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Brukerveiledning til PolyScope






10 Innledning

10.1 Grunnleggende om Polyscope
PolyScope er det grafiske brukergrensesnittet (GUI) som lar deg betjene Laeringsdelen som sty-
rer robotarmen, kontrollboksen og kjgrer programmer.
A : Topptekst med kategorier/ikoner som gjgr interaktive skjermer tilgjengelige for deg.

B : Bunntekst med knapper som kontrollerer ditt/dine lastede program/mer.

C : Skjerm med felter som handterer og kontrollerer robothandlinger.

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

Merk: Ved oppstart kan en Kan ikke fortsette-dialog vises. Du ma velge Ga til initialisering-
skjermen for & skru pa roboten.

10.1.1 Topptekstikoner/Kategorier

Kjor er en enkel mate a betjene roboten pa ved hjelp av forhandsskrevne
programmer.

=¥ Program lager og/eller modifiserer robotens programmer.

Installasjon konfigurerer robotarminnstillinger og eksternt utstyr, som
montering og sikkerhet.

Flytter kontroller og/eller regulerer robotbevegelse.

Versjon 5.4 -3 e-Series
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A

Tl 1/0 Overvaker og angir levende inngangs-/utgangssignaler til og fra robot-
kontrollboksen.

Logg indikerer robothelse, samt viser enhver advarsel eller feilmelding.

Program- og installasjonbehandling
velger og viser aktivt program og installasjon (se 20.4). Merk: Filsti, Ny, Apne,
og Lagre utgjgr samlet Program og installasjonsbehandleren.

Ny... lager et nytt program eller installasjon.
f\pne ... apner et tidligere opprettet og lagret program eller installasjonen.

Lagre ... lagrer et program, en installasjon eller begge to samtidig.

Merk: Ikonene for automatisk modus og manuelt modus vises bare i overskriften hvis du angir
et driftsmodus-passord.

¥™ Automatisk indikerer at roboten har automatisk miljg nedlastet. Trykk pa
bryteren for & bytte til manuelt miljg.

Manuelt indikerer at roboten har manuelt miljp nedlastet. Trykk pa bryte-
ren for & bytte til automatisk miljg.

Merk: Ikonene for lokalmodus og fjernmodus blir bare tilgjengelige hvis fjernkontrollen er akti-
vert.

)
Lokal viser at roboten kan styres lokalt. Trykk pa bryteren for fjernkontroll.
Det ma angis et passord for a fa tilgang til ikonet for lokalmodus.

=Ml Fjern viser at roboten kan styres fra en ekstern plassering. Trykk pa bryte-
ren for a bytte til lokal kontroll.

EEpIE

€ ¢ Sikkerhetssjekksum viser aktiv sikkerhetskonfigurasjon.

E Hamburger-meny gir tilgang til PolyScope Hjelp, Om og Innstillinger.

10.1.2 Bunntekst-knapper

E Initialiser kontrollerer robotens tilstand. Nar R@D, trykk pa den for a fa
roboten til & fungere.

e-Series -4 Versjon 5.4



10.2 Kom i gang-skjermen UNIVERSAL ROBOTS

Hastighet (r———— 100%

Glidebryteren for hastighet viser i
sanntid den relative hastigheten som robotarmen beveger seg med, og tar hen-
syn til sikkerhetsinnstillingene.

Simulation .
Simulering-knappen veksler mellom a kjgre et program
i simuleringsmodus og den ekte roboten. Ved kjgring i simulering flytter ikke ro-
botarmen seg. Roboten kan derfor ikke skade seg selv eller naerliggende utstyr i
kollisjoner. Hvis du er usikker pa hva robotarmen vil gjgre, bruker du simulerings-
modus til & teste programmet.

I
I am
FAsulu’EN Manuell hgyhastighet, gjor at verktgyhastigheten midlertidig kan

overga 250 mm/s. Denne hold-to-run-funksjonen er bare tilgjengelig nar roboten
er i manuelt modus og en tre-posisjonsaktiveringsenhet er konfigurert.

m Play starter det ndvaerende lastede robotprogrammet.
E Trinn lar et program kjgre i enkelttrinn.

E Stopp stopper navaerende lastede robotprogram.

10.2 Kom i gang-skjermen

Hva vil du gjere forst?

R 18 2

KJ@R ET PROGRAM PROGRAMMER ROBOTEN KONFIGURER
ROBOTINSTALLASJON

O Ikice vis denne meldingen igjen

Kjore et program, Programmere robot eller Konfigurere robotinstallasjon.

Versjon 5.4 II-5 e-Series
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11.1 Grunnleggende om robotarm

Den universale robot-armen bestéar av rgr og ledd. Du bruker PolyScope til 8 koordinere bevegel-

sen av disse leddene, flytte roboten og plassere verktgyet som gnsket - unntatt omradet rett over

og rett under basen.

Base er der hvor roboten er montert.

Skulder og Albue gjgr stgrre bevegelser.

Handledd 1 og 2 gjgr mer finjusterte bevegelser.

Handledd 3 er der du fester robotverktgyet.

MERK:
Fer du slar pa roboten for fgrste gang, ma din utpekte UR-
robotintegrator:

1. Les og forsta sikkerhetsinformasjonen i Maskinvareinstalla-
sjonshandbok.

2. Angi sikkerhetskonfigurasjonsparametrene som er definert av
risikovurderingen (se kapittel 13).

11.1.1 Installere robotarmen og kontrollboksen

Du kan bruke PolyScope nar robotarmen og kontrollboksen er installert og slatt pa.

1.

Pakk ut robotarmen og kontrollboksen.

. Monter robotarmen p3 et solid og vibrasjonsfritt underlag.

2
3.
4
5

Plasser kontrollboksen pa foten.

. Plugg kabelen til roboten og kontrollboksen.

. Plugg inn hovedkontrollbokskontakten.

FARE:
Veltefare. Hvis roboten ikke er trygt plassert pa et stgdig underlag,
kan roboten velte og forarsake personskade.

Se Maskinvareinstallasjonsh&ndbok for detaljerte installasjonsintruksjoner.

Versjon 5.4
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11.1.2 Sla kontrollboksen av/pa

Kontrollboksen inneholder hovedsakelig den fysiske elektriske inngangen/utgangen som forbin-
der robotarmen, handkontrollen og eventuelle eksterne enheter. Du ma sla pa kontrollboksen for
a kunne sla pa robotarmen.

1. P4 hgyre side av handkontrollen trykker du pa power-knappen kontrollboksen.

2. Vent mens tekst fra det underliggende operativsystemet, etterfulgt av knapper, vises pa
skjermen.

3. Nar en Kan ikke fortsette-dialogboks vises, velger du Ga til initialiseringsskjermbildet for
a fa tilgang til Initialiseringsskjermen.

11.1.3 Sla robotarmen av/pa

Nederst til venstre pa skjermen, Initialiser ikonet angir statusen til robotarmen ved hjelp av farger:

+ Rad indikerer at robotarmen er i stoppet tilstand.

« Gul indikerer at roboten er pa, men ikke klar for normal drift.

+ Gregnn indikerer at robotarmen er slatt pa og klar for normal drift.

RS2z ¢ QH

Robotstatus

Oppstart Roboten Bremser
PA fullfert er aktiv frigjort Normal-modus

Nyttelast Robot

& Aktiv nyttelast brukes til & overskrive installasfonssnyttelasten
* midlertidig

Altiv nyttelast Installasjonsnyttelast r
¥
(I 0.001s

O Normal Hastighet (o———g) 100% ° 0 O 1',uw,\leuwg|.

Merk: Robotarmoppstart ledsages av lyd og sma bevegelser nar leddbremser frigjgres.

11.1.4 Initialisering av robotarmen

FARE:

Kontroller alltid at den faktiske nyttelasten og installasjonen er rik-
tig for du starter opp robotarmen. Hvis disse innstillingene er feil,
vil ikke robotarmen og kontrollboksen fungere riktig, og kan vaere
farlig for mennesker eller utstyr.

e-Series 11-8 Versjon 5.4



11.2 Quick System-oppstart UNIVERSAL ROBOTS

FORSIKTIG:
Kontroller at robotarmen ikke bergrer en gjenstand (f.eks. et bord)
fordi en kollisjon mellom robotarmen og et hinder kan skade ett
leddtannhjul.

For 4 starte roboten:

1.

2.
3.

Trykk pa@ ON-knappen med den grgnne lysdioden for a starte initialiseringsprosessen. Der-
etter blir lysdioden gul for & indikere at strammen er pa og Inaktiv.

Trykk pa START-knappen for 4 frigjgre bremsene.
Trykk pa OFF-knappen med rgd lysdiode for & sla av robotarmen.

+ Nar polyscope starter opp, ma ON-knappen trykkes inn en gang for a sla pa robotarmen.

Deretter blir lysdioden gul for & indikere at roboten er pa og Inaktiv. Inaktiv.

+ Nar statusen til robotarmen er Inaktiv, trykk pa START-knappen for a starte robotarmen.

Forelgpig kontrolleres sensor-data mot den konfigurerte monteringen av robotarm. Hvis
en feil blir funnet (med en toleranse pa 30°), deaktiveres knappen og en feilmelding vises
nedenfor. Hvis montering er verifisert, vil alle leddbremsene slippes nar knappen trykkes og
robotarmen er klar for normal drift.

11.2 Quick System-oppstart

Fgr du bruker PolyScope ma du verifisere at robotarmen og kontrollboksen er riktig installert.

1.
2.

10.

P& Handkontrollen trykker du pa ngdstoppknappen.

Pa handkontrollen trykker du pa stremknappen og lar systemet starte og vise tekst pa Po-
lyScope.

. Et popup-vindu vises pa bergringsskjermen og indikerer at systemet er klart og at roboten

ma initialiseres.
| popup-dialogboksen trykker du pa knappen for & fa tilgang til initialiseringsskjermbildet.

Nar Bekreftelse av den valgte sikkerhetskonfigurasjon-dialogboksen vises, trykk pa Be-
kreft sikkerhetskonfigurasjon-knappen for a bruke et innledende sett med sikkerhetspara-
metere. Disse ma justeres ut fra en risikovurdering.

Las opp nedstoppknappen for & endre robottilstand fra Ngdssituasjon stoppet til Sla av.
Trinn utenfor rekkevidden (arbeidsomradet) til roboten.

P4 Initialiser robot-skjermen bergrer du PA-knappen og lar robottilstanden endres til stille-
staende.

. I feltet Gjeldende nyttelast kontrollerer du at nyttelastmassen og valgt montering er korrekt.

Du blir varslet hvis den oppdagede monteringen basert pa sensor-data ikke samsvarer med
den valgte monteringen.

Pa Initialiser robot-skjermen, bergr Start-knappen for at roboten skal slippe sitt bremse-
system. Merk: Roboten vibrerer og lager klikkende lyder som indikerer at den er klar for &
bli programmert

Versjon 5.4
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Robotregistrering og URCap lisensfiler

MERK:
Du kan laere mer om a programmere roboten din pa Universal Ro-
bots Academy pad www.universal-robots.com/academy/

11.3 Robotregistrering og URCap lisensfiler

Fgr du bruker Remote TCP URCap, ma du registrere roboten og laste ned og installere URCap-
lisensfilen (se 15.8).

R 2P M

) Preferanser ) .
Felg disse tre enide trinnene for & registrere roboten din
> Passord

\/ Systemet

Trinn 1 Trinn 2 Trinn 3
URCaps

Robotregistr...

" ~— / 8- \
Fjernkontroll o= K | k=
Nettverk K o— .

=@

Oppdater
Logg inn pé ) ) )
www. universal-robots. comfactivate Last ned registreringsfilen

O Normal

Registrering av roboten fra din navaerende skjerm
1. | toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Innstillinger.

2. I menyen til venstre trykker du pa System og velger Robotregistrering for a vise Innstillings-
skjermen.

3. Felg trinn 1 og 2 pa skjermen for a registrere roboten din.

Laster ned URCAP-lisensfilen
1. Fyll ut de ngdvendige feltene pa internett og last ned lisensfilen til PC-en.
2. Kopier lisensfilen til USB-en og koble den til handkontrollen.

3. Pa Innstillinger-skjermbildet, i trinn 3, trykker du pa Last inn fil & dpne Velg registrerings
skjerm.

4. P34 listen velger du USB for & vise innhold og navigerer til lisensfilen.
5. Velg license.p7b og trykk pa Apne for 4 bekrefte robotregistrering.
6. Nederst til venstre, trykk Exit.

e-Series 11-10 Versjon 5.4



11.3 Robotregistrering og URCap lisensfiler

UNIVERSAL ROBOTS

R 2P M

Filnavn Filter:

Universal Robots registreringsfiler

~]

O Normal Hastighet o —)

Avregistrering av robot

En ny lisens kreves hvis roboten bytter eier. | dette tilfellet ma roboten forst veere uregistrert.

1. I toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Innstillinger.

2. I menyen til venstre trykker du pa System og velger Robotregistrering.

3. Nederst til hgyre pa Innstillinger-skjermbildet klikker du pa Avregistrer.

Versjon 5.4 11-11
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12 Operasjonsmodusvalg

12.1 Operasjonsmodi

Operasjonsmodus aktiveres nar du konfigurerer en tre-posisjonsaktiveringsenhet, angir et pass-
ord, definerer en konfigurerbar operasjonsmodus 1/0, eller via Dasboard Server (se 12.1).

Automatisk modus Nar den er aktivert, kan roboten kun utfgre forhandsdefinerte oppgaver.
Bevegelse-kategorien og Freedrive-modus vil vaere utilgjengelige hvis en tre-posisjonsaktiveringsenhet
er konfigurert. Du kan ikke endre eller lagre programmer og installasjoner.

Manueltmodus Nar det er aktivert kan du prgrammere roboten ved & bruke bevegelses-kategorien,
Freedrive-modus og glidebryter. Du kan endre og lagre programmer og installasjoner.

Operasjonsmodus Manuell Automatisk

Freedrive X *

Flytt roboten med piler pa MoveTab X *

Glidebryter X X**

Rediger & lagre program & installasjon X

Utfgr programmer Redusert X
hastighet*

*Bare nar ingen tre-posisjonsaktiveringsenhet er konfigurert
** Hastighetsglideren pa kjgr-skjermen kan aktiveres i installasjonen i PolyScope-innstillingene.

MERK:

« En Universal Robots robot er ikke utstyrt med en tre-
posisjonsaktiveringsenhet. Hvis risikovurderingen krever en-
heten, ma den festes fgr roboten brukes.

+ Hvis en tre-posisjonsaktiveringsenhet ikke er konfigurert redu-
seres ikke hastigheten i Manuelt modus.

ADVARSEL:

+ Eventuelle suspenderte garantier ma returneres til full funksjo-
nalitet fgr du velger automatisk modus.

+ Nar det er mulig, skal manuell driftsmodus utfgres med alle
personer utenfor det sikrede omradet.

« Enheten som brukes til & bytte mellom operasjonsmodi ma
plasseres utenfor det sikrede omradet.

* Brukeren ma ikke ga inn i det sikrede omradet nar roboten er i
automatisk modus, med mindre en automatisk modusbeskyt-
telsesinngang er konfigurert.
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De tre metodene for & konfigurere operativmodusvalg er beskrevet i fglgende underavsnitt. Hver
metode er eksklusiv, noe som betyr at ndr man bruker én metode, gjor dette de to andre metodene
inaktive.

A bruke operasjonsmodusens sikkerhetsinngang
1. Velg sikkerhets-1/0 i installasjonskategorien.

2. Konfigurer operasjonsmodusens sikkerhetsinngang. Alternativet for & konfigurere vises i
rullegardinmenyen.

3. Roboten er i automatisk modus nar driftsmodusinngangen er lav og i manuell modus nar
driftsmodusinngangen er hgy.

MERK:
Velgeren for fysisk tilstand, om denne brukes, ma fullstendig sam-
svare med ISO 10218-1: artikkel 5.7.1 for valg.

A bruke PolyScope
1. Opprett et passord (se 21.3.2) for a bytte mellom operasjonsmodi.

2. For a bytte mellom moduser, velg profilikonet i toppteksten.

Merk: PolyScope er automatisk i manueltmodus nar sikkerhets-1/0-konfigurasjonen med tre-
posisjonsaktiveringsenhet er aktivert.

A bruke instrumentbord-serveren
1. A koble til instrumentbord-serveren.
2. A bruke angi operasjonsmodus-kommandoer.
+ Angi operasjonsmodus automatisk
+ Angi operasjonsmodus manuelt
+ Tem operasjonsmodus

Sehttp://universal-robots.com/support/ for mer informasjon om a bruke instrumentbord-
serveren.

12.2 Tre-posisjon aktiverer enhet

Nar en tre-posisjonsaktiveringsenhet er konfigurert og Operasjonsmodus er i manueltmodus,
kan roboten bare flyttes ved a trykke pa tre-posisjonsaktiveringsenheten.
Tre-posisjonsaktiveringsenheten har ingen effekt i automatisk modus.

MERK:
Tre-posisjonsaktiveringsenheten samsvarer med ISO 10218-1:
punkt 5.8.1 for en aktiverende enhet.
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12.2 Tre-posisjon aktiverer enhet UNIVERSAL ROBOTS

12.2.1 Manuell hgyhastighet

Hold-to-run-funksjonen, Manuell hgyhastighet, gjor at verktgyhastigheten midlertidig kan overga

250 mm/s. Den er bare tilgjengelig ndr roboten er i manuelt modus og en tre-posisjonsaktiveringsenhet
er konfigurert. Roboten utfgrer en vernestopp i manuelt modus, hvis en tre-posisjonsaktiveringsenhet
er konfigurert, men ikke trykket. Hvis du skifter mellom automatisk modus til manuelt modus,
kreves det at tre-posisjonsaktiveringsenheten er helt frigjort og trykkes pa igjen for a tillate at
roboten beveger seg.

Merk: Bruk sikkerhettsleddgrenser nar du bruker manuell hgyhastighet (se 13.2.4) eller sikker-
hetsplaner (se 13.2.5) for & begrense omradet hvor roboten kan beveges seg.
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13 Sikkerhetskonfigurasjon

13.1 Grunnleggende om sikkerhetsinnstillinger

Denne delen dekker hvordan du far tilgang til sikkerhetsinnstillingene for roboten. Den bestar av
elementer som hjelper deg a konfigurere robotens sikkerhetskonfigurasjon.

FARE:

Fgr du konfigurerer robotsikkerhetsinnstillingene, ma integre-
rer utfgre en risikovurdering for @ sikre sikkerheten til perso-
nell og utstyr rundt roboten. En risikovurdering er en evalue-
ring av alle arbeidsprosedyrer gjennom hele robotens levetid, ut-
fort for & kunne bruke riktige sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger
(se Maskinvareinstallasjonshandbok). Du ma stille inn fglgen-
de i samsvar med integratorens risikovurdering.

1. Integrerer ma hindre at uautoriserte personer endrer pa sikker-
hetsinnstillingene, f.eks. ved a installere passordbeskyttelse.

2. Bruk og konfigurering av sikkerhetsrelaterte funksjo-
ner og grensesnitt for en bestemt robotapplikasjon

(se Maskinvareinstallasjonshandbok).

3. Sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger for oppsett og undervis-
ning fer robotarmen slas pa for forste gang.

4. Alle sikkerhetskonfigurasjonsinnstillinger tilgjengelige pa
denne skjermen og underkategorier.

5. Integrerer ma sgrge for at alle endringer i sikkerhetskonfigu-
rasjonsinnstillingene overholder risikovurderingen.

13.1.1 Tilgang til sikkerhetskonfigurasjon
Merk: Sikkerhetsinnstillinger er passordbeskyttet og kan bare konfigureres nar et passord er
angitt og fglgelig brukt.
1. 1din PolyScope topptekst trykker du pa Installasjon-ikonet.
2. | sidemenyen til venstre pa skjermen trykker du pa Sikkerhet.
3. Merk at Robotbegrensninger-skjermen vises, men at innstillingene er tilgjengelige.

4. Dersom et Sikkerhetspassord var tidligere angitt, oppgi passordet og trykk pa Las opp for
& gjere innstillingene tilgjengelige. Merk: Nar sikkerhetsinnstillingene er last opp, er alle
innstillinger aktive.

5. Trykk pa Las kategori eller naviger bort fra sikkerhetsmenyen for & lase alle sikkerhetsele-
mentinnstillingene pa nytt.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Grunnleggende om sikkerhetsinnstillinger

<unnamed>*
default_1*

V Sikkerhet Bruk av parametre for sikierhetskonfigurasjoner som ikke samsvarer med de som er definert i risicovurderingen, kan resultere i fare som
iklce er lett & eliminere eller risiko som ikke biir tilstrekkelig redusert.

Robotbegre...
Leddgrenser . »
Planer @ Fabrikidinnstilinger ‘ I ’ I
Verktayposi... Mest begrenset Minst begrenset
Verktayret...
1 O Tipass
Maskinvare Grense Normal Redusert
Sikkert hjem Strom
3-posisjon Moment « .
Stoppedistanse
Verktoyhastighet .
Verktaykraft
Albuehastighet
Albuestyrice .

Hastighet (e —) ]00%

Du finner mer sikkerhetssysteminformasjon i maskinvareinstallasjonshandboken.

13.1.2 Sette et sikkerhetspassord

Du ma angi et passord for 8 l1dse opp alle sikkerhetsinnstillinger som utgjer din sikkerhetskonfi-
gurasjon.
Merk: Dersom ingen passord benyttes, blir du bedt om & opprette et.

1. 1 din PolyScope-topptekst i hgyre hjgrne, trykker du p4 Hamburger-menyen og velger Inn-
stillinger.

Til venstre pa skjermen, i den bla menyen, trykker du pa Passord og velger Sikkerhet.
| Nytt passord, angir du et passord.

N3, i bekreft nytt passord, angir du samme passord og trykker pa Bruk.

o M DN

Nederst til venstre i den bla menyen trykker du pd Avslutt for & ga tilbake til forrige skjerm-
bilde.

Merk: Du kan trykke pa kategorienLas for a lase alle sikkerhetsinnstillinger eller bare for & navi-
gere til skjermen utenfor sikkerhetsmenyen.

13.1.3 Endre sikkerhetskonfigurasjon

Endringer i sikkerhetskonfigurasjoninnstillinger ma samsvare med risikovurderingen som er ut-
fort av integrerer, (se Maskinvareinstallasjonshindbok).

Anbefalt prosedyre:

1. Verifiser at endringene stemmer i henhold til risikovurderingen som er utfgrt av integrerer.

2. Juster sikkerhetsinnstillingene til et passelig niva, definert av risikovurderingen utfgrt av
integrerer.

e-Series [1-18 Versjon 5.4



13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger UNIVERSAL ROBOTS

3. Verifiser at innstillingene er pa plass.
4. Sett folgende tekst i operatgrens brukerhandbgker:
“For du jobber i naerheten av roboten ma du segrge for at sikkerhetskonfigurasjonen er som for-

ventet. Dette kan verifiseres ved a f.eks. kontrollere sikkerhetsjekksummen i gvre hgyre hjgrne
av PolyScope for eventuelle endringer.”

13.1.4 Legger inn ny sikkerhetskonfigurasjon

Roboten er slatt av mens du gj@r endringer i konfigurasjonen. Endringene dine trer fgrst i kraft
nar du trykker pa Bruk-knappen. Roboten kan ikke slas pa igjen fgr du har trykket pa enten Bruk
og Start pa nytt eller Tilbakestill endringer. Den fgrstnevnte lar deg inspisere robotens sikker-
hetskonfigurasjon som av sikkerhetshensyn vises i Sl-enheter i et popup-vindu. Nar din visuelle
inspeksjon er fullfgrt, an du Bekrefte sikkerhetskonfigurasjon og endringene vil bli automatisk
lagret som del av den gjeldende robotinstallasjonen.

13.1.5 Sikkerhetssjekksum

Ikonet for sikkerhetssjekksummen viser din anvendte robotsikkerhetskonfigurasjon og leses fra
topp til bunn, venstre mot hayre, f.eks. BF4B. Ulik tekst og/eller farger indikerer endringer i den
anvendte sikkerhetskonfigurasjonen.

Merk:
+ Sikkerhetssjekksummen endres hvis du endrer sikkerhetsfunksjons-innstillingene, fordi

Sikkerhetssjekksummen genereres kun av sikkerhetsinnstillingene.

« Du mé anvende endringene dine pa sikkerhetskonfigurasjonen for at Sikkerhetssjekk-
summen skal vise endringene dine.

13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger

Denne delen definerer sikkerhetsmenyinnstillinger som utgjer din robots sikkerhetskonfigura-
sjon.

13.2.1 Robotbegrensninger

Robotbegrensninger lar deg begrense generelle robotbevegelser. Robotgrenseskjermen har to
konfigureringsmuligheter: Fabrikkinnstilt og Egendefinert.

1. Fabrikkinnstillinger er der du kan bruke glidebryteren til 4 velge en forhandsdefinert sikker-
hetsinnstilling. Verdiene i tabellen er oppdatert for a reflektere forhandsinnstilte verdier fra
Mest begrenset til Minst begrenset
Merk: Gliderverdier er kun forslag og erstatter ikke korrekte evalueringsprosesser for risiko.

Versjon 5.4 11-19 e-Series

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS

13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger

Robotbegre...

Leddgrenser

Vv Sikierhet Brulc av parametre for siklcerhetskonfigurasjoner som ikice samsvarer med de som er definert i risikovurderingen, Ican resultere i fare som
ilice er lett & eliminere eller risike som ikke blir tilstrekkelig redusert.

<unnameds#
default_1*

1 FARE

Planer @ Fabrilkinnstilinger ‘ ‘ . ‘
Verktayposi... Mest begrenset Minst begrenset
Verkteyret...
u O Tilpass
Maskinvare Grense Normal Redusert
Sikkert hjem Strom
3-posisjon Moment L3 ’
Stoppedistanse
Verlktoyhastighet .
Verltoykraft
Albuehastighet
Albuestyrke .

Hastighet (—— Simulering .

2. Egendefinert er der du kan angi grenser for hvordan roboten fungerer, og overvake den til-

hgrende toleransen.

Strem begrenser maksimalt mekanisk arbeid som produseres av roboten i miljget.
Merk: Denne grensen vurderer nyttelasten som en del av roboten og ikke av miljget.

Moment begrenser maksimalt robotmoment.

Stoppetid begrenser den maksimale tiden det tar for roboten a stoppe, f.eks. nar en ngd-
stopp er aktivert.

Stoppedistanse begrenser den maksimale distansen som robotverktgyet eller albuen kan
ga mens den stopper.

MERK:

Begrensning av stopptid og avstand pavirker total robothastighet.
For eksempel, hvis stoppetiden er satt til 300 ms, er maksimal ro-
bothastighet begrenset slik at roboten stopper innen 300 ms.

Verktgyhastighet begrenser den maksimale hastigheten for robotverkigy.

Verktgykraft begrenser den maksimale kraften utfgrt av robotverktgyet i klemmesituasjo-
ner.

Albuehastighet begrenser den maksimale hastigheten for robotalbue.
Albuestyrke begrenser den maksimale styrken som albuen utgver pa miljget.

Verktgyets hastighet og kraft er begrenset ved verktgyflensen og i midten av de to bruker-
definerte verktgyposisjonene, se 13.2.7.
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<unnameds>#*
default_1*

v Sikkerhet Bruk av parametre for silkicerhetskonfigurasjoner som iklce samsvarer med de som er definert i risikovurderingen, kkan resultere i fare som

Robotbegre...
Leddgrenser

Planer

Verktoayposi...

Verktoyret...

U @ Tilpass
Maskinvare Grense
Sikkert hjem Strom
3-posisjon Morment

) Funksjoner Stoppetid
> Feltbuss Stoppedistanse

Verlktoyhastighet
Verlktaykraft
Albuehastighet
Albuestyrke

o Fabrikinnstilinger

Normal

ikice er lett & eliminere eller risika som iklce blir tilstrelkkelig redusert.

Redusert

300

200

25,0

10,0

400

300

500

300

1500

750

150,0]

120,0]

1500

150,0

120,0

Hastighet (——)

Simulering .

MERK:

Du kan bytte tilbake til Fabrikkinnstillinger for alle robotbegrens-
ninger for & tilbakestille standardinnstillingene.

13.2.2 Sikkerhetsmodi

Under normale forhold (f.eks. nar ingen beskyttende stopp er i bruk), fungerer sikkerhetssyste-
met i en sikkerhetsmodus som er et tilknyttet et sett med sikkerhetsgrenser:

Normal modus er sikkerhetsmodusen som er aktiv ved standard

Redusert modus er aktiv nar robotens Tool Center Point (TCP) er posisjonert utover et Trigger-
redusert modus-plan (se 13.2.5), eller nar det utlgses av en konfigurerbarinngang (se 13.2.9)

Gjenopprettingsmodus aktiveres nar en sikkerhetsgrense fra den aktive grensen brytes, robot-
armen utfgrer et kategori 0-stopp. Hvis en aktiv sikkerhetsgrense, slik som en leddposi-
sjonsgrense eller en sikkerhetsgrense, brytes nar robotarmen er slatt pa, starter den opp i
gjenopprettingsmodus. Dette gjgr det mulig a flytte robotarmen tilbake innenfor sikkerhets-
grensene. Bevegelsen til robotarmen er begrenset av en fastsatt grense som du ikke kan
definere nar den er i gjenopprettingsmodus. For detaljer om gjenopprettingsmodusgrenser,

(se Maskinvareinstallasjonshindbok).

ADVARSEL:

Grenser for leddposisjon, verktgyposisjon og verktgyorientering
er deaktivert i gjenopprettingsmodus, sa veer forsiktig nar du flytter
robotarmen tilbake innenfor grensene.

Menyen pa sikkerhetskonfigurasjon-skjermen lar brukeren definere separate sett av sikkerhets-
grenser for normal og redusert modus. For verktgy og ledd er reduserte modusgrenser for has-
tighet og moment palagt & veere mer restriktive enn deres normal modus-motstykker.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger

13.2.3 Toleranser

Sikkerhetssystemgrensene er spesifisert i sikkerhetskonfigurasjonen. Sikkerhetssystemet mot-
tar verdiene fra inntastingsfeltene og oppdager brudd hvis noen av disse verdiene overstiges.
Robotkontrolleren forsgker & forhindre brudd ved & gi et beskyttende stopp eller ved a redusere
hastigheten. Dette betyr at det kan hende programmet ikke kan utfgre bevegelser veldig nserme
en grense.

ADVARSEL:

Toleranser er spesifikke for programvareversjonen. Oppdaterings-
programvaren kan endre toleranser. Radfgr versjonsmerknadene
for informasjon om programvareversjonendringer.

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

13.2.4 Leddgrenser

Leddgrenser gir deg mulighet til & begrense individuelle robotleddbevegelser i leddrom, dvs. led-
drotasjonsposisjon og leddrotasjonshastighet. Det finnes to leddbegrensningsmuligheter: Mak-
simal hastighet og Posisjonsomrade.

Posisjonsomradet for Handledd 3 er ubegrenset som standard. Nar du bruker kabler som er fes-
tet til roboten, ma du fgrst deaktivere Ubegrenset omrade for Handledd 3 for 4 unnga kabelstrekk
og vernestopp.

1. Maksimal hastighet er der du definerer den maksimale vinkelhastigheten for hver ledd.

2. Posisjonsomradet er der du definerer posisjonen for hvert ledd. Igjen, deaktiveringsfeltene
for Redusert modus deaktiveres hvis det ikke finnes et sikkerhetsplan eller konfigurerbart
inngangssett for a utlgse det. Denne grensen gjgr det mulig & begrense robotens sikker-
hetsrelaterte myke akse.

W Sikkerhet Inngangssignal Funksjonstildeling
Robotbegre...
Leddgrenser config_in[0], cenfig_in[1] Redusert modus v
Planer config_in[2], cenfig_in[3] Beskyttende tilbakestiling v
config_in[4], config_in[5] lilce tilordnet v
Verktgyposi...
config_in[6], config_in[7] lllce tilordnet v
Verktayret...
/U Utgangssignal Funksjonstildeling
Maskinvare
Sikkert hjem config_out[0], config_out[1] Roboten beveges v
o config_out[2], config_out[3] Nedstopp for system v
3-posisjon
config_out[4], config_out[5] Ikike tilordnet v
> Funksjoner ) -
config_out[6], config_out[7] Ikl<e tilordnet v
) Feltbuss

e
Hastighet @ 5 i ° o o
250mm/s
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13.2.5 Planer

MERK:

Konfigureringsplaner er fullt ut basert pa funksjoner. Vi anbefaler at
du oppretter og navngir alle funksjoner fgr du redigerer sikkerhets-
konfigurasjonen, da roboten er slatt av nar sikkerhetsfanen har blitt
last opp, og bevegelse av roboten vil vaere umulig.

Sikkerhetsplaner begrenser robotens arbeidsomrade. Du kan definere opptil atte sikkerhetspla-
ner, som begrenser robotverktgyet og albuen. Du kan ogsa begrense albuebevegelsen for hvert
sikkerhetsplan og deaktivere ved a fijerne markeringen i avmerkingsboksen. .Fgr du konfigurerer
sikkerhetsplaner, ma du definere en funksjon i robotinstallasjonen, (se 16.1.3). Funksjonen
kan deretter kopieres til sikkerhetsplanskjermbildet og konfigureres.

ADVARSEL:

Definere sikkerhetsplaner begrenser bare de definerte verktgysfae-
rene og albuen, ikke den totale grensen for roboten. Dette betyr at
selv om det oppgis et sikkerhetsplan, garanterer ikke det at andre
deler av roboten vil overholde denne begrensningen.

Modi

Du kan konfigurere hvert plan med restriktive Modi ved hjelp av ikonene som er angitt nedenfor.

Deaktivert Sikkerhetsplanet er aldri aktivt i denne tilstanden.

] Normal Nar sikkerhetssystemet er i normal modus, er et normal modus-plan aktivt og det
fungerer som en streng grense pa plasseringen.

_____ i Redusert Nar sikkerhetssystemet er i redusert modus, er et redusert modus-plan aktivt og
det fungerer som en streng grense pa plasseringen.

Normal & Redusert Nar sikkerhetssystemet er i enten normal eller redusert modus, er et
normal redusert modus-plan aktivt og det fungerer som en streng grense pa plasseringen.

0

E Trigger-redusert modus Sikkerhetsplanet fgrer til at sikkerhetssystemet bytter til redusert
modus hvis robotverktgyet eller albuen er plassert utenfor det.

@ Vis Hvis du trykker pa dette ikonet, skjules eller vises sikkerhetsplanet i grafikkpanelet.

[l Slett Sletter det opprettede sikkerhetsplanet (merk: det finnes ingen slett/rediger-handling
her, sa hvis et plan slettes ved en feil, ma det lages pa nytt)

/ Gi nytt navn Hvis du trykker pa dette ikonet kan du navngi planet pa nytt.

Konfigurering av sikkerhetsplaner
1. 1din PolyScope topptekst trykker du pa Installasjon.

2. | sidemenyen til venstre pa skjermen trykker du pa Sikkerhet og velger Planer.

3. @verst til hgyre pa skjermen, i Planfeltet, trykker du pa Legg til plan.
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4. Nederst til hgyre pa skjermen, i Egenskaper-feltet, stiller du inn Navn, Kopifunksjon og Re-
striksjoner. Merk: | Kopifunksjon er kun Udefinert og Base tilgjengelige. Du kan tilbakestille
et konfigurert sikkerhetsplan ved a velge Udefinert.

Hvis den kopierte funksjonen er modifisert i Funksjon-skjermen, vil et varselsikon vises til hgyre i
Kopifunksjon-teksten. Dette indikerer at funksjonen ikke er synkronisert, dvs. at informasjonen i
egenskapskortet ikke er oppdatert for & gjenspeile endringer som kan ha blitt gjort i funksjonen.
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Albue
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Blatt & Grgnt Utlgserplan (C)
Sort pil Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & veere pa (for normalplaner)
Grgnn pil Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & veere pa (for utlgserplaner)

Gra pil Siden av planet som verktgyet og/eller albuen er tillatt & vaere pa (for deaktiverte planer)

13.2.6 Freedrive

Dersom roboten kommer naer bestemte grenser nar den er i Freedrive (se 17.2), kan du forven-
te en avstgtende kraft fra roboten. Denne kraften genereres for grenser pa posisjon, orientering
og hastighet av robot-verktgy og albue og posisjonen og hastigheten av leddene.

Hensikten er a informere brukeren om at den gjeldende posisjonen, orienteringen eller hastighe-
ten er naer en grense for & hindre at roboten bryter den grensen. Men, hvis det pafgres nok kraft
kan grensen bli krenket. Kraften genereres nar gjeldende hastighet er innenfor ca. 250 mm/s av
grensen og gker i styrke etter hvert som roboten kommer naermere grensen.

Tilbakekjoring
| Freedrive-modus kan robotleddene beveges med relativt lite kraft fordi bremsene ikke er pa.
Nar bremsene slippes under initialisering av robotarmen, kan det oppsta sma vibrasjoner. | noen
situasjoner, som nar roboten er neer ved a kollidere, kan slike vibrasjoner veere ugnsket og Back-
drive-funksjonen kan brukes til & tvinge spesifikke ledd inn i gnsket posisjon uten a slippe alle
bremsene i robotarmen.

Aktivere tilbakekjgring

1. P4 Initialiser-skjermen, trykk pa PA for & starte oppstartssekvensen.

2. Nar robotstatusen er Inaktiv, trykk pa og hold inne Freedrive-knappen. Robotens tilstand
endres til Backdrive.

3. Bremsene slippes kun i leddene hvor betydelig trykk blir tilfgrt. Sa lenge Freedrive-knappen
er trykket ned. Robotarmen vil fgles tung & bevege nar du bruker Backdrive.

13.2.7 Verktgyposisjon

Verktgyposisjonen tillater mer kontrollert begrensning av verktgy og/eller tilbehgr som plasseres
pa enden av robotarmen.

Robot er der du kan visualisere dine modifiseringer.
Verktgy er der du kan definere og konfigurere et verktgy opptil tre verktgy.
Verktoy_1 er standardverktgyet definert med verdiene x=0,0, y= 0,0, z=0,0 and radius=0,0. Disse
verdiene representerer robotverktgyflensen.
Merk:
+ Under Kopi TCP kan du ogsa velge Verktgyflens slik at verktgyverdiene gar tilbake til 0.

+ En standard sfaere er definert ved verktgysflensen.
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For brukerdefinerte verktgy kan brukeren endre:

Radius for 3 endre radius pa verktgysfeeren. Radiusen vurderes ved bruk av sikkerhetsplaner.
Nar et punkt i sfaeren passerer et redusert modusutlgserplan, gar roboten over i redusert
modus. Redusert modus. Sikkerhetssystemet forhindrer ethvert punkt pa sfeeren fra a pas-
sere en sikkerhetsplan (se 13.2.5).

Posisjon for a endre verktgyets posisjon i forhold til robotens verktgyflens. Posisjonen vurderes
for sikkerhetsfunksjonene for verktgyets hastighet, verktgystyrke, stoppavstand og sikker-
hetsplan.

Du kan bruke et eksisterende verktgysenterpunkt som en basis for & definere nye verktgyposi-
sjoner. En kopi av eksisterende TCP, forhandsdefinert i Generell-menyen, pad TCP-skjermen, kan
nds i Verktgyposisjon-menyen, i Kopi TCP-rullegardinmenyen.

Nar du redigerer eller justerer verdiene i Rediger posisjon-feltet, vil navnet pa TCP som vises i
rullegardinmenyen endres til egendefinert, noe som indikerer at det er forskjell mellom kopiert
TCP og den faktiske grenseinngangen. Den originale TCP er fortsatt tilgjengelig i rullegardinlis-
ten, og kan velges igjen for & endre verdiene tilbake til opprinnelig posisjon. Valget i kopi TCP-
rullegardinmenyen pavirker ikke verktgynavnet.

Nar du har brukt endringer i verktgyposisjon-skjermbildet, vil det vises et advarselsikon til hgyre
for kopi TCP-tekst dersom du prgver & endre den kopierte TCP-en pa TCP-konfigurasjonsskjermbildet.
Dette indikerer at TCP ikke er synkronisert, dvs. at informasjonen i egenskapsfeltet er ikke opp-
datert for a gjenspeile endringer som kan ha blitt gjort i TCP. TCP kan synkroniseres ved a trykke
pa synkroniseringsikonet (se 16.1.1).

Merk: TCP ma ikke synkroniseres for & kunne definere og bruke et verktgy med hell.

Du kan gi nytt navn til verktgyet ved a trykke pa blyantfanen ved siden av det viste verktgynavnet.
Du kan ogsa bestemme radius med et tillatt omrade pa 0-300 mm. Grensen vises i grafikkruten
som enten et punkt eller en sfeere avhengig av radiusstgrrelsen.

e-Series [1-26 Versjon 5.4



13.2 Sikkerhetsmenyinnstillinger UNIVERSAL ROBOTS
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13.2.8 Verktgyretning

Verktgyretning-skjermen kan brukes til & begrense vinkelen som verktgyet peker pa. Grensen
er definert av en kjegle som har en fast orientering med hensyn til robotens armbase. Nar ro-
botarmen beveger seg, er verktgyretningen begrenset slik at den forblir innenfor den definerte
kjeglen. Verktgyets standardretning faller sammen med Z-aksen til verktgyutgangsflensen. Den
kan tilpasses ved a spesifisere vippe- og panoramavinkel.

Fer du konfigurerer grensen, ma du definere et punkt eller en planirobotinstallasjonen (se 16.3).
Funksjonen kan da kopieres og Z-aksen brukes som midtpunktet pa keglen som definerer gren-
sen.

MERK:

Konfigurasjonen av verktgyretningen er basert pa funksjoner. Vi an-
befaler at du oppretter gnsket funksjon(er) fgr du redigerer sikker-
hetskonfigurasjonen. Nar sikkerhetsfanen er last opp, gar robotar-
men av og gjgr det umulig & definere nye funksjoner.
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Begrens egenskaper

Verktgyretning-grensen har tre konfigurerbare egenskaper:

1. Kjeglesenter: Du kan velge et punkt- eller planfunksjon fra rullegardinmenyen, for & definere
sentrum av kjeglen. Z-aksen til den valgte funksjonen brukes som den retningen kjeglen er
sentrert rundt.

2. Kjeglevinkel: Du kan definere hvor mange grader roboten kan vike bort fra sentrum.

Deaktivert verktgyretningsgrense er aldri aktiv

I Normal verktgyretningsgrense er kun aktiv nar sikkerhetssystemet er i Normal modus.

. B Redusert verktgyretningsgrense er kun aktiv nar sikkerhetssystemet er i Redusert modus.

IE Normal & Redusert verktgyretningsgrense er kun aktiv nar sikkerhetssystemet er i Nor-
mal modus i tillegg til nar det er i Redusert modus.

Du kan tilbakestille verdiene til standard eller angre verktgyretning-konfigurasjonen ved & stille
kopieringsfunksjonen tilbake til “Udefinert”.

Verktgy-egenskaper
Som standard peker verktgyet i samme retning som Z-aksen pa verktgysutgangsflensen. Dette
kan endres ved a spesifisere to vinkler:
Vippevinkel: Hvor mye for & vippe Z-aksen pa utgangsflensen mot X-aksen pa utgangsflensen
Panoramavinkel: Hvor mye for & rotere den vippede Z-aksen rundt den opprinnelige utgangs-

flensens Z-akse.

Alternativt kan Z-aksen pa en eksisterende TCP kopieres ved a velge den TCP-en fra rullegardin-
menyen.

13.29 /U

I/0-ene er delt mellom innganger og utganger, og er synkroniserte slik at hver funksjon tilbyr en
kategori 3 og PLd-I/0.
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Inngangssignaler

Folgende sikkerhetsfunksjoner kan brukes med inngangssignalene:

Systemngdstopp Dette er en ngdstoppknapp som er alternativ til den pa Tech Pendant, og gir
samme funksjonalitet hvis enheten er i overensstemmelse med ISO 13850.

Redusert modus Alle sikkerhetsgrenser kan anvendes enten i normal modus eller redusert mo-
dus (se 13.2.2). Nar den er konfigurert, vil et lavt signal sendes til inngangene slik at
sikkerhetssystemet gar over til redusert modus. Robotarmen bremser for 8 mgte den satte
grensen til redusert modus. Sikkerhetssystemet garanterer at roboten er innenfor redusert
modusgrenser som er mindre enn 0,5 sekunder etter at inngangen er utlgst. Dersom robot-
armen fortsetter a krenke noen av de reduserte modusgrensene, utfgrer den en stoppkate-
gori 0. Overgang til normal modus foregar pa samme mate. Merk: Utlgserplanene kan ogsa
fore til overgang til redusert modus.

Tre-posisjon aktiverer enhet | manuell modus ma tre-posisjonsaktiveringsenheten trykkes pa
for & flytte roboten.

Operasjonsmodus Nar definert, kan denne inngangen bli brukt til & bytte mellom automatisk
modus og manuelt modus (se 12.1).

Beskyttende tilbakestilling Nar et vernestopp finner sted, sikrer denne utgangen at vernestopp-
tilstanden fortsetter helt til en tilbakestilling utlgses.

Vernestopp i automatisk modus Nar det er konfigurert Vernestopp i automatisk modus utfgres
det et vernestopp nar inngangspinnene er lave og roboten er i automatisk modus.

Vernet tilbakestilling i automatisk modus Nar det utfgres en Vernet tilbakestilling i automatisk
modus, forblir roboten i automatisk modus til en stigende kant pa inngangspinnene utlgser
en tilbakestilling.
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ADVARSEL:

+ Hvis du deaktiverer standard tilbakestilling vernestopp, opp-
hgrer robotarmen & veere vernestoppet sa snart inngangen er
hgy. Et program som kun er satt pa pause av vernestoppet,
gjenopptas.

« | likhet med beskyttende tilbakestilling, hvis standard vernet
tilbakestilling i automatisk modus er deaktivert, opphgrer ro-
botarmen a vaere vernestopp stoppet nar vernet tilbakestil-
ling i automatisk modus er hgy. Et program som er pauset av
Vernestopp i automatisk modus, gjenopptas.

Utgangssignaler

Du kan anvende fglgende sikkerhetsfunksjoner for utgangssignaler. Alle signaler gar tilbake til
lav nar tilstanden som utlgste hgyt signal er fjernet:

Systemngdstopp Signalet Lav gis bare nar sikkerhetssystemet er utlgst i en ngdstoppet tilstand
av robotngdsstopp-inngangen eller ngdstopp-knappen. Hvis ngdstoppet tilstand utlgses av
systemngdsstopp-inngangen, vil det ikke angis lavt signal, dette for & unnga vranglas.

Roboten beveges Signalet er Lav hvis roboten beveger seg, ellers hgy.

Robot stopper ikke Signalet er Hgy ndr roboten har stoppet eller er i ferd med a stoppe pa grunn
av et ngdstopp eller vernestans. Ellers vil den vaere aktiv.

Redusert modus Signalet er Lav nar robotarmen er plassert i redusert modus eller hvis sikker-
hetsinngangen er konfigurert med en redusert modus-inngang og signalet for gyeblikket er
lav. Ellers er signalet hgyt.

Ikke redusert modus Dette er det motsatte av redusert modus som er definert over.

Trygg hjem Signal er Hgy dersom robotarmen er stoppet i den konfigurerte trygg hjem-posisjonen.
Ellers er signalet Lav.

MERK:

Ethvert eksternt maskineri som far sin ngdstopp-tilstand fra ro-
boten gjennom systemngdstopp-utgangen ma rette seg etter 1ISO
13850. Dette er spesielt viktig ved innstillinger hvor robotngdstopp-
inngangen er koblet til en ekstern ngdstopp-enhet. | slike tilfeller
vil systemngdstopp-utgangen bli hgy nar den eksterne ngdstopp-
enheten utlgses. Dette vil si at ngdstopptilstanden for det eksterne
maskineriet vil tilbakestilles uten at det krever en manuell handling
fra robotoperatgren. Derfor, for at det eksterne maskineriet skal
rette seg etter sikkerhetsstandardene, ma det kreves en manuell
handling for & kunne fortsette.
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13.2.10 Maskinvare

Du kan bruke roboten uten a feste Tech Pendant. For a fjerne Tech Pendant ma du definere en
annen ngdstopp-kilde. Du ma spesifisere om Tech Pendant er festet for & unnga utlgsning av
sikkerhetsbrudd.

Velg tilgjengelig maskinvare
Roboten kan brukes uten PolyScope som programmeringsgrensesnitt.

1. | kategorien Topptekst trykker du péa Installasjon.
| sidemenyen til venstre trykker du pa Sikkerhet og velger Maskinvare.
Oppgi sikkerhetspassord og Las opp skjermen.

Fravelg Teach Pendant for a bruke roboten uten Polyscope-grensesnitt.

a &~ 0N

Trykk pa Lagre og start pa nytt for & implementere endringer.

FORSIKTIG:

Hvis Teach Pendant er lgsrevet eller frakoblet fra roboten, er
ngdstopp-knappen ikke lenger aktiv. Du ma fjerne Teach Pendant
fra omradet rundt roboten.

13.2.11 Trygg hjem-posisjon

Trygg hjem er en returposisjon definert av brukeren i den brukerdefinerte hjemposisjonen. Trygg
hjem 1/Oer er aktive nar robotarmen er i trygg hjem-posisjonen og en trygg hjem 1/0 er definert.
Robotarmen er i trygg hjem-posisjon dersom leddposisjonene er pa den spesifiserte leddvinke-
len eller pa flere av 360 grader av disse.
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Synking fra hjem
1. | kategorien Topptekst trykker du péa Installasjon.

2. | sidemenyen til venstre pa skjermen trykker du pa Sikkerhet og velger Trygg hjem.
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3. Under Trygg hjem trykker du pa Synking fra hjem.

4. Trykk pa Bruk og i dialogboksen som vises velges Bruk og omstart.

Trygg hjem-utgang

Trygg hjem-posisjonen ma defineres fgr trygg hjem-utgangen (se 13.2.9).

Definere trygg hjem-utgang
1. | kategorien Topptekst trykker du pa Installasjon.

2. | sidemenyen til venstre pa skjermen trykker du pa Sikkerhet og velger 1/0.

3. Pal/O-skjermeniutgangssignalet, under funksjonstildeling i nedtrekksmenyen, velges Trygg
hjem.

4. Trykk pa Bruk og i dialogboksen som vises velges Bruk og omstart.

Rediger trygg hjem

Redigering av hjem modifiserer ikke automatisk en tidligere definert trygg hjem-posisjon. Nar
disse verdiene er ute av synk, er hjem programnoden udefinert.

Rediger trygg hjem
1. | kategorien Topptekst trykker du pa Installasjon.
2. | sidemenyen til venstre pa skjermen trykker du pa Generelt og velger Hjem.
3. Trykk pa Rediger posisjon, sett den nye robotarm-posisjonen og trykk pa OK.

4. | sidemenyen, under Sikkerhet, velges Trygg hjem. Merk: et sikkert passord er ngdvendig
for a apne sikkerhetsinnstillingene (se 13.1.2).

5. Under Trygg hjem trykker du pa Synking fra hjem
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Kjore-kategorien gir en sveert enkel mate & drive robotarmen og styreenheten pa, med sa fa
knapper og alternativer som mulig. Du kan kombinere enkel betjening med a passord-beskytte
programmeringsdelen av PolyScope (se 21.3.2), for a gjgre roboten til et verktgy som uteluk-
kende kan kjgre forhandslagde programmer.

Pa denne skjermen kan du automatisk laste inn og starte et standardprogram basert pa en eks-
tern inngangssignalkantovergang (se 16.1.5).

Merk: Kombinasjonen av automatisk lasting og starting av et standardprogram og automatisk
initialisering ved innkobling kan for eksempel brukes til a integrere robotarmen inn i andre ma-
skiner.

14.1

Program

Programfeltet viser navnet pa programmet som ble lastet inn pa roboten og dets navaerende
status. Du kan trykke pa kategorien Last program for & laste inn et annet program.

14.2

Variabler

Et robotprogram kan bruke variabler til 4 lagre og oppdatere ulike verdier under kjgring. To typer
variabler er tilgjengelige:

Installasjonsvariabler Disse kan brukes av flere programmer og deres navn og verdier er faste
sammen med robotinstallasjonen (se 16.1.4). Variabler for installasjon beholder verdien
sin etter at roboten og kontrollboksen har blitt startet pa nytt.
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Vanlige programvariablene Disse er kun tilgjengelige for det kjgrende programmet og deres
verdier gar tapt sa snart programmet stoppes.

Vis vendepunkter Robotprogrammet bruker skriptvariabler for & lagre informasjon om vende-
punkter.
Velg Vis vendepunkter boksen, under Variabler for a vise skriptvariabler i variabellisten.

Variabeltyper

bool  En boolsk variabel der verdien er enten sann eller usann.

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

flyt Et nummer for flytende punkt (desimal) (32 bit).

kjede En sekvens av tegn.

stilling En vektor som beskriver plassering og orientering i kartesisk plass. Det
er en kombinasjon av en posisjonsvektor (z, y, z) 0og en rotasjonsvektor
(rx,ry,rz) som representerer orienteringen skrevet somp[x, y, z, rx,
ry, rz].

liste En sekvens av variabler.

14.3 Robotalder

Dette feltet representerer tiden siden roboten fgrst ble slatt pd. Merk: Tallene som er i dette fel-
tet, er ikke knyttet til programmets kjgretid

14.4 Flytt robot til posisjon

Flytt robot til posisjonen skjermen vises nar du trykker pa Play i bunnteksten. Tilgang til Flytt
robot til posisjon skjerm nar robotarmen ma bevege seg til en bestemt startposisjon fgr du kjg-
rer et program, eller nar robotarmen beveger seg til et vendepunkt mens du endrer et program.
| tilfeller der Flytt robot til posisjon skjermen kan ikke bevege robotarmen til programstartposi-
sjonen, beveger den seg til det fgrste vendepunktet i programtreet. Robotarmen kan bevege seg
til feil posisjon hvis:

+ TCP, funksjonsposisjon eller vendepunktsposisjon av den fgrste bevegelsen endres under
programgjennomfgring for fgrste bevegelse utfgres.

+ Det fgrste vendepunktet er inne i en Hvis eller bytt programtrenode.
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B2+ QH

Installssion _Flytte W

Flytt robot i posisjon.

Hold inne "Auto" for & utfare vist bevegelse. Slipp knappen for 8 avbryte.
Trykk "Manuell" for & flytte roboten til posisjon manuelt.

N

j \ € Avbryt

O Normal Hastighet (s —— % ZH'\'\I,HE‘I'HT;\-
Auto
Hold nede kategorien Auto for & flytte robotarmen til startposisjon.
Merk: Du kan nar som helst slippe knappen for & stoppe bevegelsen.
Animasjon
Animasjonen viser bevegelsen robotarmen skal til & utfgre nar du holder nede Auto. kategorien.
FORSIKTIG:

1. Sammenlign animasjonen med plasseringen av den virkelige
robotarmen og sgrg for at robotarmen kan trygt utfgre beve-
gelsen uten a treffe noen hindringer.

2. Autoflytt-funksjonen beveger roboten langs den skyggelagte
banen. Kollisjon kan skade roboten eller annet utstyr.

Manuell

Trykk pa kategorien Manuell for a fa tilgang til Flytt ikon-skjermen hvor robotarmen kan beveges
manuelt. Dette er kun ngdvendig dersom du ikke gnsker animasjonens bevegelser.
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15 Program-kategorien

L & H

ny. Apne. Lagre.

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

v Avansert

00
0 n

¥ Robotprogram
= <tom>

Program
Her kan du programmere roboten din til & gigre oppgaver.

For & programmere roboten, velg noder fra Nodeliste og de vil dukl<e opp p&

Programtre

el

I

v[v|v 4= 3
Q

2 o

[} 3

g 3

° o

"

[ Legg til fer Start-sekvens
[ Angi ferste variabelverdier

= Program gér i slayfe for alltid

Normal Simulering .

Program-kategorien viser programmet som redigeres.

15.1 Programtre

Ved & trykke pa Kommando legger du til programnoder til programtreet. Konfigurer funksjonali-
teten til programnodene som er lagt til pa hgyre side av skjermen.

Et tomt programitre tillates ikke & kjgre. Programmer som innneholder feilkonfigurerte program-
noder tillates ikke a kjgre. Ugyldige programnoder er uthevet i gult for a indikere hva som ma
korrigeres fgr programmet tillates a kjgre.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Programtre

15.1.1 Indikasjon av programkjering

I
- e Loge
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
v FaBEHERR

Program
Sloyfe @ 4 Fiytrede 9 .
@ Start Her lcan du programmere roboten din til & gjgre oppgaver
Del o o .
clprog @A For & programmere roboten, velg hoder fra Nodeliste og de vil dukice opp pé
Tilordning @B Programtreet
Hvi elc
vis @D Nodeliste Programtre
Skript @E Q
Hendelse =
Trad
I I
Skift
Tidtaker
Skrutrekkin
3
Hjem *9 o xEREZT

O Legg til fer Start-sekvens
[ Angi farste variabelverdier

[& Program gér i slayfe for alltid

29 oxXxEBEEZ

O Normal Hastighet Co——— 100% Swmuler\rug.

Nar programmet kjgres vil programnoden som for gyeblikket utfgres indikeres av et lite » ikon
ved siden av noden. | tillegg fremheves utfgrelsesstien med en bla farge.

Ved a trykke pad @ -ikonet i hjgrnet av programmet starter det 8 spore kommandoene som utfg-
res.

15.1.2 Sgk-knapp
Trykk pa Q for a sgke i programtreet. Trykk pa X -ikonet for & ga ut av sgk.

15.1.3 Verktgylinje for programtre

Bruk verktgylinjen nederst pa Programtreet for & endre Programtreet.

Angre / gjgre om-knapp

® 0g @-knappene brukes til & angre og gjenta endringer i kommandoer.

Flytt opp & Ned

* og ¥-knapper endrer posisjonen til en node.

Klipp ut

K-Knappen kutter en node og lar den brukes til andre handlinger (for eksempel lim inn pé et
annet sted i Programtreet).

Kopier

I!-knappen kopierer en node og lar den brukes til andre handlinger (for eksempel lim inn pa et
annet sted i Programtreet).

Lim inn

-knappen lar deg lime inn en node som tidligere ble kuttet eller kopiert.
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Slett

Trykk pa m-knappen a fjerne en node fra programtreet.

Sperre
Trykk pa ==-knappen & undertrykke spesifikke noder p& Programtreet.

Sperrede programlinjer hoppes bare over nar programmet kjgres. En sperret linje kan apnes igjen
pa et senere tidspunkt. Dette er en rask mate a gjgre endringer i et program p4a, uten at det
originale innholdet gdelegges.

15.1.4 Uttrykksredigering

jinnam-;—wj:v D ﬁ E cc
default* A
Ny Apne. Logre
jor rogra Pyt ] Logg
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
¥ Robotprogram Til dni Kilde |Uttryklc -
Slgyfe @ & Flytte-le ilordning
@ Vendepunkt_1
Delprog. = Angi Tideler den valgte variabelen med verdien av uttr ykket,
Tilordning B Vent Variabel Uttrykk
: @ Pop-up
fivis O stopp |varx71 v‘ = ‘
Skript ® [Kommentar
¢ = Mappe
Hendelse =) p‘;:m
2 * force()
Input 0
True (HI) False (LO) 4= Tilbaketast
<lnngang> v Esc
Output
and or xor not 7 8 9
<Utgang> v
Variable
3 = ( ) < > ! * 4 5 6
<Variable> A4
Pose
_ " [ 1 = z f + 1 2 3 o
<Pose> v end inr
Function
ABC 0
<Function> v = 4 ’

Mens uttrykket i seg selv redigeres som tekst, har uttrykksredigeringsprogrammet et antall kna-
pper og funksjoner for & sette inn spesielle uttrykkssymboler, slik som x for multiplikasjon og <
for mindre enn eller er lik. Tastatursymbolknappen gverst til venstre i skjermen bytter til tekstredi-
gering av uttrykket. Alle definerte variabler kan bli funnet i Variabel-velgeren, mens navnene pa
inn- og utganger finnes i Inngang- 0og Utgang-velgerne. Noen spesialfunksjoner finnes i Funksjon.

Uttrykket sjekkes for grammatiske feil nar man trykker pa Ok-knappen. Med Avbryt-knappen
forlater man skjermbildet og forkaster alle endringer.

Et uttrykk kan se slik ut:

digital_i[1] ZSann og analog_i[0]<0,5
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15.2 Kommandokategori

15.1.5 Tom node

> Grunnleggende
¥ Robotprogram

Slayfe - |<tom
Delprog.

Tilordning

Hvis

Skript

Hendelse

Tréd

Skift
Tidtaker
Skrutrekking

Hjem

——

Variabler

Simulering .

Programnoder kan ikke vaere tomme. Alle linjer ma spesifiseres og defineres i programtreet for

et program som skal kjgres.

15.2 Kommandokategori

Denne manualen dekker ikke alle detaljer om hver programnodetype. Robotprogramnoden inklu-

derer tre avmerkingsbokser som kontrollerer totalatferden til programmet.

@ Vendepunkt_1
ks = Angi
Kraft B Vent
@ Pop-up
O stopp
Conveyor ® [Komrmentar
Tracking % = Mappe

Palletering

@

2 Seyre

L. Anrop
2= varx_1i=2 * force()
b Hvis

@

B Skript
& Skift
® tidtaker _1
@ 18 Fjern fra stabel
@® Startpos.
:11 Retning
:1i Velg sekvens

2SS XBREE

default*

Q _ Grafikic Variabler
~

Program
Her Ican du programmere roboten din til & gjere oppgaver

<unnameds>* D ﬁ E cc
Ny, (T c

For & programmere roboten, velg noder fra Nodeliste og de vil dukice opp p8
Programtreet

Nodeliste Programtre

a

48 o XBBEZ

O Legg til fer Start-sekvens
[ Angi farste variabelverdier

v [& Program gér i slayfe for alltid

Simulering .

O Normal

C——t) 100% ° 0 O

Legg til for Start-sekvens

Velg denne avmerkingsboksen for & legge til en del i programmet som er nar programmet starter.

Angi forste variabelverdier

Velg denne for a sette de opprinnelige verdiene av programvariablene.
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1. Velg en variabel fra rullegardinlisten eller ved a bruke valgboksen for variabler.

2. Skriv inn et uttrykk for den variabelen. Dette uttrykket brukes til & angi variabelverdien ved
programstart.

3. Du kan velge Hold verdi fra forrige gkt for & initialisere variabelen til verdien som finnes pa
Variabler-kategorien (se 15.4).
Dette lar variablene a beholde sine verdier mellom programutfgringer. Variabelen far sin
verdi fra uttrykket hvis programmet kjgres for fgrste gang, eller hvis verdikategorien har
blitt tgmt.

En variabel kan slettes fra programmet ved & angi navnet som tomt (kun mellomrom).

Program gar i slgyfe for alltid

Velg dette for & gjgre programmet Igpende.

15.3 Grafikk-kategorien

l? * n E <unnameds*
VaN default*
m Logg

alasion Fiytte i

o o Rpne. agre..
q Kommando - Variabler
IFfiE= ¥ Robotprogram ~ Q
Vendepunkt = ¢ < Flytte-p -]
. @ Vendepunkt_1 = |
Retning © Variabel ¥ IE
Vent @ ¥ Sirkelbevegelse L I
: ® ViaPunkt_1
Angi ® SuttPunkt_1
Pop-up = Angi
B Vent
Stopp 0 Pop-up
Kommentar O Stopp ®
J — M Kommentar 3 L 3
Mappe ¢ = Mappe
~
> e
s Anrop | P
2= varx_1=2 *force() h
9 ¥ Hvis

& Skript
& Skift

O tidtaker _1 o

O Normal Hastighet C—— 100% Simulering .

Grafisk representasjon av gjeldende robotprogram. Banen til TCP vises i 3D-visning, med be-
vegelsessegmenter i svart og blandingssegmenter (overganger mellom bevegelsessegmenter)
vist i grgnt. De grenne prikkene spesifiserer posisjonene til TCP ved hvert av vendepunktene i
programmet. 3D-tegningen av robotarmen viser den aktuelle posisjonen til robotarmen, og skyg-
gen av robotarmen viser hvordan robotarmen har til hensikt 8 na vendepunktet som er valgt pa
venstre side av skjermen.

Hvis den aktuelle posisjonen til robot-TCP kommer naer et sikkerhets- eller utlgserplan, eller ret-
ningen pa robotverktgyet er naer verktgyets orienteringsendegrense (se  13.2.5), vil det vises
en 3D-representasjon av endegrensen.

Merk: visualiseringen av endegrensene blir deaktivert nar roboten kjgrer et program.

Sikkerhetsplanene er visualiseres i gult og svart med en liten pil som representerer planet nor-
malt, noe som indikerer den siden av planet som robot-TCP er tillatt a bli posisjoneres pa. Utlg-
serplanene vises i blatt og grgnt, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene
for normal modus (se 13.2.2) er aktiv. Verktgyets orienteringsendegrense visualiseres ved
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UNIVERSAL ROBOTS 15.4 Variabler-kategorien

hjelp av en sfeerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverk-
toyet. Pa innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering
(vektor).

Nar malrobot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis
TCP er i strid med eller svaert naer a bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen rgd.

3D-visningen kan zoomes og roteres for a fa en bedre oversikt over robotarmen. Knappene gverst
til hgyre i skjermen kan deaktivere de ulike grafiske komponentene i 3D-visning. Den nederste
knappen slar pa / av visualisering av proksimale endegrenser.

15.4 Variabler-kategorien

<unnamed=*
default*

V' Grunnleggend q Kommando Grafikk -

A7t Y Robotprogram -~

Vendepunkt = ¢ <& Flyttep
@® Vendepunkt_1

Retning © Variabel
Vent 9 ¥ Sirkelbevegelse
. @ ViaPunkt_1
Angi ® SuttPunkt_1
Pop-up = Angi
2 Vent
Stopp @ Pop-up
Kemmentar O stopp
4 @ IKommentar I+
BT ¢ = Mappe
~
=
L. Anrop
a= varx_1:=2 * force()
¢ b Hyi
F Skript
& Skift
® udtaker_1 o
' . b C’ XK |! m : [ Vis vendepunicter

O Normal — ] 00% ° 0 O Sw‘wler\ru_;l.

Kategorien variabler viser direkte verdiene av variablene i kjgreprogrammet, og holder en liste
over variabler og verdier mellom kjgringer av programmer. Den vises bare nar den har informa-
sjon som skal vises. Vendepunktvariabler vises i listen hvis Vis vendepunkter er aktivert.
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15.5 Grunnleggende programnoder
15.5.1 Flytte

<unnamed>*
default*

Lagre.

Kjor on 0] I A
) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

¥ Footprogram ~
Flytte Flytte-le -
-t e Sy eysiﬂser hwvordan roboten skal bevege seg mellom to punkter
— @ Vendepunkt_1 P 9= =ed P
2 = Angi Verdiene angitt under gjelder alle vendepunkter under, og avhenger av
Kraft B Vent bevegelsestypen som er valgt.
) @ Pop-up
Palletering © stopp Angi TCP Leddhastighet
Conveyor ® Kommentar ‘Bru\( altiv TCP - ‘ ‘ 60‘ °Is
Tracking 9 m Mappe
=] <tom Funksjon Leddakselerasjon
% 2 Seyfe
b LHE <om  Bose d \ 89 s
L. Anrop
2= varx_1:=2 *force()
9 b His .. O Bruk leddvinidler
& Skript
) SKIft .. ] !
© tidtaker 1 Tilbakestill
9 i fern fra stabel
@ Startpos.
o i Retning

o 3ii Velg sekvens

Y Y §-} =

O Normal Hastighet (Cr—— 00% Simulering .

Flytt-kommandoen kontrollerer robotbevegelsen gjennom de underliggende vendepunktene. Vende-

punkter ma veere under en Flytte-kommando. Flytt-kommandoen definerer akselerasjonen og
hastigheten som robotarmen beveger seg mellom disse vendepunktene.

Bevegelsestyper

Du kan velge én av tre bevegelsestyper: MoveJ, MoveL og MoveP. Hver bevegelsestype er be-
skrevet nedenfor.

+ movelJ utfgrer bevegelser som er utregnet i robotarmen leddrom. Leddene styres for 4 full-
fgre bevegelsene sine samtidig. Denne bevegelsestypen resulterer i en buet bane for verk-
tgyet. De delte parametrene som gjelder for denne bevegelsestypen er den maksimale ledd-
hastigheten og leddakselerasjonen, spesifisert i henholdsvis grader/s og grader/s*. Hvis
det er gnskelig a la robotarmen bevege seg raskt mellom vendepunktene, uten hensyn til
verktgyets bane mellom disse vendepunktene, er denne bevegelsestypen et gunstig valg.

+ movelL beveger Verktgyets senterpunkt lineaert mellom vendepunkter. Dette betyr at hvert
ledd utfgrer en mer komplisert bevegelse for & holde verktgyet i en rett bane. De delte pa-
rametrene som kan stilles for denne bevegelsestypen er gnsket verktgyhastighet og verk-
tpyakselerasjon spesifisert i henholdsvis mm/s og mm/s?, og ogsa en funksjon.

+ moveP beveger verktgyet lineaert med konstant hastighet med sirkulaere blandinger, og
er tiltenkt for enkelte prosessbetjeninger, slik som liming eller dispensering. Stgrrelsen pa
blandingsradius er som standard en felles verdi mellom alle vendepunktene. En lavere verdi
gj@r at banen svinger skarpere, mens en hgyere verdi gjgr banen jevnere. Mens robotarmen
beveger seg gjennom vendepunktene med konstant hastighet, kan robotens kontrollboks
ikke vente pa enten en | / O-operasjon eller en handling fra operatgren. Dette kan fgre til
stopp av robotarmens bevegelse, eller forarsake et beskyttende stopp.

- Sirkelbevegelse kan bli lagt til en moveP for & utfgre en sirkelbevegelse. Roboten starter
bevegelsen fra gjeldende posisjon eller startpunkt, beveger seg gjennom et ViaPunkt spe-
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sifisert pa den sirkulaere buen, og et SluttPunkt, som fullfgrer sirkelbevegelsen.
En modus blir brukt til & regne ut verktgyorientering, gjennom den sirkulaere buen. Modusen
kan veere:

- Fastsatt: kun startpunktet blir brukt til & definere verktgyorientering

- Ubegrenset: startpunktet transformerer seg til SluttPunkt for & definere verktgyorien-
tering

<unnamed>* D E E
, +
Ny Apra.  Lagre

default*

o y m g
> Grunnieggende Q _ Grafikk Variabler
) Avansert
> avarsert [— ~l s
irkelbevegelse
e 9
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Sok ¢ ¥ Sirkelbevegelse En sir\ielbevege\se‘er laget v‘ed hjelp afvtre .
wveipunkter: velpunitet som kommer far .
Kraft @ ViaPurikt 1 CircleMove-noden, veipuni<t (1), ;//_9 \:‘
. @ SluttPunict_1 ViaPunkt(2), og SiuttPunke (3). _ T
Palletering A o
- Angi
Conveyor B vent | fastsatt modus: /
Tracking @ Pop-up Orienteringen til denne bevegelsen er 7
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@ [Kommentar sirkelen gjennom viapunktet og /'(
Iy = Mappe | SlUtEpunktet til bevegelsen, [ 6
- <tom A}
@ & Sleyfe
L. Anrop
&= varx_1=2 *force() Velg modus for orientering relativ til sirkelen
¢ b Hvis
=] <tom @ Fastsatt
& Skript O Ubegrenset
& Skift
® tdtaker_1

@ 18 Flern fra stabel

2o XBEE

O Normal tighet (e ——") 100% ° 0 o Sw‘ﬂulemrw.;l.

Delte parametre

Innstillingene for de delte parametrene nederst i hgyre hjgrne av flytt-skjermen gjelder bevegel-
sen frarobotarmens forrige posisjon til det fgrste vendepunktet under kommandoen, og derfra til
hver av de fglgende vendepunktene. Innstillingene for Flytte-kommandoen gjelder ikke for banen
som gar fra det siste vendepunktet under den kommandoen.

TCP-valg

Maten roboten beveger seg mellom vendepunkter, justeres avhengig av om TCP settes inn ved
a bruke en brukerdefinert TCP eller en aktiv TCP. Ignorer aktiv TCP tillater denne bevegelsen a
bli justert i forhold til verktgysflensen.

Stille inn TCP i en Flytte

—

. Ga til skjermbildet Program-kategorien for a sette inn TCP som brukes til vendepunkter.
Velg Flytte-type under kommando, i rullegardinmenyen til hgyre.
Under Flytte, velg et alternativ i Sett TCP-nedtrekksmenyen.

Velg Bruk aktiv TCP eller velg en bruker definert TCP.
Du kan ogsa velge Ignorer Active TCP.

W
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Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time

Figur 15.1: Hastighetsprofil for en bevegelse. Kurven er delt inn i tre segmenter: akselerasjon, cruise og re-
tardasjon. Nivaet for cruise-fasen er gitt ved hastigheten av bevegelsen, mens stigningen til akselerasjon-
og retardasjon-faser settes med akselerasjonsparameteren.

Funksjonsvalg

Funksjonen plasserer vendepunktene under Flytte-kommando, som bgr vaere representert nar du
spesifiserer disse vendepunktene (se avsnitt 16.3). Dette betyr at nar du angir et vendepunkt,
vil programmet huske verktgykoordinatene i funksjonsplassen for den valgte funksjonen. Det er
noen fa situasjoner som ma forklares naermere:

Relative vendepunkter Den valgte funksjonen har ingen innvirkning pa relative vendepunkter.
Den relative bevegelsen utfgres alltid med hensyn til posisjonen av basen.

Variable vendepunkter Narrobotarmen beveger seg til et variabelt vendepunkt, beregnes (TCP)
som koordinatene til variabelen i rommet til den valgte funksjonen. Derfor vil robotarmens
bevegelse for et variabelt vendepunkt endre seg hvis en annen funksjon blir valgt.

Funksjonsvariabel Du kan endre funksjonens posisjon mens programmet kjgrer ved a tildele en
pose til den tilsvarende variabelen.

Bruk leddvinkler
Som et alternativ til 3D-positur kan du velge avkrysningsboksen Bruk felles vinkler nar du bruker
Moved for a definere vendepunkter ved hjelp av robotens fellesvinkler. Hvis Bruk felles vinkler
er aktivert, er TCP- og funksjonsalternativer utilgjengelige. Vendepunkter definert ved hjelp av
Bruk felles vinkler er ikke justert nar programmet er flyttet mellom roboter.
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Fast vendepunkt
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Et punkt i robotbanen. Vendepunkter er den mest sentrale delen av et robotprogram, som fortel-
ler robotarmen hvor den skal veere. Et fast vendepunkt lzeres ved a fysisk flytte robotarmen til
posisjonen.

Laering av vendepunkter
Lzering er uttrykket som brukes om & vise roboten hvordan du posisjonerer TCP i forhold til en

funksjon for en applikasjon. Fglg instruksjonene nedenfor for a leere roboten et vendepunkt:
1. | programfanen legger du inn et Flytt node.
2. Pa flytt node, bruk Angi TCP i rullegardinmenyen for & angi TCP.
3. Pa flytt node, bruk Funksjon i rullegardinmenyen for a velge en funksjon.
4

. P& vendepunkt, bruk Laeringsmodus eller Jog for a posisjonere roboten i en gnsket konfi-
gurasjon.

Bruke vendepunkter
Bruke et vendepunkt betyr & bruke det leerte forholdet mellom funksjonen og TCP i den navae-
rende situasjonen. Forholdet mellom funksjonen og TCP, anvendt pa den gjeldende valgte funk-
sjonen, oppnar gnsket TCP-plassering. Sa finner roboten ut hvordan den posisjonerer seg sely,
for & la den naveerende aktive TCP nar denne TCP-posisjonen. Fglg instruksjonene nedenfor for
a bruke et vendepunki:

1. Bruk et eksisterende vendepunkt i en Flytt node, eller sett vendepunktet inn i en annen Flytt
node
(f.eks. ved a kopiere og lime inn eller bruke “Link” -knappen pa vendepunktet).

2. Angi gnsket TCP.
3. Still inn gnsket funksjon.
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Angi vendepunktet
Vendepunktnavn

Vendepunkt far automatisk et unikt navn. Navnet kan endres av brukeren. Ved a velge koblingsi-
konet, kobles vendepunkter sammen og deler posisjonsinformasjon. Annen vendepunktinforma-
sjon slik som blanderadius, verktgy-/leddhastighet er konfigurert for individuelle vendepunkter,
selv om de kan vaere knyttet.

Blanding

Blanding gjgr at roboten lett kan skifte mellom to baner uten & matte stoppe ved vendepunktet
mellom dem.

Eksempel Ta et plukk og plasser-program som et eksempel (se figur 15.2), hvor roboten
er ved vendepunkt 1 (WP_1), og den ma plukke opp en gjenstand ved vendepunkt 3 (WP_3). For &
unnga kollisjon med gjenstanden eller hindringer (0), ma roboten naarme seg WP_3 i retningen fra
vendepunkt 2 (WP_2). Sa tre vendepunkter introduseres for a lage en bane som oppnar kravene.

@ WP_2
wp_1

l WP_3

Figur 15.2: Wwp_1: startposisjon, WP_2: via punkt, WP_3: plukkeposisjon, 0: hindring.

Uten a konfigurere andre innstillinger, vil roboten stoppe ved hvert vendepunkt, fgr den fortsetter
bevegelsen. Et stopp ved WP_2 er ikke optimalt for denne oppgaven, siden en jevn sving krever
mindre tid og energi og allikevel oppnar kravene. Det er til og med akseptabelt at roboten ikke nar
WP_2 helt, sa lenge overgangen fra den fgrste banen til den andre skjer neer denne posisjonen.

Et stopp ved WP_2 kan unngas ved a konfigurere en blanding for vendepunktet, slik at roboten
kan regne ut en jevn overgang inn i neste bane. Den primaere parameteren for blandingen er en
radius. Nar roboten er inne i vendepunktets blanderadius, kan den begynne a blande og fravike
fra den opprinnelige banen. Siden roboten da ikke trenger & sakke ned og gke hastigheten, far
den raskere og jevnere bevegelser.

Blandeparametere | tillegg til vendepunktene, kan blandebanen ogsa pavirkes av flere para-
metre (se figur 15.3):

+ blanderadiusen (r)

- robotens f@rste og siste hastighet (ved posisjon p1 og p2)
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- bevegelsestiden (f.eks. hvis du angir en spesifikk tid for en bane, vil dette pavirke robotens
forste/siste hastighet)

+ banetyper som roboten blander til og fra (MoveL, MoveJ)

WP_1 ! \

[

Figur 15.3: Bland over WP_2 med radius r, fgrste blandeposisjon ved p1 og siste blandeposisjon ved p2.
0 er en hindring.

Hvis blandingsradiusen er satt, blander robotarmen banen rundt vendepunktet slik at robotar-
men ikke stopper pa det punktet.

Blandinger kan ikke overlappe, sa det er ikke mulig & angi en blandingsradius som overlapper en
blandingsradius for et tidligere eller fglgende vendepunkt, som vist i figur 15.4.

Figur 15.4: Overlapping av blanderadius er ikke tillatt (*).

Forutsatte blandebaner Blandebanen pavirkes bade av vendepunktet hvor blanderadius er an-
gitt og det neste vendepunktet i programtreet. For eksempel, i programmet i figur 15.5 er blan-
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dingen rundt wp_1 pavirket av WP_2. Konsekvensene av dette blir mer synlige nar blandingen
foregar rundt wp_2 i dette eksempelet. Det fins to mulige siste posisjoner og for & finne ut hvilket
vendepunkt som er det neste som skal blandes til, ma roboten evaluere navaerende resultat for
digital_inndata[1] allerede nar den gar inn i blanderadiusen. Det betyr at hvis...sa-uttrykket
(eller andre ngdvendige uttrykk for a finne ut neste vendepunkt, f.eks. variable vendepunkter)
evalueres fgr vi nar wp_2, som virker litt unaturlig ndr man ser pa programsekvensen. Hvis et
vendepunkt er et stoppunkt og etterfglges av forutsatte uttrykk for a finne ut neste vendepunkt
(f.eks. I/0-kommandoen), vil dette utfgres nar robotarmen har stoppet ved vendepunktet.

MoveL "
WP_I ot
WP_1 (blanding)
WP_2 (blanding)
hvis (digital_inndata[1]) sa
WP_F_1
annet
WP_F_2

WP_F_2

Figur 15.5: wp_I er fgrste vendepunkt og det er to potensielle siste vendepunkter WP_F_1 og WP_F_2,
avhengig av et betinget uttrykk. Det betingede hvis-uttrykket blir evaluert nar robotarmen gar inn i andre
blandesyklus (*).

WP_3

Figur 15.6: Leddrom (MoveJ) vs. kartesisk rom (MoveL) bevegelse og blanding.

Forutsatte blandebaner Avhengig av bevegelsestype (dvs. Movel, MoveJ eller MoveP), gene-
reres forskjellige blandingsbaner.

- Blandinger i MoveP Nar man blander i MoveP, fglger blandingenes posisjon en sirkelbue
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med konstant hastighet. Retningen blandes med en jevn interpolasjon mellom de to bane-
ne. Du kan blande en MoveJ eller en Movel til en MoveP. | et slikt tilfelle bruker roboten
sirkelbueblandingen til MoveP, og interpolerer de to bevegelsenes hastighet. Du kan ikke
blande en MoveP til en Moved eller en MovelL. | stedet betraktes det siste vendepunktet til
MoveP som et stoppunkt uten blanding. Du kan ikke utfgre en blanding hvis de to banene
ligger i en vinkel naer 180 grader (motsatt retning) fordi det skaper en sirkelbue med en
sveert liten radius som roboten ikke kan fglge med konstant hastighet. Dette medfgrer et
kjgretidsunntak i programmet som kan korrigeres ved a justere vendepunktene for a gi en
mindre skarp vinkel.

Blandinger som involverer MoveJ MoveJ-blandinger gir en jevn kurve i leddrommet. Dette
gjelder blandinger fra Moved til MovedJ, Moved til Movel og Movel til Moved. Blandingen gir
en jevnere og raskere bane enn bevegelsene uten blanding (se figur 15.6). Hvis hastig-
het og akselerasjon brukes til & spesifisere hastighetsprofilen, forblir blandingen innenfor
blandingsradiusen under blandingen. Hvis du bruker tid i stedet for hastighet og akselera-
sjon for spesifisering av hastighetsprofilen for begge bevegelser, er overskridelser mulige
slik at banen fglger den opprinnelige Moved. Nar begge bevegelsene er tidsbegrensende,
spares ikke tid ved & velge blandinger.

Blandinger i MoveL Nar man blander i Movel, fglger blandingenes posisjon en sirkelbue
med konstant hastighet. Retningen blandes med en jevn interpolasjon mellom de to bane-
ne. Roboten kan senke hastigheten pa banen fgr den falger sirkelbuen for & unnga veldig
hgye akselerasjoner (f.eks. hvis vinkelen mellom de to banene er nzer 180 grader).
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Relative vendepunkt

<unnamed>*
default*

) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Avansert
¥ Robotprogram ~ Vendepunkt Relativ posisjon v

© Vendepunkt 1
= Vendepunkt_1
Sk ¢ v Sirkelbevegelse PRI %

Kraft ® ViaPunkt_1 ) . R Avstand
ot ® StPunie 1 Relatly bevegelse, levert av forskjellen mellom fra- og til-posisjoner Avstanc
Palletering = Angi Fra punkt .. il punit 0.0 mm

Conveyor B vent Angi Kt Angi Kt )
Tracking @ Pop-up nepen l PP | nkel
0 stons vinkel
® Kommentar Flytt hit Flytt hit 180,0 °
1% = Mappe I
9 & Sleyfe
=] <tom @ Bruk radius for delt blanding @) Bruk delte parametre
L. Anrop . ‘
Blanding med radius
== varx_1-2 * force() O g O Verktpyhastighet 250
@ b Hvis 25 Verktayakselerasjon 1200
- <tom> OHH—HE 2
& Skript
= Skift
® tataker_1

@ B Fern fra stabel

'.-..M{Dc o m = Legg til til

O Normal lastighet (Cr———— o Ew‘ﬂl,ﬂemg.

Et vendepunkt med posisjonen gitt i forhold til robotarmens tidligere posisjon, slik som “to centi-
meter til venstre”. Den relative posisjonen er definert som forskjellen mellom de to angitte posi-
sjonene (venstre til hayre).

Merk: gjentatte relative posisjoner kan flytte robotarmen ut av sitt arbeidsomrade.

Avstanden her er den kartesiske avstanden mellom TCP-en i de to posisjonene. Vinkelen angir
hvor mye TCP-retningen endres mellom de to posisjonene. Mer presist, lengden av rotasjons-
vektoren som beskriver endringen i retning.

Variabelt vendepunkt

V Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

= ¥ Robotprogram ~ —
Vendepunkt ¢ < Flytre-p Vendepunkt _Vﬁf‘abe‘ posisjon v
Retning ® VE”{dEDU”‘(f,l Flytt roboten til en variabel posisjon
@® Variabel
Vent ? ¥ Sirkelbevegelse Bruk vanabe\
: @ ViaPunkt_1

ao @ SuttPunkt 1
Pop-up = Angi

B Vent
Stopp M Pop-up
Kommentar O stopp

A — M Kommentar I

Mappe

¢ = Mappe

< Sleyfe
T yfn ] @ Bruk radius for delt blanding @) Bruk delte parametre

-

Yo Arvop O Blanding med radius O Verktoynastighet 250

2= varx_1=2 * force() 25 Verkteyakselerasjon 1200
@ b Huis.., O Kiokkeslett 2

F Skript

& Skift ..

O tidtaker_1

~ Legg til til

29SS XEBW

O Normal lastighet (e ————— 1 00% ° 0 o Ew‘ﬂl,ﬂemg.

Et vendepunkt der posisjonen gis av en variabel, i dette tilfellet beregnet_pos. Variabelen ma
veere en positur slik som
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. De tre fgrste er x, y, z og de siste tre er retningen angitt
som en rotasjonsvektor gitt av vektoren rx, ry, rz. Lengden pa aksen er vinkelen som skal rote-
res i radianer, og vektoren angir selv aksen som den skal rotere rundt. Posisjonen er alltid gitt i
forbindelse med en referanseramme eller et koordinasjonssystem definert av den valgte funk-
sjonen. Om blanderadius har blitt satt pa et bestemt punkt og punktene som kommer fgr og
etter er variable, eller hvis blanderadius er satt pa et variabelt punkt, da vil blanderadius ikke bli
sjekket for overflyt (se 15.5.1). Hvis, nar programmet kjgrer, blanderadius flyter over et punkt,
vil roboten ignorere dette og fortsette til neste punkt.

For eksempel, for a flytte roboten 20 mm langs z-aksen til verktgyet:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Flytte-1i
Vendepunkt_1 (variabel posisjon):

Bruk variabel=var_1, Funksjon=Verktgy

15.5.2 Retning

Programnoden Retning spesifiserer en bevegelse i forhold til funksjonsakser eller TCP-er. Robo-
ten beveger seg inn langs banen spesifisert av Retning-programnoden, inntil bevegelsen stoppes
av en Inntil-betingelse.

Kior | Pragra Gon _Fiytts 1 s tee =
WV Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
Ay ¥ Robotprogram Retning
Flytte-l
Vemdzmid i & Ay " Roboten vil bevege seg i en lineser-bevegelse, relativt til den valgte funksjonen
- ¢ = Retning. Base X+
etning ENE
Vent Funksjon Retning
Angi @ Bruk delt furksjon @
Pop-up O O Retningsveltor
Stopp ‘
Kommentar
'l I
Mappe
@ Bruk delte parametre

O Verktayhastighet

Verktayakselerasjon

Legag til til

O Normal 5 ot (e —— 00% Sw‘wler\rug.

Legge til en retningsbhevegelse
1. Under Grunnleggende, trykk pa Retning for a legge til en retning til programtreet.

2. | Retning-feltet, under Funksjon, definerer du den lineaere bevegelsen.

Stoppe en retningsbevegelse

1. | Retning-feltet, trykk pa Legg til inntil-knappen for & definere og legge til stoppkriterier til
programtreet.

Du kan legge til innstillinger for Retningsvektor, for Verktgyhastighet og Verktgyakselerasjon,
for a definere vektorretningen for lineaer bevegelse, noe som tillater avansert bruk, f.eks.:
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+ definere linezer bevegelse i forhold til flere funksjonsakser

+ beregne retningen som et matematisk uttrykk

Retningsvektorene definerer et egendefinert kodeuttrykk som Igses til en enhetsvektor. Retnings-
vektorer pa [100,0,0] og [1,0,0] har for eksempel ngyaktig samme effekt pa roboten; bruk hastig-
hetsglideren til & bevege den langs x-aksen i gnsket hastighet. Verdiene pa tallene i retningsvek-
toren er kun av innbyrdes betydning i forhold til hverandre.

Inntil

Programnoden Inntil definerer et stoppkriterium for en bevegelse. Roboten beveger seg langs
en bane og stopper nar det registreres kontakt. | programtreet kan du legge til Inntil-noder under
Retning-noder og Vendepunkt-noder. Du kan legge til flere stoppkriterier til én enkelt bevegelse.
Bevegelsen stopper nar den fgrste Inntil-betingelsen oppfylles.

<unnamed>*

default

o Logg - t= -
V Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Flytte ¥ Robotprogram Til

Vendepunkt  ® < Flytte-li
@ — Retning. Base X+
> Til

Angi stopptilstand

Retning Roboten vil bevege seg i valgte retninger til stoppbetingelsen er nadd

Vent
sh Uttrykk f (x)
Angi
Pop-up
Stopp Avstand 9 9
Kommentar
il I
Mappe
Verkteykontakt -
’
o Verktayhastighet mindre enn 100,0 mm/s anbefales for & oppdage en kontakt
I/U-inngang
/lav\l
Legg til til Legq til handhngc)

O Normal Hastighet (Cr——— 00% Simulering .

| Inntil-feltet kan du definere fglgende stoppkriterier:

- Avstand Denne noden kan brukes til & stoppe en retningsbevegelse nar roboten har beveget
seg en viss avstand. Hastigheten settes ned, slik at roboten stopper akkurat i riktig avstand.

+ Verktgykontakt (se 15.5.2) Du kan prgve a bruke denne noden for & stoppe en bevegelse
nar robotverktgyet finner en kontakt.

- Uttrykk Denne noden kan brukes til & stoppe bevegelsen i henhold til et egendefinert pro-
gramuttrykk. Du kan bruke 1/0-er, variabler eller skriptfunksjoner til & spesifisere stoppbe-
tingelsen.

+ 1/0-inngang Du kan bruke denne knuten for & stoppe en signalkontrollert bevegelse nar
robotverktgyet finner en I/0-inngang.

Inntil - verktgykontakt

Programnode Inntil verktgykontakt gjgr at roboten kan stanse bevegelsen nar det er opprettet
kontakt med verktgyet. Du kan definere retardasjon av stoppet og tilbaketrekningen av verktgyet.
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FORSIKTIG:

Standardhastigheten for bevegelse er for hgy for kontaktpavisning.
En raskere bevegelseshastighet utlgser en beskyttende stans fgr
verktgykontakttilstanden kan tre i kraft. Senk bevegelseshastighe-
ten for & unnga a utlgse en beskyttende stans. For eksempel: 100
m/s.

Q _ Grafikk Variabler

Flytte
¥ Robotprogram Ti
il - Verktaykontakt A
Vendepunkt = & b Flytte-le ‘ Yy

¢ 1® vendepurnkt_1 ; Roboten vil bevege seg Til den cppdager en innvirkning pa verktegyet. Roboten vil
3+ Til kontakt: Trelkk tibake 0 mm stoppe med den definerte retardasjonen.

Retning

Vent N
Verktgyhastighet mindre enn 100,0 mm/s anbefales for & oppdage en kontakt

L5y Hvis en Handling legges til vil den utferes nar Til-betingelsen er nadd

Pop-up

Stopp

[ Gé til kontaktpunkt
Kommentar —  Avstand
a I Avstand fra kontaktpuni<t

o L Omm T
N Stopp robot

O Bruk delt erlkleering
@ Bruk tilpasset erkleering

Legg til til Legg ti hand\ingC’
O Normal Hastighet (Crmm——— 00% Si!‘\‘\\,ﬂ@!’il’u].

MERK:

Inntil verktgykontakt fungerer kanskje ikke hvis det monterte verk-
toyet vibrerer. For eksempel kan en vakuumgriper med en innebygd
pumpe gi raske vibrasjoner.

Du kan bruke Inntil-verktgykontaktnoden for programmer som a stable/stable av, hvor inntil-
verktgykontakten bestemmer hgyden pa stablede objekter.

,,,,,,,,,

Trekk tilbake til kontakt
Bruk Trekk tilbake til kontakt-innstillingen for a fa roboten til & ga tilbake til det fgrste kontakt-
punktet. Du kan angi en ekstra omvend bevegelse for & fa roboten til 8 bevege seg rundt, eller
mot, kontakt. Dette er nyttig hvis du har en griper som trenger ledig plass til & bevege seg, eller
hvis det er ngdvendig med klemmehandling.
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Handling

Legg til handling gjgr at en programnode kan legges til hvis en bestemt inntil-betingelse oppfyl-
les. For eksempel kan inntil-verktgykontakt sette igang gripeprosessen til et gripeverktgy. Hvis
det ikke er definert noen handling, fortsetter programkjgringen til neste programnode i program-
treet.

15.5.3 Vent

N Grunnleggend Variabler

Flytte

¥ Robotprogram
Vendepunkt | @ < Flytte-le

@ Vendepunkt_1
= Angi
Vent B Vent O Ingen venting

Angi O Vent seconds
Pop-up O Vert: pé digital Inndlata
Stopp 2

O ventps )

Kommentar
q 3 O Vent p& ‘
Mappe

Vent
Velg hva som skal utlese robotens neste handling;
Retning

O Normal & t — 100% ° o O S\V‘w‘wl,ﬂenng.

Vent stopper |/0-signalet midlertidig, eller uttrykket, i et angitt tidsrom. Hvis Ingen venting er
valgt, vil ingenting skje.

Merk: Nar verktgykommunikasjonsgrensesnittet TCI er aktivert, vil analog inngang for verktagy
veere utilgjengelig for Vent pa-valg og -uttrykk.

15.5.4 Angi

<unnamed>* D ﬁ E
]
My.. — Apne.  Lagre.

default*
W Grunnleggend Q _ Grafikk Variabler
Flytte

Y Robotprogram
Vendepunkt | @ < Flytte-le

@ Vendepunkt_1
- Angi
Vent O Ingen handling

Angi O Angi digital utgang

Pop-up O Angl analog utgang 4,0
Stopp O Angi f(x)
Kommentar O Angi enkelt puls 0,5
Mappe ] t O Bk installasjonswvariabel med en

Angi
Velg den handlingen du ensker at roboten skal utfere pd dette punktet i programmet

Retning Du kan ogsé spesifisere endringer i nyttelasten til roboten.

O Angi total nyttelast til 0
O Bruk alktiv TCP som tyngdepunit

[ Angi TCP

Test

O Normal Hastighet (e —100% ° 0 O 5”‘\‘\!,1\%!’\r'|§l.
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Setter enten digitale og analoge utganger til en gitt verdi. Digitale utganger kan ogsa stilles inn
til @ sende en enkelt puls.

Bruk Angi-kommandoen til & stille inn robotarmens nyttelast. Du kan justere nyttelasten for &
forhindre at roboten uventet utfgrer et vernestopp nar vekten pa verktgyet er ulik den forventede
nyttelasten. Hvis den aktive TCP-en ikke burde brukes som tyngdepunkt, ma du fjerne merket fra
avmerkingsboksen.

Den aktive TCP-en kan ogséa endres med en Angi-kommando, ved & merke av i avmerkingsbok-
sen og velge en av TCP-forskyvningene fra menyen.

Hvis den aktive TCP-en for en bestemt bevegelse er kjent nar programmet skrives, kan du bruke
TCP-valgene ved 3 trykke pa flytt i sidemenyen til venstre (se 15.5.1). For ytterligere informa-
sjon om konfigurering av navngitte TCP-er, (Se 16.1.1).
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15.5.5 Pop-up

n ? I$| n E <unnameds*
LL = = = default
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Ny Apre. agre
W Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
Flytte
¥ Robotprogram Pop-up

Vendepunkt ¢ b Flytte-le

2 vendepunkt_1 Viser meldingen nede p4 sljermen og venter til brukeren awviser dialogen.
= Angi ‘ ‘

Vent 2 Vent
Angi 0 Pop-tp Forhandsvise pop-up

Pop-up

Retning

Stopp Pop-up-type

Kommentar @ Melding

A 3 Advarsel
Mappe O

o

O Normal

Pop-up er en melding som dukker opp pa skjermen nar programmet kommer til denne komman-
doen. Stilen pa meldingen kan velges, og teksten kan skrives inn med tastaturet pa skjermen.
Roboten venter pa at brukeren/operatgren skal trykke pa “OK” i en pop-up fgr programmet fort-
setter. Hvis elementet “Stopp programutfgring” er valgt, stopper robotprogrammet ved denne
pop-up-meldingen.

Merk: Meldinger er begrenset til maksimalt 255 tegn.
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15.5.6 Stopp

Vv Grunnleggend Q _ Grafikk Variabler

IFiEE= Y Robotprogram Stopp
Vendepunkt | @ < Flytte-le
N @ Vendepunkt_1 Kjering av program stopper wved dette punktet
Retning =
- Angi

Vent B Vent
e @ Pop-up

gl O Stopp
Pop-up
Stopp
Kommentar

q 3

Mappe

O Normal & e 00% Simulering .

Kjgring av programmet stopper ved dette punktet.

15.5.7 Kommentar

<unnamed>*
defi

V Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Flytte

¥ Robotprogram

Vendepunkt ¢ < Flytte-le Kommentar
5 ® Vendepunkt 1
Retning Angi -
- Angl B
Legg inn kommentar
Vent B vent
Angi @ Pop-up |
el O Stopp
Pop-up ® Kommentar
Stopp
Kommentar
A 3
Mappe

O Normal t ———) ] 00% ° 0 o EH‘HU\E‘I'N'IQ.

Gir programmereren valget om 3 legge en linje med tekst til programmet. Denne tekstlinjen gjar
ingenting under utfgring av programmet.

Versjon 5.4 11-57 e-Series

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Avanserte programnoder

15.5.8 Mappe

W Grunnleggend Q _ Grafikk Variabler

it ¥ Robotprogram M
Vendepunkt ¢ b Fiytte-le appe
Retning @ Vendepunkt_1 En mappe er bare en samling med programifiler.
- Angi

Vent B vent Legg inn tekst som slkal vises | programtreet:

. @ Pop-up
agol O Stopp Mappe
Pop-up @ [<ommentar

¢ = Mappe
Stapp e
Kommentar
A I

Mappe

O Skjul mappeprogram-tre

23S XKBET

O Normal E —— ] 00 % ° 0 o SH‘\‘HJIE‘HI'U.].

En mappe brukes til & organisere og merke spesifikke deler av et program, til & rense program-
treet og gjore det enklere & lese og navigere i programmet.

Mapper har ingen innvirkning pa programmet og dens gjennomfgring.

15.6 Avanserte programnoder
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15.6.1 Sloyfe

default*

> Grunnleggende Q _ Grafiki Variabler
3] Fobotprogram

<unnamed>* D ﬁ E
&
Ny Apne.  Lagre

Slgyfe
Slayfe 9 b Flytre-le Yy
@ Vendepunkt_1

Delprog. - Angi Velg hvor mange ganger prograrmmet | denne slayfen skal kjres
Tilordning B Vent
Hyi @ Pop-up

vis

O stopp @ sloyfe altid
Skript ® Kommentar
Ls X
o = Mappe O oop X ganger

Hendelse - <tom:> Loop-teller Variabelt navn
Skift 9 = e ¢ O Loop nér uttryiiet er True
Tidtaker ‘
Skrutrekking O Kontroller uttrykk kontinuerlig
Hjem

29SS XKBET

O Normal astighet C—— 100% ° 0 O SHWJIerwgl.

Slgyfer i de underliggende programkommandoene. Avhengig av valget er de underliggende pro-
gramkommandoene enten satt i slgyfe uendelig, et visst antall ganger eller sa lenge den gitte
tilstanden er sann. Nar slgyfen er pa et visst antall ganger, opprettes en dedikert slgyfevariabel
(kalt s1gyfe_1 i skjermbildet ovenfor), som kan brukes i uttrykk innen slgyfen. Slgyfevariabelen
teller fra 0 til N — 1.
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Nar bruk av slgyfe bruker et uttrykk som sluttilstand, gir PolyScope et alternativ for kontinuer-
lig evaluering av dette uttrykket. P4 denne maten kan “slgyfen” avbrytes nar som helst under
utfgring, og ikke bare rett etter hver gjentakelse.

15.6.2 Delprogram

> Grunnleggende
¥ Footprogram

Slayfe = <to
Y. Delproegram_1

Delprog.
Tilordning
Hvis

Skript
Hendelse
Tréd

Skift
Tidtaker
Skrutrekking

Hjem

O Normal Hastighet (Cr———

<unnameds* D ﬁ
+
Ny Apne

default*

Delprogram_1

Et delprogram Ican enten vise til en fil p& dislcen eller kan vaere
inkludert i dette programmet

H

Lagre.

Variabler

Gi nytt navn

Delprogramfil
<No File Selected>

| Lagre delprogram || Tem delprogram

[ Hold delpragramfil oppdatert med dette programmet
O Skjul delprogram-treet

-— .
e O spor programkijering

100% ° o O S\V‘w‘wl,ﬂenng.

Et delprogram kan inneholde programdeler som trengs flere steder. Et delprogram kan vaere en
separat fil pa disken, og kan ogsé veere skjult for & beskytte mot tilfeldige endringer pa delpro-

grammet.

Kall opp delprogram

> Grunnleggende
S ——

Sleyfe 9 b Flytte-le
- @ Vendepunkt_1
elprog. = Angi
Tilordning B Vent
o @ Pop-up
vis © stopp
Skript ® [Kommentar
¢ = Mappe
Hendelse = p;:m
Trad 9 & Syfe
5 fl - <tom =
Skift L. Anrop
Tidtaker
Skrutrekking
Hjem

23S KIBRTE

Anrop delrutine

Variabler

Velg hvilken delrutine som skal settes | gang ved dette punktet av programutferingen.

Ingen v

Simulering .

O Normal Hastighet Cr——

Et anrop til et delprogram kjgrer programlinjene inn i delprogrammet og returnerer deretter til

felgende linje.
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15.6.3 Tilordning

_ i ‘ I
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

Kilde |Uttrykic v

Slgyfe @ & Flytte-le Tilordning
® Vendepunkt_1

Delprog. = Angl Tideler den valgte variabelen med verdien av uttrykket.
Tilordning B Vent Variabel Uttrykk

. @ Pop-up
fvis O stopp |varx71 v = | 2 * force()
Skript Ko ntar

@

Hendelse
Trad @

. q tom b
Skift L. Arrop
Tidtaker a= varx_1i=2 *force()
Skrutrekking
Hjem

2SS XKBRET

O Normal E —— 100% o 0 O 5”‘\'\U|E‘V'\I'u;|.

Tilordne verdier til variabler. En tilordning setter den beregnede verdien pa hgyre side inn i varia-
belen pa venstre side. Dette kan veaere nyttig i komplekse programmer.
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15.6.4 Huvis

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

" Robotprogram

Slayfe @ o Flytte-le Hvis
Delprog @ vendepunkt 1 Avhengig av tilstanden til gitt sensorinngang eller programvariabel, kjzres felgende linjer.
. = Angi
Tilordning B vent Hvis|
Hvis @ Pop-up [ Kontroller uttrykk kontinuerlig
O stopp
Skript ® [Kommentar
4 = Mappe
Hendelse = pf
Trad ¢ Sleyre
N a4 - <tom 3
Skift L. Anrop
Tidtaker a= varx_1:=2 *force()
¢ b Hvis
Skrutrekking = <torm
Hjem
| Legg til Hvis-Annet || Fjern Hvis-Annet |

Legg til Annet

¥ S XBERET

O Normal astighet (—— ] 00% ° 0 O 5”‘\‘\uléf\l"\t].

En Hvis...Annet-konstruksjon endrer robotens atferd basert pa sensorinnganger eller variable
verdier. Bruk uttrykksredigeringsprogrammet til & beskrive under hvilken tilstand roboten skal
fortsette uttalelsene fra denne Hvis-kommandoen. Hvis tilstanden er evaluert til Sann, blir er-
klaeringene i denne Hvis kommandoen bli utfgrt.

En Hvis kommando kan ha flere Annet-Hvis-uttalelser som kan legges til og fjernes ved a bruke
Legg til Annet-Hvis og Fjern Annet-Hvis-knapper. Imidlertid kan en Hvis-kommando kun ha en
Annet erklzering.

e-Series 11-60 Versjon 5.4



15.6 Avanserte programnoder UNIVERSAL ROBOTS

Merk: Du kan velge Sjekk uttrykk pa en kontinuerlig mate-avkryssingsboksen for 4 tillate be-
tingelsene for Hvis-kommando og Annet-Hvis-uttalelser & bli evaluert mens de inneholdende
linjene utfgres. Hvis et uttrykk i Hvis-kommando evalueres som Falsk, vil Annet-Hyvis eller Annet
uttalelser fglges.

15.6.5 Skript

Kijer e It >
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
¥ Robotprogranm

Sloyfe ¢ @ Fyiele Skriptkode
Delprog. ? Verdepunkt_1 Nedenfor kan du angi tekst som Kjgres som skriptkode av UR-styreenheten
= Angi
Tilordning E Vent
: @ Pop-up ‘ |
Hvis
O Stopp
Skript ® [<ommentar
¢ = Mappe
Hendelse = pfa
Trad 9 & seyre
) A - <tom [
Skift *. Anrop
Tidtaker a= varx_1=2 * force()
9 B Hvis
Skrutrekking = <torn
Hjem & Skript

3o xXxBBw!
O Normal Hastighet rm—— 0 Simulering .

Falgende alternativer er tilgjengelige i nedtrekkslisten under kommando:
+ Linje lar deg skrive en enkelt linje med URscript-kode, ved hjelp av uttrykksredigeringspro-
grammet ( 15.1.4)
« Fil lar deg skrive, redigere eller laste inn URscript-filer.
Du finner instruksjoner for skriving av URscript i skripthdndboken pa supportnettstedet (http:
//www.universal-robots.com/support).

Funksjoner og variabler deklarert i en URscript-fil er tilgjengelige for bruk gjennom programmet
i PolyScope.
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15.6.6 Hendelse

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
3] Fobatprogram

Slayfe = <to Hendelse
Delprog ¥ Hendelse En hendelse ligner et avbrudd, men ved en hendelse fortsetter
. == <tom: Kjeringen av hovedprogrammet mens hendelseskoden utferes. Mens
Tilordning hendelsen utfgres, har icke nye hendelser noen effekt
Hvis Avhengig av tilstanden til gitt sensorinngang eller programvariabel,
kjeres falgende linjer.
Skript
Hendelse
Trad
I I
Skift
Tidtaker
Skrutrekking
Hjem

2SS XKBRET

O Normal E —— 100% o 0 O 5”‘\'\U|E‘V'\I'u;|.

En hendelse kan brukes til & overvake et inngangssignal og utfgre en handling eller angi en varia-
bel nar inngangssignalet gar heyt. Hvis for eksempel utgangssignalet gar hgyt, kan hendelses-
programmet vente i 200 ms og deretter sette det tilbake til lavt igjen. Dette kan gjgre hovedpro-
gramkoden mye enklere dersom en ekstern maskin utlgses pa en stigende flens i stedet for et
hgyt inngangsniva. Hendelser vil bli sjekket en gang per kontrollsyklus (2 ms) .

15.6.7 Trad

default*

Q _ Grafikk Variabler
8 Foborprogram .
Trad
Slgyfe = <tom:

B Trad_1 En tréd er et parallelprogram som Ijerer sammen med hovedprogrammet. En trad kan
- <tom utfere I/U, vente pa signaler, og sette variabler

<unnamed:* D i E
+
Ny Apne Lagre

Delprog.
el Nyttig til & lkontrollere andre maskiner mens roboten er | gang.
Hvis

Skript

Hendelse

Tréd

Skift

Tidtaker

Skrutrekking

Hjem

& Gar i sleyfe for alltid

' ‘ b C’ K |! m : O Spor programkjaring

O Normal E (—— 1 00% ° o O ';:H‘\‘H.der'il'w;l.

En trad er en parallell prosess til robotprogrammet. En trad kan brukes til & kontrollere en eks-
tern maskin uavhengig av robotarmen. En trad kan kommunisere med robotprogrammet med
variabler og utgangssignaler.
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15.6.8 Skrutrekking

Skrutrekkingsprogramnoden gir en enkel mate & legge til et skrutrekkingsprogram for en festet
skrutrekker. Konfigurering av skrutrekkeren og dens tilkoblinger til roboten er definert i installa-
sjonsfanen (se 16.1).

Q _ Grafikk Variabler

¥ Footsrogram

Slayfe ® ¥ Skrutrekking Skrutrekking
o> T
Delprog. ® Leqg til handiinger for behandleren r 1 AStart /0 and TCP must be defined in the installation
Tilordning Retning
Hvis @ Stram
Skript O Lezsne
Hendelse Programvalg
Trad Velg program v

Skift [ Altiver startpunkt

Tidtaker
Prosess

Skrutrekking

tiem O Felg slkruen ved help av
¢ >
23O XKBPRT= LeggtilTu

O Normal Hastighet Cr——— 00% Simulering .

Legg til en skrutrekkernode

1. | Topptekst trykker du pa Program.

2. Under Avansert, trykk pa Skrutrekking. | Programvalg-listen kan du velge et eksisterende
program pa skrutrekkerkontrollboksen.
3. Velg Stram for & skru i strammeretningen, eller velg Lesne for a skru i Igsningsretningen.

4. Velg Aktiver startpunkt, for a legge Flytte-li til Programtreet for & definere et spesifikt start-
punkt.

Velg Folg skruen, under Prosess, for a pavirke skrutrekking pa fglgende mater:

« Kraft: Velg Kraft for & definere hvor mye kraft som utgves pa en skrue. Velg sa Fartshe-
grensning, for a begrense hastigheten nar robotarmen beveger seg.

FORSIKTIG:

Sett skrutrekkerinnsatsen over skruen fgr du starter et skrutrek-
kingsprogram. A utgve kraft p& skruen kan pavirke ytelsen til skru-
trekkingsprogrammet.

+ Hastighet: Velg Verktgyhastighet for at roboten skal fglge skruen ved en definert hastighet.
Velg Akselarasjon for at roboten skal fglge skruen frem til en definert hastighet.

« Uttrykk: Ligner pa hvis-kommandoen (se 15.6.4), velg Uttrykk for & beskrive under hvilken
tilstand roboten fglger skruen.
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Skrutrekker inntil

Skrutrekkingsprogramnoden inneholder en standard inntil suksess Inntil-node som definerer
stoppkriteriene for skrutrekkingsbevegelsen.

<unnamed>*

default*

jor regram Ir 14 299 ¥ 3 e
> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
¥ Robotprogram :
Slayfe @ ¥ Skrutrekking Til
@ P Tl
Delprog. et ] e for e el er " . ;
® ‘Leqq tl handinger for behandleren Angi Til-betingelsen. Roboten vil folge prosessen Til den spesifiserte betingelsen er
Tilordning e PII nédd
N ® 'Lega til handlinger for behanclleren r
Hvis Vellykket
Hendelse
Trad l
A (3
Tidtaker Uttrykk
Skrutrekkin .
9 Fell
Hjem
Ikke OK I
Tidsavbrudd
<

Legg til Til

23S XKEBET

O Normal E —) ] 0% ° 0 o Sw‘rw,ilemrw.g.

Du kan definere fglgende stoppkriterier:
+ Suksess: Skrutrekking fortsetter inntil ferdigstillingen er oppdaget ved hjelp av det valgte
alternativet. Du kan kun legge til én suksessbetingelse.

« Feil: Skrutrekking fortsetter til det oppdages en feil ved hjelp av det valgte alternativet. Du
kan legge til mer enn én feilbetingelse.
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Suksess

OK: Skrutrekking fortsetter inn-
til det oppdages et OK-signal fra
skrutrekkeren.

+ Tid: Skrutrekking fortsetter frem
til et bestemt tidspunkt.

+ Avstand: Skrutrekking fortsetter
frem til en bestemt avstand.

« Uttrykk: Skrutrekking fortsetter
inntil en tilpasset uttrykksbetin-
gelse er oppfylt.

Feil

+ lkke OK: Skrutrekking stopper nar
det oppdages et IKKE OK-signal
fra skrutrekkeren.

+ Avstand: Bekrefter at et OK-signal
oppdages frem til en bestemt av-
stand, etter at en suksessbetingel-
se er oppfylt.

+ Tidsavbrudd: Skrutrekking stop-
per hvis en definert tid ikke er
nadd.

15.6.9 Skift

Kjar Progral
> Grunnleggende
v Rabotprogram

Variabler

Skift
Slayfe 9 b Flytte-le
@ Vendepunkt_1
Delprog. - Angi Du kan bruke et annet utsagn for & kontrollere fiyten | programmet ditt.
Tilordni B Vent Disse kan erstatte komplekse Hvis...Ellers hvis-utsagn og kan teste en
tlordning rekke verdier for uttrykiene dine

) @ Pop-up
Hvis O Stopp
Skript ® Kommentar

9 = Mappe SKift

Hendelse = pf:w . ‘
Trad 9 & Slayfe

= q = <tom> >
Skift 1. Anrop O Standard tifele
Tidtaker a= varx_1=2 *force()

. ¢ b Huis

Skrutrekking & <torms Tilfelle
Hjem & Skript

23S XBBRETZ

O Normal

Hastighet (Cr——
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En Skifttilstand-konstruksjon kan fa roboten til & endre atferd basert pa sensorinnganger eller
variable verdier. Bruk uttrykkredigeringsprogrammet il 3 beskrive under hvilken tilstand roboten
skal fortsette til underkommandoene til dette skiftet. Hvis forholdet evalueres til 8 stemme
overens med en av tilstandene, vil linjene inne i tilstanden bli kjgrt. Hvis en standardtilstand
har blitt spesifisert, vil linjene bli kjgrt kun om ingen andre sanne forhold har blitt funnet.

Hvert skift kan ha flere tilstander 0og én standardtilstand. Skift kan kun ha ett tilfelle de-
finert av hvilken som helst tilstands verdi. Tilstander kan legges til ved bruk av knappene pa
skjermen. En tilstand-kommando kan fjernes fra skjermen for det skiftet.

15.6.10 Timer

Ut

<unnamed:* D ﬁ E
d +
) iy M. oo

or fogram | instalasjon
) Grunnleggende
3 robotoropram

Sloyfe @ b Flytte-le
Del @® Vendepunkt_1
elprog. = Angi
Tilordning B Vent
Hyi @ Pop-up
s O Stopp
Skript ® [ommentar
¢ = Mappe
Hendelse = .p;:m
Trad ¢ & Sleyfe
8 A - <tom:
Skift L. Anrop
Tidtaker a= varx_1:=2 *force()
9 & Hi
Skrutrekking F= R
Hjem B Skript

i & SKift ...
e

Q _ Grafiklc Variabler

Tidtaker

Tidsmé&linger. Tidsmé&lingen vises i variabelen

| / Ht\dtaker} A4

O Start
O Stopp

Q Tibakestil

100%

En timer maler hvor lenge det tar for bestemte deler av programmet & kjgre. EN programvariabel

15.6.11 Hjem

" Robotprogram

Slgyfe # Hiem
¢ & Flyttep
(el @® Vendepunkt_1
Tilordning ® Variabel
N 9 ¥ Sirkelbevegeise
Avis ® VisPunkt_1
Skript @ SluttPunkt_1
= Angi
Hendelse B Vent
Trad 8 Pop-up
. 4 © Stopp
el ® [<ommentar
Tidtaker ¢ = Mappe
Skrutrekking 02 ;/gyfi
Hjem = <tom
e Anrop
a= varx_1:=2 * force()
@ B Hvis
F Skript

& Skift

Q _ Grafikk Variabler

~ Hjem
Flytt til hjemmeposisjon som angitt under installasjonen

Flytte-le

@ Leddhastighet °Is
Leddakselerasjon oISt

Oa 2

Flytt hit

™ Bruk leddvinidler

Tildel utgang til hismmeposisjonen i sildcer hetskonfigurasjonen

Sikkert hjem Utganger

likike konfigurert licke tildelt

e tl) 100% ° 0 O simuering ()
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Hjem-noden benytter leddvinkler til a flytte roboten til en forhandsdefinert hjemposisjon. Hvis
definert som en trygg hjemposisjon, vil hjem-noden vises som hjem (sikkerhet) i programtreet.
Dersom hjemposisjonen er ute av synk med sikkerhet er noden udefinert.

15.7 Maler

15.7.1 Palletering

Palletering er en mal som gjgr det enkelt 8 programmere palleterings- og depalleteringsoppgaver,
plukking og plassering av deler (f.eks. fra brett, inventar osv.), og fa roboten til & utfgre repeti-
tive handlinger for forskjellige elementer i flere lag med forskjellige mgnstre. Du kan opprette
forskjellige mgnstre og bruke dem til bestemte lag. Du kan ogsa plassere en separator mellom
hvert lag (se 15.7.1). Videre kan du bruke funksjoner fra palleegenskaper for enkelt & justere
plasseringen til pallen din. Se 16.3 for & laere om Funksjoner. Fglg Lage et palleteringsprogram-
avsnittet nedenfor for & bruke Palleteringsmalen.

Lage et palleteringsprogram

<unnamed=>*
default

= N i - Apne.. agre...
) Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler

DL - = Palletering
9 ¥ Handling fer palletering
Sek = R Palletering lar roboten utfare palleterings- / depalleteringsoppgaver som & plukie opp
N og plassere deler fra omrader og utfere de samme handlingene for ulike elementer i
Kraft ¢ m Monstre flere lag
Palletering -- o
La
= Lag @ Palletering
Conveyor # 19 Ved hvert element i A
Tracking - <tom O Depalletisering g
eV Handfrrnwg etter palletering N T' w
" ; Egenskaper for palle
Navn Pallet_1 m
Funksjon Base hd
Objekthayde L Jmm }
Elerentteller Pallet_1_cnt

[ Huslc siste elementplassering
Handlinger

[ Legg til handling far palietering

R 9 [09 t Panding eter paletering
23S XKBETZ

Hastighet E s 00% Simulering .

. Bestem hvis du vil leere en Funksjon (se 16.3) eller bruke en base som en referanseplan.

| Program-kategorien, under Maler, trykker du pa Palletering.

Pa Palletering-skjermen velger du én av fglgende handlinger, avhengig av hva du gnsker &
gjore.

(a) Velg Palletering for & organisere elementer opp pa en pall.

(b) Velg Depalletering for a fjerne elementer fra en pall.

Under Palle-egenskaper angir du navn, funksjon (se trinn 1), gjenstandshgyde og element-

tellernavn for programmet ditt. Merk av for Husk siste elementplassering hvis du vil at
roboten skal starte opp igjen ved elementet den handterte da den stoppet.

. Under Handlinger pa Palletering-skjermen legger du til handlinger som skal utfgres for eller

etter palleteringssekvensen, ved & velge fglgende:
(a) Legg til handling fer palletering: Disse handlingene gjgres for palletering starter.

(b) Legg til handling etter palletering: Disse handlingene gjgres etter at palletering er fer-
dig.
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6. | programtreet trykker du pa Menstre-noden for & angi mgnstre for lagene. Du kan opprette
fglgende mgnstertyper: linje, nett eller uregelmessig (se figur nedenfor). Pa denne skjermen
kan du velge om du vil inkludere en separator mellom lagene (se 15.7.1).

7. Trykk pa mgnsternoden(e) i programtreet for a laere roboten lagspesifikke posisjoner (f.eks.
start/slutt-punkter, netthjgrner og/eller antall elementer). See 15.5.1 for opplaeringsin-
struksjoner. Alle posisjonene ma leeres i bunnen av pallen. For & duplisere et mgnster trykker
du pa Dupliser mgnster-knappen pa mgnsternodeskjermen som du vil duplisere.

Linje
For & leere posisjonene markerer du
hvert element i programtreet:

+ Start_Element_1

+ Slutt_Element_T1
Sett inn antall elementer i sekvensen
ved hjelp av Elementer-tekstboksen ne-
derst pa skjermen.
Nett
For & leere posisjonene markerer du
hvert element i programtreet:

+ Hjgrne_Element_1

* Hjgrne_Element_2
* Hjgrne_Element_3
+ Hjgrne_Element_4

Sett inn antall rader og kolonner i de ak-
tuelle tekstboksene for & angi dimen-
sjonene til m@nsteret.

Uregelmessig
For & leere posisjonene markerer du
hvert element i programtreet:

+ Element_1

« Element_2
* Element_3

Trykk pa Legg til element for a legge til
og identifisere et nytt element i sekven-
sen.

8. Trykk pa Lag-noden i programtreet for & konfigurere lagene i palleteringssekvensen. Bruk
nedtrekksmenyen Velg mgnster til 4 velge mgnsteret for hvert lag. Trykk pa Legg til lag-
knappen for & legge til flere lag i programmet. Lagene ma legges til i riktig rekkefglge, siden
de ikke kan rearrangeres senere.

9. | programtreet trykker du pa Ved hvert element-noden. Velg a bruke standardalternativet (A)
Veiviser for Ved hvert element, eller (B) Konfigurer Ved hvert element manuelt. Instruksjoner
for hvert alternativ fglger nedenfor.

(A) Veiviser for Ved hvert element Veiviseren for Ved hvert element gjgr det lettere & defi-
nere handlingene som utfgres ved hvert element pa en pall, for eksempel referansepunktet, til-
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naermingsvendepunktet, vendepunktet for verktgyhandlingspunkt samt avslutningsvendepunkt
(beskrevet i tabellen nedenfor). Tilnaermingen og Avslutt vendepunkt for hvert element forblir i
samme orientering og retning, uavhengig av orienteringen til de ulike gjenstandene.

1.
2.
3.

Trykk pa Ved hvert element-noden i programtreet.
Trykk pa Neste pa Ved hvert element-skjermen.

Trykk pa Flytt hit-knappen. Hold s& inne Auto-knappen eller bruk Manuell-knappen for a
flytte roboten til referansepunktet. Trykk pa Fortsett-knappen. Trykk pa Neste.

Trykk pa Sett vendepunkt for a leere roboten tilnaermingsvendepunktet (se 15.5.1). Trykk
pa Neste.

Gjenta trinn 3.

Trykk pa Sett vendepunkt for a leere roboten avslutningsvendepunktet (se 15.5.1). Trykk
pa Neste.

Trykk pa Fulifer.

Du kan na legge til egnede griperhandlingsnoder i Verktgyhandling-mappen i programtreet.
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-
W i

Verktgyhandlingspunkt

Vendepunkt for verktgyhandlingspunkt: Stedet og
posisjonen du vil at roboten skal vaere i nar den
utfgrer en handling for hvert element i et lag.
Vendepunktet for verktgyhandlingspunkt er refe-
ransepunkt som standard, men det kan redigeres i
programtreet ved a trykke pa noden Vendepunkt for
verktgyhandlingspunkt.

Nar du bruker veiviseren, er referansepunktet den
forste posisjonen i det fgrste definerte laget pa
pallen. Referansepunktet brukes til & laere roboten
tilneermingsvendepunktet, vendepunktet for verk-
tgyhandlingspunkt og avslutningsvendepunktet for
hvert element i et lag.

Tilnaermingsvendepunkt: Den kollisjonsfrie posisjo-
nen og retningen du vil at roboten skal ha nar den
tilnaermer seg et element i et lag.

Wy 1
Tilnaerming
Verktgyhandling: Handlingen du vil at robotverktgy-
et skal utfgre for hvert element.
n “' n

Verktgyhandling

I."‘]

Avslutning

Avslutningsvendepunkt: Posisjonen og retningen
du vil at roboten skal ha nar den beveger seg bort
fra et element i et lag.
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(B) Manuell konfigurasjon

1.
2.
3.

8.

Trykk pa Ved hvert element-noden i programtreet.
Trykk pa Manuell konfigurasjon pa Ved hvert element-startskjermen.

Bruk nedtrekksmenyene til & velge et monster og et referansepunktelement. Trykk pa Bruk
dette referansepunktet for 4 sette referansepunktet.

Flytt roboten til referansepunktet ved 3 trykke pa Flytt hit.

Trykk pa Tilneerming-noden i programtreet for a leere roboten tilnsermingsvendepunktet (se
15.5.1). Tilneermingsvendepunktet forblir i samme orientering og retning, uavhengig av
orienteringen til de ulike gjenstandene.

Trykk pa Ved hvert element-noden i programtreet. Gjenta trinn 4.

Trykk pa Avslutning-noden i programtreet for a laere roboten avslutningsvendepunktet (se
15.5.1).

Du kan nd legge til egnede griperhandlingsnoder i Verktgyhandling-mappen i programtreet.

A legge til en separator mellom lag i en palleteringssekvens

Separatorer, som papir eller polystyrenskum, kan plasseres mellom lag i en palleteringssekvens.
For & legge til separatorer mellom lag, fglg instruksjonene nedenfor:

1.
2.

Velg Mgnstre-noden i programtreet.

P& Menstre-skjermen velger du Separator og definerer hgyden ved hjelp av Separatorhgy-
de-tekstboksen. Hvis hgyden ikke er definert, kjgrer ikke programmet.

Velg Lag i programtreet. Pa Lag-skjermen velger du mellom hvilke lag separatorene skal
plasseres (separatorer plasseres automatisk mellom hvert lag).

Trykk pa Separator-noden i programtreet. Trykk pa Sett separator for 4 leere roboten sepa-
ratorposisjonen.

Velg mellom & bruke standardalternativet (A) Separatorveiviser eller (B) Konfigurer separa-
torsekvensen manuelt. Instruksjoner for hvert alternativ fglger nedenfor.

Nar veiviseren er fullfgrt, eller hvis du avbryter veiviseren, vises en mal i programtreet under
Separatorhandling. | tillegg til mappen Verktgyhandling under Separatorhandlingsnode kan du
velge en av fglgende mapper:

Plukk separator for 8 programmere roboten til & plukke opp separatorer til palletering

Slipp separator for & programmere roboten til & slippe separatorer til depalletering
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(A) Separatorveiviser

1. Trykk pa Separatorhandling-noden i programtreet.
2. Trykk pa Neste pa Separatorhandling-skjermen.

3. Trykk pa Flytt hit-knappen og hold inne Auto-knappen eller bruk Manuell-knappen for a
flytte roboten til separatorpunktet. Trykk pa Fortsett-knappen. Trykk pa Neste.

4. Trykk pa Sett vendepunkt for & lzere roboten tilnaermingsvendepunktet (se 15.5.1). Trykk
pa Neste.

5. Gjenta trinn 3.

6. Trykk pa Sett vendepunkt for & lzere roboten avslutningsvendepunktet (se 15.5.1). Trykk
pa Neste.

7. Trykk pa Fullfer.

8. Dukan naleggetil egnede handlingsnoder i Plukk separator-, Slipp separator- og Verktgyhandling-
mappene i programtreet.

(B) Manuell konfigurasjon

1. Trykk pa Separatorhandling-noden i programtreet.
Trykk pa Manuell konfigurasjon pa Separatorhandling-startskjermen.

Flytt roboten til referansepunktet ved a trykke pa Flytt hit.

w0

Trykk pa Tilnaerming-noden i programtreet for a laere roboten tilneermingsvendepunktet (se
15.5.1).

o

Trykk pa Separatorhandling-noden i programtreet. Gjenta trinn 3.

6. Trykk pa Avslutning-noden i programtreet for & leere roboten avslutningsvendepunktet (se
15.5.1).

7. Dukan nalegge til egnede handlingsnoder i Plukk separator-, Slipp separator- og Verktgyhandling-
mappene i programtreet.

Alternativer for a tilpasse et palleteringsprogram
Du kan tilpasse palleteringsprogrammet ditt pa felgende mater:

+ Hvis pallen din ma justeres eller flyttes etter at du har opprettet et palleteringsprogram,
trenger du bare & lzere pallefunksjonen pa nytt. (se 16.3) fordi palletiseringssekvensen
er fastsatt i forhold til funksjonen. Dermed tilpasses alle andre programkomponenter auto-
matisk til den nylig laerte stillingen.

+ Du kan redigere egenskapene til bevegelseskommandoene (se 15.5.1).
+ Du kan endre hastigheter og blandingsradier (se 15.5.1).

+ Dukan legge til andre programnoder i Ved hvert element-sekvensen eller Separatorhandling-
sekvensen.
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15.7.2 Sok

En sgkefunksjon bruker en sensor til 8 avgjgre nar den riktige posisjonen for a gripe eller slippe
et element nds. Sensoren kan vaere en trykknappbryter, en trykksensor eller en kapasitiv sensor.
Denne funksjonen er beregnet for arbeid med stabler med elementer med ulik tykkelse, eller der
de npyaktige posisjonene ikke er kjent eller er for vanskelig & programmere.

Stabling Fjerne fra stabel

o

2y :[i 1 Ii

Ved programmering av en sgkefunksjon ved arbeid pa en stabel ma man definere s startpunktet,
d stabelretningen og i tykkelsen pa elementene i stabelen.

I tillegg til dette ma man ogsa definere tilstanden for nar den neste stabelposisjonen nas, og en
spesiell programsekvens som utfgres ved hver av stabelposisjonene. Hastighet og akselerasjo-
ner ma ogsa angis for bevegelsen som er involvert i stabelposisjonen.

Stabling
<unnamed=>*
e G W oH
= = - : s Ny..  Apne.  Lagre.
> Grunnieggende Q _ Grafikk ~ Variabler
) Avansert
[OUAGCE L —— v
elg sgketype
Flytte-l
§ L8 Fyre-e En sakeoperasjon er definert
o @ Vendepunkt_1
2 = Angi A: Startposisjon
Kraft B Vent B: Stabelens retning
5 @ Pop-up C: Elementets tykkelse
Palletering © stopp
Conveyor ® Corrmentar Velg mellom stabling og fierning fra stabel
Tracking ¢ = Mappe
9 @ Skyfe
I =| <tom I
L. Anrop
== varx_1=2 * force()
9 b Hvis.. - |
=| <tom T a
F Skript 8 . [ X N
& Skt ...
® s 1 I o

I Sek

Stabling Fjerne fra stabel

O Normal tighet e ——— 100% ° 0 o Swmu\er\rug.

Ved stabling beveger robotarmen seg til startposisjonen og beveger seg deretter i motsatt ret-
ning for a sgke etter den neste stabelposisjonen. Nar det blir funnet, husker roboten posisjonen
og utfgrer spesialsekvensen. Neste gang starter roboten sgket fra den lagrede posisjonen inkre-
mentert etter tykkelsen pa elementet langs retningen. Stablingen er ferdig nar stabelhgyden er
stgrre enn et definert nummer, eller nar sensoren avgir et signal.

Versjon 5.4 11-73 e-Series

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.



Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Maler

Fjerne fra stabel

Q _ Grafikic Variabler
> Avansert
> avensere |S— ;
A ¢ e Flern fra stabel

@ Vendepunkt_1

ks = Angi
Kraft B Vent
) @ Pop-up
Palletering O stopp
Conveyor ® [<ommentar F
S jern fra stabel er definert av felgende parametre
UEERIY 9 [ Mappe L
- <tom> I A: Startposisjon
~ B B: Stabelens retning
713 Siayre C: Elerentets tykielse
4 = <tom I c [ o—-—(a
L. Anrop ]
2= varx_1:=2 * force() ]
9 b Hvis
& Skript o " . b s
© Skift 'en neste posisjonen blir funnet nar
B tidtaker _1
@ I8 Fjern fra stabel
Elementtykkelse Delte parametre
@® Startpos.
& i1 Retning 0.0 mm Verktoyhastighet 250 mm/s
& i1 Velg sekvens Verktpyakselerasjon 1200 mm/s2
[ Sekvens for start
' . b e K l! m ! O sekvens etter siutt | Tilbakestill til standardinnstilinger |

O Normal astighet (—— ] 00% ° 0 O 5”‘\‘\uléﬂr'\t].

Ved ned-stabling beveger robotarmen seg fra utgangsposisjonen i angitt retning for a sgke etter
neste element. Tilstanden pa skjermen bestemmer nar neste element er nadd. Nar betingelsen
blir oppfylt, husker roboten posisjonen og utfgrer spesialsekvensen. Neste gang starter roboten
spket fra den lagrede posisjonen inkrementert etter tykkelsen pa elementet langs retningen.

Startposisjon
Startposisjonen er der hvor stablingsfunksjonen starter. Hvis startposisjonen er utelatt, starter
stabelen ved robotarmens naveaerende posisjon.

Retning

default*

> Grunnleggende Q _ Grafikk Variabler
T — Retni

Vendé kt 1
Sok ?ﬂg?n EPUINKE Retningen gis av linjen mellom TCP-posisjonen til to vendepunicter

Kraft B Vent [ Stopp etter 500.0 mm
@ Pop-up

O stopp [ Stopp nér
Conveyor ® [Komrmentar

Tracking % = Mappe

<unnamed>* D ﬁ E
&
Ny Apne.  Lagre

Palletering

@

2 Seyre

=] <torn b
L. Anrop

2= varx_1i=2 * force()

b Hvis

@

B Skript

& Skift ...

® udtaker_1
@ |lg Fjern fra stabel
@® Startpos.
:11 Retning
©-:1i Velg sekvens

I R A-Ral g N :R §

Delte parametre
Verktoyhastighet 10 mm/s
Verktoyakselerasjon 1200 mmy/s?

| Tiibakestil til standardinnstilinger |

O Normal astighet C—— 100% o 0 O SHWJIeHrv;l.

Retningen angis med to posisjoner og beregnes som differansen fra den fgrste posisjons TCP
til andre posisjons TCP.
Merk: Retningen tar ikke hensyn til retningene til punktene.
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Uttrykk for neste stablingsposisjon

Robotarmen beveger seg langs retningsvektoren samtidig som den vurderer om den neste sta-
belposisjonen er nadd. Nar uttrykket er evaluert til Sant utfgres spesialsekvensen.

“ForStart”

Den valgfrie FgrStart-sekvensen kjgres rett fgr funksjonen starter. Denne kan brukes for a vente
pa klarsignaler.

“EtterSlutt”

Den valgfrie EtterSlutt-sekvensen kjgres nar funksjonen er fullfgrt. Denne kan brukes til & sig-
nalisere at transportbandet skal starte, for a forberede neste stabel.

Plukk/plasser-sekvens

Plukk/plasser-sekvensen er en spesialprogramsekvens som utfgres ved hver stablingsposisjon,
tilsvarende palloperasjonen . .

15.7.3 Kraft

Kraftmodus i robotens arbeidsrom gir mulighet for samsvar og kraft ved valgte akser. Alle robot-
armbevegelser i henhold til en kraft-kommando vil veere i kraftmodus. Nar robotarmen beveger
seg i kraftmodus, er det mulig a velge en eller flere akser der robotarmen er kompatibel. Robot-
armen retter seg etter miljget pa en samsvarende akse. Dette betyr at robotarmen vil justere sin
posisjon automatisk for & oppna en valgt kraft. Det er ogsa mulig & la robotarmen pafgre kraft
til sine omgivelser, for eksempel et arbeidsstykke.

Kraftmodus er egnet for bruksomrader der den faktiske TCP-posisjonen langs en forhandsdefi-
nert akse ikke er viktig, men det er ngdvendig med en gnsket kraft langs aksen. For eksempel
hvis robot-TCP-en ruller mot en buet overflate, eller skyver eller trekker et arbeidsstykke. Kraft-
modus stgtter ogsa visse dreiemoment rundt forhdndsdefinerte akser.

Merk: hvis ingen hindringer mgtes i en akse hvor en ikke-null kraft er satt, vil robotarmen prgve
a akselerere langs / rundt den aksen.

Selv om en akse er satt til & vaere kompatibel, vil robotprogrammet fortsatt prgve a flytte robo-
ten langs/rundt den aksen. Kraftkontroll sikrer at robotarmen fortsatt neermer seg den angitte
kraften.

ADVARSEL:
1. Unnga hgy retardasjon rett fgr roboten gar inn i kraftmodus.

2. Unnga hgy akselerasjon i kraftmodus, siden dette vil redusere
ngyaktigheten for kraftkontroll.

3. Unnga bevegelser parallelle med samsvarende akser fgr robo-
ten gar inn i kraftmodus.
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Q _ Grafikic Variabler

-

g g e

® Vendepunkt_1 Programdelen under denne kraftkommandoen vil veere i lkraftmodus. | laraftmodus vil
Sok = Angi roboten veere fri i retningen til den valgte funksjonen, og kan bruke den angitte kraften.
— 2 Vent
ra
@ Pop-up Funksjen
Palletering O stopp
- ®| [ommentar Base v
onveyor
Tracking in- Mapre
9 & Sleyfe
= <tom /F Kraft
2, Anrop ’ 0.0 N
a= varx_1:=2 *force() t
@ & Hvis
F Skript
& SKift
® tidtaker_1
¢ &l Fern fra stabel
@ Startpos.
e i3 Retning
e i Velg sekvens
o |F Kraft v Bruk testknappen under i kombinasjon med
L freedrive-knappen pa teach-tillegget, for & teste
S xEBET
=] —

O Normal Hastighet Co——— 100% Swmuler\rug.

Funksjonsvalg

Funksjonsmenyen brukes for a velge koordinatsystemet (aksene) roboten bruker mens den ar-
beiderikraftmodus. Funksjonene i menyen er de som har blitt definertiinstallasjonen, (se 16.3).

Kraftmodustype

Det er fire forskjellige typer kraftmodus som alle bestemmer hvordan den valgte funksjonen blir
tolket.

+ Enkel: Kun én akse vil vaere kompatibel i kraftmodus. Kraften langs denne aksen er juster-
bar. @nsket kraft vil alltid utgves langs z-aksen til den valgte funksjonen. For linjefunksjoner
er det imidlertid langs y-aksen.

+ Ramme: Rammetypen muliggjgr mer avansert bruk. Her kan kompatibilitet og kraft i alle
seks frihetsgrader velges uavhengig av hverandre.

« Punkt: Nar punktet er valgt, peker y-aksen til oppgaverammen fra robot-TCP-en mot opp-
rinnelsespunktet til den valgte funksjonen. Avstanden mellom robot-TCP-en, og opprinnel-
sespunktet til den valgte funksjonen ma vaere minst 10 mm. Merk at oppgaverammen vil
endres under kjgring ettersom posisjonen til robot-TCP-en endrer seg. Oppgaverammens
x- og z-akse er avhengige av den valgte funksjonens opprinnelige retning.

+ Bevegelse: Bevegelse betyr at oppgaverammen vil endres i henhold til TCP-ens bevegel-

sesretning. X-aksen til oppgaverammen blir projeksjonen av TCP-bevegelsesretningen pa
planet som er dannet av x- og y-aksen for den valgte funksjonen. Y-aksen vil vaere vinkel-
rett i forhold til robotarmens bevegelse, og i x-y-planet til den valgte funksjonen. Dette kan
vaere nyttig ved sliping langs en kompleks bane, hvor det er ngdvendig med kraft loddrett i
henhold til TCP-bevegelsen.
Obs, nar robotarmen ikke er i bevegelse: Hvis kraft-modus aktiveres nar robotarmen star
stille, vil det ikke vaere noen kompatible akser inntil TCP-hastigheten er over null. Hvis, se-
nere mens den fortsatt er i kraft-modus, robotarmen igjen star stille, vil oppgaverammen ha
den samme orienteringen som forrige gang TCP-hastigheten var stgrre enn null.

For de siste tre typene kan den faktiske oppgaverammen vises i sanntid under grafikk-kategorien
(se 15.3), mens roboten arbeider i kraftmodus.
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Valg av kraftverdi

+ Kraftverdi eller dreiemomentverdi kan angis for samsvarende akser, og robotarmen justerer
posisjonen sin for & oppna valgt kraft.

+ For ikke-samsvarende akser, vil robotarmen fglge banen angitt av programmet.

For translasjonsparametere angis kraften i Newton [N], og for rotasjon spesifiseres dreiemoment
i Newtonmeter [Nm].

MERK:
Du ma gjere folgende:

* Bruk skriptfunksjonen hent_tcp_kraft () i en separat trad, for
a lese faktisk kraft og dreiemoment.

+ Huvis faktisk kraft og/eller dreiemoment er lavere enn gnsket,
juster vektor pa skiftengkkelen.

Hastighetsbegrensninger

Maksimal kartesisk hastighet kan settes for kompatible akser. Roboten beveger seg ved denne
hastigheten i kraftkontroll, sa lenge den ikke kommer i kontakt med en gjenstand.

Teste kraftinnstillinger

Pa-/av-knappen, merket med ordet Test, endrer funksjonen til Freedrive-knappen pa baksiden
av leeringsdelen fra normal Freedrive-modus til test av kraftkommandoen.

Nar testknappen er pa og Freedrive-knappen pa baksiden av Laeringsdelen trykkes ned, vil robo-
ten operere som om programmet hadde nadd denne kraftkommandoen, og pa denne maten kan
innstillingene bekreftes fer programmet kjgres i sin helhet. Denne muligheten er spesielt nyttig
for & bekrefte at kompatible akser og krefter er valgt korrekt. Hold robot-TCP med én hand og
trykk pa Freedrive-knappen med den andre, og legg merke til i hvilke retninger robotarmen kan /
ikke kan flyttes. Nar du forlater dette skjermbildet, slas testknappen automatisk av. Dette betyr
at Freedrive-knappen bak pa laeringsdelen igjen brukes til vanlig Freedrive-modus.

Merk: Freedrive-knappen vil kun veere i effekt nar en gyldig funksjon er valgt for Kraft-kommandoen.

15.7.4 Transportbandsporing

Transportbandsporing lar robotarmen spore bevegelsene til opptil to transportband. Transport-
bandsporing defineres i Installasjonsfanen (se avsnittet 16.1.9).
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<unnamed>*

default*

o asion w Logo
Conveyor Tracking Setup

TCP

‘Conveyer 1 (disabled) - ‘

Montering

1/0-
konfigurasjon

O Enable conveyor tracking

Variabler
Oppstart

Glatt
overgang

Hjem
Verktgyets 10
Transportba...

Skrutrekking

> sikkerhet
> Feltbuss

O Normal Hastighet Co——— 100% SHWJIer\ru;n.

Transportbandsporing-programnoden er tilgjengelig for Program-kategorien under Maler. Alle
bevegelser under denne noden vil vaere tillatt mens transportbandet spores, men de er relati-
ve til bevegelsen til transportbandet. Blandinger tillates ikke i transportbandsporing, sa roboten
stopper fullstendig fer den gjgr neste bevegelse.

Spore et transportband
1. | Topptekst trykker du pa Program.
2. Trykk pa Maler og velg Transportbandsporing for a legge til en transportbandstyringsnode

til programtreet. Alle bevegelser oppgitt under transportbandstyringen sporer bevegelsene
til transportbandet.

3. ltransportbandsporing fra Velg transportband-nedtrekkslisten, velges Transportband 1 el-
ler Transportband 2 for 3 definere hvilket transportband som skal spores.

15.8 URCaps

15.8.1 Ekstern TCP URCap

Den eksterne TCP URCap krever at roboten din blir registrert for bruk. For a registrere roboten
din, (se 11.3).
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15.8 URCaps UNIVERSAL ROBOTS
<unnamed> !;3 E E

default

lasjon
Generelt Remote TCP

Siciernet Midtpunkt for eksternt verktey

Funksjoner

Va @ RTCP » + mm
Feltbuss | | ‘ | | | i 1@
Posisjon 7

W URCaps

Screwdriving  * 381,00 mm : % :

installation Y -200,00 mm
Remote TCP Z 300,00 mm S <
Y >f/‘
Retning p Remotei€P 3
RX 0,0000 rad B » -
RY 0,0000 rad
8
RZ 0,0000 rad | , Origin Frame
XA Y
|
Ekstern TCP Controller Daemon |

Kontrollerstatus: STOPPET

Simulation .

Et Midtpunkt for eksternt verktgy (RTCP) er verktgyets senterpunkt fastsatt i rommet i forhold
til robotens sokkel. En RTCP brukes ofte nar programmet krever at roboten skal gripe en del
og flytte den i forhold til et verktgy som er fastsatt i arbeidscellen. RTCP brukes sammen med
RTCP_Flytte-p-kommandoer for & gripe en del og flytte den med konstant hastighet i forhold til
det fastsatte verktgyet. Arbeidsflyten for a definere og navngi en RTCP er som en vanlig TCP (se
16.1.1) og kan gjgres i Installasjonskategoriens oppsett for Midtpunkt for eksternt verktoy-
skjerm. Fordi en RTCP ligner en vanlig TCP, kan du se underdelene i (16.1.1) for & gjore det
folgende:

+ Legag til, gi nytt navn, endre og fjerne RTCP-er
- A forsta standard og aktiv RTCP

+ Leer RTCP-posisjon

* Leer RTCP-orientering

Forskjellen mellom & leere en RTCP-orientering fra en vanlig TCP-orientering er at det ikke er
ngdvendig a velge en Funksjon.

15.8.2 A stille inn RTCP-en fra en Funksjon

Definer en RTCP ved hjelp av en Funksjon for & la roboten jogges i forhold til RTCP mens du
oppretter RTCP-vendepunkter og sirkelbevegelser.

1. Opprett en ny RTCP ved & trykke pa pluss-ikonet eller velge en eksisterende RTCP i rulle-
gardinmenyen.

2. Velg funksjonen i Kopier verdier fra et punkt-funksjon rullegardinmeny for & kopiere verdi-
ene.

3. Bekreft oppdatering av RTCP-posisjon og orienteringsverdier for 8 matche den valgte Funk-
sjonen.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.8 URCaps

15.8.3 Ekstern TCP-bevegelseskommando

RTCP_Flytte-p-kommandoen styrer robotbevegelsen gjennom underliggende vendepunkter og
sirkelbevegelser i forhold til den eksterne TCP-en. RTCP Vendepunkter og Sirkelbevegelser ma
vaere under en RTCP_Flytte-p-kommando og genereres ved 3 trykke pa +Waypoint eller +Cir-
cleMove-knappene pa RTCP_Flytte-p-kommandosiden.

RTCP_Flytte-p-kommandoene definerer verktgyhastigheten og akselerasjon som Robotarmen
har i forhold til Ekstern TCP. Kommandoen Flytt definerer blandingsradiusen som roboten beve-
ger seq i i forhold til RTCP-en.

15.8.4 RTCP flyttetyper
RTCP vendepunkt

flytter verktgyet lineaert med konstant fart og sirkuleere blandinger. Stgrrelsen pa blandingsra-
dius er som standard en felles verdi mellom alle vendepunktene. En lavere verdi gjgr at banen
svinger skarpere, mens en hgyere verdi gjgr banen jevnere. Mens robotarmen beveger seg gjen-
nom vendepunktene med konstant hastighet i forhold til RTCP-en, kan kontrollboksen ikke vente
pa enten en |/0-operasjon eller en handling fra operatgren. Dette kan fgre til stopp av robotar-
mens bevegelse, eller forarsake et beskyttende stopp.

RTCP Sirkelbevegelse
kan bli lagt til en RTCP_flytte-p for a utfgre en sirkelbevegelse. Roboten starter bevegelsen fra
gjeldende posisjon eller startpunkt, beveger seg giennom et ViaPunkt spesifisert pa den sirkulae-
re buen, og et SluttPunkt, som fullfgrer sirkelbevegelsen. Bruk enten en fastsatt eller ubegrenset
modus til & regne ut ekstern verktgyorientering, giennom den sirkulzere buen.

+ Fastsatt modus: Kun startpunktet blir brukt til & definere verktgyorientering.

- Ubegrenset modus: Startpunktet transformerer seg til SluttPunkt for & definere verktgyori-
entering.

MERK:

Den maksimal hastigheten til en sirkelbevegelse kan veere lavere
enn den angitte verdien. Sirkelradiusen er r, den maksimale akse-
lerasjonen er A, og maksimalhastigheten kan ikke overstige Ar pa
grunn av centripetal akselerasjon.

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

15.8.5 RTCP Vendepunkt

Som vanlige vendepunkt lzeres et RTCP-vendepunkt ved a fysisk flytte Robotarmen til stillingen.
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15.9 Det forste programmet UNIVERSAL ROBOTS

Kjor

i - defa -
Q _ Grafilck Variabler

> Maler @ v|RTCP_MoveP Eksternt TCP-vendepunkt

= RTCPVendepunkt_1
¢ ¥ RTCP_Sirkelbevegelse
Ekstern = RTCPViapurict_1 RTCPVendepunkt_1
TCP-bevegelse =/ RTCPSIuttpunkt_1

@ Bruk radius for delt

blanding @ Bruk delte parametre

b O Blanding med radius O Verkteyhastighet

Verktayalcselerasjon

-+ Vendepunkt
+ sirkelbevegelse

O Normal ‘j- Sirmulation .

Laering av RTCP vendepunkter

1. | programfanen legger du inn et RTCP_Flytte-p-node.
2. Pa RTCP_Flytte-p-noden, bruk Set-knappen for a fa opp flytte-skjermen.

3. Pa Flytteskjermen, bruk Leeringsmodaus eller Jog for a posisjonere roboten i en gnsket kon-
figurasjon.

4. Trykk pa det grgnne sjekkmerket.

Konfigurering av et RTCP Vendepunkt

Vendepunkter far automatisk et unikt navn, som du kan endre ved & trykke pa blyantikonet. Blan-
ding gjer at roboten lett kan skifte mellom to baner uten @ matte stoppe ved vendepunktet mel-
lom dem. Blanderadiusen for et vendepunkt kan tas fra RTCP_Flytte-p-noden ved & trykke pa Bruk
Radius For Delt Blanding-radioknappen eller ved & trykke pa Blanding med radius-knappen og
legge inn en verdi.

MERK:

Noder som tar fysisk tid (for eksempel Flytt, vent) kan ikke brukes
som barn av en RTCP_Flytte-p-node. Hvis en ikke-stgttet node leg-
ges til som barn til en RTCP_Flytte-p-node, vil programmet mislyk-
kes i & validere.

15.9

Det forste programmet

Et program er en liste over kommandoer som forteller roboten hva a gjgre. PolyScope tillater
folk med lite programmeringserfaring & programmere roboten. For de fleste oppgaver kan pro-
grammeringen utfgres helt ved hjelp av bergringspanelet uten at det skrives inn noen kryptiske
kommandoer.

Verktgyets bevegelse er den delen av et robotprogram som leerer robotarmen hvordan & bevege
seg. | PolyScope, settes verktgybevegelser ved a bruke en serie av vendepunkter. De kombinerte
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UNIVERSAL ROBOTS 15.9 Det forste programmet

vendepunktene danner en sti som robotarmen skal fglge. Et vendepunkt settes ved a bruke Flytt-
kategorien, ved & flytte roboten til en bestemt posisjon manuelt, eller den kan beregnes ved a
bruke en programvare. Bruk Flytt-kategorien (se 17) for & flytte robotarmen til gnsket posisjon
eller leer posisjonen ved a trekke robotarmen pa plass mens du holder Freedrive-knappen pa
toppen av lzeringsdelen.

Foruten a bevege seg gjennom vendepunkter, kan programmet sende I/0-signaler til andre ma-
skiner pa enkelte punkter i robotens bane, og utfgre kommandoer som hvis...sa og slgyfe, basert
pa variabler og I/0-signaler.

Fglgende er et enkelt program som tillater robotarmen som har startet a flytte mellom to vende-
punkter.

1.
2.

| PolyScope Header File Path, klikker du pa Ny... og velg -programmet.

Under Grunnleggende, trykk pa Vendepunkt for & legge til et vendepunkt til programtreet.
En standard MoveJ skal ogsa legges til programtreet.

. Velg det nye vendepunktet og i kommando-kategorien, trykk pa Vendepunkt.

Pa Flytt verktgy-skjermen, flytt robotarmen ved & trykke pa flyttpilene.
Du kan ogsa flytte robotarmen ved & holde ned Freedrive-knappen og trekke robotarmen til
de gnskede posisjonene.

Nar robotarmen er i posisjon, trykker du pa OK, og det nye venepunktet vises som Vende-
punkt_1.

. Folg trinnene 2 til 5 for & opprette Vendepunkt_2.

. Velg Vendepunkt_2 og trykk pa pil opp til den er over Vendepunkt_1 for & endre rekkefglgen

pa bevegelsene.

. Hold seg klar, hold nede til ngdstoppknappen og i PolyScope Footer, trykk pa Play-knappen

slik at robotarmen beveger mellon Vendepunkt_1 og Vendepunkt_2.
Gratulerer! Du har na opprettet ditt fgrste robotprogram som beveger robotarmen mellom
de to angitte vendepunktene.

ADVARSEL:

1. lkke kjgr roboten inn i seg selv eller noe annet, da dette kan
fore til skader pa roboten.

2. Hold hodet og overkroppen din utenfor rekkevidden (arbeids-
omradet) til roboten. Ikke plasser fingrene hvor de kan bli fan-
get.

3. Dette er bare en hurtigstart-guide til & vise hvor enkelt det er &
bruke en UR-robot. Det forutsetter et ufarlig miljg og en sveert
forsiktig bruker. Ikke gk hastigheten eller akselerasjonen over
standardverdiene. Foreta alltid en risikovurdering fgr du setter
roboten i drift.
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16 Installasjonskategori

16.1 Generelt

Installasjonskategorien lar deg konfigurere innstillingene som pavirker robotens og PolyScope’s
generelle ytelse.

16.1.1 TCP-konfigurasjon

Ko P o — !
Verkteyets senterpunkt verktnyets senterpunkt
TCP TCP - . m
Montering
1/0- Posisjon
konfigurasjon 0.0 mm Y
Variabler v 0.0 mm
Oppstart z 0.0| rm
S‘!'lt’tgi"g Retning -f ,
fzim RX 0.0000|rad
Verktayets 10 R 0.0000 rad
Transportha... RZ 0.0000) rad

Skrutrekking  n tretast og tyngdepunkt
> sikkerhet
weeast [ 000k -
> Funksjoner v ¢ z
> Feltbuss O Tyngdepunkt

Cx 0.0 X
CY 0.0 z
cz 0.0

Normal Hastighet (Cr——— Simulering .

Et verktgysenterpunkt (TCP) er et punkt pa robotens verktgy. TCP er definert og navngitt i Instal-
lasjonsfanen Oppsett for verktgysenter-skjermen (vist ovenfor). Hver TCP inneholder en over-
settelse og en rotasjon i forhold til midten av verktgyutgangsflensen.

Nar den er programmert til & returnere til et tidligere lagret vendepunkt, beveger roboten TCP til
posisjon og orientering lagret i vendepunktet. Nar programmert for lineaer bevegelse, flyttes TCP
lineeert.

X, Y og z-koordinater angir plasseringen av TCP, mens RX, RY og RZ styrer orienteringen. Nér alle
verdier er null, ssammenfaller TCP med midten av verktgyutgangsflensen og anvender koordinat-
systemet som vises pa skjermen.

Legge til, endre navn, modifisere og fjerne TCPer

For a definere en ny TCP, trykk pa Ny-knappen. TCP som ble opprettet mottar et unikt navn
automatisk og blir valgt i nedtrekksmenyen. For & endre navn pa en TCP, trykker du pa Bly-
ant-knappen ved siden av TCP-nedtrekksmenyen. For a fjerne valgt TCP, trykker du pa Fjern-
knappen. Siste TCP kan ikke fjernes.
Du kan endre oversettelsen og rotasjonen til den valgte TCP ved a trykke pa de respektive hvite
tekstfeltene og skrive inn nye verdier.
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UNIVERSAL ROBOTS

16.1 Generelt

Standard og aktiv TCP

Det er en standardkonfigurert TCP, merket med et grgnt merkemerkeikon til venstre for navnet
sitt i Tilgjengelig TCP-rullegardinmenyen. For & sette en TCP som standard, velger du gnsket

TCP og trykk pa Angi som standard.

En TCP-forskyvning er betegnet som aktivt for & bestemme alle linesere bevegelser i kartesisk
koordinatsystem. Bevegelsen til aktiv TCP visualiseres i grafikk-kategorien (se 15.3). Fgr et
program starter, settes standard TCP som aktiv TCP. | et program kan noen av de spesifiserte
TCP-ene bli angitt som aktiv for en bestemt bevegelse av roboten (se 15.5.1 09 15.5.4).

Laere TCP-posisjon

<unnamed>*

default*

TCP

Montering

1/0-

konfigurasjon

0.0

Variabler

0.0

Oppstart

0.0

Glatt
overgang

Hjem

0.0000

Verktoyets 10

0.0000

Transportba...

0.0000

Skrutrekking Nyttelast og tyngdepunkt

P -

O Normal

Hastighet ¢

rad
rad

rad

Lzer TCP-posisjon

@ Flere punkt kreves

Flytt TCP til samme posisjon fra ulike vinkler.

Angi punkt 1

o

Simulering .

Koordinatene til TCP-posisjonen kan beregnes pa felgende mate:

1. Trykk pa TCP-posisjonveiviseren.

2. Velg et fast punkt i robotens arbeidsomrade.

3. Bruk posisjonspiler pa hgyre side av skjermen til & flytte TCP fra minst tre ulike vinkler og
lagre de tilsvarende posisjonene pa verktgyets utgangsflensen.

4. Bruk Sett-knappen a bruke de verifiserte koordinatene til riktig TCP. Posisjonene ma vaere
tilstrekkelig varierte for at beregningen skal fungere ordentlig. Hvis de ikke er tilstrekkelig
varierte, lyser status-LED-en over knappene rgdt.

Selv om tre posisjoner er tilstrekkelig til & bestemme TCP, kan den fjerde posisjonen brukes til
ytterligere a bekrefte at beregningen er riktig. Kvaliteten pa hvert lagret punkt med hensyn til den
beregnede TCP indikeres ved hjelp av en grgnn, gul eller red LED pa den tilhgrende knappen.
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16.1 Generelt UNIVERSAL ROBOTS

Laere TCP-orientering

<unnamed>*
default*

Ny, Apne [
or sjon ogg
VTS BT Lzer TCP-orientering
TCP =
v =
" . . L] m . Ingen funicsion er valgt
Montering
1/0- Velg en funksjon og angi et punkt med verktoyspekeren i retningen av
konfigurasjon 0.0/ mm Z-aksen til den valgte funksjonen.
Variabler 0.0 mm
Oppstart 0.0/ mm
Angi punkt
overgang
Hjem 0.0000) rad
Verktayets 10 0.0000)rad
Transportba... 0.0000jrad

Skrutrekking Nyttelast og tyngdepunkt

7 o

) Funksjoner

BT -

O Normal Hastighet (re—— 100% Simulering .

. Trykk pa TCP Orienteringsveiviseren.

Velg en funksjon fra nedtrekkslisten. (Se 16.3) for ytterligere informasjon om hvordan a
definere nye funksjoner

Trykk pa Velg punkt og bruk Flytt verktgypiler til en posisjon der verktgyets orientering og
tilhgrende TCP sammenfaller med koordinatsystemet til den valgte funksjonen.

Kontroller den beregnede TCP-orienteringen og bruk den pa den valgte TCP ved a trykke pa
Sett-knappen.

Nyttelast

Vekten til robotens verktgy spesifiseres i nedre del av skjermen. Denne innstillingen kan endres
ved a trykke pa det hvite tekstfeltet og skrive inn en ny vekt. Denne innstillingen gjelder for alle de-
finerte TCP-er. For mer detaljer om maksimalt tillatt nyttelast henviser vitil installasjonsmanualen

for maskinvare.

Estimering av nyttelast

Denne funksjonen lar roboten sette riktig nyttelast og tyngdepunktet.

Bruke veiviseren for nyttelastestimering

1.

| installasjonsfeltet, under Generelt, velger du TCP

2. Pa TCP-skjermen, under nyttelast og tyngdepunkt, trykker du pa nyttelast og tyngdepunkt-

sveiviseren.
| veiviseren for nyttelastestimering, trykk pa Neste

Folg trinnene for & angi de fire posisjonene.

Ved innstilling av de fire posisjonene, skal robotarmen beveges i fire forskjellige posisjoner.
Hver posisjon males. Individuelle malinger kan endres ved a trykke pa feltene til tyngde-
punktet og legge inn verdier.

Nar alle malingene er ferdige, trykk pa Fullfgr
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UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Generelt

MERK:
Fglg disse retningslinjene for de beste resultatene for lastestimat:

+ Sjekk at de fire TCP-posisjonene er sa forskjellige som mulig
fra hverandre

« Utfgr malingene innen kort tid

ADVARSEL:

+ Unnga a trekke pa verktgyet og/eller festet nyttelast fgr og un-
der estimeringen

+ Robotmonteringen og vinkelen ma veere riktig definert i instal-
lasjonen

Tyngdepunkt
Verktgyets tyngdepunktet spesifiseres ved & bruke feltene CX, CY og Cz. Innstillingene gjelder for
alle definerte TCP-er. Installasjoner laget fgr versjon 5.2 stgtter at tyngdepunktet kan settes
til TCP dersom de tidligere ble satt. Hvis tyngdepunktet er satt manuelt, i 5.2 eller hgyere, blir
muligheten til & sette tyngdepunktet for TCP fjernet permanent.

ADVARSEL:
Bruk riktige installasjonsinnstillinger. Lagre og last ned installa-
sjonsfilene med programmet.

16.1.2 Montering

+
My, Apre. Lagre.

default*

cor instalasion| Figtta I Logg

Robotmontering og vinkel
TCP T
Montering =
1/0- ;H
konfigurasjon ?
Variabler =
Oppstart Vipp
Glatt '
overgang 45°
Hjem ‘
Verktoyets 10 0,0°
Transportba... .
Skrutrekking 45°

X3

> Funksjoner
) Feltbuss

Rotere robotbasefeste

Lk AR ST 3
O Normal Hastighet (—

Spesifisering av montering av robotarmen har to formal:
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1. Montering av robotarmen vises riktig pa skjermen.

2. Fortelle styreenheten om gravitasjonsretningen.

En avansert dynamikkmodell gir robotarmene glatte og presise bevegelser og lar robotarmen
holde seg i Freedrive-modus. Av denne grunn er det viktig 8 montere robottarmen riktig.

ADVARSEL:

Unnlatelse av a installere robotarmen pa en riktig mate kan resul-
tere i hyppige sikkerhetsstopper og/eller robotarmen beveger seg
nar Freedrive-tasten trykkes.

Hvis robotarmen monteres pa et flatt bord eller gulv, er det ikke ngdvendig med endringer i dette
skjermbildet. Men hvis robotarmen er takmontert, veggmontert eller montert i vinkel, ma dette
justeres ved knappene.

Knappene pa hgyre side av skjermen er for & stille vinkelen pa robotarmens montering. De tre
gverste hgyre sideknappene angir vinkelen til tak (180°), vegg (90°), gulv (0°). Vippe-knappene
angir en fri vinkel.

Knappene pa den nedre delen av skjermen brukes til & rotere monteringen av robotarmen til &
tilpasse den faktiske monteringen.

ADVARSEL:
Bruk riktige installasjonsinnstillinger. Lagre og last ned installa-
sjonsfilene med programmet.

16.1.3 1/0-konfigurasjon

<unnameds* D i E cc
My. i Apne. Lagre.

default*

Visning

TCP

Digital -
Montering
1/0- Inngang Utgang
konfigurasjon digitalinl0] : <Standard=> ~ digital_out[0] : <Standards ~
Variabler digital_in[1] : <Standard> digital_outl1] : Prog-Running
digital_inf2] : Start program digital_out([2] : <Standard>
Oppstart digital_inf3] : Stopp program digital_out[3] : <Standard>
Glatt digital in[4] : <Standard> digital_out[4] : <Standard>
overgang digitalinls] : <Standard= digital_out(5] : <Standard>
Hjem digital inl6] : <Standard> digital_out(6] : <Standard=
digital in[7] : <Standard> digital_out(7] : <Standard>
Verktayets 10
toolin(0]  : <Standard= tool_out[0] : <Standard=>
Transportba... toolin[l] : <Standard> ~ tool out[l] : <Standard> v
Skrutrekking
> Sikkerhet 1/U-kategoristyring
) Funksjoner
> Feltbuss

Handling i program

|Hmygren5e nar det kjerer - lav nar det har stoppet A4 |

O Normal Hastighet (Cr——— 100% ° 0 O S\mu\enrug.

Pa 1/0-oppsettskjermen, kan brukerne definere 1/0-signaler og konfigurere handlinger med I/0-
fanekontrollen.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Generelt

Merk: Nar verktgykommunikasjonsgrensesnittet (TCI) er aktivert, vil ikke analog inngang for verk-
tey veere tilgjengelig.

Delene Inngang og Utgang inneholder lister over typer I/0-signaler, som:

- Digital (standard generell bruk, konfigurerbart og verktgy)
+ Analog (standard generell bruk og verktgy)
+ MODBUS

+ Registre for generell bruk (boolsk, heltall og float) Registrene for generell bruk kan vurderes
av en feltbuss (f.eks. Profinet og Ethernet/IP).

I/0-signaltype
Hvis du vil begrense antallet signaler i listen til delene Inngang og Utgang kan du bruke ned-
trekksmenyen Vis gverst pa skjermbildet for & endre hvilket innhold som skal vises basert pa
signaltype.

Tildele brukerdefinerte navn
For & huske hva signaler gjgr mens roboten brukes, kan brukerne knytte navn til inngangs- og
utgangssignaler.
1. Velg gnsket signal
2. Klikk pa tekstfeltet nederst pa skjermbildet for & angi navn.
3. For atilbakestille navnet til standard, trykk pa Slett.
Et generell formalregister ma ha et brukerdefinert navn for & gjgre det tilgjengelig i programmet
(f.eks. for en Vent-kommando eller det betingede uttrykket for en Hvis-kommando) Komman-

doene Vent og Hvis, beskrives i (15.5.3) og (15.6.4). Du kan finne de navngitte registrene for
generell bruk i velgeren for Inngang eller Utgang pa skjermbildet Uttrykksredigering.

1/0-handlinger og I/0-kategoristyring
Inngangs- og utgangshandlinger Fysiske og digitale Feltbuss I/Oer kan benyttes til & aktivere
handlinger eller agere ut fra statusen til et program.
Tilgjengelige inngangshandlinger:
« Start: starter eller gjenopptar gjeldende program pa en stigende kant. Denne funksjo-
nen er bare aktivert i Fjernkontroll (se 21.4.4).
+ Stopp: Stopper gjeldende program pa en stigende kant.
+ Pause: Setter gjeldende program pa pause pa en stigende kant.
+ Freedrive: Nar inngangen er hgy, er roboten i freedrive ( tilsvarende som for freedrive-
knappen). Inngangen ignoreres hvis et program kjgrer eller andre forhold underkjenner
bruk av freedrive.

ADVARSEL:

Hvis roboten stoppes under bruk av Start-inngangshandlingen, be-
veger roboten seg sakte til forste vendepunkt i programmet, for
det aktuelle programmet utfgres. Hvis roboten settes pa pause un-
der bruk av Start-inngangshandlingen, beveger roboten seg sakte
til stedet der den ble satt pa pause, for det aktuelle programmet
gjenopptas.

Tilgjengelige utgangshandlinger:
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+ Lavgrense nar det ikke kjgrer: Utgangen er lav nar programtilstanden er “stoppet” eller
“pauset”.

+ Heygrense nar det ikke kjgrer: Utgangen er hgy nar programtilstanden er “stoppet” eller
“pauset”.

+ Hoy nar kjgrer, lav nar stoppet: Utgangen er lav nar programtilstanden er “stoppet” eller
“pauset”.

+ Kontinuerlig puls: Utgangen alternerer mellom hgy og lav i et angitt antall sekunder,
mens programmet kjgrer. Sett programmet pa pause eller stopp det for a opprettholde
pulstilstanden.

1/0-kategoristyring Angi om en utgang kontrolleres pa I/O-kategorien (av enten programmere-
re, eller bade operatgrer og programmerere), eller om det kontrolleres av robotprogrammer.

16.1.4 \Variabler

v n <unnameds*
REZ+ QR e DM
Kjor Prog ic v} Logg * e e

allasion| _Fivtte

V Generelt A -
_ Installasjonsvariabler

TCP
Variabel ~ Verdi
Montering

1/0-
konfigurasjon

Variabler
Oppstart

Glatt
overgang

Hjem
Verktayets 10
Transportba...

Skrutrekking

> Sikkerhet
> Feltbuss

Opprett ny

O Normal Hastighet (C———— 100% Simulering .

Variabler som opprettes i Variabler-skjermen her kalles Installasjonsvariabler, og kan brukes ak-
kurat som vanlige programvariabler. Installasjonsvariabler er tydelige fordi de beholder verdien
selv om programmet stoppes og startes igjen, og nar robotarmen og/eller kontrollboksen slas av
og pa igjen. Deres navn og verdier lagres med installasjonen, slik at det er mulig & bruke samme
variabel i flere programmer.

Opprett nye installasjonsvariabler
Nawvn Verdi

i_varn 1 =

Ved a trykke Opprett ny vil det vises et panel med et forslag til navn pa den nye variabelen. Navnet
kan endres, og dens verdi kan legges inn ved & trykke pa et av tekstfeltene. OK-knappen kan bare
klikkes hvis det nye navnet er ubrukt i denne installasjonen.

Det er mulig & endre verdien av en installasjonsvariabel ved & markere variabelen i listen, og
deretter klikke pa Rediger verdi.

For 4 slette en variabel, velg den og trykk pa Slett.
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UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Generelt

Etter & ha konfigurert installasjonsvariablene, ma selve installasjonen lagres for & beholde denne
konfigurasjonen.

Installasjonsvariablene og deres verdier blir ogsa automatisk lagret hvert 10. minutt.

Hvis et program eller en installasjon lastes og en eller flere av programvariablene har samme
navn som installasjonsvariablene, blir brukeren presenteres med alternativer for a Igse proble-
met ved a bruke installasjonsvariablene med samme navn i stedet for programvariablene eller &
Igse problemet automatisk ved 8 omdgpe de motstridende variablene.

16.1.5 Oppstart

default*

<unnameds* D ﬁ E
£
My. Apre. Lagre.

installsion| iyt o5y
“ Generelt | Endringer vil ikike ta effekt for du lagrer installeringen
TCP Standard programfil
Montering Last automatisk inn et standardprogram nr roboten slds pé

1/0-

omiftepnasan [ Last standardprogram:

Variabler

Oppstart Auto-start standardprogram | Kjer-kategorien

Glatt P& lcant til
overgang

Hjem

Verktayets 10 1 Hvis auto-initialiserings-valget nedenfor ogsé er aktivert, kan roboten begynne & bevege seg ved oppstart.

o Dette er bare tigiengelig i flernkontrolimodus.
Transportba...

S Auto-initialiser

> sikkerhet Automatisk initialisere roboten nér hovedstrammen slas pé
> Funksjoner
Auto-bremsen slipper roboten
) Feltbuss . - .
P& <Di.Input> v leant til Lav v

1 Roboten kan bevege seg pa grunn av prosedyren for deaktivering av bremse

Dette er bare tigiengelig i flernkontrolimodus.

O Normal tighet e —) 100% o o O simutering ()

Oppstartsskjermen inneholder innstillinger for automatisk lasting og oppstart av et standardpro-
gram, og for auto-initialisering av robotarmen ved oppstart.

ADVARSEL:

1. Nar automatisk belastning, automatisk start og automatisk
oppstart aktiveres, kjgrer roboten programmet sa snart kon-
trollboksen slas pa hvis inngangssignalet samsvarer med det
valgte signalnivaet. For eksempel vil kantsovergangen til det
valgte signalnivaet ikke vaere ngdvendig i dette tilfellet.

2. Veer forsiktig nar signalnivaet er satt til LAV. Inngangssignaler
er lave som standard, noe som fgrer til at programmet kjgres
automatisk uten 3 utlgses av et eksternt signal.

3. Du ma veere i Fjernkontroll-modus fgr du kjgrer et program
hvor auto-start og auto-initialisering er aktivert.

Laste et oppstartprogram
At standardprogram blir lastet nar kontrollboken slas pa. Videre vil standardprogrammet ogsa
lastes automatisk nar Kjer program-skjermbildet (se 14) kommer opp og ingen program er
lastet.
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Starte et oppstartprogram

Standardprogrammet vil startes automatisk i skjermbildet Kjor program. Nar standardprogram-
met er lastet, og det angitte eksterne inngangssignalet kantovergang blir oppdaget, startes pro-
grammet automatisk.

Ved oppstart, er det ndvaerende inngangssignalnivaet udefinert. A velge en overgang som sam-
svarer med signalnivaet ved oppstart, starter programmet umiddelbart. Videre hvis en forlater
skjermbildet Kjor program eller trykker pa stopp-knappen i kontrollpanelet, vil det deaktivere
auto-startfunksjonen inntil kjgr-knappen trykkes pa nytt.

16.1.6 Verktoy-1/U

<unnamedz= D ﬁ E
+
Ny, Apre. Lo

default*

Tce Velg hvordan verktoy I/U-grensesnittet kontrolleres. Hvis en URCap kontrollerer grensesnittet wvil de brulcerdefinerte innstilingene

overstyres,

Montering
konfigurasjon
Variabler Analoge innganger for verktay Digital utgangsmodus
Oppstart O Anéloge innganger Digital Utgangsmodus for verktey er definert basert pé det
Glatt tillknyttede verktayet
overgang analog_in[2]
: analog_n3] Utgangsspenning for verktay 0 -
Hjem
A sette verkt@yspenningen til 24V kan skade det tiknyttede
Verktayets 10 @ Grensesnitt for kommunikasjon * utstyret hvis det kun er konfigurert til 12V
Transportba... ) ) o
Grensesnittet til verktoykommunikasjon gjer at du lcan
Skrutrekking kommunisere med verkteyet uten eksterne ledninger O Dobbel pin power
> sikkerhet Baudrate 115200 v
> Funksjoner Paritet Ingen v @ Standardutgang
Digital utgang O Senicer (NPN v
> Feltbuss Stopp-bits En v N dane | (P |
RX-uvirksomme tegn 15 Digital utgang 1 |Senker (NPIN) hd |
TX-uvirksomme tegn 3,5

O Normal tighet e — 100% o o o Simu\ering.

I/U Grensesnittkontroll

I/U Grensesnittkontroll gjgr at du kan skrifte mellom brukerkontroll og URCap-kontroll.

1. Trykk pa fanen med Installasjon og under Generelt trykker du pa Verktgy I/U.

2. Under I/U Grensesnittkontroll, velg Bruker for 3 fa tilgang til Analoge innganger for verktgy
og/eller Digitale utgangsmodus-innstillinger. A velge en URCap fjerner tilgang til Analoge
innganger for verktgy og Digitale utgangsmodus-innstillinger.

Verktoyets analoge innganger
Verktesykommunikasjonsgrensesnitt

Verktgykommunikasjonsgrensesnittet TCI gjgr at roboten kan kommunisere med et pdmontert
verktgy via robotens analoge inngang for verktgy. Dette fjerner behovet for ekstern kabling.

Nar verktsykommunikasjonsgrensesnittet aktiveres, vil alle analoge innganger for verktgy vaere
utilgjengelige.

Konfigurere verktsykommunikasjonsgrensesnittet (TCI)

1. Trykk pa fanen med Installasjon og under Generelt trykker du pa Verktgy 1/0.
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2. Velg verktsykommunikasjonsgrensesnitt for a redigere TCl-innstillinger.
Nar TCI aktiveres, vil analog verktgyinngang vaere utilgjengelig for 1/0-konfigurasjon av in-
stallasjonen og vises ikke i inntastingslisten. Analog verktgyinngang er ogsa utilgjengelig
for programmer som vent pa-opsjoner og -uttrykk.

3. I nedtrekksmenyen under kommunikasjonsgrensesnitt, velges ngdvendige verdier.
Eventuelle endringer i verdier vil gyeblikkelig sendes til verktgyet. Hvis installasjonsverdier
er annerledes enn de som verktgyet bruker, vil en advarsel vises.

Digital utgangsmodus

Verktgykommunikasjonsgrensesnittet tillater uavhengig konfigurasjon av digitale utganger. | Po-
lySchope har hver pinne en nedtrekksmeny som tillater valg av utgangsmodus. Fglgende alter-
nativer er tilgjengelige:

+ Synkende: Dette lar pinnen konfigureres i en NPN eller synkende konfigurasjon. Nar utgan-
gen er ay, tillater pinnen en stremflyt til jordingen. Dette kan benyttes i forbindelse med
PWR-pinnen til & lage en full krets (se ??).

« Innhenting: Dette lar pinnen konfigureres i en PNP eller innhentingskonfigurasjon. nar ut-
gangen er pa leverer pinnen en positiv spenningskilde (konfigurerbar i I0-fanen). Dette kan
benyttes i forbindelse med GND-pinnen til 4 lage en full krets (se ??2).

+ Dytt / dra: Dette lar pinnen konfigureres i en dytt / dra -konfigurasjon. nér utgangen er pa
leverer pinnen en positiv spenningskilde (konfigurerbar i I0-fanen). Dette kan benyttes i for-
bindelse med GND-pinnen til & lage en full krets (se ??). Nar utgangen er av, tillater pinnen
en strgmflyt til jordingen.

Etter & ha valgt en ny utgangskonfigurasjon trer endringene i kraft. Den ndveaerende innlastede
installasjonen er modifisert for a reflektere den ny konfigurasjonen. Etter & ha verifisert at verk-
toyets utgang fungerer som forventet, ma du sgrge for a lagre konfigurasjonen for 8 unnga tap
av endringene.

Dobbel pinnespenning

Dobbel pinnespenning benyttes som strgmkilde for verktgyet. Aktivering av dobbel pinnespen-
ning deaktiverer verktgyets standard digitale utganger.

16.1.7 Glatt overgang mellom sikkerhetsmoduser

Nar du bytter mellom sikkerhetsmoduser under hendelser (dvs. Redusert modus-inngang, redu-
sert modusutlgserplan, vernestopp og treposisjonsaktivererende enhet), forsgker Robotarmen
a bruke 0,4s for a opprette en “myk” overgang. Eksisterende applikasjoner har uendret oppfersel
som tilsvarer “hard” koding. Nye installasjonsfiler er standard til “myk” koding.

Justere innstillinger for akselerasjon/retardasjon

1. | kategorien Topptekst trykker du pa Installasjon.
2. | sidemenyen til venstre trykker du pa Generell og velger Glatt overgang.

3. Velg Hard for & ha en hgyere akselerasjon/retardasjon
eller velg Myk for glattere standard overgangsinnstillinger.
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16.1.8 Hjem

<unnameds*
default_1*

Kijor

TCP |

Rediger posisjon |
Montering

1/0-
konfigurasjon

Slett |

Variabler

Oppstart Flytt hit |

Glatt

overgang i ]
Hjem - =
Verktayets 10

3

Transportba...

Skrutrekking Leddposisjon

Base 90,00° | -
Skulder -90,00° L
Héndledd 1 -90,00°
Héndledd 2 90,00°
Héndledd 3 0,00°

O Redusert Hastighet —— Yo Simulering .

Hjem er en brukerdefinert returposisjon for robotarmen. Nar definert er hjemposisjonen tilgjen-
gelig nar det lages et robotprogram. Du kan bruke hjemposisjonen til & definere en trygg hjempo-
sisjon.(Se 13.2.11)

Definere hjem
1. I kategorien Topptekst trykker du pa Installasjon.

2. Under Generelt, velges Hjem.
3. Trykk pa Sett posisjon.

4. Leer roboten til & enten bruke Freedrive eller Overgangsknapper.

16.1.9 Konfigurasjon av transportbandsporing

Konfigurasjonen av transportbandsporing lar det konfigureres bevegelser for opptil to separate
transportband. Innstillingene for transportbandsporing gir flere valg for & konfigurere roboten,
for at den kan arbeide med absolutte eller trinnvise kodere, sa vel som linezere eller sirkuleere
transportband.

Definere et transportband

1. | Topptekst trykker du pa Installasjon.

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

2. Under Generelt velges Transportbandsporing.

3. Benytt Transportbandsporingsoppsett, i nedtrekksmenyen velges Transportband 1 eller
Transportband 2.
Du kan kun velge ett transportband om gangen.

4. Velg Aktiver transportbandsporing

5. Konfigurere Transportbandparametrene (avsnitt 16.1.9) og Sporingsparametrene (avsnitt 16.1.9).
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Transportbandparametre
Gradvis gkende kodere kan kobles til digitale innganger 8 til 11. Dekoding av digitale signaler
kjgrer pa 40 kHz. Bruk av Kvadratur-koder (krever to innganger), gjgr at roboten kan vurdere
farten og retningen pa transportbandet. Hvis retningen til transportbandet er konstant, kan
en enkel inngang brukes, som vil registrere hevet, senket, eller hevet og senket kanter som
bestemmer farten til transportbandet.

Absolutte kodere kan kobles til viaet MODBUS-signal. Dette krever et digitalt MODBUS-utgangsregister
i (avenitt 16.4.1).

Sporeparametre

Lineaere transportband Nar et lineasert transportband er valgt, kan du konfigurere en linjefunk-
sjon i Funksjoner-delen av installasjonen for & bestemme retningen pa transportbandet.
Sikre ngyaktigheten ved a plassere linjefunksjonen parallelt med retningen til transportban-
det, med en stor distanse mellom de to punktene som definerer linjefunksjonen. Konfigurer
linjefunksjonen ved & plassere verktgyet fast mot siden av transportbandet nar man set-
ter opp de to punktene. Dersom linjefunksjonens retning gar motsatt av transportbandets
bevegelse, bruk Reverser retning-knappen.
Avmerkinger per meter viser antall avmerkinger koderen genererer nar transportbandet
beveger seg én meter.

Sirkulaere transportband Ved sporing av en sirkulaer transportgr, ma transportgrens midtpunkt
defineres.

1. Definer midtpunktet i Funksjoner-delen av installasjonen. Verdien av Avmerkinger per
rotasjon ma veere antall avmerkinger som koderen genererer ndr transportbandet rote-
rer én full runde.

2. Velg Roter verktgyet med transportband-feltet for at verktgyorienteringen skal spore
transportbandrotasjonen.

16.1.10 Skrutrekkingsoppsett

Bruk skrutrekkeroppsettet til & konfigurere en skrutrekker.

<unnamed> D = E
=k
ny. Apne. Lagre.

default*

e Skrutrekkingsoppsett

Montering Brulc TCP-siden tl & lkonfigurere TCP pd spissen av skrutreldceren / skruehodet og i
/o @nsket retning. Brul grafikien til hayre for & korrelt forstd og stile inn retningen
konfigurasjon
Variabler
Oppstart [
Glatt '
overgang z
Hjem I/U-signaler Inngang Utgang
Verktgyets 10 Grensesnitt OK Programvalg 1 Start
Transportha... \AHe hd \ \Ve\g hd \ \Ve\g v \ \Ve\g hd
Sl Il<ice OK Programvalg 2 Programvelgforsinkelse
> Sikicerhet \elg -] Velg ~| 1.0 s
) Funksjoner
Klar Programvalg 3
Feltbuss
el *] s d
Programvalg 4

O Normal Hastighet o ——————— 00% Swmuleﬂng.
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A konfigurere en skrutrekker
1. | kategorien Topptekst trykker du pa Installasjon.

2. Under Generelt, velg Skrutrekking, eller lag din egen TCP for skrutrekking ved & trykke pa
TCP under Generelt.

3. Konfigurer I/0-er for skrutrekkeren din under Inngang og Utgang. Du kan bruke Grensesnitt-
listen til a filtrere hva slags I/0-er som vises under Inngang og Utgang.

4. Under Start, velg I/0-en som starter skrutrekkingshandlingen.

Merk: | en hvilken som helst utgangsprogramvalgliste under Utgang, kan du velge en heltallut-
gang for & bytte Programvalg (se 15.6.8) til et nummerfelt.

16.2 Sikkerhet
Se kapittel 13.

16.3 Funksjoner
@B+ QE

jon|__Fiyite i

allasi
) Generelt Funksjoner

> sikicerhet &) EESE

Lagra.
Kot g

@ Verktoy
+ Punkt
/ Linje E
@ Plan
> Feltbuss
[ ]
=]

O Normal Hastighet (Cr———

Funksjonener mer eller mindre en representasjon av en slik gjenstand som er definert ved navn
for referanse i fremtiden, og en seksdimensjonal positur (posisjon og orientering) relativ til ro-
botens sokkel.

Enkelte delpartene til et robotprogram bestar av bevegelser som utfgres relativt til spesifikke
gjenstander i stedet for robotarmens sokkel. Disse gjenstandene kan veere bord, andre maski-
ner, arbeidsmateriale, belter, paller, overvakingssystemer, tomrom eller grenser, som befinner
seginarheten av robotarmen. To forhandsdefinerte funksjoner eksisterer alltid for roboten. Hver
funksjon har sin posisjon definert av konfigurasjonen av robotarmen:

+ Sokkelfunksjonen er plassert med opprinnelsespunktet i robotsokkelens senter (se figur
16.1)

« Verktgyfunksjonen er plassert med opprinnelsespunktet i senteret til den gjeldende TCP-en
(se figur 16.2)
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Figur 16.1: Sokkelfunksjon Figur 16.2: Verktgyfunksjon (TCP)

Brukerdefinerte funksjoner er plassert ved a bruke en metode som bruker den ndveerende posi-
sjonen til TCP i arbeidsomradet. Dette betyr at brukerne kan leere om plasseringer av funksjoner
ved a bruke Freedrive -modus eller “jogging” til & flytte roboten til den gnskede posituren.

Tre forskjellige strategier eksisterer (punkt, linje og plan) for a definere funksjonens positur.
Den beste strategien for en gitt applikasjon avhenger av hvilken type objekt som brukes og pre-
sisjonskravene. Generelt foretrekkes en funksjon basert pa flere inngangspunkter (linje og plan)
hvis det gjelder det bestemte objektet.

For & ngyaktig definere retningen for en linezer transporter, skal to punkter av en linje-funksjon
defineres med s mye fysisk separasjon som mulig. Punkt-funksjonen kan ogsa brukes til & de-
finere en lineer transportgr, men brukeren ma peke TCP i retning av transportgrbevegelsen.
Hvis du bruker flere punkter til & definere posituren til et bord, betyr det at orienteringen er basert
pa posisjonene i stedet for orienteringen til én enkelt TCP. En enkel TCP-orientering er vanskeli-
gere a konfigurere med hgy presisjon.

For a lzere om de forskjellige metodene for a definere en funksjon, se (avsnitt: 16.3.2),
(16.3.3) og (16.3.4).

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

16.3.1 Bruke en funksjon

Nar en funksjon er definert i installasjonen, kan du se det fra robotprogrammet for a knytte robot-
bevegelser (f.eks. MoveJ, MoveL og MoveP kommandoer) til funksjonen (se avsnitt 15.5.1).
Dette gjar det enkelt & tilpasse et robotprogram (f.eks. nar det er flere robotstasjoner, nar en gjen-
stand flyttes under kjgring av et program eller nér en gjenstand flyttes permanent i scenen). Ved &
justere funksjonen til et objekt, flyttes alle programbevegelser i forhold til objektet. For ytterligere
eksempler, se (avsnitt 16.3.5) 0g (16.3.6).

Funksjoner som blir konfigurert som joggbare er ogsa et nyttige verktgy nar du skal flytte roboten
manuelt i kategorien Flytt (delen 17) eller skjermbildet positurredigering (se 17.3.1). Naren
funksjon har blitt valgt som en referanse, vil Flytt verktgy-knappene for oversettelse og rotasjon
operere i det valgte funksjonsomradet (se 17.3) og (17.1), lesing av TCP koordinatene. Hvis
en tabell er for eksempel definert som en funksjon og er valgt som en referanse i Flytt-kategorien,
flytter oversettelse-pilene (f. eks. opp/ned, venstre/hgyre, fremover/bakover) roboten i disse ret-
ningene i forhold til bordet. I tillegg vil TCP-koordinatene ligge i rammen av tabellen.

« | Funksjoner-treet, kan du omdgpe et punkt, en linje eller en plan ved a trykke pa blyantkna-
ppen.

« | Funksjoner-treet, kan du slette et punkt, en linje eller en plan ved & trykke pa Slett-knappen.
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Joggbare

Velg om den valgte funksjonen skal vaere joggbare. Dette bestemmer om funksjonen vises i
funksjonsmenyen pa Flytt-skjermen.

Bruke Flytt robot her

Trykk pa Flytt robot her-knappen slik at robotarmen flyttes mot den valgte funksjonen. P4 slutten
av denne bevegelsen, vil koordinasjonssystemene til funksjonen og TCP stemme overens.

16.3.2 Legge til et punkt

Trykk pa Punkt-knappen for 8 legge til en punktfunksjon i installasjonen. Punkt-funksjonen de-
finerer en sikkerhetsgrense eller en global hjemmekonfigurasjon for robotarmen. Posituren til
punktfunksjonen er definert som posisjonen og orienteringen til TCP-en.

7= default* + Aome e -

Kjer Sllision|  Flytte I 5 e e =

E—— Al
L2 ] pun

> Sikierhet & Base 3 -

@ Verktoy

N Funksjoner o Punkt_1

« Punkt
/ Linje
@ Plan

) Feltbuss

| Flytt hit || Endre dette punktet |

O Normal Hastighet (Cm—— /o Simulering .

16.3.3 Legge til en linje

Trykk pa line-knappen for a legge til en linjefunksjon i installasjonen. Linje-funksjonen definerer
linjer som roboten ma fglge. (f.eks. ved bruk av transportsporing). En linje | defineres som en
akse mellom to punktfunksjoner p7 og p2 som vist i figuren 16.3.

| figur 16.3 utgjgr aksen som er rettet fra det fgrste punktet mot det andre punktet, y-aksen i
koordinasjonssystemet til linjen. Z-aksen er definert av projeksjonen av z-aksen til p7 pa den rette
vinkelen pa linjen. Plasseringen av linjens koordinasjonssystem er den samme som posisjonen
til p1.
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Figur 16.3: Definisjon av linjefunksjonen

<unnamed>* D ﬁ E
+
My Apre. Lagre

default*

[alNe]
00

Kjor Iytte 8] 9
> sikkerhet &) Base |
@ Verktay
Vv Funksjoner / LLine
T o Punkt_1
* Punkt_2 -+
7 Linje
@ Plan
> Feltbuss
[ ]
‘
l . I
£3
Flytt hit

O Normal Hastighet (Co——

16.3.4 Plan-funksjon

Velg plan-funksjonen nar du trenger en ramme med hgy presisjon, f.eks. nar du arbeider med et
overvakingssystem eller nar du kjgrer bevegelser som er relative til et bord.

Legg til en plan
1. I Installasjon, velg Funksjoner.

2. Under Funksjoner, velg Plan.

Laer om en plan

Nar du trykker pa plan-knappen for & opprette en ny plan, hjelper skjermveiledningen til & lage en
plan.

1. Velg Origo
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2. Flytt roboten for & definere retningen av planens positive x-aksen

3. Flytt roboten for a definere retningen av planens positive y-aksen

Planen defineres med hgyrehandsregelen, slik at z-aksen representerer kryssproduktet til x-aksen
og y-aksen, som illustrert nedenfor.

MERK:
Du kan undervise planen i motsatt retning av x-aksen, hvis du vil at
planen skal vaere normalt i motsatt retning.

Endre en eksisterende plan ved a velge Plan og trykk Endre plan. Du vil da bruke samme veiled-
ning som for & laere en ny plan.

16.3.5 Eksempel: Manuell oppdatering av en funksjon for a justere et program

Forestill deg en applikasjon hvor flere deler av et robotprogram er relative til et bord. Figur 16.4
illustrerer bevegelsen fra vendepunkt wp1 og helt til wp4.

Robotprogram
Flytte-le
S1 e : :
MoveL #-funksjonen: P1_var
wpl

wp2
wp3

wp4

Figur 16.4: Enkelt program med fire veipunkter relativ til et funksjonsplan som blir manuelt oppdatert ved
endring av funksjon

Applikasjonen krever at programmet brukes for flere robotinstallasjoner, hvor kun posisjonen til
bordet kan variere litt. Bevegelsen relativ til bordet er den samme. Ved a definere bordets po-
sisjon som en funksjon P17 i installasjonen, kan programmet med en MovelL-kommando som er
konfigurert som relativ til planen, enkelt brukes pa flere roboter kun ved & oppdatere installasjo-
nen med den faktiske posisjonen til bordet.

Dette konseptet gjelder alle funksjoner i en applikasjon, for a skape et fleksibelt program som kan
lgse samme oppgave pa mange roboter selv andre steder i arbeidsomradet kan variere mellom
installasjoner.
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16.3.6 Eksempel: Dynamisk oppdatering av en funksjonpositur

Forestill deg en lignende applikasjon hvor roboten ma bevege seg i et spesifikt mgnster oppa et
bord for a lgse en angitt oppgave (se 16.5).

o — A Y
wp2 ‘5 wpl

P1
np3

wpd

Figur 16.5: A MovelL kommanderer med fire veipunkter i henhold til planfunksjon

Robotprogram
Flytte-le
wpl
y = 0,01
o = pl0,y,0,0,0,0] T
P1_var = positur_trans(P1_var, o) .
Movel #-funksjonen: P1_var | oi >
wpl
wp2
wp3
wp4

Figur 16.6: Angi utligning for planfunksjonen

Robotprogram
Flytte-le
S1
hvis (digital_inndatal[0]) s&
P1_var = P1
annet

P1_var = P2 ’
MoveL #-funksjonen: P1_var ,/l\“‘
wp 1 P1

wp2
wp3
wp4

Figur 16.7: Bytte fra én planfunksjon til en annen

Bevegelsen i forhold til P71 gjentas flere ganger, hver gang med en forskyvning o. | dette eksemp-
let er forskyvningen satt til 10 cm i Y-retningen (se figur 16.6, forskyvninger 07 og 02). Dette
oppnas ved & bruke skriptfunksjonene positur_add() eller positur_trans() for @ manipulere varia-
belen. Det er mulig & bytte til en ny funksjon mens programmet kjgrer, i stedet for a legge til
en utligning. Dette er vist i eksempelet nedenfor (se figuren 16.7), hvor referansefunksjonen for
MovelL-kommandoen P7_var kan bytte mellom to planer P71 og P2.
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16.4 Feltbuss

Her kan du stille inn familien til industrielle datanettverksprotokoller som brukes til sanntids
distribuert kontroll godkjent av PolyScope: MODBUS, EtherNet/IP og PROFINET.

16.4.1 MODBUS-klient I/0 opsett

Kot netalasion| Fiytte

MODBUS-klient |U-konfigurasjon
> sikkerhet
5 rarciorr | teesumeomsmrer

00
00

MODBUS IP-adresse [0 sekvensmodus
EtherNet/IP
PROFINET Type Adresse Navn Verdi
[ ] ‘Registerutgang V‘ ‘ 18‘ MODBUS_1 l:l
Frekvens [Hz] MODBUS-slaveadresse El
Responstid [ms]: ----, Tidsavbrudd: 0, Forespersler mislyktes: 0, Avg. resp. fi ----
® |igital inngang - 260 MODBUS_2
Frekvens [Hz] MODBUS-slaveadresse El
Responstid [ms]: ----, Tidsavbrudd: 0, Forespersler mislyktes: 0, Avg. resp. fi ----

Legg til nytt signal
v
[ Vis avanserte alternativer Oppdater liste

O Normal Hastighet Cr——— Yo Simulering .

Her kan I/U-signaler for MODBUS-klient (master) konfigureres. Tilkoblinger til MODBUS-servere
(eller slaver) pa spesifiserte IP-adresser kan opprettes med inn-/ut-signaler (registre eller digita-
le). Hvert signal har et unikt navn slik at det kan brukes i programmer.

ADVARSEL:
Programmet stopper av a fa tilgang til frakoblede signaler.

Oppdater

Trykk pa denne knappen for & oppdatere alle MODBUS-tilkoblinger. Hvis du oppdaterer, vil alle
modbus-enheter kobles fra, og deretter kobles til igjen. Alle statistikker vil bli slettet.

Legg til enhet
Trykk pa denne knappen for a legge til en ny MODBUS-enhet.

Slett enhet
Trykk pa denne knappen for & slette MODBUS-enheten og alle signaler som er lagt til enheten.

Angi enhetens IP
Her vises IP-adressen til MODBUS-enheten. Trykk pa knappen for & endre den.

Versjon 5.4 11101 e-Series
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Sekvensmodus

Kun tilgjengelig nar Vis avanserte alternativer (se 16.4.1) er valgt. Hvis du velger denne avmer-
kingsboksen, vil dette tvinge modbus-klienten til & vente pa svar fgr den sender neste forespgr-
sel. Denne modusen er et krav for noen feltbuss-enheter. Hvis du skrur pa dette alternativet, kan
det hjelpe nar det finnes flere signaler, og hvis du gker antall foresparsler, vil dette fore til at
signalet blir koblet fra. Merk at den faktiske signalfrekvensen kan veere lavere enn forespurt nar
flere signaler er definert i sekvensmodus. Faktisk signalfrekvens kan observeres i signalstatistik-
ker (se delen 16.4.1). Signalindikasjonslampen vil lyse gult hvis den faktiske signalfrekvensen
er lavere enn halve verdien som er valgt fra nedtrekksmenyen “Frekvens”.

Legg til signal
Trykk pa denne knappen for a legge til et signal til den tilsvarende MODBUS-enheten.

Slett signal
Trykk pa denne knappen for 3 slette et MODBUS-signal til den tilsvarende MODBUS-enheten.

Angi signaltype
Bruk denne rullegardinmenyen til 4 velge signaltype. Tilgjengelige typer er:

Digital inngang En digital inngang er en én-bits kvantitet som leses fra MODBUS-enheten pa
spolen som er angitt i adressefeltet til signalet. Funksjonskode 0x02 (les diskré innganger)
brukes.

Digital utgang En digital utgang (spiral) er en en-bits kvantitet som kan settes til enten hgy eller
lav. Fgr verdien av denne utgangen er blitt satt av brukeren, leses verdien fra den ekster-
ne MODBUS-enheten. Dette betyr at funksjonskoden 0x01 (les spoler) brukes. Nar produk-
sjonen er satt av et robotprogram eller ved a trykke pa angi signalverdi-knappen, brukes
funksjonskoden 0x05 (skriv enkel spole) videre.

Registerinngang En registerinngang er en 16-bits kvantitet lest fra adressen oppgitt i adresse-
feltet. Funksjonskoden 0x04 (les registerinngang) brukes.

Registerutgang En registerutgang er en 16-bits kvantitet som kan angis av brukeren. Fgr verdi-
en av registeret er blitt satt av brukeren, leses verdien av det fra den eksterne MODBUS-
enheten. Dette betyr at funksjonskoden 0x03 (les holderegistre) brukes. Nar produksjo-
nen er angitt av et robotprogram eller ved a spesifisere en signalverdi i angi signalverdi-
feltet, brukes funksjonskoden 0x06 (skriv enkelt register) til & angi verdien pa den eksterne
MODBUS-enheten.

Angi signalnavn
Dette feltet viser adressen pa den eksterne MODBUS-serveren. Bruk tastaturet pa skjermen for &

velge en annen adresse. Gyldige adresser avhenger av produsent og konfigurasjon av MODBUS-
enheten.

Angi signalnavn
Brukeren kan gi signalet et navn ved hjelp av tastaturet pa skjermen. Dette navnet brukes nar
signalet blir brukt i programmer.
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Signalverdi
Her vises den naveaerende verdien av signalet. For registersignaler, uttrykkes verdien som et usig-
nert heltall. For utgangssignaler kan den gnskede signalverdien angis ved hjelp av knappen. Ogsa
for en registerutgang ma verdien for a skrive til enheten sendes som et usignert heltall.

Signalets tilkoblingsstatus

Dette ikonet viser om signalet kan bli riktig lest/skrevet (grgnn), eller hvis enheten svarer uventet
eller ikke er tilgjengelig (grad). Hvis et MODBUS-unntakssvar mottas, vises svarkoden. MODBUS-
TCP-unntakssvarene er:

E1 ULOVLIG FUNKSJON (0x01) Funksjonskoden som er mottatt i sgket er ikke en tillatt handling
for serveren (eller slaven).

E2 ULOVLIG DATAADRESSE (0x02) Funksjonskoden som er mottatt i sgket er ikke en tillatt hand-
ling for serveren (eller slaven), sjekk at den oppgitte signaladressen stemmer overens med
oppsettet av den eksterne MODBUS-serveren.

E3 ULOVLIG DATAVERDI (0x03) En verdi som finnes i forespgrselsdatafeltet er ikke en tillatt
verdi for serveren (eller slaven), sjekk at den angitte signalverdien er gyldig for den angitte
adressen pa den eksterne MODBUS-serveren.

E4 FEIL PA SLAVEENHET (0x04) En uopprettelig feil oppsto mens serveren (eller slaven) forsgk-
te 4 utfgre den forespurte handlingen.

E5 BEKREFT (0x05) Spesialisert bruk i forbindelse med programmeringskommandoer som sen-
des til den eksterne MODBUS-enheten.

E6 SLAVEENHET ER OPPTATT (0x06) Spesialisert bruk i forbindelse med programmeringskom-

mandoer som sendes til den eksterne MODBUS-enheten, slaven (serveren) er ikke i stand
til & svare na.

Vis avanserte alternativer

Denne avkrysningsboksen viser/gjemmer de avanserte alternativene for hvert signal.

Avanserte alternativer
Oppdater hyppighet Denne menyen kan brukes til & endre oppdateringshyppigheten av signa-
let. Med dette menes hvor ofte forespgrsler sendes til den eksterne MODBUS-enheten for
enten lesing eller skriving av signalverdien. Nar frekvensen er angitt som 0, vil modbus-
forespdgrsler startes ved behov, ved bruk av skriptfunksjonene modbus_hent_signal_status,
modbus_angi_utgangs_register, og modbus_angi_utgangs_signal.

Slaveadresse Dette tekstfeltet kan brukes til @ angi en bestemt slaveadresse til forespgrsle-
ne som tilhgrer et bestemt signal. Verdien ma vaere i omradet 0-255 begge inkludert, og
standard er 255. Hvis du endrer denne verdien, anbefales det a se bruksanvisningen til den
eksterne MODBUS-enheten for & kontrollere funksjonaliteten ved endring av slaveadresse.

Koble til igjen telling Antall ganger TCP-tilkobling ble avbrutt, og koblet til igjen.
Tilkoblingsstatus TCP-tilkoblingsstatus.

Responstid [ms ] Tid fra modbus-forespgrselen ble sendt og svar mottatt — denne oppdateres
kun nar kommunikasjon er aktiv.

Feil ved modbus-pakke Antall mottatte pakker som inneholdt feil (f.eks. feil lengde, manglende
data, feil ved TCP-sokkel).
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Tidsavbrudd Antall modbus-forespgrsler som ikke fikk svar.
Forespgrsler mislyktes Antall pakker som ikke kunne sendes pa grunn av ugyldig sokkel-status.
Faktisk frekv. Gjennomsnittlig frekvens pa signalstatusoppdateringer for klient (master). Denne

verdien regnes om igjen hver gang signalet mottar et svar fra serveren (eller slave).

Alle tellere opptil 65535, og deretter nullinnstilt igjen.

Opphavsrett © 2009-2019 tilhgrer Universal Robots A/S. Alle rettigheter reservert.

16.4.2 Ethernet/IP

EtherNet/IP er der du kan aktivere eller deaktivere robotens forbindelse til en EtherNet/IP. Der-
som du aktiverer, kan du velge hvilken handling som skal forekomme i et program nar det fore-
kommer et tap av EtherNet/IP-skannerforbindelse. Disse handlingene er:

Ingen: PolyScope vil ignorere tapet av EtherNet/IP-tilkobling og fortsette med programmet som
normalt.
Pause: PolyScope vil pause det aktuelle programmet. Programmet vil fortsette der det stoppet.

Stopp: PolyScope vil stoppe det aktuelle programmet.
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17 Flytte-kategorien

Pa dette skjermbildet kan du flytte (bevege) robotarmen direkte, enten ved a flytte/rotere robot-
verktgyet, eller ved a flytte robotleddene individuelt.

2% 0N
netalzsjon |\ Flytte U Logg
TCP-posisjon Robot Verktoeyposisjon
Funksjon Alctiv TCP
Visning < | /Tcp x[ 0,00mm Rx[ 0,000rad
[ v| -232,90mm RY|  2,221)raa
' +
z[ 679,40/mm Rz| -2,221|rad
Leddposisjon
1 Base 0.00
[ ] [ 1 ]
TCP-orientering
Skulder -90,00 °
[ ]
Albue 0,00 °
[ N ]
- Handledd 1 -90,00
[ i ]
Handledd 2 0,00 °
[ i ]
Handledd 3 0,00 °
ﬂ? Hjem ’Ii' Freedrive il\ll liposisjon [ T ]

O Normal Hastighet (Crm——— Simulering

17.1 Flytt verktgy

Hold nede én av Flytt verktgy-pilene for a flytte robotarmen i en bestemt retning.

+ Oversett pilene (gverst) flytter robotverktgy-tuppen i indikert retning.

- Roter pilene (nederst) endrer retningen pa robotverktgyet i indikert retning. Rotasjonspunk-
tet er Tool Center Point (TCP), dvs. punktet pa enden av robotarmen som gir et karakteristisk
punkt pa robotens verktgy. TCP er vist som en liten bla ball.

17.2 Robot

Hvis den aktuelle posisjonen til robot-TCP kommer naer et sikkerhets- eller utlgserplan, eller ret-
ningen pa robotverktayet er nzer verktgyets orienteringsendegrense (se 13.2.5), vil det vises
en 3D-representasjon av den naermeste endegrensen.

Merk: Visualiseringen av endegrensene blir deaktivert nar roboten kjgrer et program.

Sikkerhetsplanene er visualiseres i gult og svart med en liten pil som representerer planet nor-
malt, noe som indikerer den siden av planet som robot-TCP er tillatt & bli posisjoneres pa. Utlg-
serplan vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene for
normal modus (se 13.2.2) er aktiv. Verktgyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp
av en sfaerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet.
Pa innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering (vektor).

Versjon 5.4 [I-105 e-Series
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Nar robot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis TCP
er i strid med eller sveert naer & bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen rgd.

Funksjon

| venstre hjgrnet av Robot-feltet, under Funksjon, kan du definere hvordan du kontrollerer robot-
armen i forhold til Visning-, Base- eller Verktgy-funksjoner.

Merk: For & fa den beste fglelsen for & styre robotarmen, kan du velge Visning-funksjonen og
sa Roter piler for & endre visningsvinkelen pa 3D-bildet for 8 samsvare med maten du ser den
virkelige robotarmen.

Aktiv TCP

| hgyre hjgrnet av Robot-feltet, under Aktiv TCP, vil navnet pa det ndvaerende aktive Tool Center
Point (TCP) vises.

Hjem
Hjem-knappen gir tilgang til Flytt robot inn i posisjon-skjermen, hvor du kan holde nede Auto-

knappen (se 14.4) for a flytte roboten inn i en posisjon som ble definert tidligere under instal-
lasjonen (se 16.1.8).

Freedrive

Pa-skjerm Freedrive-knappen lar robotarmen dras til gnsket posisjon/poseringer.

Nullposisjon

Nullposisjon-knappen tillater robotarmen a returnere til en oppreist posisjon.

17.3 Verktgyposisjon

Tekstboksene viser de fullstendige verdiene til TCP i forhold til den valgte funksjonen.
Merk: Du kan konfigurere flere navngitte TCP-er (se 16.1.1). Du kan ogsa trykke pa Rediger
positur for a fa tilgang til Pose Editor-skjermen.

17.3.1 Positur-redigeringsskjerm

Pa denne skjermen kan du angi mal-leddposisjoner, eller en malpositur (posisjon og retning) til
robotverktgyet. Denne skjermen er “frakoblet” og styrer ikke robotarmen direkte.
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<unnameds>*

default*
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Robot

Den aktuelle posisjonen til robotarmen, og den angitte nye malposisjonen vises i 3D-grafikk. 3D-
tegning av robotarmen viser den aktuelle posisjonen til robotarmen, og “skyggen” av robotarmen
viser malets posisjon for robotarmen som styres av de angitte verdiene pa hgyre side av skjer-
men. Trykk pa forstgrrelsesglass-ikonene for a zoome inn/ut, eller dra en finger over for a endre
visningen.

Hvis den angitte posisjonen til robot-TCP er neer et sikkerhets- eller utlgserplan, eller retningen
pa robotens verktgyet er nzer verktgyets orienteringsendegrense (se 13.2.5), vil det vises en
3D-representasjon av den neermeste endegrensen.

Sikkerhetsplanene er visualiseres i gult og svart med en liten pil som representerer planet nor-
malt, noe som indikerer den siden av planet som robot-TCP er tillatt a bli posisjoneres pa. Utlg-
serplan vises i blatt og grent, og en liten pil som peker mot den siden av planet hvor grensene
for normal modus er aktiv (se 13.2.2). Verktgyets orienteringsendegrense visualiseres ved hjelp
av en sfeerisk kjegle sammen med en vektor som angir den aktuelle retningen til robotverktgyet.
Pa innsiden av kjeglen representerer den tillatte det omradet for verktgyets orientering (vektor).

Nar malrobot-TCP ikke lenger er i naerheten av grensen, forsvinner 3D-representasjonen. Hvis
mal-TCP er i strid med, eller svaert naer & bryte en endegrense, blir visualiseringen av grensen
red.

Funksjon og verktgyposisjon

| gverste hgyre hjgrne av skjermen finnes funksjonsvelgeren. Den definerer hvilken funksjon &
styre robotarmen i forhold til

Under funksjonsvelgeren velgeren vises navnet pa det aktive verktgysmidtpunktet (TCP). Se
16.1.1 for ytterligere informasjon om konfigurering av flere navngitte TCP-er. Tekstboksene viser
de fullstendige verdiene til TCP i forhold til den valgte funksjonen. X, Y og Z styrer plasseringen
av verktgyet, mens RX, RY og RZ styrer orienteringen av verktgyet.

Bruk rullegardinmenyen ovenfor RX, RY og RZ-boksene for a velge orienteringen. Tilgjengelige
typer er:

Versjon 5.4 1107 e-Series
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- Rotasjonsvektor [rad] Orienteringen angis som en rotasjonsvektor. Lengden pa aksen er
vinkelen som skal roteres i radianer, og vektoren angir selv aksen som den skal rotere rundt.
Dette er standardinnstillingen.

* Rotasjonsvektor [°] Orienteringen gis som en rotasjonsvektor, der lengden péa vektoren er
vinkelen som skal roteres i grader.

* RPY [rad] Rull, helling og vertikal (RPY) vinkler, der vinklene er i radianer. RPY-rotasjonsmatrise
(X, Y’, Z"-rotasjon) angis med:

R,py(v,8,0) = Rz(a) - Ry (B) - Rx(7)
« RPY [°] rull, helling og vertikal (RPY) vinkler, hvor vinklene er i grader.

Verdier kan redigeres ved a klikke pa koordinatsystemet. Trykk pa +- eller --knappene til hgyre for
en boks for & legge til eller trekke fra en verdi til/fra aktuell verdi. Trykk og hold nede en knapp for
a direkte gke / redusere verdien. Jo lenger knappen er nede, jo stgrre vil gkningen / reduksjonen
bli.

Leddposisjoner

Gjer det mulig & spesifisere de enkelte leddposisjonene direkte. Hver leddposisjon kan ha en
verdi i omradet —360° til 360°, som er leddgrensene. Verdier kan redigeres ved 3 klikke pa ledd-
posisjonen. Trykk pa +- eller —-knappene til hgyre for en boks for & legge til eller trekke fra en
verdi til/fra aktuell verdi. Trykk og hold nede en knapp for & direkte gke / redusere verdien. Jo
lenger knappen er nede, jo stgrre vil gkningen / reduksjonen bli.

OK-knapp

Hvis dette skjermbildet ble aktivert fra kategorien F1ytt (se 17), vil du ga tilbake til F1ytt-kategorien
ved a klikke pa ok-knappen hvor robotarmen vil flytte til det angitte malet. Hvis den siste an-
gitte verdien var et verktgykoordinat, vil robotarmen flytte til malposisjon ved hjelp av Flytte-li-
bevegelsestypen, mens robotarmen vil flytte til malposisjon ved hjelp av Flytte-le-bevegelsestypen,
hvis en leddposisjon ble oppgitt sist. De forskjellige bevegelsestypene er beskrevet i 15.5.1.

Avbryt-knapp

Trykk pd Avbryt-knappen for a forlate skjermbildet og forkaste alle endringer.

17.4 Leddposisjon

Leddposisjon-feltet lar deg kontrollere individuelle ledd direkte. Hvert ledd beveger seg langs et
standard leddgrenseomrade fra —360° til +-360°, definert av en horisontal linje. Nar linjen er nadd,
kan du ikke flytte leddet lengre.

Merk: Du kan konfigurere ledd med et posisjonsomrade som skiller seg fra standard (se 13.2.4),
dette nye omradet er indikert med en rg@d sone inni den horisontale linjen.
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UNIVERSAL ROBOTS

ADVARSEL:

1.

| kategorien Innstillinger, dersom gravitasjonsinnstilling
(se 16.1.2) er feil, eller robotarmen baerer en tung last, kan
robotarmen begynne a bevege seg (falle) nar du trykker pa
kategorien Freedrive. | sa fall slipper du Freedrive igjen.

. Bruk riktige installasjonsinnstillinger (f.eks. robotens monte-

ringsvinkel, nyttemengde og nyttelast for tyngdekraften). Lag-
re og last ned installasjonsfilene sammen med programmet.

Lastbelastningsinnstillinger og robotmonteringsinnstillinger
ma stilles inn riktig for du bruker Freedrive-knappen. Hvis dis-
se innstillingene ikke er korrekte, vil robotarmen bevege seg
nar du aktiverer Freedrive.

Freedrive-funksjonen ma bare brukes i installasjoner der ri-
sikovurderingen tillater det. Verktgy og hindringer ma ikke ha
skarpe kanter eller klempunkter. Sgrg for at alt personell hol-
der seg utenfor rekkevidden av robotarmen.
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I/U-kategori

18.1 Robot
RE 2 +QH

allsjon__Flyite Logg

Konfigurerbar inngang Konfigurerbar utgang Digital inngang Digital utgang
Robot 54
~Guard Reset 4 o4 0 4 oeJ 4
5-Guard Reset 5 10ds 1 5 Prog-Running | | (5
2 6 2 s Start-Prog 6 2J s
3 7 37 Stop-Prog 7 3J3dz

Analog inngang

Verktoy digital inngang Verktey digital utgang

ov 1ov
Strem
analog_in[1] 0,00V —
oV 1o0v
Analog utgang Verktey analog inngang
| t[0 analog_in[2] 000V Spenning
analog_out[0] ' Strem o ov
4,00 mA
analog_in[3] 0.00V Spenning
B . [ 1ov

4,00 mA

O Normal Hastighet (Cr——— Simulering .

Pa dette skjermbildet kan du alltid overvake og angi direkte I/U-signaler fra / til robotens . Skjerm-
bildet viser gjeldende tilstand for I/U, inkludert under programkjgring. Hvis noe endres under
programkjering, stopper programmet. Ved programstopp beholder alle utgangssignaler sine til-
stander. Skjermbildet oppdateres ved bare 10 Hz, sa et sveert hurtig signal vises kanskje ikke
skikkelig.

Konfigurerbare I/U-er kan vaere reservert for spesielle sikkerhetsinnstillinger som er definert i av-
snittet for konfigurasjon av sikkerhets I/U for installasjonen (se 13.2.9). De som er reservert
vil ha navnet pa sikkerhetsfunksjonen i stedet for et standard eller brukerdefinert navn. Konfigu-
rerbare utganger som er reservert for sikkerhetsinnstillinger er ikke vekslingsbare og vil kun bli
vist som LED.

De elektriske detaljene til signalene er beskrevet i kapittel 2?.

Spenning | Utgangsspenning for verktgy kan kun konfigureres nar Verktgyutgang kontrolleres
av Brukeren. A velge en URCap fjerner tilgang til Spenning.

Analoge domeneinnstillinger De analoge 1/0 kan settes til enten strgm [4-20mA] eller spen-
ning [0-10V]-utsignal. Innstillingene blir husket for eventuelle senere oppstarter av styreenheten
til roboten nér et program lagres. A velge en URCap i Verktgyutgang, fierner tilgang til domene-
innstillinger for de analoge Verktgyinngangene.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS

Verktoykommunikasjonsgrensesnitt Nar verktgykommunikasjonsgrensesnittet TCI er akti-
vert, vil ikke analog inngang for verktgy veaere tilgjengelig. Pa I/U-skjermbildet, vil feltet Verktgy-
inngang endre seg, som vist nedenfor.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
MERK:

Nar Dobbel pinnespenning er aktivert, ma verktgyets digitale ut-
ganger ha navn som fglger:

- verktgy_ut[0] (effekt)
« verktgy_ut[1] (GND)

Feltet med Verktgyutgang er illustert nedenfor.
Tool Digital Output

Power GND

Current

OO0 mA

18.2 MODBUS

Skjermbildene nedenfor viser MODBUS-klient 1/0-signaler ettersom de settes opp i installasjo-
nen. Med nedtrekksmenyene pa toppen av skjermen kan du endre det viste innholdet basert pa
signaltype og MODBUS-enhet dersom mer enn en er konfigurert. Hvert signal pa listen innehol-
der dets tilkoblingsstatus, verdi, navn og signaladresse. Utgangssignalene kan byttes dersom
tilkoblingsstatusen og valgte faner for I/0-kontroll tillater det (se 16.1.3).
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Innganger

MODBUS

Utganger

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

MODBUS-enhet: 10.0.0.2
%] 0/ MODBUS_3[18]

MODBUS-enhet: 127.0.0.1

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

MODBUS_8 [20]

G666 6GGOGG

MODBUS_9 [21]
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19 Logg-kategorien

Avlesinger Leddbelastning

Styreenhetstemp. 24.0 °C o Base OK — z::c 0,0V 1 0

Nettspenning 48,0V 1) Skulder oK —c 0,0V P ]

Gj.snittlig roboteffekt ow 2 Albue oK e 0,0V

Gleldende 0,0A 3 Héndledd 1 oK —rar 0,0V z I

|/U-strem 0A 4 Handledd 2 oK = 0,0V

Verktaystrom 0 maA 5 Handledd 3 oK —rr 0,0V (R (A
Datologg

2019-05-20 07:36:36 Visning: lI‘ @ 9
‘ 2019-05-20 07:36:33.790 PolyScope COAD ~

Velg en hendelse fra datologgen for & vise mer
informasjon.

Normal g — Simulering .

19.1

Avlesinger og leddbelastning

Den gverste halvdelen av skjermen viser tilstanden for robotarmen og kontrollboksen.

Den venstre delen av skjermen viser informasjon relatert til kontrollboksen, mens den hgyre de-
len av skjermen viser informasjon om robotledd. Hvert ledd viser temperaturen til belastningen
av leddet og spenningen.

19.2

Datologg

Den fgrste kolonnen kategoriserer alvorlighetsgraden av loggoppfaringen. Den andre kolonnen
viser tidspunkt for mottak av meldingen. Den neste kolonnen viser avsenderen av meldingen.
Den siste kolonnen viser selve meldingen. Meldinger kan filtreres ved & velge de avlange kna-
ppene som korresponderer til alvorlighetsgraden. Figuren ovenfor viser feil som vil vises mens
informasjons- og varselmeldinger vil bli filtrert. Noen loggmeldinger er utformet for a gi mer in-
formasjon vist pa hayre side, etter & ha valgt loggoppf@ringen.

19.3

Lagrer feilrapporter

En detaljert statusrapport er tilgjengelig nar et ikon for papirklipp vises pa logglinjen.

+ Velg en logglinje og trykk pa knappen lagre rapport for a lagre rapporten til en USB-stasjon.

+ Rapporten kan lagres mens et program kjgrer.
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MERK:
Den eldste rapporten slettes nar en ny genereres. Kun de fem siste
rapportene lagres.

Felgende listen over feil kan spores og eksporteres:
* Feil
* Interne PolyScope-unntak
+ Beskyttende stans
+ Uhandtert unntak i URCap

+ Overtredelse

Den eksporterte rapporten inneholder et brukerprogram, en logg, en installasjon og en liste over
tjenester som kjgrer.
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20 Program- og installasjonsbehandling

ABCDE
defaul*

Filbehandleren refererer til tre ikoner som lar deg opprette, laste inn og konfigurere programmer
og installasjoner: Ny..., Apne... og Lagre.... Filbanen viser ditt aktuelle nedlastede programnavn
og type Installasjon. Filbanen endres nar du lager eller laster inn et nytt programeller en instal-
lasjon. Du kan ha flere installasjonsfiler for en robot. Programmer oppretter last og bruker den
aktive installasjonen automatisk.

20.1 Apne...

Lar deg laste et program og/eller installasjon.

N

Program Variabler

stalasion _Flytte I Logg

Status

Stoppet

Robotalder

Dager Timer Minutter  Sekunder

0 00 02 51

O Vis vendepuniter

O Normal Hastighet Cr—— 100% Simulering .

A apne et program

1. | Filbehandleren. Trykk pa Apne ... og velg Program.
2. P4 Last inn program-skjermen, velg et eksisterende program og klipp pa Apne.

3. I filbanen, kontroller at gnsket programnavn vises.
A apne en installasjon.

1. Trykk pa Apne... i Program- og installasjonsbehandlingen og velg Installasjon.

2. P4 Last ned robotinstallasjon-skjermen, velg en eksisterende installasjon og trykk p& Apne.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Ny ...

3. | Sikkerhetskonfigurasjonsboksen, velg Bruk, og omstart for & starte roboten pa nytt.
4. Velg Angi installasjon for a angi installasjon for det gjeldende programmet.

5. I filbanen, kontroller at gnsket installasjonsnavn vises.

20.2 Ny...

Lar deg lage et nytt program og/eller installasjon.

Program Variabler

00
[alNe]

‘i. n ABCDE

7 E default D Aﬁ E

Flytte U Logg Wy SFn bz
[ program

g Installasjon

ABCDE

Status

Stoppet

Robotalder

Dager Timer Minutter Sekunder

0 00 02 51

O Vis vendepunicter

O Normal Hastighet Co——— 100% SHWJIer\ru;n.

A lage et nytt program

1. | Filbehandleren. Trykk pa Ny... og velg Program.

2. Pa Program-skjermen, konfigurer ditt nye program slik du gnsker.

3. | Filbehandleren, trykk pa Lagre ... og velg Lagre alle eller Lagre program som ...
4. Pa Lagre program som-skjermen, tildel et filnavn og trykk pa Lagre.

5. I filbanen, kontroller at gnsket programnavn vises.

A lage en ny installasjon
Merk: Du ma lagre en installasjon til bruk etter at roboten slas av.

1. | Filbehandleren. Trykk pa Ny... og velg Installasjon.

2. Klikk pa Bekreft sikkerhetskonfigurasjon.

3. Pa Installasjonsskjermen, konfigurer din nye installasjon slik du gnsker.

4. | Filbehandleren, trykk pa Lagre... og velg Lagre og Lagre installasjon som....
5. Tildel et filnavn og trykk pa skjermen Lagre pa Lagre robotinstallasjon.

6. Velg Angi installasjon for & angi installasjon for det gjeldende programmet.
7. | Filbane, kontroller at nytt installasjonsnavn vises.
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20.3 Lagre...

[ agre atie

P

Program Variabler

2 Lagre installasjon som...

sStatus

Stoppet

Robotalder

Dager Timer Minutter  Sekunder

0 00 02 51

O vis vendepunkter

Simulering .

Lagre ... foreslar tre alternativer. Alt etter hvilke program/installasjoner du laster opp-lager, kan
du:

Lagre alle for & lagre det aktuelle programmet og installasjonen umiddelbart uten at systemet
ber om & lagre et annet sted eller annet navn. Merk: Dersom ingen endringer gjgres i Program-
installasjon, vil Lagre alle...-knappen vises som deaktivert.

Lagre program som... for 4 lagre det nye programnavnet- og plasseringen. Merk: den aktuelle
installasjonen er ogsa lagret, med eksisterende navn og plassering.

Lagre installasjon som ... for & endre det nye installasjonsnavnet- og plasseringen. Merk: det
aktuelle programmet er lagret, med eksisterende navn og plassering.

20.4 Filbehandler

M 2 ¢ Q

& X § m =
ny Kippie Kopier Umim Sl Ginysan -
f

[&] ABCDEUrp

StartABCDE.Urp

Filnavn:
StartABCDE.urp

Filcer:

Universal Robots programfiler

-]

O Normal
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Dette bildet viser lasteskjermen, som har fglgende knapper:

Navigasjons-sti Filstien viser en liste over de stiene som fgrer til den navaerende plasserin-
gen. Ved a velge et mappenavn i listen, endres filstien til denne katalogen og viser den i filvalg-
omradet.

Filvalgomrade Trykk pa navnet pa en fil for & apne den. Kataloger velges ved a trykke pa navnet
i et halvt sekund.

Fil-filter Du kan spesifisere filtypene som vises.

Filnavn Den valgte filen vises her. Nar du lagrer en fil, bruker du tekstfeltet til & skrive inn filnav-
net manuelt.

Handlingsknapper Kommandolinjen bestar av en rekke knapper som gjgr det mulig 8 handtere
filer.
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21 Hamburger-meny

21.1 Hijelp

Du finner definisjoner for alle elementer som utgjgr PolyScope-evnene.

1. I hgyre hjgrne av Toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Hjelp.
2. Klikk pa et av de rgde spgrsmalstegnene som vises for a definere gnsket element.

3. | gverste hgyre hjgrnet pa element-definisjon-skjermen trykker du pa red X for & ga ut av
Hjelp.

21.2 Om

Du kan vise Versjon og Juridiske data.

1. Trykk pa Hamburger-menyen og velg Om.
2. Trykk pa Versjon eller Juridisk for a vise data.

3. Trykk pa Lukk for & ga tilbake til skjermen din.

21.3 Innstillinger

Tilpass PolyScope-innstillinger

1. I toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyen og velger Instillinger.

2. Velg et element for a personifisere i sidemenyen til venstre. Merk: Hvis et operasjonsmodus-
passord ble angitt i sidemenyen er System kun tilgjengelig for programmereren.

3. Nede til hgyre trykker du pa Bruk og Start pa nytt for & innfgre dine endringer.

4. Nede til venstre trykker du pa Avslutt for a lukke skjermen uten endringer.

21.3.1 Preferanser
Sprak

Du kan endre PolyScope-spraket og maleenhet (Metrisk eller Imperial).

Klokkeslett
Du kan se og/eller justere den aktuelle tiden som vises pa PolyScope.

1. | toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyikonet og velger Innstillinger.
2. Under Preferanser, velg Klokkeslett.
3. Verifiser og/eller juster Klokkeslett og/eller Dato etter gnske.

4. Trykk pa Bruk og Start pa nytt for & innfgre dine endringer.

Klokkeslett og tid vises i logg-kategorien (se 19.3) under Datologg.
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UNIVERSAL ROBOTS 21.4 System

Skjul Glidebryter

Glidebryter ligger pa bunnen av skjermbildet Kjgr-kategorien og tillater operatgren & endre has-
tigheten av et program som pagar.

1. | toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyikonet og velger Innstillinger.
2. Under Preferanser, trykker du pa Kjgreskjermen.

3. Velg avkrysningsboksen for a vise eller skjule Glidebryter.

21.3.2 Passord
Modus

Operasjonsmodus-passordet forhindrer uautorisert modifisering av robotoppsett ved a skape to
forskjellige brukerroller pa PolyScope: Automatisk og manuelt. Nar du setter operasjonsmodus-
passordet, kan programmer eller installasjoner bare opprettes og lastes ned i manuelt-modus.
Hver gang du gar inn i manuelt-modus, ber PolyScope om passordet som tidligere ble angitt pa
denne skjermen.

Sikkerhet
Sikkerhetspassordet forhindrer uautorisert modifisering av sikkerhetsinnstillinger.

21.4 System
21.4.1 Oppdater

Installer oppdateringer fra en USB-enhet for a sgrge for at robotprogramvaren er oppdatert.

Oppdaterer programvare

1. | toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyikonet og velger Innstillinger.
2. Under Systemet, trykk pa Oppdater.
3. Sett inn en USB-enhet og trykk pa Sek for a vise gyldige oppdateringsfiler.

4. Velg gnsket versjon i listen over gyldige oppdateringsfiler og trykk pa Oppdater for 3 instal-
lere.

ADVARSEL:
Sjekk alltid programmet/programmene etter en programvareopp-
gradering. Oppgraderingen kan endre banene i programmet ditt.

21.4.2 Nettverk

Du kan konfigurere robottilkobling til et nettverk ved a velge en av tre tilgjengelige nettverksme-
toder:

- DHCP
+ Statisk adresse

+ Deaktivert nettverk (hvis du ikke gnsker & koble roboten din til et nettverk)

Avhengig av nettverksmetoden du velger, konfigurerer du nettverksinnstillingene:
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+ |IP adresse

+ Nettverksmaske

+ Standard Gateway

+ Foretrukket DNS-server

« Alternativ DNS-server

Merk: Trykk pa Bruk for a bruke endringer.

21.4.3 URCaps

Du kan handtere dine eksisterende URCaps eller installere en ny en i din robot.

1. I toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Innstillinger.
2. Under System, trykker du pa URCaps.

3. Trykk p& knappen +, velg .urcap-filen og trykk pa Apne Merk: Kontroller flere detaljer om
den nye URCap ved a velge den i Aktiv URCaps-feltet. Mer informasjon vises i URCap-
informasjon-feltet nederst.

4. Hvis du gnsker a fortsette med installasjonen av URCap, trykk pa Start pa nytt. Etter det
trinnet er URCap installert og klart for bruk.

5. For & fjerne en installert URCap, velg den fra Active URCaps og trykk pa -knappen og trykk
Start pa nytt slik at endringer kan tre i kraft.

21.4.4 Fjernkontroll

En robot kan enten veaere kontrollert lokalt (kontrollert fra Teach Pendant) eller fjernkontrollert
(kontrollert eksternt).

—@ Lokal kontroll tillater ikke

Sla pa og frigjer bremser som sen- | Bevege roboten fra flytte-kategorien
des til roboten over nettverket

Fjernkontroll tillater ikke

Motta og gjennomfgre robotpro- | Startiprogrammer fra Teach Pendant
grammer og installasjon sendt til ro-
boten over nettverket

Autostart av programmer ved opp- | Last inn programmer og installasjoner
start, styrt fra digitale innganger fra Teach Pendant

Autostart bremsefrigivelse ved opp- | Freedrive
start, styrt fra digitale innganger
Start av programmer, styrt fra digi-
tale innganger

Kontroll av roboten via nettverk eller digital inngang er som standard begrenset. Aktivering og
valg av Fjernkontroll-funksjonen fjerner denne restriksjonen. Aktiver Fjernkontroll ved a bytte til
Lokal kontroll (PolyScope-kontroll) pa roboten, slik at all kontroll over kjgrerprogrammer og ut-
forelse av skript utfgres eksternt.

Merk: Aktiver fjernkontrollfunksjonen i Innstillinger for a fa tilgang til fiernmodus og lokal modus
i profilen.
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UNIVERSAL ROBOTS 21.5 Stopp driften pa roboten

Aktiverer Fjernkontroll
1. | toppteksten trykker du pa Hamburger-menyen og velger Innstillinger.
2. Under System, velg Fjernkontroll.

3. Trykk pa Aktivere for & gjgre fjernkontrollfunksjonen tilgjengelig. PolyScope forblir aktiv.
Merk: Aktivering av fjernkontroll fgrer ikke til umiddelbar start av funksjonen. Den lar det
bytte fra Lokal kontroll til Fjernkontroll.

4. | profilmenyen velger du Fjernkontroll for & endre PolyScope. Merk: Du kan ga tilbake til
Lokal kontroll ved & bytte tilbake i profilmenyen, eller velge Operatgr eller Programmerer
dersom et passord er spesifisert.

MERK:

+ Selg om fjernkontroll begrenser dine handlinger i PolyScope,
kan du fortsatt kontrollere robotens tilstand.

+ Nar et robotsystem er slatt avi Fjernkontrollen, starter den opp
i Fjernkontrollen.

21.5 Stopp driften pa roboten

Stopp driften pa roboten-knappen lar roboten skru seg av og starte pa nytt.

Sla av roboten
1. | toppteksten, trykker du pa Hamburger-menyen og velger Sla av roboten.

2. Nar Sla av roboten-dialogboksen vises, trykker du pa Sla av.
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