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10.1 Zaklady k PolyScopu

PolyScope je grafické pouzivatel'ské rozhranie (GUI) na ruénom ovladacom paneli ktoré ovlada
rameno robota, riadiacu skrinku a vykonava programy.

A : Hlavicka s kartami/ikonami, ktoré sltzia na pristup k interaktivnym obrazovkam.

B : Paticka s tlacidlami na ovladanie nahratych programov.

C : Obrazovka s polami na spravovanie a sledovanie ¢innosti robota.

RE24QH A B omod
Run —

Proaram  Installation  Move 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

May 7, 2018

Speed C— 100% B ° o o e |

Poznamka: Pri spusteni sa mozZe objavit dialégové okno Neda sa pokracovat. Na zapnutie robota
musite vybrat moznost Prejst na inicializaénu obrazovku.

10.1.1 lkonky/karty Hlavicky

Spustit je jednoduchy sposob obsluhy robota pomocou uz napisanych
programov.

Program vytvara a/alebo upravuje programy robota.

InStalacia konfiguruje nastavenia ramena robota a externé vybavenie,
napr. pripevnenie a zabezpecenie.

Pohyb ovlada a/alebo reguluje pohyb robota.

Verzia 5.5 11-3 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 10.1 Zaklady k PolyScopu

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

Y# V/V monitoruje a nastavuje zivé signaly vstupu/vystupu do riadiacej
skrinky robota a z ne;j.

Dennik indikuje zdravotny stav robota a upozornenia a chybové hlasenia.

Spravca programu a inStalacie vybera a
zobrazuje aktivny program a instalaciu (pozri 20.4). Poznédmka: Cesta suboru,
Novy, Otvorit a UloZit spolu tvoria Spravcu programu a instalécie.

Novy... vytvara novy Program alebo InStalaciu.

Otvorit... otvara uz vytvoreny a uloZeny Program ¢i Instalaciu.

Ulozit... ulozi Program, Instalaciu alebo oba naraz.

Poznamka: lkonky Automaticky rezim a Manualny rezim sa v HlaviCke zobrazia, len ak ste na-
stavili heslo prevadzkového rezimu.

™ Manualny indikuje, Ze robot m4 nac&itané manuélne prostredie. Tuknutim
ho prepnete na automatické prostredie.
Poznamka: lkony lokalneho rezimu a dialkového rezimu su pristupné len vtedy, ked je zapnuté
dialkové ovladanie.

M Lokalny indikuje, Ze robot mozno ovladat lokalne. Tuknutim ho prepnete
na dialkové ovladanie. Na pristup k ikone Lokalny rezim musi byt nastavené
heslo.

™ Dialkovy indikuje, Ze robot mozno ovladat zo vzdialeného miesta. Tuknu-
tim ho prepnete na lokalne ovladanie.

cc
Kontrolny sticet zobrazuje aktivnu konfiguraciu zabezpecenia.

E Cez ponuku Hamburger sa dostanete k Pomocnikovi pre PolyScope, In-
formaciam a Nastaveniam.

e-Series 11-4 Verzia 5.5



10.2 Obrazovka Zaéiname UNIVERSAL ROBOTS

10.1.2 Tlagidla paticky

E Inicializovat spravuje stav robota. Ak ma CERVENU farbu, stla&te ho, &im
sa robot uvedie do prevadzky.

100%

Jazdec rychlosti zobrazuje relativnu
rychlost, ktorou sa rameno robota pohybuje v redlnom Case, s prihliadnutim na
bezpecnostné nastavenia.

Simulation

muaton . Tlacidlo Simulacia slizi na prepinanie medzi vykona-
vanim programu v rezime simulacie a skuto¢nym robotom. Pri chode v rezime
simuldcie sa rameno robota nepohybuje. Robot teda nemdze poskodit seba ani
ziadne zariadenie v okoli v désledku kolizie. Ak si nie ste isti, ako sa bude rameno
robota sprévat, otestujte programy pomocou rezimu simulacie.

%
rA=lulu’El Pomocou funkcie Vysoka rychlost manualne je mozné docasne
prekrocit rychlost nastroja 250 mm/s. Tato funkcia spustenia podrzanim je k dis-
pozicii len v manualnom rezime s nakonfigurovanym trojpolohovym pomocnym
zariadenim.

Prehrat spusta suc¢asny nahraty program robota.

E Krok umoziiuje Programu bezat podla jedného kroku.

E Stop zastavi Program momentalne nacitany v robotovi.

10.2 Obrazovka Zaciname

€o chcete urobit ako prvé?

R E 2

SPUSTIT PROGRAM NAPROGRAMOVAT ROBOTA KONFIGUROVAT INSTALACIU
ROBOTA

[0 Teto hldsenie uz nezobrazovat

Verzia 5.5 11-5 e-Series
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Spustit program, Programovat robota alebo Konfigurovat instalaciu robota.

e-Series 11-6 Verzia 5.5



11.1 Zakladné prvky ramena robota

Rameno robota od spolo¢nosti Universal Robot sa sklada z trubic a kibov. Na koordinovanie po-
hybov kibov sa pouziva PolyScope, ktory hybe robotom a nastavuje Ziadanu polohu néstroja —
okrem miesta priamo nad a priamo pod zakladrou.

Funkcia tam, kde je robot pripevneny.

Rameno a koleno robia vacsie pohyby

Zapastie 1 a2 robi jemnejsSie pohyby

Zapastie 3 k nemu sa pripdja nastroj robota.

POZNAMKA:
Pred prvym zapnutim robota si musi urceny integrator robota UR:

1. precitat bezpeénostné informacie v Prirucka instalacie hard-
véru.

2. Nastavit konfiguracné parametre zabezpecenia na zaklade
posudenia rizik (pozri kapitolu 13).

11.1.1 InStalacia ramena robota a riadiacej skrinky

Po nainstalovani ramena robota a nainstalovani a zapnuti riadiacej skrinky mézete pouZit PolyS-
cope.

1.

Vybalte rameno robota a riadiacu skrinku.

. Namontujte rameno robota na pevny nevibrujici povrch.

2
3.
4
5

Polozte riadiacu skrinku na patku.

. Zapojte kabel robota do robota a riadiacej skrinky.

. Zapojte zasuvku hlavnej riadiacej skrinky.

NEBEZPECENSTVO:
Nebezpecenstvo prevratenia. Ak robot nie je bezpeCne umiestneny
na pevnom povrchu, moze sa prevratit a sposobit poranenie.

Podrobné pokyny k montazi najdete v Priru&ka inZtalacie hardvéru.

Verzia 5.5
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11.1 Zakladné prvky ramena robota

11.1.2 Zapnutie a vypnutie riadiacej skrinky

Riadiaca skrinka pozostdva predovSetkym z elektrického vstupu/vystupu, ktory spaja rameno
robota, riadiaci panel a vSetky periférne zariadenia. Na zapnutie ramena robota musite najskor

zapnut riadiacu skrinku.

1. Nariadiacom paneli stlacte vypinac, ¢im zapnete riadiacu skrinku.

2. Pockajte, kym sa na obrazovke nezobrazi text zdkladného operacného systému a potom

tlacidla.

3. Ak sa zobrazi dialégové okno Neda sa pokracovat, na otvorenie obrazovky Inicializovat vy-
berte moZnost Prejst na obrazovku inicializacie.

11.1.3 Zapnutie a vypnutie ramena robota

VlIavo dole na obrazovke indikuje ikonka Inicializovat stav ramena robota odlisnymi farbami:

- Cervena indikuje, Ze rameno robota je v stave zastavenia .

- ZIta indikuje, Ze rameno robota je zapnuté, ale nie je pripravené na normalnu prevadzku.

+ Zelena indikuje, Ze rameno robota je zapnuté a pripravené na normalnu prevadzku.

MU 2 ¢ 2 H

Pohyk

Stav robota

ZataZenie

Altivne uZitocné zataZenie

ko

Zapnuty Spa&tanie Robot je Brady st Robot v retime
je hotové aktivny wvolnens Normalny

® @ VYPNUT

Robot

Na docasné prepisanie hodnoty Aktivne uitodné zatatenie pouzite
! hodnotu Usitocné zataZenie pri monta2i

UZito¢né zataZenie pri monté&zi r
]
0,00 kg

O Normalny

Simulécia .

Poznamka: Spustenie ramena robota sprevadza zvuk a mierne pohyby spésobené uvolnenim

brzd kibu.

11.1.4 Inicializacia ramena robota

NEBEZPECENSTVO:

Pred spustenim ramena robota vzdy overte, Ci je skutocné uzitocné
zatazenie a inStaldcia spravne. Ak su tieto nastavenia nespravne,
rameno robota a riadiaca skrinka nebudu pracovat spravne a mozu

sa stat nebezpe¢nymi pre ludi alebo zariadenia.

e-Series
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11.2 Rychly start systému UNIVERSAL ROBOTS

UPOZORNENIE:

Dbajte na to, aby sa rameno robota nedotykalo predmetu (napr.
stola), pretoze kolizia medzi ramenom a prekazkou méze posko-
dit prevodovku kibu.

Spustenie robota:

1.

Inicializacny proces za¢nete tuknutim na vypina¢ ON so zelenym svetlom LED. Farba kon-
trolky sa zmeni na zlItd, ¢o znamena, Ze je zapnuty a v Ne¢innom stave.

Brzdy uvolnite tuknutim na tlacidlo START.

3. Tuknite na vypina¢ s ervenou kontrolkou LED na vypnutie ramena robota.

Ked sa spusti PolyScope, je potrebné raz tuknut na vypinac, ¢im sa pusti rameno robota.
Potom sa farba kontrolky sa zmeni na zItd, ¢o znamen3, Ze robot je zapnuty a v ne€innom
stave. Neéinny.

Ak je rameno robota v Ne¢innom stave, zapnete ho tuknutim na tlacidlo START. V tomto
bode sa porovnaju Udaje senzora s nakonfigurovanym upevnenim ramena robota. Ak sa
ndjde nezhoda (s toleranciou 30°), tlacidlo sa deaktivuje a zobrazi sa pod nim chybova
sprava. Ak sa upevnenie overi, tuknutim na tlagidlo Start uvolnite véetky brzdy kibu a ra-
meno robota bude pripravené na normalnu prevadzku.

11.2 Rychly start systému

Pred pouzitim PolyScopu skontrolujte spravnost namontovania ramena robota a riadiacej skrinky.

1.
2.

Na riadiacom paneli tuknite na tlacidlo nidzového zastavenia.

Na riadiacom paneli tuknite na vypinac a spustite systém, pricom na PolyScope sa zobrazi
text.

Na dotykovej obrazovke sa otvori automaticky otvarané okno, ktoré indikuje, ze systém je
pripraveny a treba inicializovat robota.

V kontextovom dialdgovom okne tuknite na poloZku Prejst na obrazovku inicializacie, ¢im
prejdete na obrazovku inicializacie.

Na zmenu stavu robota z Nudzového zastavenia na Vypnut odomknite tlacidlo nidzového
zastavenia.

6. Opustite dosah (pracovny priestor) robota.

7. Na obrazovke Inicializovat robota tuknite na tlacidlo ON a stav robota sa zmeni na Ne€inny.

8. V poli UZito¢né zataZenie v Casti Aktivne uzitocné zatazenie skontrolujte hmotnost uzitoc-

ného zatazenia. V poli Robot moZete tiez skontrolovat spravnost montaznej polohy.

Tuknite na tlacidlo Start, ¢im sa uvolni brzdovy systém robota. Poznamka: Robot vibruje a
cinka, Co znaci, ze je pripraveny na programovanie.

POZNAMKA:
Naucit sa programovat robota mézete v Akadémii Universal Robots

na stranke www.universal-robots.com/academy/

Verzia 5.5
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Prvy program

11.3 Prvy program

Program je zoznam prikazov, ktory robotu urcuje, ¢o ma robit. Pri va¢sine Uloh sa celé programo-
vanie vykondva pomocou PolyScopu. Naucéte rameno robota, ako sa ma pohybovat, s pouZitim
série tratovych bodov tvoriacich trat, po ktorej sa ma rameno robota pohybovat.

Na presun ramena robota do Zelanej polohy pouzite kartu Pohyb (pozri 17) alebo ho pohyb na-
ucte presunutim ramena na miesto, pricom stlacte a podrzte tlaCidlo Volny chod v hornej ¢asti
ruéného ovladacieho panela.

MozZete vytvorit program, ktory bude v uritych bodoch na drahe robota vysielat V/V signaly do
inych strojov a vykonavat prikazy ako napriklad if...then a loop, ato na zéklade premennych
a V/V signalov.

Nasledujuci jednoduchy program umoziuje ramenu robota presun medzi dvomi tratovymi bodmi.

1.
2.

V PolyScope v hlavicke Cesta stiboru tuknite na polozku Novy... a vyberte Program.

V Casti Zaklad tuknite na Tratovy bod, ¢im do programového stromu pridéte tratovy bod.
Do programového stromu sa prida aj predvoleny PohybJ.

. V Karte prikazov vyberte novy tratovy bod, tuknite na Tratovy bod.

Na obrazovke Pohyb ndstroja pohybujte ramenom robota stla¢anim pohybovych Sipok.
Rameno robota sa da posuvat aj stlacenim tlacidla Vol'ny chod a posunutim ramena robota
do zelanej polohy.

Po presunuti ramena robota do Zelanej polohy tuknite na OK a novy tratovy bod sa zobrazi
ako Tratovy bod_1.

. Pri tvorbe Tratového bodu_2.

Postupujte podla 2. az 5. kroku.

. Ak chcete zmenit poradie pohybov, oznacte Tratovy bod _2 a stlacajte Sipku nahor, kym sa

nepresunie nad Tratovy bod_1.

. Odstupte, uchopte tlacidlo nddzového zastavenia a v paticke PolyScopu stlacte tlacidlo

Prehrat a rameno robota sa za¢ne pohybovat medzi tratovym bodom_1 a tratovym bo-
dom_2.

Blahozeldme! Prave ste vytvorili prvy program ramena robota, ktorym sa robot postiva me-
dzi dvoma stanovenymi tratovymi bodmi.

POZNAMEKA:

1. Davajte pozor, aby robot nenarazil do seba samého ani do
Ziadneho iného predmetu, pretoze by to mohlo spdsobit jeho
poskodenie.

2. Toto je len struc¢na prirucka, ktora ukazuje, aké jednoduché je
pouzivanie robota UR. Za predpokladu, ze prostredie je bez-
pecné a pouzivatel je velmi opatrny. Nezvysujte rychlost alebo
zrychlenie nad predvolené hodnoty. Pred umiestnenim robota
do prevadzky vzdy vykonajte hodnotenie rizik.

e-Series
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11.4 Registracia robota a subory s licenciou URCap UNIVERSAL ROBOTS

VYSTRAHA:
Udrziavajte vasu hlavu a trup mimo dosahu (pracovny priestor) ro-
bota. Nedavajte prsty tam, kde m6zu byt zachytené.

11.4 Registracia robota a subory s licenciou URCap

Pred pouzitim vzdialeného TCP URCap zaregistrujte robot a stiahnite a nainstalujte subor s li-
cenciou URCap (pozri 15.8).

ME 2+ H g )

Robot zaregistrujete pomocou tychto 3 jedneduchych krokow
1. krok 2. krok 3. krok

Systémova
zaloha

URCap o — ' [ X N
Registraci D —_— K o]
negsic @ =" .

Dialkové
ovladanie = S J

Sief
Prihléste sa na " e
Aktualizovat www.universal robots.com/activate Stiahnite si registracny sdor

O znizeny

Registracia robota na aktualnej obrazovke
1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moznost Nastavenia.

2. V ponuke na lavej strane tuknite na Systém a vyberte moznost Registracia robota, potom
sa zobrazi obrazovka Nastavenia.

3. Robot zaregistrujete vykonanim krokov 1 a 2.

Stiahnutie suaboru s licenciou URCAP
1. Vyplite pozadované policka online a stiahnite suibor s licenciou do pocitaca.
2. Subor s licencious si skopirujte na USB a pripojte ho k ruénému ovladaciemu panelu.

3. Na obrazovke Nastavenia v 3. kroku tuknite na moznost Naéitat subor, ¢im sa zobrazi ob-
razovka Vybrat registraény subor.

4. Zo zoznamu vyberte USB, ¢im sa zobrazi jeho obsah, a prejdite do suboru s licenciou.
5. Vyberte subor license.p7b a tuknutim na tlacidlo Otvorit potvrdte registraciu robota.

6. VIavo dole tuknite na moznost Ukongéit.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.4 Registracia robota a stbory s licenciou URCap

N&zov stboru: Filter

Registracné stbory Universal Robots

~]

O znizeny

Simulécia .

Zrusenie registracie robota

Ak robot zmeni majitela, je potrebna nova licencia. V taktom pripade treba zrusit registraciu

robota.

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moznost Nastavenia.

2. V ponuke na l'avej strane tuknite na Systém a vyberte moznost Registracia robota.

3. V pravej spodnej Casti obrazovky Nastavenia tfuknite na moznost Zrusit registraciu.

e-Series 11-12
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12 Vyber prevadzkového rezimu

12.1 Prevadzkové rezimy

Prevadzkové rezimy sa zapnu, ked' nakonfigurujete trojpolohové pomocné zariadenie, nastavite
heslo a zadefinujete konfigurovatelné V/V prevadzkovych rezimov, alebo ich méZete zapnut cez
server ovladacieho panela (pozri 12.1).

Automaticky rezimPo aktivacii m6Ze robot vykonavat len preddefinované dlohy. Karta Pohyb a
rezim volného chodu nie su k dispozicii, ak je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie.
Programy ani inStalacie nemozete upravovat ani ukladat.

Manualny rezim Po aktivacii m6Zete robot progamovat v karte Pohyb, ReZzim Volny pohyb a
Jazdec rychlosti. Programy a instalacie mozete upravovat a ukladat.

VYSTRAHA:

Ochranné zastavenie v automatickom rezime sa moze aktivovat
iba v automatickom rezime, a preto je ochranna funkcia aktivna len
v automatickom rezime.

Prevadzkovy rezim Manualne Automaticky
Volny chod X *
Robotom pohybujete Sipkami na karte Po- | x *
hyb
Jazdec rychlosti X X**
InStalacia upravy & ukladania programu& X
Spustit programy Znizena X
rychlost***
Spustenie programu od vybratého uzla X

*Len vtedy, ked nie je nakonfigurované ziadne trojpolohové pomocné zariadenie.

** Jazdec rychlosti na obrazovke spustenia sa dé zapnut v nastaveniach PolyScopu.

*** Ak je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie a nie je aktivovana vysoka rychlost
manualne, robot pracuje pri manualnej znizenej rychlosti.

POZNAMEKA:

+ Robot spolo¢nosti Universal Robots nie je vybaveny trojpolo-
hovym pomocnym zariadenim. Ak si posudzovanie rizika vy-
Zaduje zariadenie, treba ho pripojit pred pouzitim robota.

+ Ak nie je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie,
rychlost v manualnom reZime sa neznizi.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.1 Prevadzkové reZimy

VYSTRAHA:

+ Pred vyberom automatického rezimu treba vSetky pozasta-
vené bezpecnostné zabrany znovu zapnut.

+ Pokial je to mozné, prevadzku manualneho rezimu je potrebné
vykonat vtedy, ked st vSetky osoby mimo chréaneného pries-
toru.

- Zariadenie na prepinanie prevadzkovych reZzimov musi byt
umiestnené mimo chraneného priestoru.

+ Ked' je robot v automatickom rezime a nie je nakonfiguro-
vany vstup Ochrana v automatickom rezime, pouzivatel ne-
smie vstupovat do chraneného priestoru.

Metddy konfiguracie vyberu prevadzkovych rezimov su opisané v nasledujucich pododsekoch.
Kazda metdda je exkluzivna, to znaci, ze pri pouziti jednej z nich su ostatné dve vypnuté.

Pouzitie bezpe¢nostného vstupu prevadzkového rezimu
1. Na karte Instaldcia kliknite na moznost Bezpecnostné V/V.
2. Nakonfigurujte vstup prevadzkového rezimu. Moznost konfigurécie sa zobrazi v rozbal'ova-
cej ponuke.

3. Robot je v automatickom rezime, ak je vstup prevadzkového rezimu nizky a v manualnom
rezime, ak je vstup prevadzkového rezimu vysoky.

POZNAMKA:
Ak pouzite fyzicky voli¢ rezimu, musi presne spifiat normu 1SO
10218-1: ¢lanok 5.7.1 pre vyber.

Pouzitie PolyScopu
1. Nastavte heslo (pozri 21.3.2) na prepinanie prevadzkovych rezimov.

2. Na prepinanie medzi rezZimami zvolte v hlavic¢ke ikonku profilu.

Poznamka: PolyScope je automaticky v manualnom rezime, ak je zapnuta konfiguracia bezpec-
nostnych V/V s trojpolohovym pomocnym zariadenim.

Pouzitie servera ovladacieho panela
1. Pripojte sa k serveru ovladacieho panela.
2. PouZzite prikazy Nastavit prevadzkovy rezim.
+ Nastavit automaticky prevadzkovy rezim
+ Nastavit manuylny prevadzkovy rezim

+ Vymazat Prevadzkovy rezim

Viac informdcii o pouziti servera ovladacieho panela najdete tu http://universal-robots.
com/support/.
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12.2 Trojpolohové pomocné zariadenie UNIVERSAL ROBOTS

12.2 Trojpolohové pomocné zariadenie

Po nakonfigurovani trojpolohového pomocného zariadenia a nastaveni prevadzkového rezimu
na manualny rezim sa robotom da hybat len po stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia.
Trojpolohové pomocné zariadenie nema ziadny ucinok v automatickom rezime. Ochranné za-
stavenie v automatickom rezime sa spristupni pripojenim a nakonfigurovanim trojpolohového
pomocného zariadenia.

POZNAMKA:
Pripojené trojpolohové pomocné zariadenie musi spifiat normu ISO
10218-1: ¢lanok 5.8.3 pre pomocné zariadenia.

12.2.1 Vysoka rychlost manualne

Pomocou funkcie spustenia podrzanim, Vysoka rychlost manualne je mozné docasne prekrocit
rychlost ndstroja 250 mm/s. Tato funkcia je k dispozicii len vtedy, ked' je robot v manudlnom
rezime a je nakonfigurované trojpolohové pomocné zariadenie. Ak je trojpolohové pomocné za-
riadenie nakonfigurované, no nie je stlacené, robot v manualnom rezime vykona ochranné zasta-
venie. Pri prepnuti z automatického rezimu na manualny rezim bude pohyb robota mozny az po
uvolneni a opatovnom stlaceni trojpolohového pomocného zariadenia.

Poznamka: Pri pouziti funkcie Vysoka rychlost manuélne pouzite bezpeénostné limity kibov
(pozri 13.2.4) alebo bezpecnostné roviny (pozri 13.2.5) na obmedzenie pohybového pries-
toru robota.
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UNIVERSAL ROBOTS

12.2 Trojpolohové pomocné zariadenie
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13 Konfiguracia zabezpecenia

13.1 Zaklady bezpecnostnych nastaveni

Tento odsek opisuje spésob, akym sa dostanete k bezpecnostnym nastaveniam robota. Pozos-
tava z Casti, ktoré vam pomozu nastavit konfiguraciu zabezpecenia robota.

NEBEZPECENSTVO:

Pred konfiguraciou bezpec¢nostnych nastaveni robota musi integ-
rator posudit rizika, aby sa zarucila bezpecnost persondlu a vyba-
venia okolo robota. Posudenie rizik je hodnotenie v§etkych pracov-
nych postupov pocas celej zivotnosti robota, ktoré slizi na pouzitie
spravnej konfiguracie zabezpecenia (pozri Priru¢ka initalacie
hardvéru). V sulade s posudenim rizik integratorom treba nastavit
nasledujuce Casti.

1. Integrator musi zabranit zmenam konfiguracie zabezpecenia
neopravnenymi osobami, napr. nainstalovanim ochrany hes-
lom.

2. Pouzitie a konfiguraciu funkcii a rozhrani spojenych so za-
bezpecenim pre Specifické pouzitie robota (pozri Prirucka

instalacie hardvéru).

3. Nastavenie konfiguracie zabezpecenia na nastavenie a riade-
nie pred prvym zapnutim ramena robota.

4. VSetky nastavenia konfigurdcie zabezpecCenia dostupné na
tejto obrazovke a podkartach.

5. Integrator musi zabezpecit, aby sa véetky zmeny bezpecnost-
nych nastaveni vykonali v sulade s hodnotenim rizik.

13.1.1 Pristup ku konfiguracii zabezpecenia

Poznamka: Nastavenia zabezpecenia su chranené heslom a daju sa konfigurovat po nastaveni
a naslednom pouziti hesla.

1. V hlavi¢ke PolyScopu tuknite na ikonu Instalacia.

2. V boc¢nej ponuke na l'avej strane obrazovky tuknite na polozku Zabezpecenie.

3. Upozornujeme, ze sa zobrazi obrazovka Limity robota, ale nastavenia nebudu dostupné.
4

. Ak je uz Heslo zabezpecenia nastavené, zadajte ho a tuknite na moznost Odomknut, ¢im
sa spristupnia nastavenia. Poznamka: Po odomknuti Nastaveni zabezpecenia budu vSetky
nastavenia aktivne.

5. Na znovuzamknutie nastaveni vSetkych poloziek zabezpecenia tuknite na kartu Zamknut
alebo odidte z ponuky Zabezpecenie.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Zaklady bezpecénostnych nastaveni

‘v Bezpednost Pouzitie parametrov konfiguracie bezpecnosti odlignych od tych, ktoré st definované v hodnoteni rizik, méze mat za néasledok
Limity robota nebezpetenstvo, ktoré nie je primerane odstrdnené alebo rizikd, ktoré nie sU dostatotne znizend.
Limity kibu

5 @ Prednastavend hodnoty wwrobcu .
Roviny

. !
Najobmedzenejsie Najmenej cbmedzeng

Poloha
nastroja

Smer nastroja
d O Viastné

Vv

Hardvér Obmedzenie Normalna Znizena

Bezpecna Vyikon .

predvolend ... Hybnost L)

Trojpolohové Cas zastavenia

tlacidlo
Vzdialenost zastavenia

o

Rychlost néstroja

T
Sila nastroja
Rychlost kolena
Slla lolena .

O Vypnuty e ———— Bl ° 0 o E-u'm,ﬂa:\.a-

Viac informacii o systéme zabezpecenia ndjdete v ndvode na instaléciu hardvéru.

13.1.2 Nastavenie bezpecnostného hesla

Na odomknutie v§etkych nastaveni zabezpecenia, ktoré spolu tvoria Konfiguraciu zabezpecenia,
musite nastavit heslo.
Poznamka: Ak sa nepouziva ziadne bezpecnostné heslo, systém vés vyzve na jeho nastavenie.

1. V pravom rohu hlavicky PolyScopu tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moznost Na-
stavenia.

2. Na l'avej ¢asti obrazovky v modrej ponuke tuknite na ¢ast Heslo a vyberte moZnost Zabez-
pecenie.

3. V Casti Nové heslo napiste heslo.
4. Potom v Casti Potvrdit nové heslo znovu napiste to isté heslo a tuknite na tlacidlo PouZit.

5. Vlavom spodnom rohu modrej ponuky tuknite na Skon¢it, ¢im sa vratite na predchadzajicu
obrazovku.

Poznamka: Na zamknutie vSetkych nastaveni zabezpecenia mozete tuknut na kartu Zamknut
alebo jednoducho prejst na obrazovku mimo ponuky Zabezpecenie.

13.1.3 Zmena konfiguracie zabezpecenia

Zmeny konfiguracie zabezpecenia musia spifiat poziadavky hodnotenia rizika vykonané integra-

torom (pozri Prirucka instalédcie hardvéru).

Odporucany postup:

1. Skontrolujte, ¢i su zmeny v sulade s hodnotenim rizik, ktoré vykonal integrator.

2. Upravte bezpecnostné nastavenia na zodpovedajucu uroven definovanu hodnotenim rizik,
ktoré vykonal integrator.
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13.2 Ponuka nastavenia zabezpecenia UNIVERSAL ROBOTS

3. Skontrolujte, ¢i sa pouzili nastavenia.
4. Do priruciek pre operatorov vlozte nasledujuci text:
»Pred pracou v blizkosti robota sa uistite, Ze sa o¢akava konfiguracia bezpec¢nosti. Toto je mozné

overit napr. kontrolou kontrolného stc¢tu zabezpecenia v hornom pravom rohu programu PolyS-
cope.“

13.1.4 Pouzitie novej konfiguracie zabezpecenia

Pocas zmien v konfiguracii je robot vypnuty. Zmeny za¢nu platit po tom, ako tuknete na tlacidlo
Pouzit. Robot sa neda znovu zapnut, kym si nevyberiete moznost PouZit a re$tartovat alebo
Vratit zmeny. Pri prvej moZnosti moZete zrakom skontrolovat konfiguréaciu zabezpecenia robota,
ktora sa z bezpecnostnych dévodov zobrazi v automaticky otvaranom okne v jednotkach SI. Po
skonceni zrakovej kontroly mézete Potvrdit konfiguraciu zabezpeéenia a zmeny sa automaticky
ulozia ako sucast stcasnej instalacie robota.

13.1.5 Bezpecnostny kontrolny sucet

Ikonka Bezpecnostny kontrolny stcet zobrazuje pouzitu konfiguraciu bezpecnosti robota a Cita
sa zhora nadol, zl'ava doprava, napr. BF4B. Rozli¢ny text a/alebo farby oznacuju zmeny v pouZitej
konfiguracii zabezpecenia.

Poznamka:

+ Bezpecnostny kontrolny sicet sa zmeni, ak zmenite nastavenia bezpeénostnych funkcii,
pretoze bezpeénostny kontrolny sticet generuju len bezpecnostné funkcie.

- Ak chcete, aby sa zmeny uplatnili, treba ich pouzit v konfiguracii bezpecnosti pre bezpe¢-
nostny kontrolny sucet.

13.2 Ponuka nastavenia zabezpecenia

V tejto Casti sa definuje ponuka nastavenia zabezpecenia, ktoré tvoria bezpe¢nostnu konfigura-
ciu robota.

13.2.1 Limity robota

Limity robota umoziuji obmedzit véeobecné pohyby robota. Na obrazovke s Limitmi robota su
dve konfigura¢né moznosti: Predvolené a Vlastné.

1. Pri moZnosti Predvolené moZete pouzit posuvnik a vybrat si predvolené nastavenie zabez-
pecenia. Hodnoty v tabulke sa aktualizuju, aby reflektovali predvolené hodnoty, ktoré moézu
byt Najobmedzenejsie az Najmenej obmedzené
Poznamka: Hodnoty posuvnika su len navrhy a nenahradzaju riadne hodnotenie rizik.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Ponuka nastavenia zabezpeéenia

Vv Bezpednost PouZzitie parametrov lkonfigurécie bezpecnosti odisnych od tych, ktoré st definované v hodnoten rizik, méze mat za nésledok
Limity robota nebezpedenstvo, ktoré nie je primerane odstranend alebo rizika, ktoré nie si dostatotne znfzené.
Limity kibu

) @ Prednastavené hodnoty vyrobcu .
Roviny

. .
Najobmedzenejsie Namenej obmedzené

Poloha
nastroja

Smer nastroja
J O Vlastné

vV

Hardvér Obmedzenie Normalna Znizena

Bezpecna Vykon ‘

predvolené ... Hybnost L)

Trojpolohove Cas zastavenia

tlacidlo
Vzdialenost zastavenia

o

Rychlost néstroja

;
Sila néstroja
Rychlost kolena
Sila kolena .

O Vypruty

2. Pri moznosti Vlastné mozZete nastavit Limity fungovania robota a sledovat priradenu tole-

ranciu.

Vykon obmedzuje maximalnu mechanicku pracu robota v prostredi.
Poznamka: tento limit zohl'adruje pracovné zatazenie ako sucast robota a nie prostre-
dia.

Hybnost obmedzuje maximalnu hybnost robota.

Cas zastavenia obmedzuje maximalny &as, ktory treba na zastavenie robota, t. j. pri akti-
vovani nudzového zastavenia.

Vzdialenost zastavenia obmedzuje maximalnu vzdialenost, ktor( néstroj alebo koleno ro-
bota prekona pri zastavovani.

POZNAMEKA:

Skratenie Casu a vzdialenosti zastavenia ma vplyv na celkovu rych-
lost robota. Ak sa napriklad ¢as zastavenia nastavi na 300 ms, ma-
ximalna rychlost robota je obmedzena tak, aby dokazal zastavit do
300 ms.

Rychlost nastroja obmedzuje maximalnu rychlost nastroja robota.

Sila nastroja obmedzuje maximalnu silu vyvinutd robotom pri upinani.
Rychlost kolena obmedzuje maximalnu rychlost nastroja robota.

Sila kolena obmedzuje maximalnu silu, ktorou koleno p6sobi na okolie.

Rychlost a sila nastroja je obmedzena na prirube a v strede nastroja na dvoch pouzivatelom
definovanych poziciach nastroja, pozri 13.2.8.
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13.2 Ponuka nastavenia zabezpecenia UNIVERSAL ROBOTS

v Bezpednost Pouzitie parametrov lkonfigurécie bezpecnosti adlisnych od tych, ktoré st definované v hodnoteni rizik, moze mat za nésledok

Limity robota nebezpecenstvo, ktoré nie je primerane odstranené alebo riziké, ktoré nie s dostatocne znizené.

Limity kibu
) o Prednastavené hodnoty vyrobcu
Roviny
Poloha
nastroja

Smer nastroja
d @ Viastné

vV
Hardvér Obmedzenie Normélna Znizena
Bezpecna Viykon 300 W 2000w .
predvolend ... Hybnost 25,0/ kg m/s 10,0| kg my/s ?
ij_PD'QhQVé Cas zastavenia 400 ms 300/ ms
tlacidlo
Vzdialenost zastavenia 500/ mm 300/ mm
o
Rychlost néstroja 1500/ mm/s 750/ mm/s
Sila néstroja 150,0|N 120,0|N
Ryichlost kolena 1500 mm/s 750/ mm/s
Sila kolena 150,0/N 120,0/N .

o WS RChios! (o — 100% simutécia (]

POZNAMEKA:
MoZete sa prepnut spat na Predvolené, ¢im sa vSetky limity robota
znovu nastavia na predvolené nastavenie.

13.2.2 Bezpecnostné rezimy

Za normalnych okolnosti (t. j. ked nie je pouzité Ziadne ochranné zastavenie) pracuje systém
zabezpecenia v bezpe¢nostnom rezime priradenom k suboru bezpec¢nostnych limitov:

Normalny rezim je bezpecnostny rezim, ktory je aktivovany vopred.
ZniZeny rezim je aktivny, ked sa stredovy bod nastroja(TCP) robota nachddza pod rovinou

rezimu Spustit znizeny rezim (pozri 13.2.5), alebo ked ho spusti konfigurovatelny vstup
(pozri 13.2.10).

Rezim obnova sa spusti, ak sa porusi bezpecnostny limit aktivnheho suboru limitov a rameno
robota vykond zastavenie kategérie 0. Ak je poruseny aktivny bezpecnostny limit, ako napr.
limit polohy kibu alebo bezpe&nostna hranica, uz pri sptstani ramena robota, rameno sa
spusti v rezime Obnova. Toto umoZzriuje presunut rameno robota spat do bezpe¢nostnych
limitov. V rezime Obnova je pohyb ramena robota limitovany pevnym suiborom limitov, ktoré
sa nedaju upravit na mieru. Blizsie informdacie o limitoch rezimu Obnova néjdete v (pozri

Prirucéka indtalécie hardvéru).

VYSTRAHA:
Poloha kibu, poloha nastroja a orienticia nastroja su v rezime
Obnova vypnuté, takZe pri presune ramena robota spét do limitov
budte opatrni.

Ponuka obrazovky Konfiguracia zabezpecenia umoziuje pouzivatelovi definovat samostatné
subory bezpeg&nostnych limitov preNormalny a ZniZzeny rezim . Pre néstroj a kiby v reZime Znizeny
sa pozaduje, aby ich limity tykajuce sa rychlosti a hybnosti obmedzovali viac ako ich naprotivky
v rezime Normalny.
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13.2.3 Tolerancie

V konfiguracii zabezpecenia sa Specifikuju bezpecnostné limity systému. Bezpecnostny systém
obdrzi hodnoty zo vstupnych poli a deteguje ich porusenie, ak sa niektoré z nich prekrocia. Kon-
trolné zariadenie robota ma predist poruseniam ochrannym zastavenim alebo zniZzenim rych-
losti. To znadi, Ze program nemusi byt schopny vykonat pohyby velmi blizko limitu.

VYSTRAHA:

Tolerancie zavisia od verzie softvéru. Aktualizacia softvéru moze
zmenit tolerancie. Preditajte si poznamky k vydaniu, kde najdete
informdcie o zmenach vo verzii softvéru.

13.2.4 Limity kilbu

Limity kibu umozriuje obmedzit pohyb jednotlivych kibov robota v kibovom priestore, t. j. polohu
a rychlost ot4¢ania kibu. Limity kibu maju dve moznosti: Maximalna rychlost a Rozsah pozicie.

Rozsah polohy zapastia 3 je predvolene neobmedzeny. Pri pouziti kablov pripojenych k robotu
musite najskor deaktivovat zaciarkavacie policko Neobmedzeny rozsah pre zapistie 3, aby sa
predislo napinaniu kablov a ochrannym zastaveniam.

1. Maximdlna rychlost definuje maximalnu uhlovt rychlost pre kazdy kib.
2. Rozsah pozicie definuje polohovy rozsah kazdého z kibov. Ak neexistuje bezpeénostné plo-

cha ani konfigurovatelny vstup, ktory ich spusti, zadavacie polia pre Redukovany rezim su
znovu vypnuté. Tento limit umoznuje bezpeCnostné obmedzenie makkej osi robota.

Vstupny signal Priradenie funkcie
Limity robota
Limity kibu config_in[0], config_in[1] Znizeny rezim v
iy config_in[2], config_in[3] Ochranny reset v
config_in[4], cenfig_in[5] Nepriradené v
Poloha - -
nastroja config_in[6], cenfig_in[7] Nepriradeng v

Smer nastroja
Vv

Hardvér

Vystupny signal Priradenie funkcie

config_out[0], config_out[1] Robot sa hybe

Bezpecna

predvolend config_out[2], config_out[3] Systém nudzovo zastaveny

T elehees config_out[4], config_out[5] Nepriradenéd

tlacidlo config_out[6], config_out[7] Nepriradeng

44 4]«

. - ~“Ts
o Vypnuty 4 —— zs‘oﬁz-us ° 0 o Su‘w‘wu\éma.
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13.2.5 Roviny

POZNAMKA:

Konfiguracia rovin vychadza vyhradne z funkcii. Odpori¢ame vam
vytvorit si a pomenovat vSetky funkcie pred upravovanim konfigu-
racie zabezpecCenia, pretoze robot sa po odomknuti Karty zabezpe-
¢enia vypne a nedé sa nim hybat.

Bezpecnostné roviny obmedzuji pracovny priestor robota. Zadefinovat mézete az osem bez-
pecnostnych rovin, ktoré obmedzia nastroj a koleno robota. Zaroven mozete obmedzit pohyb
kolena pre kazdu bezpe¢nostnt rovinu a vypnut ho zru$enim oznacenia polika. Pred konfigura-
ciou bezpecnostnych rovin treba definovat funkciu v instalacii robota (pozri 16.1.4). Funkcia
sa potom déa skopirovat do obrazovky bezpec¢nostnej roviny a konfigurovat.

VYSTRAHA:

Definovanie bezpecnostnych rovin limituje len sféry nastroja a ko-
leno, a nepredstavuje celkovy limit pre rameno robota. To znamen3,
ze Specifikovanie bezpecnostnej roviny negarantuje to, ze ostatné
sUCasti robota sa budd riadit tymto obmedzenim.

Rezimy

Pomocou nizsie uvedenych ikoniek mozete konfigurovat restriktivne Rezimy pre kazdu rovinu.

@ =

1]
'

Vypnuty Bezpecnostnd rovina v tomto stave nie je nikdy aktivna.

Normalna Ak je bezpeCnostny systém v rezime Normalny, aktivna je normalna rovina a
predstavuje prisny limit pre polohu.

i Znizena Ak je bezpecCnostny systém v rezime Znizeny, aktivna je znizena rovina a predsta-

vuje prisny limit pre polohu.

Normalny & Znizeny Ak sa bezpecnostny systém nachddza bud'v reZime Normalny alebo
Znizeny, normalna alebo znizena rovina rezimu je aktivna a predstavuje prisny limit pre po-
lohu.

Spustit ZniZeny rezim Ak sa nastroj alebo koleno robota umiestni zan, bezpe¢nostna ro-
vina sposobi prepnutie systému zabezpecenia na Znizeny rezim.

Zobrazit Tuknutie na tuto ikonku skryje alebo zobrazi bezpe&nostnu rovinu na grafickom
paneli.

Odstranit Odstrani vytvorenu bezpecnostnu rovinu (poznéamka: tento Gkon sa neda vratit
spat/zopakovat, preto ak rovinu odstranite omylom, budete ju musiet vytvorit znovu).

Premenovat Tuknutie na tdto ikonu umozZiuje premenovat rovinu.

Konfigurovanie bezpec¢nostnych rovin

1.
2.

V hlavicke PolyScopu tuknite na InStalaciu.

V boc¢nej ponuke na l'avej strane obrazovky tuknite na polozku Zabezpecenie a vyberte moz-
nost Roviny.
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3. V pravom hornom rohu obrazovky v ¢asti Roviny tuknite na Pridat rovinu.

4. V pravom dolnom rohu obrazovky v ¢asti Vlastnosti nastavte Nazov, Kopirovat funkciu a Ob-
medzenia. Poznamka: V Casti Kopirovat funkciu su k dispozicii len mozZnosti Nedefinované
a Zaklad. Nakonfigurovanut bezpecnostnu rovinu mozete prestavit v ¢asti Nedefinované.

Ak sa skopirovana funkcia upravi na obrazovke Funkcie, vpravo vedla textu Kopirovat funkciu
sa zobrazi vystraznd ikonka. Znagi, ze funkcia nie je synchronizovan, t. j. informdcie v karte s
vlastnostami nie su aktualizované a nereflektuju pravy, ktoré sa vo funkcii mohli urobit.

] Do
Rovina 2 @
Limity robota L e
. EI Rovina 3 e Mm
Limity klbu + Pridat plochu
Roviny
Poloha | } -
nastroja
Smer nastroja
VN ® Vlastnosti
Hardvér Rovina 3
Bezpecna
predvolena ... Kopirovat funkciu 1
Trojpolohové « toolBoundary v‘
tlacidlo ‘:i
. gy e
= -
Posunutie
& Obmedzit loleno
Bezpecnostné hesl Odomknuit

_________________a A
o Vypnuty e — 100% 25'0!::“/5

Koleno
Ak chcete predist prechodu kolenového kibu robota cez niektort z definovanych rovin, zapnite
funkciu Obmedzit koleno. Ak chcete, aby koleno prechadzalo rovina, vypnite funkciu Obmedzit
koleno.

Farebné znacenie

Roviny (3 of 8)

Do
Rovina 2 @
Limity robota H -
- E‘+ Rovina 3 e M

Wity (410 + Pridat plochu
Roviny
Poloha
nastroja

Smer nastroja

VN ® Vlastnosti
Hardvér Rovina 3
Bezpecna
predvolena ... Kopirovat funkciu [«]
Trojpolohové + toolBoundary v‘
tlacidlo ‘:i
. 2 o
(= g
Posunutie
& Obmedzit loleno

_________________a A
o Vypnuty e — 100% 25'0!::“/5
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Seda Rovina je nakonfigurovana, no vypnuta (A)

ZIta & éierna Normalna rovina (B)

Modra & zelena Spustit rovinu (C)

Cierna Sipka Strana roviny, nastroj a/alebo koleno mézu byt zapnuté (pri Normalnych rovinach)
Zelena Sipka Strana roviny, nastroj a/alebo koleno mozu byt zapnuté (pri Spusteni rovin)

, v

Siva Sipka Strana roviny, nastroj a/alebo koleno mozu byt zapnuté (pri Vypnutych rovinédch)

13.2.6 Volnhy chod

Volny chod umozniuje manualne posuvanie ramena robota do pozadovanych pol6éh a/alebo po-
zicii. Kiby sa pohybujt s nizkym odporom, pretoZe brzdy su uvolnené. Rameno robota je po¢as
manualneho pohybu v rezime Volny chod (pozri 12.1).

S postupnym pribliZovanim ramena robota v rezime Volny chod k preddefinovanému limitu alebo
rovine (pozri 13.2.5) sa zvySuje odpor. V dosledku toho je postvanie robota do polohy tazké.

Volny chod moZete zapnut nasledujlcimi spésobmi:
+ Pouzite tlacidlo Vol'ny chod
* Pouzite akcie V/V (pozri 16.1.4)

+ Pouzite tlacidlo Volny chod na obrazovke karty Pohyb (pozri 17.2)

Pouzitie tlacidla Vol'ny chod
1. Stlacte a podrzte tlacidlo Vol'ny chod nachadzajlice sa na ruénom oviadacom paneli.

2. Posurite rameno robota do poZzadovanej polohy.

13.2.7 Spatny chod

Pocas inicializacie ramena robota sa pri uvolneni brzd robota mézu objavit mensie vibracie.
V niektorych pripadoch, napriklad ked sa robot blizi ku kolizii, je toto chvenie neziaduce a na
vynutenie pohybu uréitych kibov do Zelanej polohy bez uvolnenia véetkych bfzd v ramene mozno
vyuzit funkciu spatného chodu.

Zapnutie spatného chodu
1. Tuknutim na tlacidlo ON na obrazovke Inicializacia spustite sekvenciu spustenia.

2. Ked je robot v necinnom stave, stlacte a podrzte tlacidlo Volny chod. Robot sa prepne do
rezimu Spatny chod.

3. Brzdy sa uvolnia len v kiboch, na ktoré sa vyvinie znaény tlak. Kym je aktivované/stladené
tlacidlo Volny chod. PocCas prevadzky v spatnom chode sa ramenom robota pohybuje tazko.

13.2.8 Poloha nastroja
Obrazovka Poloha nastroja umozniuje kontrolovanejsie obmedzenie nastrojov a/alebo prislusen-
stva na konci ramena robota.
Upravy sa vizualizuju v &asti Robot

Nastroj sa definuje a konfiguruje v ¢asti Nastroj, pricom nastavit sa daju az dva néstroje.
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Nastroj_1 je predvoleny nastroj definovany hodnotami x = 0,0, y = 0,0, z = 0,0 a zatoCenie = 0,0.
Uvedené hodnoty predstavuju prirubu nastroja robota.
Poznamka:

+ V Casti Kopirovat TCP si mozZete vybrat aj moznost Priruba nastroja a vratit hodnoty na-
stroja spéat na 0.

* Predvolena sféra je definovana v prirube nastroja.

<bez ndzuu>*
default_1*

. =l + Pridat nastroj
Limity robota u
Limity kibu ! +
Roviny
Poloha
nastroja
Smer nastroja
ViV ® / Priruba nastroja
Hardver Uhol (max: 300mm}
Bezpecna
predvolena ...
Trojpolohovée Kopirovat TCP 5
tlacidlo g opirova ¢
g L
- Upravit polohu
Zbernica
y
Y
z

o Vypnuty Rychlost (o) 100% o 0 o S\mu\éua.

Pri nastrojoch definovanych pouzivatelom méze pouZivatel menit:

Zatocenie na zmenu zatoCenia zény nastroja. ZatoCenie sa berie do Uvahy pri rovinach zabez-
pecenia. Ak bod v zéne prechadza cez rovinu spustenia rezimu zniZenia, robot sa prepne
do rezimu Znizeny rezim. Systém zabezpecenia brani prechodu bodu v zéne cez rovinu za-
bezpecenia (pozri 13.2.5).

Pozicia na zmenu polohy nastroja s ohladom na prirubu nastroja robota. Pozicia sa zohl'adnuje
pri funkciach zabezpecenia pre rychlost a silu nastroja, vzdialenost zastavenia a roviny za-
bezpecenia.

Ako zaklad pri definovani novych pozicii nastroja mozete pouzit existujlci bod v strede nastroja.
Ku kdpii existujuceho TPC preddefinovaného vo VSeobecnej ponuke na obrazovke TCP sa do-
stanete cez ponuku Pozicie nastroja v rozbalovacom zozname Kopirovat TCP.

Pri Gprave alebo nastavovani hodnot v zadavacich okienkach ¢asti Upravit poziciu sa ndzov TCP
v rozbalovacej ponuke zmeni na vlastny, ¢o znaci, ze medzi skopirovanym TCP a aktualnym za-
danim limitu je rozdiel. Povodny TPC je nadalej k dispozicii v zozname rozbalovacej ponuky a
da sa znovu vybrat, ¢im sa hodnoty vratia na pévodnu poziciu. Vyber v rozbal'ovacej ponuke ko-
pirovania TCP nema vplyv na nazov nastroja.

Ak sa po pouziti zmien na obrazovke Pozicia nastroja na obrazovke konfiguracie TCP pokusite
upravit skopirované TCP, napravo do textu Kopirovat TCP sa zobrazi upozornenie. To znadi, Zze
TCP nie je synchronizované, t. j. informacie v policku s vlastnostami nie st aktualizované a ne-
reflektujd Gpravy, ktoré sa v TCP mohli urobit. TCP sa déa synchronizovat tuknutim na ikonku
synchronizécie (pozri 16.1.1).
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Poznamka: na zadefinovanie a Uspesné pouzitie nastroja netreba synchronizovat TCP.

Nastroj sa da premenovat tuknutim na kartu s ceruzkou vedla zobrazeného nazvu néstroja. Za-
roven mozete stanovit ZatoCenie v povolenom rozsahu 0 — 300 mm. Limit sa zobrazi na grafickej
table ako bod alebo z6nu v zavislosti od velkosti zatocCenia.

Chod _Program_[intalscia| _rohyb e
Robot Nastroj (1 of 3)
A = I + Pridat ndstroj
Limity robota o .
Limity kibu E‘
Roviny
Poloha
nastroja
Smer nastroja
Y Py /| Priruba néstroja
Hmer Unol (max: 300mm)
Bezpecna 0.0
predvolena ...
Trojpolohové Kopirovat TCP 1
tlacidlo lig opirovat (] (.‘)
. -
- Upravit polohu
X 0,0
Y 0,0
z 0,0
Bezpetnostné es S

O Vypnuty ) ——— 100% ° 0 O S\mu\écwa.

13.2.9 Smer nastroja

Obrazovka smeru ndstroja sa pouziva na obmedzenie uhla nasmerovania nastroja. Limit je de-
finovany kuzelom s fixnou orientaciou na zakladrfiu ramena robota. Pri pohybe ramena robota
je nasmerovanie nastroja obmedzené tak, aby neprekrocil definovany kuzel'. Predvolené nasme-
rovanie nastroj sa zhoduje s osou Z vystupnej priruby nastroja. D4 sa upravit spresnenim uhlov
naklonenia a misky.

Pred konfiguraciou limitu treba v instalacii robota definovat bod alebo rovinu (pozri 16.3).
Funkcia sa da nasledne skopirovat a os Z pouzit ako stred kuzela definujiceho limit.

POZNAMEKA:

Konfiguracia nasmerovania ndstroja vychadza z funkcii. Odporu-
¢ame vam vytvorit si zeland funkciu(e) pred upravou konfigura-
cie zabezpecenia, pretoze po odomknuti Karty zabezpecenia sa ra-
meno robota vypne a nové hodnoty sa nebudu dat definovat.
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Obmedzit vlastnosti

- I Kopirovat funkciu (o]
Limity robota 1 = ‘ * toclBoundary V‘
Limity kibu | E‘ Obmedzenia
Roviny ’E Obe A ‘
Poloha Odchylika
néstroja [ 385181, 30°
Smer nastroja
\44 [ ]
Hardver
Bezpecna
predvolend ...
5 L Vlastnosti nastroja
Trojpolohové
tlacidlo L r " .
= Kopirovat TCP (&)
Funkci
A L) e 5
Naklonit D| °
Otodenie Ijl °

O Vypnuty Rychlost (Cr—— 100% Swmu\éma.

Obmedzit vlastnosti

Limit nasmerovania nastroja ma tri konfigurovatelné polozky:

1. Stred kuzela: Z rozbal'ovacej ponuky si mozZete vybrat funkciu bodu alebo roviny a definovat
stred kuzel'a. Os Z vybratej funkcie sa pouzije ako smer, okolo ktorého sa kuZel bude otacat.

2. Uhol kuZel'a: MoZete si urCit, o kol'ko stupriov sa robot méze odchylit od stredu.

Vypnutie limitu nasmerovania nastroja nie je nikdy aktivny

O Nomalny limit nasmerovania nastroja je aktivny len vtedy, ked je systém zabezpecenia v
Normalnom rezime.

ZniZzenom reZime.

[ 0 Normalny a znizeny limit nasmerovania nastroja je aktivny vtedy, ked' je systém zabezpe-
Cenia v Normalnom aj Znizenom rezime.

Konfiguracia nasmerovania nastroja sa da vratit na predvolené hodnoty alebo zrusit nastavenim
kopie funkcie spéat na ,,Nedefinované«.

Vlastnosti nastroja

Body nastroja su vopred nastavené na rovnaké nasmerovanie ako os Z jeho vystupnej priruby.
Daju sa upravit nastavenim dvoch uhlov:

Uhol naklonenia: Miera naklonenia osi Z vystupnej priruby k osi X vystupnej priruby

Uhol otocenia: Miera otoCenia naklonenej osi Z okolo osi Z priruby pévodného vystupu.

Pripadne sa da os Z existujiceho TCP skopirovat vybratim TCP z rozbal'ovacej ponuky.

13.2.10 V/V

V/V st rozdelené medzi vstupy a vystupy, a su sparované tak, aby kazda funkcia dosahovala
kateg6riu 3 a PLd V/V.
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Vstupny signal Priradenie funkcie

config_in[0], config_in(1] Znizeny rezim

Limity kibu

Roviny config_in[2], config_in[3] Ochranny reset

444«

config_in[4], config_in{5] Nepriradens
Poloha
nastroja config_in[6], config_in[7] Nepriradené

Smer nastroja

%4

Vystupny signal Priradenie funkcie

Hardvér config_out[0), config_out(1] Robot sa hybe

Bezpeéna

predvolena config_out(2], config_out(3] Systém nuidzovo zastaveny

config_out[4], config_out[5] Nepriradené

444

Trojpolohové

tlacidlo config_out(6], config_out(7] Nepriradeng

Zamknut Pouzit |

— s
7 RyChiost Co—— 100% G Simulé
O v oo I mtco @)

Vstupné signaly

So vstupnymi signalmi mozno pouzivat nasledujlce funkcie zabezpecenia:

Nudzové zastavenie systému Je to alternativa tlacidla nidzového zastavenia pre jeden z ria-
diacich paneloy, ktora funguje rovnako, ako zariadenie spifia normu ISO 13850.

Znizeny rezim Vsetky limity zabezpecenia sa daju pouzit bud' v Norméalnom alebo Znizenom re-
Zime (pozri 13.2.2).Prinakonfigurovani spésobi nizky signal vyslany do vstupov prechod
systému zabezpecenia do Znizeného rezimu. Rameno robota spomali, aby splnilo limit Zni-
zeného rezimu. Systém zabezpecenia dba na to, aby bol robot v Znizenom rezime kratSie
ako 0,5 s po spusteni vstupu. Ak rameno robota stale porusuje limity Znizeného rezimu,
vykona sa zastavenie kategorie 0. Prechod do Normalneho rezimu sa vykona rovnakym
spésobom. Poznamka: prechod do Znizeného rezimu mozu sposobit aj spustacie roviny.

Trojpolohové pomocné zariadenie V manudlnom reZime je na pohyb robota potrebné stlacit
trojpolohové pomocné zariadenie.

Prevadzkovy rezim Po zadefinovani sa da vstup pouzit na prepinanie medzi automatickym re-
Zimom a manualnym rezimom (pozri 12.1).

Ochranny reset Po nakonfigurovani Ochranného zastavenia dba tento vystup na to, aby stav
Ochranného zastavenia pokracoval, kym sa nespusti reset.

Ochranné zastavenie v automatickom rezime Po nakonfigurovani Ochranné zastavenie v au-
tomatickom rezime vykona Ochranné zastavenie vtedy, ked maju vstupné koliky nizku hod-
notu a robot je v automatickom rezime.

Ochranny reset v automatickom rezime Ked déjde k Ochrannému zastaveniu v automatickom
rezime, robot zostane v ochrannom zastaveni v automatickom rezime dovtedy, kym hra-
ni¢na hodnota stipania na vstupnych kolikoch nespusti reset.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Ponuka nastavenia zabezpeéenia

VYSTRAHA:

+ Ak deaktivujete predvoleny vstup Ochranny reset, rameno ro-
bota sa prestane zastavovat Ochrannym zastavenim hned),
ked vstup dosiahne vysoku hodnotu. Program pozastaveny
len Ochrannym zastavenim bude pokracovat.

+ Podobne ako pri Ochrannom resete, v pripade deaktivovania
Ochranného resetu v automatickom rezime sa rameno robota
prestane zastavovat vtedy, ked vstup Ochranného zastavenia
v automatickom rezime dosiahne vysokd hodnotu. Program
pozastaveny len Ochrannym zastavenim v automatickom re-
zime bude pokracovat.

Vystupné signaly
Na vystupné signaly sa daju aplikovat nasledujice funkcie zabezpecenia. Ked' sa stav, ktory
spustil vysokeé signdly skongi, vSetky signdly sa vratia na nizke:

Nudzové zastavenie systému Signal je nizky vtedy, ked vstup Nudzového zastavenia robota
alebo tlaéidlo nidzového zastavenia spusti stav Nudzového zastavenia bezpeénostného
systému. Ako prevencia zablokovania sa nizky signal neodosle, ak stav Nudzového zasta-
venia spusti vstup Nudzového zastavenia systému.

Robot sa hybe Ak sarobot hybe, signal je nizky, inak je vysoky.

Robot nezastavuje Signal je vysoky, ak sa robot zastavi alebo prebieha zastavenie v désledku
nudzového zastavenia alebo ochranného zastavenia. V opacnom pripade bude mat logiku
nizkej urovne.

Znizeny rezim Signal je nizky, ak sa rameno robota prepne do Znizeného rezimu, alebo ak je
bezpecnostny vstup konfigurovany so vstupom ZniZzeného rezimu a signal je momentalne
nizky. V opa¢nom pripade je signal vysoky.

NezniZeny rezim Toto je opak ZniZeného reZzimu definovaného vyssie.

Bezpecne domov Signal je vysoky, ak sa rameno robota zastavilo v nakonfigurovanej bezpecnej
domovskej polohe. V opacnom pripade je signal nizky.

POZNAMEKA:

Externy mechanizmus, ktory z robota prijima stav Nudzového za-
stavenia cez vystup Nudzového zastavenia systému, musi byt v su-
lade s normou ISO 13850. Je to obzvlast potrebné pri nastaveniach,
kde je vstup Nudzového zastavenia robota pripojeny k externému
zariadeniu nidzového zastavenia. V takych pripadoch sa po uvol-
neni externého nudzového zastavenia systému vstup Nudzového
zastavenia systému zmeni na vysoky. Z toho vyplyva, ze stav nu-
dzového zariadenia externého mechanizmu sa zresetuje bez ma-
nualneho zdsahu osoby, ktora obsluhuje robot. Preto treba na dodr-
Zanie bezpecnostnych noriem externy mechanizmus znovu zapnut
ruéne.
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13.2.11 Hardvér

Robot sa da pouzit bez pripojenia riadiaceho panela. Odstrénenie riadiaceho panela si vyZaduje
zadefinovanie iného zdroja nidzového zastavenia. Na predidenie spustenia porusenia bezpec-
nosti musite spresnit, ¢i je riadiaci panel pripojeny.

Vyber dostupného hardvéru
Robot sa da pouzit bez PolyScopu ako programovacieho rozhrania.

1. V Hlavi¢ke tuknite na Instalaciu.

2. V boc¢nej ponuke na l'avej strane tuknite na polozku Zabezpeéenie a vyberte moznost Hard-

z

vér.
3. Zadajte bezpecnostné heslo a Odomknite obrazovku.
4. Zruste oznacenie Riadiaceho panela, aby sa robot dal pouzit bez rozhrania PolyScope.

5. Tuknite na UloZit a restartujte systém, aby sa zmeny prejavili.

UPOZORNENIE:

Ak sa riadiaci panel odpoji od robota, tlacidlo nidzového zastave-
nia uz nie je aktivne. Riadiaci panel treba odstranit z blizkosti ro-
bota.

13.2.12 Poloha Bezpecne domov

Bezpecéne domov je spiato¢nd poloha definovana pomocou pouzivatelom zadefinovanej domov-
skej polohy. V/V polohy Bezpecne domov su aktivne, ak je rameno robota v bezpecnej polohe
domov a ma zadefinovany VV Bezpecne domov. Rameno robota je v polohe bezpecnej domoy,
ak st polohy kibu v $pecifikovanych uhloch alebo nasobkoch 360 °.

Robot Bezpedné predvolenéd poloha

| (,') Synchronizovat z pred... |
Limity robota
Limity kibu -
Odstranit
Roviny
Poloha Odstrénenim Bezpecnej predvoleng]
nastroja polohy budl odstrénend akélkol'vek
. priradenia wystupov predvolenej
Smer nastroja i ] palohy.
VIV
Hardvér
Bezpecna Poloha kibu (0-360°)
predvolena ...
Trojpolohové - Zékladria 90,00°
tlacidlo |
F 1 Rameno 270,00°
é Lot 270000
Zipaste 1 270,000
Zépéstie 2 90,00°
Zapastie 3 0,00°

O Vypnuty ycl { —— 100% ° 0 O S\mu\éua.

Verzia 5.5 11-31 e-Series

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 13.2 Ponuka nastavenia zabezpeéenia

Synchronizacia z Domova

1.
2.

V Hlavicke tuknite na Instalaciu.

V boénej ponuke na l'avej strane obrazovky tuknite na polozku Zabezpeéenie a vyberte moz-
nost Bezpeéne domov.

. V Casti Bezpeéne domov tuknite na Synchronizaciu z Domova.

Tuknite na Aplikovat a v zobrazenom dialdgovom okne vyberte moznost Aplikovat a re-
Startovat.

Vystup Bezpecne domov

Pred vystupom Bezpecne domov treba zadefinovat polohu Bezpe¢ne domov (pozri 13.2.10).

Definovanie vystupu Bezpecéne domov

1.
2.
3.

V Hlavicke tuknite na Instalaciu.
V boc¢nej ponuke na lavej strane obrazovky v ¢asti Zabezpeéenie vyberte moznost V/V.

Na obrazovke V/V v Casti Vystupny signal vyberte v rozbalovacej ponuke pod Priradenim
funkcie moznost Bezpeéne domov.

Tuknite na Aplikovat a v zobrazenom dialégovom okne vyberte moznost Aplikovat a re-
Startovat.

Upravit Bezpec¢ne domov

Uprava Domova automaticky neupravuje predtym definovand bezpeéni domovsku polohu. Ak
uvedené hodnoty nie st zosynchronizované, uzol programu Domov nie je definovany.

Uprava moznosti Bezpeéne domov

1.
2.
3.

V Hlavicke tuknite na Instalaciu.
V boc¢nej ponuke na lavej strane obrazovky v ¢asti V§eobecné vyberte moznost Domov.

Tuknite na Upravit polohu, nastavte novi polohu ramena robota a tuknite na OK.

. V bocnej ponuke v Casti Zabezpecenie vyberte moznost Bezpeéne domov. Poznamka: na

odomknutie bezpeCnostnych nastaveni treba bezpecnostné heslo (pozri 13.1.2).

. V Casti Bezpeéne domov tuknite na Synchronizaciu z Domova
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14 Karta Chod

Program Premenné

Stav

Zastavené

Vek robota

Dni - Hodin  Mint  Sekind

0 00 01 48

O Zobrazit tratové body

Normalny

Karta Chod umoznuje jednoduché ovladanie ramena robota a riadiacej skrinky s minimalnym
poctom tlacidiel a mozZnosti. Programovacia ¢ast PolyScopu (Pozri), 21.3.2), aby sa robot
zmenil na nastroj, ktory bezi vyhradne na zaklade vopred napisanych programov.

Na tejto obrazovke mézete automaticky naditat a spustit predvoleny program na zaklade exter-
ného prevodu vstupného signdlu (pozri 16.1.6).

Poznamka: Kombindcia automatického nacitania a spustenia predvoleného programu a automa-
tickej inicializacie pri spusteni sa méze pouzit napriklad na integraciu ramena robota do iného
strojového zariadenia.

14.1

Program

V okienku Program vidno nazov programu nahratého do robota a jeho sucasny stav. Mozete
tuknut na kartu Nagéitat program a nahrat iny program.

14.2

Premenné

Program robota méZe pouzivat premenné na uloZenie a aktualizaciu réznych hodnét pocas pre-
vadzky. Su k dispozicii dva druhy premennych:

Premenné instalacie Tieto m6Zu pouzivat viaceré programy a ich nazvy a hodnoty zostavaju
spolu pocas priebehu instalacie robota (pozri 16.1.5). Premenné instalacie si uchovaju
svoje hodnoty po restartovani robota a riadiacej skrinky.

BeZné premenné programu Tieto su dostupné len pre spusteny program a ich hodnoty sa stra-
tia po zastaveni programu.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.4 Posunit robota do spravnej polohy

Zobrazit tratové body Program robota pouziva premenné skriptu na ukladanie informacii o tra-
tovych bodoch.
V Casti Premenné zaskrtnite moznost Zobrazit tratové body, ¢im sa v zozname premen-
nych ukazu premenné skriptu.

Typy premennych

boolovskoolovskd premennd, ktorej hodnota je bud Pravdiva alebo
Nepravdiva.

int. Celé ¢islo v rozsahu od —2147483648 do 2147483647 (32-bitov).

plavajtc€islo s plavajicou desatinnou &iarkou &islo (desatinné &islo) (32-bitov).

retazec Postupnost znakov.

poloha Vektor popisujuci umiestnenie a orientaciu v kartezianskom priestore.
Je to kombinacia vektora polohy (z, y, z) a vektora rotacie (rx, ry, rz) zna-
zorfiujuca orientaciu, pisané akop[x, y, z, rx, ry, rzl.

zoznam Postupnost premennych.

14.3

Vek robota

Toto poliko predstavuje dizku ¢asového intervalu od ivodného zapnutia robota. Cisla uvedené
v tomto okienku nie su spojené s Casom spustenia programu.

14.4

Posunit robota do spravnej polohy

Ak v Casti Paticka tuknete na moznost Prehrat, zobrazi sa obrazovka Presuntit robot do sprav-
nej polohy. Ak sa rameno robota musi pred spustenim programu presuntt do konkrétnej zacia-
tocnej polohy alebo ak sa pocas Upravy programu pohybuje k tratovému bodu, otvorte si obra-
zovku Presunut robot do spravnej polohy.

Ked sa cez obrazovku Presuniit robot do spravnej polohy neda rameno robota presunit do za-
¢iatocnej polohy programu, presunie sa na prvy tratovy bod v programovom strome. Rameno
robota sa moze presunut do nespravnej polohy, ak:

+ Poloha funkcie TCP alebo tratovy bod prvého pohybu sa pocas vykonavania programu zme-
nili pred vykonanim prvého pohybu.

« Prvy tratovy bod je vnutri uzla Ak alebo Prepnut v programovom strome.
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Pohy

Posunt robota do spravnej polohy.

Hold down Move robot to' to perform the movement shown. Release the button to abort
Push Manual' to move the robot into position manually.

|
Posunut robota do:
-1 A
! ‘ | Manuaine

b B
{ € Zrusit

O Normalny Rychlos! (Cr——y) 100% ‘iu'u'u,n.acﬁ-
Auto
Podrzanim tlacidla Auto posuniete rameno robota do tivodnej polohy.
Poznamka: Uvolnenim tlacidla mézete pohyb kedykolvek zastavit.
Animacia
Animdcia zobrazuje pohyb, ktory sa rameno robota chysta vykonat, ked' stlacite kartu Auto.
UPOZORNENIE:
1. Porovnajte animaciu s poziciou skutocného ramena robota a
uistite sa, Ze rameno robota mo6ze bezpecne vykonat pohyb
bez néarazu do nejakej prekazky.
2. Funkcia automatického pohybu pohybuje robota pozdiz tiefio-
vej trajektorie. Zrazka méze poskodit robot a iné zariadenie.
Manualne

Stlacenim karty Manualne sa presuniete na obrazovku s ikonkou Pohyb, kde je mozné manualne
hybat ramenom robota. Je to potrebné len vtedy, ked nepotrebujete pohyb animacie.
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14.4 Posunit robota do spravnej polohy
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15 Karta Program

Q - Grafika Premenné

Program
Tu médZete programovat Ulohy robota.

1 ¥ Program robota
2 = <prézdne=

Na naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Programovom strome.

Zoznam uzlov Programovy strom

> Roziirené

> Sablény

N
o
3
o

[ Pridat pred spu&tacou sekvenciou
[ Nastavit pociatocné hodnoty premennych

[ Nekonecné slucky programu

Normdlny Simulécia .

Na karte Program sa zobrazuje aktudlne upravovany program.

15.1 Programovy strom

Tuknutim na polozku Prikaz pridate uzly programu k programovému stromu. Nakonfigurujte fun-
kcie pridanych uzlov programu na pravej strane obrazovky.

Prazdny programovy strom sa nespusti. Nespustia sa ani programy s nespravne nakonfigurova-
nymi uzlami programu. Neplatné uzly programu budu zvyraznené Zltou farbou, aby indikovali, ¢o
treba opravit, nez sa program bude moct spustit.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Programovy strom

15.1.1 Indikacia vykonavania programu

Q - Grafika Premenné

¥ Program robota

1
Program
Tratovy bod 2 ¢ « PohybK g -
Tu mézete programovat Glohy robota
3 3 @ start
mer 4 @A Na naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Cakat 5 ®B Programovom strome.
Nastavit 6 &lc
astavi 7 ®D Zoznam uzlov Programovy strom
Samostatné 8 ®E Q
okno v
Zastavit
Poznamka "
Adresar
> Sablony
4% S XBBREZ

[ Pridat pred splstacou selvenciou
[ Nastavit podiatoéné hodnoty premennych

[ Nekoneéné siuéky programu

O Normalny Y ———— 100% ° 0 o S\mu\éc\a.

Pocas behu programu je prave vykonavany uzol programu ozna¢eny malou ikonou # vedla uzla.
Okrem toho je cesta vykonavania zvyraznena namodro.
Pri stlaceni ikony @ v rohu programu sa zacne sledovat vykonavany prikaz.

15.1.2 Tlacidlo Vyhladat

Tuknutim na tladidlo Q sa spusti vyhladavanie v programovom strome. Stlaenim ikony X
ukonc¢ite vyhladavanie.

15.1.3 Panel s nastrojmi pre programovy strom

Na upravu programového stromu pouzite panel s nastrojmi v jeho spodnej Casti.

Tlacidla Spat/Znova

Tlagidla ® a € sluzia na vratenie a zopakovanie zmien v prikazoch.

Pohyb nahor a nadol
Tlagidla # a ¥ menia polohu uzla.

Vystrihnit
Tlagidlo * vystrihne uzol a umozfuje ho pouzit pri inych tkonoch (nap. prilepit ho na iné miesto
vV programovom strome).

Kopirovat

Tlagidlo B umoziuje skopirovat uzol a pouzit ho priinych tikonoch (nap. prilepit ho na iné miesto
v programovom strome).

Prilepit

Tlacidlo Bl umoznuje prilepit uzol, ktory ste predtym vystrihli alebo skopirovali.
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Odstranit

Tuknutim na tlagidlo M odstrénite uzol z programového stromu.

Potladit

Tuknutim na tlac¢idlo == potlacite $pecifické uzly v z programovom strome.

Potlacené riadky programu sa pocas chodu programu jednoducho preskocia. Potlaceny riadok
mozno neskor znova aktivovat. Takto je mozné vykondvat rychle zmeny v programe bez znic¢enia
pévodného obsahu.

15.1.4 Editor vyrazov

) Zékladné Q - Grafika Premenné

Skript ® Pozndmka

1 v Program robota
. . Zdroj \Wyraz v
Slucka 2 ¢« PohybK Priradenie
3 @® Tratovy_bod_1
Podprog. 4 == Nastavit Priradi vybrand premennt s hodnotou vyrazu.
Priradenie 5 B Cakat Premenna Vjraz
x 6 @ Samostatné okno
Al 7 O Zastavit |var72 - ‘ = ‘
8
9

Udalost

2 * force()

Input °
True (HI) False (LO) 4= Spat

<Vstup> v Esc
output

. and or Xor not 7 8 9
<Wystup> v
Variable

P < = ( ) < > / * 4 5 6
<Premenna= v
Pose
" " [ 1 = = . + 1 2 3 0
<Pozicia> v - Odoslat
Function
ABC 7] 0

<Funkcia=> v = 4 4

Samotny vyraz sa upravuje ako text, av§ak v editore vyrazov je k dispozicii viacero tlacidiel a funkcii
na vkladanie Specidlnych symbolov do vyrazov, napriklad symbol x na nasobenie alebo symbol <
pre mensie alebo rovné. Tlac¢idlom so symbolom klavesnice v lavom hornom rohu obrazovky sa
prepina na textovu Upravu vyrazu. VSetky definované premenné mozno néjst vo voli¢i Premenné

a nazvy vstupnych a vystupnych portov sa nachadzaju vo volicoch Vstup a Vystup. Niektoré Spe-
cialne funkcie su pod polozkou Funkcie.

Pri stlaCeni tlacidla OK sa vyraz skontroluje, i neobsahuje gramatické chyby. TlaCidlomzrusit
opustite obrazovku, pricom zmeny sa neulozia.

Vyraz moze vyzerat takto:

digital_in[1] ZTrue and analog_in[0]<0.5

15.1.5 Spustenie programu od vybratého uzla

Ked je robot v manudlnom rezime (pozri 12.1), pomocou moznosti Prehrat od vyberu je
mozné spustit program od vybratého uzla. Moznost Prehrat od za€iatku spusti program nor-
malne. Ak program nemozno spustit od urcitého uzla, moznost Prehrat od vyberu je deaktivo-
vanda. Moznost Prehrat od vyberu nie je mozné aktivovat v pripade vsunutej postupnosti, pretoze
vsunuté postupnosti sa vzdy spustaju od zaciatku.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.2 Karta prikazov

Q - Grafika Premenné
1 ¥ Program robota P
ohyb PohybK -
Tratovy bod | 2 ® < PohybK Y

Urcite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratovymi bodmi

3 3 ® Tratovy bod_1
mer
NizSie uvedené hodnoty sa vztahujd na vietiky ndsledné tratové body a zévisia od
Cakat vybraného druhu pohybu.
Nastavit Nastavit TCP Rychlost Ilou
Samostatné Pousit altivne TCP 4 \ 60,0] °/s
okno
Zastavit Funkcia Zrychlenie kibu
Poznamka 4 Zédadna -] \ 80,0] °/s2
Adresar
O Pouzit uhly kibu
) Sabldny

Resetovat

Play from beginning
Program robota

Play from selection
2: PohybK

O Znizeny Ryt Simulécia .

Pouzitie moznosti Prehrat od vyberu

Tuknutim na polozku Prehrat a vyberom moznosti Prehrat od vyberu moZete spustit program
od uzla v programovom strome.

POZNAMEKA:

- Cast Pred spustenim, pokial je pouzita, sa vzdy vykona pre
obe mozZnosti, Prehrat od vyberu aj Prehrat od zaéiatku.

+ V pripade vyskytu nepriradenej premennej sa program zastavi
a zobrazi sa chybové hlasenie.

+ Program sa mdze spustit len od uzla v programe robota.

+ MozZnost Prehrat od vyberu mozZno pouzit v ramci podprog-
ramu. Po skonceni podprogramu sa vykonavanie programu
zastavi.

15.2 Karta prikazov

V tomto ndvode nie su vSetky podrobnosti o kazdom type uzlov programu. Uzol programu robota
zahfia tri zaskrtavacie okienka, ktoré ovladaju celkové spravanie programu.
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UNIVERSAL ROBOTS

1 v Program robota
- 3 @ Tratowy bod_1
Hfadat 4 = Nastavit
Sila 5 B Cakat
e an 6 @ Samostatné okro
Paletizacia 7 O Zastavit
Sledovanie 8 ® Poznémika

dopravnika 9 ¢ m Adresar

13 e Wvolat'
14 2= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Ak,

17 F Skript

18 % Prepnutie ...

19 ® casovac_1

20 ¢ E Odoberat zo stohu
21 © ZacPoloha

22 @ — Smer

25 e i VybratPostupnost

2SS XBEW

Q - Grafika Premenné
~

Program
Tu mézete programovat Clohy robota.

Na naprogramovanie robota si vyberte uzly zo Zoznamu uzlov a zobrazia sa v
Programovom strome.

Zoznam uzlov Programovy strom
Q
I
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[ Pridat pred spuatacou sekvenciou
[ Nastavit pogiatoéné hodnety premennych
v [ Nekoneéné slucky programu

O Norminy

c— o 0 O smuscia )

Pridat pred spustacou sekvenciou

Ak chcete pridat Specialnu ¢ast programu po jeho zacati, zaskrtnite toto okienko.

Nastavit pociatocné hodnoty premennych

Ak chcete nastavit Gvodné hodnoty premennych programu, oznacte tito moznost.

1. Premennu vyberiete z rozbal'ovacieho zoznamu alebo pomocou pola voli¢a premennych.

2. Zadajte vyraz pre danu premennu.

spusteni programu.

Vyraz sa pouzije na nastavenie hodnoty premennej pri

3. Nainicializovanie premennej na hodnotu v karte Premenné (pozri 15.4) vyberte moznost
Zachovat hodnotu z predchadzajiceho spustenia.
Tym sa umozni zachovanie hodnét premennych medzi jednotlivymi spusteniami programu.
Premennad ziska hodnotu z prislusného vyrazu, ak je program spusteny prvykrat alebo ak

hodnota bola vymazana.

Premennu mozno z programu odstranit zmenou jej nazvu na prazdny (len medzery).

Nekonecné slucky programu

Ak chcete, aby program suvislo pokracoval, oznacte tito moznost.
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15.3 Karta Grafika
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Grafické znazornenie aktualneho programu robota. Draha TCP je zobrazena trojrozmerne, Useky
pohybu su ¢iernou a zatacky (prechody medzi Gsekmi pohybu) st zelenou. Zelené body udavaju
polohy TCP v jednotlivych tratovych bodoch programu. 3D nékres ramena robota znazornuje
aktualnu polohu ramena robota a tieri ramena robota znazornuje, ako rameno robota planuje
dosiahnut tratovy bod zvoleny na l'avej strane obrazovky.

Ak sa aktualna poloha TCP robota priblizuje bezpecnostnej alebo sptstacej rovine, alebo je orien-
tacia ndstroja robota v blizkosti jeho hraniéného limitu (pozri 13.2.5), zobrazi sa 3D znazor-
nenie hrani¢ného limitu.

Poznamka: ked ma robot spusteny program, vizualizacia hrani¢ného limitu je vypnuta.

Bezpecnostné roviny su zobrazené Zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazornujicou nor-
malnu hodnotu roviny, ktora oznacuje stranu roviny, na ktorej moze byt TCP robota umiestnené.
Spustacie roviny st zobrazené modrou a zelenou farbou a malou $ipkou smerujlcou k strane
roviny, v rdmci ktorej su aktivne limite rezimu Normalny (pozri 13.2.2). Hranicny limit orien-
tacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gulového kuzela s vektorom oznacujucim aktudlnu
orientaciu nastroja robota. Vnutorna strana kuZela predstavuje povolenu oblast pre orientaciu
nastroja (vektor).

Ked sa TCP robota uz nenachdadza v blizkosti limitu, 3D znazornenie zmizne. Ak TCP prekracuje

alebo sa blizi k prekroc¢eniu hraniéného limitu, vizualizacia limitu s¢ervena.

3D nahlad sa da priblizit a otacat a ziskat tak lepsi pohl'ad na rameno robota. Tlacidlami v pravej
hornej ¢asti obrazovky mozno vypnut rozne grafické stcasti 3D zobrazenia. Spodné tlacidlo za-
pina/vypina vizualizaciu pribliznych hrani¢nych limitov.

e-Series 11-42 Verzia 5.5



15.4 Karta Premenné UNIVERSAL ROBOTS

15.4 Karta Premenné
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21 F Skript
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O Zobrazit tratové body

Karta Premennéznazornuje nazivo hodnoty premennych v spustenom programe a uchovava zo-
znam premennych a hodnét medzi jednotlivymi spusteniami programov. Zobrazuje sa len vtedy,
ked' su na nej informacie, ktoré mozno zobrazit. Premenné tratovych bodov sa zobrazia v zo-
zname, ak sa zapne moznost Zobrazit tratové body.

15.5 Zakladné uzly programu
15.5.1 Pohyb

L v nik _
) Zékladné Q - Grafika Premenné

= rogram robota Pohyb Pohybl< v
87 EEAEty 2 bt Rodiog Uréite, ako sa bude robot pohybovat medzi tratovymi bodmi
P 3 @ Tratovy bod 1 ’ por W .
ada 4 = Nastavit NiZgie uvedené hodnoty sa vztahujl na vietky nédsledné tratové body a zavisia od
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. 6 @ Samostatné okno )
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dopravnika 9 ¢ m Adresar
Funkcia Zryehlenie kibu
q  (Zéidadha - 80,0] */s?
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Prikazom Pohyb sa ovlada pohyb robota cez zakladné tratové body. Tratové body musia byt
pod prikazom Pohyb. Prikaz Pohyb definuje zrychlenie a rychlost, akou sa rameno robota bude
pohybovat medzi danymi tratovymi bodmi.
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Druhy pohybu

MozZete si vybrat jeden z troch druhov pohybu: PohybdJ, PohybL a PohybP. Kazdy typ pohybu je

vysvetleny nizSie.

« pobybJ robi pohyby, ktoré sa poéitaju v priestore kibu ramena robota. Kiby sa ovladaju,
aby v tom istom case skoncili pohyb. Vysledkom tohto druhu pohybu je zakrivena draha
néstroja. Spolo¢nymi parametrami, ktoré sa vztahuju na tento druh pohybu, si maximaélna
kibova rychlost a kibové zrychlenie, uvedené v deg/s a deg/s2. Ak sa pozaduje rychly pohyb
ramena robota medzi tratovymi bodmi bez ohladu na drahu nastroja medzi danymi trato-
vymi bodmi, tento druh pohybu je vhodnou volbou.

- pohybL pohne taziskovy bod nastroja (TCP ) linearne medzi tratovymi bodmi. To znamens3,
7e jednotlivé kiby budud vykonavat zlozitej$ie pohyby, aby sa néstroj pohyboval po priamej
drahe. Spolocné parametre, ktoré mozno nastavit pri tomto druhu pohybu, st pozadovana
rychlost nastroja a zrychlenie nastroja uvedené v mm/s a mm/s? a tiez funkcia.

« pohybP spdsobi linedrny pohyb nastroja konstantnou rychlostou s kruhovymi zatackami
a je urCeny na urcité operacie v ramci procesov, ako napriklad lepenie alebo davkovanie.
Velkost polomeru zatacky je Standardne spolo¢na hodnota vo vsetkych tratovych bodoch.
Mensia hodnota znamena ostrejsie zatacky, vyssia hodnota znamena hladsiu drahu. Kym
sa rameno robota pohybuje cez tratové body konstantnou rychlostou, riadiaca skrinka ro-
bota nemoze Cakat na operaciu V/V ani na zasah obsluhy. Mohlo by to zastavit pohyb ra-
mena robota alebo vyvolat ochranné zastavenie.

- Obly pohyb sa méze pridat k pohybu P a vytvorit kruhovy pohyb. Robot sa zac¢ne hybat zo
sucasnej polohy alebo vychodzieho bodu, prejde cez ViaPoint Specifikovany v kruhovom
obluku a cez EndPoint, ktory kruhovy pohyb uzavrie.

ReZim sa pouziva na prepocitanie orientacie ndastroja cez kruhovy oblik. Rezim moze byt:
- fixny: pri definovani orientdcie nastroja sa pouzije len vychodzi bod;
- neobmedzeny: vychodzi bod sa zmeni na EndPoint a zadefinuje orientaciu nastroja

c byb Nowy. Otvort. Uloit
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Spolocné parametre
Spolocné parametre v dolnom pravom rohu obrazovky Pohyb sa vztahuju na pohyb z predchéddzajlce;j
polohy ramena robota do prvého tratového bodu pod danym prikazom a odtial do jednotlivych
nasledujucich tratovych bodov. Nastavenie prikazu Pohyb sa nevztahuje na drahu z posledného
tratového bodu pod danym prikazom Pohyb.

Vyber TCP

Spo6sob pohybu robota medzi tratovymi bodmi sa upravi podla toho, ¢i sa TCP nastavil pomo-
cou pouzivatelom definovaného TCP alebo cez aktivne TCP. Ignorovat aktivhe TCP umoziiuje
nastavit tento pohyb vo vztahu k prirube nastroja.

Nastavenie TCP v pohybe

1. Na nastavenie TCP pouzivaného pri tratovych bodoch otvorte obrazovku karty Program.
2. V Casti Prikaz vyberte v rozbalovacej ponuke vpravo typ pohybu.

3. V Casti Pohyb vyberte v rozbal'ovacej ponuke moznost Nastavit TCP.

4

. Vyberte moznost Pouzit aktivhe TCP alebo TCP definované pouzivatelom.
MozZete si vybrat aj moznost Ignorovat aktivne TCP.

Vyber funkcie

Funkcia rozostavi tratové body v prikaze Pohyb, o treba nastavit pri $pecifikovani tratovych
bodov (pozri ¢ast 16.3).Toznamen4, Ze pri nastavovani tratového bodu si program zapaméta
suradnice nastroja vo funkénom priestore vybranej funkcie. MoZe nastat niekol'ko situdacii, ktoré
vyzaduju podrobné vysvetlenie:

Relativne tratové body Vybrata funkcia nema Ziaden vplyv na relativne tratové body. Relativny
pohyb sa vzdy vykond s ohladom na orientaciu Zakladne.

Premenlivé tratové body Ked sarameno robota pohybuje do premenlivého tratového bodu, bod
v strede ndstroja sa vypocita v podobe suradnic premennej v priestore vybranej funkcie.
Pohyb ramena robota do premenlivého tratového bodu sa preto zmeni, ked' sa vyberie ind
funkcia.

Premenna funkcie Poloha funkcie sa da menit za chodu programu priradenim pdzy prislusnej
premenne;j.

PouZzit uhly kibu
Ako alternativu k 3D pozicii mozete oznaéit politko Pouzit uhly kibu pri pouziti PohybuJ zadefi-
novanie tratovych bodov pomocou uhla ramena robota. Ak je zapnuta funkcia PouZit uhly kibu,
TCP a moznosti funkcii nie st k dispozicii. Tratové body definované pomocou funkcie PouZzit
uhly kibu sa neupravuiju, ak sa program presunie medzi roboty.
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15.5 Zakladné uzly programu

Speed

Cruise

Deceleration

Acceleration

Time

Obr. 15.1: Rychlostny profil pohybu. Krivka je rozdelena do troch usekov: zrychlenie, rovhomerny pohyb

a spomalenie. Rychlost vo

faze rovhomerného pohybu je dana nastavenim rychlosti pohybu, zatial ¢o

rychlost vo faze zrychlenia a spomalenia je dana parametrom zrychlenia.
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Bod na drahe robota. Tratové body su najustrednejSou sucastou programu ramena robota, ktoré
diktuju polohu robota. Tratovy bod s pevnou polohou sa uéi fyzickym pohybom ramena robota

do danej polohy.

Ucenie tratovych bodov

UcCenie je termin, ktory sa pouziva na ukazanie robotovi, ako umiestnit TCP vo vztahu k funkcii
pri aplikacii. Ak chcete robot naucit tratovy bod, postupujte podla tychto pokynov:

1. V karte Program vlozte Pohybovy uzol.

. Pri pohybovom uzle pouzite rozbalovaciu ponuku Nastavit TCP a nastavte TCP.

2
3. Pri pohybovom uzle pouzite rozbalovaciu ponuku Funkeia a vyberte funkciu.
4

. Pri pohybovom uzle pouzite ReZim U¢it alebo Pohyb na umiestnenie robota do pozadova-
nej konfiguracie.
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Pouzitie tratovych bodov

Pouzitie tratovych bodov znamena pouzitie nauc¢eného vztahu medzi funkciou a TCP v aktuélnej
situdcii. Vztah medzi funkciou a TCP aplikovany na aktudlne vybratu funkciu dosiahne pozado-
vanu polohu TCP. Robot potom zisti, ako sa nasmerovat, aby aktualne aktivne TCP dosiahlo
danu polohu TCP. Ak chcete pouzit tratovy bod, postupujte podla tychto pokynov:

1. PouZzite existujuci tratovy bod v rezime Uzla alebo zadajte tratovy bod do iného rezimu Uzla
(napr. skopirovanim a prilepenim, alebo pouzitim tlacidla ,,Prepojit“ na tratovom bode).
2. Nastavte pozadované TCP.

3. Nastavte pozadovanu funkciu.

Nastavenie tratového bodu
Nazvy tratovych bodov

Tratové body dostanu automaticky jedinecny nazov. Pouzivatel méze nazov zmenit. Ozna¢enim
ikony linky sa tratové body prepoja a zdielaju informécie o polohe. Dalsie informécie o tratovom
bode, ako je polomer zatacky, rychlost nastroja/spoja a zrychlenie nastroja/spoja sa konfiguruju
pre jednotlivé tratové body, aj ak st prepojené.

Zatacanie
Zatacanie umoznuje robotovi hladky prechod medzi dvoma trajektoriami bez zastavenia na tra-
tovom bode medzi nimi.

Priklad Ako priklad si predstavte aplikaciu na dvihanie a premiestiiovanie (pozrite obr.
15.2), kde je robot momentalne na 1. tratovom bode (WP_1) a musi zdvihnut predmet na 3. trato-
vom bode (WP_3). Na predidenie kolizidam s predmetom a inymi prekazkami (0) musi robot prist
k WP_3 v smere od 2. tratového bodu (WP_2). Na vytvorenie trasy, ktord spifia poziadavky, treba
zadat tri tratové body.

@ WP_2
wp_1

l WP_3

Obr. 15.2: WP_1: vodna poloha, WP_2: cez bod, WP_3: poloha dvihania, 0: prekazka.

Bez upravenia dalSich nastaveni robot pred pokracovanim v pohybe zastane pri kazdom trato-
vom bode. Pri tejto Ulohe zastavka na WP_2 nie je optimalna, pretoze hladka otocCka by si vyziadala
menej ¢asu a energie a pritom by aj tak splnila poziadavky. Je dokonca prijatelné, aby sa robot
nedostal presne do WP_2, ak prechod z prvej do druhej trajektorie prebehne popri tejto pozicii.
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Zastaveniu na WP_2 sa da vyhnut nakonfigurovanim zatacky pre tratovy bod, ak si robot moze
vypocitat hladky prechod na dalSiu trajektdriu. Prvotny parameter pre zatacku je polomer. Ked'je
robot v rozsahu polomeru zatacky tratového bodu, mézZe zacat zatacat a odchylit sa od pévodnej
trasy. UmoZznuje mu to rychlejsie a hladsie sa pohybovat, pretoze nemusi spomalovat a znovu
zrychlovat.

Parametre zatacky Okrem tratovych bodov ovplyviiuju trajektériu zatacky mnohé dalsie para-
metre (pozri obrazok 15.3):

+ polomer zatacky (r)

+ pociatocna a koncova rychlost robota (v poziciach p1 a p2, v poradi)

+ Cas pohybu (napr. nastavenie Specifického ¢asu pre trajektoriu ovplyvni poc¢iato¢ni/koncovu
rychlost robota)

* typy trajektdrii, od ktorych a ku ktorym zabo¢i (PohybL, PohybJ)

/ \
wp_1 ! \
@ — ——@ w2 |
/ \ I
\ /
pl \ /
N e

~ -
~ _{_ -

® o 3

Obr. 15.3: Zatacka okolo WP_2 s priemerom r, Uvodna poloha zatacania v p1 a koncova poloha zatacania
v p2. 0 je prekazka.

Ak sa nastavi polomer zatacky, trajektoria ramena robota sa zatoci okolo tratového bodu, ¢o
umozni, aby rameno robota preslo danym bodom bez zastavenia.

Zatacky sa nesmu prekryvat, preto nie je mozné nastavit polomer zatacky, ktory by sa prekry-
val s polomerom zatacky predchadzajliceho alebo nasledujiceho tratového bodu, ako vidno na
obrazku 15.4.

Podmienené trajektorie zatacky V strome programu vplyva na trajektoriu zatacky tratovy bod,
v ktorom je nastaveny polomer zatacky, a dal$i po nom. To znaci, ze v programe na snimke 15.5
zatacku okolo WP_1 ovplyviiuje WP_2. DOsledok je eSte viditelnejsi pri zatacke okolo WP_2 v tomto
priklade. Existuju dve mozné koncové polohy a na stanovenie dalsieho tratového bodu, okolo
ktorého treba zatocit, musi robot vyhodnotit aktudlny ukazovatel digitalneho _vstupul1] uz
pri zadavani polomeru zatacky. To znaci ak...potom vyraz (alebo iné potrebné udaje na uréenie
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Obr. 15.4: Prekryvanie polomeru zatacky nie je povolené (*).

dalSieho tratového bodu, napr. variabilné tratové body) sa vyhodnocuje pred skuto¢nym dosia-
hnutim wP_2, ¢o je pri pohlade na sekvenciu programu trochu neintuitivne. Ak je tratovy bod
bodom so zastavenim a po nom nasleduje podmieneny vyraz na stanovenie dalsieho tratového
bodu (napr. prikaz V/V), vykona sa, ked' sa rameno robota zastavi v tomto tratovom bode.

PohybL ; '
WP_I ; LA
WP_1 (zatacka) . g
WP_2 (zatacka)
ak (digitalny_vstup[1]), potom
WP_F_ 1
inak
WP_F 2

WP_F_2

Obr. 15.5: WP_I je Gvodny tratovy bod a existuju dva potencidlne koncové tratové body wp_F_1 a WP_F_2
v zavislosti od podmieneného vyrazu. Podmienka ak sa vyraz vyhodnoti, ked rameno robota vstipi do
druhej zatacky (*).

Trajektorie zatacky V zavislosti od typu pohybu (1. j. PohybL, PohybJ alebo PohybP) sa vyge-
neruju odlisné trajektorie zatacky.

+ Zatacky v PohybeP Pri zatacani PohybuP sa poloha zatacky drzi kruhového obluka pri kon-
Stantnej rychlosti. NatoCenie zata¢a hladkou interpolaciou medzi dvomi trajektériami. Po-
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WP_3

Obr. 15.6: Pohyb a zatocenie v spojenom priestore (PohybJ) verzus kartezianskom priestore (PohybL).

hybJ alebo PohybL sa da zatocit do PohybuP. V takom pripade robot pouzije kruhovt ob-
likovu zatacku PohybuP a interpoluje rychlost dvoch pohybov. PohybP sa neda zatocit do
Pohybu J ani Pohybul. Miesto toho sa posledny tratovy bod PohybuP poklada za bod so
zastavenim bez zatacky. Zatacka sa neda urobit, ak su obe trajektdrie v uhle blizkom 180
stupfiom (opaény smer), pretoZe by vznikol kruhovy obluk s velmi malym polomerom, ktory
robot nedokaze opisat pri konstantnej rychlosti. Tym by v programe vznikla vynimka v dobe
chodu, ktora sa da opravit nastavenim tratovych bodov tak, aby nezvierali taky ostry uhol.

- Zatacky s PohybomJ Zatacky PohybuJ vytvaraju hladky obluk v priestore kibu. Stava sa

to pri zatackach z PohybuJ do Pohybud, PohybuJ do Pohybul a Pohybul do PohybuJ. Za-
tackou vznikne hladsSia a rychlejsSia trajektoria bez pri pohyboch bez nej (pozri obrazok
15.6). Ak sa Specifikovani profilu rychlosti pouzije rychlost a zrychlenie, zatd¢ka pocas za-
taCania zostane vo svojom polomere. Ak sa pri Specifikovani rychlostného profilu oboch
pohybov namiesto rychlosti a zrychlenia pouzije Cas, trajektéria zataCky kopiruje trajekto-
riu pévodného pohybud. Ak maju oba pohyby ¢asové obmedzenie, pouzitie zataCok nesetri
cas.

+ Zatacky v Pohybel Pri zatacani Pohybul sa poloha zatacéky drzi kruhového obluka pri kon-

Stantnej rychlosti. NatoCenie zataca hladkou interpolaciou medzi dvomi trajektériami. Ro-
bot méze na trajektérii pred opisanim kruhového oblika spomalit, aby sa vyhol velmi vyso-
kému zrychleniu (napr. ak sa uhol medzi dvomi trajektériami blizi k 180 stupriom).
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Relativny tratovy bod

) Zékladné Q - Grafika Premenné

> Rozsirené

1 ¥ Program robota ~ T y . -
= ratovy bod Relativna poloha v
v Sablony 2 ¢ b PohyoP y
3 @ Tratovy bod 1 -
_—— R - Tratovy_bod_1
Hladat 4 | ¢ [¥ PohybVKruhu [ [mratowy soa. %
sila 5 © cez bod 1
— . ® konicovy:bodil Relatfvny pohyb dany rozdielom medzl polohami z a do Vedialenost
Paletizécia 7 e Nastavit ©d bodu - po bod 0.0 mm
Sledovaljie 8 B Cakat Nastavit bod | Nastavit bod |
dopravnika 9 M Samostatné okno

Uhol
10 O Zastavit Y

11 | Pozndmka Pohntit sem 180,0 °
4 12 ¢ m Adresér I»

13 = e

14 ¢ & Slucka

15 =] <prazdne @ Pouzit spologny polomer zaté... (@) Pouzit spolocné parametre

16 e Vyvolat

17 a= var_2:=2 *force()

18 ¢ b Ak 25 Zrychlenie néstroja 1200

19 = <prazdne> O N 2.0

20 & Skript

21 % Prepnutie ...

22 ® casovac_1

23 ¢ B Odoberat zo stohu

O Zatécka s polomerom O Rychlost néstroja 250

o = h Pridat a2 do
A5 XKBRTZ o

O Norméiny Ry { — 100% ° 0 O ‘:?\rrw,nér:\a.

Tratovy bod s polohou udanou vzhladom na predchadzajlcu polohu ramena robota, napriklad
,2 cm dolava“. Relativna poloha sa udava ako rozdiel medzi dvoma danymi polohami (zlava
doprava).

Pozor: opakované relativne polohy moZzu dostat rameno robota mimo jeho pracovného priestoru.

Ide tu o karteziansku vzdialenost medzi TCP v dvoch polohéch. Uhol uvadza, ako velmi sa zme-
nila orientacia TCP medzi dvomi polohami. Presnejsie povedané, dizka vektora rotacie popisuje
zmenu v orientacii.

Premenlivy tratovy bod

\ Zékladné Q - Grafika Premenné

Pohyh

ettt " Tratovy
Premenliva poloha W
o b PonybP Tratovy bod P

Tratovy bod
Smer ® Tratovy bod_1 Posuntt robota do premenlivej polohy
@® Premenna

1
2
3
4
Cakat 5 9 ¥ PohybVKruhu Pouzit premenntt|<Premenna> v |
6
7
8

o ® cez bod_1

s @ koncovy_bod_1
Samostatné = Nastavit
okno 9 B Cakat
T 10 @ Samostatné okno

= 11 O Zastavit
Poznamka 1 ® Poznémia I
Adresar 13 ¢ m Adress

14 -
5 98 s

17

18 2= var_2:=2 *force() 25 Zrychlenie néstroja 1200

19 ¢ b Ak O : 2,0

20 e

21 E Skript

22 & Prepnutie ...

23 ® casovac_1

t8o XERET

@ Pouit spolong polomer zatée... (@) Pousit spolocné parametre

O Zatécka s polomerom O Rychlost néstroja 250

Pridat az do

O Norméiny Ry { — 100% ° 0 O ‘:?\rrw,nér:\a.

Tratovy bod s polohou ur¢enou pomocou premennej, v tomto pripade calculated_pos. Premenna
musi predstavovat poziciu, napriklad
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Prvétrihodnoty su suradnice x,y,z a dalSie tri hodnoty pred-
stavuju orientéciu vyjadrent rotaénym vektorom, ktory je dany vektorom rx,ry,rz. Dizka osi udéva
uhol otocenia v radidnoch a samotny vektor udava os, okolo ktorej sa otaca. Pozicia je vzdy
udana vzhladom na referenény ramec alebo suradnicovy systém definovany zvolenou funkciou.
Ak sa polomer zatacky nastavi na pevny tratovy bod a tratové body, ktoré sa nachadzaju pred
nim a za nim su premenlivé, alebo ak sa polomer zatacky nastavi na premenlivy tratovy bod,
potom sa nebude kontrolovat prekrytie polomeru zatacky (pozrite si 15.5.1). Ked pocas
spustenia programu polomer zatacky prekryva bod, robot ho bude ignorovat a presunie sa na
dalsi.

Napriklad pohyb robota 20 mm po osi z nastroja:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Pohybl
Tratovy bod_1 (premenliva poloha):

Pouzite premennt=var_1, Funkcia=Nastroj

15.5.2 Smer

Programovy uzol Smer urcuje pohyb vzhladom na osi funkcii alebo TCP. Robot sa pohybuje
pozdiz trasy stanovenej programovym uzlom Smer dovtedy, kym tento pohyb nie je zastaveny
podmienkou Kym.

bez ndzvu>*

<bez ndzv
default_1*

= T s vl = Nowy. vorit. Ulei.
V Zékladné Q - Grafika Premenné
Pohyb 1 ¥ Program robota Smer
Tratovy bod 2 @« Pohybl . . . .
3 @ v Smer ZaKiadia X+ Tento robot sa bude pohybovat pohybom linedrny, vzhiadom na vybranu funkeiu
el 4 » Ardo
Cakat Funkcia Smer
Nastavit @ Pouzit zdiel'and fu... @
Samostatné O O Smerovy vektor
okno ‘
Zastavit
Poznamka "
Adresar
—— @ PouZit spoloéné parametre
> Sablony
O Rychlost néstroja
Zrychlenie néstroja
Pridat aZ do
— —
49> XBRTZ

O Znizeny Rychlost (o) 100% Swmu\éma.

Pridanie smerového pohybu
1. Ak chcete pridat linedrny pohyb do programového stromu, v ¢asti Zaklad tuknite na Smer.

2. V poli Smer v ¢asti Funkcia definujte linearny pohyb.

Zastavenie smerového pohybu

1. Ak chcete definovat a pridat kritéria zastavenia do programového stromu, v poli Smer tuk-
nite na tlacidlo Pridat kym.

MozZete pridat nastavenia Smerovy vektor pre poloZky Rychlost nastroja a Zrychlenie nastroja,
ktoré definuju smer vektora pre linedrny pohyb, a tym umozniuju pokrocilé pouzitia, napriklad:
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+ definovanie linedrneho pohybu vzhladom na osi viacerych funkcii

+ vypocitanie smeru ako matematického vyrazu

Smerové vektory definuju vlastny kédovy vyraz, ktory sa spracuje na vektor jednotky. Napriklad
smerové vektory [100,0,0] a [1,0,0] majui na robota Uplne rovnaky efekt; pouzite jazdec rychlosti
na pohyb po osi X pozadovanou rychlostou. Hodnoty Cisel v smerovom vektore maju vyznam
len vo vztahu k sebe navzajom.

-

Kym
Programovy uzol Kym definuje kritérium zastavenia pohybu. Robot sa pohybuje pozdiz trasy a
zastavi sa pri zisteni kontaktu. V programovom strome méZzete pridat uzly Kym pod uzlami Smer
a uzlami Tratovy bod. Pre jeden pohyb mézete pridat viaceré kritéria zastavenia. Pohyb sa za-
stavi pri splneni prvej podmienky Kym.

ae 1% V
Chod m Stalacia Pohyb VIV Denni - M= Otverk Uest
v Zakladné Q - Grafika Premenné
Felizh 1 ¥ Program robota Az do
tovy 2 PohybL
Uiezfteny kel @ b Pohy . . Nastavit podmieniku zastavenia
Smer 3 @ ¥ Smer: Zékladha X+ Robot sa bude pohybovat vo vybranom smere, aZ kym nebude dosiahnuté podmienka
4 » Azdo az do
Cakat
Nastavit Vyraz f()()
Samostatné
okno
Zastavit Vzdialenost Q 9
Poznamka f p m———————1 T
Adresar 3
fontart nisirek ‘
) Sablény 0 Pre zistenie kontaktu sa odporUca rychlost néstroja nizsia ako 100,0mmy/s
Vstup 1/O ‘ '
Yo\
Pridat aZ do Pridat Gion C)
- —
L B A-Ra- Nl g=

O Znizeny Rychlost () 100% S\mu\éua.

V poli Kym mozZete definovat nasledujtce kritéria zastavenia:

- Vzdialenost Tento uzol je mozné pouzit na zastavenie smerového pohybu, ked sa robot
presunie o urcitd vzdialenost. Rychlost sa spomaluje tak, aby sa robot zastavil presne na
prislusnej vzdialenosti.

- Kontakt nastroja (pozri 15.5.2) Tento uzol mézZete pouzit na zastavenie pohybu, ked
nastroj robota zisti kontakt.

+ Vyraz Tento uzol je mozné pouzit na zastavenie pohybu v dosledku vlastného programo-
vého vyrazu. Na uréenie podmienky mézete pouzit V/V, premenné alebo skriptové funkcie.

« Vstup V/V Tento uzol mbZete pouZit na zastavenie pohybu riadeného signdlom na vstup
V/V.

Kym kontakt nastroja

Programovy uzol Kym kontakt nastroja umoznuje zastavit pohyb robota pri vytvoreni kontaktu
s nastrojom. Mézete definovat spomalenie zastavenia a zatiahnutie nastroja.
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UPOZORNENIE:

Predvolena rychlost pohybu je prili$ vysoka na zistenie kontaktu.
Vyssia rychlost pohybu aktivuje ochranné zastavenie skér, ako sa
bude méct uplatnit podmienka Kontakt nastroja. Aktivacii ochran-
ného zastavenia zamedzite znizenim rychlosti pohybu. Napriklad:
100 m/s.

V Zékladneé Q - Grafika Premenné
Pohyb
1 ¥ Program robota A3 z A
L z do - Kontakt nastroja hd
Tratovy bod 2 ¢ b PohybK ‘ ] \
Smer 3 °e Trat?vyibodil . Robot sa bude pohybovat a2 do chvile, lkym ndstroj nezaznamend néraz. Robot sa
4 3 AZ do kontaktu: ZatlahnutO M astavi podra nastaveného spomalenia
Cakat
Pre zistenie lcontalctu sa odportica rychlost néstroja nizsia ako 100,0mmy/s
i Po pridani Gkonu bude vykonévany, aZ kym sa nedosiahne podmienka , az do*
Samostatné
okno
Zastavit [ Presuntt na kontaktny bod — Vzdiglenost
Poznamka p  Vedialenost od kontaktnéhe bodu
2 —  Kontakt
Adresar mm
+,
Zastavenie robota
) Sablony

O PouZit zdiel'ané spomalenie

@ Pouzit viastné spomalenie

< > Pridat aZ do Pridat ticon ( .
23S KBRTZ

O Znizeny yc { —— ] 00 % ° 0 O Sirm\é::ia.

POZNAMEKA:

Uzol Kym kontakt nastroja nemusi fungovat, ak namontovany na-
stroj vibruje. Napriklad podtlakovy unasac¢ so zabudovanou pum-
pou mdze vytvarat rychle vibracie.

Uzol Kym kontakt nastroja mozete pouZit pre aplikacie ako ukladanie do stohu/odoberanie zo
stohu, pri ktorych Uzol Kym kontakt nastroja urcuje vysku stohovanych predmetov.

eedeee

Zatiahnut na kontakt
Nastavenie Zatiahnut na kontakt pouzite na névrat robota do pociato¢ného bodu kontaktu. Mé-
Zete nastavit dodato¢ny spétny pohyb na pohyb robota pre¢ od alebo smerom ku kontaktu. Je to
uzitocné vtedy, ked mate unasac, ktory potrebuje volny priestor na pohyb, alebo ked je potrebna
akcia upinania.
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Akcia

Polozka Pridat akeiu umoznuje pridanie programového uzla pri splneni konkrétnej podmienky
Until. Napriklad pomocou uzla Kym kontakt nastroja je mozné spustit akciu uchopenia unasaca.
Ak nie je definovana ziadnaAkcia, vykonavanie programu pokracuje na nasledujuci programovy
uzol v programovom strome.

15.5.3 Cakat

Q - Grafika Premenné

Pohyb

1 ¥ Program robota = "
Tratovy bod 2 ¢ o Pohybld \(/:y?elr(:téo by malo spustit dalSiu alciu robota:
3 ® Tratovy bod_1 ' !
ey 4 = Nastavit
Cakat 5 |B Cakat QO ziadne galanie

Nastavit O Calcat sekuind

Samostatné - 2

O Cototra dgkiny vswp
Zastavit O Calat na |<Analog. vstup> A\ 4,0

Poznamka I O Calcat na ‘

Adresar

O Normdlny X — 10 0% ° o O Sirrw,l\ér:ia.

Cakat prerusi signdl V/V alebo vyraz na stanoveny &as. Ak vyberiete moznost Neéakat, ni¢ sa
neudeje.

Poznamka: Po zapnuti Rozhrania komunikacie nastroja TCl nebude analégovy vstup nastroja k
dispozicii pre moznost Cakat na ani vyrazy.

15.5.4 Nastavit

v Zakladné Q - Grafika Premenné

(FelitD ¥ Program robota

1 aar
Nastavit
tovy 2 Pohybk
Ut E3) e v . Wyberte akciu, ktord chcete, aby robot vykonal v tejto faze programu, MozZete zadat aj
Smer 3 @ Tratovy bod_1 zmeny uZitoéného zatazenia robota
4 = Nastavit
Cakat Q ziadna akcia

Nastavit O Nastavit digitélny vystup |<Digit. wstup=> A
Samostatné O Nastavit analégovy vystup |<Analog. wstup> v 4,0
okno

. O st 00
Zastavit
O Nastavit jeden impulz |<Digit. vystup> v 0,500

O Zwy&enie premennej indtaldcie o jedna: |<Premenné> v

Poznamka s

Adresar

[0 Nastavit celkové uzitoéné zatazenie na 0,00

O Ako gravitaény stred pouZite aktivne TCF

O Nastavit TCP

Test

O Normaélny 1 { C——— 100% ° o O Sirrw,l\ér:ia.
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Nastavi bud digitalne, alebo analédgové vystupy na dand hodnotu. Digitalne vystupy je tiez mozné
nastavit na odosielanie jedného impulzu.

Pouzite prikaz Nastavit na nastavenie zatazenia ramena robota. M6Zete nastavit hmotnost za-
taZenia, aby sa zabranilo spusteniu ochranného zastavenia robota, ked sa hmotnost nastroja
liSi od ocakavaného zataZenia. Ak sa aktivne TCP nema pouzit ako tazisko, je potrebné zrusit
oznacenie prislusného policka.

Aktivne TCP je tieZ mozné upravit pomocou prikazu Nastavit, a to zaciarknutim prislusného
policka a vyberom jednej z odchylok TCP z ponuky.

Ak je v Case pisania programu znamy aktivny TCP pre $pecificky pohyb, tuknutim na moznost
Pohyb v boc¢nej ponuke na l'avej strane moZete pouzit vyber TCP (pozri 15.5.1). BlizSie infor-
macie o konfiguracii pomenovanych TCP najdete v 16.1.1.

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

15.5.5 Automaticky otvarané okna

. — EEL5 vori
v Zékladne Q - Grafika Premenné

Pohyb
1 ¥ Program robota s .
o amostatné okno
Tratovy bod 2 ¢« Pohybk
Smer 3 © Tratovy bod_1 Zobraz( sa spréva niz&ie na obrazovie a ¢ald sa, kym pouZivatel stlaci OK
4 = Nastavit ‘ ‘
Cakat 5 B Cakat
Nastavit 5 @ Samostatné okno | Automaticky otvérand ukézka |
Samostatné
ki
oxno Druh automaticlcy otvéraného olna:
Zastavit @ Spréva
Pl A [3 O Wystraha
Adresar O Chyba
) Sabldny

— ==
' ‘ 9 C’ K l! m —-— [ Zastavit vylonévanie programu pri tomto automaticly otvorenom okne

O Normainy ychlost r—— 100% ° 0 O Sirﬂu\édd.

Automaticky otvarané okno je hlasenie, ktoré sa zobrazi, ked program pride po tento prikaz. Je
mozné vybrat $tyl hldsenia a samotny text mozno zadat pomocou klévesnice na obrazovke. Ro-
bot pocka, kym pouzivatel/obsluha stlaci tlaCidlo ,,0K* pod automaticky otvorenym hlasenim,
az potom pokracuje v programe. Ak vyberiete polozku ,Zastavit chod programu*, program ro-
bota sa pri tomto automaticky otvorenom okne zastavi.

Poznamka: Spravy m6zu mat maximalne 255 znakov.
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UNIVERSAL ROBOTS

15.5.6 Zastavit

Tratovy bod
Smer
Cakat
Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit

Poznamka

Adresar

O Norminy

Chod programu sa v tomto bode zastavi.

¥ Program robota
9 b Pohybk
@® Tratovy_bod_1
= Nastavit
B Cakat
@ Samostatné okno
O Zastavit

2SSO KIBRET

R

Q - Grafika Premenné

Zastavit

Chod programu sa v tomto bode zastawi.

15.5.7 Poznamka

“/ Zakladné

Pohyb
Tratovy bod
Smer
Cakat
Nastavit

Samostatné
okno

Zastavit
Poznamka

Adresar

¥ Program robota
@ &b Pohybl<
® Tratovy bod_1
= Nastavit
B Cakat
@ samostatné okno
O Zastavit
® Poznémka

29SO XBET:

Q - Grafika Premenné

Poznamka

Zadajte pozndmku

O Normdlny

Poskytuje programatorovi moznost pridat do programu riadok textu. Tento riadok textu nevy-

kona pri spusteni programu ziadnu akciu.
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15.6 RozSirené uzly programu

15.5.8 Adresar

1
Tratovy bod 2

Smer
Cakat
Nastavit

Samostatné
okno

© 0N U e W

-
o

Zastavit
Poznamka

Adresar

23S XKBET

O Normalny

¥ Program robota
¢ «b Pohybk
@ Tratovy bod_1
- Nastavit
B Cakat
[ Samostatné okno
O Zastavit
® Poznémka
¢ = Adresal

Q - Grafika Premenné

Adresar
Adresér je jednoducho zbierlkou riadkov programu

Zadajte text, ktory sa mé zobrazit v stromovej Strukture:

Adresar

O Skryt stromovd Strulktiru adresarov programu

100%

Adresar sa pouziva na organizovanie a oznacovanie konkrétnych ¢asti programu, na precistenie

programového stromu a na zjednodusenie Citania programu a pohybu v fnom.

Adresare nemaju dopad na program ani jeho vykonanie.

15.6 Rozsirené uzly programu

15.6.1 Slucka

Choc lacia

Slucka

Podprog.

1
2
3
4
Priradenie 5
K 6
A 7
Skript 8
. 9
Udalost
Vlakno 11
Prepnutie
Casovac

Skrutkovanie

Domov

29SS XKBET

¥ Program robota
¢ b Pohybik
® Tratovy bod_1
= Nastavit
B Cakat
@ Samostatné okno
O Zastavit
® Poznémika
% = Adresar

Q - Grafika Premenné

Slucka

Vyberte, kolkokrét sa mé vylkonat program v tejto sluéke.

@ VZzdy urobit slucku
O Sluckovat X-lkrat
Pocet sluciek Nézov premennej

L O Sluckovat, lked je wraz True

[ Nepretrzite lontrolovat wyraz

Simulécia .

O Normalny

| C— 100% o 0 O

Zoradi zakladné prikazy programu do slucky. V zavislosti od vyberu sa zakladné prikazy prog-
ramu zoradia bud do nekonecnej slucky, urcity pocCet raz za sebou, alebo po dobu pravdivosti
danej podmienky. Pri uréitom pocte vytvoreni slucky sa vytvori Specialna premenna slucky (na
obrazku nazvand loop_1), ktord mozno pouzivat vo vyrazoch v slucke. Premenna slucky pocita

od0do N —1.
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15.6 Rozsirené uzly programu UNIVERSAL ROBOTS

Pri vytvoreni slu¢ky pomocou vyrazu ako koncovej podmienky softvér PolyScope poskytuje moz-
nost nepretrzite hodnotit vyraz, aby ,,slucka“ mohla byt prerusena kedykolvek pocas jej vykona-
vania, nielen po kazdom opakovani.

15.6.2 Ak

Prikazy If a If...Else menia spravanie robota na zaklade vstupov zo snimacov alebo hodnot
premennych.

) Zakladné

Q - Grafika Premenné

1 v Program robota
Slucka 2 ¢ [ PohybK Ak
Podprog. 3 (0] Trat'o‘\/y'ibodil A\ zévish_)lsti od stavu daného vstupu senzora alebo premennej programu sa vylconajt
4 = Nastavit nasledujlce riadicy
Priradenie 5 X Cakat
6 @ Samostatné okno AK‘
AK 7O Zastavit [ Nepretrzite kontrolovat wraz
Skript 8 ® Pozndmka
7 9 ¢ = Adresar
Udalost 10 .
Vlakno 11
h I 12 3
Prepnutie 13 e Vivolat
Casovac 14 &= var_2:=2 *force()
Skrutkovanie 15 e fk
Domov

| Pricat Eisetr || odstranit Eiselr |

2SS XBRES

O Normalny ) ——— 100% ° 0 O S\mu\écwa.

V Editore vyrazov vyberte podmienky, ktoré tvoria vyrazy pouzivajuce prikaz If. Ak je podmienka
vyhodnotena ako Pravdiva, vykonaju sa vyrazy v tomto prikaze If. Prikaz If m6ze mat len je-
den prikaz Else. Na pridanie a odstranenie vyrazov Elself pouzite moznosti Pridat ElseIf a
Odstranit Elself.

Vyberte moznost Nepretrzite kontrolovat vyraz, ak chcete povolit vyhodnocovanie prikazov
I1f,Elself aLoop pocCas vykondavania obsiahnutych riadkov. Ak sa vyraz obsiahnuty v prikaze 1£
vyhodnoti ako nepravdivy, dodrZia sa vyrazy ElseIf Ci Else.

POZNAMKA:

Ak sa vo vyraze If alebo vo vyraze Loop s moznostou Nepretrzite
kontrolovat viraznachadzajutratové body, méZete pridanim pri-
kazu stopj () alebo stopl() za vyraz jemne spomalit rameno ro-
bota. Toto plati pre prikazy If aj Loop (pozri &ast 15.6.1).
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UNIVERSAL ROBOTS

15.6 RozSirené uzly programu

15.6.3 Podprogram

> Zékladné

Slucka

Podprog.
Priradenie

Ak

Skript

Udalost
Viakno
Prepnutie ]
Casovac
Skrutkovanie

Domov

O Norminy

Bow N e

Q - Grafika Premenné

¥ Program robota Pod program 1

rézdne=
Podprogram méze odkazovat na stbor na disku alebo mézZe byt
Y. Podpregram_1 uvedeny v tomto programe.

ine:

Stibor podprogramu:

<Nie je zvoleny Ziadny stbor>

Nacitat subor

| Ulozit podprogram || Vlymazat podprogram

O Aktualizovat stbor podprogramu pomocou tohto programu

' . b e K |! m : O skryt stromowd Struktdru podprogramu

Simulécia .

Podprogram méze obsahovat Casti programu, ktoré su potrebné na viacerych miestach. Pod-
program méze tvorit samostatny stbor na disku a moze byt aj skryty, aby bol chraneny proti
nahodnym zmenam.

Vyvolat podprogram

> Zakladné

Slucka
Podprog.
Priradenie
Ak

Skript
Udalost

Viakno

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
1

4 12

Prepnutie
Casovac
Skrutkovanie

Domov

O Normainy

13

Q - Grafika Premenné

¥ Program robota "
o @ PohybK Vyvolat podprogram
® Tratovy bod_1
= Nastavit
X Cakat |Ziadne v ‘
@ Samostatné okno
O Zastavit
#® Poznédmka
9 = Adresar
- <prazdne=

9 & Slucka

Vyberte podprogram, lktory sa vyvold v tomto bode pri spusteni programu,

L. Wolat

—) 100% ° 0 O smuscia ()

Vyvolanim podprogramu sa spustia riadky programu obsiahnuté v podprograme a potom sa
program vrati na dalSi riadok.
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15.6 Rozsirené uzly programu UNIVERSAL ROBOTS

15.6.4 Priradenie

) Zakladné q - Grafika Premenné

1 v Program robota -
Slutka 2 e M;M Priradenie zorci\yres v
3 @® Tratowy bod 1
Podprog. 4 = Nastavie Priradi vybrand premennt s hodnotou vyrazu.
Priradenie 5 B Cakat Premenné Wraz
6 @ Samostatné okno
B 7 O Zastavit |var72 - ‘ 1= ‘ 2 * force()
Skript 8 ® Pozndmka
. 9 ¢ = Adre
Udalost 10 =
Vidkno 11 ¢ & Sl
. 12 =) I
Prepnutie 13 te Vivolat
Casovac 14 == var_2:=2 *force()

Skrutkovanie

Domov

O Normaélny ) { — 100% ° 0 O S\I'r\u\ér:\a.

Prirad'uje hodnoty premennym. Priradenim sa vypocitana hodnota na pravej strane vklada do
premennej na l'avej strane. To mo6Zze byt uzitoc¢né v zlozitych programoch.

15.6.5 Skript

> Zakladné Q - Grafika Premenné

Sutka | 2 0 b o Kéd skriptu
Podprog. i % Trato‘\/yibodil NiZ&ie moZno zadat text, ktory vylond oviddac URController alo léd slkriptu
= Nastavit
Priradenie 5 B Cakaf
6 M@ Samostatné okno |
o 7 O Zastavit
Skript 8 ® Poznémka
2 9 ¢ ® Adresdr
Udalost A
10 = <prazdne:=
Vlakno 11 ¢ & Slucka
. a 12 =| <prazdne > I
Prepnutie 13 . vvolat
Casovad 14 3= var_2:=2 *force()
Skrutkovanie 12 e fk “:‘7"»‘:20"‘& i
Domov 17 E Skript

O Normélny 1 { C————— 100% o 0 O S\ITM\ér:\a.

V rozbalovacom zozname v Casti Prikaz su k dispozicii nasledujice moznosti:

+ Priamka umoznuje pisanie jednoriadkového kédu URscript pomocou Editora vyrazov ( 15.1.4)
- Subor umoznuje pisat, upravovat alebo nahravat subory URscript.
Pokyny k pisaniu URscriptu najdete v ndvode k skriptu na stranke s pomocou (http://www.
universal-robots.com/support).

Funkcie a premenné deklarované v stiibore URscript moZete pouzivat v programe v PolyScope.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Rozsirené uzly programu

15.6.6 Udalost

D Zékladné Q - Grafika Premenné

1 ¥ Program robota .
Slucka 2 L= <prazdnes Udalost
Podprog 3 ¥ Udalost Této udalost je podobné prerugeniu, v tomto pripade viak
. 4 = <prazdne= vykondvanie hlavného programu pokraéuje, kym je spusteny kéd

Erierlemie udalosti. Pocas vykonévania tejto udalosti nové udalosti nebudd mat
Gcinolc,

Ak £a " < "
'V zévislosti od stavu daného vstupu senzora alebo premennej

Skript programu sa vylkonajl nasledujlce riadiy.

Udalost

Vlakno

il I
Prepnutie
Casovac

Skrutkovanie

Domov

2SS XKBRET

O Normalny ——— 100% ° 0 O 5\!‘\'\\1\5{\&.

Udalost mozZno pouzit na monitorovanie vstupného signalu a vykonanie urcitej akcie alebo na-
stavenie premennej, ked' sa dany vstupny signal zvysi. Napriklad v pripade, Ze sa vystupny signal
zvysi, program udalosti m6Ze pockat 200 ms a potom ho znova nastavit na nizky. To moze vy-
razne zjednodusit kod hlavného programu v pripade, ked' sa externy stroj spusta pri vzostupnom
signali, a nie pri vysokej vstupnej trovni. Udalosti sa kontroluju raz za kontrolny okruh (2 ms) .

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

15.6.7 Vsunuta postupnost

) Zékladné Q - Grafika Premenné

Slucka

VIdkno

Vsunuté postupnost je paralelny program, ktory beZf siiéasne s hlavnym programom

Podprog. WVsunuté postupnost moze vykondvat V/V, ¢alkat na signély a nastavovat premenné

Priradenie UZitoéné na oviddanie inych strojov, kym je robot spusteny.
Ak

Skript

Udalost

Vldkno

Prepnutie d f

Casovaé

Skrutkovanie

Domov

& Nekonecné sluclcy

' ‘ b C K |! m : [ Sledovat vylkondvanie programu

O Normdlny (——) 1 00 %

Vsunutd postupnost je proces paralelny s programom robota. Vsunuta postupnost sa da pouzit
na ovladanie externého stroja nezavisle od ramena robota. Vsunuta postupnost moze komuni-
kovat s programom robota pomocou premennych a vystupnych signélov.
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15.6 Rozsirené uzly programu UNIVERSAL ROBOTS

15.6.8 Skrutkovanie

Programovy uzol Skrutkovanie poskytuje jednoduchy sposob na pridanie aplikacie skrutkovania
pre pripojeny skrutkova¢. Konfiguracia skrutkovaca a jeho pripojenia k robotu sa definuju na
karte InStalacia (pozri 16.1).

<bez ndzvus 9
default_1* D i E E|
e o . — = Newy... Otvert, Ulezit,

> Zakladné Q - Grafika Premenné

1 ¥ Program robota
2 ¢ v Skrutkovanie

3 9 P Aido

4 ® Dole pridajte Clkony pre tento Skrutkovac: Definované pouZivatel'om

Skrutkovanie

Slucka

Podprog.

[Pt 1V indtaldcii musi byt uréeny Start 1/O a TCP
Ak Smer
Skript ® Napinaci
Udalost QO uvorfiovact
Vlakno
q I
Prepnutie
Casovac O Povolit startovaci bod
Skrutkovanie
Domov Proces
> Sablény [ Nasledovat skrutku pomocou
< >

‘."‘DC’K ] m: I;’rida:',,aido

Rychlost @

O znizeny

Pridanie uzla Skrutkovanie

Simulécia .

1. V Hlavicke tuknite na Program.

2. V Casti Pokrocilé tuknite na polozku Skrutkovanie.

3. Vyberte moznost Utiahnut, ak sa ma skrutka sledovat v smere utiahnutia (dnu), alebo vy-
berte moZnost Povolit, ak sa ma skrutka sledovat v smere povolenia (von). Tento vyber ma
vplyv len na smer, v ktorom ma robot sledovat skrutku, a jeho meracie vypocty.

4. V poli Vyber programu moZete vybrat program skrutkovaca v zavislosti od signalov Vyber
programu v instalacii.

5. Vyberte moznost Zapnut zaciatoény bod, ak chcete do programového stromu pridat po-
hybL, ktory sa vykona vtedy, ked' je uz skrutkovac v chode.

Vyberom moznosti Sledovat skrutku v casti Proces mozZete ovplyvnit ¢innost skrutkovania na-
sledujucimi spdsobmi:

- Sila: Vyberte moznost Sila, ak chcete definovat mnozstvo sily vyvijanej na skrutku. Potom
vyberte moznost Limit rychlosti, aby sa robot pohyboval touto rychlostou dovtedy, pokym
sa nedostane do kontaktu so skrutkou.

UPOZORNENIE:

Pred spustenim programu skrutkovania umiestnite nadstavec
skrutkovaca nad skrutku. Vyvijanie akejkolvek sily na skrutku moze
ovplyvnit vykon programu skrutkovania.

- Rychlost: Vyberte fixn(i Rychlost nastroja a Zrychlenie, ktorymi bude robot sledovat skrutku.

- Vyraz: Podobne ako v pripade prikazu Ak (pozri 15.6.2), vyberte moznost Vyraz, ak
chcete popisat podmienku, pod ktorou robot sleduje skrutku.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Rozsirené uzly programu

Skrutkovat kym

Programovy uzol skrutkovania obsahuje povinny uzol Kym, ktory definuje kritéria zastavenia pro-
cesu skrutkovania.

sca  Pohyb v ek - G
) Zékladné q - Grafika Premenné

¥ Program robota

1 >
Sluéka 2 @ ¥ Skrutkovanie Az do
3 9 P AZdo
Podprog. P I ) ‘ . i L )
4 #® Dole pridajte Ckony pre tento ¢ Zadajte podmienku A% do. Robot bude nasledovat proces, a2 loym nebude spinené
Priradenie 5 @ P Azdo podmienka Az do
6 ® 'Dole pridajte Ukony pre tento ¢ _
Ak Uspech
—
Udalost —~
Cas
Viakno l
A » - "
Skrutkovanie
Chyba
Domov
- Nie je OK
> Sablsny
Casovy limit vypréal

+ | Pridat , az do"

O Znizeny yc { —— 100 % ° 0 O S\H‘w,‘\éma.

Mozete definovat nasledujlce kritéria zastavenia:

« Uspech: Skrutkovanie pokraduje dovtedy, kym sa nezisti dokon&enie s pouzitim vybratej
moznosti. MéZete pridat len jednu podmienku Uspechu.

+ Chyba: Skrutkovanie pokracuje dovtedy, kym sa nezisti chyba s pouzitim vybratej moz-
nosti/moznosti. M6Zete pridat viaceré podmienky chyby.
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UNIVERSAL ROBOTS

Uspech

+ OK: Skrutkovanie pokracuje do-
vtedy, kym sa nezisti signal OK zo
skrutkovaca.

- Cas: Skrutkovanie pokraduje do
dosiahnutia definovaného ¢asu.

« Vzdialenost: Skrutkovanie pokra-
Cuje do dosiahnutia definovanej
vzdialenosti.

+ Vyraz: Skrutkovanie pokracuje do-
vtedy, kym sa nesplni podmienka
vlastného vyrazu.

Chyba

* Not OK: Skrutkovanie sa zastavi,
ked sa zisti signal NOT OK zo
skrutkovaca.

+ Vzdialenost: Skrutkovanie sa za-
stavi, ked' sa prekro¢i definovana
vzdialenost.

- Casovy limit: Skrutkovanie sa za-
stavi, ked' sa prekroc¢i definovany
Cas.

15.6.9 Prepnutie

> Zakladné

1 ¥ Program robota
Slucka 2 ¢ b PohybK
3 @ Tratovy_bod_1
eI 4 = Nastavit
Priradenie 5 B Cakat
6 @ Samostatné okno
i 7 O Zastavit
Skript 8 ® Poznémka
5 9 ¢ m Adresar
Udalost .
10 =| <prazdne>
Vlakno 11 ¢ & Slucka
. Jq 12 = <prézdne>
Prepnutie 13 e Vivolat
Casovac 14 3= var_2:=2 *force()
Skrutkovanie 15 ¢l Ak .
16 = <prazdne=>
Domov 17 & Skript

., 18 Preprutie ..
> Sablény

O Normdlny

U
Q - Grafika Premenné

Pr

epnutie

Na riadenie toku v&&ho programu mé2Zete pouit prikaz prepnutia. Mo2u
nahracit komplexné prikazy Ak...inak ak a ctestovat rozsah hodnét pre

vés

wyraz

Prepnutie

[0
[m]

Predvoleny pripad

EI Pripac ‘Ziaden wber -
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UNIVERSAL ROBOTS 15.6 Rozsirené uzly programu

Vyraz Pripad prepnutia m6ze vyvolat zmenu sprdvania robota na zéklade vstupov zo senzorov
alebo hodnét premennych. Pomocou editora vyrazov opiste zakladni podmienku a definujte pri-
pady, pocas ktorych by robot mal pristtpit k ¢astiam prikazu tohto Prepnutia. Ak je podmienka
vyhodnotend ako zodpovedajuca s jednym z pripadov, vykonaju sa riadky nachadzajice sa v
Pripade. Ak sa uviedol Predvoleny pripad, potom sa riadky vykonaju len v pripade, Ze sa ne-
nasli ziadne d'alSie zodpovedajuce pripady.

Kazdé Prepnutie mdze mat viacero Pripadov ajeden Predvolenj pripad. Prepnutia mozu
mat len jednu inStanciu akejkolvek definovanej hodnoty Pripadu. Pripady je mozné pridat po-
mocou tlacidiel na obrazovke. Prikaz Pripadu mozno odstranit z obrazovky daného prepnutia.

15.6.10 Casovaé

> Zakladné Q - Grafika Premenné

1 ¥ Program robota C ~
asovac
¢ 2 PohybK € . )
Slucka 15 oy P Meria Cas. Merany Cas sa zobrazl' v premenngj
Pod 3 ® Tratovy_bod_1
CCpIeg: 4 = Nastavit [ 2 Héasovaéil -
Priradenie 5 B Cakat
6 [ Samostatné okno
Ak 7 O Zastavit O Start
Skript 8 ® Poznémka O Zastavit
9 ¢ m Adresdr .
Udalost 0 = ordzdne O Resetovat
Vidkno 11 ¢ & Slucka
P i 4 12 - [
repnutie 13 L Vyvolat
Casoval 14 8= var_2:=2 *force()
15 ¢ & Ak
Skrutkovanie L
16 - <pra
Domov 17 & Skript

= " 18  Prepnutie
) Sablény 19 ® casovac 1

O Normainy t — 100 % ° 0 O Sirﬂu\édd.

Casovac¢ meria dizku intervalu potrebného na spustenie $pecifickych ¢asti programu. Premennd
programu obsahuje informécie o Case, ktory ubehol od zapnutia ¢asovac¢a a mozno siich pozriet
v karte Premenné a v karte Chod.
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15.6.11 Domov

> Zékladné Q - Grafika Premenné
1 v Program robota ~ Domov
Slucka 2 # Domov Presunut do predvolene pelohy uréene) pri indtal4ci
- 3 ¢« PohybP
odprog. 4 @ Tratovy bod_1 PohybK

Priradenie 5 ® Premenns ony! )
6 @ ¥ PonybVKruhu @ Rychlost kdibu °fs

Ak .
7 © cez bod 1 Zrychlenie kibu ofs?

Skript 8 @ koncovy_bod_1 .

r— = Nastavit O cas

al0s 10 B Cakat

VIakno 11 @ Samostatné okno

(PRt 13 ® Poznamka o

Casovaé 14 ¢ m Adresar

. 15 e

Skrutkovanie Priradte wystup bezpecnej predvolenej polohe v bezpeénostnom nastaven’

17 = e 5z z "
_ Dmov 8 . Vyvolat Bezpeéna predvolend poloha Vystupy
> Sabldny 19 2= var_2:=2 *force() Nie je nakonfigurované Nepriradend

20 ¢ b Ak

O Vypnuty ychlost r——— 100% ° o O Simu\écia.

Uzol Domov pouziva uhly kibu na pohyb robota do preddefinovanej domovskej polohy. Ak je uzol
Domov zadefinovany ako Bezpeéna domovska poloha, v programovom strome sa zobrazuje ako
Domov(Bezpecny). Ak domovska poloha nie je zosynchronizovana s Bezpecnostou, uzol nie je
definovany.

15.7 Sablény

15.7.1 Paletizovanie

Paletizovanie je $abldna, ktora vam umoziiuje jednoducho naprogramovat paletizovacie a depa-
lizovacie ¢innosti, dvihanie a kladenie dielov (napr. z podloziek, pevnych sucasti atd.) a vykona-
vanie opakovatelnych ¢innosti pri rozlicnych polozkach vo viacerych vrstvach s réznymi vzormi.
MozZete vytvorit rozne vzory a pouzit ich na konkrétne vrstvy. Medzi jednotlivé vrstvy tiez mbzete
pridat oddelovaci prvok (pozri 15.7.1). Pomocou funkcii z asti Vlastnosti palety navyse mo-
Zete jednoducho upravit umiestnenie palety. Informacie o funkcidch najdete v ¢asti 16.3. Ak
chcete pouzit $ablénu paletizovania, postupujte podla nizSie uvedenej Casti Vytvorenie paleti-
zovacieho programu.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Sablény

Vytvorenie paletizovacieho programu

ohyb VIV
> Zakiadné Q - Grafika Premenné
1 ¥ Program robota Paletizaci
v Sablény 2 ¢ # Palet_1 aletizacia
o 3 ¢ v Ukon pred paletizéciou
Hladat 4 =] < - Paletizdcia umoZiuje robotu wvykondvat Ukony paletizécie/depaletizécie, ako naprillad
. - N zdvihat a umiestriovat stcasti z oblastl a vylconévat rovnaky tikon pre rézne polozky v
Sila 5 ¢ m Obrazce niekolkych vrstvach
6 ==| <prazdne
Paletizacia
7 = /st 4
a o y. . . @ Paletizécia
Sledovanie 8 ¢ 14 Pre kazdd polozku l A
dopravnika 9 - o> QO Depaletizécia !
10 ¢ ¥ Ukon po paletizécil g
11 = <prazdne " .
h ,  Viastnostipalety
Nézov Pallet_1 2]
Funkcia Zéldadna A
\Wgka predmetu I }
Pocftadlo poloziek Pallet_1_cnt
[ Pamétat umiestnenie poslednej polozky
Ukony

[ Pridat ukon pred paletizaciou

[ Pridat dkon po paletiz&c]

¥ S XBERET

o Vypnuty Rychlost (o) 100% o 0 o S\mu\éua.

. Rozhodnite sa, ¢i chcete naucit funkciu (pozri 16.3) alebo pouzit zakladriu ako referencnu

rovinu.

. Na karte Program v &asti Sablény fuknite na polozku Paletizovanie.

. Na obrazovke Paletizovanie vyberte v zavislosti od pozadovanej ¢innosti jednu z nasledu-

jucich ¢innosti.
(a) Vyberte ¢innost Paletizovanie, ak sa maju usporiadat polozky na paletu.

(b) Vyberte ¢innost Depaletizovanie, ak sa maju odstranit polozky z palety.

. V Casti Vlastnosti palety zadajte nazov, funkciu (pozri krok 1), vysku objektu a nazov po-

¢itadla poloZiek pre program. Vyberte policko Zapamatat umiestnenie poslednej polozky,
ak chcete, aby robot pri opatovnom spusteni pokracoval od polozky, s ktorou pracoval pri
zastaveni.

. Na obrazovke Paletizovanie v &asti Cinnosti mdZete vyberom nasledujucich polozZiek pridat

d'alSie ¢innosti, ktoré sa maju vykonat pred sekvenciou paletizovania alebo po nej:
(a) Pridat cinnost pred paletizaciou: Tieto Cinnosti sa vykonaju pred zacatim paletizova-
nia.

(b) Pridat ¢innost po paletizacii: Tieto Cinnosti sa vykonaju po dokonceni paletizovania.

. V programovom strome tuknite na uzol Vzory a uréte vzory pre vrstvy. MoZete vytvorit na-

sledujuce typy vzorov: Priamka, mriezka alebo nepravidelny (pozri obrdzok nizsie). Na tejto
obrazovke moézete vybrat, ¢i chcete medzi vrstvy zahrnGt oddelovaci prvok (pozrite si
15.7.1).

. Tuknite na uzly vzorov v programovom strome, ak chcete robot naugit polohy pre konkrétne

vrstvy (napr. vychodiskové/koncové body, rohy mriezky a/alebo pocet poloziek). Pokyny na
udenie najdete v casti 15.5.1. VSetky polohy sa musia ucit na spodku palety. Ak chcete
duplikovat niektory vzor, tuknite na tlacidlo Duplikovat vzor na obrazovke uzla vzoru, ktory
chcete duplikovat.
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Priamka
Ak chcete robot naucit polohy, vy-
berte jednotlivé polozky v programo-
vom strome:

+ Start_Iltem_1

+ End_ltem_1
Pouzite textové pole Polozky v dolnej
casti obrazovky na vlozenie poctu po-
loziek v sekvencii.
Mriezka
Ak chcete robot naucit polohy, vy-
berte jednotlivé polozky v programo-
vom strome:

+ Corner_ltem_1
+ Corner_ltem_2
+ Corner_ltem_3
+ Corner_ltem_4

Rozmery vzoru nastavite vlozenim po-
&tu riadkov a stipcov do prislusnych
textovych poli.

Nepravidelny
Ak chcete robot naucit polohy, vy-
berte jednotlivé polozky v programo-
vom strome:

* [tem_1
* [tem_2
* [tem_3

Tuknite na tla¢idlo Pridat polozku, ak
chcete pridat a urcit novd polozku v
sekvencii.

8. Ak chcete nakonfigurovat vrstvy v sekvencii paletizovania, v programovom strome tuknite
na uzol Vrstvy. V rozbalovacej ponuke Vyberte vzor vyberte vzor pre jednotlivé vrstvy. Tuk-
nutim na tlacidlo Pridat vrstvu pridéte dalSie vrstvy do programu. Vrstvy treba pridat v
spravnom poradi, neskor sa nedaju preskupit.

9. V programovom strome tuknite na uzol Pri kaZdej polozke. Vyberte, ¢i chcete pouzit pred-
volent moznost (A) Sprievodca pri kazdej polozke, alebo moznost (B) Ruc¢ne konfigurovat
pri kazdej polozke. NizSie su uvedené pokyny pre obe moznosti.

(A) Sprievodca pri kaZzdej polozke Sprievodca pri kazdej polozke poskytuje pomoc pri defino-
vani ¢éinnosti vykonavanych pri kazdej polozke na palete, ktoré zahffaju napriklad Referenény-
Bod, Pristupovy tratovy bod, Tratovy bod BodCinnostiN&stroja a Vystupovy tratovy bod (popi-
sané v tabulke nizsie). Pristupovy tratovy bod a Vystupovy tratovy bod pre jednotlivé polozky
zostavaju v rovnakej orientdcii a smere bez ohl'adu na orientaciu jednotlivych poloziek.

1. V programovom strome tuknite na uzol Pri kaZdej polozke.
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. Na obrazovke Pri kazdej polozke tuknite na tlacidlo Dalej.

. Tuknite na tlagidlo Pohniit sem. Potom podrzte tladidlo Auto alebo pouzite tlacidlo Ruéne

na presun robota na ReferenényBod. Tuknite na tlagidlo Pokraéovat. Tuknite na tlagidlo
Dale;j.

. Tuknutim na tlagidlo Nastavit tratovy bod naucte Pristupovy tratovy bod (pozri 15.5.1).

Tuknite na tlagidlo Dalej.

. Zopakujte krok 3.

. Tuknutim na tlagidlo Nastavit tratovy bod naucte Vystupovy tratovy bod (pozri 15.5.1).

Tuknite na tlagidlo Dalej.

. Tuknite na tla¢idlo Dokonéit.

. Teraz mézete v prie¢inku Cinnost nastroja v programovom strome pridat uzly vhodnej &in-

nosti unasaca.
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N i

BodCinnostiN4astroja

Tratovy bod BodCinnostiNastroja: Umiestnenie a
poloha, v ktorych ma byt robot pri vykonavani ¢in-
nosti pre jednotlivé polozky vo vrstve. Tratovy bod
BodCinnostiNéastroja je predvolene ReferenényBod,
je ho vSéak mozné upravit v programovom strome
tuknutim na uzol Tratovy bod BodCinnostiN4astroja.
Pri pouziti sprievodu je ReferenényBod prvou polo-
hou v prvej definovanej vrstve na palete. Pomocou
polozky ReferencnyBod sa robot uci Pristupovy tra-
tovy bod, Tratovy bod BodCinnostiN&stroja a Vystu-
povy tratovy bod pre jednotlivé polozky vo vrstve.

Pristup

Pristupovy tratovy bod: Nekolizna poloha a smer,
ktoré ma robot uplatnit pri pristupe k polozke vo
vrstve.

I“"]

Cinnost néastroja

Cinnost nastroja: Cinnost, ktori ma nadstavec ro-
bota vykonat pre kazdu polozku.

Vystup

Vystupovy tratovy bod: Poloha a smer, ktoré ma ro-
bot uplatnit pri pohybe pre¢ od polozky vo vrstve.

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

(B) Ruéna konfiguracia

1. V programovom strome tuknite na uzol Pri kaZdej polozke.
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. Na tGvodnej obrazovke Pri kaZzdej polozke tuknite na tlacidlo Ru¢éna konfiguracia.

. Vrozbalovacich ponukéach vyberte vzor a polozku ReferenényBod. Tuknutim na tlacgidlo Po-

uzit tento ReferenényBod nastavte Referenc¢nyBod.
Presuiite robot na ReferenényBod tuknutim na tlacidlo Pohnit sem.

V programovom strome tuknite na uzol Pristup, aby ste robot naucili Pristupovy tratovy bod
(pozri 15.5.1). Pristupovy tratovy bod zostédva v rovnakej orientécii a smere bez ohladu
na orientaciu jednotlivych poloziek.

. V programovom strome tuknite na uzol Pri kaZzdej polozke. Zopakujte krok 4.

. V programovom strome tuknite na uzol Vystup, aby ste robot naucili Vystupovy tratovy bod

(pozri 15.5.1).

. Teraz mézete v prie¢inku Cinnost nastroja v programovom strome pridat uzly vhodnej &in-

nosti unasaca.

Pridanie oddelovacieho prvku medzi jednotlivé vrstvy v sekvencii paletizovania

Medzi jednotlivé vrstvy v sekvencii paletizovania je mozné pridat oddel'ovacie prvky, ako je napri-
klad papier alebo penovy polystyrén. Ak chcete medzi vrstvy pridat oddelovacie prvky, postupujte
podla nizsie uvedenych pokynov:

1.
2.

V programovom strome vyberte uzol Vzory.

Na obrazovke Vzory vyberte polozku Oddelovaci prvok a zadefinujte vySku pomocou tex-
tového pola Vyska oddelovacieho prvku. Ak vyska nie je definovand, program sa nespusti.

.V programovom strome vyberte polozku Vrstvy. Na obrazovke Vrstvy vyberte vrstvy, medzi

ktoré sa maju pridat oddelovacie prvky (oddelovacie prvky sa automaticky umiestnia medzi
jednotlivé vrstvy).

. 'V programovom strome tuknite na uzol Oddelovaci prvok. Tuknutim na tlacidlo Nastavit

oddel'ovaci prvok naucte polohu oddelovacieho prvku.

. Vyberte, ¢i chcete pouzit predvolend moznost (A) Sprievodca pre oddelovaci prvok, alebo

moznost (B) Ru¢ne konfigurovat sekvenciu oddelovacieho prvku. Nizsie st uvedené pokyny
pre obe moznosti.

Po dokonceni sprievodcu alebo v pripade zruSenia sprievodcu sa Sabléna zobrazi v programo-
vom strome v &asti Cinnost oddel'ovacieho prvku. Okrem prieginka Cinnost nastroja v uzle Cin-
nost oddelovacieho prvku mézete vybrat niektory z nasledujtcich priecinkov:

Priec¢inok Zdvihnut oddel'ovaci prvok na naprogramovanie robota na zdvihnutie oddelova-
cich prvkov pre paletizovanie

Priecinok PoloZit oddelovaci prvok na polozenie oddel'ovacich prvkov pre depaletizovanie
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(A) Sprievodca pre oddelovaci prvok

1.
2.
3.

V programovom strome tuknite na uzol Cinnost oddelovacieho prvku.
Na obrazovke Cinnost oddelovacieho prvku tuknite na tlacidlo Dalej.

Tuknite na tlagidlo Pohnit sem a podrzte tlacidlo Auto alebo pouzite tlagidlo Ruéne na pre-
sun robota na bod oddel'ovacieho prvku. Tuknite na tlagidlo Pokracovat. Tuknite na tlac¢idlo
Dale;j.

Tuknutim na tlagidlo Nastavit tratovy bod nauéte Pristupovy tratovy bod (pozri 15.5.1).
Tuknite na tlacidlo Dalej.

Zopakujte krok 3.

Tuknutim na tlacidlo Nastavit tratovy bod naucte Vystupovy tratovy bod (pozri 15.5.1).
Tuknite na tlacidlo Dalej.

Tuknite na tlagidlo Dokonéit.

Teraz mozete v prie¢inkoch Zdvihnat oddelovaci prvok, Polozit oddelovaci prvok a Cinnost
ndstroja v programovom strome pridat uzly vhodnej ¢innosti.

(B) Ruéna konfiguracia

. V programovom strome tuknite na uzol Cinnost oddelovacieho prvku.

Na uvodnej obrazovke Cinnost oddelovacieho prvku tuknite na tlagidlo Ruéna konfigura-
cia.

Presurite robot na bod oddelovacieho prvku tuknutim na tlacidlo Pohnut sem.

V programovom strome tuknite na uzol Pristup, aby ste robot naucili Pristupovy tratovy bod
(pozri 15.5.1).

V programovom strome fuknite na uzol Cinnost oddelovacieho prvku. Zopakuijte krok 3.

V programovom strome tuknite na uzol Vystup, aby ste robot naucili Vystupovy tratovy bod
(pozri 15.5.1).

Teraz mozete v prie¢inkoch Zdvihnat oddelovaci prvok, Polozit oddelovaci prvok a Cinnost
nastroja v programovom strome pridat uzly vhodnej ¢innosti.

Moznosti Gpravy paletizovacieho programu na mieru

Paletizovaci program sa da upravit na mieru nasledujicim postupom:

« Ak je po vytvoreni paletizovacieho programu nutné upravit alebo premiestnit paletu, budete

musiet znova naucit len funkciu palety (pozri 16.3), pretoZe sekvencia paletizovania je
fixnd vo vztahu k tejto funkcii. VSetky ostatné stcasti programu sa preto automaticky upra-
via podla novej naucenej polohy.

MozZete upravit vlastnosti pohybovych prikazov (pozri 15.5.1).
MoZete zmenit rychlosti a polomery zatacky (pozri 15.5.1).

Do sekvencie Pri kazdej polozke alebo sekvencie Cinnost oddelovacieho prvku mézete pri-
dat dalSie uzly programu.
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15.7.2 Hladat

Funkcia Hladat pomocou senzora zistuje, kedy sa dosiahne spréavna poloha na uchopenie alebo
pustenie predmetu. Senzorom moze byt tlacidlovy spinac, tlakovy senzor alebo kapacitny sen-
zor. Tato funkcia je ur¢end na pracu so stohmi predmetov s réznou hribkou alebo pre pripady,
ked nie je zndma presna poloha predmetov alebo je tazké ju naprogramovat.

Ukladanie do stohu Odoberanie zo stohu

I ]

v i o

a3 Ii 1 IE

Pri programovani operacie Hladat na pracu so stohom je nutné definovat zaciato¢ny bod s, smer
stohu d a hribku : predmetov v stohu.

Okrem toho je potrebné definovat stav, kedy sa dosiahne dalSia poloha v stohu, a Specialnu
postupnost programu, ktora sa vykona v kazdej polohe v stohu. Je tiez potrebné udat rychlost
a zrychlenie pohybu v ramci operacie so stohom.

Ukladanie do stohu

R 2 &2 H

Frogram | Inétalscia

> Zékladné Q - Grafika Premenné
v pragram robota
= Vybrat druh hl'adania
\/ Sablény 2 @ «p PohybK D, <
L Operécia hl'adat je definovana
Hiadat 3 ® Tratovy bod_1
ada 4 = Nastavit A: Zatiatoéné poloha
Sila 5 B Cakat B: Smer stohu
— 6 M Samostatné okne C: Hriibka poloziky
Paletizacia .
7 © Zastavt ‘ ‘
Sledovanie 8 ® Posndmia Vyberte ukladanie do stohu alebo odoberanie zo stohu.

dopravnika 9 ¢ m Adresdr
10 =| <prazane
11 ¢ & Slucka

—
]
]

13 L. Vyvolat

14 5= var_2:=2 *force() [ ] | ]
15 ¢ b Ac..
15 d e x B
17 & Skript 8 c [ -- o
18 * Prepnutie ... ¥
19 B casovac 1 -
- o[ o+ |

20 Bl Hladat

Ukladanie do stohu Odoberanie zo stohu

235 XKBED
O Normainy Wehiost C—) 100% Su‘ru\éma.

Pri ukladani do stohu sa rameno robota posunie do zaciatoCnej polohy a potom sa pohybuje
opacnym smerom a hlada dalSiu polohu v stohu. Ked ho néjde, zapaméta si polohu a vykona
$pecidlnu postupnost. Na dalsiraz robot zacne hl'adat od zapamatanej polohy zvysenej o hribku
predmetu v danom smere. Ukladanie do stohu sa dokon¢i, ked' vySka stohu presiahne urcitu
hodnotu alebo ked' senzor vyda signal.
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Odoberanie zo stohu

) Zékladné Q - Grafika Premenné

= Odoberat zo stohu
\/ Sablény 2 ¢« PohybK
o 3 @ Tratowy _bod_1
o 4 - Nastavit
Sila 5 B Cakat
—— 6 @ Samostatné okno
Paletizacia 7 © Zastavit
Sledovanie 8 ® Poznémka Eené T
o Odoberanie zo stohu je uréené tymito parametrami
dopravnika 9 ¢ m Adresdr | ]
10 = <prazdne 1 A: zaCiatocnd poloha
-~ = B B: Smer stohu
11 ¢l Stucka C: Hrtibka poloZiey
a4 12 = <prazdne I c [ o—— (A
13 L. Vyvolat ]
14 2= var_2:=2 *force() ]
15 ¢ & Ak
16 = <prazdne
17 & Skript

Dal3ia poloha sa ndjde, kedt

18 & Prepnutie ...
19 ® casovac_1
20 ¢ B Odoberat zo stohu

21 ® ZaPoloha Hribka predmetu Spologné parametre
22 © — Smer 0.0 mm Rychlost néstroja 250 mmi/s
25 e i VybratPostupnost Zrychlenie néstroja 1200 mm/s?

O Postupnost pred spustenim

f ‘ 5 C’ ¢ |! m = O Postupnost po ukonéenf
Vi 100% ° o O Sirrw.t\ér:ia.

Ryichlost

O Normdlny

Pri odoberani zo stohu sa rameno robota pohybuje od zaciatocnej polohy v ur¢enom smere
a hl'ada dalsi predmet. Podmienka na obrazovke urcCuje, kedy sa dosiahne d'alSia polozka. Ked sa
podmienka splni, robot si zapaméta poziciu a vykona Specialnu postupnost. Na dalsi raz robot
zacne hladat od zapaméatanej polohy zvySenej o hribku predmetu v danom smere.

Zaciatocna poloha
Zaciatoc¢na poloha sa nachadza tam, kde zacina operdcia na stohu. Ak sa zaciatocna poloha
vynechd, rameno robota zac¢ne ukladat do stohu v aktualnej polohe.

Smer

) Zékladné Q - Grafika Premenné

1 ¥ Program robota
R Smer
Hladat 3 © Trat?,vy’bOd’l Smer je uréeny priamkou spéjajdicou polohy TCP néstroja v dvoch tratowych bodoch.
4 = Nastavit
Sila 5 B Cakar [ Zastavit po 500.0 mm
o 6 @ Samostatné okno
Paletizacia 7 O Zastavit [ Zastavit ked"
Sledovanie 8 ® Poznémka
dopravnika 9 ¢ m Adresar
10 = <prazdne>

11 ¢ & Slucka

4 12 = <prézdne >
13 e Vyvolat
14 = var_2:=2 *force()

15 ¢ b Ak
16 =| <prazdne>
17 & Skript

18 & Prepnutie ...
19 ® casovac_1

20 ¢ B Odoberat zo stohu
21 ®© ZatPoloha

22 ©- — |Smer

25 & i VbratPostupnost

29SS XBEPBETE

Spoloéné parametre
Rychlost nastroja 10 mm/s

Zrychlenie néstroja 1200  mrmy/s?

Obnovit na predvolené

O Normaéiny 2 { ——) 100% ° 0 O S\I‘nu\éua.

Smer je urceny dvoma polohami a pocita sa ako rozdiel pol6h medzi prvou polohou TCP a druhou
polohou TCP.
Poznamka: Smer neberie do Uvahy orientaciu bodov.
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Vyjadrenie dalSej polohy v stohu
Rameno robota sa pohybuje pozdiz smerového vektora, pri¢om nepretrzite vyhodnocuije, &i ete
nebola dosiahnuta dalSia poloha v stohu. Ked je prislusny vyraz vyhodnoteny ako pravdivy, vy-
kona sa $pecialna postupnost.

,Pred zac¢atim*

Volitelna postupnost Pred zacatim sa spusti tesne pred zacatim operdcie. MoZno ju vyuzit na
Cakanie na signaly o pripravenosti.

,,Po ukonceni*

Volitelna postupnost Po ukonéeni sa spusti po ukonceni operacie. Mozno ju vyuzit na signali-
zéciu pre dopravnik, aby sa zacal pohybovat a pripravovat na dal$i stoh.

Postupnost Zdvihnut/Ulozit

Postupnost Zdvihnut/UloZit je Specidlna sekvencia programu, ktora sa vykonava na kazdej po-
lohe stohu, podobne ako operacia Paleta . .

15.7.3 Sila

V pracovnom priestore robota v rezim sily umoznuje sulad a silu na vyberatelnych osiach. VSetky
pohyby ramena robota vykonavané na zaklade prikazu silai budu v rezime sily. Ked' sa rameno
robota pohybuje v rezime sily, je mozné vybrat jednu alebo niekolko osi, v ktorych sa rameno
robota sprava pruzne. Rameno robota je v sulade s prostredim a pruznymi osami. To znaci, ze
rameno robota si automaticky upravi polohu, aby dosiahlo poZzadovanu silu. Je taktiez mozné
zariadit, aby rameno robota samé pouzilo silu na jeho prostredie, napr. na obrobok.

Rezim sily je vhodny pre aplikécie, kde aktudlna poloha TCP pozdiZ vopred definovanej osi nie
je dolezitd, ale namiesto toho je pozadované pdsobenie sily pozdiz tejto osi. Napriklad ak sa
stredovy bod nastroja TCP odvaluje proti zakrivenému povrchu alebo pri tlaceni alebo tahani
obrobku. Rezim sily takisto podporuje posobenie urcitého krutiaceho momentu okolo vopred
definovanych osi.

Upozorfiujeme, Ze ak sa rameno robota nestretne so Ziadnymi prekazkami v osi, kde je nastavena
nenulova sila, bude sa snazit pozdiz nej zrychlit.

Aj ked bola os zvolen4, aby sa spravala pruzne, program robota sa nadalej bude snazit pohybovat
robota pozdi? tejto osi. Riadenie sily v§ak zaistuje, Ze rameno robota bude nadalej nabiehat na
zadandu silu.

POZNAMKA:

Ak sa v prikaze I1f, Elself alebo Loop nachadza uzol Sila a je vy-
bratd moznost Nepretrzite kontrolovat vjraz, mbzete prida-
nim skriptu end_force_mode () na koniec vyrazu ukondéit riadenie
sily.
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VYSTRAHA:

1. Vyhnite sa prudkému spomaleniu tesne pred prechodom do
rezimu sily.

2. Vyhnite sa prudkému zrychleniu v rezime sily, pretoze znizuje
presnost ovladania sily.

3. Vyhnite sa pohybom paralelnym na pruzné osi pred vstupom
do rezimu sily.

> Zakladné Q - Grafika Premenné

Loy oot

_ " 2 ¢ o Pohybk ~ Sila ednoduchy v
NS 3 @ Tratovy bod_1 Cast programu pod tymto prikazom sily sa spusti v rezime sily. V rezime sily moze
Hladat 4 = Nastavit robot pouZit uvedend silu v smere vybratej funkcie,
sil 5 B Cakat
1a <
6 @ Samost‘ame okno cuniccia
Paletizicia 7 O Zastavit il
Sled . 8 ® Pozndmka Zéldadnha -
edovanie .
dopravnika 9 ¢ m Adresar '
s Sl
H P 0.0/N
14 = var_2:=2 *force() ot
15 ¢ & Ak

16 -
17 & skript

18 % Prepnutie ...

19 ® casovac_1

20 ¢ B Odoberat zo stohu
21 ® ZacPoloha

22 © = Smer

25 e i VybratPostupnost

30 ¢ 7 Sla v Aby ste otestoval rezim sily, pouZite mzs:.\eruvedene
tladidlo testu v kombindcii s tiadidlom volného chodu na Test:
b c K ! m — ruénom ovidani.
=] —

O Normalny ) ——— 100% ° 0 O S\mu\éua.

Vyber funkcie

Ponuka prvkov sa pouziva na vyber stradnicového systému (osi), ktoré robot bude pouzivat, ked
bude pracovat v reZime sily. Prvky v ponuke su tie, ktoré boli definované v instalacii, (pozrite
si 16.3).

Typ rezimu sily

K dispozicii su Styri typy rezimu sily. Kazdy z nich urcuje spésob, akym bude zvoleny prvok inter-
pretovany.

- Jednoduché: Iba jedna os v rezime sily bude s pruznym spravanim. Sila pozdiz tejto osi
je nastavitelna. Pozadovana sila sa vzdy pouzije pozdiz osi Z zvoleného prvku. Avsak pre
linedrne prvky je to pozdiz ich osi V.

« Ramec: Typ rdmca umoznuje pokrodcilejSie vyuzivanie. Tu je mozné nezavisle volit pruzné
spravanie a sily vo vSetkych Siestich stupnoch volnosti.

« Bod: Ked je zvolena funkcia Bod, tak ma dlohovy ramec os Y smerujucu od stredového
bodu nastroja (TCP) robota smerom k zaciatku (Origo) zvoleného prvku. Vzdialenost me-
dzi stredovym bodom nastroja (TCP) robota a zaciatkom (Origo) zvoleného prvku musi byt
minimalne 10 mm. Ulohovy rdmec sa bude menit v priebehu programu tak, ako sa bude me-
nit poloha stredového bodu nastroja (TCP) robota. Os X a os Z tlohového rdmca zavisia od
pévodnej orientdcie zvoleného prvku.

Verzia 5.5

1-77 e-Series

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Sablény

+ Pohyb: Funkcia pohybu znameng, Ze sa Ulohovy ramec bude menit podla smeru pohybu

stredového bodu nastroja (TCP). Os X tGlohového rdmca bude projekciou smeru pohybu
TCP narovine rozpinajucej sa medzi osami X a Y zvoleného prvku. Os Y bude kolma k pohybu
ramena robota a v rovine X-Y zvoleného prvku. To je mozné vyuzivat pri odstrariovani ozu-
bov pozdiz zloZitej drahy, kde je pozadovana sila kolma k pohybu TCP.
Ked sa rameno robota nepohybuje: Ak je zadany rezim sily, ked je rameno robota v pokoji,
potom nebudu Ziadne osi s pruznym spravanim, pokym sa TCP neza¢ne pohybovat. Ak sa
neskor, stale v rezime sily, rameno robota opét zastavi, bude mat Glohovy rdamec rovnaku
orientaciu, ako ked sa TCP naposledy pohyboval.

Pre posledné tri typy méze byt aktudlny Glohovy ramec zobrazeny poc¢as behu programu na karte
grafiky (pozri 15.3), ked robot pracuje v rezime sily.

Vyber hodnoty sily

- Pri pruznych osiach mozno nastavit silu alebo hodnotu krdtiaceho momentu, a a rameno
robota sa nastavi do polohy potrebnej na dosiahnutie vybratej sily.

« Pri nepruznych osiach bude rameno robota postupovat po trajektérii stanovenej progra-
mom.

Pre translacné parametre je sila $pecifikovana v Newtonoch [N] a pre rotacné parametre je kru-
tiaci moment $pecifikovany v Newton-metroch [Nm].

POZNAMEKA:
Treba postupovat nasledovne:

+ V osobitnom vlakne funkcie skriptu pouzite get_tcp_force(),
¢im si budete méct precitat skutocnu silu a kratiaci moment.

+ Ak je aktudlna sila a/alebo kritiaci moment nizsi nez pozado-
vany, opravte vektor kltca.

Limity rychlosti
Pri nepruznych osiach mozno nastavit maximalnu kartuziansku rychlost. Ak sa robot nedostane
do kontaktu s predmetom, pri riadeni sily sa hybe touto rychlostou.

Nastavenia testovacej sily

Tlacidlo zapnutie a vypnutie, oznacené ako Test, prepina spravanie tlacidla Volny chod na zadnej
strane prenosného ovladacieho terminalu z normalneho rezimu volného chodu na test prikazu
sily.

Ked' je zapnuté tlacidlo Test a stlaci sa tlaCidlo Vol'ny chod na zadnej strane prenosného ovla-
dacieho terminalu, robot bude vykonavat ¢innost ako keby program dosiahol tento prikaz sily.
Tymto sposobom je mozné overit nastavenia pred skutoénym spustenim celého programu. Tato
moznost je obzvlast uzitocna pre overenie, Ze boli spravne zvolené osi s pruznym spravanim a
sily. Jednoducho podrzte jednou rukou TCP robota a druhou rukou stlacte tlacidlo Volny chod
a v§imnite si, v akom smere sa rameno robota méze/nemdoze pohybovat. Po odchode z tejto ob-
razovky sa tlacidlo Test automaticky vypne, o znameng, ze tlacidlo Volny chod na zadnej strane
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prenosného ovladacieho terminalu je opat pouzivané pre normalny rezim volného chodu.
Poznamka: Tlacidlo Volny chod bude funkené iba vtedy, ked bude pre prikaz sily zvoleny platny

prvok.

15.7.4 Sledovanie

dopravnika

Sledovanie dopravnika umoznuje sledovanie ramena robota az pri dvoch dopravnikoch. Sledo-
vanie dopravnika sa definuje v karte InStalacia (pozri ¢ast 16.1.10).

TCP

Montaz

<bez ndzvu>* D
defaults o

EE ccE

. Otverk, Uloiit, cc

Nastavenie sledovania dopravnika

‘Conveyar 1 (vypnuty) hd ‘

O Povolit sledovanie dopravnika

Nastavenie

Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

Domov

10 nastroja

O Normlny

Simulécia .

K programovému uzlu Sledovanie dopravnika sa dostanete cez kartu Program v &asti Sablény . V

ramci tohto uzlu

su pocas sledovania dopravnika povolené vSetky pohyby, ale suvisia s pohybom

pasu dopravnika. Pri ukoncovani sledovania dopravnika nie si povolené zatacky, preto sa robot
pred dal§im pohybom Uplne zastavi.

Sledovanie dopravnika

1. V Hlavicke tuknite na Program.

2. Tuknite na Sablény a vyberte moznost Sledovanie dopravnika, im do programového stromu

pridate uzol Sledovanie dopravnika. Kazdy pohyb uvedeny v uzle sledovania dopravnika sle-

duje pohyb

dopravnika.

3. V Casti Sledovanie dopravnika v rozbalovacom zozname Vybrat dopravnik vyberte doprav-

nik 1 alebo

dopravnik 2, ¢im zadefinujete, ktory dopravnik treba sledovat.

POZNAMKA:

Ak sav prikaze If,Elself alebo Loop nachadza uzol Sledovanie do-
pravnika a je vybratd moznost Nepretrzite kontrolovat vjraz,
mozete pridanim skriptu end_conveyor_tracking() na koniec vy-
razu ukoncit sledovanie dopravnika.
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15.8 URCap
15.8.1 Konfiguracia vzdialeného TCP URCap

Pred pouzitim vzdialeného TCP URCap sa vyZaduje registracia robota (pozri 11.4).Vzdialeny
stredovy bod nastroja (RTCP) je stredovy bod nastroja, ktory je pevne stanoveny v priestore vo
vztahu k zékladni robota. RTCP funguje v aplikaciach, ktoré od robota vyZaduju uchopenie a
premiestiovanie predmetov vo vztahu k fixnému néstroju. RTCP sa pouziva spolu s prikazmi
RTCP_PohybP a RTCP_CircleMove na premiestnenie uchopenej sticasti konstantnou rychlostou
vo vztahu k fixnému néstroju.

Grafické programovacie prostredie Universal Robots (on 8f0823904b3d)

<bez ndzvus D i E
+
ous. tvort.. Ulosit

default

. .
Vzdialeny bod v strede nastroja
wal oro| (B [+ ]

v

i
> Zbernica
Z =
Screwdriving ® 581,00| mm 4 2o .
installation Y -200,00 mm
Remote TCP 2 -300,00 | mm N
Y. >yf/( >
Orlentécia 7 RemotedEP 15 ;i
RX 0,0000 | rad -
RY 0,0000 | rad
h)
RZ 0,0000 | rad i Origin Frame
X >
)
Riadiaci program Controller Daemon vzdialeného TCP |

Stav oviddaca: ZASTAVENY

O Vypnuty [ ] Simulation .

Podobne ako standardny TCP, RTCP mozete (pozri 16.1.1) definovat a pomenovat v Casti
Nastavenie na karte InStalacia. MoZete tieZ vykonat nasledujuce akcie:

+ Pridanie, premenovanie, Uprava a odstranenie RTCP
* Vysvetlenie predvoleného a aktivneho RTCP

+ Ucenie polohy RTCP

+ UcCenie orientacie RTCP

15.8.2 Nastavenie RTCP z funkcie
Nastavenie RTCP s pouzitim funkcie umoziiuje pohyb robota vo vztahu k RTCP pri si¢asnom
vytvoreni tratovych bodov RTCP a oblych pohybov RTCP.
1. Tuknutim na ikonu plus vytvorte novy RTCP RTCP. Pripadne vyberte v rozbalovacej ponuke
existujuci RTCP.

2. Tuknite narozbalovaciu ponuku Kopirovat hodnoty z funkcie bodu a vyberte funkciu. Overte,
¢i sa hodnoty polohy a orientacie RTCP aktualizovali podla vybratej funkcie.

15.8.3 Typy pohybu vzdialeného TCP

RTCP_PohybP
Podobne ako standardny PohybP, RTCP_PohybP definuje rychlost nastroja a zrychlenie pohybu
ramena robota vo vztahu k vzdialenému TCP. Pozri 16.1.1.
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Obly pohyb RTCP

Podobne ako pri Standardnom oblom pohybe, pridanim oblého pohybu RTCP do prikazu RTCP_PohybP
mozno uskutoc¢nit oblé pohyby. Pozri 16.1.1.

POZNAMKA:

Maximalna rychlost oblého pohybu méze byt niZsia ako zadana
hodnota. Polomer kruhu je r, maximalne zrychlenie je A a maxi-
malna rychlost nemoze prekrocit Ar z dévodu dostredivého zrych-
lenia.

Tratovy bod RTCP

Podobne ako $tandardné tratové body, tratové body RTCP umozniuju linedrny pohyb nastroja
konstantnou rychlostou a s kruhovymi zatackami. Predvolena velkost polomeru zatacky je spo-
lo¢na hodnota vo vsetkych tratovych bodoch. Pri mensej velkosti polomeru zatacky su zatacky
ostrejsie. Pri vacsej velkosti polomeru zatacky je draha hladsia. Tratové body RTCP sa ucia fy-
zickym pohybom ramena robota do pozadovanej polohy.

Grafické programovacie prostredie Universal Robots (on 8f0823904b9d)

= =

Q - Grafika Premenné

> Saviony ¢ ¥ RTCP MoveP Vzdialeny tratovy bod TCP
URC = RTCPWaypoint_1.
@ ¥ RTCP_CircleMove
Vadialeny = RTCPViapoint_1 RTCPWaypoint_1
pohyb TCP ... = RTCPEndpoint_1

e

@ Pouzit spoloény

polomer zatécky @ Pouzit spoloéné parametre

I O Zatécka s polomerom O Rychlost nastroja 250 \mm,

25 \mm Zrychlenie néstroja 1200 |mm/s?

—+ Tratovy bod
=+ PohybVKruhu

O Normalny ) Simulation .

Ucenie tratovych bodov RTCP
1. Na karte Program vloZzte uzol RTCP_PohybP.

2. V uzle RTCP_PohybP tuknite na polozku Nastavit. Zobrazi sa obrazovka Pohyb.

3. Na obrazovke Pohyb pouzite Rezim U¢it alebo Pohyb na umiestnenie robota do poZadova-
nej konfiguracie.

4. Tuknutim na zeleny znak zagiarknutia vykonajte overenie.

Konfiguracia tratového bodu RTCP
Pouzitim zataéok umoznite robotu hladky prechod medzi dvoma trajektériami. Tuknutim na po-
lozku Pouzit spolocény polomer zatacky alebo tfuknutim na poloZku Zatacka s polomerom na-
stavte polomer zatacky pre tratovy bod z uzla RTCP_PohybP.
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POZNAMEKA:

Uzol fyzického &asu (napr. Pohyb, Cakat) nemozno pouzit ako pod-
riadenud polozku uzla RTCP_PohybP. V pripade pridania nepodpo-
rovaného uzla ako podriadenej polozky uzla RTCP_PohybP d6jde k
zlyhaniu overenia programu.
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16.1 Univerzalne

Karta Instalacia umoznuje konfigurovat nastavenia, ktoré ovplyvnia celkovy vykon robota a Po-
lyScope.

16.1.1 Konfiguracia TCP

Bod v strede nastroja (TCP) je bod na nastroji robota. Kazdy TCP obsahuje posun a rotaciu
vzhl'adom na stred vystupnej priruby nastroja.

Ak je robot naprogramovany na névrat do predtym uloZzeného tratového bodu, presunie TCP do
polohy a otocenia uloZzeného v ramci tratového bodu. Pri naprogramovani na linearny pohyb sa
TCP pohybuije linearne.

Chod Frag & Fonyb Denni
Bod v strede nastroja Vfizualizacia TCP

TCP = N
R -] (R H
Montaz
Nastavenie Poleha
X 0.0 mm
Premenné v 0.0 rmm
Spustenie z 0.0/ mm
Hladky
prechod Orientécia
Sledovanie Jednotky |Veltor rotécie [rad] - ‘
dopravnika R 0.0000 E
Skrutkovanie RY 0.0000
ooy 0.0000
10 nastroja
UzZitoéné zataZenie a taZisko Priruba néstroja
Cx 0.0
CY 0.0
00

Normalny

Poloha
Sdradnice X, Y, Z uréuju polohu TCP. Ked' su vSetky hodnoty (vratane orientacie) nulové, TCP sa
prekryva so stredovym bodom vystupnej priruby nastroja a vyuzije suradnicovy systém, ktory je
znazorneny na obrazovke.

Orientacia
Polia suradnic RX, RY, RZ uréuju orientaciu TCP. Podobne ako na karte Pohyb, rozbalovacia po-
nuka Jednotky nad pol'ami RX, RY, RZ slUzi na vyber suradnic orientdcie (pozri 17.3.1).

Pridanie, premenovanie, tprava a odstranenie TCP
Ak chcete definovat novy TCP, fuknite na tlacidlo Novy. Vytvoreny TCP potom automaticky ob-
drzi unikatny nazov a vyberie sa v rozbalovacej ponuke. Ak chcete premenovat TCP, fuknite na
tlacidlo Ceruzka vedla rozbalovacej ponuky TCP. Ak chcete odstranit vybraty TCP, tuknite na
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tlacidlo Odstranit. Posledny TCP nie je mozné odstranit.
Posun a otoCenie vybratého TCP moZno upravit zadanim novych hodnét do poli.

Aktivhe TCP

Robot pri linearnom pohybe vzdy pouziva aktivny TCP na urCenie odchylky TCP. Aktivny TCP
mozno zmenit pomocou prikazu Pohyb (pozri 15.5.1) alebo prikazu Nastavit. Na karte Grafika

je znazorneny pohyb aktivheho TCP (pozri 15.3).

Predvoleny TCP
Pred spustenim programu je nutné nastavit predvoleny TCP ako aktivny TCP. Vyberte poZado-
vany TCP a tuknutim na polozku Nastavit ako predvoleny nastavte dany TCP ako predvoleny.
Zelena ikona v dostupnej rozbal'ovacej ponuke oznacuje nakonfigurovany predvoleny TCP.

Ucenie polohy TCP

Cho inétalécia | _Pohyb Denni
Bod v strede nastroja

TCP
&

Montaz

Nastavenie
VIV

Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie
Domov

10 nastroja

) [ S— UZitocné zataZenie a taZisko

[m]

Rychlost ¢

=l

Naugit polohu TCP

. Je potrebnych viac bodov

Posuntit TCP do rovnakej polohy z réznych uhlov,

Nastavit bod 1

O Normalny

Simulécia .

Sdradnice polohy TCP je mozZné automaticky vypocitat nasledujicim spésobom:

. Tuknite na Sprievodcu pre polohu TCP.

Vyberte pevny bod v pracovnom priestore robota.

. Ak chcete presunit TCP na vybraty bod z minimalne troch réznych uhlov alebo uloZit pri-

slusné polohy vystupnej priruby nastroja, pouzite Sipky v pravej ¢asti obrazovky.

Na pouzitie overenych suradnic na prislusné TPC pouzite tlacidlo Nastavit. Polohy musia
byt dostato¢ne rozdielne, aby vypocet pracoval spravne. Ak nie s dostatoc¢ne odlis$né, sta-
vova kontrolka LED nad tlacidlami sa rozsvieti nacerveno.

Aj ked' st tri polohy zvyCajne dostato¢né na urcenie spravneho TCP, je mozné pouzit Stvrtd po-
lohu, aby sa overila spravnost vypoctu. Kvalita kazdého uloZzeného bodu s ohladom na vypoci-
tany TCP sa indikuje pouzitim zelenej, Zltej a Cervenej kontrolky LED na prislusnych tlacidlach.
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Ucenie orientacie TCP

Naugit orientaciu TCP

TCP

/| v il

oy z ] | | m @ Newybrala sa Ziadna funkcia
Montaz
Nastavenie Vyberte ftlmkc\u a nastavte bod talk, aby néstroj ukazoval v smere osi

Z vwybratej funkcie,

premenné
Spustenie 7

5 Nastavit bod
Hladky
prechod
Sledovanie
dopravnika
Skrutkovanie
Domov Va2
10 nastroja

) Bezpeénost Uzito€né zatazenie a fazisko O
:

O e Rychiost Eo——) 100% ° o O smuécio ()

1. Tuknite na Sprievodcu pre orientaciu TCP.

2. Vyberte funkciu z rozbalovacieho zoznamu. (Pozrite si 16.3), kde ndjdete dalSie infor-
macie o definovani novych funkcii.

3. Tuknite na moznost Vybrat bod a pouZite $ipky na Pohyb nastroja do polohy, kde otocenie
nastroja a prislusné TPC suhlasi so systémom suradnic vybratych funkcii.

4. QOverte vypocitanu orientaciu TCP a pouzite ju vo vybratom TCP tfuknutim na moznost Na-
stavit.

16.1.2 Uzitoéné zataZenie a tazisko

Zadajte hmotnost uZito¢ného zataZenia a definujte tazisko.

Nastavenie uzitoéného zatazenia

Tuknite na pole UZitoéné zatazenie a zadajte novi hmotnost. Nastavenie sa aplikuje na vetky
definované TCP. Podrobnosti o maximalnom povolenom uzitocnom zatazeni najdete v navode

na instalaciu hardvéru.

Nastavenie taziska
Tuknite na polia CX, CY a CZ a nastavte tazisko. Nastavenie sa vztahuje na véetky definované TCP.

Instalacie vytvorené pred verziou 5.2 podporuju nastavenie taziska pre TCP, ak uz boli nastavené.
Od verzie 5.2 v§ak uz nie je mozné nastavit tazisko manudlne.

VYSTRAHA:
Pouzite spravne nastavenia montaze. Ulozte a nacitajte instalacné
subory s programom.

Odhad uzitoéného zataZenia

Tato funkcia umoznuje robotu nastavit spravne uzitocné zatazenie a tazisko.
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Pouzitie sprievodcu odhadom uZitoéného zataZenia

1. V karta In$taldcia v ¢asti V§eobecné tuknite na moznost TCP

2. Na obrazovke TCP v Casti UzitoCné zataZenie a tazisko tuknite na ikonku Sprievodca pre

Uzitocéné zataZenie a taZisko.

3. V sprievodcovi odhadom uzito€ného zatazenia tuknite na tlacidlo Dalej

4. Pri nastavovani Styroch pol6h sa riad'te prislusnymi krokmi.

Nastavenie Styroch polbh si vyzaduje presun ramena robota do Styroch odliSnych poléh.
Kazda poloha sa meria. Jednotlivé meranie sa da upravit tuknutim na hodnoty taziska a

zadanim udajov.

5. Po skon&eni merania tuknite na kartu Dokonéit

POZNAMEKA:

riad'te tymito pokynmi:

+ Meranie vykonajte v kratkom ¢asovom rozsahu.

VYSTRAHA:

Na dosiahnutie ¢o najlepsieho odhadu uzito¢ného zataZenia sa

+ Dbajte na to, aby boli polohy TCP do seba ¢o najodliSnejsie

- Pocas alebo pred odhadom netahajte za nastroj a/ani prilo-

Zené uzitocné zatazenie.

+ Montdz a uhol robota treba spravne zadefinovat v instalacii

16.1.3 Montaz

<be:

<bez nézvu>
default

TCP

Montaz a uhol robota

Montaz

Nastavenie
VIV

Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie

Domov

10 nastroja
=5
s

Otocit montaz zékladne robota

@« (@] oo

2]

z
[y
&
]
2

B

»

0,0°

“

O Normalny Rychlost (——

Specifikdcia montaze ramena robota slizi na dve veci:

Simulécia .
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1. Aby bolo rameno robota na obrazovke zobrazené spravne.

2. Aby ovladac¢ mal informaciu o smere gravitacnej sily.

Zdokonaleny dynamicky model doddva ramenu robota hladké a presné pohyby a umozZnuje mu
udrzat sa v rezime volného pohybu. Z toho d6évodu je dblezZitd spravna montaz ramena robota.

VYSTRAHA:

Nespravna montaz ramena robota moze sposobit ¢asté bezpec-
nostné zastavenia a/alebo umozni pohyb ramena robota pri stla-
Ceni tlaCidla Volny chod.

Ak je rameno robota pripevnené k rovnému stolu alebo podlahe, nie su na tejto obrazovke po-
trebné ziadne zmeny. Ak je rameno robota namontované na strope, na stene alebo pod uréitym
uhlom, je to potrebné nastavit ho pomocou tlacidiel.

Tlacidla na pravej strane obrazovky slizia na nastavenie uhla montdZe ramena robota. Tri tla-
¢idla umiestnené vpravo hore nastavuji naklon strop (180°), stena (90°), podlaha (0°). Tlacidla
Naklonit nastavuju fubovolny uhol.

Tlacidla v dolnej Casti obrazovky sa pouzivaju na otdcanie montaze ramena robota tak, aby zod-
povedala skutocnej montazi.

VYSTRAHA:
Pouzite spravne nastavenia montaze. Ulozte a nacitajte instalacné
subory s programom.

16.1.4 Nastavenie V/V

-
Zobrazit

TCP

‘D\g\té\ny v
Montaz
Nastavenie Vstup Vystup
digitalin[0] : <Predvolené> A digital_out(0] : <Predvolené> ~
Premenné digitalin[1] : <Predvolené= % digital_outi1] ; Prog-Running
5 digital inf2] : Spustit program digital_out(2] : <Predvolené>
Spustenie digital_in{3] : Zastavit program digital out[3] : <Predvolené>
Hladky digital_in[4] : <Predvolenés> digital_out[4] : <Predvolenés>
prechod digital_in[5] : <Predvolené> digital_out[S] : <Predvolené>
Sledovanie digitalin[6] : <Predvolené> digital_out(6] : <Predvolené>
dopravnika digitalin[7] : <Predvolenés digital_out[7] : <Predvolené>
Skrutkovanie toolin[0] : <Predvolené> tool_out[0] : <Predvolené=
fodintt] + <Predvolené> v tool out[l] : <Predvolené= v
Domov
10 nastroja
" " Owlédanie karty V/V
) Bezpecnost
) Zbernica

Alkcia v programe

|\/yso\<é, Iked beZl nizko, ked sa zastavil A4 |

O el Rychios! Co——) 100% ° o O smuiécia ()

Na obrazovke nastavenia V/V mozu pouzivatelia definovat signaly V/V a konfigurovat tkony po-
mocou ovladacej karty V/V.
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Poznamka: Ak je zapnuté Rozhranie komunikacie nastroja (TCI), analégovy vstup nastroja pre-
stane byt k dispozicii.

Typy zoznamov Casti Vstup a Vystup pre signaly V/V, ako napr.:

+ Digitalne standardny univerzalny Gcel, konfigurovatelné s nastrojom
+ Analdgové Standardny univerzalny ucel s nastrojom
- MODBUS

« Univerzalne registre (boolovské, celé Cisla a ¢isla s plavajlcou desatinnou ¢iarkou) Do uni-
verzélnych registrov je mozné vstupit cez prevadzkovd zvernicu (napr. Profinet a Ether-
net/IP).

Typ signalu V/V
Aby sa obmedzil pocet signalov uvedenych v Castiach Vstup a Vystup, pouzite rozbalovaciu
ponuku Zobrazit v hornej ¢asti obrazovky a zmerite zobrazovany obsah na zaklade typu signalu.

Priradenie pouzivatelom definovanych nazvov
Na lahké zapamatanie toho, €o robia signaly pocCas prace s robotom, mézu pouzivatelia vstup-
nému a vystupnému signalu priradit nazvy.
1. Vyberte pozadovany signal
2. Tuknutim na textové pole v dolnej asti obrazovky zadajte nazov.

3. Nazov prestavite na predvoleny tuknutim na moznost Zmazat.

Ak chcete, aby bol univerzalny register dostupny v programe, musi mat pouzivatelom zadefino-
vany nazov (napr. pre prikaz Cakat alebo podmieneny vyraz prikazu Ak) Prikazy Cakat a Ak su
popisanév Casti (15.5.3) a (15.6.2). Pomenované univerzalne registre sa nachadzaju vo volici
Vstup alebo Vystup na obrazovke Editor vyrazov.

Akcie V/V a ovladanie na karte V/V
Cinnosti V/V Fyzicky a zbernicovy digitalny V/V sa dé pouzit na spustenie ¢innosti alebo ako
reakcia na stav programu.
Dostupné vstupné ¢innosti:
+ Spustit: spusti alebo obnovi aktualny program na hrani¢nej hodnote stipania. Tato
funkcia je povolend len v rezime Dialkové ovladanie (pozri 21.4.5).
« Zastavit: zastavi aktuélny program na hrani¢nej hodnote stdpania.
+ Pauza: pozastavi aktualny program na hrani¢nej hodnote stupania.
+ Volny chod: Ak je vstup vysoky, robot je vo volnom chode (podobné ako tla¢idlo volného
chodu). Vstup sa ignoruje, ak bezi nejaky program alebo ak volny chod nepovoluji iné
podmienky.

VYSTRAHA:

V pripade zastavenia robota pocas pouzitia vstupnej ¢innosti Spus-
tit sa robot pred vykonanim programu presunie na prvy tratovy bod
daného programu. V pripade pozastavenia robota pocCas pouzitia
vstupnej ¢innosti Spustit sa robot pred obnovenim programu pre-
sunie na poziciu, v ktorej bol pozastaveny.

Dostupné vystupné ¢innosti:

e-Series 11-88 Verzia 5.5



16.1 Univerzalne UNIVERSAL ROBOTS

+ Nizke, ak nie je spusteny: Vystup je nizky, ak je stav programu ,,zastaveny“ alebo ,po-
zastaveny“.

+ Vysoké, ak nie je spusteny: Vystup je vysoky, ak je stav programu ,zastaveny“ alebo
»pozastaveny*.

+ Vysoky, ak bezi, nizky, ak je zastaveny: Vystup je nizky, ak je stav programu ,,zastaveny“
alebo ,,pozastaveny*, a vysoky, ak bezi.

+ Nepretrzity impulz: Kym program bezi, vystup sa pocas urceného poctu sekund prepina
medzi vysokym a nizkym. Ak chcete zachovat stav impulzu, pozastavte alebo zastavte
program.

Ovladanie karty V/V Spresnite, Ci sa vystup ovlada cez kartu VV (programatormi, alebo opera-
torom a programatorom) alebo ¢i ho ovladaju programy robota.

16.1.5 Premenné

Premenné instalacie

TCP

Premenna ~ Hodnota
Montéz

Nastavenie

Premenné
Spustenie

Hladky
prechod

Sledovanie
dopravnika

Skrutkovanie
Domov

10 nastroja

Vytvorit novy

O Normalny ycl —— 1 00% ° 0 O S\mu\éua.

Premenné vytvorené na obrazovke Premenné sa nazyvaju premenné instalacie a pouzivaju sa
ako normalne premenné programu. Premenné inStalacie su odliSné, pretoze si uchovaji hodnotu
aj ked' sa program zastavi a opatovne spusti, a ked’ sa rameno robota a/alebo riadiaca skrinka
vypne a opatovne zapne. Ich ndzvy a hodnoty su ulozené spolu s inStalaciou, takze je mozné
pouZzit tu istt premennu vo viacerych programoch.

Vytvorit novd premennu inStalacie
Nézov Hodnota

i_var_1

Stlacenie tlacidla Vytvorit novy vyvola panel s odpord¢anym nazvom pre novu premennu. Nazov
je mozné zmenit a jeho hodnotu je mozné zadat dotykom jedného z textovych poli. Na tlacidlo
OK je mozné tuknut len v pripade, Ze novy nazov sa este nepouziva v tejto instaldcii.

Hodnotu premennej instaldcie je mozné zmenit zvyraznenim premennej v zozname, a potom
kliknutim na Upravit hodnotu.

Premennu odstranite jej vyberom a naslednym kliknutim na tlacidlo Odstranit.
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Po konfiguracii premennych instalacie je potrebné ulozit samotnu instalaciu, aby sa uchovala
tato konfiguracia.

Premenné instaldcie a ich hodnoty sa automaticky ukladaju kazdych 10 minut.

Ak sa program alebo instalacia nacita a jeden alebo viacero premennych programu ma rovnaky
nazov ako premenné instaldcie, pouzivatelovi st poskytnuté dve moznosti ako vyriesit tento
problém: bud' pouzijeme premenné instalacie s rovnakym nazvom namiesto premennej prog-
ramu alebo nechame automaticky premenovat konfliktné premenné.

16.1.6 Spustenie

<b
efaults

d

| Zmeny sa neuplatnia, lym sa instalécia neuloZi

TCP Predvoleny subor programu
Montaz Po spusteni robota automaticky nacitat predvoleny program
Nastavenie [ Natitat predvoleny program:
44
Premenné
Spustenie Automatické spustenie predvolendho programu na karte Spustit'
Hladky Zapnut hrana na
prechod
Sledovanie
dopravnika 1 Ak je tieZ povolend moZnost Automatickd inicializécia, robot sa méze zacat hybat hned'po zapnuti.
Skrutkovanie D4 sa to vyuit len v re2ime Dialkového oviddania.
] Automaticky inicializovat
10 nastroja
Automatickd inicializécia robota, ked sa zapne hlavny vypinac
) Bezpeénost
Automatické uvolnenie brzdy robata
Zapniit <Digit. vstup> ¥ | hranana LO v

! Robot sa mdze hybat v ddsledku procesu uvolfienia brzdy.

D4 sa to vyuZit len v reZime Dialkového oviaddania.

O Normalny Ly { C—— 100 % ° 0 o Simu\écia.

Tato obrazovka obsahuje nastavenia pre automatické nacitanie a spustenie predvoleného prog-
ramu a pre automaticku inicializaciu rameno robota pri spusteni.

VYSTRAHA:

1. Ak je zapnuté automatické nacitanie, automatické spustenie
a automaticka inicializacia, robot spusti program, len ¢o sa
zapne riadiaca skrinka, ak sa vstupny signal zhoduje so zvo-
lenou uroviou signdlu. Napriklad sa v tomto pripade nebude
vyzadovat prechod cez hranu na vybranu droven signalu.

2. Ak je Uroven signalu nastavena ako NiZKA, davajte si pozor.
Vstupné signaly su predvolené ako nizke, ¢o program automa-
ticky spusti bez jeho spustenia externym signdlom.

3. Pred spustenim programu, kde je zapnuté automatické spus-
tenie a automaticka inicializacia, musite byt v rezime Dialkové
ovladanie.

Nacitanie spustacieho programu
Po zapnuti riadiacej skrinky sa nacita predvoleny program. Predvoleny program sa dalej auto-
maticky nacita, ked' vstupite na obrazovku Spustit program (pozrite si 14) a nie je nacitany
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Ziaden program.

Spustenie spustacieho programu

Predvoleny program sa automaticky spusti na obrazovke Spustit program. Ked' sa nacita pred-
voleny program a deteguje sa prechod cez Specifikovanu hranu externého vstupného signalu,
program sa spusti automaticky.

Pri spusteni je Groven sucasného vstupného signalu nedefinovana. Vyber prechodu, ktory sa zho-
duje s Uroviou signalu pri spusteni ihned spusti program. Opustenie obrazovky Spustit program
alebo tuknutie na tlacidlo zastavenia na ovladacom paneli navyse deaktivuje funkciu automatic-
kého spustenia, kym sa opatovne netukne na tlacidlo spustenia.

16.1.7 Vstupy a vystupy na nastroje

Tce Vyberte, ako sa mé ovadat 1/0 rozhranie néstroja. Ak je zariadenie oviddané prostrednictvom URCap, nebude pouzivatel'ské moznost
e brand do dvahy,
Montaz
VIV
Premenné Analégové vstupy nastroja ReZim digitdlneho vystupu
Spustenie O AnaIGgove vstupy Digitdlny wystup néstroja sa uréi na zaklade pripojeného ndstroja
Hladky analog_in[2]
prechod . N N 3
Wystupné napétie néstroja o hd
Sledovanie analog In(3]
dopravnika Ak je nasadené zariadenie urcené pre 12 V, nastavenim napétia
Skrutkovanie @ Rozhranie komunikécie nastroja * néstroja na 24 V ho moZete poskodit
Domov Rozhranie komunikécie ndstroja umozriuje komunikovat s
néstrojom bez externého kéblového prepojenia O Dvoip A -
10 nastroja vojpinové napéjanie
) Bezpeénost Prenosové rychlost 115200 -
unkeie igitd v
Ukoncovacie bity eden - Digitélny vystup 0 ‘K\esame (NPN) - |
Zberni s . .
- 1 Digtany wep 1 fdeseie ) -]
TX nealktivne znaky 3,5

O Znizeny Y { —— 100% o 0 O S\mu\éua.

Ovladanie rozhrania V/V

Ovladanie rozhrania V/V vam umoziuje prepinat medzi ovladanim pouzivateflom a ovladanim
URcap.

1. Tuknite na kartu Instalacia a v Gasti VSeobecne tuknite na Vstupy a vystupy nastroja

2. Vyberom polozky Pouzivatel v Casti Ovladanie rozhrania V/V ziskate pristup k analégovym
vstupom nastroja a/alebo nastaveniam rezimu digitalneho vystupu. Po vybere polozky UR-
Cap sa odstrani pristup k analdgovym vstupom nastroja a nastaveniam rezimu digitalneho
vystupu.

POZNAMKA:

Ak URCap ovlada koncovy efektor, napriklad unasac, dany URCap
vyzaduje ovladanie rozhrania V/V nastroja. Vyberom URCap v zo-
zname mu povolite ovladanie rozhrania V/V néstroja.

Verzia 5.5 11-91 e-Series

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Univerzalne

Analégové vstupy nastroja
Rozhranie komunikacie nastroja

Rozhranie komunikéacie nastroja (TCl umoziuje komunikaciu robota medzi pripojenym néastro-
jom cez analdgovy vstup nastroja robota. Tymto sa eliminuje potreba externého kablového pre-
pojenia.

Po zapnuti Rozhrania komunikdcie nastroja su vSetky analégové vstupy nastroja nedostupné.

Nakonfigurujte Rozhranie komunikacie nastroja (TCI).
1. Tuknite na kartu Instalacia a v Gasti VSeobecne tuknite na Vstupy a vystupy na nastroje.

2. Nastavenia TCl sa upravuju v ¢asti Rozhranie komunikacie.
Po zapnuti TCl je pre nastavenie V/V inStalacie analégovy vstup nastroja nedostupny a ne-
zobrazuje sa v zozname vstupov. Analdégovy vstup ndstroja je nedostupny aj pre programy
ako moznost Cakat na a vyrazy.

3. Vrozbalovacich ponukach v ramci Rozhrania komunikacie vyberte pozadované hodnoty.
VSetky zmeny hodnét sa ihned posielaju do nastroja. Ak sa inStalacné hodnoty liSia od
hodnét, ktoré ndstroj pouziva, zobrazi sa upozornenie.

Rezim digitalneho vystupu
Rozhranie komunikacie nastroja umoziuje nezavisle od seba nakonfigurovat dva digitalne vy-
stupy. V PolyScope ma kazdy ¢ap rozbalovaciu ponuku, ktora umoznuje nastavit reZzim vystupu.
K dispozicii st nasledujice moznosti:

« Pokles: Umozfiuje nakonfigurovat ¢ap v NPN alebo klesajlcej konfiguracii. Ak je vystup
vypnuty, ¢ap umoznuje prudu pradit do zeme. Da sa to vyuzit v spojeni s Capom PWR pri
tvorbe uceleného obvodu (pozri ??).

- Zdroj: Umoznuje nakonfigurovat ¢ap v NPN alebo zdrojovej konfiguracii. Ak je zapnuty vy-
stup, Cap je zdroj kladného napétia (Co sa da nastavit v karte Vstup/vystup). Da sa to vyuzit
v spojeni s capom GND pri tvorbe uceleného obvodu (pozri ??).

- Tlacit/tahat: Umoziuje nakonfigurovat ¢ap v konfiguracii Tlacit/tahat. Ak je zapnuty vystup,
¢ap je zdroj kladného napétia (o sa da nastavit v karte Vstup/vystup). Da sa to vyuZzit v
spojeni s Capom GND pri tvorbe uceleného obvodu (pozri ??). Ak je vystup vypnuty, Cap
umoznuje pradu pradit do zeme.

Zmeny zacn platit po zvoleni novej vystupnej konfiguracie. Momentélne nahrana instaldcia sa
upravi, aby reklektovala novu. Po overeni toho, Ci vystupy nastroja funguju, ako by mali, nezabud-
nite instaldciu ulozit, ¢im predidete strate zmien.

Dvojité pohananie capu
Dvojité pohananie ¢apu sa pouziva ako hnaci zdroj nastroja. Zapnutie Dvojitého pohanania ¢apu
vypne predvolené digitalne vystupy nastroja.

16.1.8 Hladky prechod medzi bezpecénostnymi rezimami

Pri prepinani medzi bezpecnostnymi rezimami pocas udalosti (napr. vstup znizeného rezimu,
znizeny rezim spustacich rovin, ochranné zastavenia a trojpolohové pomocné zariadenie) sa
rameno robota usiluje vyuzit 0,4 s na vytvorenie ,hladkého* prechodu. Spravanie existujlcich
aplikacii sa nemeni, ¢o koreSponduje s ,,tvrdym* nastavenim. Nové inStalacné subory idu pred-
volene na ,,makké“ nastavenie.

e-Series 11-92 Verzia 5.5



16.1 Univerzalne UNIVERSAL ROBOTS

Uprava nastaveni zrychlenia/spomalenia

1. V Hlavicke tuknite na Instalaciu.
2. V boc¢nej ponuke na l'avej strane vyberte v Casti VS§eobecné moznost Hladky prechod.

3. Na vacsie zrychlenie/spomalenie vyberte moznost Tvrdy
alebo Makky, ¢im dosiahnete hladSie nastavenie predvoleného prechodu.

16.1.9 Domov

Stalacia | _Pohyb

TCP |

Upravit polohu |
Montaz

Nastavenie
Odstranit

Premenné

Spustenie | Pohnut sem |

Hiladky

prechod ‘ ]'—|
Sledovanie - -
dopravnika
Skrutkovanie
Domov

3

S Poloha kibu
10 nastroja

-90,00°

Zépéstie 1

Z&péstie 2 90,00
Zépéstie 3 0,00

O Znizeny Rychlost Cr——— 100% S\mu\écwa.

Domov je pouzivatelom definovana spiato¢na pozicia ramena robota. Po jej zadefinovani je do-
movska poloha k dispozicii pri tvorbe programu robota. Domovska poloha sa da pouZzit pri defi-
novani bezpec¢nej domovske polohy. (Pozri 13.2.12)

Definovanie domova
1. V Hlavicke tuknite na Instalaciu.

2. V casti VSeobecné vyberte moznost Domov.
3. Tuknite na moznost Nastavit polohu.

4. Ucte robota pouzitim tlacidiel Volného chodu alebo Prenosu.

16.1.10 Nastavenie sledovania dopravnika

Nastavenie sledovania dopravnika umoznuje nakonfigurovanie pohybu az dvoch oddelenych do-
pravnikov. Nastavenie sledovania dopravnika umoznuje konfiguraciu prace robota s absolutnymi
alebo inkrementalnymi kédovacmi, ako aj linearnymi alebo kruhovymi dopravnikmi.

Definovanie dopravnika
1. V Hlavicke tuknite na Instaldciu.
2. V Casti VSeobecné vyberte mozZnost Sledovanie dopravnika.

3. V rozbalovacom zozname casti nastavenia sledovania dopravnika vyberte moznost Do-
pravnik 1 alebo Dopravnik 2.
Naraz mozno konfigurovat len jeden dopravnik.
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4. Vyberte moznost Povolit sledovanie dopravnika

5. Nakonfigurujte Parameter dopravnika (cast 16.1.10) a Parametre sledovania (¢ast 16.1.10).

Parameter dopravnika

Inkrementalne kddovace je mozné pripoijit k digitalnym vstupom 8 az 11. Dekddovanie digital-
nych signalov bezi na 40 kHz. Ak sa pouziva kvadratirny kédovac (pozaduje dva vstupy),
robot je schopny urcit rychlost spolu so smerovanim dopravnika. Ak je smerovanie doprav-
nika konstantné, mdze sa pouZit jeden vstup, ktory zistuje hrani¢né hodnoty Stidpania, Kle-
sania, alebo Stupania a klesania za ucelom zistenia rychlosti dopravnika.

Absolitne kodovace je mozné pripojit prostrednictvom signdlu MODBUS. To pozaduje pred-
beZnu konfiguraciu registra digitdlneho vystupu MODBUS v (¢ast 16.4.1).

Parametre sledovania

Linearne dopravniky Ak sa vyberie linearny dopravnik, treba konfigurovat linearny prvok v ¢asti
instalacie Funkcie, aby sa urcilo smerovanie dopravnika. Dbajte na presnost umiestnenim
funkcie priamky paralelne k smeru dopravnika s velkym odstupom medzi dvomi bodmi,
ktoré definuju funkciu priamky. Nakonfigurujte linedrny prvok tak, ze sa pocas ucenia dvoch
bodov nastroj pevne priloZi k boku dopravnika. Ak je smer linedrneho prvku opacny ako
pohyb dopravnika, fuknite na tlacidlo Opaény smer.
Pole Poéet tuknuti na meter zobrazuje pocet tuknuti, ktory kodovacé vygeneruje, ked sa
dopravnik pohne o jeden meter.

Kruhové dopravniky Pri sledovani kruhového dopravnika treba definovat tazisko dopravnika.

1. TaZisko sa definuje v Gasti intalacie Funkcie. Hodnota pola Poéet tuknuti na meter
musi byt pocet tuknuti, ktory kddovac vygeneruje, ked sa dopravnik otoci o jednu celt
otacku.

2. Na sledovanie otacania dopravnika orientaciou nastroja zaskrtnite policko Otoé€it na-
stroj dopravnikom.

16.1.11 Nastavenie skrutkovania

Nastavenie skrutkovania poskytuje moznosti na konfiguraciu robota na pracu s priemyselnym
skrutkovacom alebo priemyselnym utahovacom matic. MoZete nastavit polohu skrutkovaca s
ohl'adom na prirubu nastroja robota a elektrické rozhranie.
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TCP

Nastavenie skrutkovacom

Montaz Pomocou stréniy TCP nakonfigurujte TCP na Spicice skrutkovaca/hlave skrutky a

poZadovany smer. PouZite graficu vipravo pre sprévne pochopenie a nastavenie

Nastavenie o
orlentécie

-1 0

Premenné

Spustenie {

Hladky z

prechod Signaly 1/0 Vstup Vystup

Sledovanie . =

dopravnika Rozhranie OK Vyber programu 1 Start

Skrutkovanie  [V3etko -] Vybrat ~| [vybrat -] Vybrat -

Oneskorenie vyberu

Domov Nie je OK Vyber programu 2 programu v

10 nastroja ‘Vybrat‘ - ‘ |Vybrat‘ - ‘ 1.0 s
, ,

Pripraveny Vyber programu 3

e —— N —

Vyber programu 4

O Znizeny ) ——— 100% ° 0 O S\mu\éua.

Konfiguracia skrutkovaca
1. V Hlavicke tuknite na Instalaciu.

2. V Casti VSeobecné vyberte moznost Skrutkovanie alebo tuknite na moznost TCP v Casti
VSeobecné a vytvorte vlastny TCP na skrutkovanie.

3. V Castiach Vstup a Vystup nakonfigurujte V/V pre skrutkova¢. Pomocou zoznamu Rozhra-
nie mdzete filtrovat typ V/V zobrazenych v Castiach Vstup a Vystup.

4. V casti Start vyberte V/V, ktory spusti ginnost skrutkovania.

Poznamka: Vyberom celocCiselného vystupu v ktoromkolvek zozname vystupov Vyber programu
v Casti Vystup mozete prepnut zoznam Vyber programu (pozri 15.6.8) na Ciselné pole.

Konfiguracia polohy skrutkovaca

1. Pomocou rozbalovacej ponuky v ¢asti Nastavenie skrutkovaca vyberte predtym definovany
TCP (pozri 16.1.1), v ktorom su poloha a orientdcia nastavené nasledujicim spésobom:

+ Polohu nakonfigurujte tak, aby sa nachadzala na Spicke nastroja skrutkovaca v mieste,
kde sa dotyka skrutky.

- Orientéciu nakonfigurujte tak, aby bol kladny smer Z zarovnany s dizkou utahovanych
skrutiek.

MozZete zobrazit stradnice X, Y a Z vybratého TCP a overit, ¢i zodpovedaju nadstavcu alebo
patici nastroja.

Programovy uzol skrutkovania (pozri 15.6.8) vyuziva kladny smer Z vybratého TCP na
sledovanie skrutky a vypocet vzdialenosti.

V nasledujlcej tabulke st znazornené typické hodnoty orientacie (v zdzname Vektor rotdcie
[rad]).
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16.1 Univerzalne

Os  skrutkovania rov-
nobeznd so zapornym
smerom Y priruby na-
stroja robota

Orientacia

* RX: 11,5708 rad
+ RY: 0,0000 rad
« RZ: 0,0000 rad

Os skrutkovania rovno-
bezna s kladnym smerom
Y priruby ndastroja robota

Orientacia

* RX:-1,5708 rad
+ RY: 0,0000 rad
+ RZ: 0,0000 rad

Os skrutkovania rovno-
bezna s kladnym smerom
X priruby ndstroja robota

Orientacia

« RX: 0,0000 rad
- RY: 1,5708 rad
* RZ: 0,0000 rad

Os  skrutkovania rov-
nobeznad so zapornym
smerom X priruby na-
stroja robota

Orientacia

« RX: 0,0000 rad
* RY:-1,5708 rad
+ RZ: 0,0000 rad

Os skrutkovania rovno-
beznd s kladnym smerom
Z priruby nastroja robota

Orientacia

« RX: 0,0000 rad
+ RY: 0,0000 rad
+ RZ: 0,0000 rad

Os  skrutkovania rov-
nobeznd so zapornym
smerom Z priruby na-
stroja robota

Orientacia

* RX: 3,1416 rad
« RY: 0,0000 rad
« RZ: 0,0000 rad

[1-96
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Konfiguracia rozhrania skrutkovaca
1. Pomocou rozbalovacej ponuky Rozhranie v hornej ¢asti obrazovky moézete zmenit zobra-
zeny obsah na zaklade typu signalu.
2. V Casti Vstup nakonfigurujte signaly, ktoré robot prijima zo skrutkovaca:
-+ OK: Vysoka hodnota pri ispesnom skonceni utahovania, ak nie je vybrats, tato pod-
mienka nie je k dispozicii v programovom uzle skrutkovania

- NOK: Vysoka hodnota pri skonceni utahovania s chybami, ak nie je vybrats, tato pod-
mienka nie je k dispozicii v programovom uzle skrutkovania

+ Pripravené: Vysoka hodnota, ked' je skrutkovac pripraveny na spustenie, ak nie je vy-
bratd, tato podmienka nie je zacCiarknuta
3. V Casti Vystup nakonfigurujte signaly, ktoré robot odosiela do skrutkovaca:
- Start: spusti utahovanie alebo povolovanie skrutky nastrojom len v zavislosti od vede-
nia.
+ Vyber programu: je mozné vybrat jedno celé Cislo alebo maximalne pat binarnych sig-
nélov na aktivaciu roznych konfiguracii utahovania uloZenych v skrutkovaci

+ Oneskorenie vyberu programu: ¢as ¢akania, ktory sa ma uplatnit po zmene programu
skrutkovaca na overenie, Ze je aktivny

16.2 Bezpecnost
Pozri kapitolu13.

16.3 Funkcie

2 P

Chae

> Bezpeénost A Zildadha

® Néstroj B R

==
+ Bod B I

+]

/" Priamka ‘

Zakladna

@ Rovina

) Zbernica

O Normélny R  —— 100% Simulécia .

Funkcia predstavuje predmet, ktory sa definoval pomocou nazvu pre budtce pouZitie a Sestroz-
mernej pozicie (poloha a orientacia) vo vztahu k zakladni robota.

Niektoré podcasti programu robota sa skladaju z pohybov, ktoré sa vykonavaju vo vztahu k inym
$pecifickym predmetom, nez je zakladna ramena robota. Tieto predmety mozu byt stoly, iné
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stroje, obrobky, dopravniky, palety, zobrazovacie systémy, prazdne miesta alebo hranice, ktoré
sa nachdadzaju v okoli ramena robota. Robot ma vzdy preddefinované funkcie. Kazda funkcia ma
polohu definovanu konfigurdciou ramena robota ako takého.

+ Funkcia zékladne : vychodiskovy bod sa nachadza v strede zakladne robota (pozrite si
obrazok 16.1)

+ Funkcia nastroja: vychodiskovy bod sa nachadza v strede aktualneho TCP (pozrite si
obrazok 16.2)

Obr. 16.1: Funkcia Zéakladria Obr. 16.2: Funkcia Néstroj (TCP)

Funkcie definované pouzivatelom sa umiestiuju spé6sobom, ktory vyuziva su¢asnu polohu TCP
v pracovnom priestore. To znameng, Ze pouzivatel' moZe robota naucit polohy funkcii pomocou
rezimu volného chodu alebo ,postvanie®, aby sa robot pohol na poZzadovanu poziciu.

Pre definovanie pozicie funkcie existuju tri rézne stratégie (Bod, Priamka a Rovina). Najlepsia
stratégie pre dané pouZitie zavisi od typu pouzivaného predmetu a narokov na presnost. Vo ve-
obecnosti sa uprednostni funkcia s viacerymi vstupnymi bodmi (Priamka a Rovina), ak sa tato
situdcia vztahuje na konkrétny predmet.

LepSia presnost definicie smeru linedrneho dopravnika sa dosiahne definovanim dvoch bodov
funkcie Priamka, ktoré sa fyzicky nachadzaju ¢o najdalej od seba. Funkcia bodu sa da pouzit
na definovanie linearneho dopravnika, no pouzivatel' musi nasmerovat TCP v smere pohybu do-
pravnika.

Ked sa na definovanie pozicie stola pouzije viacero bodov, znamena to, Ze orientdcia sa zaklada
skoér na polohach nez na orientdcii jedného TCP. Orientacia jedného TCP sa vo vSeobecnosti
konfiguruje tazsie s ohladom na vysoku presnost.

Ak chcete vediet viac o rozlicnych spésoboch definovania funkcie, pozrite si (¢asti: 16.3.2),
(16.3.3) a (16.3.4).

16.3.1 Pouzitie funkcie

Ak sa pri instaldcii definuje funkcia, moZete na riu odkazat v programe robota tak, aby sa vztaho-
vala na jeho pohyby (napr. prikazy PohybJ, PohybL a PohybP) A funkciu (pozri ¢ast 15.5.1).
Umoznuije to jednoduché prispdsobenie programu robota (napr. v pripade viacerych stanic s ro-
botmi alebo pohybu predmetu v priestore). Vd'aka Uprave funkcie daného predmetu sa vsetky
pohyby programu, ktoré sa vztahuju na dany predmet, hybu podla tejto funkcie. Viac prikladov
ndjdete v (&asti 16.3.5) a (16.3.6). Privybere funkcie ako referencie funguju tlacidla Pohyb
nastroja urCené na posun a otocCenie v priestore vybranej funkcie (pozrite si 17.3) a (17.1)
a Citaju udaje pre TCP. Ak je napriklad st6l definovany ako funkcia a oznacena ako referencia v
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karte Pohyb, posunové sipky (t. j. nahor/nadol, doprava/dolava, dopredu/dozadu) posunu robot
v tychto smeroch podla stola. Okrem toho budu suradnice TCP v ramci stola.

- V strome funkcii mozete premenovat Bod, Priamku alebo Rovinu tuknutim na ikonku ce-
ruzky.

+ V strome funkcii mézete odstranit Bod, Priamku alebo Rovinu tuknutim na tla¢idlo Odstra-
nit.

Pouzitie moznosti Posunut robota sem

Stlacenim tlac¢idla Posuniit robota sem sa rameno robota posunie k vybranej funkcii. Na konci
tohto pohybu sa stradnicové systémy funkcie a polohy TCP budu kryt.

16.3.2 Pridanie bodu

Stlacenim tlacidla Bod pridate k instalacii bodovu funkciu. Funkcia Bod definuje globalnu do-
movsku konfiguraciu ramena robota alebo jeho bezpe¢nostnu hranicu. Pozicia bodovej funkcie
je dana ako poloha a orientacia TCP.

<bez ndzvu>*
default*
Choc

d Pohyl VIV Denni ovy...
Bod 1

) Bezpeénost

@ Néstroj 5
e -
« Bod S I
+
/" Priamka D
@ Rovina
> Zbernica
[ ]
f
| g
-
£3 =]

| Pohnut sem || Zmenit tento bod |

O Normalny ——— 100% S\mu\éua.

16.3.3 Pridanie priamky

Stlacenim tlacidla Priamka pridate k inStalacii funkciu priamky. Funkcia priamky definuje linie,
po ktorych sa robot pohybuje (napr. pri sledovani dopravnika). Priamka / sa definuje ako os medzi
dvoma funkciami Bod p7 a p2, ako je zobrazené na obrazku 16.3.

Na obrazku 16.3 je os smerujica od prvého bodu smerom k druhému bodu osouy stradnicového
systému priamky. Os z je urcend projekciou osi z bodu p7 na rovinu kolmu na tuto priamku.
Poloha suradnicového systému priamky je rovnaka ako poloha bodu p17.
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Obr. 16.3: Definicia linedrneho prvku

@ Néstroj

« Bod_1
« Bod_2

) VSeobeché Funkcie Pri K —
p - riamka [ Odstranit
) Bezpeénost & Zaldadna

+ Bod

[+]

/" Priamka

© Rovina

> Zbernica

O Norminy

16.3.4 Funkcia roviny

Funkcia Rovina sa vybera v pripade potreby vysoko presného ramca: napr. pocas prace so zo-
brazovacim systémom alebo vykondvania pohybov vo vztahu k stolu.

Pridanie roviny

1. V Instaldcii vyberte moznost Funkcie.

2. V Casti Funkcie oznacte moznost Rovina.

Ucéenie roviny
Po stlaceni tlacidla roviny na vytvorenie novej roviny vam sprievodca na obrazovke pomdze s
tvorbou roviny.

1. Vyber Origa (zaciatku)
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2. Posunite robot na zadefinovanie smeru kladnej osi X roviny

3. Posunte robot na zadefinovanie smeru kladnej osi Y roviny

Rovina sa definuje pravidlom pravej ruky, aby bola os Z vysledkom prieseku osi X a Y, ako vidno
nizsie.

POZNAMEKA:
Rovina sa da naucit na opacny smer osi X, ak chcete, aby bola nor-
malna v opacnom smere.

Upravte existujicu rovinu vyberom moZnosti Rovina a tuknutim na Upravit rovinu. Potom pouzite
rovnakého sprievodcu ako pri u¢eni novej roviny.

16.3.5 Priklad: Manualna aktualizacia funkcie za ucelom upravy programu

Predstavte si aplikéciu, kde sa viaceré ¢asti programu robota vztahuju na st6l. Na obrazku 16.4
je zobrazeny pohyb z tratového bodu wp1 cez wp4.

Program robota
PohybK
S1 T 2 :
Funkcia PohybL #: P1_var
wpl

wp2
wp3

wp4

Obr. 16.4: Jednoduchy program so $tyrmi tratovymi bodmi suvisiacimi s funkciou roviny, ktory sa aktu-
alizuje manudlne zmenou funkcie

Aplikacia si vyzaduje opakované pouzitie programu vo viacerych inStalaciach robota, vramci kto-
rych sa mierne liSi len poloha stola. Pohyb vo vztahu k stolu je identicky. Ked sa pocas instalacie
poloha stola definuje ako funkcia P71, program s prikazom PohybL konfigurovanym vo vztahu k
rovine je mozné jednoducho aplikovat na d'alSie roboty len pomocou aktualizacie polohy stola v
ramci inStalacie.

Koncept sa vztahuje na lubovolny pocet funkcii v aplikacii, aby sa vytvoril flexibilny program, ktory
dokaze vyriesit rovnaku ulohu u viacerych robotov napriek tomu, Ze d'alsie miesto na pracovisku
sa moze u viacerych instalacii lisit.
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16.3.6 Priklad: Dynamicka aktualizacia pozicie funkcie

Predstavte si podobnu aplikaciu, kde sa robot musi hybat v ramci $pecifického obrazca na vrchu
stola, aby vyriesil urcitd ulohu (pozrite si 16.5).

o — A Y
wp2 ‘5 wpl

P1
o np3

wpd

Obr. 16.5: Prikaz PohybL so $tyrmi tratovymi bodmi vo vztahu k funkcii roviny

Program robota

PohybK
wpl
y = 0,01
o = pl0,y,0,0,0,0] R
P1_var = pose_trans(Pl_var, o) )
Funkcia PohybL #: P1_var ke e
wpl
wp2
wp3
wp4

Obr. 16.6: Aplikacia odchylky na funkciu roviny

Program robota
PohybK
S1
ak (digitdlny_vstup[0]), potom
P1_var = P1
inak

P1_var = P2 ’
Funkcia PohybL #: P1_var ,/l\“‘
wp 1 P1

wp2
wp3
wp4

Obr. 16.7: Prepnutie z jednej funkcie roviny na inu

Pohyb vo vztahu k P71 sa niekolkokrat opakuje, zakazdym s odchylkou o. V tomto priklade je od-
chylka nastavena na 10 cm v smere Y (pozri obrazok 16.6, odchylky O7 a 02). Da sa to dosiahnut
pouzitim skriptovych funkcii pose_add() alebo pose_trans() na Gcely manipulécie s premennou.
Namiesto pridania odchylky je mozné prepnut na odliSnu funkciu, ked program bezi. To je zna-
zornené na nizsie uvedenom priklade (pozrite si obrazok 16.7), kde referen¢na funkcia pre prikaz
PohybL P1_var méze prepinat medzi rovinami P71 a P2.
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16.4 Zbernica

Tu si moZete nastavit skupinu priemyselnych pocitacovych sietovych protokolov, ktoré sa pouzi-
vaju na distribuované ovladanie v realnom ¢ase a PolyScope ich akceptuje. MODBUS, Ethernet/IP
a PROFINET.

16.4.1 Nastavenie V/V klienta protokolu MODBUS

) Bezpeénost

> Funkcie
MODBUS Adresa IP 10.0.0.2 [ Sekvenény rezim Vymazat jednotku
EtherNet/IP
PROFINET Typ Adresa Néazov Hodnota
[ ] ‘V\"stup registra - ‘ ‘ 18| MODBUS_1 ‘ 0‘ | Odstranit |
Frekvencia [Hz] Podriadend adresa protokolu MODBUS El
Cas odozvy [ms]: ----, Casové limity: 0, Zlyhané Ziadosti: 0, Avg. resp. fi -—-—-
@ |pigitalny vstup - 260/ MODBUS_2
Frekvencia [Hz] Podriadend adresa protokolu MODBUS El
Cas odozvy [ms]: ----, Casové limity: 0, Zlyhané Ziadosti: 0, Avg. resp. fi ----
Pridat nowvy signal
v
[ Zobrazit rozéirené moznosti

O Normélny R  —— 100% Simulécia .

Tu je mozné nastavit signaly klienta (zakladnej dosky) protokolu MODBUS. Pripojenia k ser-
verom MODBUS (alebo tzv. slave) v ramci Specifickych IP adries je mozné vytvorit so vstup-
nymi/vystupnymi signdlmi (registre alebo digitalne). Kazdy signal ma unikatny nazov, takze je
ho mozné pouzivat v programoch.

Obnovit

Stlacenie tohto tlacidla obnovi vSetky pripojenia protokolu MODBUS. Obnovenie odpoji a znovu
pripoji vSetky jednotky modbusu. VSetky Statistické udaje sa vymazu.

Pridat jednotku
Stlacenim tohto tlacidla pridate novu jednotku protokolu MODBUS.

Vymazat jednotku
Stlacenim tohto tlacidla odstranite jednotku protokolu MODBUS aj vSetky signaly tejto jednotky.

Nastavit IP jednotky
Tu je zobrazena IP adresa jednotky protokolu MODBUS. Stlacenim tlacidla ju mozno zmenit.

Sekvencny rezim
Je k dispozicii len pri zvoleni ponuky Zobrazit rozsirené moZnosti (pozrite si 16.4.1). Oznacenie
tohto okienka printti klienta modbus pockat pred poslanim dalSej Ziadosti na odpoved. Tento re-
Zim si vyZaduju niektoré jednotky prevadzkovej zbernice. Zapnutie tejto funkcie méze pomaoct pri
viacerych signdloch a zvySenie frekvencie ziadosti sposobi prerusenie signdlu. Upozornujeme,
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Ze ak sa v sekven¢nom rezime zadefinuju viaceré signaly, aktualna frekvencia signalu méze byt
nizsia nez pozadovana. Aktualna frekvencia signalu sa zohrazuje v Statistike signdlu (pozrite si
Cast 16.4.1). Ak je aktualna frekvencia signalu nizsia nez polovica hodnoty vybratej v rozbalova-
com zozname ,Frekvencia“, farba kontrolky signalu sa zmeni na zltu.

Pridat signal
Stlacenim tohto tlacidla pridate signal k prislusnej jednotke protokolu MODBUS.

Odstranit signal
Stlacenim tohto tlaCidla odstranite signal protokolu MODBUS z prislusnej jednotky protokolu
MODBUS.

Nastavit nazov signalu

Pomocou tejto rozbalovacej ponuky mozno vybrat druh signélu. K dispozicii su tieto druhy:

Digitalny vstup Digitalny vstup (cievka) je jednobitové mnoZstvo precitané z jednotky protokolu
MODBUS na cievke zadanej v poli adresy signalu. Pouziva sa kéd funkcie 0x02 (Citat dis-
krétne vstupy).

Digitalny vystup Digitalny vstup (cievka) je jednobitové mnoZstvo, ktoré je mozné nastavit bud
na vysoku, alebo nizku hodnotu. Pred tym, ako pouzivatel nenastavi hodnotu tohto vy-
stupu, hodnota sa precita zo vzdialenej jednotky protokolu MODBUS. To znamen3, Ze sa
pouzije kéd funkcie 0x01 (Citat cievky). Ked sa nastavi vystup pomocou programu robota
alebo stlacenim tlacidla nastavit hodnotu signalu, pouZzije sa kod funkcie 0x05 (Pisat jednu
cievku).

Vstup registra Vstup registra je 16-bitové mnozstvo precitané z adresy zadanej v poli adresy.
Pouziva sa kod funkcie 0x04 (Citat vstupné registre).

Vystup registra Vystup registra je 16-bitové mnozstvo, ktoré moze nastavit pouzivatel. Pred
tym, ako sa nastavi hodnota registra, hodnota sa precita zo vzdialenej jednotky protokolu
MODBUS. To znamen4, Ze sa pouzije kéd funkcie 0x03 (Citat &akajlice registre). Ked sa na-
stavi vystup pomocou programu robota alebo stlacenim tlacidla nastavit hodnotu signalu,
pouzije sa kod funkcie 0x06 (Pisat jeden register) pre nastavenie hodnoty na vzdialenej
jednotke protokolu MODBUS.

Nastavit adresu signalu
V tomto poli sa zobrazuje adresa na vzdialenom serveri protokolu MODBUS. Pomocou klaves-
nice na obrazovke moZete vybrat ini adresu. Platné adresy zavisia od vyrobcu a konfiguracie
vzdialenej jednotky protokolu MODBUS.

Nastavit typ signalu
Pomocou klavesnice na obrazovke moze pouzivatel dat signélu nazov. Tento nazov sa pouZije,
ked' sa signal pouzije v programoch.

Hodnota signalu
Tu sa zobrazuje aktudlna hodnota signalu. V pripade signalov registrov je hodnota vyjadrena ce-
lym Cislom bez znamienka. V pripade vystupnych signalov je mozné nastavit poZzadovani hod-
notu signalu pomocou tlacidla. Takisto v pripade vystupu registrov sa hodnota na zapis do jed-
notky musi uviest ako celé ¢islo bez znamienka.
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Stav spojenia signalu
Tato ikona ukazuije, ¢i signal mozno spravne precitat/zapisat (zelend), alebo ¢i jednotka reaguje
neocakavane alebo nie je dostupna (siva). Ak sa prijme odozva vynimky protokolu MODBUS,
zobrazi sa kéd odozvy. Odozvy vynimiek MODBUS-TCP su:

E1 NEPOVOLENA FUNKCIA (0x01) K&d funkcie prijaty v poziadavke nepredstavuje povoleny
Ukon pre server (alebo podriadené zariadenie).

E2 NEPOVOLENA DATOVA ADRESA (0x02) Kéd funkcie prijaty v poZiadavke nepredstavuje po-
voleny Ukon pre server (alebo podriadené zariadenie), skontrolujte, ¢i zadana adresa signalu
zodpoveda nastaveniu vzdialeného servera protokolu MODBUS.

E3 NEPOVOLENA DATOVA HODNOTA (0x03) Hodnota obsiahnutd v datovom poli poZiadavky
nie je povolend hodnota pre server (alebo podriadené zariadenie), skontrolujte, ¢i zadana
hodnota signalu je platna pre Specifickd adresu na vzdialenom serveri protokolu MODBUS.

E4 ZLYHANIE PODRIADENEHO ZAIADENIA (0x04) Pogas pokusu servera (alebo podriadeného
zariadenia) o vykonanie pozadovaného Ukonu sa vyskytla neodstranitelna chyba.

E5 POTVRDENIE (0x05) Specializované pouzitie v spojeni s programovacimi prikazmi zaslanymi
do vzdialenej jednotky protokolu MODBUS.

E6 PODRIADENE ZARIADENIE JE ZANEPRAZDNENE (0x06) Specializované pouzitie v spojeni s
programovacimi prikazmi zaslanymi do vzdialenej jednotky protokolu MODBUS, podriadené
zariadenie (server) nemoze teraz odpovedat.

Zobrazit rozSirené moznosti

Tymto zaskrtavacim polickom sa zobrazia/skryju rozSirené moznosti jednotlivych signalov.

RozsSirené moznosti
Aktualizovat frekvenciu Pomocou tejto ponuky je mozné zmenit interval aktualizacie signalu.
Znamena to Upravu frekvencie, ako ¢asto sa do vzdialenej jednotky protokolu MODBUS po-
sielaju Ziadosti na precitanie alebo zapis hodnoty signalu. Ak sa frekvencia nastavina 0, zia-
dosti modbusu sa spustia na vyziadanie pomocou funkcii skriptu modbus_get_signal_status,
modbus_set_output_register a modbus_set_output_signal.

Podriadena adresa Toto textové pole mozno pouzit na nastavenie konkrétnej podriadenej ad-
resy pre poziadavky zodpovedajlice konkrétnemu signalu. Hodnota musi byt v rozsahu 0
- 255 vratane a predvolend hodnota je 255. Ak tuto hodnotu zmenite, odporica sa podla
priruc¢ky ku vzdialenej jednotke protokolu MODBUS overit jej funkénost so zmenenou pod-
riadenou adresou.

Pocet opakovanych pripojeni Pocet skonCeného a znovupripojeného spojenia TCP.
Stav spojenia Stav spojenia TCP

Cas odozvy [ms | Cas medzi odoslanim Ziadosti zmodbusu a prijatej odpovede - aktualizuje sa
len pri aktivhej komunikacii.

Chyby balika Modbus Pocet prijatych balikov s chybami (t. j. neplatna dizka, chybajuce Udaje,
chyba zasuvky TCP).

Casové limity Pocet Ziadosti modbusu, na ktoré nedostal odpoved.

Zlyhané Ziadosti Pocet balikov, ktoré sa nepodarilo poslat kvéli neplatnému stavu zasuvky.

Verzia 5.5 11I-105 e-Series

Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.



Copyright © 2009-2019 spolo¢nost Universal Robots A/S. VSetky prava vyhradené.

UNIVERSAL ROBOTS 16.4 Zbernica

Aktualna frekv. Priemerna frekvencia aktualizacii o stave signalu klienta (master). Hodnota sa
prepocita vzdy, ked' signal dostane odpoved od servera (alebo slava).

Vsetky pocitadla pocitaju do 65535, potom sa vratia spat na 0.

16.4.2 EtherNet/IP

Pripojenie robota k EtherNetu/IP sa zapina alebo vypina v ¢asti EtherNet/IP. Ak je zapnuté, mo-
Zete si vybrat, ku ktorej v programe c¢innosti dojde, ak skener zisti prerusenie spojenia Ether-
Net/IP. Su to tieto Cinnosti:

Ziadne: PolyScope odignoruje prerusenie spojenia EtherNet/IP a bude norméline pokracovat v
programe.
Pauza: PolyScope prerusi sic¢asny program. Program bude pokrac¢ovat tam, kde sa zastavil.

Zastavit: PolyScope zastavi si¢asny program.

e-Series 11-106 Verzia 5.5



17 Karta Pohyb

Na tejto obrazovke mozno priamo pohybovat ramenom robota, a to bud prestvanim/ota¢anim
néstroja robota, alebo individualnym pohybom kibov robota.

Poloha TCP Robot Poloha néstroja

Funkcia Altfvne TCP
Zobrazit - | Tcp x| 000/mm Rx| 0,000

v| -232,90mm RY| 2,221rad

[+

z[ 679,40/mm Rz| -2,221)rad
Poloha kibu
Zékladha 0,00
[ ] I I ]
Orientéacia TCP

Rameno -90,00 °
[ N ]
Laket 0,00 °
.F ! [ I ]

EI Zépéastie 1 -90,00 °
[ ]

Zé&péstie 2 0,00
[ I ]

Zapéstie 3 0,00
ﬂ? Domov 'I‘l’ Vol'ny chod ‘i Nulové poloha I T ]

O Normdlny Y S — Simulécia

17.1 Pohyb nastroja

Podrzanim hociktorej Sipky Nastroja na hybanie posuniete rameno robota konkrétnym smerom.

- Sipky prelozit (horné) posunu néstroj na hrote robota uvedenym smerom.

+ Podrzanim Sipky rotacie (dolnd) zmenite orientaciu nastroja robota v zobrazenom smere.
Bod rotécie je bod v strede néastroja (TCP), t. j. bod na konci ramena robota, ktory udava

charakteristicky bod nastroja robota. TCP je zobrazeny ako mala modra gul'6cka.

17.2 Robot

Ak sa aktudlna poloha TCP robota priblizuje bezpecnostnej alebo splstacej rovine, alebo je orien-
tacia nastroja robota v blizkosti jeho hrani¢ného limitu (pozri 13.2.5), zobrazi sa 3D znazor-
nenie blizkeho hrani¢ného limitu.

Poznamka: ak ma robot spusteny program, vizualizacia hrani¢ného limitu je vypnuta.

Bezpecnostné roviny su zobrazené Zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazorfujicou nor-
malnu hodnotu roviny, ktord oznadéuje stranu roviny, na ktorej méze byt TCP robota umiestnené.
Spustacie roviny st zobrazené modrou a zelenou farbou a malou Sipkou smerujtcou k strane
roviny, v rdmci ktorej su aktivne limite rezimu Normalny (pozri 13.2.2). Hrani¢ny limit orien-
tacie nastroja je zobrazeny prostrednictvom gulového kuzel'a s vektorom oznacujucim aktualnu
orientaciu nastroja robota. Vnutorna strana kuZela predstavuje povolenu oblast pre orientaciu
nastroja (vektor).
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UNIVERSAL ROBOTS 17.3 Poloha nastroja

Ak sa TCP robota uz nenachadza v blizkosti limitu, 3D zndzornenie zmizne. Ak TCP prekraCuje
alebo sa blizi k prekroc¢eniu hraniéného limitu, vizualizacia limitu s€ervenie.

Funkcia

V avom hornom rohu v okienku Robot pod mozZnostou Funkcia mozete, definovat, ako ovladat
rameno robota s ohladom na funkcie Zobrazit, Zakladia Ci Nastroj.

Poznamka: Najlepsi zmysel pre ovladanie ramena robota ziskate, ked vyberiete funkciu Zobrazit,
potom Sipky otaéania a zmenite uhol zobrazenia 3D nékresu tak, aby zodpovedal skutoénému
pohladu na rameno robota.

Aktivhe TCP
V poli Robot v Casti Aktivne TCP sa zobrazuje aktualny stredovy bod nastroja (TCP).

Domov

Tlacidlo Domov sliZi na pristup na obrazovku Presunut robot do spravnej polohy, na ktorej mo-
Zete podrzanim tlacidla Auto (pozri 14.4) posunut robota do vopred urcenej polohy zadefino-
vanej v Casti InStalacia (pozri 16.1.9).

Volny chod

Tlacidlo na obrazovke Volny chod umozZiuje potiahnut rameno robota do pozadovanej polohy-
pozy.

Nulova poloha

Tlacidlo Nulova poloha umoziuje ramenu robota vratit sa do vzpriamenej polohy.

17.3 Poloha nastroja

Textové polia zobrazuju uplné hodnoty suradnic daného TCP vzhladom na vybratu funkciu.
Poznémka: Konfigurovat mozno niekolko TCP s ndzvami (pozri 16.1.1). Ak sa chcete dostat
na obrazovku Editor pézy, mézZete tukndt aj na Upravit pézu.

17.3.1 Obrazovka tpravy pozicie

Po vstupe na obrazovku Uprava pozicie mdzete presne nakonfigurovat cielové polohy kibov
resp. cielovl poziciu (polohu a orientaciu) pre TCP. Pozndmka: Tato obrazovka je offline a neo-
vlada priamo rameno robota.
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17.3 Poloha nastroja UNIVERSAL ROBOTS

<bez ndzvu>*

default*

Robot Funkcia
£ N
- 1 ‘Zobrazwt
b I TCP
[+] x -0,0 +|[=
Y -232,9 L+ -]
z 679,4 [+
‘\/ektor rotécie [rad] w
'y RX 0,0000! ; | —|
RY 2,2214 i 1=
RZ -2,2214 T+ =]
I Polohy kibu
| < Zékiadita 0,0 +][=]
» =
— Rameno -90,0 + || =
L2 ] Fe +[=
Lalket 0,0 + | -
Zépéstie 1 -90,0 T+|[=]
0 Q Zépéstie 2 0,0 T =
oK Zrusit Zépastie 3 0,0 L+ -]

O Normélny Rychios! o — 100% "3u'm,|\-'w:ﬁ-

Robot

3D obrazok znazornuje aktualnu polohu ramena robota. Tien znazornuje cielovu polohu ramena
robota ovladanu na zéklade ur¢enych hodnét na obrazovke. Stlacenim ikon lupy mozno zobra-
zenie priblizit/oddialit a potiahnutim prsta mozno zmenit zobrazenie.

Ak sa $pecifikovana cielova poloha TCP robota priblizuje bezpe¢nostnej alebo spustacej ro-
vine alebo orientacia ndstroja robota je v blizkosti hrani¢ného limitu orientacie nastroja (pozri
13.2.5), zobrazi sa 3D zndzornenie blizkeho hrani¢ného limitu. Bezpe¢nostné roviny su zobra-
zené Zltou a Ciernou farbou s malou Sipkou znazorfiujicou normalnu hodnotu roviny s oznace-
nim strany roviny, na ktorej méZe byt TCP robota umiestnené. Spustacie roviny st zobrazené
modrou a zelenou farbou a malou Sipkou smerujicou k strane roviny, v ramci ktorej su aktivne li-
mite rezimu Normalny (pozri 13.2.2). Hrani¢ny limit orientacie nastroja je zobrazeny prostred-
nictvom gulového kuzela s vektorom oznacujucim aktudlnu orientaciu nastroja robota. Vnutorna
strana kuZel'a predstavuje povolent oblast pre orientaciu néstroja (vektor). Ak sa cielové TCP ro-
bota uz nenachdadza v blizkosti limitu, 3D znazornenie zmizne. Ak cielové TCP prekracuje alebo
sa blizi k prekro¢eniu hraniéného limitu, vizualizacia limitu séervena.

Funkcia a poloha nastroja

Zobrazi sa aktivne TCP a hodnoty suradnic vybratej funkcie. Suradnice X, Y, Z uréuju polohu
nastroja. Suradnice RX, RY, RZ urcuju orientaciu. Blizsie informacie o konfiguracii viacerych po-
menovanych TCP najdetev 16.1.1.

Pomocou rozbalovacej ponuky nad polickami RX, RY a RZ vyberte typ vyjadrenia orientacie:

- Vektor rotacie [rad] Orientacia sa zobrazuje ako vektor rotdcie. Dizka osi udava uhol oto-
Cenia v radianoch a samotny vektor udava os, okolo ktorej sa otaca. Toto je predvolené
nastavenie.

- Vektor rotacie [°] Orientacia sa zobrazuje ako vektor rotacie, kde dizka vektora predstavuje
uhol rotacie vyjadreny v stuprioch.

 RPY [rad] Uhly Naklonu, rozstupu a vychylky (RPY), kde su uhly vyjadrené v stuprioch. Ma-
tica rotacia RPY (rotécia X, Y’, Z") je dana vztahom:
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UNIVERSAL ROBOTS 17.4 Poloha kibu

Rpy(7,8,a) = Rz(a) - Ry (8) - Rx ()
« RPY [°] Uhly Naklonu, rozstupu a vychylky (RPY), kde st uhly vyjadrené v stupnoch.

Suradnice mozete upravovat kliknutim na jednotlivé hodnoty. Kliknutim na tlacidlo + alebo - na-
pravo od policka moZete okrem toho pridat mnoZstvo k aktualnej hodnote alebo ho z tejto hod-
noty odobrat. Druhou moznostou je tlacidlo podrzat a tym priamo zvysit/znizit hodnotu.

Polohy kibu
Polohy jednotlivych kibov sa zaddvaju priamo. Poloha kazdého kibu méze byt v rozsahu medz-

nych hodnét kibu od —360° do +360°. Polohy kibov mézete konfigurovat nasledovne:
« Mbzete fuknit na polohu kibu a upravit hodnoty.

« Tuknutim na tlagidlo + alebo - napravo od policka méZete pridat mnozstvo k aktualnej hod-
note alebo ho z tejto hodnoty odobrat.

+ Podrzanim tlacidla mozete priamo zvysit/zniZit hodnotu.

Tlacidlo OK

Ak aktivujete tito obrazovku z obrazovky Pohyb (pozri 17), tuknutim na tlacidlo OK sa vrétite
na obrazovku Pohyb. Rameno robota sa posunie do uréeného ciela. Ak bola poslednou urce-
nou hodnotou suradnica nastroja, rameno robota sa pohne smerom k cielovej polohe, priom
vyuzije typ pohybu PohybL; ak bola poslednou uréenou hodnotou poloha kibu, rameno vyuzije
typ pohybu PohybJ (pozri 15.5.1).

Tlagidlo Zrusit

Tlac¢idlomZrusit opustite obrazovku a zahodite vSetky zmeny.

17.4 Poloha kibu

Okienko Poloha kibov umoziiuje priamo ovladat jednotlivé kiby. Kazdy kib sa hybe v predvolenom
hrani¢nom rozsahu od —360° do +360°, ktory definuje horizontalny panel. Po dosiahnuti hranice
sa kib dalej nepohne.

Poznamka: Kiby sa dajui nakonfigurovat v inom ako predvolenom polohovom rozsahu (pozri
13.2.4), novy rozsah je oznaceny v Cervenej zéne v ramci horizontalneho panela.
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17.4 Poloha kibu

UNIVERSAL ROBOTS

VYSTRAHA:

1. Ak je v karte Nastavenie zlé nastavenie gravitacie

(pozri 16.1.3) alebo ak rameno robota nesie tazky
naklad, moze sa pri stlaceni karty Vol'ny pohyb zacat hybat
(padat). V takom pripade znovu uvolnite tlacidlo Volny chod.

. PouzZite spravne nastavenia instalacie (t. j. montazny uhol ro-

bota, hmotnost uzitocného zatazenia a odchylka taziska uzi-
tocného zataZenia). UloZte a nacitajte instalacné subory spolu
S programom.

. Pred pouzitim tlacidla Volny chod je nutné spravne nastavit

nastavenia uzito¢ného zatazenia a nastavenia montaze ro-
bota. Ak nie su spravne, rameno robota sa bude pri aktivacii
Volného chodu hybat.

. Funkcia Volny chod sa smie pouzivat len v rdmci instalacii, v

ktorych to hodnotenie rizik povoluje. Nastroje a prekazky ne-
smu obsahovat ostré hrany ani body zovretia. Zabezpecte, aby
vSetok persondl nachadzal mimo dosahu ramena robota.
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17.4 Poloha klbu

UNIVERSAL ROBOTS
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Karta V/V

18.1 Robot
Konfigurovatel'ny vstup Konfigurovatel'ny vystup Digitélny vstup Digitélny vystup
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
Analégovy vstup Digitalny vstup nastroja Digitélny vystup nastroja
analog_in[0] ao0v o 1 o1
ov lov
Prud
analog_in[1] 0,00V Ty
ov lov
Analégovy vystup Analégovy vstup nastroja
! 10 . analog_in[2] 0,00V Napétie
4,00 mA
analog_in[3] 0,00V Napétie
analog_out[1 -
ELL . [ 1ov

4,00 mA

O Norméiny 3 { (e — S\ruw,néw:m.

Na tejto obrazovke mozZno vzdy monitorovat a nastavit Zivé signdly V/V z/do riadiacej skrinky
robota. Na obrazovke sa zobrazuje aktualny stav V/V, a to aj poCas vykonavania programu. Ak
sa pocas vykonavania programu ¢okolvek zmeni, program sa zastavi. Pri zastaveni programu
si vSetky vystupné signdly zachovaju svoj stav. Obrazovka sa aktualizuje len s hodnotou 10 Hz,
a teda vel'mi rychle signaly sa nemusia zobrazit spravne.

Konfigurovatelné V/V je mozné rezervovat pre $pecialne bezpe¢nostné nastavenia definované
v Casti konfiguracie bezpe¢nostnych V/V instalacie (pozrite si 13.2.10); tie, ktoré su rezer-
vované, budd mat nazov bezpeénostnej funkcie na mieste predvoleného alebo pouzivatelom
definovaného ndzvu. Konfigurovatelné vystupy, ktoré su rezervované pre bezpecnostné nasta-
venia nie su prepinatelné a budu zobrazené len ako kontrolky LED.

Elektrické vlastnosti signalov su podrobne opisané v prirucke pouzivatela ??.

Napatie Napitie v Casti Vystup z nastroja mozno konfigurovat len vtedy, ked' je vystup z na-
stroja ovladany pouzivatelom. Vyberom URCap sa odstrani pristup k nastaveniu Napatie.

Nastavenie analégovej domény Analdgové V/V mozno nastavit bud na pradovy [4 — 20 mA],
alebo napatovy [0 — 10 V] vystup. Ked' sa program uloZi, nastavenia sa zapamaétaju na pripadné
neskorsie restarty ovladaca robota. Vyberom URCap v Casti Vystup z nastroja sa odstrani pristup
k nastaveniam domény pre anal6gové vstupy nastroja.
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS

Rozhranie komunikacie nastroja Ak je zapnuté Rozhranie komunikacie nastroja TCl, anal4-
govy vstup nastroja prestane byt k dispozicii. Na obrazovke V/V sa okienko Vstup do nastroja
zmeni ako na obrazku niZsie.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
POZNAMEKA:

Ak je zapnuté pohananie dvojitého ¢apu, digitalne vystupy nastroja
treba ulozit takto:

+ nastroj_von[0] (pohon)
+ nastroj_von[0] (GND)

Policko Vystup z nastroja je zobrazené nizsie.

Tool Digital Output

- B —
II_.I I'__:' l"dr'l .-. |r > II I'-I II_ ]

Current

DO A

18.2 MODBUS

Snimka obrazovky niZsie zobrazuje signaly V/V klienta protokolu MODBUS nastavené pocas in-
Staldcie. V rozbalovacich ponukdach v hornej ¢asti obrazovky mozete menit zobrazeny obsah
na zdklade typu signalu a jednotky protokolu MODBUS, ak je nakonfigurovana viac ako jedna.
Kazdy signdl v zozname obsahuje stav spojenia, hodnotu, nazov a adresu signalu. Vystupné sig-
naly mozno prepinat, ak to umoznuje stav spojenia a vyber na karte V/V (pozrite si 16.1.4).
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18.2 MODBUS

UNIVERSAL ROBOTS

Vstupy

MODBUS

Vystupy

Jednotica MODBUS: 10.0.0.2
IS ] MODBUS_4 [260]

Jednotia MODBUS: 127.0.0.1
& 0.0 MODBUS 1[0]

Jednotka MODBUS: 10.0.0.2
& 0.0 MODBUS_3[18]

Jednotka MODBUS: 127.0.0.1

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

MODBUS_8 [20]

G666 6GGOGG

MODBUS_9 [21]

O Norminy
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19 Karta Dennik

Citania ZataZenie kibu

Teplota ovladaca 24.0 °C o Zékladia oK s 0,0V -

Sietowé napétie 48,0V ) Rarmeno oK —c 0,0V P ]

Priem. wykon robota ow 2) Laket OK — s 0,0V

Prid 004 3 Zdpastie 1 oK —_e 0.0V B

Priid VA 0A ) Zépastie 2 oK = 0,0V

Prid néstroja 0 mA s) Zapéstie 3 oK s 0,0V (R (A
Dennhy protokol

[ 2019-08-26 01:24:02 Zobrazif: lz‘ @ 9
‘ 2019-08-26 01:23:56.932 PolyScope COAD ~

Alc cheete zobrazit blizsie informdécie, vyberte
udalost z denného protokolu,

Normdiny X St —— ] ( Simulécia .

19.1 Citanie a zatazenie kibu

V hornej polovici obrazovky sa zobrazuje stav ramena robota a riadiacej skrinky.

Na lavej strane obrazovky vidno informacie spojené s riadiacou skrinkou, na pravej strane ob-
razovky su informacie o kazdom kibe robota. Pre kazdy kib sa zobrazuiju informacie o teplote
zatazenia kibu a o elektrickom napiti.

19.2 Denny protokol

Prvy stipec kategorizuje zdvaznost polozky protokolu. V druhom stipci je ¢as prijatia spravy.
Dalsi stipec zobrazuje odosielatela spravy. V poslednom stipci je samotnd sprava. Spravy je
mozné filtrovat vyberom prepinacov, ktoré prislichaju danej zavaznosti. Vyssie uvedeny obra-
zok zobrazuje, Ze chyby sa zobrazia, zatial ¢o informacné a vystrazné spravy sa filtruju. Niektoré
spravy v protokole s navrhnuté tak, aby na pravej strane uvadzali viac informacii a daju sa otvorit
vyberom polozky protokolu.

19.3 Vykazy o chybe pri ukladani

Ked sa v riadku dennika zobrazi ikonka sponky, k dispozicii je podrobny vykaz o stave.

- Oznacte riadok dennik a fuknite na tlacidlo Ulozit vykaz, ¢im sa vykaz uloZi na USB.

- Vykaz mozno ulozZit, kym program bezi.
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POZNAMEKA:
Pri vygenerovani nového vykazu sa stary vymaze. Uklada sa len péat
najnovsich vykazov.

Sledovat a exportovat sa da nasledujtici zoznam chyb:
+ Chyba
+ Interné vynimky PolyScopu
+ Ochranné zastavenie
+ Nespracovana vynimka v URCap

+ Narusenie

Exportovany vykaz obsahuje: program pouzivatela, inStalaciu a zoznam beziacich sluzieb.
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20 Spravca programu a inStalacie

cor 0 @ H

default _— S
ll ar oz

Spravca programu a instalacie sa vztahuje na tri ikony, ktoré umoznuju vytvorit, nahrat a konfigu-
rovat Programy a InStaldcie: Novy..., Otvorit... a UloZit.... V ceste Suboru vidno nazov momen-
talne nacitaného Programu a typ InStalacie. Cesta suboru sa zmeni, ked vytvorite alebo nacitate
novy Program alebo Instalaciu. Robot méze mat viacero instalacnych suborov. Vytvorené prog-
ramy automaticky nacitavaju a pouzivaju aktivnu instalaciu.

20.1 Otvorit...

Umoznuje nahrat Program a/alebo Instalaciu.

=2 ¢QH

Chod Pohyb VN Demmk . Newi. NG

Program Premenné

Zastavené

ek robota

Dni Hodin  Mindt  Sekiind

0 00 02 05

[0 Zobrazit tratové body

O Norméiny ychlost r——— 100% Simul4cia .

Otvaranie Programu

1. V Spravcovi programu a instalacie tuknite na Otvorit... a vyberte moznost Program.
2. Na obrazovke Nacitat program vyberte existujuici program a tuknite na Otvorit.

3. Na Ceste suboru skontrolujte, Ci sa zobrazuje ndzov poZzadovaného programu.
Otvaranie InStalacie

1. V Spravcovi programu a instalacie tuknite na Otvorit... a vyberte moznost Instalécia.

2. Na obrazovke Nacitat instalaciu robota vyberte existujicu instalaciu a tuknite na Otvorit.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Novy...

3.

4.
5.

V okne Konfiguracia zabezpecenia vyberte moznost PouzZit a restartujte systém, ¢im vynu-
tite reStartovanie robota.

Na nastavenie instalacie na su¢asny Program vyberte moznost Nastavit instalaciu.

Na Ceste suboru skontrolujte, Ci sa zobrazuje ndzov pozadovanej inStalacie.

20.2 Novy...

Umoznuje vytvorit novy Program a/alebo Instaléciu.

s 2

Program Premenné

QKN

Pohyb

Otvork.

Zastavené

Vek robota

Dni Hodin  Mindt  Sekind

0 00 02 05

O Zobrazit tratové body

O Normalny ychlost (— 100 % Simu\écia.

Vytvorenie nového Programu

. V Spravcovi programu a instalécie tfuknite na Novy... a vyberte moZnost Program.

Na obrazovke Programu nakonfigurujte novy program tak, ako chcete.

. V Spravcovi programu a instaldcie tuknite na UloZit... a vyberte moZnost UloZit vetko alebo

Ulozit program ako...

Na obrazovke Ulozit program ako pomenujte stbor a tuknite na UloZit.

5. Na Ceste suboru skontrolujte, Ci sa zobrazuje nazov nového programu.

Vytvorenie novej Instalacie
Poznamka: Ak chcete instalaciu pouzit po vypnuti robota, musite ju uloZit.

o

1. V Spravcovi programu a instalacie tfuknite na Novy... a vyberte moznost Instalécia.
2. Tuknite na Potvrdit bezpe&nostnu konfiguraciu.

3.
4

Na obrazovke Instalacie nakonfigurujte novu instaldciu tak, ako chcete.

. 'V Spravcovi programu a instalacie tuknite na UloZit... a vyberte moznost UloZit instalaciu

ako...

Na obrazovke Ulozit inStaldciu robota ako pomenujte subor a tuknite na UloZit.

. Na nastavenie instaldcie na stic¢asny Program vyberte moZnost Nastavit instalaciu.

. Na Ceste suboru skontrolujte, Ci sa zobrazuje novy ndzov inStalacie.
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20.3 Ulozit...

UNIVERSAL ROBOTS

20.3 Ulozit...

Premenné

Stav

Zastavené

Vek robota

Dni Hodin  Mindt  Sekind

0 00 02 05

O Zobrazit tratové body

O Normdlny

UloZit... ponuka tri moznosti. V zavislosti od programu/instalécie, ktord nahrate-vytvorite, mo-

Zete:

UlozZit vSetko na okamzité uloZenie stic¢asného Programu a Instalacie, bez vyzvy systému na
uloZenie na iné miesto alebo pod inym nazvom. Poznamka: Ak ste v Programe ¢i Instalacii nic¢
nemenili, tlacidlo Ulozit vSetko... bude neaktivne.

Ulozit program ako... na zmenu ndzvu a miesta nového Programu. Poznamka: uloZi sa aj aktu-
alna InStaldcia s existujucim ndzvom a miestom.

UloZit inStalaciu ako... na zmenu nazvu a miesta novej Instaldcie. Poznamka: ulozi sa aktudlny
Program s existujicim nazvom a miestom.

20.4 Spravca suborov

M 2 ¢ Q
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strbnct Kopiroust Priepé Odstrarié  Pramanovat

ABCDE.urp

StartABCDE.Urp

Nézov stboru: Filter:

StartABCDE.urp Subory programu Universal Robots
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O Normélny

Simulécia .
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UNIVERSAL ROBOTS 20.4 Spravca suborov
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Na snimke vidno obrazovku nacitania, na ktorej najdete nasledujuice tlacidla:

Omrvinkovacesta V omrvinkovejceste je zoznam adresarov veducich k si¢asnému umiestne-
niu. Vyberom nazvu adresdra zomrviniek sa poloha zmeni na tento adresar a zobrazi ho v oblasti
vyberu suborov.

Oblast vyberu stiborov Subor otvorite tuknutim na jeho nazov. Adresére sa vyberaju stlacenim
ich nadzvu na pol sekundy.

Filter suborov Zobrazené typy stborov sa daju Specifikovat. Po zvoleni moznosti Zalozné su-
bory sa v tejto Casti objavi 10 nedavno ulozenych verzii programu, kde ,,0dl0* je najnovSia a
,0ld9“ je najstarsSia verzia.

Nazov suboru Tu sa zobrazuje zvoleny subor. Pri ukladani suboru pouzite textové policko a
ruéne don zadajte nazov suboru.

Tlacidla Ukony Lista s Gkonmi pozostéva zo série tlacidiel, ktoré umoziuju spravovat subory.
Ukon ,,Zalohovat“ vpravo na liste s Gkonmi umozriuje zalohovat aktualne vybraté stbory a ad-
resdre na iné miesto a na USB. Ukon ,Z&lohovat“ je zapnuty len vtedy, ked st k $trbine na USB
pripojené externé média.
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21 Ponuka Hamburger

21.1 Pomochnik

MozZete si pohladat definicie vSetkych prvkov, ktoré tvoria schopnosti PolyScopu.

1. V pravom rohu Hlavicky tuknite na ponuku Hamburger a vyberte si moznost Pomocnik.
2. Na definovanie pozadovaného prvku tuknite na ¢ervené otazniky.

3. V pravom hornom rohu obrazovky s definiciami prvkov tuknite na ¢ervené X, ¢im sa Pomoc-
nik zavrie.

21.2 Informacie
MozZete si pozriet Verziu a Zakonné Udaje.
1. Tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moznost Informacie.

2. Na zobrazenie Udajov tuknite na Verziu alebo Zakonné.

3. Na navrat na obrazovku tuknite na Zavriet.

21.3 Nastavenie
Nastavenia PolyScopu upravené na mieru

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moZnost Nastavenie.

2. V boc¢nej ponuke na l'avej strane vyberte poloZku, ktori chcete prispdsobit. Poznamka: Ak
sa nastavilo heslo prevadzkového rezimu, polozka Systém v bocnej ponuke je dostupna len
pre programatora.

3. Na implementovanie zmien tuknite v pravom spodnom rohu na moznost PouZit a restar-
tovat.

4. Ak chcete Nastavenia zavriet bez zmien, v lavom spodnom rohu tuknite na moznost Skon-
Git.

21.3.1 Preferencie
Jazyk

V PolyScope mo6Zete menit jazyk a merné jednotky (metrické alebo britské).

MozZete ziskat pristup k aktualnemu ¢asu a datumu zobrazenym v PolyScope a/alebo ich upravit.

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte Nastavenia.
2. V &asti Preferencie vyberte polozku Cas.
3. Overte a/alebo podla potreby upravte Cas a/alebo Datum.

4. Tuknutim na poloZku Pouzit a reStartovat uplatnite zmeny.

Datum a Cas sa zobrazuju na karte Protokol (pozri 19.3) v Casti Denny protokol.
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UNIVERSAL ROBOTS 21.4 Systém

Skrytie Jazdca rychlosti

Jazdec rychlosti sa nachddza v spodnej ¢asti obrazovky karty Chodu a umozZzniuje operatorovi
menit rychlost spusteného programu.

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte Nastavenia.
2. V Preferenciach tuknite na Obrazovku spustenia.

3. Zaskrtnite policko, ak chcete zobrazit alebo skryt Jazdca rychlosti.

21.3.2 Heslo

Rezim

Heslo prevadzkového rezimu brani neopravnenym dpravam v nastaveni robota vytvorenim dvoch
rozliénych pouzivatel'skych uloh v PolyScope: automatickej a manudlnej. Ak nastavite heslo pre-
vadzkového rezimu, programy alebo instalacie sa mozu tvorit a nahravat len v manuéalnom re-
zime. Pri kazdom otvoreni manualneho rezimu vas PolyScope vyzve na zadanie hesla zadaného
pre tuto obrazovku.

Bezpecnost
Bezpecnostné heslo brani neautorizovanym tUpravam Nastaveni zabezpecenia.

21.4 Systém
21.4.1 Zalohovanie a obnovenie

UloZte si Uplnd kopiu systému na USB klUg, ktory potom mézete pouZit na obnovenie systému
do predchadzajluceho stavu. MéZe to byt potrebné v pripade poskodenia disku alebo nahodného
odstranenia.

POZNAMEKA:

Pri uskutocnovani operdacie zalohovania a obnovenia pouzite jeden
z portov USB vo vndtri riadiacej skrinky (RS). Pouzitie portu USB v
RS je stabilnejSie a spustenie operacie zalohovania vyzaduje menej
casu.

Zalohovanie systému

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte Nastavenia.
2. V casti Systém tuknite na polozku Obnovenie zalohy.
3. Vyberte umiestnenie, do ktorého sa ma ulozit zéloha, a stlacte tlacidlo Zalohovat.

4. Stlacenim tlacidla OK spustite Uplné reStartovanie systému.

Obnovenie systému

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte Nastavenia.
2. V casti Systém tuknite na poloZzku Obnovenie zalohy.
3. Vyberte subor zélohy a stlacte tlacidlo Obnovit.

4. Stlacenim tlacidla OK potvrdte akciu.
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21.4 Systém UNIVERSAL ROBOTS

21.4.2 Aktualizovat

Instalaciou aktualizacii z USB kl'tGc¢a zaistite aktualnost softvéru robota.

Aktualizacia softvéru
1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte Nastavenia.
2. V Casti Systém tuknite na polozku Aktualizovat.
3. VloZte USB klu¢ a tuknutim na polozku Hl'adat zobrazte zoznam platnych stborov aktuali-
zacie.
4. V zozname platnych stborov aktualizacie vyberte poZzadovanu verziu a tuknutim na polozku
Aktualizovat ju nainstalujte.

VYSTRAHA:
Po aktualizacii softvéru vzdy skontrolujte vase programy. Aktuali-
zacia mbze zmenit trajektorie vo vasom programe.

21.4.3 Siet
Pripojenie robota k sieti sa da konfigurovat vyberom jednej z troch dostupnych sietovych metad:
+ DHCP

« Statickd adresa

+ Vypnuta siet (ak nechcete, aby bol robot pripojeny k sieti)
V zavislosti od vybranej sietovej metody nakonfigurujte nastavenia siete:

*+ Adresa IP

+ Maska podsiete

* Predvolena brana

+ Preferovany server DNS

+ Alternativny server DNS

Poznamka: Zmeny potvrdite tuknutim na moznost PouzZit.

21.4.4 Spravovanie URCap

Existujuce URCap sa daju spravovat alebo si v robote mozete nainstalovat nové.

1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moZnost Nastavenia.
2. V Systéme oznacte moznost URCaps.

3. Tuknite na tlagidlo +, vyberte stbor .urcap a tuknite na tlagidlo Otvorit Poznamka: Viac pod-
robnosti o novom URCaps si mdzete pozriet v poli Aktivne URCap. Viac informacii najdete
v poli Informacie o URCaps nizsie.

4. Ak chcete pokracovat v instalacii uvedeného URCapu, tuknite na tlacidlo Restartovat. Po
tomto kroku je URCaps nainstalovany a moZete ho pouzit.

5. Nainstalovany URCap odstranite jeho oznacenim medzi Aktivnymi URCaps, tuknutim na
tlacidlo - a Restartovat, aby zmeny zacali platit.
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UNIVERSAL ROBOTS

21.4 Systém

21.4.5 Dialkové ovladanie

Robot sa m6ze dat ovladat cez Lokalne ovladanie (ovladané cez ru¢ny ovladaci panel) alebo cez
Dialkové ovladanie (externé ovladanie).

Y

™ Lokalne ovladanie neumoz-
nuje

Dialkové ovladanie neumoz-

nuje

Zapnutie a uvolnenie brzd poslané
robotu cez siet

Pohybovanie robotom cez kartu Pohyb

Prijimanie a realizacia programov
robota a inStalacie poslané robotu
cez siet

Zaciatok z ru¢ného ovladacieho panela

Automatické spustenie programov
pri nabiehani s ovladanim cez digi-
talne vstupy

Nacitanie programov a instalacii z ruc¢-
ného ovladacieho panela

Automatické uvolnenie brzdy s
ovladanim cez digitalne vstupy

Volny chod

Spustenie programov s ovladanim
cez digitalne vstupy

Ovladanie robota cez siet alebo digitdlne vstupy je v ramci predvolenych nastaveni neobme-
dzené. Zapnutie a vyber funkcie Dialkové ovladanie toto obmedzenie zrusi. Zapnite Dialkové
ovladanie prepnutim profilu Lokdlne ovladanie (ovladanie PolyScope) robota, vdaka ¢omu sa
ovladanie vSetkych beziacich programov a vykonavanie skriptov da riadit na dialku.

Poznamka: Ak sa v profile chcete dostat k moZnosti dialkového a lokalneho rezimu, v Nastave-
niach musite zapnut funkciu Dialkového ovladanie.

Zapnutie dialkového ovladania

1.

2.
3.

POZNAMEKA:

V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moznost Nastavenia.
V Systéme oznacte moznost Dialkové ovladanie.

Funkciu Dialkové ovladanie spristupnite fuknutim na tlacidlo Zapnat. PolyScope zostava
aktivny. Poznamka: Zapnutie Dialkového ovladania tuto funkciu nespusti hned. Umoziuje
prepinat z Lokalneho ovladania na Dialkové ovladanie.

V ponuke profilu si na zmenu PolyScopu vyberte moznost Dialkové ovladanie. Poznamka:
Na Lokalne ovladanie sa mézete vratit prepnutim spat na tito moznost v ponuke profily,
alebo ak treba heslo, vybratim moznosti Operator alebo Programator.

+ Hoci Dialkové ovladanie obmedzuje moznosti v, stav robota
sa da nadalej monitorovat.

+ Ak systém robota vypnete v rezime Dialkového ovladania, v
tomto rezime sa aj zapne.
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21.5 Vypnut robota UNIVERSAL ROBOTS

21.5 Vypnutrobota

Vypnit robot umoznuje vypnut alebo restartovat robota.

Vypnutie robota
1. V Hlavicke tuknite na ponuku Hamburger a vyberte moZnost Vypnut robot.

2. Ked sa otvori dialégové okno o vypnnuti roboa, tuknite na moznost Vypnut.
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