

2. Undga hgj acceleration i krafttilstand, da det mindsker kraft-
kontrollens ngjagtighed.

3. Undga bevaegelser parallelt med kompatible akser, fgr der
skiftes til krafttilstand.
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Funktionsvalg
Funktionsmenuen bruges til at vaelge det koordinatsystem (akser), som robotten skal benytte,
nar den arbejder i krafttilstand. Funktionerne i menuen er dem, som er blevet defineret i installa-
tionen (se 16.3).

Krafttilstandstype

Der er fire forskellige typer krafttilstand, som hver iseer bestemmer den made, som den valgte
funktion fortolkes pa.

+ Enkel: Kun én akse er kompatibel i krafttilstand. Kraften langs denne akse kan justeres. Den
gnskede kraft pafgres altid langs den valgte funktions z-akse. Men for linjefunktioner er det
langs y-aksen.

+ Ramme: Rammetypen giver mulighed for mere avanceret brug. Her kan der uafhaengigt
veelges kompatibilitet og kraefter i alle seks frihedsgrader.

« Punkt: Nar Punkt er valgt, far opgaverammen y-aksen til at pege fra robottens TCP mod den
valgte funktions oprindelsessted. Afstanden mellem robottens TCP og den valgte funktions
oprindelsessted skal vaere mindst 10 mm. Vaer opmaerksom p3, at opgaverammen zndres
pa kerselstidspunktet, nar robottens TCP-position andres. Opgaverammens x- og z-akse
er afhaengige af den valgte funktions oprindelige retning.

+ Bevaegelse: Bevaegelse betyder, at opgaverammen aendres med retningen af TCP-bevaegelsen.

Opgaverammens x-akse er projektionen af TCP-bevaegelsens retning pa det plan, der deek-
kes af den valgte funktions x- og y-akse. Y-aksen vil veere vinkelret pa robotarmens be-
vaegelse og i den valgte funktions x-y-plan. Det kan vaere praktisk ved afgratning langs en
kompleks bane, hvor der er brug for en kraft vinkelret pa TCP-bevaegelsen.

Veer opmaerksom pa fglgende, nar robotarmen ikke bevaeger sig: Hvis krafttilstand aktive-
res, mens robotarmen star stille, er der ingen kompatible akser, for TCP-hastigheden er over
nul. Hvis robotarmen senere igen star stille og stadig er i krafttilstand, har opgaverammen
den samme retning, som sidste gang TCP-hastigheden var hgjere end nul.

For de sidste tre typer kan den faktiske opgaveramme ses pa kgrselstidspunktet under fanen
Grafik (se 15.3), nar robotten arbejder i krafttilstand.
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Valg af kraftvaerdi

+ Kraft eller momentvaerdi kan indstilles for kompatible akser, og robotarmen justerer sin
position for at opna den valgte kraft.

+ For ikke-kompatible akser fglger robotarmen banen, som er sat af programmet.

For translationsparametre angives kraften i newton [N], og for rotationsparametre angives mo-
mentet i newtonmeter [Nm].

BEMARK:
Du skal ggre fglgende:

* Brug scriptfunktionen get_tcp_force () i en separat trad for
at laese faktisk kraft og moment.

+ Korriger ngglevektoren, hvis faktiske kraft og/eller det faktiske
moment er lavere end gnsket.

Hastighedsgraenser

Maksimal kartesisk hastighed kan indstilles for kompatible akser. Robotten bevaeges ved denne
hastighed under kraftkontrol, sa la&enge den ikke kommer i kontakt med en genstand.

Indstillinger for testkraft

Taend/sluk-knappen, maerket Test, skifter virkemade for knappen Frilgb bag pa programmerings-
konsollen fra normal frilgbstilstand til test af kraftkommandoen.

Nar knappen Test er aktiveret, og der trykkes pa knappen Frilgb bag pa programmeringskon-
sollen, arbejder robotten, som om programmet havde naet denne kraftkommando, og pa denne
made kan indstillingerne bekrzeftes, fgr hele programmet rent faktisk afvikles. Denne mulighed er
isaer praktisk til at bekraefte, at kompatible akser og kreefter er valgt korrekt. Hold blot robottens
TCP med den ene hand, og tryk pa knappen Frilab med den anden, og laeg maerke til, hvilke retnin-
ger robotarmen kan og ikke kan bevaege sig i. Ved afslutning af dette skaermbillede deaktiveres
knappen Test automatisk, hvilket betyder, at knappen Frilgb bag pa programmeringskonsollen
igen bruges til almindelig frilgbstilstand.

Bemaerk: Knappen Frilgb virker kun, nar der er valgt en gyldig funktion til kraftkommandoen.

15.7.4 Transportbandssporing

Transportbandssporing ger det muligt for robotarmen at spore bevaegelser af op til to trans-
portband. Transportbandssporing er defineret i fanen Installation (se afsnit 16.1.9).
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Programknuden Transportbandssporing er tilgeengelig fra fanen Program under Skabeloner .
Andre bevaegelser under denne knude er tilladt under sporing af bandet, men de er relative i
forhold til bandets bevaegelse. Overgange er ikke tilladt, nar transportbandssporing afsluttes, og
derfor stopper robotten helt, for den udfgrer den naeste bevaegelse.

Sporing af et transportband
1. Tryk pa Program i toppanelet.
2. Tryk pa Skabeloner, og vaelg Transportbandssporing for at tilfgje en transportbandssporing-

knude til programtraeet. Alle bevaegelser, som er anfgrt under transportbandssporings-knuden,
sporer transportbandets bevaegelse.

3. Under Transportbandssporing, i rullelisten Veaelg transportband, skal du vaelge Transportband
1 eller Transportband 2 for at definere, hvilket transportband der skal spores.

15.8 URCaps
15.8.1 Fjern-TCP URCap

Fjern-TCP URCap kraever, at robotten er registreret fgr brug. For registrering af robotten, (se
11.3).
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Sikkerhed . .
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Et Fjern-vaerktgjscenterpunkt (RTCP) er et vaerkigjscenterpunkt i rummet relativt i forhold til
robottens base. Et RTCP bruges ofte, nar applikationen kraever, at robotten griber en del og be-
vaeger den relativt i forhold til et veerktgj, der er fastgjort i arbejdscellen. RTCP bruges sammen
med RTCP_BevaegP-kommandoer for at bevaege en grebet del med konstant hastighed i for-
hold til et fast veerktgj. Workflowet til definition og navngivning af en RTCP er som en almin-
delig TCP (se 16.1.1) og kan udfgres i installationsfanens opsaetning for skeermen Fjern-
vaerktgjscenterpunkt. En RTCP svarer til en almindelig TCP, og derfor kan du bruge underaf-
snittene i (16.1.1) til at ggre fglgende:

+ Tilfgje, omdgbe, aendre og fjerne RTCP'er
+ Forsa standard-RTCP og aktiv RTCP

* Indlzere RCP-position

* Indlaere RTCP-orientering

Forskellen mellem indleering af en RTCP-orientering og en almindelig TCP-orientering er, at det
ikke er ngdvendigt at vaelge en funktion.

15.8.2 Indstilling af RTCP fra en funktion

Definer en RTCP ved hjaelp af en funktion for at ggre det muligt at jogge robotten i forhold til
RTCP’en, mens der oprettes RTCP-viapunkter og cirkelbevaegelser.

1. Opret en ny RTCP ved at trykke pa plus-ikonet eller vaelge en eksisterende RTCP i rulleme-
nuen.

2. Velg funktionen i rullemenuen Kopier vardier fra en punktfunktion for at kopiere vaerdier-
ne.

3. Verificer vaerdierne for RTCP-position og -orientering, sa det passer til den valgte funktion.
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15.8.3 Kommandoen Fjern-TCP Bevaeg

Kommandoen RTCP_BevaegP styrer robottens bevaegelse gennem underliggende viapunkter og
cirkelbevaegelser relativt i forhold til Fjern-TCP’en. RTCP-viapunkter og -cirkelbevaegelser skal
vaere under en RTCP_BevaegP-kommando og genereres ved at trykke pa knappen +Viapunkt
eller +CirkelBevaeg pa RTCP_BevaegP-kommandosiden.

Kommandoen RTCP_BevaegP definerer vaerkigjets hastighed og acceleration samt robotarmens
bevaegelser i forhold Fjern-TCP’en. Kommandoen Bevaeg definerer overgangsradiussen, hvor-
med robotten bevaeger sig i forhold til RTCP’en.

15.8.4 RTCP-bevagelsestyper

RTCP Viapunkt

bevaeger veerktgjet lineaert med konstant hastighed og cirkulzere overgange. Overgangsradiens
stgrrelse er som standard en fzelles vaerdi mellem alle viapunkterne. En mindre vaerdi gor ba-
nens drejning skarpere, hvorimod en hgjere vaerdi ggr banen fladere. Mens robotarmen bevaeger
sig gennem viapunkterne ved konstant hastighed i forhold til RTCP’en, kan robottens kontrol-
lerskab ikke vente pa enten 1/0-drift eller operatgrhandling. Dette kan evt. stoppe robotarmens
bevaegelse eller forarsage et sikkerhedsstop.

RTCP-Cirkelbevag
kan fgjes til en RTCP_BevaegP for at lave en cirkulaer bevaegelse. Robotten starter bevaegelsen
fra sin nuveerende position eller startpunktet, bevaeger sig gennem et viapoint specificeret pa
den cirkuleere bue og et Slutpunkt, der fuldender den cirkuleere bevaegelse. Brug enten en fast
eller ubegraenset tilstand til at beregne fjernvaerkigjets orientering gennem den cirkelformede
bue.

+ Fast tilstand: Kun startpositionen bruges til at definere veaerktgjets orientering.

+ Ubegraenset tilstand: Startpunktet aendres til Slutpunkt for at definere veerktgjsretningen.

BEMZRK:

Den maksimale hastighed af en cirkelbevaegelse kan veere lavere
end den specificerede veerdi. Cirkelradius er r, maks. acceleration
er A, og den maksimale hastighed kan ikke overstige A pa grund af
centripetal-acceleration.

Copyright © 2009-2019 ved Universal Robots A/S. Alle rettigheder forbeholdes.

15.8.5 RTCP-viapunkt

I lighed med almindelige viapunkter indleeres et RTCP-viapunkt ved fysisk at flytte robotarmen
til positionen.
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15.9 Det forste program UNIVERSAL ROBOTS

> skabeloner ¢ ¥ RTCP_BeveegP Fjern TCP-viapunkt

= RTCPViapunkt_1
9 ¥ RTCP_CirkelBeveeg
Fjern TCP = RTCPViapurict_1 RTCPViapunit_1
Beveeg = RTCPSIutpunkt_1

Brug delt
@ overgangsradius @ Brug feelles parametre

Foretag overgang med
I» O

radius O Veerktgjshastighed

Veerltgjsacceleration

- Viapunkt
—+ CirkelBevaag

O Normal ‘j- Sirmulation .

Indlzering af RTCP-viapunkter
1. Gatil fanen Program, og indsaet en RTCP_BevagP-knude.

2. | RTCP_BeveaegP-knuden skal du bruge knappen Indstil for at abne skaermen Bevaeg.

3. Pa skaermen Bevaeg skal du bruge Indlzeringstilstand eller jogge til at placere robottenien
gnsket konfiguration.

4. Tryk pa den grgnne markering.

Konfiguration af et RTCP-viapunkt

Viapunkter far automatisk et entydigt navn, som du kan aendre ved at trykke pa blyantikonet.
Overgang giver robotten mulighed for at foretage en glidende overgang mellem to baner uden at
stoppe ved viapunktet mellem dem. Overgangsradiussen for et viapunkt kan tages fra RTCP_BevaegP-
knuden ved at trykke pé alternativknappen Brug delt overgangsradius eller ved at trykke pa knap-

pen Overgang med radius og indtaste en veerdi.

BEMARK:

Knuder, der tager fysisk tid (f. eks. Bevaeg, Vent), kan ikke bru-
ges som underordnet til en RTCP_BevaegP-knude. Hvis en ikke-
understgttet knude tilfgjes som underordnet til en RTCP_BevaegP-
knude, bliver programmet ikke valideret.

15.9 Det forste program

Et program er en liste over kommandoer, som fortaeller robotten, hvad den skal ggre. Med Po-
lyScope kan robotten programmeres af personer med kun lidt programmeringserfaring. For de
fleste opgaver kan programmeringen udfgres udelukkende ved hjeelp af touch-panelet, uden at
indtaste nogen kryptiske kommandoer.

Veerktgjets bevaegelse er den del af et robotprogram, som laerer robotten at bevaesge sig. | Po-
lyScope indstilles veerktgjets bevaegelser med en serie viapukter. De kombinerede viapunkter
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UNIVERSAL ROBOTS 15.9 Det forste program

danner en sti, som robotarmen fglger. Et viapunkt angives ved at bruge fanen Flyt, bevaege (lae-
re) robotten til en bestemt position, eller beregnes ved hjeelp af software. Brug fanen Flyt (se 17)
til at bevaege robotarmen til den gnskede position, eller lzer robotten positionen ved at treekke
robotarmen pa plads mens knappen Frilgb holdes gverst pa programmeringskonsollen.

Ud over at bevaege sig gennem viapunkter kan programmet sende I/0-signaler til andre maskiner
pa visse punkter i robottens bane og udfgre kommandoer som hvis...sa og gentag baseret pa
variable og |/O-signaler.

Det fglgende er et simpelt program, som far en robotarm, som er blevet startet, til at flytte sig
imellem viapunkter.

1.
2.

Tryk i toppanelet pa PolyScope pa Filsti, tryk pa Ny... og veelg Program.

Under Basic trykkes pa Viapunkt for at tilfgje et viapunkt til programtraeet. En standard
BevaegJ fgjes ogsa til programtreeet.

. Veelg det nye viapunkt og tryk i kommandofanen pa Viapunkt.

P& skaermen Bevaeg veerktgj flyttes robotarmen ved at trykke pa bevaeg-pilene.
Du kan ogsa bevaege robotarmen ved at holde knappen Freedrive nede og traekke robotar-
men ind i de gnskede positioner.

Nar robotarmer er i position, trykkes der paOK, og det nye viapunkt vises som Viapunkt_1.

. Fglg trin 2 til 5 for at oprette Viapunkt _2.

. Veelg Viapunkt_2 og tryk pa pilen Bevaeg op, indtil den er over Viapunkt_1 for at aendre raek-

kefglgen af bevaegelserne.

. Hold afstand, hold fast pa ngdstopknappen og i PolyScope-bundpanelet trykkes knappen

Afspil, sa robotarmen flytter imellem Viapunkt_1 og Viapunkt_2.
Tillykke! Du har nu produceret dit fgrste robotprogram, der flytter robotten mellem to givne
viapunkter.

ADVARSEL:

1. Undlad at kgre robotten ind i sig selv, da dette kan give skader
pa robotten.

2. Hold hovedet og kroppen uden for robottens reekkevidde (ar-
bejdsomrade). Undlad at placer fingrene, hvor de kan blive
klemt.

3. Dette er kun en lynstartsvejledning, der skal vise, hvor nemt
det er at bruge en UR-robot. Den skal bruge et uskadelig miljg
og en meget forsigtig og omhyggelig bruger. Undlad at gge ha-
stigheden eller accelerationen over standardvaerdierne. Udfgr
altid en risikovurdering, f@r robotten szettes i drift.
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16 Fanen Installation

16.1 Generelt

Med fanen Installation kan du konfigurere indstillingerne, som pavirker robottens overordnede
ydelse og PolyScope.

16.1.1 TCP-konfiguration

Korsal ¢ nstallation g Log Y =
“ Generel Veerktejscenterpunkt .
_ Vaerktojscenterpunkt

TCP —
R ¥ (& o
Montering
1/0-opseetning Position
X 0.0 Y
Variable mm
Y 0.0/ mm
Opstart 0.0
Zz .0 mm
Glidende
overgan =
v :tu'gllo Retning z
arl
] Rx 0.0000) =d
Hjem RY 0.0000] rad
Spor
transportband Rz 0.0000]rec

Skrueproces

Nyttelast og tyngdepunkt

> sikkerhed

- g
> Feltbus O Tyngdepunkt

Ccx 0.0 X
CY 0.0] z
cz 0.0

Normal art (e ——— 00% Simulering .

Et veerktgjscenterpunkt (TCP) er et punkt pa robottens vaerktgj. Veerktgjscenterpunktet (TCP) er
defineret og navngivet i skeermen med fanen Installation Opsaetning af veerktgjscentrum (vist
ovenfor). Hver TCP har en forskydning og en rotation i forhold til centrum pa veerktgjsoutputflan-
gen.

Nar en robot er programmeret til at vende tilbage til et tidligere lagret viapunkt, flytter robotten
TCP til positionen og retningen, som er lagret i viapunktet. Ved programmering til lineser bevae-
gelse, flyttes TCP linezert.

Koordinaterne X, Y og Z angiver positionen pa TCP, mens koordinaterne RX, RY og RZ angiver
retningen. Nar alle vaerdier er nul, er der sammenfald mellem TCP og centrum pa veaerktgjsout-
putflangen og antager det koordinatsystem, der er afbildet pa skaermen.

Tilfojelse, omdsbning, a&ndring og fjernelse af TCP'er

Et nyt TCP defineres ved at trykke p& knappen Ny. Det oprettede TCP far automatisk et unikt
navn og bliver markérbart i rullemenuen. Et TCP omdgbes ved at trykke pa knappen Blyant ud
for rullemenuen TCP. Det markerede TCP fjernes ved at trykke pa knappen Fjern. Det sidste TCP
kan ikke fjernes.

Forskydning og rotation af det markerede TCP kan andres ved at klikke pa de respektive hvide
tekstfelter og indtaste nye veerdier.
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UNIVERSAL ROBOTS

16.1 Generelt

Standard- og aktivt TCP

Der er én standardkonfigureret TCP, som er markeret med et grgnt afkrydsningsikon til venstre
for navnet i Rullemenuen for tilgaengelige TCP’er. En TCP indstilles som standard ved at vaelge

den gnskede TCP og trykke pa Indstil som standard.

En TCP offset er angivet som aktiv for at bestemme alle linezere bevaegelser i det kartesiske ko-
ordinatsystem. Bevaegelsen pa det aktive TCP vises under fanebladet Grafik (se 15.3). For et
program kgrer, angives standard TCP’en som den aktive TCP. | et program kan ethvert af de an-
givne TCP'er indstilles som aktiv for en bestemt bevaegelse af robotten (se 15.5.1 09 15.5.4).

Programmering af TCP-position

ors instalation| 2evg o Log
Veerktejscenterpunkt
-

Montering

1/0-opsaetning

Variable

0.0

Opstart

0.0

0.0

Glidende
overgang

Veerktaj 1/0

0.0000

Hjem

0.0000

Spor
transporthand

0.0000

Skrueproces

DT -

O Normal

Nyttelast og tyngdepunkt

rad
rad

rad

Programmer TCP-position

@ Der kreeves flere punkter

Flyt TCP til samme position fra forskellige vinlder.

Seet punkt 1

o

Simulering .

TCP-positionens koordinater kan beregnes automatisk som fglger:

1. Tryk pa TCP positionsguide.

2. Veelg et fast punkt i robottens arbejdsomrade.

3. Flyt TCP’en med positionspilene i skaermbilledets hgjre side fra mindst tre forskellige vinkler
og gem med knapperne de tilsvarende positioner for veerktgjsflangen.

4. Brug knappen Indstil til at anvende de bekraeftede koordinater pa den relevante TCP. Posi-
tionerne skal vaere tilstraekkeligt forskellige til, at beregningen kan fungere korrekt. Hvis de
ikke er tilstraekkeligt forskellige, bliver status-LED’en over knapperne rgd.

Selvom tre positioner er nok til at bestemme TCP’en, kan den fjerde position anvendes til yder-
ligere bekraeftelse af, at beregningen er korrekt. Kvaliteten af hvert gemt punkt med hensyn til
den beregnede TCP vises med en grgn, gul eller red LED pa den tilsvarende knap.
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Programmering af TCP-retning

wonges [ B
+
Ny. Aben Gem

default*

Kersel st allati Bevasg 10 Log
Veerktejscenterpunkt .
Programmer TCP-retning
TCP =
v v
Montering . . | i . Der er ikke valgt en funktion
1/0-opsaetning Veelg en funktion og indstil et pgnkt med veerktgjet pegende i retning
af Z-alssen for den valgte funition.
Variable 0.0jmm
0.0/mm
Opstart
0.0/ mm
overgang =
7
Veerktgj 1/0 -
0.0000) rad
Hiem 0.0000| rad
Sl 0.0000) rad
transportband . e
Skrueproces
Nyttelast og tyngdepunkt
> sikkerhed 7 ° © Annuller
) Feltbus [m]

O Normal (——— |00 % Simuleriru;t.

1. Tryk pa TCP retningsguide.
2. Veelg en funktion pa rullelisten. (se 16.3) for yderligere oplysninger om definering af nye

funktioner

3. Tryk pd Vaelg punkt og brug Pile til bevaegelse af vaerktgj til en position, hvor der er sam-
menfald mellem vaerkigjets retning, den tilsvarende TCP og den valgte funktions koordinat-
system.

4. Kontroller den beregnede TCP-retning og anvend den pa den markerede TCP ved at trykke
pa Indstil.

Nyttelast
Robotvaerktgjets vaegt er angivet pa den nederste del af skeermen. Denne indstilling sendres ved
at trykke pa det hvide tekstfelt og indtaste en ny vaegt. Indstillingen geelder for alle definerede
TCP’er. Se installationsvejledningen for hardware for yderligere oplysninger om den mak-
simalt tilladte nyttelast.

Skgnnet nyttelast
Med denne funktion kan robotten indstille den korrekte nyttelast og tyngdepunkt.

Brug af guiden til skgnnet nyttelast
1. Veelg TCP i fanen Installation under Generelt

2. Tryk pa lkonet pa TCP-skaermen under Nyttelast- og tyngdepunktsguide pa TCP-skaermen
under Nyttelast og tyngdepunkt.

3. Tryk pa Naeste i guiden til skennet nyttelast

4. Fglg trinnene for at indstille de fire positioner.
Indstilling af de fire positioner kraever at robotarmen flyttes ind i fire forskellige positioner.
Hver position er afmalt. Individuelle malinger kan andres ved at trykke pd midten af tyng-
depunkterne og indtaste veerdier.

5. Tryk pa Afslut, nar alle malinger er udfgrt
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UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Generelt

BEMARK:
Felg disse retningslinjer for de bedste resultater med skgn af nyt-
telast:

+ Serg for, at de fire TCO-positioner er sa forskellige fra hinan-
den som muligt

+ Udfgr malingerne indenfor en lille tidsramme

ADVARSEL:

+ Undga at traekke i vaerktgjet og/eller den pasatte nyttelast fgr
og under skgn

+ Montering af og vinkel for robotten skal vaere korrekt angivet
i installationen

Tyngdepunkt
Veaerktgjets tyngdepunkt angives ved brug af felterne CX, CY og Cz. Indstillingerne geelder alle
definerede TCP'er. Installationer oprettet fgr version 5.2 understgtter, at tyngdepunktet indstilles
til TCP’en, hvis de tidligere var indstillet. Hvis tyngdepunktet er indstillet manuelt, i 5.2 eller
hejere, er muligheden for at indstille tyngdepunktet for TCP'et fjernet permanent.

ADVARSEL:
Brug de korrekte installationsindstillinger. Gem og indlaes installa-
tionsfilerne med programmet.

16.1.2 Montering

Robottens montering og vinkel

TCP T
Montering PR
1/0-opseetning ;ﬂ
Variable l
Opstart Vip
Glidende '
overgang P
Veerktaj 1/0
Hjem gj“
tsrzonrsporthé nd '
Skrueproces 45°
3

Roter robotbasens montering

AR IR Ty
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Angivelse af monteringen af robotarmen tjener to formal:

1. Det far robotarmen til at se korrekt ud pa skaermen.

2. Det forteeller kontrolleren om tyngdekraftens retning.

En avanceret dynamisk model giver robotarmen en glidende og praecis bevaegelse og lader robo-
tarmen holde sig selv i tilstanden Freedrive. Af denne grund er det vigtigt at montere robotarmen
korrekt.

ADVARSEL:

Hvis robotarmen ikke monteres korrekt, kan det resultere i hyppige
sikkerhedsstop, og/eller robotarmen flytter sig, nar der trykkes pa
knappen Freedrive.

Hvis robotarmen er monteret pa et fladt bord eller gulv, er der ikke brug for at andre pa dette
skaermbillede. Men hvis robotarmen er loftmonteret, vaegmonteret eller monteret i en vinkel,
skal dette justeres ved hjeelp af knapperne.

Knapperne i hgjre side af skaermen er til indstilling af vinklen for robotarmens montering. De tre
knapper gverst til hgjre seetter vinklen for loft (180°), vaeg (90°), gulv (0°). Vip-knapperne indstiller
en vilkarlig vinkel.

Knapperne pa den nederste del af skaermen bruges til at dreje monteringen af robotarmen, sa
den svarer til den faktiske montering.

ADVARSEL:
Brug de korrekte installationsindstillinger. Gem og indlaes installa-
tionsfilerne med programmet.

16.1.3 1/0-opsaetning

Korsel nstallation eva=g I
Visning

UGl ‘D\g\ta\ v

Montering

1/0-opsaetning Input Output

. digital_inf0] : <Standards> ~ digital_out[0] : <Standard= ~
Variable

digitalin[1] : <Standard> digital_out{1] : Prog-Running
Opstart digital_in[2] : Start program digital_out[2] : <Standard=

Glidende digital_inl3] : Stop program digital_out(3] : <Standard=>

overgang

Veerktgj 1/0

digital in[4] : <Standard> digital_out[4] : <Standard>
digital_in[S] : <Standards- digital_out(5] : <Standards=
digitalinl6] : <Standard> digital_out(6] : <Standard>
Hjem digital in[7] : <Standard> digital_out(7] : <Standard>

Spor toolin(0] : <Standard= toolout[0] : <Standard>
transportbénd toolin[l] ¢ <Standard> v tool_out[l] : <Standard=> v

Skrueproces

> Sikkerhed |/O-fanebladsstyring
> Feltbus

Handling i program

|Hmj, nér programmet kerer-lav, nér programmet er stoppet w |

O Normal — 100% o 0 O Simuler\nr;l.
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P& I/0-opsaetningsskaermen kan brugere definere 1/0-signaler og konfigurere handlinger med
I/0-fanekontrol.

Bemaerk: Nar Interface til vaerktgjskommunikation (TCI) er aktiveret, bliver den analoge vaerk-
tgjsindgang utilgaengelig.

Afsnit Input og Output angiver I/0-signaltyperne sasom:

- Digital standard til generelle formal, konfigurerbar og veerktgj
+ Analog standard til generelle formal og vaerkigj
- MODBUS

+ Registre for generelle formal (boolsk, heltal og flydende) De generelle registre kan dbnes
via en feltbus (f.eks. Profinet eller EtherNet/IP).

1/0-signaltype
Antallet af signaler, der angives i afsnit Input og Output, kan begraenses ved at bruge menuen
Vis gverst pa skaermen til at eendre det viste indhold baseret pa signaltype.

Tildeling af brugerdefinerede navne
Under arbejde med robotten kan brugere forbinde navne til input- og output-signaler for at huske,
hvad signalerne ggr.
1. Veelg det gnskede signal
2. Tryk pa tekstfeltet i den nederste deal af skaermen for at angive navnet.
3. Tryk pa Ryd for at nulstille navnet til standard.
Et generelt register skal have et brugerdefineret navn for at det er tilgaeengeligt i programmet
(f.eks. for en Vent-kommando eller det betingede udtryk for en If kommando) Kommandoerne

Vent og Hvis beskrives i hhv. (15.5.3) og (15.6.4). Navngivne registre for generelle formal kan
findes i veelgeren Input eller Output i skeermbilledet Udtryksredigering.

1/0-handlinger og I/0-fanekontrol
Indgangs- og udgangshandlinger Fysiske og Feltbus digitale I/O’er kan bruges til at udlgse hand-
linger eller reagere pa status for et program.
Tilgeengelige indgangshandlinger:
+ Start: starter eller genoptager det nuveerende program pa en stigende kant. Denne
funktion er kun aktiveret i Fjernstyring (se 21.4.4).
+ Stop: Stopper det nuvaerende program pa en stigende kant.
+ Pause: Saetter det nuvaerende program pa pause pa en stigende kant.
« Frilgb: Nar indgangen er hgj, er robotten i frilgb (svarer til frilgbsknappen). Indgangen
ignoreres, hvis et program kgrer, eller andre betingelser ikke tillader frilgb.

ADVARSEL:

Hvis robotten standses under brug af handlingen Start input, be-
vaeges robotten langsomt til det fgrste viapunkt i programmet, fgr
dette program udfgres. Hvis robotten saettes pa pause under brug
af handlingen Start input, bevaeges robotten langsomt til positio-
nen, hvor den var blevet sat pa pause, for den genoptager dette
program.
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Tilgeengelige udgangshandlinger:

« Lav nar programmet ikke kgrer: Output er lavt, nar programtilstanden er “stoppet” eller
“sat pa pause”.

+ Hgj, nar programmet ikke kgrer: Output er hgjt, nar programtilstanden er “stoppet” eller
“sat pa pause”.

* Hgj nar programmet kgrer, lav nar programmet er stoppet: Output er lavt, nar program-
tilstanden er “stoppet” eller “sat pa pause” og hgjt, nar det kgrer.

+ Kontinuerlig impuls: Udgangen skifter mellem hgj og lav i et angivet antal sekunder,

mens programmet kgrer. Stop programmet eller seet det pa pause for at opretholde
impulstilstanden.

I/0-fanestyring Angiv, om en udgang styres pa |I/O-fanebladet (enten af programmerer eller ba-
de operatgrer og programmgrer), eller om det styres af robotprogrammerne.

16.1.4 \Variabler

default*

orsel L IR =
v Generel . .
_ Installationsvariable

TCP

<unavngivet>* D =] E
4
Ny Aben.  Gem

Variabel ~ Veerdi
Montering

1/0-opsaetning
Variable
Opstart

Glidende
overgang

Veerktgj 1/0
Hjem

Spor
transportbénd

Skrueproces

> Sikkerhed

O Normal

Variable, der er oprettet pa skaermen Variabler, kaldes installationsvariabler og kan bruges ngj-
agtigt som normale programvariabler. Installationsvariabler er specielle, fordi de beholder deres
veerdi, ogsa selvom et program stopper og derefter startes igen, og nar robotarmen og/eller
kontrollerskabet slukkes og startes igen. Deres navne og vaerdier gemmes med installationen,
sa derfor er det muligt at bruge den samme variabel i flere programmer.

Opret en ny installationsvariabel
Navn Veerd

i_var_1 =

Annuller

Et tryk pa Opret ny bringer et panel frem med et navneforslag til den nye variabel. Navnet kan
a&ndres, og dets veerdi kan indsaettes ved at bergre et af tekstfelterne. Der kan kun trykkes pa
knappen OK, hvis det nye navn ikke er brugt i denne installation.

Det er muligt at eendre vaerdien pa en installationsvariabel ved at fremhaeve variablen pa listen
og derefter klikke pa Rediger vaerdi.
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En variabel slettes ved at veelge den og trykke pa Slet.

Efter konfigurationen af installationsvariablen skal selve installationen gemmes for at bevare
konfigurationen.

Installationsvariablerne og deres vaerdier gemmes automatisk for hvert 10. minut.

Hvis et program eller en installation abnes, og et eller flere af programvariablerne har samme
navn som installationsvariablerne, far brugeren valg mellem enten at Igse problemet ved at bruge
installationsvariablerne af samme navn i stedet for programvariablerne eller Igse problemet ved
at fa variabler i konflikt omdgbt automatisk.

16.1.5 Opstart

<unaungivet>*

default*

ors: Inst alation uo Log y. Aben Gem.
| FEndringer for ikke virkning, fer installationen gemmes
TCP Standardprogramfil
Montering Abner automatisk et standardprogram, nér robottens teendes

If0-opseetning M Apn standardprogram:

Variable

Opstart
Start standardprogrammet i fanen Ker

Glidende
overgang on kant til
Veerktaj 1/0
Hjem 1 Hvis nedenstdende automatiske initialiseringsvalg ogsa aktiveres, kan robotten begynde at bevaege sig ved opstart!
Spor Dette er kun tilgeengeligt i fiernstyringstilstand.
transporthand
Initialiser autematisk
Skrueproces

) Sikkerhed Initialiserer automatisk robotten, nar hovedafbryderen teendes
) Funktioner
Automatisk bremsning friger robotten

on <Di.Indgang> v kant til LO v

1 Robotten kan beveege sig pd grund af, at bremsen losnes!

Dette er kun tilgaengeligt | flernstyringstilstand.

O Normal (—— | 00 % o 0 O Simu\eriru;:.

Startskaermen indeholder indstillinger til automatisk indlaesning og start af et standardprogram
og til automatisk initialisering af robotarmen ved opstart.

ADVARSEL:

1. Nar automatisk indleesning, start og initialisering er aktive-
ret, kerer robotten programmet, lige sa snart kontrollerskabet
teendes, hvis inputsignalet passer til det valgte signalniveau.
Eksempel: Kantovergangen for det valgte signal er ikke pakrae-
vet i dette tilfaelde.

2. Veer forsigtig, nar signalniveauet er sat til LAV. Inputsignaler
er som standard lave, s programmet kgrer automatisk uden
at blive startet af et eksternt signal.

3. Du skal veere itilstanden Fjernstyring, for du kgrer et program,
hvor automatisk start og automatisk initialisering er aktiveret.

Indlesning af et opstartsprogram
Et standardprogram indlaeses, nar der teendes for kontrollerskabet. Desuden vil standardpro-
grammet blive indlaest automatisk, nar skaermbilledet Ker program (se 14) abnes, og der ikke
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er indlaest noget program.

Start af et opstartsprogram

Standardprogrammet startes automatisk i skeermbilledet Ker program. Nar standardprogram-
met er indlaest, og det angivne eksterne indgangssignals kantovergang er detekteret, startes
programmet automatisk.

Ved Opstart er det nuvaerende inputsignal ikke defineret. Valg af en overgang, som passer til
signalniveauet ved opstart starter programmet gjeblikkeligt. Desuden vil forladelse af skaermbil-
ledet Kgr program eller tryk pa knappen Stop i instrumentbraettet deaktivere den automatiske
startfunktion, indtil der trykkes pa knappen Kgr igen.

16.1.6 Vaerktgj1/0

<unavnglvet>
defaultx

ation I og
1/O-greensefladekontrol

TCP

Veelg hvordan veerktajets I/O-greenseflade kontrolleres. Hvis en URCap kontrollerer graensefladen, tilsideseettes brugerdefinerede

indstillinger.

Digital outputtilstand

Montering
1/0-opsatning Keontrolleret af
Variable

Analogt input for vaerkts)
Opstart

Glidende O Analoge input Sglf‘i\gcjutputmstand for veerktej defineres baseret pa det tilknyttede
overgang analog_in[2]
Veerktaj 1/0 analog_in3] Udgangsspeending for veerktej 0 hd
Hjem Hvis du indstiller veerktgjets speending til 24V, kan det beskadige til
s @ Kommunikationsinter face * tilknyttede udstyr, hvis det kun konfigureres til 12V
por
transpartbnd Interfacet til veerktajsikommunikation tillader
kormmunikation med veerktajet uden ekstern
Skrueproces ledningsfaring (O Dobbelt pinpower
> Sikkerhed Baud-hastighed 115200 v
) Funktioner Paritet Ingen v @ Standardoutput
. Digitalt output 0 -
Sy Stopbiis = - g P [seenier (v |
RX-tomgangstegn 15 Digitalt output 1 |Sc?anker (NPN) - |
TX-tomgangstegn 3,5

O Slukket —— 00% Simuleﬂng.

1/0-graensefladestyring
I/0-graensefladestyring gor det muligt for dig at skifte mellem brugerstyring og URcap-styring.

1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa Vaerktgj 1/0

2. Under I/0-graensefladestyring skal du vaelge Bruger for at f& adgang til indstillingerne for
veaerktgjets analoge indgange og/eller digital udgangstilstand. Valg af en URCap fjerner ad-
gang til indstillingerne for veerktgjets analoge indgange og digital udgangstilstand.

Vaerktgjets analoge udgange
Interface til vaerktgjskommunikation

Interface til vaerktgjskommunikation (TCI) aktiverer robottens kommunikation med et tilsluttet
veerktgj via robotveerktgjets analoge indgang. Dette fjerner behovet for eksterne kabler.
Nar Interface til veerktgjskommunikation er aktiveret, er ingen analoge veerktgjsindgange tilgeen-

gelige.

Konfiguration af Interface til vaerktgjskommunikation (TCI)
1. Tryk pa fanen Installation, og tryk under Generelt pa veerktgj 1/0.
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2. Veelg Kommunikationsinterface for at redigere TCl-indstillinger.
Nar TCl er aktiveret, er den analoge vaerktgjsindgang ikke tilgaengelig for I/0-opsaetning for
installationen, og vises ikke i inputlisten. Analog vaerktgjsindgang er ogsa tilgeengelig for
programmer som f.eks. Vent pa valg og udtryk.

3. Veelg de gnskede veerdier i rullemenuerne under kommunikationsinterfacet.
Eventuelle veerdieendringer sendes straks til vaerktgjet. Hvis en eller flere installationsvaer-
dier afviger fra, hvad vaerktgjet bruger, vises en advarsel.

Digital udgangstilstand

Interfacet til veerktgjskommunikation tillader uafhaengig konfiguration af to digitale udgange. |
PolyScope har hvert ben en rullemenu, der ggr det muligt at indstille udgangstilstanden. Fglgen-
de indstillinger er tilgeengelige:

+ Saenkning: Dette ggr det muligt at konfigurere benet i en NPN- eller seenkning-konfiguration.
Nar udgangen er inaktiv, tillader benet, at der Igber strgm til jorden. Det kan bruges i forbin-
delse med PWR-benet til at skabe et fuldt kredslgb (se ??2).

- Kilde: Dette gor det muligt at konfigurere benet i en PNP- eller kilde-konfiguration. Nar ud-
gangen er aktiv, leverer benet en positiv spaendingskilde (kan konfigureres i fanen 10). Det
kan bruges i forbindelse med GND-benet til at skabe et fuldt kredslgb (se ??).

« Push/pull: Dette ggr det muligt at konfigurere benet i push/pull-konfiguration. Nar udgan-
gen er aktiv, leverer benet en positiv spaendingskilde (kan konfigureres i fanen 10). Det kan
bruges i forbindelse med GND-benet til at skabe et fuldt kredslgb (se ??). Nar udgangen
er inaktiv, tillader benet, at der Igber strom til jorden.

Nar en ny udgangskonfiguration er valgt, treeder aendringerne i kraft. Den aktuelt indlaeste in-
stallation aendres til at afspejle den nye konfiguration. Efter kontrol af, at vaerktgjsudgangene
fungerer efter hensigten, skal du sgrge for at gemme installationen for at undga, at eendringer
gar tabt.

Tobenet strom

Tobenet strem bruges som strgmkilde til vaerktgjet. Aktivering af tobenet strgm deaktiverer di-
gitale standardudgange til vaerktgj.

16.1.7 Glidende overgang mellem sikkerhedstilstande

Nar der skiftes mellem sikkerhedstilstande under haendelser (f.eks. input for reduceret tilstand,
udlgserplan for reduceret tilstand, sikkerhedsstop, og 3-positionskontakt-indgang), forsgger ro-
botarmen at bruge 0,4 s til at danne en “blgd” overgang. Eksisterende programmer har uaendret
adfeerd, som svarer til den “harde” indstilling. Nye installationsfiler har som standard den “blgde”
indstilling.

Justering af indstillinger for acceleration/deceleration
1. Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Velg Glidende overgang under Generelt i sidemenuen til venstre.

3. Veelg Hard for at fa stgrre acceleration/deceleration
, eller vaelg Blad for en jaevnere indstilling af standardovergang.
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16.1.8 Hjem

wranget: [3 B
=+

default_1*

Robot

Rediger position |

Montering

1/0-opseetning | Slet |
e

Variable

Opstart |
Glidende

overgang
Veerktgj 1/0 i,’ ]'_|

Hjem
Spor
transporthand
Skrueproces Ledposition
3

Bevaeg her |

Base 90,00° .
Skulder -90,00° &
Héndled 1 -90,00°
Héndled 2 90,00°
Handled 3 0,00°

O Reduceret (—) 100 % Simuleﬂru.g.

Hjem er en brugerdefineret returposition for robotarmen. Nar Hjem-positionen er defineret, er
den tilgaengelig ved oprettelse af et robotprogram. Du kan bruge Hjem-positionen til at definere
en sikker Hjem-position.(Se 13.2.11)

Definition af Hjem
1. Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Under Generelt skal du vaelge Hjem.
3. Tryk pa Indstil position.

4. Indlaer robotten ved hjzelp af enten knappen Frilgb eller Overgang.

16.1.9 Opsaetning af transportbandssporing

Opsaetning af transportbandssporing tillader konfiguration af op til to separate transportband.
Opseetningen af transportbandsporing giver mulighed for at konfigurere robotten til at arbejde
med absolutte eller trinvise indkodere samt linezere eller cirkulzere transportband.

Definition af et transportband
1. Tryk pa Installation i toppanelet.

2. Veelg Transportbandssporing under Generelt.

3. Veelg Transportband 1 eller Transportband 2under Opsaetning af transportbandssporing.
Du kan kun definere ét transportband ad gangen.

4. Veelg Aktiver transportbandssporing

5. Konfigurer Transportbandsparametre (afsnit 16.1.9) og Sporingsparametre (afsnit 16.1.9).

Transportbandsparametre
Trinvis indkodere kan sluttes til de digitale indgange 8 til 11. Den digitale signalafkodning
kgrer ved 40kHz. Robotten kan med en kvadratur-indkoder (kraever to indgange) bestemme
bandretnings hastighed og retning. Hvis bandretningen er konstant, kan man ngjes med
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en enkelt indgang, der registrerer stigende, faldende eller stig og fald-kanter for at afggre
bandhastigheden.

Absolut indkodere kan anvendes gennem et MODBUS-signal. Dette krzever, at en digital MODBUS-
udgangsregistrering forudkonfigureres i (afsnit 16.4.1).

Sporingsparametre

Lineaere transportband Hvis et linesert band veelges, skal en linjefunktion konfigureres i delen
Funktioner i installationen for at bestemme bandretningen. Garanter ngjagtigheden ved at
placere linjefunktionen parallelt med transportbandets retning med stor afstand mellem de
to punkter, der definerer linjefunktionen. Konfigurér linjefunktionen ved at placere veerkigjet
stramt imod siden af transportbandet ved programmering af de to punkter. Hvis linjefunk-
tionens retning er modsat bandets bevaegelse, skal knappen Modsat retning anvendes.

Feltet Maerker per meter viser det antal maerker, som indkoderen genererer, nar bandet har
kgrt én meter.

Cirkulaere transportband Nar et cirkulaert transportband spores, skal transportbandets midter-
punkt defineres.

1. Definér midterpunktet i installationsdelen Funktioner. Vaerdien af feltet Maerker per
omgang skal veere det antal maerker, som indkoderen genererer, nar bandet har kgrt en
fuld omgang.

2. Marker afkrydsningsfeltet Roter vaerktgj med transportband for vaerktgjsretningen for
at spore transportbandsrotation.

16.1.10 Opsatning af skruetraekning

Brug Opsaetning af skruetraekning til at konfigurere en skruetraekker.

TCP

Skrueproces opsatning

Montering Brug TCP-siden til at konfigurere TCP ved spidsen af skruetraekiceren/skruens i
. hoved og den enskede retning. Brug grafiden til hejre til at forsté og konfigurere
1/0-opseetning  oriertering lorrekt
Opstart
Glidende
overgang vz
Veerktaj 1/0
J 1/O-signaler Input Output
Hjem
Greenseflade oK Programvalg 1 Start
Spor
transportb&nd ‘AHe v ‘ ‘\/&\g h ‘ ‘VEIQ A ‘ ‘\/&\g h
oS Ikke OK Programvalg 2 Programvalg forsinkelse
) Sikkerhed ‘\/a\g - ‘ ‘\/E|g - ‘ 1.0 S
Klar Programvalg 3
Feltbus
i ] v
Programvalg 4

o Slukket (——) 100 % Simulering .

Konfiguration af en skruetrakker

1. Tryk pa Installation i toppan