R
UNIVERSAL ROBOTS

Podrecznik PolyScope

Wersja 5.6

Thimaczenie oryginalnych instrukcji (pl)



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

Informacje przedstawione w niniejszym dokumencie stanowig wtasnos¢ firmy Universal Robots A/S
i nie moga by¢ powielane ani w catosci, ani w czesci bez uprzedniej pisemnej zgody firmy Universal
Robots A/S. Niniejsze informacje moga ulec zmianie bez uprzedzenia i nie stanowig zobowigzania
firmy Universal Robots A/S. Ten podrecznik jest okresowo weryfikowany i aktualizowany.

Firma Universal Robots A/S nie ponosi odpowiedzialnosci za btedy i braki w tym dokumencie.
Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S

Logo Universal Robots jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy Universal Robots A/S.

e-Series i Wersja 5.6




Il Podrecznik PolyScope -1

10 Wprowadzenie -3
10.1 Podstawy interfejsu PolyScope . . . . . . .. . . . . .. ... 1I-3
10.1.1 lkony/karty w gérnym obszarzeekranu . . . . . ... ... ... ... ... ... -3

10.1.2 Przyciski w dolnym obszarzeekranu. . . . . . ... ... ... ... ....... II-5

10.2 Ekran Pierwsze kroki . . . . . . . . .. e 1I-6

11 Szybki start -7
11.1 Podstawowe informacje o ramieniurobota . . . .. ... ... ... ... ........ -7
11.1.1 Instalacja ramienia robota i skrzynki sterowniczej . . . .. ... ... ... ... -7

11.1.2 Wiaczanie/wytaczanie skrzynki sterowniczej . . . . . . .. ... ... ... ... 1I-8

11.1.3 Wiaczanie/wytaczanie ramieniarobota . . . . . . . ... .. ... oL -8

11.1.4 Inicjowanie ramieniarobota . . . . . .. .. ... ... ... .. L. -8

11.2 Szybkirozruchsystemu . ... ... . . . . . . .. ... 11-9
11.3 Pierwszy program . . . . . . . . . . lI-10
11.4 RejestracjarobotaiplikilicencjiURCap . . . . . . ... ... ... . ... .. ....... [-11

12 Wybor trybu pracy -13
12T Tryby pracy . . . . o o -13
12.2 Trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce . . . . . . . . . . ... [I-15
12.2.1 Reczny tryb wysokiejpredkosci . . . . . ... ... ... [I-15

13 Konfiguracja bezpieczenstwa n-17
13.1 Podstawy ustawien bezpieczenstwa . . . . . .. ... ... ... ... .. ... .. -17
13.1.1 Dostep do konfiguracji bezpieczefstwa . . . . . .. ... ... ... ... ..., 1-17

13.1.2 Ustawianie hasta bezpieczeAstwa . . . . . . ... ... ... ... ... [1-18

13.1.3 Zmiana konfiguracji bezpieczefnstwa . . .. .. ... ... ... ... ... ... II-18

13.1.4 Zastosowanie nowej konfiguracji bezpieczenstwa . . . . . ... ... ... ... [I-19

13.1.5 Suma kontrolna bezpieczenstwa . . . . . . . . . ... ... ... ... ... [1-19

13.2 Ustawienia menu bezpieczenstwa . . . . .. .. ... ... ..o [1-19
13.2.1 Limityrobota . . . . . . . . .. [1-19

13.2.2 Trybybezpieczenstwa . . . . . . . . . ... [1-21

13.2.3 Tolerancje. . . . . . . . . [I-22

13.2.4 Limity przegubOow . . . . . . . L [1-22

13.2.5 Plaszczyzny . . . . . . . e [1-23

13.2.6 Ruchswobodny . .. ... ... .. . . .. .. [I-25

13.2.7 Jazdawstecz. . . . . . . . .. [1-26

13.2.8 Pozycjanarzedzia . . . .. ... . . . . . ... 11-26

13.2.9 Kieruneknarzedzia. . . . . . . . . . .. ... 11-28

13210 We/Wy . . o [I-30

Wersja 5.6 iii e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

13.2.1718przet . . . o e e 11-32
13.2.12 Bezpieczna pozycjapoczatkowa . . . . . . . ... .. ... 11-33

14 Karta uruchomienia 11-35
TAT Program . . . . . . e e e e e 11-35
T4.2 ZMIienne . . . . . . . [1-35
14.3 Wiekrobota . . . . . . . . . . e 11-36
14.4 PrzesuArobotadopozycji . . . . ... .. . . . ... 11-36
15 Karta Program 11-39
T5.T Drzewo programu . . . . . . o o o ot e e e e e e e e e e e e e e e 11-39
15.1.1 Wskazanie wykonywania programu . . . . . . . . . ... [1-40
15.1.2 Przycisk wyszukiwania . . . . .. ... ... ... ... [1-40
15.1.3 Pasek narzedzidrzewaprogramu . . . .. ... ... ... ... .. ... [1-40
15.1.4 Edytorwyrazen . . . . . . . . . . . e [1-41
15.1.5 Uruchamianie programu z wybranegowezta . . .. ... ... ... ... .... [1-41
15.1.6 Uzywanie punktdw wstrzymania w programie . . . . ... ... .. ... .... [1-42
15.1.7 Pojedynczy krok w programie. . . . . . . . . . .. ... ... 11-43

15.2 Kartapolecen . . . . . . . . . . e [I-44
15.3 KartaUrzadzeniegraficzne. . . . . . . . . . . . ... ... 11-45
15.4 Kartazmiennych . . . . . . . . . . 1I-46
15.5 Podstawowe weztyprogramu . . . . . . . . . . ... e 1I-46
1551 Ruch . . . . . . . e [I-46
15.5.2 Kierunek . . . . . . . e 11-56
15.5.3 Czekaj . . . . . . . e 11-59
15.54 Ustaw . . . . . . . e 11-60
15.5.5 Wyskakujgceokno . . . . . . . . ... [1-61
15.5.6 Zatrzymaj . . . . . . . . e 11-61
15.5.7 Komentarz . . . . . . . . . 11-62
15.5.8 Folder . . . . . . . . e 11-62

15.6 Zaawansowane Wezty programu . . . . . . . . v vttt i e e e e e 11-63
15.6.1 Petla. . . . . e 11-63
15.6.2 Instrukcjawarunkowaif . . . . . . .. ... .. 11-63
15.6.3 PodProgram . . . . . . . . ... 11-65
15.6.4 Przypisanie . . . . . . . . 11-66
15.6.5 SKIYPt . . o oo, 11-66
15.6.6 Zdarzenie . . . . . . . .. e 1-67
15.6.7 Watek . . . . . . . o e 1-67
15.6.8 Wkrecanie/wykrecaniesrub . . . . . .. ... o 11-68
15.6.9 Przetgcznik . . . . . . .. 11-71
15.6.10 Licznik czasu . . . . . . . . . . e [1-71
15.6.11 Pozycjapoczatkowa . . . . . . . . . . . .. . [1-72

15.7 Szablony . . . . . . . e I1-72
15.7.1 Paletyzowanie . . . . . . . . . . ... I1-72
15.7.2 Wyszukaj . . . . . . . . e [I-79
15.7.3 Sita . . . . e 11-81
15.7.4 Sledzenieprzeno$nika. . . . . . .. . ... ... 11-84

e-Series

Wersja 5.6



UNIVERSAL ROBOTS

15.8 URCAPS . . . o o o o e 11-85
15.8.1 URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia . . . . ... .. ... ... ... [I-85
15.8.2 Rodzaje ruchéw zdalnegopunktu TCP. . . . . . ... ... ... ... ...... 11-86
15.8.3 Punktorientacyjny RTCP . . . . . . ... .. ... . ... . ... . ... . ... 11-86
15.8.4 Sciezkanarzedziazdalnego TCP . . . . . . . . . . . . ... ... ... ... ... 11-87
15.8.5 Zdalny TCP . . . . . . .. 1-88
15.8.6 UWC zdalnegopunktuTCP . . . . . . . . . . .. .. ... . .. 11-89
15.8.7 Zwyczajne ruchy Sciezkinarzedzia TCP . . . . . . .. .. ... ... .. ..... 11-91

16 Karta Instalacja 11-95

T6.T Rejestry . . . . o e 11-95
16.1.1 Konfiguracja TCP . . . . . . . . . . e 11-95
16.1.2 Obcigzenieisrodek ciezkosci . . . . ... . ... ... [1-97
16.1.3 Sposébmontazu . . . . . ... ... ... 11-99
16.1.4 Konfiguracjawe/wWy . . . . . . . . . . . [1-100
16.1.5 Zmienne . . . . . L [1-102
16.1.6 Rozruch . . . . . . . . . e [1-103
16.1.7 Sygnatywe/wynarzedzia . . .. .. ... ... ... ... ... [I-104
16.1.8 Ptynne przejscie miedzy trybami bezpieczenstwa . . . . .. ... .. ... ... [I-105
16.1.9 Pozycjapoczatkowa . . . . . . . .. . .. .. . ... . II-106
16.1.10 Ustawienia $ledzenia przenosnika . . . . . . . . ... ... ... ... . ..... [I-107
16.1.11 Konfiguracja wkrecania/wykrecaniasrub . . . . . .. ... ... ... ...... [1-108

16.2 Bezpieczenstwo . . . . . . . . . e [I-110

16.3 Funkcje . . . . . . L [-110
16.3.1 Korzystaniezfunkcji. . . . ... ... ... . ... .. -111
16.3.2 Dodawaniepunktu . . . . . . . . . . . . ... -112
16.3.3 Dodawanielinii . . . . ... .. .. -112
16.3.4 Funkcjaptaszczyznowa . . . . . . . . . . . . 1-113
16.3.5 Przyktad: Reczna aktualizacja funkcji w celu dostosowania programu . . . . . . I-114
16.3.6 Przyktad: Dynamiczna aktualizacja postawy funkcji . . . . ... ... ... ... I-115

16.4 Fieldbus . . . . . . . . e -116
16.4.1 Konfiguracja we/wy klientaMODBUS . . . . . .. ... ... . ... ....... 1-116
16.4.2 Ethernet/IP . . . . . . . . e [-119

17 Karta Ruch -121

17.1 Porusznarzedzie . . . . . . . . . . . . e 11-121

17.2 Robot . . . . . e [-121

17.3 Pozycjanarzedzia . . . . . . . . . . .. [1-122
17.3.1 Ekranedytorapostawy . . . . . . . . . . . . ... ... [1-122

17.4 Pozycjaprzegubu . . . . . . . . . [1-124

18 Karta we/wy -127

18.1 Robot . . . . . e -127

18.2 MODBUS . . . . . [-128

Wersja 5.6 v e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS

19 Karta rejestru
19.1 Odczytyiobcigzenie przegubu . . . . . . . . .. ...
19.2 Rejestrdat . . . . . . . . . . e
19.3 Zapisywanieraportdw btedow . . . . . . .. ...

20 Menedzer programow i instalacji
20.T OtWOIzZ... . . . .
20.2 NOWY... . . o o
20.3 ZapiSzZ... . . .. e e e e
20.4 MenadzerplikOW . . . . . . .

21 Menu Hamburger
21.1 POMOC . . . . . e e
21.2 Informacje . . . . . . .
21.3 Ustawienia . . . . . . . . o
21.3.1 Preferencje . . . . . . . . . e
21.3.2 Hasto . . . . . .
21.4 System . . . . . e
21.4.1 Kopia zapasowa i przywracanieustawien . . . . . ... ... ... ... ... ..
21.42 Aktualizuj . . . . . .
21.4.3 Sie . . . . . e
21.4.4 ZarzadzanieURCaps . . . . . . . . . . .
21.4.5 Sterowaniezdalne . . . . . . . ...
21.5 Wytgczrobota . . . . . . . .

e-Series Vi Wersja 5.6



Czesé 1l

Podrecznik PolyScope






10 Wprowadzenie

10.1 Podstawy interfejsu PolyScope
PolyScope to graficzny interfejs uzytkownika (GUI) sterownika uczenia stuzacy do obstugi ra-
mienia robota oraz skrzynki sterowniczej i wykonywania programow.
A : Gorny obszar ekranu z kartami/ikonami wyswietlajgcymi interaktywne ekrany dla uzytkow-
nika.

B : Dolny obszar ekranu z przyciskami do sterowania zatadowanymi programami.

C : Ekran z polami stuzacymi do zarzadzania i monitorowania akcji robota.

Y PR 1 <unnamed>
RE2»QH o
Run.

Proaram__Installation  Move o Loa

Getting Started

What would you like to do first?

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this r

Speed CE——l) 100% B ° 0 o 34:;5‘7&021013 1

Uwaga: Po uruchomieniu wyswietlone zostaje okno dialogowe Nie mozna kontynuowacé. Aby
wiaczy¢ robota, nalezy wybraé opcje Przejdz do ekranu inicjowania.

10.1.1 lkony/karty w gornym obszarze ekranu

Uruchomienie stuzy do tatwego sterowania robotem za pomoca goto-
wych napisanych programow.

3 Program stuzy do tworzenia i/lub modyfikowania programéw robota.

Instalacja stuzy do konfigurowania ustawien ramienia robota i wyposaze-
nia zewnetrznego, np. mocowania i bezpieczenstwa.

Ruch stuzy do sterowania i/lub regulacji ruchéw robota.

Wersja 5.6 -3 e-Series
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10.1 Podstawy interfejsu PolyScope

8 We/wy stuzy do monitorowania i ustawiania aktualnych sygnatéw wejscio-
wych/wyjsciowych wysytanych do i odbieranych ze skrzynki sterowniczej robota.

Dziennik wskazuje kondycje robota oraz przechowuje komunikaty ostrze-
gawcze i komunikaty o btedach.

ABCDE
: L & |
Nowy:

default

Otwérz Zapisz

Menedzer programow i instalacji stuzy
do wyboru i wyswietlania aktywnych programéw i instalacji (zob. 20.4).
Uwaga: Menedzer programéw i instalacji zawiera opcje Sciezka pliku, Nowy,
Otworz oraz Zapisz.

Nowy... stuzy do utworzenia nowego programu lub instalacji.

Otworz... stuzy do otwierania utworzonego i zapisanego wczesniej pro-
gramu lub instalaciji.

Zapisz... stuzy do zapisania programu, instalacji lub obu tych elementow
w tym samym czasie.

Uwaga: Ikony trybow automatycznego i recznego sg wyswietlane w gérnym obszarze ekranu
tylko po skonfigurowaniu hasta trybu pracy.

¥ Tryb automatycznywskazuje, czy robot ma zatadowane srodowisko auto-
matyczne. Nalezy dotkngé te ikone, aby przetgczy¢ na srodowisko reczne.

Tryb recznywskazuje, czy robot ma zatadowane srodowisko reczne. Na-
lezy dotkna¢ te ikone, aby przetgczy¢ na sSrodowisko automatyczne.

Uwaga: lkony trybow lokalnego i zdalnego sg dostepne tylko po wigczeniu zdalnego sterowania.

Tryb Lokalny oznacza, ze robotem mozna sterowacé lokalnie. Nalezy do-
tkngé te ikone, aby przetgczy¢ na sterowanie zdalne. Aby uzyskaé dostep do ikony
Tryb lokalny, nalezy skonfigurowac hasto.

Tryb Zdalny oznacza, ze robotem mozna sterowac ze zdalnej lokalizaciji.
Nalezy dotkna¢ te ikone, aby przetagczy¢ na sterowanie lokalne.

EEp=

il Suma kontrolna bezpieczenstwa wyswietla aktywng konfiguracje bezpie-

czenstwa.

E Menu Hamburger zapewnia dostep do opcji Pomoc, Informacje oraz Usta-
wienia interfejsu PolyScope.

e-Series
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10.1.2 Przyciski w dolnym obszarze ekranu

E Zainicjuj stuzy do zarzadzania stanem robota. Gdy ma kolor CZERWONY,
nalezy jg nacisnagé, aby wigczy¢ tryb gotowosci do pracy robota.

100%

Suwak szybkosci wskazuje w czasie
rzeczywistym wzgledna predkos¢ ruchu ramienia robota z uwzglednieniem usta-
wien bezpieczenstwa.

Simulation .

Przycisk Symulacja przetgcza wykonanie programu
miedzy pracg w trybie symulacji i pracg na prawdziwym robocie. Podczas pracy
w trybie symulacji ramie robota nie porusza sie. Pozwala to unikngé¢ uszkodze-
nia samego ramienia lub pobliskiego wyposazenia w wyniku kolizji. Symulacja
stuzy do testowania programow, jesli nie ma pewnosci co do tego, jak zachowa
sie ramie robota.

z)
risllululiEl Reczny tryb wysokiej predkosci umozliwia chwilowe zwiekszenie
predkosci narzedzia do wartosci powyzej 250 mm/s. Ta uruchamiana poprzez
przytrzymanie funkcja jest dostepna tylko w trybie recznym po skonfigurowaniu
tréjpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego.

m Odtwarzaj stuzy do uruchomienia zatadowanego aktualnie programu ro-
bota.

m Krok stuzy do wykonywaniu programu w pojedynczych krokach.

Zatrzymaj stuzy do zatrzymania zatadowanego aktualnie programu ro-
bota.

Wersja 5.6 II-5 e-Series
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10.2 Ekran Pierwsze kroki

Co chcesz zrobi¢ na poczatek?

(R = P4

URUCHOM PROGRAM PROGRAMUJ ROBOTA KONFIGURU]J INSTALACJE
ROBOTA

[ Nie pokazuj te] wiadomogci ponownie

Uruchom program , Zaprogramuj robota lub Skonfiguruj instalacje robota .

e-Series 1I-6 Wersja 5.6



11.1 Podstawowe informacje o ramieniu robota

Ramie robota Universal Robots sktada sie z przegubdw i rur. Do koordynowania ruchu tych prze-
gubdw, poruszania robotem i dowolnego pozycjonowania jego narzedzia stuzy interfejs Poly-
Scope — oprécz obszaru bezposrednio nad i pod podstawa.

Funkcja bazowa to miejsce, w ktérym jest zamontowany robot.
Przegub barku i przegub tokciowy stuzg do wykonywania wiekszych ruchow.
Przeguby nadgarstka 1i2 stuzy do wykonywania mniejszych ruchéw.

Przegub nadgarstka 3 to miejsce, w ktérym zamontowane jest narzedzie robota.

UWAGA:
Przed pierwszym uruchomieniem robota wyznaczony integrator ro-
bota firmy UR musi:

1. Przeczytaé¢ i zrozumie¢ informacje dotyczace bezpieczen-
stwa w Podrecznik instalacji sprzetu.

2. Ustawi¢ parametry konfiguracji bezpieczenstwa okreslonych
podczas oceny ryzyka (zob. rozdziat 13).

11.1.1 Instalacja ramienia robota i skrzynki sterowniczej

Interfejsu PolyScope mozna uzywacé po zainstalowaniu i wkgczeniu ramienia robota oraz skrzynki
sterowniczej.

1. Rozpakowac¢ ramig robota oraz skrzynke sterownicza.

2. Ramie robota nalezy zamontowacé na podtozu stabilnym i wystarczajgco wytrzymatym, aby
utrzymacé co najmniej dziesieciokrotno$¢ petnego momentu obrotowego przegubu podsta-
wowego i pieciokrotno$¢ masy ramienia robota. Podtoze musi byé wolne od wibracji.

3. Umiesc¢ skrzynke sterownicza na jej podstawie.
4. Podtaczy¢ przewod do robota oraz do skrzynki sterownicze;.

5. Podtaczy¢ wtyczke zasilania sieciowego skrzynki sterowniczej.

NIEBEZPIECZENSTWO:

Zagrozenie przewréceniem. Jesli robot nie bedzie bezpiecznie za-
mocowany do wytrzymatej powierzchni, moze przewrécié sie i spo-
wodowac obrazenia.

Szczegdtowe instrukcje instalacji zob. Podrecznik instalacji sprzetu.

Wersja 5.6 -7 e-Series
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UNIVERSAL ROBOTS 11.1 Podstawowe informacje o ramieniu robota

11.1.2 Wiaczanie/wylaczanie skrzynki sterowniczej

Skrzynka sterownicza zawiera gtédwnie fizyczne wejscia/wyjscia elektryczne taczace ramie ro-
bota, sterownik uczenia oraz dowolne urzadzenia peryferyjne. Aby wigczy¢ zasilanie ramienia
robota, nalezy wiaczy¢ skrzynke sterownicza.

1. Nacisngc¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia, aby wtgczy¢ skrzynke sterownicza.

2. Poczeka¢, az na ekranie pojawi sie tekst systemu operacyjnego oraz przyciski.

3. Po pojawieniu sie okna dialogowego Nie mozna kontynuowadé nalezy wybra¢ opcje Przejdz
do ekranu inicjowania, aby przejs¢ do ekranu inicjowania.

11.1.3 Wiaczanie/wylaczanie ramienia robota

W lewym dolnym rogu ekranu ikona Zainicjuj wskazuje stan ramienia robota przy uzyciu koloréw:

+ Czerwony Ramie robota jest zatrzymane .

- Zoétty Ramie robota jest wigczone, ale nie jest gotowe do normalnej pracy.

+ Zielony Ramie robota jest wigczone i gotowe do normalnej pracy.

QU 2 ¢ & M

Ruch D ziennik

Stan robota

Zasilanie Rozrucl h Robot Hamulce Robot w trybie
wiaczone ukoficzony aktywny zZwolnione Normalny

L ] @ Wwyk

Obciazenie Robot

& Aktualne ocbciazenie umoziwia tymczasowe zastapienie obciazenia
*  instalaci.

Alktualne obcigzenie Obcigzenie instalacji '_,
;
[ 000 0,004

O Mermdiny Prediost Eo—) 100% ° o o

Uwaga: Rozruch ramienia robota jest sygnalizowany dzwiekiem i nieznacznymi ruchami ramie-
nia w wyniku zwolnienia hamulcéw przegubdw.

11.1.4 Inicjowanie ramienia robota

NIEBEZPIECZENSTWO:

Przed kazdym uruchomieniem ramienia robota nalezy sprawdzic,
czy rzeczywiste obcigzenie i instalacja sg prawidtowe. Jesli usta-
wienia te bedg nieprawidtowe, ramie robota i skrzynka sterownicza
nie bedg dziata¢ prawidtowo i moga stanowié¢ zagrozenie dla oséb
oraz wyposazenia.

e-Series 11-8 Wersja 5.6



11.2 Szybki rozruch systemu UNIVERSAL ROBOTS

PRZESTROGA:

Nalezy upewni¢ sie, ze ramie robota nie dotyka zadnego obiektu
(np. stotu), poniewaz kolizja ramienia robota z przeszkodg moze
prowadzi¢ do uszkodzenia przektadni przegubu.

Uruchamianie robota:

1.

Dotkna¢ przycisku OK z zielong diodg LED, aby uruchomi¢ proces inicjalizacji. Nastepnie
wskaznik zmieni kolor na zotty, aby zasygnalizowa¢ wigczenie zasilania oraz to, ze robot
jest bezczynny.

Dotkna¢ przycisku START, aby zwolni¢ hamulce.

Dotkngé przycisku WYL. z czerwong diodg LED, aby wytgczy¢ zasilanie ramienia robota.

+ Po uruchomieniu PolyScope jednokrotnie dotknag¢ przycisku WL., aby wiaczy¢ zasilanie ra-

mienia robota. Nastepnie wskaznik zmienia kolor na zétty, aby zasygnalizowaé wigczenie
robota oraz to, ze robot jest bezczynny. Bezczynnos$é.

+ Gdy ramie robota jest bezczynne, dotkng¢ przycisku START, aby uruchomi¢ ramie robota.

W tym momencie sprawdzane sg dane z czujnikéw pod katem skonfigurowanego sposobu
montazu ramienia robota. Jesli zostanie wykryta niezgodnos¢ (z tolerancjg 30°), przycisk
staje sie nieaktywny, a pod nim wyswietlany jest komunikat o btedzie. Po ukonczeniu wery-
fikacji mocowania dotkniecie przycisku Start spowoduje zwolnienie wszystkich hamulcéw
przegubow i ramie robota bedzie gotowe do normalnej pracy.

11.2 Szybki rozruch systemu

Przed uruchomieniem interfejsu PolyScope nalezy sprawdzié, czy ramie robota i skrzynka ste-
rownicza sg prawidtowo zainstalowane.

1.
2.

Nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego na sterowniku uczenia.

Nacisng¢ przycisk zasilania na sterowniku uczenia i poczekaé na uruchomienie systemu,
co jest sygnalizowane wyswietleniem tekstu na interfejsie PolyScope.

Na ekranie dotykowym wyswietlone zostaje wyskakujgce okienko, informujgce o gotowosci
systemu i koniecznosci inicjalizacji robota.

W wyskakujgcym oknie dialogowym dotkngé pozycji Przejdz do ekranu inicjowania, aby
uzyskac¢ dostep do ekranu inicjowania.

Odblokowa¢ przyciski zatrzymania awaryjnego, aby zmieni¢ stan robota z Zatrzymanie
awaryjne na Zasilanie wylaczone.

Wyj$¢ poza zasieg robota (jego przestrzen roboczg).

Na ekranie Zainicjuj robota dotkng¢ przycisku WL. i poczekaé na zmiane stanu robota na
Bezczynny.

. W polu Obcigzenie w obszarze Aktywne obcigzenie sprawdzi¢ mase obcigzenia. W polu

Robot mozna rowniez sprawdzi¢, czy pozycja mocowania jest prawidtowa.

. Dotkna¢ przycisku Start w celu zwolnienia hamulca robota. Uwaga: Gdy robot jest gotowy

do zaprogramowania, wibruje i emituje klikajgcy dzwiek.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.3 Pierwszy program

UWAGA:
Wiecej na temat programowania robota mozna dowie-
dzie¢ sie w Akademii Universal Robots pod adresem

www.universal-robots.com/academy/

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

11.3 Pierwszy program

Program to lista polecen informujgcych robota, co ma robi¢. W przypadku wiekszosci zadan
programowanie jest wykonywane wytgcznie za pomocg interfejsu PolyScope. Nalezy nauczyé
ramie robota, jak poruszac sie, korzystajac z serii punktéw orientacyjnych, aby zaprogramowac
Sciezke, po ktérej bedzie sie poruszato ramie robota.

Do przesuniecia ramienia robota do zgdanej pozycji uzywa sie karty Ruch (patrz 17). Robota
mozna réwniez nauczy¢ pozycji, przeciggajac jego ramie w zgdane miegjsce, jednoczesnie trzy-
majac wcisniety przycisk ruchu swobodnego z tytu w gérnej czesci sterownika uczenia.

Mozna utworzy¢ program, aby wysytaé sygnaty we/wy do innych urzadzen w pewnych punktach
toru robota i wykonywac polecenia, takie jak instrukcje warunkowe if...then i petla w oparciu o
zmienne i sygnaty we/wy.

Ponizej przedstawiono prosty program pozwalajgcy ramieniu robota na poruszanie sie miedzy
dwoma punktami orientacyjnymi.

1. W interfejsie PolyScope w obszarze Nagtéwek Sciezka pliku dotknaé przycisku Nowy... i
wybra¢ opcje Program.

2. W sekcji Podstawowe dotkng¢ przycisku Punkt orientacyjny, aby doda¢ punkt orientacyjny
do drzewa programu. Do drzewa programu dodane zostaje réwniez domysine polecenie
RuchdJ.

3. Nalezy wybra¢ nowy punkt orientacyjny, a na karcie Polecenie dotkng¢ przycisk Punkt orien-
tacyjny.

4. Na ekranie Porusz narzedzie nalezy przesungc¢ ramie robota, naciskajac strzatki ruchu.
Ramie robota mozna réwniez przesungc, trzymajac przycisk ruchu swobodnego i przecia-
gajac ramie robota do zgdanych pozycji.

5. Gdy ramie robota znajduje sie w pozycji, nacisngé przycisk OK, a nowy punkt orientacyjny
zostaje zapisany jako Punkt orientacyjny_1.

6. Powtdérzy¢ czynnosci od 2 do 5, aby utworzy¢ Punkt orientacyjny_2.

7. Aby zmieni¢ kolejno$é ruchéw, wybra¢ Punkt orientacyjny_2 i nacisngé strzatke do goéry, az
znajdzie sie on nad Punktem orientacyjnym_1.

8. Stanag¢ w bezpiecznej odlegtosci i w gotowosci do nacisniecia przycisku zatrzymania awa-
ryjnego, a w dolnym obszarze interfejsu PolyScope nacisnaé przycisk Odtwarzaj, aby ramie
robota przemiescito sie miedzy punktem orientacyjnym_1 a punktem orientacyjnym_2.
Gratulacje! Oto pierwszy program ramienia robota, przemieszczajacy je pomiedzy dwoma
podanymi punktami orientacyjnymi.
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11.4 Rejestracja robota i pliki licencji URCap UNIVERSAL ROBOTS

UWAGA:

1. Nie wolno przemieszczac robota na niego ani na inne obiekty,
moze to spowodowac jego uszkodzenie.

2. To tylko przewodnik szybkiego startu, pokazujacy jak tatwe
jest uzywanie robota UR. Zaktada sie przyjazne srodowisko
i obstuge bardzo ostroznego uzytkownika. Nie wolno zwiek-
sza¢ predkosci ani przyspieszenia powyzej wartosci domysl-
nych. Przed kazdym uzyciem robota w pracy nalezy przepro-
wadzi¢ ocene ryzyka.

OSTRZEZENIE:

Glowe i tutéw nalezy utrzymywac poza zasiegiem (przestrzenig ro-
boczg) robota. Nie wolno umieszczac palcéw w miejscach, w kto6-
rych moga by¢ pochwycone.

11.4 Rejestracja robota i pliki licencji URCap

Przed uzyciem URCap zdalnego punktu TCP nalezy zarejestrowac robota oraz pobra¢ i zainsta-
lowac¢ plik licencji URCap (zob. 15.8).

ME 24+MH

) Preferencje . . N
Wylkonaj te 3 tatwe krold, aby zarejestrowac robota
Kkrok 1 Kkrok 2 Krok 3

Kopia
zapasowa sy...

URCaps K — ' e- A
Rejestracja o=W .
robota @ o=— ' ﬂ

Sterowanie —
zdalne - ____ .

Sieé
Zaloguj sie w witrynie . . )
Aktualizuj v, universal-robots.comfactivate Pobierz plilc rejestracyiny

O Wytacz zasilanie

Rejestrowanie robota z biezacego ekranu
1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ Menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.

2. Wmenu po lewej stronie dotkngé¢ opcje System i wybra¢ Rejestracja robota, aby wyswietli¢
ekran Ustawien.

3. Wykona¢ czynnosci podane w krokach 1 i 2 na ekranie, aby zarejestrowac robota.
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UNIVERSAL ROBOTS 11.4 Rejestracja robota i pliki licencji URCap

Pobieranie pliku licencji URCAP
1. Wypetni¢ wymagane pola w formularzu internetowym i pobra¢ plik licencji do komputera.
2. Skopiowac plik licencji do pamieci USB i podigczy¢ jg do sterownika uczenia.

3. Na ekranie Ustawienia podczas kroku 3 dotkng¢ przycisku Zataduj plik, aby otworzy¢ ekran
Wybierz plik rejestracyjny.

4. Wybrac z listy pamie¢ USB, ktorej zawarto$¢ ma by¢ wyswietlona i przejs¢ do pliku licenciji.

5. Wybraé pozycje licencja.p7b i dotkng¢ przycisku Otwerz, aby potwierdzi¢ rejestracje ro-
bota.

6. W lewym dolnym rogu ekranu dotknaé przycisku Wyjscie.

REA2+QH

Nazwa plilu Filtr

Pliki rejestracyjne Universal Robots A4 ‘

Anulowanie rejestracji robota

Jeslirobot zmienia wtasciciela, wymagana jest nowa licencja. W tym przypadku nalezy anulowaé
rejestracje robota.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ Menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.
2. W menu po lewej stronie dotkng¢ opcje System i wybra¢ Rejestracja robota.

3. W lewym dolnym rogu ekranu ustawien dotknaé¢ przycisku Anuluj rejestracje.
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12 Wybor trybu pracy

12.1 Tryby pracy

Tryby pracy sg dostepne po skonfigurowaniu tréjpozycyjnego urzadzenia zwalniajgcego, usta-
wieniu hasta, okresleniu we/wy konfigurowalnego trybu pracy lub za posrednictwem serwera
tablicy przyrzadéw (zob. 12.1).

Tryb automatyczny Po aktywowaniu robot moze wykonywaé tylko wstepnie zdefiniowane za-
dania. Karta Ruch oraz tryb ruchu swobodnego sg niedostepne podczas konfigurowania tréj-
pozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego. Nie mozna modyfikowac ani zapisywaé programéw i
instalaciji.

OSTRZEZENIE:

Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym moze
by¢ aktywowane tylko w trybie automatycznym, przez co funkcja
ochronna jest aktywna tylko w trybie automatycznym.

Tryb reczny Po aktywowaniu mozna zaprogramowac robota za pomoca karty Ruch, trybu ruchu
swobodnego i suwaka szybkosci . Mozna modyfikowa¢ oraz zapisywaé programy i instalacje.

Tryb pracy Reczny Automatyczny
Ruch swobodny X *
Przesuwanie robota za pomocg strzatek na | x *
karcie Ruch
Suwak szybkosci X X**
Edycja & zapisywanie programu & instalacji | x
Wykonywanie programéw Predkos¢ X
ograni-
czona***

Uruchamianie programu z wybranego wezta | x

*Tylko, gdy zadne tréjpozycyjne urzagdzenie zezwalajgce nie zostato skonfigurowane.

** Suwak predkosci na ekranie wykonywania programu mozna witaczy¢ w ustawieniach Poly-
Scope.

*** Jegli trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce zostato skonfigurowane, robot pracuje w recz-
nym trybie ograniczonej predkosci, o ile nie zostat uruchomiony reczny tryb wysokiej predkosci.
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UNIVERSAL ROBOTS 12.1 Tryby pracy

UWAGA:

+ Robot Universal Robots nie jest wyposazony w tréjpozycyjne
urzadzenie zezwalajace. Jesli wedtug oceny ryzyka urzadze-
nie to jest wymagane, nalezy zamontowac je przed rozpocze-
ciem eksploatac;ji robota.

« Jesli trojpozycyjne urzadzenie zezwalajgce nie zostato skon-
figurowane, predkos$é w trybie recznym nie jest ograniczana.

OSTRZEZENIE:

* Przed wybraniem trybu automatycznego nalezy przywrdcic
petng sprawnos¢ wszystkich zatrzymanych zabezpieczen.

+ W miare mozliwosci przy recznym trybie pracy wszyscy po-
winni przebywac poza przestrzenig chroniona.

+ Urzadzenie do przetgczania robota miedzy trybami pracy na-
lezy umiesci¢ poza przestrzenig chroniona.

+ Uzytkownik nie moze wchodzi¢ do przestrzeni chronionej, gdy
robot pracuje w trybie automatycznym, chyba ze skonfiguro-
wano wejscie zabezpieczenia w trybie automatycznym.

W ponizszych podrozdziatach opisano metody konfigurowania wyboru trybu pracy. Kazda me-
toda jest wytgczna, co oznacza, ze w przypadku zastosowania jednej metody pozostate dwie sg
nieaktywne.

Za pomoca wejScia bezpieczenstwa trybu pracy
1. Na karcie Instalacja nalezy wybra¢ opcje We/wy bezpieczenstwa.
2. Skonfigurowac wejscie trybu pracy. Opcja do skonfigurowania pojawi sie w rozwijanym
menu.

3. Robot jest w trybie automatycznym, kiedy stan wejscia trybu pracy jest niski i w trybie recz-
nym, kiedy jest wysoki.

UWAGA:
Jesli stosowany jest fizyczny przetgcznik trybu, musi on by¢ zgodny
z1S0O 10218-1; akapit 5.7.1 dot. wyboru.

Za pomocg PolyScope
1. Ustawi¢ hasto (zob. 21.3.2), aby zmieniac tryby pracy.

2. Aby zmienia¢ tryby pracy, nalezy wybra¢ w nagtéwku ikone profilu.

Uwaga: PolyScope jest automatycznie w trybie recznym w przypadku witaczenia konfiguracji
we/wy bezpieczenstwa z troéjpozycyjnym urzgdzeniem zezwalajgcym.
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12.2 Tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajace UNIVERSAL ROBOTS

Za pomoca serwera tablicy przyrzadow
1. Nawigzac potaczenie z serwerem tablicy przyrzaddw.
2. Uzy¢ polecen Ustaw tryb pracy.
+ Ustaw automatyczny tryb pracy
+ Ustaw reczny tryb pracy
* Wyczys¢ tryb pracy

Wiecej informacji o korzystaniu z serwera tablicy przyrzagddéw zawierahttp://universal-robots.
com/support/.

12.2 Trojpozycyjne urzadzenie zezwalajace

Po skonfigurowaniu tréjpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego i wybraniu recznego trybu pracy
robotem mozna sterowac tylko przez naciskanie trojpozycyjnego urzadzenia zezwalajgcego. Po-
przez podtgczenie i skonfigurowanie tréjpozycyjnego urzgdzenia zezwalajgcego mozna uzyskac
dostep do funkcji zatrzymania przez zabezpieczenie w trybie automatycznym.

Tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce nie dziata w trybie automatycznym.

12.2.1 Reczny tryb wysokiej predkosci

Uruchamiana poprzez przytrzymanie funkcja Reczny tryb wysokiej predkosci umozliwia chwi-
lowe zwiekszenie predkosci narzedzia do wartosci powyzej 250 mm/s. Jest dostepna tylko
wtedy, gdy robot jest w trybie recznym, a tréjpozycyjne urzagdzenie zezwalajgce zostato skon-
figurowane. Robot wykonuje zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie recznym, jesli tréjpo-
zycyjne urzadzenie zezwalajgce zostato skonfigurowane, jednak nie zostato nacisniete. Przeta-
czanie miedzy trybami automatycznym a recznym wymaga petnego zwolnienia tréjpozycyjnego
urzadzenia zezwalajgcego i jego ponownego nacisniecia w celu poruszania robota.

Uwaga: W recznym trybie wysokiej predkosci nalezy uzywac limitow bezpieczenstwa przegubow
(zob. 13.2.4) lub ptaszczyzn bezpieczenstwa (zob. 13.2.5) w celu ograniczenia przestrzeni
ruchu robota.
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13 Konfiguracja bezpieczenstwa

13.1 Podstawy ustawien bezpieczenstwa

W tej sekcji opisano sposob uzyskania dostepu do ustawienia bezpieczenstwa robota. Sktada
sie ona z czes$ci pomagajacych dostosowaé konfiguracje bezpieczenstwa robota.

NIEBEZPIECZENSTWO:

Przed dostosowaniem ustawien bezpieczenstwa robota integra-
tor musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka, aby zapewni¢ bezpieczen-
stwo pracownikéw oraz sprzetu wokot robota. Ocena ryzyka to
ewaluacja wszystkich procedur pracy w catym cyklu eksploatacji
robota, przeprowadzona w celu zastosowania prawidtowych usta-
wien konfiguracji bezpieczenstwa (zob. Podrecznik instalacji
sprzetu). Zgodnie z oceng ryzyka przeprowadzong przez integra-
tora nalezy ustawic co nastepuje.

1. Integrator ma obowigzek zapobiegania wprowadzaniu zmian
w konfiguracji bezpieczenstwa przez nieupowaznione osoby,
na przyktad przez zastosowanie ochrony hastem.

2. Uzytkowanie i konfiguracja funkcji zwigzanych z bezpieczen-
stwem oraz interfejséw dla okreslonych zastosowan robota

(zob. Podrecznik instalacji sprzetu).

3. Ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dla ustawiania i
uczenia przed pierwszym wtgczeniem ramienia robota.

4. Wszystkie ustawienia konfiguracji bezpieczenstwa dostepne
na tym ekranie i kartach podrzednych.

5. Integrator musi upewnic sig, ze wszystkie zmiany w ustawie-
niach konfiguracji bezpieczenstwa sg zgodne z oceng ryzyka.

13.1.1 Dostep do konfiguracji bezpieczenstwa

Uwaga: Ustawienia bezpieczenstwa sg zabezpieczone hastem i mozna je skonfigurowaé, a na-
stepnie uzywac¢ wytgcznie po ustawieniu hasta.

1.
2.

W gornym obszarze ekranu PolyScope dotkngc ikone Instalacja.
W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkng¢ przycisku Bezpieczenstwo.

Nalezy zauwazy¢, ze wyswietlony zostaje ekran Limity robota, jednak ustawienia nie sa
dostepne.

Jesliustawiono uprzednio Hasto bezpieczenstwa, nalezy je wprowadzi¢ i nacisng¢ przycisk
Odblokuj, aby udostepni¢ ustawienia. Uwaga: Po odblokowaniu ustawien bezpieczenstwa
wszystkie ustawienia stajg sie aktywne.
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UNIVERSAL ROBOTS 13.1 Podstawy ustawien bezpieczernistwa

5. Nacisna¢ karte Blokuj lub wyj$¢ z menu Bezpieczeristwo, aby ponownie zablokowaé wszyst-
kie ustawienia.

Vv Bezpieczenstwo Zastosowanie parametrdw kkonfiguradii bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzié do zagrozen,
Kktdre nie sq eliminowane w rozsadnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone

Limity robota
Limity
przegubow @ Ustawienia fabryczne .
! i i
Plaszczyzny Najbardzie] restrykcyiny Najmniej restrylccyjny
Pozycja
narzedzia
Kierunek O Niestandardowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc
: o « @
Bezpieczna &
pozycja do... Czas zatrzyrmania
Tréjpozycyjny Odlegtogé zatrzymania
> Uktady Predicog¢ narzedzia .

> Fieldbus Sha narzedzia
Predicos¢ tokcia
Sita fokcia .
Zablokuj __Zastosuj

— 100% o m O ":-‘.Iw.ﬂm;j.;‘-

Wiecej informaciji o systemie bezpieczenstwa mozna znalezé w Podreczniku instalacji sprzetu.

13.1.2 Ustawianie hasta bezpieczenstwa

Nalezy ustawi¢ hasto, aby odblokowa¢ wszystkie ustawienia bezpieczenstwa tworzace konfigu-
racje bezpieczenstwa uzytkownika.
Uwaga: W razie braku hasta bezpieczenstwa uzytkownik zostanie poproszony o jego ustawienie.

1. W prawym rogu gérnego obszaru ekranu PolyScope nacisngé menu Hamburger i wybra¢
opcje Ustawienia.

2. Po lewej stronie ekranu (w niebieskim menu) nacisna¢ przycisk Hasto i wybra¢ opcje Bez-
pieczenstwo.

3. W polu Nowe hasto wprowadzié¢ hasto.
4. W polu Potwierdz nowe hasto wprowadzi¢ to samo hasto i nacisngé przycisk Zastosuj.
5. W lewej dolnej czesci niebieskiego menu nacisng¢ przycisk Wyjdz, aby powrécié do po-

przedniego ekranu.

Uwaga: Mozna nacisng¢ karte Blokuj, aby ponownie zablokowaé wszystkie ustawienia bezpie-
czenstwa lub przejs¢ do ekranu poza menu Bezpieczenstwo.

Zablokuj

13.1.3 Zmiana konfiguracji bezpieczenstwa

Zmiany ustawien konfiguracji bezpieczenstwa musza by¢ zgodne z oceng ryzyka przeprowa-
dzong przez integratora (zob. Podrecznik instalacji sprzetu).

Zalecana procedura:
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13.2 Ustawienia menu bezpieczeristwa UNIVERSAL ROBOTS

1. Nalezy sprawdzi¢, czy zmiany sg zgodne z oceng ryzyka przeprowadzong przez integratora.

2. Dostosuj ustawienia bezpieczenstwa do wtasciwego poziomu, okreslonego w ocenie ry-
zyka przeprowadzonej przez integratora.

3. Nalezy sprawdzi¢, czy ustawienia zostaty zastosowane.
4. Umies¢ ponizszy napis w instrukcjach dla operatoréw:
»Przed praca w poblizu robota upewnij sie, ze konfiguracja bezpieczeistwa odpowiada oczeki-

wanej. Mozna to zweryfikowaé np. przez sprawdzenie, czy suma kontrolna bezpieczenstwa w
prawym goérnym rogu interfejsu PolyScope nie zawiera zadnych zmian.”

13.1.4 Zastosowanie nowej konfiguracji bezpieczeristwa

Podczas dokonywania zmian w konfiguracji zasilanie robota zostaje wytgczone. Zmiany zostajg
zapisane wytacznie po nacisnieciu przycisku Zastosuj. Zasilania robota nie mozna wtaczy¢, do-
poki uzytkownik nie wybierze jednej z dwéch opcji: Zastosuj i uruchom ponownie lub Cofnij
zmiany. Pierwsza opcja umozliwia kontrole wzrokowa konfiguracji bezpieczenstwa robota, wy-
Swietlang ze wzgledow bezpieczenstwa w jednostkach uktadu SI w wyskakujgcym okienku. Po
zakonczeniu kontroli wzrokowej uzytkownik moze wybra¢ opcje Potwierdz konfiguracje bezpie-
czenstwa. Zmiany sg nastepnie automatycznie zapisywane w ramach biezgcej instalacji robota.

13.1.5 Suma kontrolna bezpieczenstwa

Ikona sumy kontrolnej bezpieczenistwa wyswietla zastosowang konfiguracje bezpieczenstwa
robota i odczytuje sie jg od gory do dotu, od lewej do prawej, np. BF4B. Rézne pola tekstowe
i/lub kolory wskazujg zmiany dokonane w biezgcej konfiguracji bezpieczenstwa.

Uwaga:

+ Suma kontrolna bezpieczenistwa zmienia sie w przypadku zmiany ustawien funkcji bez-
pieczenstwa, poniewaz suma kontrolna bezpieczenstwa jest generowana tylko przez usta-
wienia bezpieczenstwa.

+ Nalezy zastosowac¢ zmiany wprowadzone w konfiguracji bezpieczeristwa dla sumy kon-
trolnej bezpieczenstwa, aby zostaty one wdrozone.

13.2 Ustawienia menu bezpieczenstwa

W tej sekcji okreslono ustawienia menu bezpieczenstwa, bedace czescig konfiguracji bezpie-
czenstwa robota.

13.2.1 Limity robota

Funkcja limitéw robota umozliwia ograniczenie ogdlnych ruchéw robota. Ekran Limity robota
zawiera dwie opcje konfiguracji: Fabryczne ustawienia wstepne i Niestandardowe.
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1. W przypadku fabrycznych ustawien wstepnych uzytkownik moze uzy¢ suwaka do wybrania
wstepnie zdefiniowanych ustawien bezpieczenstwa. Wartosci w tabeli sg aktualizowane,
odzwierciedlajgc wartosci ustawien wstepnych w zakresie od Najbardziej restrykcyjne do
Najmniej restrykcyjne
Uwaga: Wartosci ustawiane za pomocga suwaka to jedynie sugestie i nie moga zastgpic
wilasciwej oceny ryzyka.

ur

> ogéine 1 ZAGROZENIE

Vv Bezpieczefistwo Zastosowanie parametréw konfiguracii bezpieczeristwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzylka, moze prowadzi¢ do zagrozer,
ktdre nie sq eliminawane w rozsadnym stopniu luk nieodpowiednio ograniczone.

Limity robota
Limity

przegubéw (@ Ustawienia fabryczne .
. . \ '
Plaszczyzny Najbardziej restrykeyiny Najmniej restrykcyjny
Pozycja
narzedzia
Kierunek O Niestandar dowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Ograniczony
Sprzet Moc ‘
. Pad L)
Bezpieczna &
pozycja do... Czas zatrzymania
Tréjpozycyjny Odlegtos¢ zatrzymania
> Uktady Predkosé narzedzia .

) Fieldbus Sita narzedzia
Predkosd fokcia
Sita tokcla .

2. W przypadku ustawien niestandardowych uzytkownik moze ustawi¢ limity dziatania robota
i monitorowa¢ zwigzane z tym tolerancje.

Moc ogranicza maksymalng prace mechaniczng wykonywang przez robota w srodowisku.
Uwaga: ten limit uwzglednienia fakt, ze obcigzenie jest czescia robota, a nie srodowi-
ska.

Ped ogranicza maksymalny ped robota.

Czas zatrzymania ogranicza maksymalny czas, jaki jest potrzebny do zatrzymania robota,
np. po aktywaciji zatrzymania awaryjnego.

Odlegtosé zatrzymania ogranicza maksymalng odlegtosé, jakg moze przeby¢ narzedzie
lub przegub tokciowy robota podczas zatrzymywania sie.

UWAGA:

Ograniczenie czasu zatrzymania i odlegtosci wptywa na ogdlng
predkosc¢ robota. Przyktadowo, jesli czas zatrzymania ma wartos¢
300 ms, maksymalna predkos$¢ robota zostanie ograniczona do
wartosci, umozliwiajgcej zatrzymanie robota w ciggu 300 ms.

Predkos$é narzedzia ogranicza maksymalng predkos¢ narzedzia robota.

Sita narzedzia ogranicza maksymalng site wywierang przez narzedzie robota w chwili za-
ciskania.

Predkos$é przegubu tokciowego ogranicza maksymalng predkos$¢ przegubu tokciowego
robota.

Sita przegubu tokciowego ogranicza maksymalna site przegubu tokciowego, jakg wywiera
on na srodowisko.
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Predkos¢ i sita narzedzia sg ograniczane przy kotnierzu narzedzia oraz na $rodku dwdéch
zdefiniowanych przez uzytkownika pozycji narzedzia, zob. 13.2.8.

> Ogédine 1 ZAGROZENIE

v Bezpieczenstwo Zastosowanie parametréw konfiguracii bezpieczefistwa, innych niz zdefiniowane w procesie oceny ryzyka, moze prowadzié do zagrozen,

Limity robota ktdre nie sq eliminowane w rozsgdnym stopniu lub nieodpowiednio ograniczone

Limity
przegubow O Ustawienia fabryczne
Plaszczyzny
Pozycja
narzedzia
Kierunek @ Niestandar dowy
narzedzia
We/wy Limit Normalny Qgraniczony
Sprzet Moc 300/ W 200/ W ‘
e — Ped 25,0/ kg m/e 10,0/ kg m/e *
pozycja do... Czas zatrzymania 400/ ms 300/ ms
Tréjpozycyjny Odlegtodé zatrzymania 500 mm 300 mm
Predkogé narzedzia 1500/ mmis 750/ mm/s .
Sita narzedzia 150,0/N 120,0/N
Predkos¢ tokcia 1500/ mm/s 750/ mm/s
Sia tokcia 150,0|N 120,0|N .

Symulacja

UWAGA:

Po wiaczeniu opcji Fabryczne ustawienia wstepne wartosci
wszystkich limitdw robota sg przywracane do ustawief domysl-
nych.

13.2.2 Tryby bezpieczenstwa

W normalnych warunkach (tzn. poza zatrzymaniem ochronnym) system bezpieczeristwa dziata
w trybie bezpieczenstwa z przypisanym zestawem limitéw bezpieczenstwa:

Tryb normalny to tryb bezpieczenstwa aktywny domysinie

Tryb ograniczony jest aktywny, kiedy punkt centralny narzedzia (TCP) robota znajduje sie poza
ptaszczyzna trybu ograniczonego wyzwalanego (zob. 13.2.5) lub po wyzwoleniu przez
konfigurowalny sygnat wej$ciowy (zob. 13.2.10)

Tryb przywracania jest aktywowany w przypadku naruszenia limitu bezpieczenstwa z aktyw-
nego zestawu limitéw, a ramie robota wykonuje zatrzymanie kategorii 0. Jesli aktywny li-
mit bezpieczenstwa, np. limit pozycji przegubu lub granica bezpieczenstwa, bedzie naru-
szony w chwili wigczenia zasilania ramienia robota, robot uruchomi sie w trybie przywra-
cania. Umozliwi to przesuniecie ramienia robota z powrotem do limitéw bezpieczenstwa.
W trybie przywracania ruch ramienia robota jest ograniczony statym limitem, ktérego uzyt-
kownik nie moze dostosowywaé. Szczegdtowe informacje o limitach w trybie przywracania

(zob. Podrecznik instalacji sprzetu).

OSTRZEZENIE:

Limity pozycji przegubu, pozycji narzedzia oraz orientacji narze-
dzia sg wylgczone w trybie przywracania, nalezy wiec zachowa¢
ostroznos¢ przy przesuwaniu ramienia robota z powrotem do limi-
tow.
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Menu ekranu konfiguracji bezpieczenstwa pozwala uzytkownikowi na zdefiniowanie odrebnych
zestawow limitéw bezpieczenstwa dla trybu normalnego i ograniczonego. Limity predkosci i
pedu dla narzedzia i przegubéw powinny by¢ bardziej restrykcyjne w trybie ograniczonym, niz
ich odpowiedniki w trybie normalnym.

13.2.3 Tolerancje

W obszarze Konfiguracja bezpieczenstwa okresla sie limity systemu bezpieczenstwa. System
bezpieczeristwa uzyskuje wartosci z pol wejsciowych i wykrywa wszelkie naruszenie w przy-
padku przekroczenia ktérejs z tych wartosci. Sterownik robota prébuje zapobiegaé wszelkim
naruszeniom, wywotujgc zatrzymanie ochronne lub zmniejszajgc predkos$¢. To oznacza, ze pro-
gram moze nie by¢ w stanie wykonywa¢ ruchéw bardzo blisko limitu.

OSTRZEZENIE:

Tolerancje zalezg od wersji oprogramowania. Zaktualizowanie
oprogramowania moze zmienic tolerancje. Szczegdty zmian wer-
sji oprogramowania mozna znalez¢ w informacjach o aktualizaciji.

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

13.2.4 Limity przegubow

Funkcja limitow przegubéw umozliwia ograniczenie ruchdw poszczegdlnych przegubdéw robota
w przestrzeni przegubow, np. pozycji obrotu oraz predkosci obrotu przegubu. Funkcja limitow
przegubdw ma dwie opcje: Predkosé maksymalna i Zakres pozyciji.

Zakres pozycji nadgarstka 3 jest domyslnie nieograniczony. Uzywajac przewodéw podtgczonych
do robota, nalezy w pierwszej kolejnosci usungé¢ zaznaczenie pola wyboru Nieograniczony za-
kres dla nadgarstka 3, aby unikng¢ naprezenia przewodu oraz czestych zatrzyman ochronnych.

1. Opcja Predko$¢ maksymalna okresla maksymalng predkos$é katowa dla kazdego przegubu.

2. Opcja Zakres pozycji okresla zakres pozycji dla kazdego przegubu. Pola wejsciowe trybu
ograniczonego sg wytaczone, jesli nie ustawiono ptaszczyzny bezpieczenstwa lub konfigu-
rowalnego wejscia, ktére moga go wyzwoli¢. Limit ten wigcza funkcje ograniczania osi i
przestrzeni robota z klasyfikacjg bezpieczenstwa.
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) Ogélne

Sygnat wejsciowy

Przypisanie funkciji

Limity robota

Limity
przegubow
Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia

Kierunek
narzedzia

We/wy
Sprzet

Bezpieczna
pozycja do...

Trojpozycyjny
> Uktady
> Fieldbus

config_in[0], config_in[1]
config_in[2], config_in[3]
config_in[4], config_in[5]
config_in[6], config_in[7]

Sygnat wyjSciowy

config_out[0], config_out[1]
config_out[2], config_out[3]
config_out[4], config_out[5]
config_out[8], config_out[7]

Tryb ograniczony

Reset zabezpieczenia

Nieprzypisane

44«

Nieprzypisane

Przypisanie funkcji

Robot sie rusza

Zatrzymanie systemu w sytuacji awaryjnej

Nieprzypisane

Nieprzypisane

LRI BRI

T

Zablokuj

Symulacja .

O Wylacz zasilanie

250mm/s

000

13.2.5 Plaszczyzny

UWAGA:
Konfiguracja ptaszczyzn opiera sie catkowicie na funkcjach. Zaleca
sie utworzenie i nazwanie wszystkich funkcji jeszcze przed edyto-
waniem konfiguracji bezpieczenstwa. Wynika to z faktu, ze zasila-

nie robota zostaje wytgczone po odblokowaniu karty Bezpieczen-
stwo i przemieszczenie go nie bedzie mozliwe.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa ograniczajg przestrzen robocza robota. Mozliwe jest zdefiniowa-
nie maksymalnie o$miu ptaszczyzn bezpieczenstwa, ograniczajgc ruch narzedzia i przegubu tok-
ciowego robota. Ruch przegubu tokciowego mozna tez ograniczac¢ dla kazdej ptaszczyzny bez-
pieczenstwa oraz wytgcza¢ poprzez cofniecie zaznaczenia pola wyboru. Przed skonfigurowa-
niem ptaszczyzn bezpieczeristwa nalezy zdefiniowacé funkcje w instalacji robota (zob.
Funkcje mozna nastepnie skopiowac¢ do ekranu ptaszczyzny bezpieczenstwa i tam jg skonfigu-
rowac.

OSTRZEZENIE:
Zdefiniowanie pfaszczyzn bezpieczenstwa ogranicza wytacznie
sfery narzedzia oraz przegub tokciowy i nie stanowi limitu dla ca-
tego ramienia robota. To oznacza, ze okreslenie ptaszczyzny bez-
pieczenstwa nie gwarantuje, ze inne czesci ramienia robota beda
podlega¢ temu ograniczeniu.

16.1.4).

Tryby

Kazda ptaszczyzne z trybami ograniczonymi mozna skonfigurowa¢ za pomocg ikon wymienio-
nych ponizej.

Wylaczony Ptaszczyzna bezpieczenstwa w tym stanie nigdy nie jest aktywna.
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13.2 Ustawienia menu bezpieczenstwa

8

H
®
i}

s

Normalny Kiedy system bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym, aktywna jest ptasz-
czyzna trybu normalnego, ktéra ma funkcje bezwzglednego limitu dla danej pozyciji.

Ograniczony Kiedy system bezpieczenstwa dziata w trybie ograniczonym aktywna jest ptasz-
czyzna trybu ograniczonego, ktéra ma funkcje bezwzglednego limitu dla danej pozyciji.

Normalny & ograniczony Kiedy system bezpieczenstwa dziata w trybie normalnym albo
ograniczonym, aktywna jest ptaszczyzna trybu normalnego i ograniczonego, ktéra ma funk-
cje bezwzglednego limitu dla danej pozyciji.

Tryb ograniczony wyzwalany Ta ptaszczyzna bezpieczefstwa powoduje przetgczenie sys-
temu bezpieczenstwa do trybu ograniczonego, jesli narzedzie lub przegub tokciowy robota
znajduje sie poza nig.

Pokaz Nacisniecie tej ikony powoduje ukrycie lub wys$wietlenie ptaszczyzny bezpieczen-
stwa w oknie graficznym.

Usuin Usuniecie utworzonej ptaszczyzny bezpieczeristwa (uwaga: opcja cofnij/przywr6é
nie jest tu dostepna i w razie przypadkowego usuniecia ptaszczyzny nalezy jg utworzy¢
ponownie)

Zmien nazwe Nacisniecie tej ikony umozliwia zmiane nazwy ptaszczyzny.

Konfigurowanie ptaszczyzn bezpieczeristwa

1.

2
3.
4

W gornym obszarze ekranu PolyScope nalezy dotkngé¢ przycisku Instalacja.

. W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkngé Bezpieczenstwo i wybra¢ Plaszczyzny.

W polu Ptaszczyzny w prawym gérnym rogu ekranu dotkng¢ przycisku Dodaj ptaszczyzne.

. W polu Wtasciwosci w prawym dolnym rogu ekranu skonfigurowa¢ nazwe, funkcje kopio-

wania oraz ograniczenia. Uwaga: Funkcja kopiowania zawiera tylko opcje Niezdefiniowana
oraz Podstawa. Mozna zresetowa¢ skonfigurowang ptaszczyzne bezpieczenstwa, wybie-
rajgc opcje Niezdefiniowana

W przypadku modyfikacji skopiowanej funkcji z poziomu ekranu Funkcje, z prawej strony tek-
stu funkcji kopiowania wyswietlona zostaje ikona ostrzezenia. Oznacza ona, ze funkcja nie jest
zsynchronizowana, tzn. informacje w karcie wtasciwosci nie zostaty zmodyfikowane i nie od-
zwierciedlajg zmian, ktére mogty zosta¢ dokonane dla funkgciji.

b

<beznazwy>
default_1*

U q Instalacja Ruch
) 0Ogdlne Robot

Plaszczyzny (3 of 8)

ey D@
. Plaszczyzna 2 E e
Limity robota .
E‘ Ptaszczyzna 3 | D] m
Limity
" + Dodaj ptaszczyzne
przegubow
Ptaszczyzny
Pozycja
narzedzia
Kierunek . ——
f asciwosci
harzedzia ®
We/wy Plaszczyzna 3
Sprzet [-;
. 8 Skopiuj uktad 1 ")
Bezpieczna = — Py
pozycja do... - ‘ » toolBoundary v‘
Trojpozycyjny |
) e
Uktady _
‘lﬂ Oba - ‘
> Fieldbus —
Przesuniecie
[ Uwzgledniaj przegub tokciowy

e /’]"
— - B e J}2 rea
O 'ytacz zasilanie ° 250mm/s

° 0 o Symu\aqa.
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Przegub tokciowy
Mozna wiaczy¢ funkcje Ogranicz przegub tokciowy, aby uniemozliwi¢ przegubowi tokciowemu
robota przekroczenie dowolnych ptaszczyzn okreslonych przez uzytkownika. Aby przegub tok-
ciowy mogt przekracza¢ ptaszczyzny, nalezy wytgczyé te funkcje.

Oznaczenia kolorami

<beznazwy=* D C
default_1* D B ﬁ ch3
Uruchor Program |MInStalagal  Ruch Wejwy D ziernil BELE e e Recany
> 0Ogdlne Robot Plaszczyzny (3 of 8)
womas D @
. Ptaszczyzna 2 H e
Limity robota -
EI Ptaszczyzna 3 @
Limity

. + Dodaj ptaszczyzne
przegubow

Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia
Kierunek

narzedzia Wiasciwosci

[ ]
We/wy Ptaszczyzna 3
Sprzet
- Skopiuj uktad [w]
ezpleczna
pozycja do... ‘ * toolBoundary V‘
Tréjpozycyjny R
graniczenia
Uktad: _
' imoes <]
> FACEEVD Przesuniecie
[ Uwazgledniaj przegub folciowy

A 000 symuscis @

Szary Plaszczyzna jest skonfigurowana, jednak jest wytaczona (A)
Zotta & czarny Ptaszczyzna normalna (B)
Niebieski & zielony Ptaszczyzna wyzwalania (C)

Czarna strzatka Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie narzedzie i/lub przegub tok-
ciowy (w przypadku ptaszczyzn normalnych)

Zielona strzatka Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie narzedzie i/lub przegub tok-
ciowy (w przypadku ptaszczyzn wyzwalania)

Szara strzatka Strona ptaszczyzny, po ktérej moze znajdowac sie narzedzie i/lub przegub tok-
ciowy (w przypadku ptaszczyzn wytgczonych)

13.2.6 Ruch swobodny

Ruch swobodny pozwala recznie przyciggna¢ ramie robota do zgdanych pozycji i/lub postaw.
Przeguby poruszaja sie z niewielkim oporem, poniewaz hamulce zostaty zwolnione. Gdy ramie
robota jest poruszane recznie, jest w trybie ruchu swobodnego (zob. 12.1). W miare jak ramie
robota w trybie ruchu swobodnego zbliza sie do zdefiniowanego limitu lub ptaszczyzny (zob.
13.2.5), opor wzrasta. To sprawia, ze przecigganie ramienia robota na pozycje jest dosy¢ ciez-
kie. Tryb swobodnego ruchu mozna wtgczy¢ w nastepujgce sposoby:

+ Uzywajac przycisku Ruch swobodny
+ Uzywajac funkcji Akcje we/wy (zob. 16.1.4)

+ Uzywajac przycisku Ruch swobodny na karcie Ruch (zob. 17.2)
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Uzywanie przycisku Ruch swobodny
1. Nacisngc¢ i przytrzymac¢ przycisk Ruch swobodny na sterowniku uczenia.

2. Przesunac¢ ramie robota do zgdanego potozenia.

13.2.7 Jazda wstecz

Podczas inicjalizacji ramienia robota mogg wystepowac nieznaczne wibracje po zwolnieniu ha-
mulcéw. W pewnych sytuacjach, np. w razie duzego ryzyka kolizji robota, drgania te sg niepo-
zadane. W celu wymuszenia ustawienia okreslonych przegubéw w odpowiednim potozeniu bez
zwalniania wszystkich hamulcéw w ramieniu robota mozna uzy¢ funkcji Wycofanie.

Wiaczanie funkcji Wycofanie

1. Na ekranie Inicjowanie dotkng¢ przycisku WL., aby rozpoczgé sekwencje wigczania zasi-
lania.

2. Gdy stan robota to Bezczynno$é, nacisnac i przytrzymac przycisk Ruch swobodny. Stan
robota zmienia sie na Wycofanie.

3. Hamulce zostajg zwolnione tylko w tych przegubach, na ktére oddziatuje duza sita. Dopoki
przycisk Ruch swobodny pozostaje wtgczony/wcisniety. Podczas korzystania z funkcji Wy-
cofanie ramie robota porusza sie z trudnoscia.

13.2.8 Pozycja narzedzia

Ekran pozycji narzedzia daje wieksza kontrole nad ograniczeniami narzedzi i/lub akcesoriami
umieszczonymi na korficu ramienia robota.

W polu Robot sg widoczne modyfikacje uzytkownika.
W polu Narzedzie mozna zdefiniowa¢ oraz skonfigurowa¢ do dwéch narzedzi.
Narzedzie_1 byto narzedziem domysinym o wartosciach x=0,0, y= 0,0, z=0,0 i promieniu=0,0.

Wartosci te przedstawiajg kotnierz narzedzia robota.
Uwaga:

+ W opcji Kopiuj punkt TCP mozna réwniez wybra¢ opcje Kotnierz narzedzia, co spowoduje
wyzerowanie wszystkich wartosci narzedzia.

+ Kotnierz narzedzia ma zdefiniowang domysing sfere.
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<beznazwy>*
default_1*

Narzedzie (1 of 3)

Kotnierz narzedzia

+ Dodaj narzedzie

Limity robota

Limity E‘

przegubow
Plaszczyzny

Pozycja
narzedzia

Kierunek
narzedzia

We/wy

® /| Kolrierz narzedzia

Promieri (maks.: 300mm)
Sprzet
Bezpieczna
[FeEd dleies Kopiuj punkt TCP (&}
Trojpozycyjny

> Uktady - Edytuj pozycie
> Fieldbus X

O Wytacz zasilanie Predkodd Crm—— 100% Symulacja .

W przypadku narzedzi zdefiniowanych przez uzytkownika, uzytkownik moze zmieni¢:

Promien, aby zmieni¢ promien sfery narzedzia. Promien jest uwzgledniany podczas stosowa-
nia ptaszczyzn bezpieczenstwa. Gdy punkt w sferze przekroczy ptaszczyzne wyzwalajgca
trybu ograniczonego, robot przetgcza sie w tryb ograniczony . System bezpieczenstwa za-
pobiega przekroczeniu ptaszczyzny bezpieczenstwa przez dowolny punkt (zob. 13.2.5).

Pozycja do zmiany pozycji narzedzia wzgledem kotnierza narzedzia robota. Pozycja jest uwzgled-
niana w przypadku funkcji bezpieczenstwa dla predkosci narzedzia, sity narzedzia, odlegto-
$ci zatrzymania oraz ptaszczyzn bezpieczenstwa.

Jako podstawy do okreslenia nowych pozycji narzedzia mozna uzy¢ istniejgcego punktu cen-
tralnego narzedzia . W menu Pozycja narzedzia na rozwijanej licie Kopiuj punkt TCP mozna
uzyskac dostep do kopii istniejgcego punktu TCP, zdefiniowanego wstepnie w menu Ogodlne na
ekranie punktu TCP.

W przypadku edyciji lub dostosowywania wartosci w polach wejsciowych Edytuj pozycje, nazwa
punktu TCP widoczna na licie rozwijanej zmienia sie na niestandardowy, informujac o istnieniu
réznicy pomiedzy skopiowanym punktem TCP i rzeczywistym wprowadzonym limitem. Orygi-
nalny punkt TCP jest nadal dostepny na rozwijanej liscie i mozna go wybra¢ ponownie w celu
przywrécenia wartosci do oryginalnej pozycji. Wybér dokonany w rozwijanym menu kopiowania
punktu TCP nie ma wptywu na nazwe narzedzia.

Po wprowadzeniu zmian na ekranie Pozycja narzedzia oraz w przypadku proby modyfikacji sko-
piowanego punktu TCP, na ekranie konfiguracji punktu TCP po prawej stronie pola tekstowego
Kopiuj punkt TCP zostanie wyswietlona ikona ostrzezenia. Oznacza ona, ze punkt TCP nie jest
zsynchronizowany, tzn. informacje w polu wtasciwosci nie zostaty zmodyfikowane i nie odzwier-
ciedlajg zmian, ktére mogty zosta¢ dokonane dla punktu TCP. Punkt TCP mozna zsynchronizo-
wag, naciskajgc ikone synchronizacji (zob. 16.1.1).

Uwaga: synchronizacja punktu TCP nie jest konieczna do prawidtowego zdefiniowania i uzytko-
wania narzedzia.

Aby zmieni¢ nazwe narzedzia, nalezy nacisna¢ karte otéwka obok wyswietlanej nazwy narze-
dzia. Mozna réwniez okresli¢ promien w dozwolonym zakresie od 0 do 300 mm. W zaleznosci
od wielkosci promienia limit jest wyswietlany w oknie graficznym jako punkt lub sfera.
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dacia | _ruch
) Ogdine Robot Narzedzie (1 of 3)

Kotnierz narzedzia
. + Dodaj narzedzie
Limity robota
Limity +
przegubow
Ptaszczyzny
Pozycja
narzedzia
Kierunek /
narzedzia ® /| Kolnierz narzedzia
We/w
S Promieri (maks.: 300mm)
Sprzet I_; 0.0
Bezpieczna =
pozyja do... Kopiuj punkt TCP 1 <)
Tréjpozycyjny =
) Uktady ‘ - Edytuj pozycie
> Fieldbus X 0,0
Y 0,0
z 0,0
Hasto bezpleczefistwa Odblokuj Zablokuj

O Wytacz zasilanie 1 ——— 100% ° 0 O S;,‘rm,nasz_\a.

13.2.9 Kierunek narzedzia

Ekran kierunku narzedzia moze stuzy¢ do ograniczania kata w kierunku, w jakim skierowane jest
narzedzie. Limit jest okreslany za pomoca stozka o statej orientacji wzgledem podstawy ramie-
nia robota. Gdy ramie robota porusza sie, kierunek narzedzia zostaje ograniczony i pozostaje w
zakresie okreslonego stozka. Kierunek domysiny narzedzia pokrywa sig z osig Z kotnierza wyj-
$ciowego narzedzia. Mozna go dostosowacé poprzez okreslenie katéw pochylenia i przesuniecia.

Przed skonfigurowaniem limitu nalezy zdefiniowa¢ punkt lub ptaszczyzne w instalacji robota
(zob. 16.3). Funkcje mozna nastepnie skopiowad, a jej 0$ Z jest uzywana jako srodek stozka
wyznaczajgcego limit.

UWAGA:

Konfiguracja kierunku narzedzia opiera sie na funkcjach. Zalecane
jest utworzenie zadanych funkciji jeszcze przed edytowaniem kon-
figuracji bezpieczenstwa, poniewaz po odblokowaniu karty Bezpie-
czenstwo zasilanie ramienia robota zostaje wytgczone, uniemozli-
wiajac zdefiniowanie nowych funkcji.
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Un eia | ruch o ienni - T Ghew o=
) Ogélne Robot Wiasciwosci limitu

Limity robota ‘ « toolBoundary v‘

Limity + Ograniczenia

przegubow ’E Oba v‘

(R Ty Odchylenie

Pozycja _ 20

narzedzia E' 5—181.-30

Kierunek /

narzedzia ®

We/wy

Sprzet

Bezpieczna Wiasciwosci narzedzia

pozycja do...

Trojpozycyjny Kopiuj punkt TCP (&}
> Uktady — Kolnierz narzecizia -|
> Fieldbus Edytuj kierunek

Przechyt D| °
Przesuniecie Ijl °

O Wytacz zasilanie Predkodd Crm—— 100% Symulacja .

Wiasciwosci limitu
Limit kierunku narzedzia ma trzy konfigurowalne wtasciwosci:

1. Srodek stozka: Z rozwijanego menu mozna wybra¢ funkcje punktu lub ptaszczyzny, aby
okresli¢ srodek stozka. 0$ Z wybranej funkciji jest stosowana jako kierunek, wokét ktérego
zostaje wyposrodkowany stozek.

2. Kat stozka: Mozna okresli¢, o ile stopni robot moze odchyli¢ sie wzgledem srodka.

Wyltaczony limit kierunku narzedzia nie jest nigdy aktywny

O Standardowy limit kierunku narzedzia jest aktywny tylko wtedy, gdy dla trybu dziatania
systemu bezpieczenstwa wybrano Tryb normalny.

. I: Ograniczony limit kierunku narzedzia jest aktywny tylko wtedy, gdy dla trybu dziatania sys-
temu bezpieczenstwa wybrano Tryb ograniczony.

[ 0 Standardowy & ograniczony limit kierunku narzedzia jest aktywny, gdy dla trybu dziatania
systemu bezpieczenistwa wybrano Tryb normalny oraz Tryb ograniczony.

Wartosci mozna przywréci¢ do ustawien domysinych lub mozna cofnagé konfiguracje kierunku
narzedzia, ustawiajgc funkcje kopiowania z powrotem do wartosci ,Niezdefiniowane”.

Wiasciwosci narzedzia

Narzedzie jest domysinie skierowane w tg sama strone co 0s Z kotnierza wyjsciowego narzedzia.
Mozna to zmodyfikowaé, okreslajagc dwa katy:

Kat pochylenia: ilos¢ stopni, o jakag nalezy pochyli¢ 0$ Z kotnierza wyjsciowego w strone osi X
kotnierza wyjsciowego
Kat przesuniecia: ilos¢ stopni, o jakg nalezy obréci¢ o$ Z wokoét oryginalnej osi Z kotnierza

wyjsciowego.

Mozna réwniez skopiowacé os Z istniejgcego punktu TCP, wybierajac ten punkt TCP z rozwijanego
menu.
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13.2.10 We/wy

We/wy sg podzielone miedzy wejscia oraz wyjscia i dobrane w pary tak, ze kazda funkcja gwa-
rantuje kategorie 3 i poziom dziatania we/wy d (PLd).

Sygnat wejéciowy Przypisanie funkcji

Limity robota
Limity config_in[0], config_in[1] Tryb ograniczony

przegubow config_inf2], config_in[3] Reset zabezpieczenia

LIRRRRR]

Plaszczyzny config_in[4], config_in[5] Nieprzypisane

Pozycja config_in[6], config_in[7] Nieprzypisane
narzedzia

Kierunek Sygnat wyjéciowy Przypisanie funkcji 0ssD
narzedzia

We/wy.

config_out(0], config_out{1] Robot si¢ rusza

Sprzet

Bezpieczna
pozycja do...

config_out(2], config_out(3] Zatrzymanie systemu w sytuacji awaryjnej

config_out[4], config_out(5] Nieprzypisane

4444

config_out(6], config_out(7] Nieprzypisane

Tréjpozycyjny

Zablokuj Zastosuj
Predkodt Cr— 100% o o 0 o

250mm/s

Sygnaly wejsciowe
Dla sygnatéw wejsciowych mozna zastosowac nizej wymienione funkcje bezpieczenstwa:

Zatrzymanie awaryjne systemu To odpowiednik przycisku zatrzymania awaryjnego na sterow-
niku uczenia, udostepniajgcy te same funkcje, o ile urzadzenie jest zgodne z normg ISO
13850.

Tryb ograniczony Wszystkie limity bezpieczefistwa moga by¢ stosowane w trybach normalnym
i ograniczonym (zob. 13.2.2). Po skonfigurowaniu niski sygnat wysytany do wejs¢ po-
woduje przejscie systemu bezpieczenstwa do trybu ograniczonego. Ramie robota wyha-
mowuje, aby zachowa¢ zgodnos$é ze zbiorem limitéw trybu ograniczonego. System bez-
pieczenstwa zapewnia dziatanie robota w zakresie limitow trybu ograniczonego 0,5 s po
wyzwoleniu wejscia. Jesli ramie robota bedzie w dalszym ciggu naruszaé¢ dowolny z limi-
tow trybu ograniczonego, nastgpi zatrzymanie kategorii 0. Przej$cie z powrotem do trybu
normalnego odbywa sie w ten sam sposoéb. Uwaga: ptaszczyzny wyzwalajgce réwniez po-
wodujg przejscie do trybu ograniczonego.

Tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajace W trybie recznym tréjpozycyjne urzadzenie zezwalajgce
musi by¢ wcisniete, aby umozliwi¢ ruch robota.

Tryb pracy Po zdefiniowaniu tego wejscia mozna uzywa¢ do przetgczania miedzy trybem au-
tomatycznym a trybem recznym (zob. 12.1).

Resetowanie zabezpieczen Po zatrzymaniu przez zabezpieczenie to wyjscie pozwala na utrzy-
manie stanu zatrzymania przez zabezpieczenie do czasu wyzwolenia resetowania.

Zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym Po skonfigurowaniu funkcja Za-
trzymanie przez zabezpieczenie w trybie automatycznym wykonuje zatrzymanie przez
zabezpieczenie, TYLKO gdy warto$é sygnatu na stykach wejsciowych jest niska, a robot
pracuje w trybie automatycznym.

Resetowanie zabezpieczenia w trybie automatycznym Po zatrzymaniu przez zabezpieczenie
w trybie automatycznym robot pozostaje zatrzymany w tym stanie do momentu wyzwo-
lenia przez zbocze narastajgce na stykach wejsciowych funkcji resetowania.
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OSTRZEZENIE:

+ W przypadku wytgczenia domysinego wejscia resetowania
zabezpieczen przez uzytkownika, ramie robota przejdzie ze
stanu zatrzymania przez zabezpieczenie w inny, gdy tylko sy-
gnat wejsciowy przyjmie wartos¢ wysoka. Program wstrzy-
many tylko przez zatrzymanie przez zabezpieczenie zostaje
wznowiony.

+ Podobnie, jak w przypadku funkcji resetowania zabezpieczen,
jesli domysina funkcja resetowania zabezpieczenia w try-
bie automatycznym zostanie wytaczona, ramie robota przej-
dzie ze stanu zatrzymania przez zabezpieczenie w inny, gdy
tylko sygnat zatrzymania przez zabezpieczenie w trybie auto-
matycznym przyjmie warto$é wysoka. Program wstrzymany
tylko przez zatrzymanie przez zabezpieczenie w trybie auto-
matycznym zostaje wznowiony.

Sygnaly wyjsciowe
Dla sygnatéw wyjsciowych mozna zastosowac nizej wymienione funkcje bezpieczenstwa. Wszyst-
kie sygnaty powracajg do stanu niskiego, kiedy zaniknie warunek wyzwalajgcy stan wysoki:

Zatrzymanie awaryjne systemu Sygnat jest niski, gdy system bezpieczenstwa zostat przets-
czony do stanu zatrzymania awaryjnego przez wejscie zatrzymania awaryjnego robota lub
przycisk zatrzymania awaryjnego. Aby unikng¢ zablokowania, po wyzwoleniu stanu zatrzy-
mania awaryjnego przez wejscie zatrzymania awaryjnego robota niski sygnat nie bedzie
wysytany.

Robot sie rusza Sygnat jest niski podczas ruchurobota. W pozostatych przypadkach sygnat jest
wysoki.

Robot sie nie zatrzymuje Sygnat jest wysoki, kiedy robot jest zatrzymany lub w trakcie zatrzy-

mywania spowodowanego przez zatrzymanie awaryjne lub przez zabezpieczenie. W prze-
ciwnym przypadku bedzie w logicznym stanie niskim.

Tryb ograniczony Sygnat jest niski, kiedy ramie robota jest w trybie ograniczonym lub jesli wej-
$cie bezpieczenstwa skonfigurowano jako wejscie sygnatu trybu ograniczonego i ten sy-
gnat jest aktualnie niski. W innych przypadkach stan sygnatu jest wysoki.

Poza trybem ograniczonym Sytuacja odwrotna niz zdefiniowana powyzej dla trybu ograniczo-

nego.

Bezpieczna pozycja poczatkowa Sygnatjest wysoki, gdy ramie robota jest zatrzymane w skonfi-
gurowanej bezpiecznej pozycji poczatkowej. W innych przypadkach stan sygnatu jest niski.
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UWAGA:

Wszystkie maszyny zewnetrzne przechodzace w stan zatrzyma-
nia awaryjnego na podstawie sygnatu z robota za posrednictwem
wyjscia awaryjnego zatrzymania systemu muszg by¢ zgodne z
norma IS0 13850. Jest to szczegdlnie konieczne w konfiguracjach
z wejsciem zatrzymania awaryjnego robota podtgczonym do ze-
wnetrznego urzadzenia zatrzymania awaryjnego. W takich przy-
padkach wyjscie awaryjnego zatrzymania systemu ma stan wysoki
po zadziataniu zewnetrznego urzadzenia zatrzymania awaryjnego.
Oznacza to, ze stan zatrzymania awaryjnego maszyn zewnetrz-
nych zostanie zresetowany bez wykonywania recznych czynnosci
przez operatora robota. W zwigzku z tym ze wzgledu na normy bez-
pieczenstwa konieczne jest reczne wznowienie dziatania maszyn
zewnetrznych.

Sygnaly bezpieczenistwa OSSD
Mozna skonfigurowa¢ skrzynke sterowniczg, aby wysytata impulsy OSSD, gdy wyjscie bezpie-
czenstwa jest nieaktywne/ma wysoki sygnat. Poprzez impulsy OSSD skrzynka sterownicza moze
aktywowacé wyjscia bezpieczenstwa/zmieniaé ich sygnat na niski. Po wtgczeniu funkcji impul-
séw 0SSD dla danego wyjscia, co 32 ms na wyjsciu bezpieczeristwa jest generowany trwajacy
1T ms impuls o niskiej wartos$ci. System bezpieczerstwa wykrywa, kiedy do wyjs$cia jest dopro-
wadzone zasilanie i wytgcza robota.

Na ponizszym rysunku pokazano: czas miedzy impulsami na kanale (32 ms), dtugo$¢ impulsu
(1 ms) oraz czas od impulsu na jednym kanale do impulsu na drugim kanale (18 ms)

0.0 ms 10.0 ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms
SafetyA U
32 ms 1 ms
>
SafetyB J_l M|
18 ms

Wiaczanie impulséw OSSD dla wyjscia bezpieczenstwa

1. W gornym obszarze ekranu dotkngac Instalacja i wybra¢ opcje Bezpieczenstwo.
2. W obszarze menu Bezpieczenstwo, wybra¢ We/wy.

3. Na ekranie We/wy w obszarze Sygnaty wyjsciowe zaznaczy¢ zadane pole wyboru OSSD.
Aby wigczy¢ pola wyboru OSSD, nalezy przypisa¢ sygnat wyjsciowy.

13.2.11 Sprzet

Sterownik uczenia nie jest wymagany do dziatania robota. Wymontowanie sterownika uczenia
wymaga zdefiniowania innego Zrédta zatrzymania awaryjnego. Aby unikng¢ wyzwolenia naru-
szenia bezpieczenstwa, nalezy okreslic, czy sterownik uczenia jest zamontowany.

Wybor dostepnego sprzetu
PolyScope jako interfejs programowania nie jest wymagany do dziatania robota.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkna¢ Instalacja.
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2. W menu bocznym po lewej stronie dotkng¢ Bezpieczenstwo i wybra¢ Sprzet.
3. Nalezy wprowadzi¢ hasto bezpieczenstwa i odblokowa¢ ekran.
4. Usuna¢ zaznaczenie sterownika uczenia, aby uzywac robota bez interfejsu PolyScope .

5. Nacisng¢ przycisk Zapisz i uruchom ponownie, aby wprowadzi¢ zmiany.

PRZESTROGA:

W przypadku wymontowania lub odtgczenia sterownika uczenia od
robota przycisk zatrzymania awaryjnego nie bedzie aktywny. Na-
lezy przenies¢ sterownik uczenia z dala od robota.

13.2.12 Bezpieczna pozycja poczatkowa

Bezpieczna pozycja poczatkowa to pozycja powrotu zdefiniowana w ramach zdefiniowanej przez
uzytkownika pozycji poczatkowej. We/wy bezpiecznej pozycji poczatkowej sg aktywne, gdy ra-
mie robota jest w bezpiecznej pozycji poczatkowej i zdefiniowano we/wy tej pozycji. Ramie ro-
bota jest w bezpiecznej pozycji poczatkowej, gdy pozycje przegubdéw odpowiadajg okreslonym
katom przegubdw lub ich wielokrotnosci 360 stopni. Wyjscie bezpiecznej pozycji poczatkowej
jest aktywne, gdy robot jest unieruchomiony w bezpiecznej pozycji poczatkowe;.

<beznazwy>*
default_1*

Un P Wel Vorey twers..  Zapisz
) 0Ogdlne Robot Bezpieczna pozycja domowa

| O Synchronizuj z pozycja ... |

Limity robota

Limity |

przegubow Usun |

Plaszczyzny
A Usuniecie Bezpiecznej Pozycji
Pozycja Domowej usunie przypisanie wyjscia

narzedzia i l Bezpiecznej Pozycji Poczatikowe).
Kierunek - -
narzedzia
We/wy
Sprzet Pozycja przegubu (0-360°)
Bezpieczna S
pozycja do... Baza 90,00°
Tréjpozycyjny F -& Bark 270,00°
> Uktady & rolie¢ 270,00°
) Fieldbus Nadgarstek 1 270,00°
Nadgarstel 2 90,00°
Nadgarstelk 3 0,00°

Symulacja .

Synchronizacja z pozycji poczatkowej
1. W gérnym obszarze ekranu dotkna¢ przycisku Instalacja.
2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu dotkng¢ Bezpieczenstwo i wybra¢ Bezpieczna
pozycja poczatkowa.
3. W obszarze Bezpieczna pozycja poczatkowa dotkna¢ przycisku Synchronizuj z pozyciji
poczatkowej.

4. Dotknac¢ przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie dialogowym wybra¢ Za-
stosuj i uruchom ponownie.
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Wyjscie bezpiecznej pozycji poczatkowej

Bezpiecznag pozycje poczatkowa nalezy zdefiniowac przed wyjsciem bezpiecznej pozycji poczat-
kowej (zob. 13.2.10).

Definiowanie wyjscia bezpiecznej pozycji poczatkowej
1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.

2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu w obszarze Bezpieczenstwo dotkngc¢ przycisku
We/wy.

3. Na ekranie we/wy sygnatu wyj$ciowego w obszarze przypisania funkcji wybra¢ z menu roz-
wijanego pozycje Bezpieczna pozycja poczatkowa.

4. Dotkna¢ przycisku Zastosuj, a nastepnie w wyswietlonym oknie dialogowym wybra¢ Za-
stosuj i uruchom ponownie.

Edycja bezpiecznej pozycji poczatkowej

Edycja pozycji poczatkowej nie powoduje automatycznego zmodyfikowania wczesniej zdefinio-
wanej bezpiecznej pozycji poczgtkowej. Poniewaz te wartosci nie sg zsynchronizowane, wezet
programu pozycji poczatkowej nie jest zdefiniowany.

Edytowanie bezpiecznej pozycji poczatkowej
1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
2. W menu bocznym po lewej stronie ekranu w obszarze Ogélne wybra¢ Pozycja poczatkowa.
3. Dotkngé przycisku Edytuj pozycje i ustawi¢ nowg pozycje ramienia robota, a nastepnie do-
tkng¢ OK.

4. W menu bocznym w obszarze Bezpieczeristwo wybra¢ Bezpieczna pozycja poczatkowa.
Uwaga: hasto bezpieczennstwa jest wymagane do odblokowania ustawien bezpieczenstwa
(zob. 13.1.2).

5. W obszarze Bezpieczna pozycja poczatkowa dotkna¢ przycisku Synchronizuj z pozyciji
poczatkowej
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14 Karta uruchomienia

Urtighem | _Proarar

Program Zmienne

Zatrzymany

Wiek robota

Dn. Godz.  Min.  Sekundy

0 00 03 18

O Wyswiet! punkty orientacyjne

Normalny °reclk S — % Symulacja .

Karta Uruchomienie umozliwia bardzo tatwa obstuge ramienia robota oraz skrzynki sterowniczej
i zawiera minimalng mozliwg liczbe przyciskéw oraz opcji. Potaczenie tatwej obstugi i zabezpie-
czenia hastem czesci PolyScope odpowiadajgcej za programowanie (zob. 21.3.2) pozwala
przeksztatcié robota w narzedzie, w ktérym mozna uruchamiaé wytgcznie gotowe napisane pro-
gramy.

Na tym ekranie mozna automatycznie tadowac i uruchamia¢ programy domysine na podstawie
przejscia zbocza zewnetrznego sygnatu wejsciowego (zob. 16.1.6).

Uwaga: Potgczenie automatycznego tadowania i uruchamiania programu domyslnego oraz au-
tomatycznego inicjowania przy uruchomieniu moze by¢ uzyte na przyktad do zintegrowania ra-
mienia robota z inng maszyna.

14.1

Program

Pole Program zawiera nazwe programu zatadowanego do robota oraz jego biezacy stan. Mozna
dotknac karty Zatladuj program, aby zatadowac inny program.

14.2

Zmienne

Program robota moze uzywac¢ zmiennych do zapisywania i aktualizowania réznych wartosci pod-
czas pracy. Dostepne sg dwa rodzaje zmiennych:

Zmienne instalacji Te zmienne moga by¢ uzywane przez wiele programow, a ich nazwy i warto-
$ci sg powigzane z instalacjg robota (zob. 16.1.5).Zmienne instalacji zachowuja swoje
wartosci takze po ponownym uruchomieniu robota i skrzynki sterowniczej.
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UNIVERSAL ROBOTS 14.4 Przesun robota do pozycji

Zwykle zmienne programu Te zmienne sg dostepne wytgcznie dla wykonywanego programu, a
ich wartosci sg tracone od razu po zatrzymaniu programu.

Wyswietlanie punktow orientacyjnych Program robota uzywa zmiennych skryptu do przecho-
wywania informacji o punktach orientacyjnych.
Zaznacz pole wyboru Wyswietl punkty orientacyjne na karcie Zmienne, aby wyswietli¢
zmienne skryptu na liScie zmiennych.

Typy zmiennych

logicznaZmienna logiczna, ktérej wartos¢ to albo Prawda, albo Fatsz.

catk.  Liczba catkowita z zakresu od —2147483648 do 2147483647 (32 bity).

zm.przeticzba zmiennoprzecinkowa (dziesietna) (32 bity).

cigg  Ciag znakodw.

postawaWektor opisujacy lokalizacje i orientacje w przestrzeni kartezjanskiej.
Jest to potaczenie wektora wodzacego (z,y,z) i wektora obrotu
(rx,ry,rz) okreslajagcego orientacje, z zapisem p[x, y, z, rx, ry,
rz].

lista  Cigg zmiennych.

14.3 Wiek robota

To pole zawiera informacje o czasie, jaki uptynat od pierwszego wtaczenia robota. Wartosci po-
dane w tym polu nie sg zwigzane z czasem uruchomienia programu

14.4 Przesun robota do pozycji

Nalezy przejs¢ do ekranu Przesun robota do pozycji, gdy ramie robota musi przesuna¢ sie do
okreslonej pozycji poczatkowej przed uruchomieniem programu lub gdy ramie robota przesuwa
sie do punktu orientacyjnego w trakcie modyfikowania programu.

W przypadkach, gdy nie mozna przesung¢ ramienia robota do zaprogramowanej pozycji poczat-
kowej za pomoca ekranu Przesun robota do pozycji, przesuwa sie ono do pierwszego punktu
orientacyjnego w drzewie programu.

Ramie robota moze przesuna¢ sie do nieprawidtowej pozyciji, jesli:

+ Pozycja funkcji TCP lub pozycja punktu orientacyjnego pierwszego ruchu zostata zmie-
niona podczas wykonywania programu przed wykonaniem pierwszego ruchu.

+ Pierwszy punkt orientacyjny jest wewnatrz wezta drzewa programu Jesli lub Przetacz.

Przejscie do ekranu Przesun robota do pozycji

1. W dolnym obszarze ekranu, dotkng¢ przycisku Odtwarzaj, aby przejs¢ do ekranu Przesun
robota do pozyciji.

2. Postepowac zgodnie z instrukcjami na ekranie, aby prowadzi¢ interakcje z animacja i praw-
dziwym robotem.
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14.4 Przesun robota do pozycji UNIVERSAL ROBOTS
e 2 ¢ QM o

Przesuh robota do pozycji.

Przytrzymaj przycisk ,Przesur robota do”, aby wykonaé pokazany ruch. Zwelnij przycisk, aby przerwac.
Nacignij przycisk ,Reczny”, aby recznie skierowac robota do okreslonej pozycii.

+

Przesun robota do:
LA

7“ ‘l l Recznie
Lo
[

€ Anulyj

O Normalny T, G ‘;_‘.I'l'ﬂ,l\-'wi_\ﬁ.

Przesun robota do:

Przytrzymaé przycisk Przesun robota do:, aby przesung¢ ramie robota do pozycji poczatkowe;.
Animowane ramie robota wyswietlane na ekranie przedstawia zadany ruch, ktéry ma zosta¢
wykonany.

UWAGA:

Kolizje moga spowodowac uszkodzenie robota lub innego wyposa-
zenia. Animacje nalezy poréwnac z pozycjg prawdziwego ramienia
robota w celu sprawdzenia, czy ramie moze bezpiecznie wykona¢
ruch bez kolizji z zadnymi przeszkodami.

Recznie

Dotkngé¢ przycisku Recznie, aby przejs¢ do ekranu Ruch, na ktérym mozna przesung¢ ramie
robota, uzywajac strzatek Porusz narzedzie i/lub konfigurujgc wspétrzedne pozycji narzedzia
i pozyciji przegubu.
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15 Karta Program

1 v Program robota P rogram
N BRI =] <pusty> Tu mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadania.
_ Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezty z Listy weztdw. Nastepnie pojawig
_ sie one w Drzewie programu
_ Lista weztéw Drzewo programu
a
[ .
] =
I
]
] b
]
]
[ ]
t¥ oo xapEz

[ Dodaj sekwencje ,przed uruchomieniem”
[ Ustaw poczatkowe wartosci zmiennych

[ Program zapetla sie w nieskoriczonosé

Normalny Symulacja .

Na karcie Program jest wyswietlany aktualnie edytowany program.

15.1 Drzewo programu

Dotkniecie pozycji Polecenie pozwala doda¢ wezty programu do drzewa programu . Skonfigu-
rowa¢ dziatanie dodanych weztéw programu po prawej stronie ekranu.

Nie mozna wykonac pustego drzewa programu. Nie mozna réwniez wykona¢ programow zawie-
rajgcych nieprawidtowo skonfigurowane wezty. Nieprawidtowe wezty programu sg oznaczone
z6ttym kolorem, aby wskaza¢ elementy wymagajgce poprawienia w celu wykonania programu.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Drzewo programu

15.1.1 Wskazanie wykonywania programu

1 ¥ Program robota

Punkt orientacyjn
"

soukaj 3 @start 5

4 »@ A
O | oz
Paletyzacja 6 @c
Sledzenie 7 of
przenosnika 8 ©E | Edytuj pozycje |

Przesun tutaj

@ Zatrzymaj w tym punikcie @ Uzyj parametréw wspéinych
O Mieszaj z promieniem O Predkos¢ przegubu
Przyspieszenie przegubu
O Czas
Dodaj Az

29 oxXxEBEEZ

Predikosé ¢

O Pracuje

Podczas wykonywania programu aktualnie wykonywany wezet jest oznaczony matg ikong »
obok wezta. Ponadto $ciezka wykonywania jest oznaczona kolorem niebieskim.
Nacisniecie ikony @ w narozniku programu spowoduje wskazanie wykonywanego polecenia.

15.1.2 Przycisk wyszukiwania

Dotkngé &, aby wyszuka¢ w drzewie programu. Nacisngé¢ ikone %, aby wyj$¢ z trybu wyszuki-
wania.

15.1.3 Pasek narzedzi drzewa programu

Do modyfikacji drzewa programu stuzy pasek narzedzi umieszczony u podstawy drzewa pro-
gramu.

Przyciski cofnij/ponéw

Przyciski ® i € stuzg do cofania i przywracania zmian wprowadzonych w poleceniach.

Przesun w gore & w dét

Przyciski : R 4 stuzg do zmiany potozenia wezta.

Wytnij
Przycisk X pozwala wycigé wezet i uzyé go dla innej akcji (np. wklei¢ go w innym miejscu drzewa
programu).

Kopiuj

Przycisk B pozwala skopiowaé wezet i uzyé go dla innej akgji (np. wklei¢ go w innym miejscu
drzewa programu).

Wklej

Przycisk B stuzy do wklejenia uprzednio wycietego lub skopiowanego wezta.
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15.1 Drzewo programu UNIVERSAL ROBOTS

Usun

Dotkniecie przycisku ] powoduje usuniecie wezta z drzewa programu.

Zablokuj
Dotkniecie przycisku - powoduje zablokowanie wezta w drzewie programu.

Zablokowane wiersze programu sg po prostu pomijane podczas wykonywania programu. Za-
blokowany wiersz mozna ponownie odblokowaé pézniej. Jest to szybki sposéb wprowadzania
zmian w programie bez niszczenia oryginalnej zawartosci.

15.1.4 Edytor wyrazen

1 ¥ Program robota Zrécho
" " yrazenie v
Petla 2 ¢« Ruch/ Przypisanie
3 ® Punkt_orientac)
PodProg - 4 Przypisuie wartos¢ wyrazenia wybranej zmienng
5 5 4 = Ustaw
Przypisanie 5 B Czeka Zmienna Wyrazenie
Jezeli 6 M Wyskakugce okno - _
zmienna_2 v =
7 | @ zerra [ 2 [[emizrna. =1
Skrypt
8 ® Komentarz
Zdarzenie 9 ¢ m Folder
2 * force()
Input °
L True (HI) False (LO) 4= Klawisz Backsp...
<Wejscie> v Esc
output
. and or Xor not 7 8 9
<Wyjécie> v
Variable
< = ( ) < > ! * 4 5 6
<Zmienna= v
Pose
" [ 1 = = . + 1 2 3 0
<Pozycja> v - Wyslij
Function
ABC 7] 0
<Funkcja=> v = < >

Podczas gdy samo wyrazenie jest edytowane jako tekst, to edytor wyrazen ma kilka przyciskow
i funkcji do wstawiania specjalnych symboli wyrazen, takich jak x dla mnozenia oraz < dla mniej-
sze lub réwne. Przycisk symbolu klawiatury w lewym gérnym rogu ekranu przetgcza na edycje
tekstowa wyrazenia. Wszystkie zdefiniowane zmienne mozna znalez¢é w selektorze Zmienne, na-
tomiast nazwy portow wejscia i wyjscia mozna znalez¢ w selektorach Wejscie i Wyjscie. Nie-
ktdre funkcje specjalne sg dostepne w selektorze Funkcja.

Wyrazenie jest sprawdzane pod katem btedéw gramatycznych po nacisnieciu przycisku Ok. Na-
cisniecie przycisku Anuluj powoduje wyjscie z ekranu z odrzuceniem wszystkich zmian.

Wyrazenie moze wygladaé nastepujaco:

cyfrowe_we[1] Lprawda oraz analogowe_we[0]<0.5

15.1.5 Uruchamianie programu z wybranego wezia

Gdy robot pracuje w trybie recznym (zob. 12.1), opcja Uruchom od wybranego elementu umoz-
liwia uruchomienie programu z wybranego wezta. Opcja Uruchom od poczatku powoduje nor-
malne uruchomienie programu. Opcja Uruchom od wybranego elementu jest wytgczona, jesli
nie mozna uruchomi¢ programu od okreslonego wezta. W przypadku watku nie mozna wigczyc¢
opcji Uruchom od wybranego elementu, poniewaz watki zawsze rozpoczynaja sie od poczatku.
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UNIVERSAL ROBOTS 15.1 Drzewo programu

Q - Grafika 2Zmienne

1 ¥ Program robota Ruch
Punkt 2 @ o Ruch/
LNV 3 ® Punkt_orientacy
Kierunek Ponizsze wartosci dotyczg wszystkich podrzednych punictedw orientacyjnych i sg
zalezne od wybranego rodzaju ruchu.

Ruch

Okresl, jalk robot ma sie poruszad miedzy punktami orientacyjnymi

Czekaj

Ustaw Ustaw punkt TCP Predkosc przegubu
. Wylcorzystaj altywny punitt TCP v 60,0/ °/s
Wyskakujace ‘ yicorzystay ahywny p ‘ ‘ ‘
okno
. Uktad Przyspieszenie przegubu
Zatrzymaj
7 3 ‘Baza v ‘ ‘ 80,0‘ °/s?
Komentarz L
Folder
> Szablony
Resetuj
Odtwérz od poczatku
Program robota
Odtwérz od wezta
= — ;
*$SXKBREE 2 Ruch)

O Wytacz zasilanie Predikosd (r——) 100% ° 0 o smu\aqa.

Uzywanie opcji Uruchom od wybranego elementu

Dotkngé przycisku Uruchom i wybra¢ opcje Uruchom od wybranego elementu, aby uruchomic¢
program od danego wezta w drzewie programu.

UWAGA:

+ Jesli jest uzywany, obszar Przed uruchomieniem jest zawsze
wykonywany dla obu opcji Uruchom od wybranego elementu
i Uruchom od poczatku.

+ Program zostaje wstrzymany i zostaje wyswietlony komuni-
kat o btedzie w przypadku napotkania nieprzydzielonej zmien-
nej.

+ Program moze zostaé uruchomiony od wezta tylko w progra-
mie robota.

+ Opcji Uruchom od wybranego elementu mozna uzywaé w
programie podrzednym. Wykonanie programu zostaje wstrzy-
mane w momencie zakoriczenia programu podrzednego.

15.1.6 Uzywanie punktow wstrzymania w programie

Punkt wstrzymania powoduje wstrzymanie wykonywania programu. Punktéw wstrzymania mozna
uzywac to wstrzymywania i wznawiania programu w okreslonych punktach w celu sprawdzeniu
pozycji robota, zmiennych itp. Zob. 12.1.

1. W drzewie programu dotknij numer wiersza, aby ustawi¢ lub usung¢ punkt wstrzymania.
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Ry 1 v Program robota
Punkt - Program
orientacyjny é ¢ *gu;m Tu mozna zaprogramowac robota, aby wykonywat zadania.
Kierunek 4 ®B Aby zaprogramowaé robota, nalezy wybrac wezty z Listy weztdw. Nastephie pojawig
ll oc sie one w Drzewie programu.
Czekaj ==
6 @D ! <
Ustaw 7 ®E Lista weztéw Drzewo programu
: Q
Wyskakujace v
okno B
Zatrzymaj
Komentarz L
Folder
> Szablony +9% o xBBDT

[ Dodaj sekwencje .przed uruchornieniem”
[ Ustaw poczatkowe wartodci zmiennych

[ Program zapetla sie w nieskoriczonogé

3 X BBUT

O Normalny T ( C—— 100% ° 0 O Sy‘l'l'ﬂj\ali_\a.

Czerwona linia powyzej lub ponizej wezta oznacza miejsce, w ktérym jest ustawiony punkt wstrzy-
mania wykonywania wezta. Wiekszos$¢ weztéw zostaje wstrzymana przed ich wykonaniem z na-
stepujacymi wyjgtkami:

+ Punkty orientacyjne: Punkt wstrzymania przy wezle punktu nawigacyjnego ignoruje mie-
szanie i wstrzymuje program, gdy robot dotrze do tego punktu nawigacyjnego.

+ Wezly Az: Punkt wstrzymania przy wezle Do powoduje wstrzymanie programu do momentu
spetnienia warunku Az. Mieszania uzyte w wezle Az nie sg ignorowane. Zostajg one wstrzy-
mane, gdy robot dotrze do promienia mieszania.

ABCDE
fault
Ruch
1 v Program robota Punkt orientacyjny Pozycja ustalona v
Pu_nktt . 2 ¢« Ruch)
orientacyjny 3 @A 7
[Z]c [%]
Kierunek 4 @B
Czekaj n 'ﬁ
6 @D 1
Ustaw 7 QE i
Wyskakujace | Edytuj pozycje |
okno
Zatrzymaj
Komentarz v
Folder

@ zatrzymaj w tym punkcie ® Uy parametréw wspdinych
> Szablony O Mieszaj z promieniem O Prediosé przegubu 60

0 Przyspieszenie przegubu 80

Czas 2,0
@)

Dodaj Az

249 O XBEBREE

O Wstrzymany T ¢ C— 100% 0 0 o ‘;.Il'ﬂ,l\-wijh.

15.1.7 Pojedynczy krok w programie

Przycisk Pojedynczy krok umozliwia wykonywanie jednego wezta na raz, gdy robot pracuje w
trybie recznym. Przycisku Pojedynczy krok mozna uzywacé, gdy program jest wstrzymany. Do-
tkngé przycisku Pojedynczy krok, aby kontynuowaé wykonywanie programu i wstrzymac go po
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UNIVERSAL ROBOTS 15.2 Karta polecen

dotarciu do nastepnego wezta w programie. Jesli wezet nie obstuguje punktéw wstrzymania,
wykonywanie programu zainicjowane poprzez dotkniecie przycisku Pojedynczy krok nie powo-
duje wstrzymania programu na tym wezle. Zamiast tego program jest wykonywany do momentu
dotarcia do wezta obstugujacego punkty wstrzymania.

15.2

Karta polecen

Niniejszy podrecznik nie zawiera wszystkich szczegdtowych informaciji o kazdym typie wezta
programu . Wezet programu robota zawiera trzy pola wyboru stuzgce do sterowania ogdélnym
dziataniem programu.

rault

roc Ruch il S . er =
vs b rogram robota Program
2 9 o Ruch/ Tu mozna zaprogramowac robota, aby wylonywat zadania,
Szukaj 3 ® Punkt_orientacy
4 - Ustaw Aby zaprogramowac robota, nalezy wybrac wezly z Listy wezldéw. Nastepnie pojawia
i sie one w Drzewie programu
Sita 5 B Crekg & prog
ji 6 Wyskakujgce okno
el 7 g Zy vz Lista weztdw Drzewo programu
Sledzenie = atraymal Q
Komentarz v

przenosnika
9 ¢ = Folder

10 - <pusty=

¢ & Petla 3

12 - <pust)

13 L. Wywotanie

14 5= zmienna_2=2 * force()
15 ¢ b Jezel
16 =| <puisty
17 & Skrypt

18 & Przefgcznik ...

-
iy

+% oo x@pEZT

19 O licznik_czasu_1 [ Dodaj sekwencje ,przed uruchomieniem”

20 % B Pobieranie ze stosu [ Ustaw poczatkowe wartogci zmiennych

21 ® PozPoczatkowa ) B B
o i = Program zapetla sie w nieskoriczonosé
— Iciarunal

235 xBBHE

O Normalny Predicos¢ ) 100% ° o o Symu\acja.

Dodaj sekwencje przed uruchomieniem

Zaznacz to pole wyboru, aby doda¢ do programu specjalng sekcje wykonywang po uruchomieniu
programu.

Ustaw poczatkowe wartosci zmiennych

Zaznacz to pole, aby ustawi¢ poczatkowe warto$ci zmiennych programu.

1. Nalezy wybra¢ zmienna z rozwijanej listy, klikajac ja lub uzywajac pola wyboru zmiennej.

2. Nalezy wprowadzi¢ wyrazenie dla tej zmiennej. Wyrazenie to stuzy do konfigurowania war-
tosci zmiennej na poczatku programu.

3. Mozna wybra¢ opcje Zachowaj wartos¢ z poprzedniego przebiegu, aby zainicjowa¢ zmienng
do wartosci dostepnej w karcie Zmienne (patrz 15.4).
Pozwala to zachowac wartosci zmiennych miedzy kolejnymi wykonaniami programu. Zmienna
pobiera wartos¢ z wyrazenia, jesli program zostanie uruchomiony po raz pierwszy lub jesli
karta wartosci zostanie wyczyszczona.

Zmienng mozna usuna¢ z programu, ustawiajac jej nazwe jako pusta (same spacje).

Program zapetla sie w nieskoniczonosé

Zaznacz to pole, aby wykonywac¢ program w trybie ciggtym.
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UNIVERSAL ROBOTS

15.3 Karta Urzadzenie graficzne

P82 +QH e D @ H

fogram | Instalaca __Ruch

Q Polecenie - Zmienne
Ruch
ue 1 v Program robota ~ Q
Punkt 2 9 & RuchP :
[+]

orientacyjny ® Punkt_orientacy
Kierunek ® Zmienna
@ ¥ Ruch po okregu

3
4
Czekaj 5
6 © PunktPrzez_1
7
8
9

Ustaw @ PunktkKohcowy 1

= Ustaw

B Czekg

Zatrzymaj 10 @ Wyskakugce okno

11 © Zatrzymaj I
12 ® Komentarz

Folder 13 ¢ m Folder I_'
16 - <pust) E
17 La Wywotanie & 3
18 2= zmienna_2:=2 * force() E
19 ¢ b Jezel
20 -| <puSst)
21 & Skrypt

Wyskakujace
okno

Komentarz

. ~
€ Prrobac ik

s xmpuz
Symulacja .

O Normalny

Graficzne przedstawienie aktualnego programu robota. Tor punktu centralnego narzedzia (TCP)
jest pokazany w widoku 3D, z segmentami ruchu pokazanymi na czarno i segmentami mie-
szanymi (przejsciami pomiedzy segmentami ruchu) na zielono. Zielone punkty podajg pozycje
punktu centralnego narzedzia dla kazdego z punktéw orientacyjnych w programie. Rysunek 3D
ramienia robota pokazuje jego aktualng pozycje, a cieri pokazuje, w jaki sposdéb osiggnie ono
punkt orientacyjny wybrany po lewej stronie ekranu.

Jesli biezgca pozycja punktu TCP robota zblizy sie do ptaszczyzny bezpieczenstwa lub wyzwa-
lania albo orientacja narzedzia robota jest w poblizu granicy limitu orientacji (zob. 13.2.5),
wyswietlany jest model 3D limitu granicznego.

Nalezy pamietadé, ze kiedy robot wykonuje program, wizualizacja limitéw granicznych jest wyta-
czona.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg przedstawiane w kolorach zéttym i czarnym z matg strzatka
normalng do ptaszczyzny, ktéra wskazuje te strong, po ktorej dozwolone jest pozycjonowanie
punktu TCP. Ptaszczyzny wyzwalania sg przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym z matg
strzatka, ktéra wskazuje te strone ptaszczyzny, po ktérej aktywne sg limity trybu normalnego
(zob. 13.2.2).Limit graniczny orientacji narzedzia jest wizualizowany przez sferyczny stozek
oraz wektor okreslajgcy biezgcg orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada polu
dopuszczalnemu dla orientacji narzedzia (wektora).

Kiedy docelowy punkt TCP robota nie jest juz w poblizu limitu, przedstawienie 3D nie jest juz
wyswietlane. Jesli punkt TCP narusza lub bardzo zbliza sie do limitu granicznego, wizualizacja
tego limitu zmienia kolor na czerwony.

Widok 3D mozna powieksza¢ i obracac, aby mdc lepiej widzie¢ ramie robota. Przyciski w pra-
wym gérnym rogu ekranu moga wytaczac rézne elementy graficzne w widoku 3D. Dolny przycisk
wilagcza i wytgcza wizualizacje pobliskich limitdw granicznych.
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15.5 Podstawowe wezly programu
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Karta zmiennych pokazuje aktualne wartosci zmiennych w pracujgcym programie i utrzymuje
liste zmiennych oraz wartosci pomiedzy przebiegami programu. Karta pojawia sie tylko wtedy,
kiedy ma informacje do wyswietlenia. Zmienne punktu orientacyjnego zostang wyswietlone po
wiaczeniu opcji Wyswietl punkty orientacyjne.

15.5 Podstawowe wezty programu

15.5.1 Ruch
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Polecenie Ruch steruje ruchem robota przez zadane punkty orientacyjne. Punkty orientacyjne
muszg zostac okreslone w ramach polecenia Ruch. Polecenie Ruch okresla przyspieszenie i
szybkos¢, z jakag ramie robota bedzie sie poruszaé miedzy tymi punktami orientacyjnymi.
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Rodzaje ruchow

Mozna wybrac jeden z trzech rodzajow ruchéw: RuchJ,RuchL oraz RuchP. Wszystkie typy ru-
chéw opisano ponizej.

+ ruchJ powoduje wykonywanie ruchéw obliczanych w przestrzeni przegubéw. Przeguby sg

sterowane w taki sposob, aby konczyty ruch w tym samym momencie. Ten rodzaj ruchu
daje zakrzywiony tor narzedzia. Wspélnymi parametrami majgcymi zastosowanie do tego
rodzaju ruchu sg maksymalna szybkos¢ przegubu i przy$pieszenie przegubu, wyrazane od-
powiednio w jednostkach st./s i st./s?. Jeli ramig robota ma sie szybko przemiesci¢ mieg-
dzy punktami orientacyjnymi bez wzgledu na tor narzedzia miedzy nimi, nalezy wybrac¢ ten
rodzaj ruchu.

* RuchL powoduije liniowy ruch punktu centralnego narzedzia (TCP) miedzy punktami orien-

tacyjnymi. Oznacza to, ze kazdy przegub wykonuje duzo bardziej ztozony ruch, aby utrzy-
macé narzedzie na prostym torze. Wspdlnymi parametrami, ktére mozna ustawié dla tego
rodzaju ruchu sg zgdana szybkos$¢ narzedzia i przyspieszenie narzedzia wyrazane odpo-
wiednio w jednostkach mm/s i mm/s?, a takze funkcja.

* RuchP powoduje liniowy ruch narzedzia ze statg szybkoscig z kotowym mieszaniem i stuzy

do wykonywania takich operacji, jak klejenie lub dozowanie. Wielko$¢ promienia mieszania
jest domysinie wspdlng wartoscig dla wszystkich punktéw orientacyjnych. Mniejsza war-
tos¢ spowoduje, ze tor bedzie ostrzejszy, zas wieksza wartos¢ spowoduje, ze tor bedzie
tagodniejszy. Gdy ramie robota porusza sie miedzy punktami orientacyjnymi ze statg szyb-
koscig, skrzynka sterownicza robota nie moze oczekiwaé na operacje we/wy ani czynnos¢
operatora. Taka sytuacja moze zatrzymaé ruch ramienia robota lub spowodowaé zatrzy-
manie ochronne.

* Ruch po okregu moze by¢ dodany do polecenia ruchP, aby wykona¢ ruch obrotowy. Robot

zaczyna poruszac sie z aktualnej pozycji do punktu poczatkowego, przemieszcza sie po-
przez punkt przejsciowy oznaczony na tuku oraz punkt koricowy, co konczy ruch obrotowy.
Tryb jest wykorzystywany do obliczenia orientacji narzedzia poprzez tuk okregu. Tryb moze
by¢:
— Staly: stosowany jest wytgcznie punkt poczatkowy do okreslenia orientacji narzedzia
— Swobodny: punkt poczatkowy zamienia sie w punkt koicowy w celu okreslenia orien-
tacji narzedzia
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Parametry wspoélne
Wspdlne parametry w prawym dolnym rogu ekranu Ruch dotyczg przesuniecia z wczesniejszego
potozenia ramienia robota do pierwszego punktu orientacyjnego z danego polecenia i dalej do
kazdego kolejnego punktu orientacyjnego. Ustawienia polecenia Ruch nie majg zastosowania
do toru idgcego od ostatniego punktu orientacyjnego w ramach danego polecenia Ruch.

Wybor punktu TCP

Sposéb, w jaki robot ma porusza¢ sie pomiedzy punktami orientacyjnymi zostaje dostosowany
na podstawie tego, czy punkt TCP skonfigurowano za pomoca punktu TCP zdefiniowanego przez
uzytkownika czy aktywnego punktu TCP. Opcja Ignoruj aktywny TCP umozliwia dostosowanie
tego ruchu wzgledem kotnierza narzedzia.

Konfigurowanie punktu TCP w ruchu
1. Przejs¢ do ekranu karty Program, aby skonfigurowaé punkt TCP uzywany dla punktéw orien-
tacyjnych.
2. W sekcji Polecenie z rozwijanego menu po prawej stronie wybra¢ Typ ruchu.
3. W sekcji Ruch wybrac¢ opcje z rozwijanego menu Ustaw punkt TCP.

4. Wybra¢ opcje Uzyj aktywnego punktu TCP lub opcje punkt TCP zdefiniowany przez uzyt-
kownika.
Mozna réwniez wybra¢ opcje Ignoruj aktywny TCP.

Wyhor funkcji
Funkcja rozmieszcza te punkty orientacyjne w ramach polecenia Ruch, ktére powinny by¢ repre-
zentowane podczas okreslania punktow orientacyjnych (zob. rozdziat 16.3). Oznacza to,
ze podczas ustawiania punktu orientacyjnego program bedzie pamietat wspotrzedne narzedzia
w przestrzeni funkcji dla wybranej funkciji. Istnieje kilka okoliczno$ci wymagajacych doktadniej-
szego omoéwienia:
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Deceleration
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Rysunek 15.1: Profil szybkosci dla ruchu. Krzywg mozna podzieli¢ na trzy czesci: przyspieszenie, stata
szybkosé i hamowanie. Poziom fazy stafa szybkos¢ jest okreslany przez ustawienie szybkosci ruchu, zas
nachylenie faz przyspieszenia i hamowania sg okreslane przez parametr przyspieszenia.

Wzgledne punkty orientacyjne Wybrana funkcja nie ma wptywu na wzgledne punkty orienta-
cyjne. Ruch wzgledny jest zawsze wykonywany wzgledem orientacji podstawy.

Zmienne punkty orientacyjne Gdy ramie robota porusza sie do zmiennego punktu orientacyj-
nego, punkt centralny narzedzia (TCP) jest obliczany jako wspdtrzedne zmiennej w prze-
strzeni wybranej funkcji. W zwigzku z tym ruch ramienia robota do zmiennego punktu orien-
tacyjnego zmienia sie po wybraniu innej funkcji.

Zmienna funkcji Gdy program jest uruchomiony, mozna zmieni¢ potozenie funkcji poprzez przy-
pisanie postawy do odpowiadajgcej jej wartosci.

Uzyj katéw przegubow
Ta opcja stanowi alternatywe dla postawy tréjwymiarowej. Aby jej uzy¢, nalezy zaznaczy¢ pole
wyboru Uzyj katéw przegubéw podczas uzywania Ruchu J do okreslania punktdw orientacyj-
nych przy uzyciu katéw przegubdéw robota. Po wigczeniu opcji Uzyj katow przegubdéw opcje
TCP i funkcji sg niedostepne. Punkty orientacyjne zdefiniowane przy uzyciu opcji Uzyj katéw
przegubdw nie sg korygowane podczas przenoszenia programu miedzy robotami.
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Punkt na torze robota. Punkty orientacyjne sa najwazniejszg czescig programu robota i kieruja
ramig robota, gdzie ma sie znalez¢. Punkt orientacyjny o ustalonej pozycji jest nauczany przez
fizyczne przesuniecie ramienia robota do danej pozycji.

Uczenie punktéw orientacyjnych
Uczenie oznacza pokazywanie robotowi, w jaki sposéb ustawia¢ TCP wzgledem funkcji w da-
nym zastosowaniu. Aby nauczyé robota punktu orientacyjnego, nalezy postepowac zgodnie z
ponizszymi instrukcjami:
1. Na karcie Program wstawi¢ Wezet ruchu.
2. W wezle ruchu ustawi¢ TCP przy uzyciu rozwijanego menu Ustaw TCP.
3. W wezle ruchu wybraé funkcje przy uzyciu rozwijanego menu Funkcja.
4

. Zaile punktéw orientacyjnego uzy¢ funkcji Tryb uczenia lub Skok w celu ustawienia robota
w zgdanym potozeniu.

Uzywanie punktow orientacyjnych
Uzycie punktu orientacyjnego oznacza zastosowanie nauczonej zaleznosci miedzy funkcjg a
TCP w danej sytuacji. Zalezno$é miedzy funkcjg a TCP zastosowana dla aktualnie wybrane;j
funkcji pozwala uzyskaé zadang pozycje TCP. Nastepnie robot okresla, w jaki sposéb ustawié
sig, aby aktywny TCP osiggnat te pozycje TCP. Aby uzywac¢ punktu orientacyjnego, nalezy poste-
powa¢ zgodnie z ponizszymi instrukcjami:

1. Nalezy uzy¢ istniejgcego punktu orientacyjnego w wezle ruchu lub wstawié¢ nowy punkt do
innego wezta ruchu
(np. przy uzyciu funkcji kopiuj i wklej lub uzywajac przycisku ,Lacze” dla punktu orientacyj-
nego).

2. Ustawi¢ zadany TCP.
3. Ustawi¢ zadang funkcje.
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Ustawianie punktu orientacyjnego
Nazwy punktow orientacyjnych

Punkty orientacyjne automatycznie otrzymujg unikatowg nazwe. Uzytkownik moze zmieni¢ na-
zwe. Po kliknieciu ikony potgczenia punkty orientacyjne zostajg potagczone i wspétdzielg infor-
macje o pozycji. Pozostate informacje na temat punktéw orientacyjnych, takie jak promien mie-
szania, predkos¢ narzedzi/przegubow i przyspieszenie narzedzi/przegubdw, mozna ustawic dla
poszczegolnych punktdw orientacyjnych, nawet jesli moga by¢ potencjalnie ze sobg potgczone.

Mieszanie

Mieszanie umozliwia robotowi ptynne przejscie miedzy dwiema trajektoriami bez zatrzymywania
sie w punkcie orientacyjnym miedzy nimi.

Przykiad Przyktadem moze by¢ czynno$¢ (zob. rys. 15.2), gdzie robot jest w drodze do
punktu orientacyjnego 1 (WP_1) i musi chwyci¢ obiekt w punkcie orientacyjnym 3 (WP_3). Aby
unikna¢ kolizji z obiektem i innymi przeszkodami (0), robot musi zblizy¢ sie do WP_3 w kierunku
punktu orientacyjnego 2 (WpP_2). Aby utworzyé tor spetniajgcy wymagania, nalezy wprowadzic¢
trzy punkty orientacyjne.

@ WP_2
WP_1

l WP_3

Rysunek 15.2: WP_1: pozycja poczatkowa, WP_2: punkt przej$ciowy, WP_3: pozycja podnoszenia, 0: prze-
szkoda.

Robot zatrzyma sie przy kazdym punkcie orientacyjnym przed kontynuowaniem ruchu, jesli nie
inne ustawienia nie zostang zmienione. Dla tego zadania zatrzymanie sie przy WP_2 nie jest opty-
malne, poniewaz ptynne przej$cie wymaga mniej czasu i energii, a zarazem spetnia wymagania.
Dopuszczalne jest nawet, aby robot nie dotart doktadnie do potozenia WP_2, o ile przejscie z
pierwszej trajektorii na drugg zostanie przeprowadzana w poblizu tego potozenia.

Mozna unikngé zatrzymania sie w potozeniu WP _2, konfigurujgc mieszanie dla punktu orientacyj-
nego i umozliwiajgc robotowi obliczenie ptynnego przejscia do kolejnej trajektorii. Podstawowy
parametr mieszania to promien. Jesli robot miesci sie w promieniu mieszania punktu orienta-
cyjnego, moze rozpoczgac¢ przejscie i odchyli¢ sie od pierwotnego toru. To umozliwi szybszy i
ptynniejszy ruch poniewaz robot nie bedzie musiat zwalnia¢ ani przyspieszac.

Parametry mieszania Wiele parametrow poza punktami orientacyjnymi ma wptyw na trajekto-
rie mieszania (zob. rys. 15.3):
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* Promien mieszania (r)
+ Poczatkowa i koricowa predko$¢ robota (odpowiednio w potozeniu p1 i p2)

+ Czas ruchu (np. jesli okreslony czas trajektorii zostanie ustawiony, wptynie on na poczat-
kowa/koricowa predkosé robota)

- Typ trajektorii, od ktdrej i do ktdrej robot ma przej$¢ (RuchL, RuchJ)

/ 7 \
wp_1 ! \
O — _ WP_2 |

\ !
\ /
pl \ /
N e

~ -
~ _{_ -

® o 3

Rysunek 15.3: Mieszanie WP_2 z promieniem r, pozycja poczatkowa przejscia p1, pozycja koricowa mie-
szania p2. 0 jest przeszkoda.

W przypadku ustawienia promienia mieszanego trajektoria ramienia robota zmienia sie wokét
punktu orientacyjnego, co pozwala ramieniu nie zatrzymywac sie w tym punkcie.

Fragmenty mieszania nie mogg sie naktadaé, wiec nie mozna ustawi¢ promienia mieszanego
naktadajgcego sie na promien mieszany poprzedniego lub nastepnego punktu orientacyjnego,
zgodnie zrys. 15.4.

| WP_2 \

Rysunek 15.4: Naktadanie sie promienia mieszania zabronione (*).
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Warunkowe trajektorie mieszania Trajektoria mieszania jest uzalezniona od punktu orienta-
cyjnego, w ktérym jest ustawiony promien mieszania i kolejnej trajektorii mieszania w drzewie
programu. W programie na rys. 15.5 mieszanie wokot WP_1 jest uzaleznione od WP_2. Konse-
kwencje powyzszego sg bardziej widoczne, gdy mieszanie w tym przypadku odbywa sie wokot
WP_2. Istniejg dwie mozliwe pozycje korncowe. Robot, aby okresli¢ kolejny punkt orientacyjny do
ktérego ma mieszaé musi oceni¢ biezacy odczyt z czujnika digital_input[1] juz na etapie
wkraczania w promien mieszania. To oznacza, ze wyrazenie jeéli...to (lub inne wyrazenia nie-
zbedne do okreslenia punktu odniesienia, np. zmienne punkty orientacyjne) zostaje przeanalizo-
wane przed dotarciem do punktu WP_2, co jest nieco sprzeczne z intuicjg, jesli bra¢ pod uwage
sekwencje programu. Jesli punkt orientacyjny jest punktem zatrzymania po ktérym nastepuje
wyrazenie poréwnawcze, ktére ma okresli¢ kolejny punkt orientacyjny (np. polecenie we/wy),
wyrazenie zostaje wykonane po zatrzymaniu ramienia robota w tym punkcie orientacyjnym.

RuchL ; j
WP_I LA
WP_1 (mieszanie) E /
WP_2 (mieszanie)
jesli (digital_input[1]) to
WP_F_1
inny
WP_F_2

WP_F_2

Rysunek 15.5: WP_I to poczatkowy punkt orientacyjny. Istnieja dwa mozliwe koricowe punkty orienta-
cyjne, WP_F_1 i WP_F_2, w zaleznosci od wyrazen warunkowych. Wyrazenie warunkowe jesli zostaje
przeanalizowane, gdy ramie robota wejdzie w drugi obszar mieszania(*).

WP_3

Rysunek 15.6: Ruch i mieszanie w przestrzeni przegubdw (RuchJ) — przestrzeni kartezjanskiej (RuchL).
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Trajektorie mieszania W zaleznosci od typu ruchu (np. RuchL, RuchJ lub RuchP) generowane
sg rézne trajektorie mieszania.

+ Mieszanie w RuchuP Podczas mieszania w RuchuP pozycja mieszania podaza po tuku
ze statg predkoscia. Orientacja miesza sie z ptynng interpolacjg w miedzy dwoma trajek-
toriami. RuchJ lub RuchL mozna zmiesza¢ z RuchemP. W takim przypadku robot uzywa
mieszania tuku kotowego RuchuP i interpoluje predkos$¢ obu ruchéw. Nie mozna zmiesza¢
RuchuP z Ruchemd lub RuchemL. Zamiast tego, ostatni punkt orientacyjny RuchuP jest
uznawany za punkt zatrzymania bez mieszania. Nie mozna wykona¢ mieszania, jesli obie
trajektorie sg ustawione wzgledem siebie pod katem ok. 180 stopni (kierunek odwrotny),
poniewaz tworzy to tuk kotowy o bardzo matym promieniu, po ktérym robot nie moze po-
dazac¢ ze statg predkoscia. Powoduje to wyjatek podczas wykonywania w programie, ktéry
mozna skorygowac poprzez dostosowanie punktow orientacyjnych w taki sposéb, aby two-
rzyty mniej ostry kat.

+ Mieszanie zawierajace RuchJ Mieszanie RuchuJ powoduje powstanie ptynnej krzywej w
przestrzeni przegubéw. Dotyczy to mieszania z RuchuJ do Ruchud, z RuchuJ do RuchuL
oraz z RuchuL do RuchuL. Mieszanie powoduje powstanie ptynniejszej i szybszej trajektorii
w poréwnaniu do ruchOw bez mieszania (zob. rysunek 15.6). Jesli do okreslania pro-
filu predkosci stosowane sg predkos¢ i przyspieszenie, podczas mieszania zachowany zo-
staje promien mieszania. Jesli do okreslania profilu predkosci obu ruchéw stosowany jest
czas zamiast predkosci i przyspieszenia, trajektoria mieszania odpowiada trajektorii orygi-
nalnego Ruchud. Jesli oba ruchy sg ograniczone czasowo, funkcja mieszania nie zapisuje
czasu.

+ Mieszanie w RuchulL Podczas mieszania w Ruchul pozycja mieszania podaza po tuku ze
statg predkoscia. Orientacja miesza sie z ptynng interpolacjg w miedzy dwoma trajekto-
riami. Robot moze zwolni¢ podczas pokonywania trajektorii przed wykonaniem ruchu po
tuku kotowym, aby unikngé¢ bardzo duzych przyspieszen (np. jesli kat miedzy dwoma tra-
jektoriami wynosi ok. 180 stopni).
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Wzgledny punkt orientacyjny

Zmienne

1 v Program robota
\ Szablony 2 9« RuchP

Punkt orientacyjny

Pozycja wzgledna v

Szukaj 3 Ol itz Punkt_orlentacy G

4 % ¥ Ruch po okregu
Sita 5 © PunktPrzez_1 . ; . Cdlesl

= Ruch wzgledny, dany r6znica pomiedzy pozycjami od i do odleglose
Paletyzacja 6 @ PunktkKohcowy 1
Od punktu do purictu
e —— 7 = Ustaw P o 0.0 mm
2 . Ust: kt Ust kt

przenosnika 8 B Czekgy Staw pun | staw punl |

9 @ Wyskakugce okno Kat

179.4 ¢

@ Uzyj wspdlnego promienia mie.
O Mieszaj z promieniem

25

16 L. Wiwotanie

17 &= zmienna_2+=2 * force()
18 ¢ b jezel

19 =| <pusty

20 & Skrypt

21 % Przelgcznik ...

22 ™ li~zrik czac 1 v Dodaj Az
Vo XKBRE=

O Normalny or C— 1 0%

000

@ Uzyj parametrdw wspdlnych

o Predkos¢ narzedzia 250
Przyspieszenie narzedzia 1200
QOcaza 2,0

Symulacia .

Punkt orientacyjny, ktérego pozycja jest podana wzgledem poprzedniej pozycji ramienia robota,
na przyktad ,dwa centymetry w lewo”. Pozycja wzgledna jest zdefiniowana jako réznica pomie-

dzy dwoma podanymi pozycjami (od lewej do prawej).

Uwaga: powtarzane wykorzystanie pozycji wzglednych moze przesungc¢ ramie robota poza jego

przestrzen robocza.

Odlegtoscig jest tutaj odlegtosc¢ kartezjariska pomiedzy punktem TCP w dwdch pozycjach. Kat
okresla, jak bardzo zmienia sie orientacja TCP pomiedzy dwoma pozycjami. Doktadniej méwiac,

chodzi o dlugos¢ wektora obrotu opisujgcg zmiane orientaciji.

Zmienny punkt orientacyjny

Zmienne

'

Pozycja zmienna v

Ruch

1 . A

Y Program robota Punkt orientacyjny

Pu_nkt . 2 @ b RuchP
orientacyjny 3 ® Punkt_orientacy Przesuri robata do pozycji zmiennej
Kierunek 4 ® Zmienna L
Czekaj 5 @ ¥ Ruch po okregu

6 © PunktPrzez_1
Ustaw 7 @ PunktkKohcowy 1
Wyskakujace 8 - Ustaw
okno 9 B Czekg
Zatrzymaj 10 @ Wyskakuace okno
Komentarz 1 1! b

12
Folder 13

@ Uzyj wspdlnego promienia mie...

> Szablony O Mieszaj z promieniem
= = o 25

17 L. Wiwotanie

18 &= zmienna_2:=2 * forca()
19 ¢ b jezel
20 - <pusty
21 & Skrypt

. Prrobac il

55 Y [ + | Dodajaz
23S XBRT ]

O Normalny °r —— .00 %

@ Uzyj parametr éw wspdlnych

O Predkos¢ narzedzia 250
Przyspieszenie narzedzia 1200
O cza 2,0

000

Punkt orientacyjny, ktérego pozycja zostata podana jako zmienna, w tym przypadku obliczona_poz.

Zmienna musi stanowi¢ postawe, na przyktad
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var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Pierwsze trzy odpowiadajg x,y,z, a ostatnie trzy stanowig
informacje o orientacji podang w postaci wektora obrotu zdefiniowanego przez wektor rx,ry,rz.
Dtugos¢ osi to kat obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla os, dookota ktérej dokonuje
sie obroét. Pozycja jest zawsze podawana wzgledem uktadu odniesienia albo uktadu wspétrzed-
nych zdefiniowanego przez wybrang ceche. Jesli promierh mieszania jest ustawiony w ustalo-
nym punkcie orientacyjnym, a poprzedzajgce go i nastepujgce po nim punkty orientacyjne sa
zmienne lub jesli promien mieszania jest ustawiony w zmiennym punkcie orientacyjnym, wtedy
promien mieszania nie bedzie sprawdzany pod kgtem naktadania sie (patrz 15.5.1). Jesli po
uruchomieniu programu promien mieszania naktada sie na punkt, robot zignoruje go i przejdzie
do nastepnego.

Na przyktad w celu przesuniecia robota o 20 mm wzdtuz osi z narzedzia:

var_1=p[0,0,0.02,0,0,0]
RuchL
Punkt orientacyjny_1 (zmienna pozycja):

Uzyj zmiennej=zm_1, Funkcja=Narzedzie

15.5.2 Kierunek

Wezet programu Kierunek okresla ruch wzgledem osi funkgji lub punktéw TCP. Robot porusza
sie po $ciezce okreslonej przez wezet programu kierunku do czasu zatrzymania tego ruchu przez
warunek Do.

—f

<beznazwys>
default_1*

Ur laga  Ruch Wefwy  Daienrik ©
Ruch
e 1 ¥ Program robota Kierunek
Punkt 2 ¢ & RuchL ini ’
N - Robot wylkona ruch liniowy, wzglednie wobec wybranego uldadu
GOl 3 ? ¥ Kierunek: Baza X+
Kierunek 4 » A
5 Uldad Kierunel
Czekaj @ Uzyj uldadu wspdl. @
W O (O wektor kierunku
Wyskakujace
okno
Zatrzymaj
Komentarz 1 "
Folder
@ Uzyj parametréw wspdlnych
> Szablony QO Prediosé narzedzia
Przyspieszenie narzedzia
Dodaj Az

Symulacja .

Dodawanie ruchu ukierunkowanego

1. W sekcji Podstawowe dotkngé przycisku Kierunek, aby doda¢ ruch liniowy do drzewa pro-
gramu.

2. W polu Kierunek w obszarze Funkcja nalezy zdefiniowaé ruch liniowy.

Zatrzymywanie ruchu ukierunkowanego

1. W polu Kierunek dotkng¢ przycisku Dodaj warunek Do, aby zdefiniowa¢ i dodac¢ kryteria
zatrzymania do drzewa programu.
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Mozna dodaé ustawienie wektora kierunku dla pozycji Predkos¢ narzedzia oraz Przyspieszenie
narzedzia, aby zdefiniowac kierunek wektora ruchu liniowego i umozliwi¢ takie zaawansowane
zastosowania, jak:

+ definiowanie ruchu liniowego wzgledem wielu osi funkgc;ji

+ obliczanie kierunku jako wyrazenia matematycznego

Funkcja Wektory kierunku definiuje niestandardowe wyrazenie kodu, ktérego rozwigzaniem jest
wektor jednostki. Przyktadowo wektory kierunku o wartosci [100,0,0] i [1,0,0] majg doktadnie
ten sam wplyw na robota. Do poruszania nim wzdtuz osi X z zadang predkoscig nalezy uzywac¢
suwaka szybkosci. Wartosci liczb w wektorze kierunku majg znaczenie tylko wzgledem siebie.

Do

Wezet programu Do definiuje kryteria zatrzymania dla ruchu. Robot porusza sie po Sciezce i
zatrzymuje po wykryciu kontaktu. W drzewie programu mozna dodawa¢ wezty Do w obszarze
Wezty kierunku i Wezty punktéw orientacyjnych. Mozna dodac kilka kryteriow zatrzymania do
jednego ruchu. Ruch zostaje zatrzymany po spetnieniu pierwszego warunku Do.

Q _ Grafika Zmienne

Ruch

1 v Program robota Az
Punkt
erfEmss i 2 & e Ruchl Qkredl warunel zatrzymania
YY" 3 ¢ v Kierunek: Baza X+ Robot bedzie sie porusza¢ w wybranym kierunku Az do osiagniecia warunku
Kierunek 4 3 Az zatrzymania
Czekaj
Wyrazenie f(x)
Ustaw
Wyskakujace
okno
. Odlegtosé 9 9
Zatrzymaj glose | W Y
Komentarz 1 "
A
[Feltil=r Kontakt z narzedziem 7
o Do wykrywania zetkniecia zalecana jest predico$¢ narzedzia mniejsza niz 100,0
) Szablony mm/s
Dane wejsciowe na we/wy ‘ '
Vs \
Dodaj Az Dodaj dziatanie C’

23S XBBHT=

Preclkosg¢ ¢

W polu Do mozna zdefiniowaé nastepujace kryteria zatrzymania:

+ Odlegtosé Tego wezta mozna uzywacé do zatrzymania ruchu ukierunkowanego, gdy robot
przesunat sie o okreslong odlegtosc. Predkos¢ zostaje zmniejszona, aby robot zatrzymat
sie doktadnie w wymaganej odlegtosci.

+ Kontakt z narzedziem (zob. 15.5.2) Mozna uzywac tego wezta w celu zatrzymania ruchu,
gdy narzedzie robota wykryje kontakt.

+ Wyrazenie Tego wezta mozna uzywac¢ do zatrzymania ruchu ze wzgledu na niestandar-
dowe wyrazenie programu. Do okreslenia warunku zatrzymania mozna uzywaé funkcji we/wy,
zmiennych lub skryptéw.

+ Wejscie we/wy Mozna uzywac tego wezta w celu zatrzymania ruchu sterowanego sygna-
tem na wejsciu we/wy.
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Do kontaktu z narzedziem

Wezet programu Do kontaktu z narzedziem umozliwia robotowi zatrzymanie ruchu po wykry-
ciu kontaktu z narzedziem. Mozna okresli¢ zwalnianie podczas zatrzymywania oraz cofniecie
narzedzia.

PRZESTROGA:

DomyslIna predkosé ruchu jest zbyt wysoka dla wykrywania kon-
taktu. Wieksza predkosé ruchu wyzwala zatrzymanie ochronne, za-
nim moze zostaé spetniony warunek kontaktu z narzedziem. Aby
unikngé¢ wyzwolenia zatrzymania ochronnego, nalezy zmniejszy¢
predkos¢ ruchu. Na przyktad: 100 m/s.

Ruch
1 s N
Program robota Az - Kontakt z narzedziem ~|
Punkt 2 ¢ & Ruchy
orientacyjn’
I 3 ¢ @ Punkt_orientacy Robot bedzle sie przesuwad AZ do wykrycia uderzenia w narzedzie. Robot zatrzyma
Kierunek 4 ¥ Az do kontaktu: Wycofa] O mm  sie z olreslonym hamowaniem
Czekaj Do wykrywania zetkniecia zalecana jest prediosé narzedzia mniejsza niz 100,0 mmy/s
Ustaw Jesli zostanie dodane dziatanie, bedzie wykonywane po osiggnieciu warunku Az
Wyskakujace
okno
Zatrzymaj & Przesuri do punktu kontaktu —  Odleglos¢
l b Odlegtogd od punktu kontaktu
mm
Folder +
Zatrzymanie robote
) Szablony O Uzyj hamowania domyginego
@ Uzyj hamowania niestandardowego
2000,0 °/s?
¢ ? Dodaj Az Dodaj dziatanie C)
23S XPBEEE

¢ C—l) 100% ° 0 o Sylﬂwa\aqa.

UWAGA:

Funkcja Do kontaktu z narzedziem moze nie dziataé, jesli na za-
montowane narzedzie oddziatujg drgania. Przyktadowo: chwytak
podcisnieniowy z wbudowang pompa moze powodowac¢ szybkie
drgania.

Wezta Do kontaktu z narzedziem mozna uzywac w takich zastosowaniach, i jak Uktadanie w
stos/Pobieranie ze stosu, gdzie funkcja Do kontaktu z narzedziem okresla wysokos¢ uktadanych
przedmiotéw.

Wycofuj sie az do kontaktu
Ustawienia Wycofuj sie az do kontaktu nalezy uzywa¢ w celu ustawienia ramienia robota w
poczatkowym punkcie kontaktu. Mozna ustawi¢ dodatkowy ruch wsteczny, aby robot odsunat
sie od, lub poruszyt w strone, kontaktu. Jest to przydatne w przypadku zamontowania chwytaka
potrzebujgcego wolnej przestrzeni do poruszania sie lub jesli jest wymagana akcja zaci$niecia.
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Dziatanie

Polecenie Dodaj akcje umozliwia dodanie wezta programu, jesli zostat spetniony okreslony wa-
runek Do. Przyktadowo polecenie Do kontaktu z narzedziem moze wyzwoli¢ akcje zaciskania
chwytaka. Jesli nie zdefiniowano zadnej Akcji, program jest wykonywany dalej do nastepnego
wezta programu w drzewie programu.

15.5.3 Czekaj

I lacja R uch ) zierrib - _

Ruch
1 .
Punkt ; ;:.r:gr:f robota Czeka]
LiC| 0 P : " " "
: . Wybierz, co ma inicjowac kolejne dziatanie robota;
orientacyjny 3 @® Punkt_orientacy
Kierunek 4 - Ustaw
O Bralk oczekiwania
Czekaj 5 B Czekg
Ustaw O Czekaj selkundy
Wyskakujace O Czekaj na sydnat cyfrowy wejscia |<Wejscie.cyf> v
okno
ol O ceeina
atrzymaj
Komentarz 1 v O Czekaina |
Folder
) Szablony

O Normalny °r — 100 % ° 0 O Syrrw,l\ar:ja.

Polecenie Czekaj wstrzymuje na okreslony czas sygnat I/0 lub wyrazenie. Przy poleceniu Bez
oczekiwania nic sie nie dzieje.

Uwaga: Po uruchomieniu Interfejsu narzedzia komunikacji TCl wejscie analogowe narzedzia
przestaje by¢ dostepne dla polecenia Czekaj na oraz wyrazen.
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15.5.4 Ustaw

Q - Grafika 2Zmienne

¥ Program robota Ustaw

? <k Ruch/ Wybierz dziatanie, jakie robot ma wylonad w tym punkcie programu. Mozna réwniez
@ Punkt_orientacy okregli¢ zmiany dotyczace obcigzenia robota.
= Ustaw

1
Punkt 2
orientacyjny 3

4

Kierunek
O Brak dziatania

O Ustaw wyjscie cyfrowe |<Wyijscie cyf.> A

Czekaj

Ustaw

Wyskakujace O Ustaw wyjscie analogowe
O vstaw
Zatrzymaj O Ustaw pojedynczy impuls
Komentarz ! i O Zwigksz zmienng instalacji o jeden
Folder
[ Ustaw catkowite obcigzenie na
[m]

O Ustaw punkt TCP

2SS XKBRET

O Normalny 1 ——— 100% ° 0 o Symu\a(_\a.

Ustawia wyjscia cyfrowe albo analogowe na zadang warto$¢. Wyjscia cyfrowe mozna réwniez
skonfigurowaé tak, aby wysytaty pojedynczy impuls.

Aby ustawi¢ obcigzenie ramienia robota, nalezy uzyé polecenia Ustaw. Mozna dostosowa¢ ob-
cigzenie, aby zapobiec wigczaniu zatrzymania ochronnego robota, gdy masa na narzedziu jest
inna od oczekiwanego obcigzenia. Jesli aktywny punkt TCP nie powinien by¢ ustawiony jako
srodek ciezkosci, nalezy usung¢ zaznaczenie tego pola wyboru.

Aktywny punkt TCP mozna rowniez modyfikowac¢ przez polecenie Ustaw, zaznaczajac pole wy-
boru i wybierajgc z menu jedno z przesunie¢ punktu TCP.

Jesli podczas pisania programu znany jest aktywny punkt TCP w danym ruchu, mozna wybraé
punkt TCP, dotykajgc pozycji Ruch w menu bocznym po lewej stronie (zob. 15.5.1). Wiecej
informacji o konfigurowaniu nazwanych punktéw TCP (zob. 16.1.1).
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15.5.5 Wyskakujace okno

Ruch
1 -
v Program rosota Wyskakujace okno
Pu[ﬂktt . 2 ¢ b Ruch/
orientacyjn
viny 3 © Punkt_orientacy Wyswietla ponizszy komunikat na ekranie i czeka, az uzytkownik zamknie okno
Kierunek 4 = Ustaw ‘ ‘
Czekaj 5 B Czeka .
6 M Wyskakuace okno Podglad okna wyskakujacego |
Ustaw
Wyskakujace
okno Typ okna wyskakujacego:
Zatrzymaj @ Komunilcat
Komentarz v Q) Ostrzezenie
Folder O Blad

> Szablony

[ Zatrzymaj wykonywanie programu w chwii pojawienia sie tego okna wyskakujacego

O el r ) 100% o 0 O

Okienko wyskakujgce to komunikat wyswietlany na ekranie, gdy program dojdzie do tego pole-
cenia. Mozna wybraé styl komunikatu, zas sam tekst mozna wprowadzi¢ za pomoca klawiatury
ekranowej. Przed kontynuacjg programu robot czeka, az uzytkownik lub operator nacisnie przy-
cisk ,0K" pod okienkiem wyskakujgcym. W przypadku wybrania opcji ,Zatrzymaj wykonywanie
programu” program robota zatrzyma sie po wyswietleniu tego wyskakujgcego okienka.

Uwaga: Komunikaty moga zawieraé maksymalnie 255 znakdw.

15.5.6 Zatrzymaj

Ruch
1 v Program robota zatrzymaj
Punkt 2 ¢ b Ruch)
orientacyjny 3 @ Punkt_orientacy Wylkonywanhie programu zatrzymuje sie w tym migjscu
Kierunek a - Ustaw
Czekaj 5 B Czeka
6 @ Wyskakugce okno
Ustaw 7 O Zatrzyma]
Wyskakujace
okno
Zatrzymaj
Komentarz D
Folder

> Szablony

29SS XBEPBETE

O Normalny T, ¢ —— 100% ° 0 O 5‘;.‘!1‘\‘,‘\&[}8.

Wykonywanie programu zatrzymuje sie w tym miejscu.
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15.5.7 Komentarz

Ruch
1 ¥ Pregram robota Komentarz
Punkt 2 %« Ruch)
orientacyjny 3 ® Punkt_orientacy
Kierunek 4 = Ustaw Wprowadz komentarz:
Czekaj 5 B Czeka |
6 M@ Wyskakugce okno
Ustaw 7 O Zatrzymaj
Wyskakujace 8 #® Komentarz
okno
Zatrzymaj
Komentarz Y
Folder

> Szablony

2SS XKBRET

O Normalny ‘ I ° 0 O

Daje programiscie mozliwos¢ dodania wiersza tekstu do programu. Ten wiersz tekstu nie ma
zadnego wptywu na wykonanie programu.

15.5.8 Folder

Q - Grafika Zmienne

Ruch
uc 1 ¥ Program robota Folder
Pu_nkt . 2 ¢ & Ruch/
SUENiEYY] 3 ® Punkt_orientacy Folder stanowi zbidr wierszy programu
Kierunek 4 -
USBW WprowadZ tekst, ktéry ma by¢ wysSwietlany na drzewie programu:
Czekaj 5 B Czeka
6 @ Wyskakujgce okno Folder
Ustaw 7 O Zatrzymaj
Wyskakujace 8 ® Komentarz
okno 9 ¢ m Folder
Zatrzymaj 10 = <pusty>
Komentarz 1 :
Folder

> Szablony

O Ukryj drzewo programu folderu

¥ S XBERET

O e dlcod¢ r—— 100% ° 0 O

Folder stuzy do porzadkowania i znakowania konkretnych czesci programu, do czyszczenia
drzewa programu oraz zwigkszania czytelnosci i upraszczania nawigacji programu.

Foldery nie majg wptywu na program i jego wykonanie.

e-Series 11-62 Wersja 5.6



15.6 Zaawansowane wezly programu UNIVERSAL ROBOTS

15.6 Zaawansowane wezly programu
15.6.1 Petla

Zaawansowane
1 v Program robota

Petla 2 ¢ [ Ruch/ Petla
[FeilFieE) i _(Bsf;u;ktionsntacy Zaznacz, ile razy ma by¢ wylkonywany program w tej petli
Przypisanie 5 B Czeksl
Jezeli 6 [ Wyskakuigce okno
7 © Zatrzymal @ Zapetla) zawsze
Skrypt 8 ® Komentarz O Petla X razy
Zdarzenie 9 ¢ m Folder Liczba petli Nazwa zmiennej
Watek 10 =| <pusty l:| Petla_1
11 ¢ & Petia

Przelgcznik d 10 b O Zapetli¢, gdy wyrazenie ma wartosé Prawda

Licznik czasu |

Wkrecanie [m}

Pozycja
domowa

O Normalny T ——— 100% ° 0 O Symu\ac_\a.

Zapetla wykonywanie zawartych w niej polecen programu. W zaleznosci od wybranej opciji za-
warte w petli polecenia programu sg zapetlone w nieskonczonos$¢, wykonywane okreslong liczbe
razy albo dopdki podany warunek jest prawdziwy. W przypadku wykonywania petli okreslong
liczbe razy jest tworzona dedykowana zmienna petli (na zrzucie ekranu powyzej nazwanapetla_1),
ktérej mozna uzywaé w wyrazeniach wewnatrz petli. Zmienna petli przybiera kolejne wartosci od
0OdoN —1.

W przypadku wykonywania petli z uzyciem wyrazenia jako warunku zakornczenia oprogramowa-
nie PolyScope udostepnia opcje ciagtego szacowania tego wyrazenia, dzieki czemu wykonywa-
nie ,petli” mozna przerwac¢ w kazdej chwili wykonania, nie czekajgc na zakonczenie iteraciji.

15.6.2 Instrukcja warunkowa if

Instrukcje If oraz If...Else moggzmieni¢ zachowanie robota w zaleznosci od wejs$¢ czujnikow
lub wartosci zmiennych.
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PLEWELELEL T
1 ¥ Program robota

Petla 2 ¢ o Auch Jezeli
PodPro 3 @® Punkt_orientacy W zaleznosci od stanu sygnatu wejéciowego czujnila lub zmienne] programu bedg
2 4 - Ustaw wykonywane kolejne wiersze programu.

Przypisanie 5 B Czeka Je‘zeli‘
Jezeli 6 M Wyskakuagce okno -

7 O Zat [ Sprawdza wyrazenie w sposcb ciagty
Skrypt atrzymaj

8 ® Komentarz
Zdarzenie 9 ¢ m Folder
Watek 0 = <pusty

g 11 9 & Petia b

Przetacznik 12

Licznik czasu 13 e Wywotanie
14 == zmienna_2:=2 * force()

Wkrecanie
15 ¢ b jezel
Pozycja 16 =] <pusty>
domowa e
) Szablony

| Dodaj Inaczejjezeli || Usun Inaczejjezeli |

LA SRS B -] =

O Normalny 1 ——— 100% ° 0 O 5;,‘!‘\'\\1\&:2_\'3.

Wybraé¢ warunki w edytorze wyrazen, ktére tworzg wyrazenia przy uzyciu instrukcji I£. Jesli war-
toscig warunku jest Prawda, zostang wykonane wyrazenia wewnatrz tej instrukcji warunkowej
If. Instrukcja warunkowa If moze miec tylko jedno wyrazenie Else. Nalezy uzy¢ polecen Dodaj
ElseIf i Usua ElselIf, aby dodawacé i usuwac wyrazenia Elself.

Wybraé Stale sprawdzaj wyrazenia, aby umozliwi¢ ocene instrukcji If, ElseIf i Loop pod-
czas wykonywania zawierajgcych je linii. Jesli wyrazenie w instrukcji warunkowej If zostanie
ocenione jako Fatsz, wykonywane sg wyrazenia ElseIf lub Else.

UWAGA:

Jesli w wyrazeniu If lub wyrazeniu Petla z opcjg Stale
sprawdzaj wyrazenia Sg punkty orientacyjne, mozna dodac in-
strukcje stopj () lub stopl () za wyrazeniem, aby delikatnie wyha-
mowac¢ ramie robota. Ma to zastosowanie dla obu polecen: If oraz
Petla (zob. rozdziat 15.6.1).
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15.6.3 PodProgram

1 ¥ Program robota PodProgram_1
it 2 = Spuety= Podprogram moze wskazywad zaréwno plik na dysku, jak | zawierac
PodProg 3 Y. PodProgram_1 sie W tym programie.
P &l —l=) <pusty> Pli podprogramu
Przypisanie

<Nie wybrano pliku>

Jezeli Pa—
Zataduj plik

Skrypt
Zdarzenie
Watek
Przetgcznik d
Licznik czasu
Wkrecanie

Pozycja
domowa

| Zapisz podprogram || Wyczys$é podprogram

O Zapewnij aktualizacje pliku podprogramu za pomoca tego programu

O Ukryj drzewo poedprogramu

t B B-Nal o N =l g==

O Normalny ) c——— JI3 o 0 O

Podprogram moze przechowywac¢ fragmenty programu potrzebne w kilku miejscach. Podpro-
gram moze by¢ oddzielnym plikiem na dysku oraz moze by¢ ukryty w celu ochrony przed jego
przypadkowymi zmianami.

Wywotanie PodProgramu

Zaawansowane
1 v Program robota

Wywotanie podprogramu

Petla 2 ¢ [ Ruch/
PodProg 3 © Punkt_orientacy Wyblerz podprogram, ktéry ma by¢ wywotany w tym punkcie wylonywania programu.
4 = Ustaw
Praypisanie 5 g ooy [Brak ~]
Jezeli 6 @ Wyskakuace okno
7 O Zatrzymaj
Skrypt 8 ® Komentarz
Zdarzenie 9 ¢ m Folder
Watek 10 =| <pusty
4 11 ¢ & Petia I
Przelgcznik 10 = vy s

Licznik czasu 13 e Wywotanie
Wkrecanie

Pozycja
domowa

RSSO KBBRTE

O Normalny ) —100% ° 0 O

Wywotanie podprogramu spowoduje wykonanie wierszy programu w podprogramie, a nastepnie
powr6t do nastepnego wiersza.
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15.6.4 Przypisanie

fault

rogram robota . . Z il - -
Przypisanie ré O__Wyrazeme -

Petla 2 ¢« Ruch/
3 ® Punkt_orientac,
PodProg ’ Usta - v Przypisuje wartosé wyrazenia wybranej zmienng
- Ustaw
Przypisanie 5 B Czeka Zmienna Wyrazenie
o 6
Jeseli ° E ;\/ytskam?ce okro |zmienna,2 v | = | 2 * force()
atrzymaj
Skrypt
e 8 #® Komentarz
Zdarzenie 9
Watek 10
q 11 I

Przetqcznik 12

Licznik czasu 13 L. Wywotanie

== i =
Wkrecanie 14 = Zmienna_2:=2 * force()
Pozycja
domowa

O el ) c— J3 ° 0 o

Przypisuje wartosci zmiennym. Przypisanie powoduje umieszczenie obliczonej wartosci z pra-
wej strony w zmiennej znajdujagcej sie z lewej strony. Moze to by¢ przydatne w ztozonych pro-
gramach.

15.6.5 Skrypt

s ony. S twér:

rogram robota B
Petla 2 @ « Ruch/ Kod skryptu

PodProg 3 © Punkt_orientacy Ponizej mozna wprowadzic tekst, ktdry zostanie wykonany jako lkod skryptu przez
4 = Ustaw sterownik UR
Przypisanie 5 B Czeks
Jezeli 6 M Wyskakugce okno
7 O Zatrzymaj
Skrypt
o 8 ® Komentarz
Zdarzenie 9 ¢ m Folder
Watek 10 =] <pusty
4 11 % 2 Petia 3

Przetqcznik 12

Licznik czasu 13 e Wi
14 5= zmienna_2=2 * force()
15 9 b jeZel
Pozycja 16 =
domowa

Wkrecanie

17 B Skrypt

TR AR Nl =
¢ C—) 100% ° o o

Pred

©) vormany

Nastepujace opcje sg dostepne na liscie rozwijanej w obszarze polecenia:

+ Linia pozwala napisaé pojedyncza linie kodu URscript za pomoca edytora wyrazen ( 15.1.4)

+ Plik pozwala zapisywac, edytowac lub tadowac pliki URscript.

Instrukcje dotyczace pisania kodu URscript sg dostepne w podreczniku skryptéw w witrynie in-
ternetowej pomocy technicznej (http://www.universal-robots.com/support).
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Funkcje i zmienne deklarowane w pliku URscript sg dostepne do uzycia w ramach programu w
PolyScope.

15.6.6 Zdarzenie

Petla

Zdarzenie

Zdarzenie jest podobne do przerwania, jednalc w przypadicu

SUSH, zdarzenia wykonanie programu giéwnego jest kontynuowane, gdy

Przypisanie T wykonywany jest réwniez kod zdarzenia. Goy zdarzenie jest
wykonywane, nowe zdarzenia nie sg sprawdzane.

PodProg

Sl W zaleznogci od stanu sygnalu wejsciowego czujnika lub zmiennej
Skrypt programu bedg wykonywane kolejne wiersze programu
Zdarzenie

Watek

Przetacznik d t

Licznik czasu
Wkrecanie

Pozycja
domowa

O Normalny T ( C—— 100% ° 0 O S;,‘rru,nar:_\a.

Zdarzenia mozna uzy¢ do monitorowania sygnatu wejsciowego i wykonywania pewnego dzia-
tania lub ustawienia zmiennej, gdy sygnat wejsciowy osigga poziom wysoki. Na przyktad w ra-
zie osiggniecia poziomu wysokiego przez sygnat wyjsciowy program zdarzenia moze odczekaé
200 ms, po czym przywrécié niski poziom. Moze to znacznie uprosci¢ kod programu w przy-
padku, gdy jest wyzwalany z maszyny zewnetrznej w sposéb narastajacy, a nie wysokim pozio-
mem na wejsciu. Zdarzenia sg sprawdzane w kazdym cyklu kontrolnym (2 ms) .

15.6.7 Watek

Q _ Grafika Zmienne

1 v Program robota
Petla 2" L= <pusty> Watek
PodPro 3 M Watek_1 qutek stanowi program réwno\egry, ktéry jest rea\i’zowany razem z programem
9 4 = < ich agtéwnym, Watelk moze wykonywac funkcje sygnatéw wefwy, oczekiwac na sygnaty
Przypisanie - oraz ustala¢ zmienne.
Jezeli Jest przydatny do kontrolowania innych maszyn podczas pracy robota.
Skrypt
Zdarzenie
Watek
A I
Przetacznik

Licznik czasu
Wkrecanie

Pozycja
domowa

& Zapetla w nieskoriczonasé

' . 9 C‘ x |! o : O Sledz wylonywanie programu

O Normalny r — 100% ° 0 O Syrrw.t\atja.

Watek jest procesem réwnolegtym do programu robota. Watek moze stuzy¢ do kontrolowania
maszyny zewnetrznej niezaleznie od ramienia robota. Watek moze sie komunikowa¢ z progra-
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mem robota za pomocg zmiennych i sygnatéw wyjsciowych.

15.6.8 Wkrecanie/wykrecanie $rub

Wezet programu Wkrecanie/wykrecanie srub gwarantuje tatwy sposéb dodawania zastosowan
zwigzanych z wkrecaniem/wykrecaniem $rub dla zamocowanego wkretaka. Konfiguracje wkre-
taka oraz jego potgczen z robotem mozna wykonac¢ w karcie Instalacja (zob. 16.1).

Q Polecenie Grafika Zmienne

1 ¥ Program robota .
Petla 2 % v Wkrecanie Wkrecanle

3 9 P A
et 4 ® 'Ponize] dodaj dziatania dla tego Wiretel Okreslone przez uzytiownika
Przypisanie v Wejiwyj startu oraz TCP muszq by¢ zdefiniowane w instalacji
Jezeli Kierunek
Skrypt O Dokrecanie
Zdarzenie O Luzowarie
Watek

A I

Przetacznik
Licznik czasu 0O Wiacz punkt poczatkowy
Whkrecanie
Pozycja Proces

domowa
[ Podazaj za éruba, stosujac

<
"bc’xl!m_ + | Dodaj Az

o Wytacz zasilanie Symulacja .

Dodawanie wezta Wkrecanie/wykrecanie srub

1. W gornym obszarze ekranu dotkngc¢ przycisku Program.

2. W obszarze Zaawansowane dotkng¢ opcji Wkrecanie/wykrecanie srub.

3. Wybra¢ opcje Dokrecanie, aby narzedzie podazato za $rubg w kierunku jej dokrecania (do
$rodka) lub wybraé¢ opcje Luzowanie, aby narzedzie podazato za $rubag w kierunku jej od-
krecania (na zewnatrz). Ten wybér wptywa tylko na ruch robota podgzajacy za $rubg oraz
jego obliczenia pomiarowe.

4. W polu Wybér programu mozna wybra¢ program wkretaka w zaleznosci od sygnatéw Wy-
bor programu w obszarze Instalacja.

5. Wybraé opcje Wiacz punkt poczatkowy, aby doda¢ RuchL do drzewa programu wykony-
wany, gdy wkretak jest juz uruchomiony.

Wybra¢ opcje Wiacz obstuge bledéw maszyny, aby w razie koniecznosci dodac¢ srodek za-
radczy do drzewa programu przed rozpoczeciem akcji wkrecania/wykrecania $rub.

Wybieranie opcji Podazaj za Srubg w obszarze Proces wptywajacej na akcje wkrecania/wykrecania
Srub w nastepujacy sposdb:

+ Sita: Wybra¢ Sita, aby zdefiniowac¢ site wywierang na srube. Nastepnie wybra¢ opcje Limity
predkosci, aby robot poruszat sie z tg predkoscia, dopdki nie dotknie Sruby.

PRZESTROGA.:

Umiescic¢ koncowke wkretaka powyzej sruby przed rozpoczeciem
programu wkrecania/wykrecania srub. Wywieranie sity na $rube
moze wptyngé na wydajnos$¢ programu wkrecania/wykrecania
srub.
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+ Predkosé: Wybraé statg Predkosé narzedzia oraz Przyspieszenie dla robota, z jakimi be-
dzie podazat ze $ruba.

+ Wyrazenie: Podobnie, jak w przypadku polecenia If (zob. 15.6.2), wybraé opcje Wyraze-
nie, aby opisa¢ warunek, zgodnie z ktérym robot podaza ze sruba.

Wkrecanie/wykrecanie srub do

Wezet programu wkrecania/wykrecania srub obejmuje obowigzkowy wezet Do, ktéry definiuje
kryteria zatrzymania dla procesu wkrecania/wykrecania srub.

e uch y ik * i

1 ¥ Program robota Ai
Petla 2 ¢ v Wkrecanie
PodProg E il . . . s - “
4 ®| 'Ponizej dodaj dziatania dia tego Oleresl warunek Az. Robot bedzie wylconywad proces Az do spetnienia olreslonego
Przypisanie 5 ¢ 3 Az : ) warunlu,
Jezeli 6 ® Ponizej dodaj dziatania cla tego Sukces
Skrypt
Zdarzenie
Watek l
A 8 P
Przetacznik Odlegtosé
Wkrecanie
€ Btad
Pozycja
i
) Szablony
< >
= — -+ Dodaj Az
t3s-xmpaz |t

O Wytacz zasilanie [ —— 00% Symulacja .

Mozna zdefiniowac¢ nastepujace kryteria zatrzymania:
+ Sukces: Wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu wykrycia ukonczenia przy uzyciu
wybranej opcji. Mozna doda¢ tylko jeden warunek sukcesu.

+ Btad: Wkrecanie/wykrecanie srub trwa do momentu wykrycia btedu przy uzyciu wybranych
opcji. Mozna dodac wiecej niz jeden warunek btedu.
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Sukces

+ DORZE: Wkrecanie/wykrecanie
$rub trwa do momentu wykrycia
sygnatu DOBRZE z wkretaka.

+ Czas: Wkrecanie/wykrecanie $rub
trwa przez okreslony czas.

+ Odlegtosé: Wkreca-
nie/wykrecanie $srub  odbywa
sie na okreslong odlegtosé.

+ Wyrazenie: Wkreca-

nie/wykrecanie s$rub trwa do
momentu spetnienia warunku
wyrazenia niestandardowego.

Biad

« ZLE: Wkrecanie/wykrecanie $rub
zatrzymuje sie w momencie wy-
krycia sygnatu ZLE z wkretaka.

+ Odlegtosé: Wkreca-
nie/wykrecanie $rub trwa do
momentu przekroczenia okreslo-
nej odlegtosci.

* Przekroczenie czasu: Whkre-
canie/wykrecanie  $rub  trwa
zatrzymuje sie w momencie prze-
kroczenia okreslonego czasu.
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UNIVERSAL ROBOTS

15.6.9 Przetacznik

> Podstawowe
Zaawansowane
1 Program robota

Petla 2 ¢ & Ruch)
PodProg 3 ® Punkt_orientacy
. 5 4 = Ustaw
Przypisanie 5 B Czekal
Jezeli 6 [ Wyskakuigce okno
7 © Zatrzymaj
Skrypt
ol 8 & Komentarz
Zdarzenie 9 ¢ m Folder
Watek 10 = <pusty:

q 11 ¢ & Petla
Przetgcznik 1

Licznik czasu 13 L. Wywotanie
14 2= zmienna_2:=2 * force()

Wkrecanie

15 ¢ b jezeli
Pozycja 16 =]
domowa

17 F Skrypt

> szablony 18 % Przelgcznik

©) vormany

C—) 100% ° 0 O

Q - Grafika Zmienne

Przetacznik

Mozna uzy¢ instrukcji przetqcznika do lcontrolowania przebiegu programu
Moga one zastepowad ztozone instrukcje Jezeli...Inaczejjezeli i testowad
wiele wartosci dla wyrazenia

Przetgcznilc

I
[ Domyéiny przypadek

Przypadel<
EI Przypadelc

‘Brak wyboru v

Symulacia .

Konstrukcja Przypadek przetacznika moze zmieni¢ zachowanie robota w zaleznosci od wejs¢
czujnikéw lub wartos$ci zmiennych. Edytor wyrazen stuzy do opisania warunku podstawowego i
zdefiniowania przypadkdw, przy ktérych robot powinien przej$¢ do polecen podrzednych danego
przetacznika. Jesli warunek zostanie oceniony jako pasujacy do jednego z przypadkow, wyko-
nywane s3 linie wewnatrz segmentu Przypadek. Jesli okreslony zostanie Przypadek domyslny,
to linie bedg wykonywane tylko wtedy, kiedy nie bedzie zadnego innego pasujgcego przypadku.

Kazde polecenie Przetgcznik moze mie¢ kilka Przypadkéw i jeden Przypadek domyslny. Pole-
cenie Switch (Przetgcznik) moze mie¢ zdefiniowany tylko jeden egzemplarz dowolnej wartosci
Case (Przypadek). Case (Przypadki) mozna dodawac¢ za pomoca przyciskéw na ekranie. Polece-
nie Przypadek mozna usunac¢ z ekranu dla tego przetacznika.

15.6.10 Licznik czasu

) Podstawowe
Zaawansowane
1 v Program robota
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PodProg 3 © Punkt_orientacy
o 4 = Ustaw
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7 © Zatrzyma
Skrypt
ol 8 #® Komentarz
Zdarzenie 9 ¢ m Folder
Watek 10 Ly
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Przetacznik 1
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Wkrecanie
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Licznik czasu mierzy czas pracy poszczegdlnych czesci programu. Zmienna programu

15.6.11 Pozycja poczatkowa

odsta Q _ Grafika Zmienne
1 v Program robota ~ Pozycja domowa

Petla 2 @ o RuchP Przenies$ do pozycji domowej okreslonej w instalacj

PodProg 3 ® Punkt_orientacy
= 4 # Pozycja domowa Ruch)
Przypisanie 5 ® Zmienna .,
@ Predkosc przegubu °Is
Jezeli 6 9 ¥ Ruch po okregu
vt 7 @ PunktPrzez 1 Przyspieszenie przegubu °fs?
P 8 © Punktioficowy_1 QO Godzina
Zdarzenie 9 = Ustaw
Watek 10 B Czekg
Przefacznik 12 O Zarzymal ™
Licznik czasu 13 ® Komentarz
wki P 14 ¢ m Folder
recanie 15 =] <ousty> Przypisz wyjscie do bezpiecznej pozycji domowej w konfiguracji bezpieczeristwa
r— )
dgzmyg]:la 13 < qu, Bezpieczna pozycja domowa Wyjscia
Nie skonfigurowano Nie przypisano
) Szablony 18 e Wywotanie
19 a= zmienna_2+=2 * force()

20 ¢ b jezel
21 =| <pusty
R _Strvnr

teS - xmpw

o Wytacz zasilanie Precios¢ () 100% o 0 o Symu\aqa.

Wezet pozycji poczatkowej wykorzystuje katy przegubow w celu ustawienia robota we wstep-
nie zdefiniowanej pozycji poczatkowej. Jesli zdefiniowano jako bezpieczng pozycje poczatkowa,
wezet pozycji poczgtkowej jest wyswietlany w drzewie programu jako Pozycja poczatkowa (bez-
pieczna). Jesli pozycja poczatkowa nie jest zsynchronizowana z pozycja bezpieczng, wezet jest
niezdefiniowany.

15.7 Szablony

15.7.1 Paletyzowanie

Paletyzowanie to szablon pozwalajgcy tatwo zaprogramowac zadania paletyzowania i depale-
tyzowania, pobierania i umieszczania czesci (np. z tac, mocowarn itp.) oraz wykonywanie przez
robota powtarzajgcych sie czynnosci dla r6znych elementéw w wielu warstwach o ré6znych wzo-
rach. Mozna tworzy¢ rézne wzory i stosowac je do okreslonych warstw. Miedzy poszczegdlnymi
warstwami mozna réwniez umieszczac przektadki (zob. 15.7.1). Ponadto mozna korzysta¢ z
funkcji w obszarze Wtasciwosci palety, aby tatwo dostosowac¢ uktadanie palet. Aby dowiedzieé¢
sie wiecej o funkcjach, zob. 16.3. Nalezy postepowac zgodnie z sekcjg Tworzenie programu
paletyzowania ponizej, aby korzystaé¢ z szablonu paletyzowania.
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Tworzenie programu paletyzowania

ara 4 -
1 v Program robota Paletyzacja
\ Szableny 2 9 # Palet_1 Y 1

Szukaj S § v Dzialanie przed paletyzowaniem Paletyzowanie umaozliwia robotowi wykenywanie zadar paletyzacji/depaletyzacj, takich
. 4 =| <pust) jalc pobieranie i uktadanie czesci z obszarw i wylkonywanie tych samych czynnosci dia
Sita 5 9 m Wzorce réznych przedmiotdw w wielu warstwach.
Paletyzacja 6 =| <pust)
Sledzenie Y = Warstuy @ paeryzada l
przenosnika 8 9 13 Przy kazdym elemencie QO Depaletyzacia ﬁ
9 = <pust Ty
10 9 ¥ Dziatanie po paletyzowaniu
11 o Wiasciwosci palety
Fl = <pust I
Nazwa Pallet_1 2]
Uldad Baza v
Wysokogé elementu L Imm }
Licznik elementéw Pallet_1_cnt

[ Pamietaj ostatnia lolcalizacje, przedmiotu
Dziatania

[ Dodaj dziatanie przed paletyzowaniermn

f ‘ 9 e 5 ! m : [ [Podaj dziatanie po paletyzowanid

Prediodt Emm—) 100% symuiacia ()

. Nalezy zdecydowag, czy nauczyé funkcji (zob. 16.3) czy uzy¢ podstawy jako ptaszczyzny

referencyjnej.

Na karcie Program w obszarze Szablony dotkngé pozycji Paletyzowanie.

Na ekranie Paletyzowanie wybrac¢ jedng z ponizszych akcji, w zaleznosci od wymogow.
(a) Wybra¢ opcje Paletyzowanie, aby uktadac elementy na palecie.

(b) Wybra¢ opcje Depaletyzowanie, aby usuwaé elementy z palety.

W obszarze Whasciwosci palety ustawi¢ nazwe programu, funkcje (zob. krok 1), wysokosé
obiektu i nazwe licznika elementéw w ramach programu. Wybraé pole Pamietaj lokalizacje
ostatniego elementu, jesli robot ma wznowi¢ dziatanie przy elemencie, z ktérym pracowat,
gdy zostat zatrzymany.

. Na ekranie Paletyzowanie w obszarze Akcje dodac¢ kolejne akcje do wykonania przed lub

po sekwencji paletyzowania, wybierajgc nastepujace pozycje:

(a) Dodaj akcje przed paletyzowaniem: obejmuje akcje wykonywane przed rozpoczeciem
paletyzowania.

(b) Dodaj akcje po paletyzowaniu: obejmuje akcje wykonywane po zakoriczeniu paletyzo-
wania.

W drzewie programu dotkng¢ wezta Wzory, aby okresli¢ wzory dla warstw. Mozna utworzyé
nastepujgce typy wzordw: linia, siatka lub nieregularny (zob. rysunek ponizej). Na tym ekra-
nie mozna wybrag, czy nalezy uwzgledni¢ przektadke miedzy warstwami (patrz 15.7.1).

Dotkng¢ weztéw wzoru w drzewie programu, aby nauczy¢ robota okreslonych pozyciji (np.
punkty poczatkowe/koricowe, narozniki siatki i/lub liczba elementéw). Instrukcje uczenia
zob. 15.5.1. Wszystkie instrukcje musza by¢ uczone w dolnej czesci palety. Aby zdu-
plikowaé wzér, dotkng¢ przycisku Duplikuj wzér na ekranie wezta Wzér, ktéry ma zostac
zduplikowany.

Wersja 5.6

11-73 e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 15.7 Szablony

Linia
Aby nauczy¢ robota pozyciji, nalezy wy-
bra¢ poszczegdlne elementy w drzewie
programu:

+ Start_Iltem_1

+ End_ltem_1
Wstawi¢ liczbe elementéw w sekwen-
cji za pomoca pola tekstowego Ele-
menty w dolnej czesci ekranu.
Siatka
Aby nauczy¢ robota pozyciji, nalezy wy-
bra¢ poszczegdlne elementy w drzewie
programu:

+ Corner_ltem_1
+ Corner_ltem_2
+ Corner_ltem_3
+ Corner_ltem_4

Wstawic liczbe wierszy i kolumn do od-
powiednich pdl tekstowych, aby okre-
$li¢ wymiary wzoru.

Nieregularny

Aby nauczy¢ robota pozyciji, nalezy wy-
bra¢ poszczegdlne elementy w drzewie
programu:

* [tem_1
* [tem_2
* [tem_3

Dotkna¢ przycisku Dodaj element, aby
zidentyfikowaé nowy element w se-
kwencji.

8. W drzewie programu dotkng¢ wezta Warstwy, aby skonfigurowa¢ warstwy sekwencji pa-
letyzowania. Z rozwijanego menu Wybierz wzér wybra¢ wzor dla poszczegdlnych warstw.
Dotkna¢ przycisku Dodaj warstwe, aby doda¢ kolejne warstwy do programu. Warstwy na-
lezy doda¢ w prawidtowej kolejnosci — nie mozna zmieni¢ ich kolejnosci pozniej.

9. W drzewie programu dotkna¢ wezta Przy kazdym elemencie. Wybra¢ opcje domysing (A)
Kreator opcji Przy kazdym elemencie lub (B) Reczna konfiguracja opcji Przy kazdym ele-
mencie. Instrukcje dla kazdej opcji podano ponizej.

(A) Kreator opcji Przy kazdym elemencie Kreator opcji Przy kazdym elemencie pomaga zdefi-
niowac akcje wykonywane przy kazdym elemencie na palecie, np. punkt odniesienia, punkt orien-
tacyjny zblizania, punkt orientacyjny punktu akcji narzedzia oraz punkt orientacyjny wyjscia (opi-
sane w tabeli ponizej). Punkty orientacyjne Zblizanie i Wyjscie kazdego elementu zachowajg te
sama orientacje i kierunek bez wzgledu na orientacje innych elementéw.

1. Dotkng¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.
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2.
3.

Na ekranie Przy kazdym elemencie dotkng¢ przycisku Dale;j.

Dotkngé przycisku Przesun tutaj. Nastepnie przytrzymac przycisk Auto lub uzy¢ przycisku
Recznie, aby przesungé robota do punktu odniesienia. Dotkngé przycisku Kontynuuj. Do-
tkna¢ przycisku Dalej.

Dotkna¢ przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego
zblizania (zob. 15.5.1). Dotkna¢ przycisku Dalej.

Powtdérzy¢ krok 3.

Dotkna¢ przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego
wyjscia (zob. 15.5.1). Dotkna¢ przycisku Dalej.

Dotkng¢ przycisku Zakoncz.

Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezty akcji chwytaka w folderze Akcja narzedzia w drze-
wie programu.
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15.7 Szablony

-
W i

Punkt akcji narzedzia

Punkt orientacyjny punktu akcji narzedzia: lokali-
zacja i pozycja, w ktérej ma byé robot podczas wy-
konywania akcji dla poszczegolnych elementéw w
warstwie. Punkt orientacyjny punktu akcji narzedzia
to domysiny punt odniesienia, jednak mozna go edy-
towac¢ w drzewie programu, dotykajgc wezet punktu
orientacyjnego punktu akcji narzedzia.

Podczas uzywania kreatora punkt odniesienia to
pierwsza pozycja w pierwszej zdefiniowanej war-
stwie na palecie. Punkt odniesienia stuzy do ucze-
nia robota punktu orientacyjnego zblizania, punktu
orientacyjnego punktu akcji narzedzia oraz punktu
orientacyjnego wyjscia dla poszczegdlnych elemen-
téw w warstwie.

Punkt orientacyjny zblizania: pozycja bezkolizyjna
oraz kierunek, ktére przyjmuje robot podczas zbliza-
nia sie do elementu w warstwie.

Ny W
Zblizanie
Akcja narzedzia: akcja, ktérg ma wykonaé¢ przy-
stawka robota dla kazdego elementu.
] “' 1

Akcja narzedzia

I.""".

Wyijscie

Punkt orientacyjny wyjscia: pozycja oraz kierunek,
ktdre przyjmuje robot podczas oddalania sie od ele-
mentu w warstwie.
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(B) Konfiguracja reczna

1. Dotkng¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu.
2. Na ekranie startowym Przy kazdym elemencie dotkng¢ przycisku Konfiguracja reczna.

3. Z rozwijanych menu wybra¢ pozycje Wz6r oraz Punkt odniesienia. Dotkng¢ przycisku Uzyj
tego punktu odniesienia, aby skonfigurowa¢ punkt odniesienia.

4. Przesuna¢ robota do punktu odniesienia, dotykajgc przycisku Przesun tutaj.

5. Dotkng¢ wezta Zblizanie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego
zblizania (zob. 15.5.1). Punkt orientacyjny Zblizanie zachowa te sama orientacje i kieru-
nek bez wzgledu na orientacje innych elementow.

6. Dotknag¢ wezta Przy kazdym elemencie w drzewie programu. Powt6rzy¢ krok 4.

7. Dotkng¢ wezta Wyjscie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego
wyjscia (zob. 15.5.1).

8. Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezty akcji chwytaka w folderze Akcja narzedzia w drze-
wie programu.

Dodawanie przekladki miedzy warstwami w sekwencji paletyzowania

Miedzy warstwami w sekwencji paletyzowania mozna umieszczaé przektadki, takie jak papier
lub styropian. Aby doda¢ przektadki miedzy warstwami, nalezy wykona¢ ponizsze instrukcje:

1. W drzewie programu wybra¢ wezet Wzory.

2. Na ekranie Wzory wybra¢ pozycje Przektadka i zdefiniowa¢ wysokos¢ za pomoca pola
tekstowego Wysokosé przektadki. Jesli wysokos$é nie zostata zdefiniowana, program nie
uruchomi sie.

3. Wybra¢ pozycje Warstwy w drzewie programu. Na ekranie Warstwy wybra¢, miedzy ktérymi
warstwami majg by¢ umieszczone przektadki (przektadki sg umieszczane automatycznie
miedzy kazdg warstwa).

4. Dotknag¢ wezta Przektadka w drzewie programu. Dotknaé¢ pozycji Ustaw przekiadke, aby
nauczyé robota pozycji przektadki.

5. Wybra¢ domyslng opcje (A) Kreator przektadki lub (B) Reczna konfiguracja sekwencji prze-
ktadek. Instrukcje dla kazdej opcji podano ponize;.

Po ukoniczeniu pracy przez kreatora lub jego anulowaniu w obszarze Akcja przektadki zostanie
wys$wietlony szablon. Oprécz folderu Akcja narzedzia w obszarze wezta Akcja przektadki, mozna
wybra¢ jeden z ponizszych folderéw:

+ Podnies przekladke w celu zaprogramowania robota, aby podnosit przektadki podczas pa-
letyzowania

+ Upusé przektadke w celu upuszczania przektadek podczas depaletyzowania
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(A) Kreator przektadki

1.
2.
3.

Dotknag¢ wezta Akcja przektadki w drzewie programu.
Na ekranie Akcja przektadki dotkng¢ przycisku Dale;j.

Dotkngé przycisku Przesun tutaj i przytrzymac przycisk Auto lub uzy¢ przycisku Recznie,
aby przesung¢ robota do punktu przektadki. Dotkng¢ przycisku Kontynuuj. Dotkngc¢ przyci-
sku Dalej.

. Dotknaé przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego

zblizania (zob. 15.5.1). Dotkng¢ przycisku Dale;j.

Powtorzy¢ krok 3.

. Dotkngé przycisku Ustaw punkt orientacyjny, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego

wyjscia (zob. 15.5.1). Dotknag¢ przycisku Dalej.

. Dotkngé przycisku Zakoncz.

. Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezty akcji w folderach Podnies przektadke, Upusé prze-

ktadke oraz Akcja narzedzia w drzewie programu.

(B) Konfiguracja reczna

A wn

o

. Dotkng¢ wezta Akcja przektadki w drzewie programu.

Na ekranie startowym Akcja przektadki dotkngé przycisku Konfiguracja reczna.
Przesunac robota do punktu przektadki, dotykajac przycisku Przesun do punktu przektadki.

Dotknagé wezta Zblizanie w drzewie programu, aby nauczy¢ robota punktu orientacyjnego
zblizania (zob. 15.5.1).

Dotkngé wezta Akcja przektadki w drzewie programu. Powtérzyé krok 3.

. Dotkngé wezta Wyjscie w drzewie programu, aby nauczyé robota punktu orientacyjnego

wyjscia (zob. 15.5.1).

. Mozna teraz doda¢ odpowiednie wezty akcji w folderach Podnies przektadke, Upusé prze-

ktadke oraz Akcja narzedzia w drzewie programu.

Opcje dostosowywania programu paletyzowania

Program paletyzowania mozna dostosowaé¢ w nastepujacy sposoéb:

+ Jesli paleta musi zosta¢ dostosowana lub ustawiona w nowej pozycji po utworzeniu pro-

gramu paletyzowania, wystarczy ponownie nauczy¢ funkcji palety (zob. 16.3), poniewaz
sekwencja paletyzowania jest stata wzgledem funkcji. W wyniku tego wszystkie pozostate
elementy programu sg automatycznie dostosowywane do nowo nauczonej pozyciji.

+ Mozna edytowaé wtasciwosci polecen ruchu (zob. 15.5.1).

+ Mozna zmieni¢ wartosci predkosci i promieni mieszania (zob. 15.5.1).

+ Mozna dodac¢ inne wezty programu do sekwencji Przy kazdym elemencie lub sekwenciji

Akcja przektadki.
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15.7.2 Wyszukaj

Funkcja wyszukiwania uzywa czujnika do okreslenia, czy zostata osiggnieta poprawna pozycja
do uchwycenia lub upuszczenia elementu. Czujnikiem moze by¢ przycisk, czujnik cisnieniowy
lub pojemnosciowy. Ta funkcja jest przeznaczona do pracy ze stosami elementéw o réznej gru-
bosci lub w sytuacji, gdy nie jest znane doktadne potozenie elementéw lub zbyt trudno je zapro-
gramowacd.

Uktadanie w stos Pobieranie ze stosu

v ’ o

a3 Ii 1 Ii

Podczas programowania operacji wyszukiwania do pracy ze stosem nalezy zdefiniowa¢ punkt
poczatkowy s, kierunek stosu d i grubosé¢ elementéw na stosie .

Ponadto nalezy zdefiniowa¢ warunek na wypadek osiggniecia nastepnej pozycji w stosie oraz
specjalng sekwencje programowa, ktéra bedzie wykonywana dla kazdej z pozycji stosu. Dodat-
kowo nalezy poda¢ szybkos¢ i przyspieszenie dla ruchéw objetych operacjg na stosie.

Uktadanie w stos

1 . . .
e Y| Program robota Wybierz rodzaj szukania
2 @ b Ruch) Operacja szukania jest zdefiniowana
Szukai 3 ® Punkt_orientacy
J a - Ustaw A: pozycja poczatkowa
Sita B: Kierunek — PozycjaOd
5 B Czekdl C: kierunelc — PozycjaDo
Paletyzacja 6 M Wyskakuace okno D: grubos¢ elementu
e 7 O Zatrzymaj Wyhbierz pomiedzy odldadaniem na stos lub pobieraniem ze stosu.
8 ® Komentarz

przenosnika
9 ¢ = Folder

10 = <pust)

411 % & Petia b
12 - <pUST)
13 e Wywotanie I I I I
14 5= zmienna_2:=2 * force() L
15 ¢ b jezel
16 - <pust) vc
17 |8 skrypt B G 0
18 | Przeigcznik D[ e A

19 O licznik_czasu_1
20 B Szuka

Odktiadanie na stos Pobieranie ze stosu

O Normalny red ¢ C— | 00% ° 0 O Sy’l‘l‘\u\ﬁqﬁ.

Podczas uktadania w stos ramie robota przemieszcza sie do punktu poczatkowego, a nastepnie
porusza sie w kierunku przeciwnym w celu wyszukania nastepnej pozycji stosu. Po jego znale-
zieniu robot zapamietuje te pozycje i wykonuje sekwencje specjalng. Nastepnym razem robot
rozpoczyna szukanie od zapamietanej pozycji powiekszonej o grubos¢ elementu w danym kie-
runku. Uktadanie w stos jest zakorficzone, gdy wysokos¢ stosu jest wieksza niz pewna zdefinio-
wana liczba lub gdy czujnik wysle sygnat.
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Pobieranie ze stosu

1 ~ . .
¥\ Program robota Pobieranie ze stosu
N Szablony 2 ¢ « Ruch/
Saukaj 3 ® Punkt_orientacy
5 4 = Ustaw
Sita 5 B Czeks
Paletyzacja 6 @ Wyskakujigce okno
5 . 7 © Zatrzymaj Pobieranie ze stosu definiuje sig za pomocg nastepujacych
Sledzenie parametr Gw.
przenosnika 8 @ Komentarz
9 ¢ = Folder A: pozycja poczatkowa
10 - <pLstys B: kierunek — PozycjaOd
~ o C: kierunek — PozycjaDo
1 11 ¢ & Petia b MO D: grubog¢ elementu
oUStY> Dl = A
12 - <pusty>
13 e Wywotanie
14 a= zmienna_2:=2 * force()
15 ¢ b jezeli ...
16 =| <pusty= Nastepna pozycja zostaje znaleziona, gdy:
17 & Skrypt
18 & Przelgcznik ...
19 © licznik_czasu_1 Grubos¢ elementu Parametry wspdlne
20 ? I Pobieranie ze stosu 0.0 ' mm Predkosc narzedzia 250 mm/s
21 ® PozPoczatkowa Przyspieszenie narzedzia 1200 mm/s?

V| [ Sekwencja przed uruchomieni..

Zresetuj do ustawierr domysinych |

[ Sekwencja po zakoriczeniu

@ e X-X-)

Podczas pobierania ze stosu ramie robota przemieszcza sie od punktu poczgtkowego w zada-
nym kierunku w celu wyszukania nastepnego elementu. Dotarcie do kolejnego elementu jest
okreslane na podstawie warunku na ekranie. Kiedy warunek zostaje spetniony, robot zapamie-
tuje pozycje i wykonuje sekwencje specjalng. Nastepnym razem robot rozpoczyna szukanie od
zapamietanej pozycji powiekszonej o grubos¢ elementu w danym kierunku.

Pozycja poczatkowa
Pozycja poczatkowa to pozycja, gdzie rozpoczyna sie operacja na stosie. Jesli pozycja poczat-
kowa zostanie pominieta, stos zaczyna sie w biezgcej pozycji ramienia robota.

Kierunek

v/ Szablony 2 # < Ruchy Kierunek
3 ® Punkt_orientacy
Szukaj 4 - Ustaw Kierunel< jest okreglany za pomoca linii pomigdzy punktem centralnym narzedzia (TCP)
dwbéch punktdw orientacyjnych
Sita 5 B Czekg
| 6 M Wyskakujace okro [ Zatrzyma po 500.0 mm
Paletyzacja
E7) 7 O Zatrzymaj
$ledzenie 5 O Zatrzyma, gdy
przenosnika N
10 -
y 1L 9 2 Peta L
12 -

13 e Wywotanie
14 3= zmienna_2:=2 * force()
15 ¢ b jezeli

16 =| <pusty=

17— & Skrypt

18 & Przefgcznik

19 O licznik_czasu_1 Parametry wspdlne

20 ¢ B Pobieranie ze stosu Predkos¢ narzedzia 10 mm/s
21 @ PozPoczatkowa Przyspieszenie narzedzia 1200 mms?
22 & — Kierunek: h

| Zresetuj do ustawief domysinych |

'R AR Nl =

@ v o e Q@ O

Kierunek jest okreslany przez dwie pozycje i jest obliczany jako réznica pozycji miedzy TCP
pierwszej pozycijg i TCP drugiej pozycji.
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Uwaga: Kierunek nie uwzglednia orientacji punktow.

Wyrazenie nastepnej pozycji uktadania w stos
Ramie robota porusza sie wzdtuz wektora kierunku, ciggle oceniajac, czy zostata osiggnieta na-
stepna pozycja stosu. Jesli wartoscig wyrazenia bedzie Prawda, zostanie wykonana sekwencja
specjalna.

»Przed uruchomieniem”

Opcjonalna sekwencja Przed uruchomieniem jest wykonywana przed samym rozpoczeciem
operacji. Mozna jej uzy¢ do czekania na sygnaty gotowosci.

»Po zakonczeniu”
Opcjonalna sekwencja Po zakohiczeniu jest wykonywana po zakonczeniu operacji. Moze ona
stuzy¢ do sygnalizacji uruchomienia ruchu przenosnika w celu przygotowania sie do nastepnego
stosu.

Sekwencja pobierania/umieszczania

Sekwencja pobierania/umieszczania jest specjalng sekwencjg programu wykonywanag przy kaz-
dej pozycji stosu, podobnie jak w przypadku dziatania w trybie palety . .

15.7.3 Sita

Tryb Sita w robocie zapewnia zgodnos¢ i wymusza 0$ z mozliwos$cig wyboru w przestrzeni ro-
boczej robotéw. Wszystkie ruchy ramienia robota w ramach polecenia Sita beda realizowane w
trybie Sita. Gdy ramie robota porusza sie w trybie sity Tryb Sita, mozna wybra¢ jedng lub wie-
cej osi, w ktdrej ramie robota jest zgodne. Ramie robota jest zgodne z otoczeniem wzdtuz osi
zgodnosci. Oznacza to, ze ramie robota automatycznie dostosuje swojg pozycje, aby uzyskaé
wybrang site. Mozna rowniez sprawic, aby ramie robota samo zastosowato site w srodowisku,
np. do obstugiwanego elementu.

Tryb Sita jest przydatny w przypadku zastosowan, w ktdrych rzeczywista pozycja punktu TCP
wzdtuz uprzednio zdefiniowanej osi nie jest istotna, ale zamiast tego wymagana jest odpowied-
nia sita wzdtuz tej osi. Na przyktad, jesli punkt TCP robota obraca sie wzdtuz zakrzywionej po-
wierzchni albo przy pchaniu lub ciggnieciu obstugiwanego elementu. Tryb Sita obstuguje réw-
niez stosowanie okreslonych momentéw wokdt wezesniej zdefiniowanych osi.

Uwaga: jesli nie ma zadnych przeszkdd na osi, na ktérej ustawiona jest sita inna niz zero, ramie
robota bedzie probowato przyspieszy¢ wzdtuz lub wokét tej osi.

Mimo ze os zostata wybrana jako zgodna, program robota nadal bedzie probowat przemieszczac
robota wzdtuz tej osi. Jednak sterowanie sitg zapewnia, ze ramie robota nadal bedzie zbliza¢ sie
do okreslonej sity.

UWAGA:

Jesli w wyrazeniach If, ElseIf lub Petla jest wezet Sita i zazna-
czono opcje Stale sprawdzaj wyrazenia, mozna dodaé skrypt
zakoncz_tryb_sity () na koncu wyrazenia, aby zakonczy¢ stero-
wanie sita.
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OSTRZEZENIE:

1. Nalezy unika¢ ostrego spowalniania zaraz przed uruchomie-
niem trybu sita.

2. Nalezy unika¢ przyspieszania w trybie sita, poniewaz obniza
to doktadnosé sterowania sita.

3. Nalezy unika¢ ruchéw réwnolegtych do osi zgodnosci przed
uruchomieniem trybu sita.

3 & FUrKL_Orieracy ~
= Sita
v/ Szablony 4 Ustaw - ) Y

5 B Czeky Czes¢ programu pod tym poleceniem sity bedzie wylonywana w trybie sity. W tym
Szukaj ) trybie robot bedzie miat swobode ruchu w kierunlau wybranego ukdadu, aby mozliwe

6 [ Wyskakugce okno byio przylozenie zdefiniowanej sity.
Sita 7 O Zatrzymaj

. 8 @ Komentarz Uktad

Paletyzacja

9 ¢ = Folder Baza v
Sledzenie 10 =| <pusty
przenosni 11 ¢ 2 Peta

12 - <pusty>

B 1, Wywotanie L _F Stta
14 2= zmienna_2:=2 * force() 0.0 N
15 ¢ b jezeli.. 1

15 - <pust)

17 & Skrypt

18 ® Przelgcznik

19 ® licznik_czasu_l1

20 9 B Pobieranie ze stosu

21 ® PozPoczatkowa

22 © = Kierunek

a5 e i SekwencjaChwytania

30 ¢ ¥ Sta « T sity mozna testowad za pomoca ponizszego
przycisku testu w polgczeniu z przyciskiem ruchu Test
b Q K ! m — swobodneqgo na panelu uczenia.
=] —

O Normalny ( C——— 100% ° 0 o Symu\a(_\a.

Wybor funkgcji

Menu Funkcja umozliwia wybér uktadu wspotrzednych (osi), ktéry bedzie uzywany przez robota,
gdy bedzie on pracowat w trybie Sita. Funkcje w menu to elementy, ktére zostaty zdefiniowane

w instalacji, (zob. 16.3).

Typ trybu Sita

Wystepujg cztery rézne typy trybu Sita i kazdy z nich okresla sposéb interpretacji wybranej funk-

cji.

+ Prostota: Tylko jedna o$ bedzie zgodna w trybie Sita. Sita wzdtuz tej osi jest regulowana.
Wymagana sita zawsze bedzie stosowana wzdtuz osi z wybranej funkcji. Jednak w przy-
padku funkgciji linii odbywa sie to wzdtuz ich osiy.

+ Rama: Typ Rama jest przeznaczony do bardziej zaawansowanego uzytku. Mozna tutaj nie-
zaleznie wybiera¢ zgodnos¢ i sity we wszystkich szesciu stopniach swobody.

+ Punkt: Gdy wybrany jest typ Punkt, rama zadania ma 08 y skierowang od punktu TCP ro-
bota w kierunku punktu charakterystycznego wybranej funkcji. Odlegto$¢ pomiedzy punk-
tem TCP robota a punktem wybranej funkcji musi wynosi¢ przynajmniej 10 mm. Nalezy
zwréci¢ uwage, ze rama zadania zmienia sie w czasie wykonywania, poniewaz zmienia sie
pozycja punktu TCP robota. Osie x i z ramy zadania zalezg od oryginalnej orientacji wybra-
nej funkcji.
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* Ruch: Ruch oznacza, ze rama zadania zmienia sie wraz z kierunkiem ruchu TCP. 0$ x ramy

zadania bedzie rzutem kierunku ruchu punktu TCP na ptaszczyzne rozciggajaca sie miedzy
osig x i osig y wybranej funkcji. O$ y bedzie prostopadta do ruchu ramienia robota i bedzie
w ptaszczyznie x-y wybranej funkcji. Moze to by¢ przydatne przy gratowaniu wzdtuz ztozo-
nych $ciezek, gdzie sita musi by¢ prostopadta do ruchu TCP.
Uwaga, gdy ramie robota sie nie porusza: Jesli tryb Sita zostanie uruchomiony przy nieru-
chomym ramieniu robota, nie bedzie zadnych osi zgodnosci, dopoki predkos¢ punktu TCP
nie wzrosnie powyzej zera. Jesli pdzniej ramig robota zostanie ponownie unieruchomione
ciggle w trybie Sita, rama zadania bedzie miata takg samg orientacje jak ostatnim razem,
gdy predkos¢ punktu TCP byta wieksza od zera.

W przypadku trzech ostatnich typéw rzeczywista rama zadania moze by¢ wyswietlona na karcie
grafiki (patrz: 15.3) w czasie wykonywania, gdy robot pracuje w trybie Sita.

Wybor wartosci sity

« Site lub warto$¢ momentu obrotowego dla osi zgodnosci mozna ustawic¢, a ramie robota
odpowiednio dostosowuje swojg pozycje, aby osiggna¢ wybrang site.

+ W osiach niezgodnych ramieg robota porusza sie po trajektorii ustawionej w programie.

W przypadku parametréw liniowych sita jest podana w niutonach [N], a w przypadku parametrow
obrotowych moment jest podany w niutonometrach [Nm].

UWAGA:
Nalezy wykona¢ nastepujgce kroki:

« Zastosowaé funkcje skryptu site_tcp_() w osobnym watku,
aby odczytac rzeczywistg site oraz moment obrotowy.

+ Poprawi¢ wektor skretu, jesli rzeczywista wartos¢ sity i/lub
momentu obrotowego jest nizsza niz ustawiono.

Limity predkosci

Dla zgodnych osi mozna ustawi¢ maksymalng predkos¢ kartezjariskg. Robot porusza sie z tg
predkoscig ze sterowang sitg, dopoki nie napotka kontaktu z jakimkolwiek obiektem.

Testuj ustawienia sity

Przycisk wt./wyt. z oznaczeniem Test przetgcza zachowanie przycisku ruchu swobodnego z tytu
sterownika uczenia z normalnego trybu ruchu swobodnego na testowanie polecenia sitowego.

Gdy przycisk Test jest wigczony i zostanie nacisniety przycisk ruchu swobodnego z tytu sterow-
nika uczenia, robot wykona dziatanie, jakby program osiggnat to polecenie sitowe. W ten spo-
s6b mozna zweryfikowaé ustawienia przed uruchomieniem catego programu. Ta mozliwos¢ jest
szczegolnie przydatna do sprawdzania, czy zgodne osie oraz sity zostaty wybrane prawidtowo.
Wystarczy przytrzymac jedng reka punkt TCP robota i nacisng¢ przycisk ruchu swobodnego
druga reka. Nalezy obserwowaé, w ktérg strone robot moze lub nie moze byé przesuwany. Po
zamknieciu tego ekranu przycisk Test automatycznie wytgcza sie, co oznacza, ze przycisk ruchu
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swobodnego z tytu sterownika uczenia ponownie znajduje sie w zwyktym trybie ruchu swobod-
nego.

Uwaga: Przycisk ruchu swobodnego bedzie dziatat tylko wtedy, gdy zostanie wybrana prawi-
dtowa funkcja dla polecenia Sita.

15.7.4 Sledzenie przenosnika

Funkcja sledzenia przenosnika pozwala ramieniu robota $ledzi¢ ruch maksymalnie dwdch prze-
nosnikéw. Funkcije $ledzenia przenosnika konfiguruje sie na karcie Instalacja (zob. rozdzia%
16.1.10).

Ogdine n 2 n Zos
Ustawienia sledzenia przenosnika

el ‘Conveyor 1 (wytaczony) - ‘

Mocowanie O Wiacz €ledzenie przencgnila

Konfiguracja
we/wy

Zmienne
Rozruch

Ptynne
przejscie
Sledzenie
przenosnika
Wkrecanie

Pozycja
domowa

We/wy
narzedzia

> Fieldbus

O Normalny Pre: (—) 100 % S\,‘mu\aqa.

Wezet programu Sledzenie przeno$nika jest dostepny z poziomu karty Program w menu Sza-
blony . Podczas sledzenia przenosnika w ramach tego wezta dopuszczalne sg wszystkie ruchy,
lecz sg one wykonywane wzgledem ruchu pasa przenosnika. Mieszanie nie jest dozwolone pod-
czas wytgczania sledzenia przenosnika, wiec robot zatrzymuje sie catkowicie przed wykonaniem
nastepnego ruchu.

Sledzenie przenosnika
1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Program.

2. Dotknaé Szablony i wybra¢ opcje Sledzenie przenosnika, aby doda¢ wezet $ledzenia prze-
nosnika do drzewa programu. Wszystkie ruchy wyszczegélnione w wezle $ledzenia prze-
nos$nika odpowiadajg ruchowi przenosnika.

3. W obszarze sledzenia przenosnika na licie rozwijanej Wybierz przenos$nik nalezy wybraé
Przenos$nik 1 lub Przenos$nik 2, aby zdefiniowag, ktéry przenosnik ma by¢ sledzony.

UWAGA:

Jesliw wyrazeniach If, ElseIf lubPetlajest wezetSledzenie prze-
nosnika i zaznaczono opcje Stale sprawdzaj wyrazenia, mozna
dodac skrypt zakoficz_sledzenie_przenosnika() na koncu wyra-
zenia, aby zakonczy¢ sledzenie przenosnika.
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15.8 URCaps
15.8.1 URCap zdalnego punktu TCP i Sciezki narzedzia

URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia umozliwia ustawienie zdalnych punktéw cen-
tralnych narzedzia (RTCP), gdzie punkt centralny narzedzia jest umiejscowiony w przestrzeni
wzgledem podstawy robota. URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia pozwala réwniez
programowac punkty orientacyjne oraz ruchy po okregu i generowac ruchy robota na podstawie
zaimportowanych plikdw $ciezek narzedzi zdefiniowanych w zewnetrznych pakietach oprogra-
mowania CAD/CAM.

URCap zdalnego punktu TCP wymaga zarejestrowania robota przed uzyciem (zob. 11.4).Punkt
RTCP jest przydatny w zastosowaniach wymagajgcych od robota chwytania i przenoszenia przed-
miotéw wzgledem nieruchomego narzedzia. Punkt RTCP jest stosowany razem z poleceniami
RTCP_RuchP i RTCP_RuchPoOkregu do przenoszenia chwyconej czesci ze statg predkoscig,
wzgledem nieruchomego narzedzia.

Urucha Instalacia

) 0Ogdlne R

) Bezpieczenstwo '
Przed uzyciem URCap uruchom sterownik:

> Uktady -
> Fieldbus Status kontrolera: URUCHOMIONY

v URCaps

Remote TCP
& Toolpath

Wybierz ponizej opcje odpowiednig do zastosowania:

Zdalny TCP

| Ruchy sciezki narz. | | Ruchy liniowe/okrezne

Zwyczajny TCP

Ruchy sciezki narz.

O Wytaczenie zasilania Pre (— | 00 % Symulacja .

Podobnie, jak w przypadku standardowego punktu TCP (zob. 16.1.1), punkt RTCP mozna zde-
finiowac i nazwaé w na ekranie konfiguracji na karcie Instalacja. Mozna réwniez wykonac¢ poniz-
sze akcje:

+ dodaé, zmieni¢ nazwe, modyfikowa¢ i usuwaé punkty RTCP;
+ zrozumie¢ domysine i aktywne punkty RTCP;

* nauczy¢ pozycji punktu RTCP;

+ kopiowa¢ orientacje punktu RTCP.

Konfigurowanie punktu RTCP z funkgcji
Konfigurowanie punktu RTCP z wykorzystaniem funkcji umozliwia przesuwanie skokowo robota
wzgledem punktu RTCP, tworzac jednoczesnie punkty orientacyjne RTCP oraz ruchy po okregu
RTCP.

1. Dotkng¢ ikony plusa, aby utworzy¢ nowy punkt RTCP RTCP. Lub wybrac istniejgcy punkt
RTCP z rozwijanego menu.
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2. Dotkngé rozwijane menu Kopiuj wartosci z funkcji punktowej i wybrac¢ funkcje. Potwierdzi¢
wartosci orientacji punktu RTCP, aby dopasowac¢ je do wybranej funkcji.

<beznazwy>
default

s Ru Wl ik

) Ogdlne Remote TCP & Toolpath
Instrukcje

> Uktady

S Fieiab Punktu centralny narzedzia zdalnego lII

Zdefiniowane w odniesieniu do uktadu bazy robota.

L [ jove  ~J[A][F][W

Remote TCP
& Toolpath Pofozenie

Ustaw pozycje za pomocg kreatora

X 0,00 mm

X

Y 0,00 mm z
z 0,00 mm
v %mute TCP
Qrientacja
lkopiuj wartosci z uldadu: O
RY 0,0000 | rad

RZ 0,0000 | rad

Symulacia .

15.8.2 Rodzaje ruchow zdalnego punktu TCP

RTCP_RuchP
Podobnie, jak w przypadku standardowego polecenia RuchuP, polecenie RTCP_RuchP pozwala

zdefiniowac¢ predkos$¢ narzedzia i przyspieszenie ruchéw ramienia robota wzgledem zdalnego
punktu TCP. Zob. 16.1.1.

Ruch po okregu RTCP

Podobnie, jak w przypadku standardowego polecenia Ruch po okregu, polecenie Ruch po okregu
RTCP mozna dodac¢ do polecenia RTCP_RuchP, aby wykonac ruch obrotowy. Zob. 16.1.1.

UWAGA:

Predkos¢ maksymalna ruchu po okregu moze by¢ mniejsza niz
podana wartos$¢. Promien okregu wynosi r, przyspieszenie maksy-
malne wynosi A, a minimalna predko$é nie moze przekracza¢ war-
tosci Ar ze wzgledu na przyspieszenie dosrodkowe.

15.8.3 Punkt orientacyjny RTCP

Podobnie, jak w przypadku standardowych punktéw orientacyjnych, punkty orientacyjne RTCP
pozwalajg narzedziu poruszaé sie liniowo ze statg predkoscig z wykorzystaniem funkcji mie-
szania kotowego. Domyslna wielko$¢ promienia mieszania jest wspdlng wartoscia dla wszyst-
kich punktéw orientacyjnych. Mniejszy promien mieszania spowoduje, ze tor bedzie ostrzejszy.
Wiekszy promien mieszania spowoduje, ze tor bedzie tagodniejszy. Punkty orientacyjne RTCP
sg nauczane przez fizyczne przesuniecie ramienia robota do zgdanej pozyciji.
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Q - Grafika Zmienne
Ruch
1 ¥ Program robota . .
Punkt 2 % 1% RTCP RuchP Punkt orientacyjny zdalnego TCP
QUENEEInY, 3 = RTCPWaypaint_1
Kierunek 4 = RTCPToolpath_1 RTCPWaypoint_1
Czekaj
e r—
Ustaw
Wyskakujace Uzyj wspdlnego . .
okno @ promienia mieszania @ Uzyj parametréw wspéinych
Zatrzymaj O Mieszaj z promieniem O Predkosé narzedzia
Komentarz ¥ 3 Przyspieszenie narzedzia
Folder
) Szablony
+ Ruch po okregu
) URCaps
+ Sciezka narze...

Symulacja .

Uczenie punktow orientacyjnych RTCP
1. Na karcie Program wstawi¢ wezet RTCP_RuchP.

2. W wezle RTCP_RuchP dotkna¢ opcji Ustaw, aby wyswietli¢ ekran Ruch.

3. Na ekranie Ruch uzyé¢ funkcji Tryb uczenia lub Skok w celu ustawienia robota w zgdanym
potozeniu.

4. Dotkna¢ zielony symbol haczyka, aby potwierdzic.

Konfigurowanie punktu orientacyjnego RTCP
Uzy¢ funkcji mieszania, aby robot mégt ptynnie przejs¢ miedzy dwoma trajektoriami. Dotkngé
Uzyj wspéinego punktu mieszania lub Mieszaj z promieniem, aby ustawié¢ promien mieszania
dla punktu orientacyjnego z wezta RTCP_RuchP.

UWAGA:

Nie mozna uzy¢ wezta czasu fizycznego (np. Ruch, Czekaj) jako
elementu podrzednego wezta RTCP_RuchP. Jesli jako element pod-
rzedny do wezta RTCP_RuchP zostanie dodany nieobstugiwany we-
zet, nie bedzie mozna zatwierdzié programu.

15.8.4 Sciezka narzedzia zdalnego TCP

URCap zdalnego punktu TCP i $ciezki narzedzia umozliwia automatyczne generowanie ruchow
robota, utatwiajgc precyzyjne podazanie po skomplikowanych trajektoriach.

Konfigurowanie sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP
1. Wybraé Ruchy $ciezki narzedzia zdalnego TCP na stronie gtéwnej URCap zdalnego punktu
TCP i Sciezki narzedzia, aby wprowadzi¢ przeptyw pracy.

2. Postepowac zgodnie z instrukcjami na karcie Instrukcje.

Funkcja Ruchy $ciezki narzedzia zdalnego TCP wymaga jednego z ponizszych waznych elemen-
tow:
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« Plik $ciezki narzedzia

+ Zdalny TCP

UWC zdalnego punktu TCP

Konfigurowanie sciezki narzedzia za pomoca oprogramowania CAD/CAM

Sciezka narzedzia okre$la orientacje, trajektorie, predko$é lub (predko$¢ posuwu) oraz kierunek
ruchu narzedzia.

1.

Utworzy¢ lub zaimportowa¢ model CAD czesci.

2. Skonfigurowac uktad wspétrzednych czesci (UWC) przypisany do czesci.
3.
4
5

Utworzy¢ $ciezke narzedzia wzgledem UWC w oparciu o funkcje czesci

. Wykonaé symulacje ruchu $ciezki narzedzia, aby sprawdzié, czy spetnia oczekiwania.

. Wyeksportowac $ciezke narzedzia do pliku G-code z rozszerzeniem pliku nc.

Importowanie $Sciezki narzedzia G-code do interfejsu PolyScope

Now

Uruchorr Prograr e h Welwy - o e e
el 1 v Program robota &
Sciezka narzedzia zdalnego TCP
Punkt 2 @ ¥ RTCP_RuchP € 9
QUENIEEVIDYE s = RTCPWaypaint_1
Kierunek 4 — RTCPToolpath_1 RTCPToolpath_1 Staly UWC v
Czekaj Wybierz plik Sciezki nar. Wybierz UWC
- <plik $ciezld narzed... ¥ Uzyj aktywnego UWC w
Wyskakujace Uzyj wspdlnego 5 <
okno © promienia mieszania O Uay prediosci posuwu
" Uzy wspdinej prediosci
Zatrzymaj (O Mieszaj z promieniem ® na;/iadz‘\)a Jpre

Komentarz O Predios¢ narzedzia

Folder
- Uzyj wspdinego
Szabl
~+ Ruch po okregu O Przyspieszenie narzedzia
) URCaps ;.
+ Sciezka narze...

1 Konieczne wybranie pliku Sciezki narzedzia,

Symulacja .

. Zatadowac pliki sciezki narzedzia do katalogu gtéwnego nosnika USB. Pliki sciezki narze-

dzia musza miec¢ rozszerzenie nc.

Wtozyé nosnik USB do sterownika uczenia.

. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ Instalacja, dotkng¢ URCaps, wybra¢ Zdalny punkt TCP

i Sciezka narzedzia, wybraé Ruchy Sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP, a nastepnie wy-
braé Sciezka narzedzia.

Wybra¢ pliki $ciezki narzedzia do zaimportowania do interfejsu Polyscope.

15.8.5 Zdalny TCP

Konfigurowanie zdalnego punktu TCP dla ruchéw sciezki narzedzia

1.
2.
3.

Okresli¢ orientacje narzedzia w pierwszym punkcie orientacyjnym w srodowisku CAM.
Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwycic¢ cze$é chwytakiem.

Wybra¢ lokalizacje zdalnego punktu TCP
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4. Uzy¢ kreatora pozyciji, aby uzyska¢ wartosci dodatnie.

5. Dostosowywac robota do uzyskania zgdanej pozycji czesci podczas zblizania sie do zdal-
nego punktu TCP.

6. Nalezy zaplanowa¢ orientacje narzedzia w pierwszym punkcie orientacyjnym na czesci fi-
zycznej. Uwaga: Dodatni kierunek osi Z powinien wskazywa¢ kierunek przeciwny od po-
wierzchni czesci.

7. Utworzy¢ funkcje ptaszczyzny o tej samej orientaciji, jak zaplanowano w poprzednim kroku.

8. Ustawié orientacje zdalnego punktu TCP, kopiujac wartosci z funkcji ptaszczyzny. Zgdana
pozycja czesci zostanie utrzymana podczas wykonywania $ciezki narzedzia.

15.8.6 UWC zdalnego punktu TCP

Uktad wspoétrzednych czesci (UWC) zdalnego TCP jest nieruchomy wzgledem kotnierza narze-
dzia robota. Na ekranie PolyScope dotkng¢ rézdzki, aby uruchomié¢ kreatora w celu nauki UWC
zdalnego punktu TCP. Mozna uzy¢ dowolnej metody uczenia opisanej ponizej.

<beznazwy> D i E
Werm. G Ewe

default

alsgja | Ruch vejuy e

> Ogdlne Remote TCP & Toolpath
»
Instrukcje Sciezka narzedzia Zdalny TCP _

> Uldady

> Freich Uktad wspétrzednych czeéci zdalnego TCP lIl

e us

_ Zdefiniowane w odniesieniu do ulktadu narzedzia robota.

ML (oo - [(B][+][ @

Remote TCP
& Toolpath Potozenie

X 0,00 mm
Y 0,00 mm
z 0,00 mm
Orientacja
RX 0,0000 rad
RY 0,0000 rad
RZ 0,0000 rad
Naucz, definivjac punkt poczatk . +X 1 kierunek +Y
uldadu U
O\\w'\:‘l:_ ajgc czterech punkt Iniesienia na
I ferzchni czesci
Nastepny € Anulyj

Symulacja .

Konfigurowanie UWC zdalnego punktu TCP
Te metode nalezy stosowa¢, gdy UWC mozna ustawi¢ na powierzchni czesci.

1. Uzy¢ funkcji ruchu swobodnego, aby recznie chwyci¢ czes¢ chwytakiem.

2. Wybra¢ zdalny punkt TCP, aby nauczy¢ punktéw odniesienia. Dla wiekszej doktadnosci na-
lezy tymczasowo skonfigurowac¢ zdalny punkt TCP ostrego obiektu, aby ukoriczy¢ ten pro-
ces uczenia.

3. Przesuna¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat punktu poczatkowego,
dodatniej osi X oraz kierunku dodatniej osi Y UWC na czesci.

4. Dotknac¢ Ustaw, aby zakonczy¢ proces uczenia. Wartosci pozycji i orientacji zostang wypet-
nione automatycznie.

W innych przypadkach nalezy stosowa¢ ponizsza metode.

1. Wybraé trzy lub cztery punkty odniesienia na powierzchni czesci.
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2.

7.

W oprogramowaniu CAD/CAM zarejestrowac¢ wspotrzedne X, Y, Z wybranych punktéw od-
niesienia wzgledem uktadu UWC.

. Uzyé¢ funkciji ruchu swobodnego, aby recznie chwyci¢ cze$é chwytakiem.

Wybraé zdalny punkt TCP, aby nauczy¢ punktéw odniesienia. Dla wiekszej doktadnosci na-
lezy tymczasowo skonfigurowac¢ zdalny punkt TCP ostrego obiektu, aby ukoriczy¢ ten pro-
ces uczenia.

Wprowadzi¢ wspétrzedne pierwszego punktu odniesienia.

. Przesuna¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat pierwszego punktu od-

niesienia na czesci.

Powtdrzy¢ kroki piec¢ i szes¢ dla pozostatych punktéw odniesienia.

Ustawianie zmiennego UWC

W zaawansowanych przypadkach uzytkowania, gdy spojnosé chwytania czesci nie jest wysoka,
mozna ustawi¢ zmienny UWC w celu dostosowania ruchéw $ciezki narzedzia zgodnie z lokali-
zacjg oraz orientacjg czesci wzgledem kotnierza narzedzia robota. Mozna ustawi¢ zmienng po-
stawy powigzang z zewnetrznym czujnikiem, ktéry moze wykrywac¢ lokalizacje oraz orientacje
UWC.

1.

N o o b~

Skonfigurowaé¢ zewnetrzny czujnik wykrywajacy lokalizacje i orientacje UWC. Przekonwer-
towa¢ sygnat wyjsciowy czujnika doprowadzony do ramy kotnierza narzedzia robota.

. Sprawdzi¢, czy UWC jest ustawiony wzgledem czesci, a czujnik zewnetrzny moze wykryé

jego lokalizacje i orientacje.

. W interfejsie PolyScope utworzyé zmienng postawy powigzang z sygnatem wyjsciowym
czujnika zewnetrznego jako zmienny UWC. Nadac¢ jej unikatowg nazwe, np. zmienna_rtcp_uwc_1.

. Wstawi¢ wezet $ciezki narzedzia RTCP.
. W prawym gérnym rogu strony programu z rozwijanego menu wybra¢ Zmienny UWC.
. W rozwijanym menu Wybierz UWC wybra¢ pozycje zmienna_rtcp_uwc_1.

. Utworzy¢ wezet przypisania lub skryptu w celu zaktualizowania pozycji zmienna_rtcp_uwc_1

przed weztem $ciezka narzedzia RTCP.

W ponizszej sekcji objasniono zastosowanie zmiennego UWC w wezle Sciezki narzedzia zdal-
nego punktu TCP.
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Konfigurowanie wezta sciezki narzedzia zdalnego punktu TCP

) Podst Q _ Grafika Zmienne
1 ¥ Program robota

> Szablony 2 @ v Scietkanarzedzia_RuchP Sciezka narzedzia
_ 3 = Toolpath_1
Vv URCaps -
. Toolpath_1 Staty UWC v

Ruch sciezki

narzedzia Wybierz plik Sciezki nar, Wybierz ptaszczyzne ja
Ruch <plik $ciezki narzed... ¥ <uktad ptaszczyzn... ¥
zdalnego TCP

O Uzyj predkosci posuwu

@ Uzyj wspdlnej predkosci
narzedzia

O Predkogd narzedzia

= . Uzyj wspdlinego
+ Sciezka narze. .. @ przyspieszenia narzedzia

O Przyspieszenie narzedzia

1 Konieczne wybranie pliku Sciezki narzedzia

O Wytaczenie zasilania (—— 100% Symulacja .

. Przejs¢ do karty Program i dotkng¢ URCaps.

Wybra¢ Ruch zdalnego TCP, aby wstawi¢ wezet RTCP_RuchP.

Wybraé¢ punkt TCP i ustawié¢ parametry ruchu: predkos$¢ i przy$pieszenie narzedzia oraz
promien mieszania.

Dotkna¢ przycisku +Sciezka narzedzia, aby wstawié wezet Sciezki narzedzia RTCP. Usungé
utworzony domysinie wezet punktu orientacyjnego RTCP, jesli nie jest on potrzebny.

Wybra¢ plik sciezki narzedzia oraz odpowiedni UWC zdalnego punktu TCP z rozwijanych
menu.

. Dostosowac wszystkie parametry ruchu, jesli w przypadku wezta $ciezki narzedzia RTCP

majg by¢ zastosowane inne wartosci.

. Dotkngé przycisku Przesun do pierwszego punktu, aby sprawdzi¢, czy chwycona czes¢

zbliza sie do zdalnego punktu TCP zgodnie z oczekiwaniami.

Przetestowa¢ program w trybie symulacji z niskg predkoscia, aby potwierdzi¢ prawidto-
wos¢ konfiguracji.

UWAGA:

Aby mieé gwarancje, ze ruch robota jest identyczny przy kazdorazo-
wym wykonywaniu $ciezki narzedzia, nalezy doda¢ RuchJ z para-
metrem Uzyj katow przegubdow ustawionym tak, aby przed wyko-
naniem Sciezki narzedzia wykona¢ ruch do ustalonej konfiguracji
przegubdw. Zob. 15.5.1

15.8.7 Zwyczajne ruchy $ciezki narzedzia TCP

Podobnie do konfigurowania $ciezki narzedzia zdalnego punktu TCP, polecenie ruchu Sciezki
narzedzia zwyczajnego punktu TCP wymaga nastepujgcych elementéw:

Wersja 5.6

11-91 e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 15.8 URCaps

« Plik $ciezki narzedzia
+ Zwyczajny TCP
+ Funkcja ptaszczyzny jako UWC

Konfigurowanie i importowanie pliku $ciezki narzedzia

Odbywa sie to w podobny sposoéb do konfigurowania sciezki narzedzia (zob. 15.8.4) iimpor-
towania Sciezki narzedzia (zob. 15.8.4).

Konfigurowanie zwyczajnego punktu TCP
Postepowaé zgodnie z instrukcjamiw 16. 1. 1, aby skonfigurowa¢ zwyczajny punkt TCP. Uwaga:
Sprawdzié, czy dodatnia 0§ Z narzedzia jest skierowana w strone przeciwng do powierzchni
czesci.

Konfigurowanie UWC funkcji ptaszczyzny

1. Utworzy¢ funkcje ptaszczyzny, uzywajac opcji Dodawanie ptaszczyzny lub Uczenie ptasz-
czyzny. Zob. 16.3.4.

2. Ustawi¢ cze$é wzgledem podstawy robota.

3. Sprawdzi¢, czy do tworzenia funkcji ptaszczyzny uzyto prawidtowego UWC. Dla wiekszej
doktadnosci nalezy tymczasowo skonfigurowa¢ zdalny punkt TCP ostrego obiektu, aby
ukonczy¢ ten proces uczenia.

4. Przesung¢ impulsowo ramie robota, aby zdalny punkt TCP dotykat punktu poczgtkowego,
dodatniej osi X oraz kierunku dodatniej osi Y UWC na czesci.

5. Zakonczy¢ proces uczenia i potwierdzi¢ pozycje i orientacje UWC.

Konfigurowanie wezta sciezki narzedzia

1. Przejs¢ do karty Program i dotkng¢ URCaps.

2. Wybra¢ punkt TCP i ustawi¢ parametry ruchu: predkosc¢ i przys$pieszenie narzedzia oraz
promiert mieszania. Wybra¢ opcje Swobodnie obréé narzedzie wokoét osi Z. Nie wybiera¢
tej opcji, jesli narzedzie musi podgzac zgodnie z orientacjg wokét osi Z zdefiniowang w
pliku $ciezki narzedzia.
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3. Dotkngé przycisku +Sciezka narzedzia, aby wstawié¢ wezet $ciezki narzedzia.

4. W rozwijanym menu wybrac¢ plik $ciezki narzedzia oraz odpowiedni UWC (funkcja ptasz-
czyzny).

5. Dostosowaé wszystkie parametry ruchu, jesli w przypadku wezta $ciezki narzedzia maja
by¢ zastosowane inne wartosci.

6. Dotkngé przycisku Przesun do pierwszego punktu, aby sprawdzié, czy narzedzie moze
przemiesci¢ sie do pierwszego punktu sciezki.

7. Uruchomié program w trybie symulacji z niskg predkoscig, aby potwierdzi¢ prawidtowosé
konfiguracji.

UWAGA:

Aby mie¢ gwarancje, ze ruch robota jest identyczny przy kazdorazo-
wym wykonywaniu Sciezki narzedzia, nalezy doda¢ RuchJ z para-
metrem Uzyj katow przegubow ustawionym tak, aby przed wyko-
naniem $ciezki narzedzia wykonaé ruch do ustalonej konfiguraciji
przegubow. Zob. 15.5.1
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16 Karta Instalacja

16.1 Rejestry

Na karcie Instalacja mozna skonfigurowa¢ ustawienia majgce wptyw na ogdlng wydajnos¢ ro-
bota oraz interfejsu PolyScope .

16.1.1 Konfiguracja TCP

Punkt centralny narzedzia (TCP) to punkt w narzedziu robota. Kazdy punkt TCP zawiera infor-
macje o translacji i rotacji wzgledem srodka kotnierza wyjsciowego narzedzia.

Po zaprogramowaniu powrotu do poprzednio zapisanego punktu orientacyjnego robot przenosi
punkt TCP do potozenia i orientacji zapisanej w tym punkcie orientacyjnym. Po zaprogramowa-
niu robota do pracy w trybie ruchu liniowego punkt TCP jest przenoszony w sposob liniowy.

Instalaca | R

\ Ogdine Punkt centralny narzedzia

e mc -
Mocowanie
Konfiguragia ~ Po2vcia
we/wy X 0.0/mm
Zmienne v 0.0/ mm 4
Rozruch z 0.0/ mm
Ptynne
przejscie Orientacja
Sledzenie Jednostki |Weltor obrotu [rad] - ‘
przenosnika X 0.0000 E
Wkrecanie RY 0.0000
dormom
domona RZ 0.0000 FKrea...
We/w!
n:rlzezzia Obciazenie i $rodek ciezkosci Kotnierz narzedzia
Obclaz... lkg O Srodek ciezkodc
> Uktady
> Fieldbus o 00

0.0

N

Normalny

Pozycja
Wspotrzedne X, Y, Z okreslajg pozycje punktu TCP. Kiedy wszystkie wartosci (w tym orientacja)
sg rowne zeru, punkt TCP pokrywa sie z punktem srodkowym kotnierza wyjsciowego narzedzia
i przyjmuje uktad wspotrzednych widoczny na ekranie.

Orientacja
Pola wspétrzednych RX, RY, RZ okreslajg orientacje punktu TCP. Podobnie, jak w przypadku karty
Ruch, rozwijane menu Jednostki nad polami RX, RY, RZ stuzy do wyboru wspétrzednych orientaciji
(zob. 17.3.1).

Dodawanie, zmienianie nazwy, modyfikowanie i usuwanie punktow TCP

Dotkngé przycisku Nowy, aby zdefiniowaé¢ nowy punkt TCP. Utworzony punkt TCP automatycznie
otrzymuje unikatowg nazwe i mozna go wybraé w rozwijanym menu. Aby zmieni¢ nazwe punktu
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TCP, dotkng¢ przycisku otéwka obok menu rozwijanego TCP. Aby usung¢ wybrany punkt TCP,
dotkna¢ przycisku Usun. Nie mozna usung¢ ostatniego punktu TCP.

Translacje i obrét wybranego punktu TCP mozna zmodyfikowaé, wprowadzajgc nowe wartosci
do pola.

Aktywny TCP
Podczas ruchu liniowego robot zawsze uzywa aktywnego punktu TCP w celu okreslenia przesu-
nigcia punktu TCP. Aktywny punkt TCP mozna zmieni¢ za pomoca polecen Ruch (zob. 15.5.1)
lub Ustaw. Na karcie grafiki jest przedstawiona wizualizacja ruchu aktywnego punktu TCP (zob. 15.3).

DomysIny punkt TCP
Domysiny punkt TCP musi by¢ ustawiony jako aktywny TCP przed uruchomieniem programu.
Wybra¢ zadany punkt TCP i dotkngé pozycji Ustaw jako domysiny, aby ustawi¢ punkt TCP jako
domysiny. W dostepnym rozwijanym menu zielona ikona wskazuje domysiny skonfigurowany
punkt TCP.

Uczenie pozycji punktu TCP

- Nowy.. Otwérs. —Zapisz
0gdine Punkt centralny narzedzia
& = Nauka pozycji punktu TCP

TCP
| v
. / . . L] ] . Potrzeba wiecej punktéw
Mocowanie

Konfiguracja Przesun punkt TCP do tej samej pozydii z réznych katdw,
we/wy

Zmienne Ustaw punkt 1
Rozruch 7
Ptynne

przejscie
Sledzenie
przenosnika
Wkrecanie

Pozycja ¥
domowa 7

We/wy PErS—— PEr—
narzedzia Obcigzenie | Srodek cigzkosci

;
°

O Normalny Predkos¢ (Crm—— 100% Symu\aqa.

Wspoétrzedne pozycji punktu TCP mozna obliczy¢ automatycznie, w tym celu nalezy:

1. Dotkna¢ przycisk Kreator pozycji TCP.
2. Wybra¢ staty punkt w przestrzeni roboczej robota.

3. Za pomocag strzatek z prawej strony ekranu mozna przesungé punkt TCP pod co najmniej
trzema réznymi katami, nastepnie zapisa¢ odpowiadajgce pozycje kotnierza wyjsciowego
narzedzia.

4. Nacisna¢ przycisk Ustaw, aby zastosowac¢ zweryfikowane wspotrzedne dla odpowiedniego
punktu TCP. Aby obliczenie byto prawidtowe, pozycje muszg by¢ wystarczajgco réozne. W
przeciwnym razie dioda LED stanu powyzej przyciskdéw zmieni kolor na czerwony.

Chociaz do wyznaczenia wtasciwego punktu TCP wystarczg zazwyczaj trzy pozycje, do spraw-
dzenia, czy obliczenie jest prawidtowe, mozna uzyé czwartej pozycji. Jakos$¢ kazdego zapisa-
nego punktu wzgledem obliczonego punktu TCP jest wskazywana za pomoca zielonej, zottej
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lub czerwonej diody LED przy odpowiadajgcym przycisku.

Uczenie orientacji TCP

B2+ QH g 0w

Instalacia Er=
Ogdine Punkt centralny narzedzia
& = Nauka orientacji punktu TCP

TCP 7 [] ﬁ

Mocowanie

v Otwérz.,

. Nie wybrano zadnego uktadu

Konfiguracja Wybierz ulkiad i ustaw punkt tal;, aby narzedzie wskazywato Kierunek
we/wy osi Z dla wybranego ukiadu

Zmienne <Niezdefiniowany> ¥

Rozruch Va
-
nne

przejscie
Sledzenie
przenosnika

Wkrecanie

Pozycja >
domowa 7

We/wy PR Fog A
narzedzia Obciazenie i sSrodek ciezkosci
!

@

O Normalny —— 100% Symulacja .

1. Dotkng¢ przycisk Kreator orientacji TCP.

2. Wybra¢ funkcje z rozwijanej listy. (Patrz 16.3), aby uzyska¢ dodatkowe informacje na
temat definiowana nowych funkgciji

3. Dotkna¢ przycisku Wybierz punkt, a nastepnie uzyc strzatek Porusz narzedzie, aby ustawi¢
pozycje, w ktorej orientacja narzedzia oraz odpowiadajacy jej punkt TCP pokrywaja sie z
uktadem wspétrzednych wybranych funkcji.

4. Sprawdzi¢ obliczong orientacje punktu TCP i zastosowac jg dla wybranego punktu TCP,
dotykajac przycisku Ustaw.

16.1.2 Obciazenie i Srodek ciezkosci

Nalezy okresli¢ mase obcigzenia oraz srodek ciezkosci.

Ustawianie obcigzenia
Dotkngé pola Obcigzenie i wprowadzi¢ nowg mase. Ustawienie dotyczy wszystkich zdefiniowa-
nych punktéw TCP. Szczegdétowe informacje dotyczace dopuszczalnego obcigzenia sg podane

w Podreczniku instalacji sprzetu.

Ustawianie srodka ciezkosci
Dotkna¢ pdl CX, CY i CZ, aby ustawié srodek ciezkosci. Ustawienia dotyczg wszystkich zdefiniowa-
nych punktéw TCP. Instalacje utworzone przed wersjg 5.2 obstugujg srodek ciezkosci ustawiony
w punkcie TCP, jesli zostato to ustawione wczesniej. Jednak od wersji 5.2 nie mozna recznie
ustawi¢ srodka ciezkosci.

OSTRZEZENIE:
Nalezy uzywac prawidtowych ustawien instalac;ji. Pliki instalacji po-
winny by¢ zapisywane i tadowane wraz z programem.
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Szacowanie obcigzenia

Ta funkcja sprawia, ze robot pomaga skonfigurowac¢ prawidtowe obcigzenie oraz srodek ciezko-

Sci.

Korzystanie z kreatora szacowania obcigzenia

1.
2.

Na karcie instalacji w sekcji 0g6lne wybra¢ TCP

Na ekranie TCP w sekcji Obcigzenie i sSrodek ciezkosci dotknag¢ przycisku Kreator obciaze-
nia i Srodka ciezkosci.

. W kreatorze szacowania obcigzenia dotkngc¢ przycisku Dalej

Postepowacé zgodnie z instrukcjami, aby skonfigurowaé cztery pozycije.

Ustawienie czterech pozycji wymaga przesunigcia ramienia robota do czterech r6znych po-
zycji. Kazda pozycja zostaje zmierzona. Poszczegolne pomiary mozna modyfikowaé, doty-
kajac pdl srodkéw ciezkosci i wprowadzajgc wartosci.

. Po ukonczeniu wszystkich pomiaréw dotkng¢ przycisku Zakorncz

UWAGA:
Postepowacé zgodnie z ponizszymi z poradami, aby uzyskac najlep-
szg skuteczno$é szacowania obcigzenia:

+ Pozycje punktu TCP muszg réznié sie od siebie tak, jak to tylko
mozliwe

+ Pomiary nalezy wykonywaé w krétkich odstepach czasu

OSTRZEZENIE:

+ Nie nalezy ciggna¢ narzedzia i/lub zamocowanego obcigze-
nia przed oraz podczas szacowania obcigzenia

+ Podczas instalacji nalezy prawidtowo okresli¢ sposéb oraz
kat montazu robota
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16.1.3 Sposéb montazu

<beznazwy>* D i E

default

Mocowanie robota oraz kat

Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

~ 2

Zmienne

Rozruch Pochylenie

Plynne #

przejscie

Gup

Sledzenie
przenosnika \

Wkrecanie
Pozycja I

domowa

»

o
<

a

We/wy

narzedzia

!
3
‘

Obré¢ mocowanie bazy robota

LR IS 3T 3
O Normalny Pre C— 100% symuiacia ()

Okreslenie sposobu montazu ramienia robota stuzy dwém celom:

1. Powoduje, ze ramie robota jest prawidtowo wyswietlane na ekranie.

2. Informuje sterownik, w jakim kierunku dziata sita cigzenia.

Zaawansowany model dynamiki zapewnia ptynne i precyzyjne ruchy ramienia robota, a takze
samoczynnie podtrzymuje ramie przy wigczonym trybie ruchu swobodnego. Z tego powodu
okreslenie prawidtowego sposobu montazu ramienia robota jest niezwykle wazne.

OSTRZEZENIE:

Nieprawidtowy sposéb montazu ramienia robota moze powodo-
wac czeste zatrzymania ochronne i/lub moze prowadzi¢ do ruchu
ramienia robota po nacisnieciu przycisku ruchu swobodnego.

Jesli ramie robota jest zamontowane na ptaskim stole lub podtodze, na tym ekranie nie trzeba
wprowadza¢ zadnych zmian. Jesli jednak ramie robota jest zamontowane na suficie, zamonto-
wane na $cianie lub zamontowane pod katem, wymagane jest wprowadzenie zmian za pomoca
przyciskow.

Przyciski po prawej stronie ekranu stuzg do zmiany kata montazu ramienia robota. Trzy gérne
przyciski po prawej stronie stuzg do ustawiania kata dla sufitu (180°), $ciany (90°) oraz podtogi
(0°). Za pomocag przyciskéw Pochylenie mozna ustawi¢ dowolny kat.

Przyciski w dolnej czesci ekranu stuzg do obracania mocowania ramienia robota tak, aby zga-
dzato sie z rzeczywistym sposobem montazu.

OSTRZEZENIE:
Nalezy uzywac prawidtowych ustawien instalaciji. Pliki instalacji na-
lezy zapisywac i tadowac wraz z programem.
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16.1.4 Konfiguracja we/wy

Vv Ogdlne
Widolk

TCP

‘Cyfrowy v

Mocowanie
Konfiguracja Wejscie Wyjscie
we/wy DIf0] digital_in[0] ~ Do[0] digital_out[0] ~
Zmienne [elles} digital_in(1] % DO[L] digital_out[1] Prog-Running

DI[2] digital_in[2] Start-Prog DO[2] digital_out[2]
Rozruch D3] digital_in(3] Stop-Prog DO3] digital_out[3]
Plynne oif4] digital_in(4] DOl digital_out[4]
przejscie DI[S] digital_in[S] DOJ5] digital_out[s]
ElledhEmiz DIf6] digital_in(6] DO(6] digital_out[6]
przenosnika oIf7] digital_in(7] DO[7] digital_out[7]
Wkrecanie o] tool_in[o] TO[0] tool_out[0]
Pozycja o tooLini1] v Tor tool_out(1] v
domowa
We/wy Zmieri nazwe Sterowanie karta welfwy

narzedzia

_—

> Uidady
) Fieldbus Dzlatanie w programie

‘Wys . Idedy jest uruchomiony — nis., Idedy jest zatrzymany w ‘

O Normalny ( C——— 100% ° 0 o Symu\a(_\a.

Na ekranie Konfiguracja we/wy uzytkownicy moga zdefiniowaé¢ sygnaty we/wy oraz konfiguro-
wac akcje karty sterowania we/wy.

Uwaga: Po uruchomieniu Interfejsu narzedzia komunikacji (TCI) wejscie analogowe narzedzia
przestaje by¢ dostepne.

W sekcjach Wejscie i Wyjscie jest podana lista sygnatéw we/wy, takich jak:

+ Cyfrowe, standardowe, ogdlnego przeznaczenia, konfigurowalne i narzedzia
+ Analogowe, standardowe, ogdlnego przeznaczenia i narzedzia
+ MODBUS

- Rejestry ogdlnego przeznaczenia (logiczny, liczb catkowitych, zmiennoprzecinkowy) Do-
step do rejestréw ogdélnego przeznaczenia jest mozliwy przez sie¢ magistralowa typu field-
bus (np. Profinet lub Ethernet/IP).

Typ sygnatu we/wy
Aby ograniczy¢ liczbe sygnatéw znajdujgcych sie w sekcjach Wejscie i Wyjscie, nalezy zmie-
ni¢ wyswietlang zawarto$¢ na podstawie typu sygnatu za pomocag menu rozwijanego Widok w
gornej czesci ekranu.

Przydzielanie nazw zdefiniowanych przez uzytkownika

Aby tatwiej zapamieta¢ zastosowanie sygnatéw podczas pracy z robotem, uzytkownicy moga
nadawac nazwy sygnatom wejsciowym i wyjsciowym.

1. Wybierz zadany sygnat

2. Dotknaé pole tekstowe w dolnej czesci ekranu, aby ustawié nazwe.

3. Aby zresetowa¢ nazwe do domysinej, dotkngc¢ przycisku Wyczysé.
Aby rejestr ogélnego przeznaczenia byt dostepny w programie, nalezy mu nada¢ nazwe zdefi-

niowang przez uzytkownika (np. dla polecenia Czekaj lub wyrazenia warunkowego instrukgc;ji If)
Polecenie Czekaj oraz instrukcja warunkowa If sg opisane odpowiedniow (15.5.3) i (15.6.2).
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Nazwane rejestry ogdélnego przeznaczenia sg w selektorze Wejscie i Wyjscie na ekranie Edytor
wyrazen.

Akcje we/wy i sterowanie kartg we/wy
Akcje wejscia i wyjscia Cyfrowe wejscia/wyjscia fizyczne i Fieldbus mogg postuzy¢ do wyzwa-

lania akcji lub reagowania na stan programu.

Dostepne akcje wejscia:
+ Start: uruchamia lub wznawia biezacy program na zboczu narastajgcym. Ta funkcja

jest wigczana tylko w trybie zdalnego sterowania (zob. 21.4.5).

+ Zatrzymanie: Stop: zatrzymuje biezacy program na zboczu narastajgcym.
+ Wstrzymanie: wstrzymuje biezgcy program na zboczu narastajgcym.

+ Ruch swobodny: Przy wysokim stanie sygnatu wejsciowego robot jest w trybie ruchu
swobodnego (podobnego do funkcji ruchu swobodnego). Sygnat wej$ciowy jest igno-

rowany, jesli program jest uruchomiony lub inne warunki uniemozliwiajg ruch swobodny.

OSTRZEZENIE:

Jesli robot zostat zatrzymany podczas uzywania akcji sygnatu wej-
$ciowego Start, robot powoli przesuwa sie do pierwszego punktu
orientacyjnego programu przed wykonaniem tego programu. Je-
$li praca robota zostata wstrzymana podczas uzywania akcji sy-
gnatu wejsciowego Start, przed wznowieniem programu robot po-
woli przesuwa sie do pozycji, w ktérej praca zostata wstrzymana.

Dostepne akcje wyjscia:

+ Nis., kiedy nie jest uruchomiony: sygnat wyjsciowy jest niski, gdy stan programu to ,za-
trzymany” lub ,wstrzymany”.

+ Wys., kiedy nie jest uruchomiony: sygnat wyjsciowy jest wysoki, gdy stan programu to
,zatrzymany” lub ,wstrzymany”.

+ Wys,, kiedy jest uruchomiony — nis., kiedy jest zatrzymany: sygnat wyjsciowy jest niski,
gdy stan programu to ,zatrzymany” lub ,wstrzymany” oraz wysoki, gdy program jest
uruchomiony.

+ Ciagte pulsowanie: sygnat wyjsciowy przetgcza sie miedzy stanem wysokim a niskim
przez okreslong liczbe sekund, gdy program jest uruchomiony. Nalezy wstrzymac lub
zatrzymac program, aby zachowa¢ stan pulsowania.

Sterowanie karta we/wy Nalezy okresli¢, czy wyjsciem mozna sterowac na karcie we/wy (albo
przez programistéw, albo przez operatoréw oraz programistéw), czy tez jest sterowane
przez programy robota.

Wersja 5.6 11101 e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



UNIVERSAL ROBOTS 16.1 Rejestry

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

16.1.5 Zmienne

Zmienne instalacji

TCP
Zmienna ~ Wartosé
Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

Zmienne
Rozruch

nne
przejscie
Sledzenie
przenosnika
Wkrecanie

Pozycja
domowa

We/wy
narzedzia

> Uidady
> Fieldbus

O Normalny 1 ——— 100% ° 0 o Symu\a(_\a.

Zmienne utworzone na ekranie Zmienne sg nazywane zmiennymi instalacji i sg uzywane tak,
jak normalne zmienne programowe. Zmienne instalacji sg wartosciami specjalnymi, poniewaz
zachowujg swoje wartosci nawet po zatrzymaniu i ponownym uruchomieniu programu, a takze
kiedy zostanie wytgczone i przywrécone zasilanie ramienia robota i/lub skrzynki sterowniczej .
Ich nazwy i wartosci sg zapisywane podczas instalacji, mozna wiec uzywac tej samej zmiennej
w wielu programach.

Utworz nowa zmienna instalacji
MNazwa Wartosc

i_zmienna_1 =

Po nacisnieciu przycisku Utwérz nowy wyswietlony zostaje panel z sugerowang nazwa dla no-
wej zmiennej. Mozna zmieni¢ nazwe, a wartos¢ mozna wprowadzi¢ dotykajac jednego z pdl tek-
stowych. Przycisk OK mozna dotkng¢ tylko wtedy, kiedy nowa nazwa nie jest uzywana w danej
instalaciji.

Mozna zmieni¢ warto$¢ zmiennej instalacji przez jej zaznaczenie na licie, a nastepnie klikniecie
opcji Edytuj wartos¢.

Aby usungé zmienng, nalezy jg zaznaczy¢ i dotkng¢ przycisk Usun.

Aby konfiguracja zostata zachowana, po skonfigurowaniu zmiennych instalacji nalezy zapisa¢
instalacje.

Zmienne instalacji i ich wartosci sg zapisywane automatycznie co 10 minut.

Jesli zostanie zatadowany program lub instalacja, a jedna lub wiecej zmiennych programowych
bedzie miato takg samg nazwe, co zmienne instalaciji, uzytkownik bedzie miat do wyboru naste-
pujace rozwigzania tego problemu: zastosowanie zmiennych instalacji o danej nazwie zamiast
zmiennych programowych lub automatyczng zmiane nazw zmiennych, ktére powodujg konflikt.
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16.1.6 Rozruch

<b Wy C C
defautt* D H cc —
o Nowy...  Otwérz pisz.
W Ogélne ‘ Zmiany nie zostang wprowadzone przed zapisaniem instalaci
TCP Domysiny plik programu
Mocowanie Automatycznie taduje program domysiny po wiaczeniu robota
Konfiguracja £
we/wy [ Zataduj program domysiny:
Zmienne
Rozruch Automatycznie uruchom program domyéiny na karcie uruchomienia
Plynne wi na zbocze
przejscie
Sledzenie
przenosnika 1 Jedli opgia automatycznego inigowania ponizej jest takze wigczona, robot moze zaczad ruszac sie po wiaczeniu zasilania,
Wkrecanie Opdja dostepna tylke w tryble sterowania zdalnego.
Pozycja L .
domowa Zaihicjuj automatycznie
We/wy 5 Automatyczne inicjowanie robota, jesl zasilanie ramienia jest wytaczone
narzedzia
) R Automatyczne zwolnienie hamulcéw robota
) Ukdady Wt <Wejdcie.cyf> ¥ | nazbocze LO v
> Fieldbus

1 Robot moze poruszy¢ sie w wyniku procedury zwalniania hamuleow.

Opdfa dostepna tylko w trybie sterowania zdalnego.

O Normalny T  C—— 100% ° 0 O Symu\aqa.

Na ekranie Rozruch dostepne sa ustawienia automatycznego tadowania i uruchamiania pro-
gramu domyslnego, a takze automatycznego inicjowania ramienia robota podczas wigczania
zasilania.

OSTRZEZENIE:

1. Gdy wiaczone beda wszystkie opcje: automatycznego ta-
dowania, automatycznego uruchomienia i inicjowania, robot
rozpocznie wykonywanie wybranego programu od razu po
wigczeniu skrzynki sterowniczej, jesli sygnat wejsciowy jest
zgodny z wybranym poziomem sygnatu. Na przyktad: przej-
Scie zbocza do wybranego poziomu sygnatu nie bedzie w tym
przypadku konieczne.

2. W przypadku ustawienia poziomu sygnatu do wartosci NISKI
wymagana jest wieksza ostrozno$¢. Wartos¢ sygnatéw wej-
$ciowych jest domyslinie ustawiona jako niska, w zwigzku z
czym program nie zostanie uruchomiony automatycznie bez
wyzwolenia sygnatem zewnetrznym.

3. W przypadku wigczenia opcji automatycznego uruchomienia
i automatycznego inicjowania przed wykonaniem programu
nalezy wybra¢ tryb Sterowanie zdalne.

Ladowanie programu uruchamiajacego
Program domysiny zostanie zatadowany po wtgczeniu zasilania skrzynki sterowniczej. Ponadto
program domyslny jest réwniez tadowany po przejsciu do ekranu Uruchom program, kiedy nie
jest zatadowany zaden program (patrz 14).
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Uruchamianie programu uruchamiajgcego

Ekran Uruchom program stuzy do automatycznego uruchamiania programu domysinego. Wyko-
nywanie programu zostaje rozpoczete automatycznie po zatadowaniu domysinego programu i

wykryciu zmiany okreslonej przez zbocze zewnetrznego sygnatu wejsciowego.

Przy uruchamianiu biezgcy poziom sygnatu wejsciowego jest niezdefiniowany. Wybranie przej-
$cia, ktére odpowiada poziomowi sygnatu przy uruchomieniu powoduje natychmiastowe rozpo-
czecie wykonywania programu. Ponadto opuszczenie ekranu Uruchom program lub dotkniecie
przycisku Zatrzymaj na Tablicy przyrzadéw dezaktywuje funkcje automatycznego uruchamiania,

az do ponownego nacisniecia przycisku Uruchom.

16.1.7 Sygnaly we/wy narzedzia

Mocowanie

Konfiguracja
we/wy

Zmienne
Rozruch

Ptynne
przejscie
Sledzenie
przenosnika
Wkrecanie

Pozycja
domowa

We/wy
narzedzia

Sterowane przez

O Wejscia analogowe

analog_in[2]

analog_in[3]

@ Interfejs lkkomunilkaci

Interfejs lkomunikacji narzedzia umozliwia lkomunikacje z
narzedziem bez uzywania zewnetrznych przewoddw

Szybkos¢ transmisji 115200 A
Parzystosé Bralk v
Bity stopu Jeden -
Znaki bezczynnosci RX 1,5
Znaki bezczynnoscl TX 3,5

Predicos¢ Crm—— 100%

Wybierz sposdb sterowania interfejsern wefwy narzedzia. |edli interfejsem steruje platforma URCap, opcje zdefiniowane przez
uzytkownika zostang zastgpione.

Uzytkownik v

Wejscia analogowe — Interfejs komunikacji analogowej

Tryb wyjscia cyfrowego

Tryb wyjscia cyfrowego narzedzia definiowany jest w zaleznosci od
zamontowanego narzedzia

Napiecie wyjSciowe narzedzia o hd

Ustawienie napigcia narzedzia na 24V moze uszkodzi¢
1 zamontowany osprzet, jesl jest on skonfigurowany tylko na 12
W

O Zasilanie dwupinowe

@ Wyjécie standardowe
Wyjscie cyfrowe 0

‘\ogi\(a ujemna(NPN) v‘

Wyjécie cyfrowe 1 logica ujemna(hPN) -

Symulacja .

000

Sterowanie interfejsem we/wy

Funkcja Sterowanie interfejsem we/wy umozliwia przetgczanie sterowania miedzy uzytkowni-

kiem a URcap.

1. Dotkna¢ karty Instalacja, a nastepnie w sekcji 0gdlne dotkngé We/wy narzedzia

2. W obszarze Sterowanie interfejsem we/wy wybra¢ Uzytkownik, aby uzyskaé¢ dostep do
ustawien analogowych wejs¢ narzedzia i/lub trybu wyjscia cyfrowego. Wybranie URCap
uniemozliwia dostep do ustawien analogowych wej$¢ narzedzia i trybu wyjscia cyfrowego.

UWAGA:
Jesli URCap steruje mechanizmem roboczym, np. chwytakiem,
wtedy URCap wymaga sterowania interfejsem we/wy narzedzia.
Wybraé¢ URCap z listy, aby umozliwi¢ mu sterowanie interfejsem

we/wy narzedzia.

e-Series
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Analogowe wejscia narzedzia
Interfejs narzedzia komunikacji

Interfejs narzedzia komunikacji (TCI) umozliwia robotowi komunikacje z dotgczonym narzedziem
przez wejscie analogowe narzedzia robota. Funkcja ta eliminuje potrzebe uzywania dodatko-
wych przewodow zewnetrznych.

Po wiaczeniu interfejsu narzedzia komunikacji wejscia analogowe narzedzia przestajg byé do-
stepne.

Konfiguracja interfejsu narzedzia komunikacji (TCI)
1. Dotkng¢ karty Instalacja, a nastepnie w sekcji Ogélne dotkngé Sygnaty we/wy narzedzia.

2. Wybra¢ Interfejs komunikacji, aby edytowac¢ ustawienia TCI.

Po wiaczeniu funkcji TCI wejécie analogowe narzedzia przestaje by¢ dostepne w ramach
konfiguraciji we/wy procesu instalacji i nie jest wyswietlane na liscie wejs¢. Wejscie analo-
gowe narzedzia przestaje by¢ réwniez dostepne dla opcji oraz wyrazen Czekaj na.

3. W menu rozwijanych w sekg;ji Interfejs komunikacji wybra¢ odpowiednie wartosci.
Wszystkie wprowadzone zmiany wartosci sg natychmiast przekazywane do narzedzia. Je-
sli wartosci instalacyjne réznig sie od tych uzywanych przez narzedzie, wyswietli sie ostrze-
zenie.

Tryb wyjscia cyfrowego
Interfejs narzedzia komunikacji pozwala niezaleznie skonfigurowa¢ dwa wyjscia cyfrowe. W in-

terfejsie PolyScope kazdy styk ma menu rozwijane pozwalajgce ustawi¢ tryb wyjscia. Sg do-
stepne nastepujgce opcje:

« Uptyw: pozwala wybra¢ konfiguracje NPN lub uptywu styku. Gdy wyjscie jest wytgczone,
styk umozliwia przeptyw pradu do uziemienia. Tej opcji mozna uzywac¢ w potaczeniu ze
stykiem PWR, aby utworzy¢ petny obwod. Zob Podrecznik instalacji sprzetu.

« Zrédto: pozwala wybraé konfiguracje PNP lub zrédta styku. Gdy wyjécie jest wigczone, styk
stanowi zrodto napiecia dodatniego (konfigurowane na karcie we/wy). Tej opcji mozna uzy-
wacé w potgczeniu ze stykiem GND, aby utworzy¢ petny obwaod.

+ Push/ Pull: pozwala wybra¢ konfiguracje Push / Pull styku. Gdy wyjscie jest wigczone, styk
stanowi zrodto napiecia dodatniego (konfigurowane na karcie we/wy). Tej opcji mozna uzy-
wac w potaczeniu ze stykiem GND, aby utworzy¢ petny obwdd. Gdy wyjscie jest wytgczone,
styk umozliwia przeptyw pradu do uziemienia.

Zmiany zostajg zastosowane po wybraniu nowej konfiguracji wyjscia. Obecnie zatadowana in-
stalacja jest modyfikowana odpowiednio do nowej konfiguracji. Po zweryfikowaniu, czy wyjscia
narzedzia dziatajg prawidtowo, nalezy zapisa¢ instalacje, aby nie utraci¢ zmian.

Dwustykowy obwad zasilania
Dwustykowy obwdd zasilania jest uzywany jako zrédto zasilania narzedzia. Wigczenie dwusty-
kowego obwodu zasilania powoduje wytgczenie domysinych wyjs¢ cyfrowych narzedzia.

16.1.8 Plynne przejscie miedzy trybami bezpieczenstwa

Przetgczajgc miedzy trybami bezpieczenstwa podczas zdarzen (np. wejscie trybu ograniczo-
nego, tryb ograniczony, ptaszczyzny wyzwalajgce, zatrzymanie przez zabezpieczenie oraz tréj-
pozycyjne urzgdzenie zezwalajgce), ramie robota stara sie przeznaczy¢ 0,4 s na utworzenie
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przejscia ,miekkiego”. Istniejgce aplikacje majg niezmienione zachowanie, przektadajgce sie
na ustawienie ,twarde”. Nowym plikom instalacyjnym przypisywane jest domyslnie ustawienie
»miekkie”.

Konfiguracja ustawien przyspieszania/zwalnianie
1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
2. W menu bocznym po lewej stronie w sekcji Ogélne wybraé pozycje Plynne przejscie.
3. Wybra¢ pozycje Twarde, aby uzyskaé wieksze przyspieszenie/zwalnianie
albo wybra¢ pozycje Miekkie w celu uzyskania ptynniejszego domysinego ustawienia przej-
$cia.

16.1.9 Pozycja poczatkowa

Uruch Instalaga | Ruch D zisnrik
v Ogdlne Pozycja domowa Robot

TCP
| Edytuj pozycje |
Mocowanie

Konfiguracja K I
we/wy | Przesun tutaj |

Zmienne

Rozruch | $ Pozycja zerowa |

nne

przejscie ‘ ]
Sledzenie - .
przenosnika
Wkrecanie

3

Pozycja
domowa Pozycja przegubu

We/wy
narzedzia Baza 90,00°

|
> Uklady tokie¢ -90,00°
> Fieldbus Nadgarstek 1 -90,00°

Nadgarstek 2 90,00°
Nadgarstek 3 0,00°

O Normalny Predioé¢ C—————— 100% Symu\aqa.

Pozycja poczatkowa to zdefiniowana przez uzytkownika pozycja powrotu ramienia robota. Po
zdefiniowaniu pozycja poczatkowa jest dostepna podczas tworzenia programu robota. Pozycji
poczatkowej mozna uzy¢ do zdefiniowania bezpiecznej pozycji poczatkowej.(Zob. 13.2.12)
Przyciskéw na ekranie Pozycja poczgtkowa mozna uzywaé do wykonywania nastepujgcych funk-
cji:

* Przycisk Edytuj pozycje pozwala modyfikowaé pozycje poczatkowa.

* Przycisk Przesun tutaj stuzy do przesuniecia ramienia robota do zdefiniowanej pozycji po-
czgtkowe;j.

+ Przycisk Pozycja zerowa pozwala przywréci¢ ramie robota do pozycji pionowej.

Definiowanie pozycji poczatkowej
1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ przycisku Instalacja.
2. W sekcji Ogdlne wybraé pozycje Pozycja poczatkowa.
3. Dotkna¢ przycisku Ustaw pozycje.

4. Przeprowadz uczenie robota za pomocg przyciskdw Ruch swobodny lub Przejscie.
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16.1.10 Ustawienia sledzenia przenosnika

Ustawienia sledzenia przenosnika pozwalajg skonfigurowa¢ ruch maksymalnie dwéch osob-
nych przenosnikéw. Ustawienia $ledzenia przenosnika obejmujg opcje konfigurowania robota
tak, aby wspotpracowat z bezwzglednymi lub przyrostowymi koderami, a takze liniowymi lub
kotowymi przenosnikami.

Definiowanie przenosnika

1.
2.
3.

4.
5.

W goérnym obszarze ekranu dotkngé przycisku Instalacja.
W sekcji Ogélne wybraé pozycje Sledzenie przenos$nika.

W ustawieniach $ledzenia przenosnika wybrac¢ z listy rozwijanej pozycje Przenosnik 1 lub
Przenosnik 2.
Przenosniki mozna definiowac tylko pojedynczo.

Wybra¢ opcje Wiacz sledzenie przenosnika

Skonfigurowac Parametry przenosnika (sekcja 16.1.10) i Parametry sledzenia (sekcja 16.1.10).

Parametry przenosnika

Przyrostowe kodery mozna podtgcza¢ do wejs¢ cyfrowych 8 do 11. Dekodowanie sygnatéw

cyfrowych przebiega z czestotliwoscig 40 kHz. Wybranie kodera kwadraturowego (ktory
wymaga dwoch wejs¢) pozwala robotowi na okreslenie szybkosci oraz kierunku przeno-
$nika. Jesli kierunek przenosnika sie nie zmienia, do okreslenia jego szybkosci mozna uzyé
tylko jednego wejscia do wykrywania zboczy narastajgcych, opadajgcych lub narastajgcych
i opadajgcych.

Bezwzgledne kodery mozna potaczy¢ przez sygnat MODBUS. Wymaga to skonfigurowania cy-

frowego rejestru wyjsciowego MODBUS w (sekcja 16.4.1).

Parametry sledzenia

wanie funkgciji linii w czes$ci Funkcje instalacji, aby okresli¢ kierunek przenosnika. Sprawdzi¢
doktadnosé, ustawiajgc funkcje linii rownolegle do kierunku przenos$nika z zachowaniem
duzej odlegtosci miedzy dwoma punktami definiujgcymi funkcje linii. Funkcje linii nalezy
skonfigurowa¢ przez zdecydowane dosuniecie narzedzia do powierzchni bocznej przeno-
$nika podczas uczenia obu punktéw. Jesli kierunek funkgiji linii jest przeciwny do kierunku
ruchu przenosnika, nalezy nacisna¢ przycisk 0dwréé kierunek.

W polu Znacznikéw na metr jest wyswietlana liczba znacznikéw generowanych przez ko-
der, kiedy przenosnik przesuwa sie o jeden metr.

Przenosniki kotfowe Podczas sledzenia przenosnika kotowego nalezy zdefiniowaé punkt srod-

kowy przenosnika.

1. Punkt srodkowy nalezy zdefiniowa¢ w czes$ci Funkcje instalacji. Warto$é Znacznikéw
na obrat definiuje liczbe znacznikéw generowanych przez koder, kiedy przenos$nik wy-
konuje jeden petny obroét.

2. Zaznaczy¢ pole wyboru Obré¢ narzedzie z przeno$nikiem w ramach orientacji narze-
dzia, aby sledzi¢ obrét przenosnika.
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16.1.11

Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub

Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub pozwala skonfigurowa¢ robota w taki sposéb, aby pra-
cowalt, uzywajgc przemystowego wkretaka lub przemystowego klucza do nakretek. Mozna skon-
figurowaé pozycje wkretaka wzgledem kotnierza narzedzia robota oraz interfejsu elektrycznego.

default_1

alaga | ruch
W Ogdlne Wkrecanie

TCP

Konfiguracja wkrecania
Mocowanie Uzyj strony TCP, aby skonfigurowaé punikt TCP na koricéwee wiretala/gtowicy
Konfiguracja Sruby i"zqdany Iderunek. Uzyj grafili po prawej stronie, aby poprawnie rozpoznad i
ST ustawi¢ orientacje

Zmienne

Rozruch

Ptynne

—_ 1

—
N

przejscie Sygnaty we/wy Wejscie Wyjscie
Sledzenie
przenosnika Interfejs OK Wybdr programu 1 Uruchom
Whkrecanie Wszystkie - ‘ ‘Wybierz - ‘ ‘Wybierz - ‘ ‘Wybierz -
i OpéZnienie wyboru
sglmy(c)]:la Mie OK Wybdr programu 2 pr%gramu ™
We ‘Wyb\erz v ‘ ‘Wyb\erz v ‘ 1.0 s
wy
narzedzia
Gotowe Wybdr programu 3
‘ ‘
‘Wyb\erz v ‘ ‘Wyb\erz - ‘
> Ukdady
) Fieldbus Wybdr programu 4

Symulacja .

Konfigurowanie wkretaka

1.
2.

4.

W goérnym obszarze ekranu dotkngé przycisku Instalacja.

W obszarze 0Ogélne wybrac¢ opozycje Wkrecanie/wykrecanie Srub lub otworzy¢ wtasny punkt
TCP dla wkrecania/wykrecania srub, dotykajac pozycji TCP w obszarze Ogélne.

. Na obszarach Wejscie i Wyjscie skonfigurowa¢ we/wy dla wkretaka. Mozna uzy¢ listy In-

terfejs, aby przefiltrowac typy we/wy wyswietlane w obszarach Wejscie i Wyjscie.

W obszarze Uruchom wybra¢ we/wy uruchamiajgce akcje wkrecania/wykrecania Srub.

Uwaga: Na kazdej liscie wyboru programu wyjsciowego w obszarze Wyj$cie mozna wybraé wyj-
Scie z liczba catkowitg w celu przetgczenia wyboru programu (zob. 15.6.8) do pola numerycz-
nego.

Konfigurowanie pozycji wkretaka

1.

W obszarze Konfiguracja wkrecania/wykrecania srub uzy¢ rozwijanego menu do wybra-
nia poprzednio zdefiniowanego punktu TCP (zob. 16.1.1), gdzie wartosci Pozycja oraz
Orientacja sg skonfigurowane w nastepujacy sposéb:

+ Skonfigurowac¢ wartos¢ Pozycja, aby byta ona koricéwka narzedzia wkretaka, ktéra ma
kontakt ze Sruba.

+ Skonfigurowac¢ wartosc¢ Orientacja, aby kierunek dodatniej wspotrzednej Z byt wyréw-
nany wzgledem dtugosci dokrecanych $rub.

Mozna dokonac¢ wizualizacji wspotrzednych X, Y i Z wybranego punktu TCP, aby potwier-
dzi¢, czy jest on dopasowany do koncowki lub nasadki narzedzia.

Wezet programu wkrecania/wykrecania srub (zob. 15.6.8) wykorzystuje kierunek dodat-
niej wspotrzednej Z wybranego punktu TCP do monitorowania $ruby i obliczania odlegtosci.

e-Series
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Typowe wartosci orientacji (w zapisie Wektor obrotu [rad]) przedstawiono w ponizszej tabeli.

0s wkrecania/wykrecania
srub réwnolegta do kie-
runku ujemnej wspoétrzed-
nej Y kotnierza narzedzia
robota

® —

).,

Orientacja

« RX: 1,5708 rad
- RY: 0,0000 rad
« RZ: 0,0000 rad

0s wkrecania/wykrecania
srub  réwnolegta do
kierunku dodatniej wspét-
rzednej Y  kotnierza
narzedzia robota

Orientacja

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

0s wkrecania/wykrecania
srub  réwnolegta do
kierunku dodatniej wspét-
rzednej X  kotnierza
narzedzia robota

Orientacja

« RX: 0,0000 rad
- RY: 11,5708 rad
« RZ: 0,0000 rad

0s wkrecania/wykrecania
srub réwnolegta do kie-
runku ujemnej wspoétrzed-
nej X kotnierza narzedzia
robota

Orientacja

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

0s wkrecania/wykrecania
srub  réwnolegta do
kierunku dodatniej wspét-
rzednej Z  kotnierza
narzedzia robota

Orientacja

« RX: 0,0000 rad
« RY: 0,0000 rad
* RZ: 0,0000 rad

0s$ wkrecania/wykrecania
srub réwnolegta do kie-
runku ujemnej wspotrzed-
nej Z kotnierza narzedzia
robota

Orientacja

* RX:3,1416 rad
« RY: 0,0000 rad
+ RZ: 0,0000 rad
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UNIVERSAL ROBOTS 16.3 Funkcje

Konfigurowanie interfejsu wkretaka
1. Rozwijane menu Interfejs w gérnej czesci ekranu stuzy do zmiany wyswietlanej zawartosci
w oparciu o typ sygnatu.
2. W obszarze Wejscie nalezy skonfigurowac¢ sygnaty, ktére odbiera robot z wkretaka:

+ DORZE: stan wysoki, gdy dokrecanie zakonczy sie pomysinie; jesli nie zostanie wybrany,
ten warunek bedzie niedostepny w wezle programu wkrecania/wykrecania srub

« ZLE: stan wysoki, gdy dokrecanie zakonczy sie btedem; je$li nie zostanie wybrany, ten
warunek bedzie niedostepny w wezle programu wkrecania/wykrecania srub

+ Gotowy: stan wysoki, gdy wkretak jest gotowy do uzycia, jesli nie zostanie wybrany, ten
warunek nie bedzie zaznaczony

3. W obszarze Wyjscie nalezy skonfigurowaé sygnaty, ktére robot wysyta do wkretaka:

+ Start: uruchamia narzedzie dokrecajgce lub luzujgce srube w zaleznosci tylko od oka-
blowania.

+ Wybdr programu: mozna wybrac¢ jedng liczbe catkowitg lub maksymalnie cztery sy-
gnatly binarne w celu aktywacji réznych konfiguracji dokrecania przechowywanych we
wkretaku

+ Opdznienie wyboru programu: czas oczekiwania, ktdry zostanie zastosowany po zmia-
nie programu wkretaka, aby zagwarantowac, ze jest on aktywny

16.2 Bezpieczenstwo
Zob. rozdziat 13.

16.3 Funkcje

stalacia

U pr uch Wiy =t
.
aza
@ Narzedzie

« Punkt
=

/ Linia

@ Plaszczyzna

> Fieldbus

"

O Normalny Pres (———) | 00 % 5*,’[‘\‘\‘.!\5(}6.

Funkcja to odwzorowanie obiektu, ktéry zostat zdefiniowany za pomocg nazwy do uzytku w przy-
sztosci i szescioma postawami wymiaru (pozycja i orientacja) wzgledem podstawy robota.
Niektére elementy sktadowe programu robota obejmuja ruchy, ktére muszg zosta¢ wykonane

e-Series II-110 Wersja 5.6



16.3 Funkcje UNIVERSAL ROBOTS

wzgledem okreslonych obiektéw, innych niz podstawa ramienia robota. Obiektami moga byé
stoty, inne urzadzenia, obstugiwane elementy, przenosniki, palety, systemy wizyjne, pétfabrykaty
lub granice, ktére zazwyczaj wystepujg w otoczeniu ramienia robota. Robot ma zawsze dwie
wstepnie zdefiniowane funkcje. Kazda funkcja ma postawe zdefiniowang przez skonfigurowa-
nie ramienia robota:

+ Funkcja bazowa jest usytuowana w punkcie poczatkowym posrodku podstawy robota (zob.
rysunek 16.1)

+ Funkcja narzedzia jest usytuowana w punkcie poczatkowym posrodku biezgcego punktu
TCP (zob. rysunek 16.2)

Rysunek 16.1: Funkcja bazowa Rysunek 16.2: Funkcja narzedzia (TCP)

Potozenie funkcji zdefiniowanych przez uzytkownika jest okreslane za pomoca metody wykorzy-
stujacej biezgce potozenie TCP w obszarze roboczym. Oznacza to, ze uzytkownicy moga uczy¢
robota potozen funkcji za pomoca np. trybu lub przesuwaé ramie robota ,impulsowo” do zada-
nej pozyciji.

Do ustalania pozycji mozna wykorzystaé trzy rézne strategie (Punktowa, Liniowa i Plaszczy-
znowa). Najlepsza strategia do danego zastosowania zalezy od rodzaju obiektu i wymagarn do-
ktadnosci. Jednak zazwyczaj funkcja oparta na wiekszej liczbie punktéw wejsciowych (Liniowa
i Ptaszczyznowa) powinna mie¢ pierwszenstwo, jesli stosuje sie ja w przypadku okreslonego
obiektu.

Aby precyzyjnie zdefiniowac kierunek ruchu przenosnika liniowego, nalezy zdefiniowa¢ dwa punkty
funkciji liniowej przy zachowaniu jak najwiekszych mozliwych odstepdw fizycznych. Do okresle-
nia kierunku ruchu przenosnika liniowego mozna réwniez uzy¢ funkcji punktowej, jednak uzyt-
kownik musi skierowac¢ punkt TCP w kierunku ruchu przenosnika.

Wykorzystanie wiekszej liczby punktéw do zdefiniowania postawy stotu oznacza, ze orientacja
jest oparta o pozycje, a nie o orientacje pojedynczego punktu TCP. Precyzyjne skonfigurowanie
orientacji pojedynczego punktu TCP jest trudniejsze.

Dodatkowe informacje dotyczace réznych metod definiowania funkcji podano w (rozdziaty:
16.3.2), (16.3.3) i (16.3.4).

16.3.1 Korzystanie z funkcji

Jesli funkcja zostata zdefiniowana w instalacji, mozna odnies¢ sie do niej z poziomu programu
robota, aby powigzac ruch robota (np. RuchJ,RuchL oraz RuchP) z funkcjg (patrz rozdziat
15.5.1). Dzieki temu mozna w tatwy sposéb dostosowac program robota (np. przy wielu stano-
wiskach robota lub jesli obiekt porusza sie podczas wykonywania programu, lub stale porusza
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sie w ramach sceny). Zastosowanie funkcji obiektu pozwala przesung¢ wszystkie ruchy pro-
gramu wzgledem tego obiektu. Wiecej przyktadéw opisano w (rozdziaty 16.3.5) i (16.3.6).
Po wyborze funkcji jako uktadu odniesienia przyciski Porusz narzedzie odpowiedzialne za trans-
lacje i rotacje dziatajg w wybranym obszarze funkcji (patrz 17.3) i (17.1), odczyt wspoétrzed-
nych punktu TCP. Przyktadowo, jesli jako funkcje wybrano stof, ktéry zostat réwniez wybrany
jako wartos¢ referencyjna na karcie Ruch, przyciski strzatek translacji (np. géra/dét, lewo/prawo,
przéd/tyt) przesuwajg robota w odpowiednim kierunku wzgledem stotu. Ponadto wspotrzedne
punktu TCP bedg miescity sie w ramie stotu.

+ W drzewie funkcji mozna zmieni¢ nazwe punktuy, linii lub ptaszczyzny, dotykajac przycisku
otowka.

+ W drzewie funkcji mozna usuna¢ punkt, linie lub ptaszczyzne, dotykajgc przycisku Usun.

Uzywanie funkcji Przesun robota tutaj

Nacisng¢ przycisk Przesun robota tutaj, aby przesung¢ ramie robota w strone wybranej funkcji.
Pod koniec tego ruchu uktady wspotrzednych elementu oraz punktu centralnego narzedzia (TCP)
beda sie pokrywac.

16.3.2 Dodawanie punktu

Nacisnaé przycisk Punkt, aby doda¢ funkcje punktowa do instalacji. Funkcja punktowa okre-
$la granice bezpieczenstwa lub globalng konfiguracje pozycji poczatkowej ramienia robota. Po-
stawa funkcji punktowej jest zdefiniowana jako pozycja i orientacja punktu TCP.

M <bez| y>*
Uruchorn  Program | instelagia|  Ruch  Welmy  Dzienrik
-
Fape [
> Bezpieczenstwo & Baza - -
@ Narzedzie
* Punkt
[+]
/ Linia
© Plaszczyzna
> Fieldbus
[ ]

"

£3 =

| Przesun tutaj || Zmien ten punkt |

O Normalny Pre: (—) 100 % Symu\aqa.

16.3.3 Dodawanie linii

Nacisna¢ przycisk Linia, aby doda¢ funkcje liniowa do instalacji. Funkcja liniowa okresla linie,
po ktérych musi podazaé robot. (Np.: podczas uzywania funkcji $ledzenia przenosnika). Linia /
jest zdefiniowana jako 0$ miedzy dwiema funkcjami punktowymi p7 i p2, zgodnie z rys. 16.3.

Na rys. 16.3 oS, skierowana od pierwszego do drugiego punktu, stanowi o$ y uktadu wspoétrzed-
nych linii. O$ z jest definiowana przez rzutowanie osi z p71 na ptaszczyzne prostopadta do linii.
Pozycja uktadu wspoétrzednych linii jest taka sama jak pozycja p1.
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Rysunek 16.3: Definicja funkgciji linii

<beznazwy>* C C

default*

Fuc
) 0Ogdlne Uktady Lini p—
@ Narzedzie

V' Uktady / Linia

« Punkt_1

+ Punkt_2 -+

« Punkt

/ Linia

@ Plaszczyzna

> Fieldbus

l';’,

£3 -]

Przesun tutaj

O Normalny ——— 100% Symulacja .

16.3.4 Funkcja ptaszczyznowa

Funkcje ptaszczyznowa nalezy wybrac, gdy potrzebna jest rama o wysokiej precyzji, np. podczas
pracy z systemem wizyjnym lub w przypadku ruchu wzgledem stotu.

Dodawanie ptaszczyzny
1. Na karcie Instalacja wybra¢ Funkcje.

2. W menu Funkcje wybra¢ Plaszczyzna.

Uczenie plaszczyzny

Po nacisnieciu przycisku ptaszczyzny w celu utworzenia nowej ptaszczyzny na ekranie zostaje
wyswietlany kreator pomagajacy jg utworzyc.

1. Wybraé punkt charakterystyczny

Wersja 5.6 -113 e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 16.3 Funkcje

2. Przesuna¢ robota, aby zdefiniowa¢ kierunek dodatniej osi x na ptaszczyznie

3. Przesuna¢ robota, aby zdefiniowac kierunek dodatniej osi y na ptaszczyznie

Ptaszczyzna jest definiowana za pomoca reguty prawej dtoni w taki sposob, ze o$ z jest iloczy-
nem wektorowym osi x oraz osi y, jak pokazano ponizej.

Y

UWAGA:

Mozna wykona¢ ponowne uczenie ptaszczyzny w kierunku prze-
ciwnym do osi x, jesli ptaszczyzna ta ma mie¢ normalny kierunek
W przeciwng strone.

Zmodyfikowa¢ istniejgca ptaszczyzne, wybierajac ptaszczyzne i naciskajac przycisk Modyfikuj
ptaszczyzne. Nastepnie uzy¢ tego samego kreatora, co w przypadku uczenia nowej ptaszczyzny.

16.3.5 Przykiad: Reczna aktualizacja funkcji w celu dostosowania programu

Uwzglednij zastosowanie funkcji, gdy wiele czesci programu robota jest wzglednych do stotu.
Rys. 16.4 przedstawia ruch z punktéw orientacyjnych wp1 przez wp4.

Program robota
RuchJ
S1 ‘
Funkcja RuchL #: Zmienna_P1 s : ¢
wpl

wp2
wp3

wp4

Rysunek 16.4: Wystarczy zaprogramowaé poprzez reczng zmiane funkcji cztery punkty orientacyjne
wzgledne do funkcji ptaszczyzny

Zastosowanie wymaga, aby ponownie uzy¢ programu w wielu instalacjach robota, gdzie pozycja
stotu moze rézni¢ sie w nieznacznym stopniu. Ruch wzgledem stotu jest taki sam. Program z
poleceniem RuchL skonfigurowanym wzgledem ptaszczyzny moze by¢ tatwo zastosowany w do-
datkowych robotach dzigki aktualizacji instalacji za pomoca rzeczywistej pozycji stotu poprzez
zdefiniowanie pozycji stotu jako funkcji P7 w instalacji.

Koncepcja ma zastosowanie do wielu funkcji aplikacji. Dzieki temu mozna ustali¢ elastyczny
program, ktory stuzy do rozwigzania tego samego zadania na wielu robotach, nawet jesli np.
inne miejsca w przestrzeni roboczej bedg rézni¢ sie w poszczegélnych instalacjach.
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16.3.6 Przyktad: Dynamiczna aktualizacja postawy funkcji

Nalezy rozwazy¢ podobne zastosowanie, gdzie robot musi wykonac ruch zgodnie z okreslonym
wzorcem nad stotem, aby rozwigzac¢ okreslone zadanie (patrz 16.5).

o — Y
wp2 \5 wpl

np3

wpd

Rysunek 16.5: Polecenie RuchL z czterema punktami orientacyjnymi wzglednymi do funkcji ptaszczyzny

Program robota

RuchJ
wpl
y = 0,01
o = pl0,y,0,0,0,0] e
Zmienna_ P1 = postawa_ttum(zmienna_ P1, o) . ¥
Funkcja RuchL #: Zmienna_P1 T ke .y
wpl
wp2
wp3
wp4

Rysunek 16.6: Stosowanie przesuniecia do funkcji ptaszczyzny

Program robota
RuchJ
S1
jesli (digital_input[0]) to
Zmienna_P1 = P1
inny

Zmienna_P1 = P2 ’
Funkcja RuchL #: Zmienna_P1 ,/I\“‘
wpl =

wp2
wp3
wp4

Rysunek 16.7: Zmiana funkcji ptaszczyzny na inng

Ruch wzgledem P17 jest wielokrotnie powtarzany, za kazdym razem z przesunigciem o. W tym
przyktadzie przesuniecie wynosi 10 cm w kierunku Y (patrz rys. 16.6, przesuniecia 07 i 02).
Mozna to osiggnaé, np. korzystajac z funkcji skryptu pos_dod() lub pos_ttum(), za pomocg kté-
rych mozna manipulowa¢ zmienng. Gdy program jest uruchomiony, zamiast dodawac przesu-
niecie mozna zmieni¢ funkcje na inng. Takie dziatanie jest widoczne na ponizszym przyktadzie
(zob. rys. 16.7), gdzie funkcje referencyjng polecenia RuchL zmiennej_P1 mozna przetgczaé po-
miedzy dwoma ptaszczyznami P17 i P2.

Wersja 5.6 -115 e-Series

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.



Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

UNIVERSAL ROBOTS 16.4 Fieldbus

16.4 Fieldbus

W tym miejscu mozna skonfigurowac¢ ustawienia przemystowych protokotéw sieci komputero-
wych stosowanych do sterowania rozproszonego w czasie rzeczywistym i obstugiwanych przez
interfejs PolyScope : MODBUS, Ethernet/IP i PROFINET.

16.4.1 Konfiguracja we/wy klienta MODBUS

n |l Ruch welw

Ustawienia we/wy klienta MODBUS

-
T
MODBUS Adres IP [ Tryb sekwencyjny
EtherNet/IP
PROFINET Typ Adres Nazwa Wartos¢
® [wyjscie rejestru - 18| MODBUS_1 [ 4
Czestotliwoéé [Hz] Adres MODBUS slave E
Czas odpowiedzi [ms]: ----, Przekroczenia czasu: 0, Btedy w odpowiedzi: 0, Avg resp. fi ----
@ |Wejicie cyfrowe -] 260 MODBUS_2

Czestotliwosé [Hz] Adres MODBUS slave El

Czas odpowiedzi [ms]: ----, Przekroczenia czasu: 0, Btedy w odpowiedzi: 0, Awvg. resp. f: ----

Deodaj nowy sygnat
v
[ Pokaz opcje zaawansowane QOdswiez liste

O Normalny Pres (——) 100 % Symulacja .

Tutaj mozna skonfigurowac¢ sygnaty klienta (mastera) MODBUS. Potgczenie z serwerami (lub
jednostkami podrzednymi) MODBUS o okreslonym adresie IP mozna utworzyé za pomocg sy-
gnatow wejscia/wyjscia (rejestrow lub cyfrowych). Kazdy sygnat ma unikalng nazwe, mozna jej
wiec uzywac w programach.

Odswiez
Nacisniecie przycisku spowoduje odswiezenie wszystkich potgczer MODBUS. Odswiezanie odta-
cza i ponownie tgczy wszystkie jednostki modbus. Wszystkie dane statystyczne zostajg wy-
czyszczone.

Dodaj urzadzenie
Nacisniecie przycisku spowoduje dodanie nowego urzgdzenia MODBUS.

Usun urzadzenie

Nacisniecie przycisku spowoduje usuniecie urzgdzenia MODBUS i wszystkich jego sygnatéw.

Ustaw IP urzadzenia
Tutaj pokazany jest adres IP urzgdzenia MODBUS. Nacisnij przycisk, aby go zmieni¢.

Tryb sekwencyjny
Dostepne tylko przy wyborze polecenia Pokaz opcje zaawansowane (zob. 16.4.1). Zaznaczenie
tego okienka zmusza klienta modbus do zaczekania na odpowiedz przed wystaniem ponow-
nego zapytania. Tryb ten jest wymagany przez niektére jednostki fieldbus. Uruchomienie tej opcji
moze pomac, jeslimamy do czynienia z wieloma sygnatami i wzrostem czestotliwosci wysytania
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zapytan, co skutkuje roztgczeniem sygnatéw. Rzeczywista czestotliwo$¢ zapytan moze by¢ niz-
sza niz wybrana, jesli wiele sygnatow jest zdefiniowanych w trybie sekwencyjnym. Rzeczywista
czestotliwo$¢ sygnatu jest widoczna na polu dane statystyczne sygnatéw (patrz sekcja 16.4.1).
Wskaznik sygnatu swieci na zotto, jesli rzeczywista czestotliwos$¢ sygnatu jest nizsza niz potowa
wartosci wybranej w menu rozwijalnym ,Czestotliwosc¢”.

Dodaj sygnat

Nacisniecie przycisku spowoduje dodanie sygnatu do odpowiedniego urzadzenia MODBUS.

Usun sygnat
Nacisniecie przycisku spowoduje usuniecie sygnatu z odpowiedniego urzagdzenia MODBUS.

Ustaw typ sygnatu
Przy pomocy tego menu rozwijanego mozna wybrac typ sygnatu. Dostepne typy to:

Wejscie cyfrowe Wejscie cyfrowe (cewka) to jednobitowa wielko$¢ odczytywana z urzadzenia
MODBUS z cewki podanej w polu adresowym sygnatu. Wykorzystywany jest kod funkcji
0x02 (Odczytaj wejscia dyskretne).

Wyjscie cyfrowe Wyjscie cyfrowe (cewka) to wielko$¢ jednobitowa, ktérg mozna ustawié¢ w po-
ziomie wysokim lub niskim. Do momentu, kiedy wartos¢ tego wyjscia zostanie ustawiona
przez uzytkownika, jest ona odczytywana ze zdalnego urzagdzenia MODBUS. To oznacza, ze
stosowany jest kod funkcji 0x01 (Odczytaj cewki). Od chwili, kiedy wyjscie zostanie usta-
wione przez program robota lub przez nacisniecie przycisku ustaw warto$¢ sygnatu, uzy-
wany jest juz kod funkcji 0x05 (Zapisz pojedyncza cewke).

Wejscie rejestru Wejscie rejestru to liczba 16-bitowa odczytywana z adresu podanego w polu
adresu. Wykorzystywany jest kod funkcji 0x04 (Odczytaj rejestry wejscia).

Wyjscie rejestru Wyjscie rejestru to liczba 16-bitowa, ktérej wartos¢ moze ustawic¢ uzytkownik.
Zanim wartos¢ rejestru zostanie ustawiona, wartos$¢ ta jest odczytywana ze zdalnego urza-
dzenia MODBUS. To oznacza, ze uzywany jest kod funkcji 0x03 (Odczytaj rejestry tymcza-
sowe). Kiedy wyjscie zostanie ustawione przez program robota lub przez okreslenie warto-
$ci sygnatu w polu ustaw wartosé sygnatu, do ustawienia wartosci w zdalnym urzadzeniu
MODBUS uzywany jest kod funkcji 0x06 (Zapisz pojedynczy rejestr).

Ustaw adres sygnatu
To pole pokazuje adres w zdalnym serwerze MODBUS. Mozna wybra¢ inny adres przy pomocy
wyswietlanej na ekranie klawiatury numerycznej. Prawidtowe adresy zalezg od producenta oraz
konfiguracji zdalnego urzadzenia MODBUS.

Ustaw nazwe sygnatu

Uzytkownik moze przypisa¢ sygnatowi nazwe za pomoca klawiatury ekranowej. Kiedy sygnat
jest wykorzystywany w programach, uzywana jest ta nazwa.

Wartos¢ sygnatu

Tutaj pokazana jest aktualna wartos¢ sygnatu. Dla sygnatow rejestrow wartos$¢ ta jest wyrazona
jako liczba catkowita bez znaku. Dla sygnatéw wyjscia pozgdana warto$é sygnatu moze zostaé
ustawiona przy pomocy przycisku. Réwniez dla wyjscia rejestru wartos¢ do zapisania do urza-
dzenia musi zosta¢ podana jako liczba catkowita bez znaku.
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Stan potaczenia sygnatu
Ikona ta pokazuje, czy sygnat mozna prawidtowo odczytaé lub zapisaé (zielona), czy tez odpo-
wiedzZ od urzadzenia jest nieoczekiwana lub nie mozna sie z nim potgczy¢ (szara). W przypadku
odebrania odpowiedzi z wyjgtkiem MODBUS wyswietlany jest kod odpowiedzi. Odpowiedzi z
wyjagtkami MODBUS-TCP sg nastepujace:

E1 NIEPRAWIDLOWA FUNKCJA (0x01) Kod funkcji odebrany w zapytaniu nie okresla dopusz-
czalnego dziatania serwera (lub urzadzenia podrzednego).

E2 NIEPRAWIDLOWY ADRES DANYCH (0x02) Kod funkcji odebrany w zapytaniu nie okresla
dopuszczalnego dziatania serwera (lub urzadzenia podrzednego). Nalezy sprawdzi¢, czy
wprowadzony adres sygnatu odpowiada konfiguracji zdalnego serwera MODBUS.

E3 NIEPRAWIDLOWA WARTOSC DANYCH (0x03) Warto$¢é zawarta w polu danych zapytania nie
jest wartoscig dopuszczalng dla serwera (lub urzadzenia podrzednego). Nalezy sprawdzic¢,
czy wprowadzona warto$c¢ sygnatu jest prawidtowa dla okreslonego adresu w zdalnym ser-
werze MODBUS.

E4 AWARIA URZADZENIA PODRZEDNEGO (0x04) Podczas préby wykonania zgdanej czynnosci
przez serwer (lub urzadzenie podrzedne) wystgpit nieodwracalny btad.

E5 POTWIERDZENIE (0x05) Specjalistyczne zastosowanie w potaczeniu z poleceniami progra-
mistycznymi, wysytane do zdalnego urzadzenia MODBUS.

E6 URZADZENIE PODRZEDNE ZAJETE (0x06) Specjalistyczne zastosowanie w potaczeniu z po-

leceniami programistycznymi, wysytane do zdalnego urzgdzenia MODBUS. Urzgdzenie pod-
rzedne (serwer) nie moze teraz odpowiedzie¢.

Pokaz opcje zaawansowane
To pole wyboru pokazuje/ukrywa opcje zaawansowane dla kazdego z sygnatéw.

Opcje zaawansowane

Czestotliwosé aktualizacji Przy pomocy tego menu mozna zmieni¢ czestotliwos¢ aktualizacii
sygnatu. Oznacza to czestotliwos¢, z jakg wysytane sg do zdalnego urzgdzenia MODBUS
zadania odczytu lub zapisu wartosci sygnatu. Jesli czestotliwos¢ jest ustawiona na po-
ziomie 0, polecenia modbus sg uruchamiane na zgdanie przy pomocy funkcji skryptu sta-
tusu_otrzymania_sygnatu_modbus, rejestru_ustawien_wyjsciowych_modbus oraz sygnatu_ustawien_wyjs

Adres podrzedny W tym polu tekstowym mozna ustawi¢ okreslony adres podrzedny dla zadan
odpowiadajgcych okreslonemu sygnatowi. Warto$¢ musi sie miesci¢ w zakresie od 0 do
255, przy czym standardowg wartoscig jest 255. W przypadku zmiany tej wartos$ci zaleca
sie sprawdzenie w podreczniku zdalnego urzadzenia MODBUS, czy jego dziatanie ze zmie-
nionym adresem podrzednym bedzie nadal prawidtowe.

Liczba ponownych potaczen Liczba przypadkédw, kiedy TCP byto odtgczone i ponownie pota-
czone.

Status potaczenia Status potgczenia TCP.

Czas odpowiedzi [ms ] Czas miedzy wystaniem polecenia modbus a jego otrzymaniem — para-
metr uaktualniany tylko, jesli komunikacja jest aktywna.

Bledy pakietéw modbus Liczba otrzymanych pakietéw zawierajacych btedy (np. niewtasciwa
dtugos¢, brakujace dane, btad wtyczki TCP).
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Przekroczenia czasu Liczba zapytan modbus bez odpowiedzi.

Btedy w odpowiedzi Liczba pakietdw, ktérych nie udato sie wystaé ze wzgledu na btedny status
wtyczki.

Rzeczywista czest. Aktualizacja statusu; srednia czestotliwosc¢ sygnatu klienta (mastera). War-
tos¢ jest wyliczana ponownie za kazdym razem, kiedy sygnat otrzyma odpowiedzZ z serwera
(lub urzadzenia podrzednego).

Liczenie wykonywane jest do liczby 65 535, nastepnie znow sie zeruje.

16.4.2 Ethernet/IP
W polu EtherNet/IP uzytkownik moze wigczy¢ lub wytgczyé mozliwos¢ nawigzania potaczenia
robota ze skanerem EtherNet/IP. W przypadku wtgczenia tej opcji mozna wybrag, jaka akcja ma
zosta¢ wykonana w razie utraty potgczenia ze skanerem EtherNet/IP. Dostepne akcje to:
Brak: PolyScope ignoruje utrate potaczenia EtherNet/IP i kontynuuje wykonywanie programu.

Wstrzymanie: PolyScope wstrzymuje biezacy program. Wykonywanie programu zostanie wzno-
wione od miejsca zatrzymania.

Zatrzymanie: PolyScope zatrzymuje biezacy program.
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17 Karta Ruch

Na tym ekranie mozna przesuna¢ ramie robota bezposrednio (impulsowo) przez przesuwanie i
obracanie narzedzia robota lub przez przemieszczanie przegubdw robota osobno.

8 2@ QH

Instalacja

Pozycja TCP Robot Pozycja narzedzia

Uldad Altywny TCP
Widolc v | Tcp x| -141,14mm Rx[  0.003|rad

v | -610,67)mm RY| -3,152frad

+]

z[ -17433)mm Rz[ -0,056|rad
Pozycja przegubu
4 Baza -90,83 °
[ ] [ N ]
QOrientacja TCP

Barlk -116,31
r [ N ]
toldec -96,88 °
[ N ]
- Nadgarstel 1 -58,86 °
[ N ]
Nadgarstek 2 90,58 °
[ ]
Nadgarstek 3 -0,94

Ruch swobo... [ T ]

”? Pozycja do... A Wyréwnaj H

Normalny

17.1 Porusz narzedzie

Aby przesunag¢ ramig robota w okreslonym kierunku, nalezy nacisngc¢ i przytrzyma¢ dowolny
przycisk strzatki Porusz narzedzie.

+ Strzatki przesuniecia (gora) stuzg do poruszania koricéwki narzedzia robota we wskaza-
nym kierunku.

« Strzatki obrotu (d6t) stuzg do zmiany orientacji narzedzia robota we wskazanym kierunku.
Punktem obrotu bedzie punkt centralny narzedzia (TCP), czyli punkt na koncu ramienia
robota, bedgcy punktem charakterystycznym narzedzia robota. Punkt centralny narzedzia
(TCP) jest przedstawiany jako mata niebieska kula.

17.2 Robot

Jesli biezgca pozycja punktu TCP robota zblizy sie do ptaszczyzny bezpieczenstwa lub wyzwa-
lania albo orientacja narzedzia robota jest w poblizu granicy limitu orientacji (zob. 13.2.5),
wyswietlany jest model 3D pobliskiego limitu granicznego.

Uwaga: kiedy robot wykonuje program, wizualizacja limitdw granicznych jest wytgczona.

Ptaszczyzny bezpieczenstwa sg przedstawiane w kolorach zéttym i czarnym z matg strzatka
normalng do ptaszczyzny, ktéra wskazuje te strone, po ktoérej dozwolone jest pozycjonowanie
punktu TCP. Ptaszczyzny wyzwalania sg przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym z matg
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strzatka, ktéra wskazuje te strone ptaszczyzny, po ktérej aktywne sg limity trybu normalnego
(zob. 13.2.2). Limit graniczny orientacji narzedzia jest wizualizowany przez sferyczny stozek
oraz wektor okreslajagcy biezgcg orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada polu
dopuszczalnemu dla orientacji narzedzia (wektora).

Kiedy punkt TCP robota nie jest juz w poblizu limitu, model 3D nie jest juz wyswietlany. Jesli
punkt TCP narusza lub jest bardzo blisko granicy limitu, wizualizacja tego limitu zmienia kolor
na czerwony.

Funkcja

W lewym gérnym rogu pola Robot w menu Funkcja mozna okresli¢ spos6b sterowania ramie-
niem robota wzgledem funkcji Widok, Podstawa lub Narzedzie.

Uwaga: Aby uzyska¢ najlepsze poczucie kontroli nad ramieniem robota, mozna wybra¢ funkcje
Widok i za pomoca strzatek obrotu obroci¢ kat podgladu obrazu 3D tak, aby dopasowac go do
swojego punktu widzenia rzeczywistego ramienia robota.

Aktywny TCP

W polu Robot w menu Aktywny TCP jest wyswietlana nazwa obecnie aktywnego punktu central-
nego narzedzia (TCP).

Pozycja poczatkowa
Przycisk Pozycja poczatkowa powoduje przejscie do ekranu Przesun robota do pozyciji, na kto-
rym mozna nacisna¢ i przytrzymacé przycisk Auto (zob. 14.4), aby przesungé robota do pozycji
zdefiniowanej wczesniej w obszarze Instalacja (zob. 16.1.9). Ustawienie domysine przycisku
Pozycja poczagtkowa pozwala przywrdcic¢ ramie robota do pozycji pionowej (zob. 16.1.9).

Ruch swobodny

Przycisk ekranowy Ruch swobodny pozwala przeciggnaé ramie robota do zgdanej pozycji/postawy.

Wyréwnaj

Przycisk Wyréwnaj pozwala wyréwnac os$ Z aktywnego punktu TCP wzgledem wybranej funkcji.

17.3 Pozycja narzedzia

W polach tekstowych wys$wietlane sg petne wartosci wspétrzednych tego punktu TCP wzgledem
wybranej funkgciji.

Uwaga: Mozna skonfigurowaé kilka nazwanych punktéw TCP (zob. 16.1.1). Mozna réwniez
dotkna¢ przycisku Edytuj postawe, aby uzyskac¢ dostep do ekranu Edytor postawy.

17.3.1 Ekran edytora postawy

Po wejsciu na ekran Edytor postawy mozna doktadnie wyznaczy¢ docelowe potozenia przegu-
béw lub docelowa postawe (pozycije i orientacje) punktéw TCP. Uwaga: Ten ekran stuzy do pracy
w trybie offline i nie kontroluje bezposrednio ramienia robota.
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Dsiennik

Robot Uktad
‘Widok

TCP

[+] = 14114 mm [+][=]

¥ -610,67)mm |+ ]| —|

z -174,33)mm [ +][ -]

‘We\(tor obrotu [rad] 4

® RX 0,003/ rad ; =

RY -3,152frad |+ || —|

r ) Rz -0,056/rad [+ ][]
- Pozycje przegubéw

Baza 00,83 [+][—]

| L

y _ Barlc -116,31|° +| -

£3 =] =

tokie¢ -96,88 + | -

Nedlgarstek 1 58,86 ° | +]|[—|

o e Naclgarstek 2 90,58 T =

oK Anuluj Nadgarstek 3 -0,94/° E E

O Normalny Preckosd C— 100%

Robot
Obraz 3D pokazuje aktualng pozycje ramienia robota. Cieft wskazuje pozycje docelowg ograni-
czong konkretnymi warto$ciami wyswietlonymi na ekranie. Nacis$niecie ikony szkta powieksza-
jacego pozwala na powigkszenie lub oddalenie, a przeciggniecie palcem po ekranie na zmiane
widoku.

Jesli okreslona pozycja docelowa punktu TCP robota jest blisko ptaszczyzny bezpieczenstwa
lub wyzwalajgcej albo orientacja narzedzia robota jest w poblizu limitu granicznego orientaciji
(zob. 13.2.5), przedstawiana jest reprezentacja 3D limitu granicznego w poblizu. Ptaszczyzny
bezpieczenstwa sg przedstawiane w kolorach zéttym i czarnym z matg strzatkg normalng do
ptaszczyzny, ktéra wskazuje te strone, po ktérej jest dozwolone pozycjonowanie punktu TCP.
Ptaszczyzny wyzwalania sg przedstawiane w kolorach niebieskim i zielonym z matg strzatka,
ktéra wskazuje te strone ptaszczyzny, po ktérej aktywne sg limity trybu normalnego (zob. 13.2.2).
Limit graniczny orientacji narzedzia jest wizualizowany przez sferyczny stozek oraz wektor okre-
$lajacy biezaca orientacje narzedzia robota. Wnetrze stozka odpowiada polu dopuszczalnemu
dla orientacji narzedzia (wektora). Kiedy punkt TCP robota docelowego nie jest juz w poblizu
limitu, model 3D nie jest juz wyswietlany. Jesli docelowy punkt TCP narusza lub bardzo zbliza
sie do limitu granicznego, wizualizacja tego limitu zmienia kolor na czerwony.

Pozycja narzedzia i funkcji
Wyswietlane sg wartosci aktywnych punktéw TCP i wspétrzednych wybranej funkcji. Wspét-
rzedne X, Y, Z okreslajg pozycje narzedzia. Wspotrzedne RX, RY, RZ okreslajg orientacje. Wiecej
informaciji o konfigurowaniu kilku punktéw TCP, (zob. 16.1.1).

W rozwijanym menu powyzej pél RX, RY i RZ mozna zmieni¢ sposob przedstawienia orientaciji:

+ Wektor obrotu [rad] Orientacja jest przedstawiona w formie wektora obrotu. Dtugos¢ osi
to kat obrotu podany w radianach, a sam wektor okresla 0$, dookota ktorej dokonuje sie
obrot. To ustawienie jest domysine.

+ Wektor obrotu [°] Orientacja jest podana w formie wektora obrotu, ktérego dtugos¢ odpo-
wiada katowi obrotu w stopniach.
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 RPY [rad] Katy obrotu, nachylenia i odchylenia (RPY — Roll/Pitch/Yaw), gdzie katy podane
sg w radianach. Macierz obrotu RPY (obrét X, Y’, Z) jest zdefiniowana przez:
Rrpy(% B, a) = RZ(O‘) : RY(ﬂ) “Rx ('Y)

* RPY [°] obrét, nachylenie i odchylenie (RPY), gdzie katy sg podane w stopniach.

Mozna wprowadzi¢ wartosci, aby edytowaé wspotrzedne. Klikniecie przycisku + lub - z prawej
strony pola pozwala na dodanie lub odjecie pewnej wielkos$ci do lub od wartosci biezgcej. Mozna
réwniez przytrzymac przycisk, co spowoduje bezposrednie zwiekszenie lub zmniejszenie war-
tosci.

Pozycje przegubow
Indywidualne pozycje przegubéw sg okreslane bezposrednio. Kazda pozycja przegubu moze
mie¢ zakres limitu przegubdéw od —360° do +360°. Pozycje przegubéw mozna skonfigurowaé w
nastepujacy sposob:
+ Dotknga¢ pozycje przegubu, aby edytowaé wartosci.
+ Dotkng¢ przycisk + lub - z prawej strony pola, aby doda¢ lub odjgé okreslong wartos¢ do

lub od wartosci biezace;j.

* Przytrzymaé przycisk, aby bezposrednio zwiekszyé lub zmniejszy¢ wartos$é.

Przycisk OK

Jesli ekran zostat aktywowany z poziomu ekranu Ruch (zob. 17), dotkna¢ przycisku OK, aby
powrdci¢ do ekranu Ruch. Ramie robota przesuwa sie do okreslonego punktu docelowego. Je-
$li ostatnig wyznaczong wartoscig jest wspoétrzedna narzedzia, ramie robota przesunie sie do
pozycji docelowej ruchem typu RuchlL, jesli natomiast ostatnig wartoscig jest pozycja przegubu,
ruch bedzie typu RuchJ (patrz 15.5.1).

Przycisk Anuluj
Nacisniecie przycisku Anuluj powoduje wyjscie z ekranu z odrzuceniem wszystkich zmian.

Copyright © 2009-2020, Universal Robots A/S. Wszystkie prawa zastrzezone.

17.4 Pozycja przegubu

Pole Pozycja przegubu stuzy do bezposredniego sterowania poszczegdlnymi przegubami. Kazdy
przegub porusza sie w domysinym zakresie limitu przegubéw od —360° do +360°, wskazywa-
nym na poziomym pasku. Po osiggnieciu limitu nie mozna przesunaé¢ przegubu dalej.

Uwaga: Przeguby mozna skonfigurowaé w zakresie pozycji réznigcym sie od zakresu domysl|-
nego (zob. 13.2.4). Nowy zakres jest wskazywany na pasku poziomym w postaci czerwonej
strefy.
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OSTRZEZENIE:

1. Na karcie Konfiguracja, w przypadku nieprawidtowego usta-

wienia grawitacji (zob. 16.1.3) lub jesli ramie robota prze-
nosi ciezki tadunek, po nacisnieciu karty Ruch swobodny ra-
mie robota moze zacza¢ przemieszczac sie (opadac). W tym
przypadku nalezy ponownie zwolni¢ przycisk Ruch swobodny.

. Nalezy uzywa¢ prawidtowych ustawien instalacji (np. kat mo-

cowania robota, masa obcigzenia oraz przesuniecie srodka
ciezkosci obcigzenia). Pliki instalacji powinny by¢ zapisywane
i tadowane z programem.

. Ustawienia obcigzenia oraz mocowania robota muszg by¢

ustawione prawidtowo przed nacisnieciem przycisku Ruch
swobodny. Jesli ustawienia te beda nieprawidtowe, ramie ro-
bota bedzie poruszaé sie po nacisnieciu przycisku Ruch swo-
bodny.

. Funkcji Ruch swobodny wolno uzywac tylko w instalacjach, w

ktérych ocena ryzyka to dopuszcza. Narzedzia i przeszkody
nie mogg mie¢ ostrych krawedzi ani punktéw zgniecenia. Caty
personel musi pozostawac poza zasiegiem ramienia robota.
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Karta we/wy

18.1 Robot
v Wewnetrzny Kenfigurowalne wejscie Konfigurowalne wyjscie Wejscie cyfrowe Wyjscie cyfrowe
ettt S-Guard Reset 4 o4 0 4 o4
> Zewnetrzny
S-Guard Reset 5 1[5 1 5 pProg-Running | (] 5
2 6 2] s Start-Prog 6 2] (6
3 7 37 Stop-Prog 7 3Jdr
Wejscie analogowe Wejscie cyfrowe narzedzia Wyjscie cyfrowe narzedzia
analog in[0] oo0v o 1 o[J(J1
ov lov
Prad
analog in[1] 00 S
ov 1ov
Wyjscie analogowe Wejscie analogowe narzedzia
- analog_in[2] 0,00V MNapiecie
4,00 mA
analog_in[3] 0,00V Napiecie
analog_out[1 -
g-outl1] . a ov 1ov

4,00 mA

Na tym ekranie mozna zawsze monitorowac oraz ustawia¢ aktualne sygnaty wejsciowe i wyj-
Sciowe skrzynki sterowniczej robota . Ekran wyswietla biezacy stan wejsé/wyjs¢, takze podczas
wykonywania programu. Jesli podczas wykonywania programu cokolwiek zostanie zmienione,
program zostanie zatrzymany. W momencie zatrzymania programu wszystkie sygnaty wyjscia
zachowajg swdj stan. Ekran jest aktualizowany z czestotliwoscig zaledwie 10 Hz, tak wiec bar-
dzo szybki sygnat moze nie by¢ wyswietlany prawidtowo.

Konfigurowalne sygnaty we/wy mozna zarezerwowa¢é dla specjalnych ustawien bezpieczenstwa
zdefiniowanych w sekgcji konfiguracyjnej we/wy bezpieczenstwa dla instalacji (zob.13.2.10).
Sygnaty zarezerwowane beda miaty nazwe funkcji bezpieczefnstwa zamiast nazwy domysinej
lub zdefiniowanej przez uzytkownika. Konfigurowalne wyjscia zarezerwowane dla ustawien bez-
pieczenstwa sg nieprzetgczalne i zawsze bedg wyswietlane wytgcznie jako diody.

Szczegoty elektryczne sygnatow sg opisane w rozdziale ??.

Napiecie W obszarze Wyjscie narzedzia opcje Napiecie mozna skonfigurowac tylko wtedy, gdy
wyjscie narzedzia jest kontrolowane przez uzytkownika. Wybranie URCap powoduje cofniecie
dostepu do akcji Napiecie.

Ustawienia w domenie analogowej Wyjscia i wejscia analogowe mozna ustawi¢ albo jako pra-
dowe [4-20 mA)], albo napieciowe [0-10 V]. Kiedy program zostanie zapisany, to ustawienia
te zostang zapamietane do ewentualnych pézniejszych ponownych uruchomien sterownika ro-
bota. Wybranie URCap w obszarze Wyjscie narzedzia powoduje cofniecie dostepu do ustawien
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UNIVERSAL ROBOTS 18.2 MODBUS

domeny dla analogowych wejs¢ narzedzia.

Interfejs narzedzia komunikacji Po uruchomieniu Interfejsu narzedzia komunikacji TCI wej-
$cie analogowe narzedzia przestaje by¢ dostepne. Na ekranie wej/wyj pole wejscie narzedzia
zmienia sig, jak pokazano na ilustracji ponizej.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50
UWAGA:

Po wtaczeniu Dwustykowego obwodu zasilania wyjscia cyfrowe
narzedzia nalezy nazwaé w nastepujacy sposéb:

+ tool_out[0] (zasilanie)

- tool_out[1] (GND)

Pole Wyjscie narzedzia pokazano ponizej.

Tool Digital Output

||'__ ‘ower {.-T ||.I'.II II'__:I

Current

DO0 mA

18.2 MODBUS

Na ponizszym zrzucie ekranu pokazano sygnaty we/wy klienta MODBUS ustawione podczas
instalacji. Za pomocg menu rozwijanych w goérnej czesci ekranu mozna zmieniaé wyswietlang
tres¢ na podstawie typu sygnatu i jednostki MODBUS, jesli skonfigurowano wiecej niz jedna.
Kazdy sygnat na listach zawiera informacje o stanie potgczen, wartosci, nazwie i adresie sygnatu.
Sygnaty wyjsciowe mozna przetgczaé, jesli pozwala na to stan potgczenia i opcje wybrane na
karcie we/wy (zob. 16.1.4).
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18.2 MODBUS UNIVERSAL ROBOTS

) Wewnetrzny
\ Zewnetrzny

MODBUS Wejscia Wyjscia

Jednostka MODBUS: 10.0.0.2 Jednostka MODBUS: 10.0.0.2
IS ] MODBUS_4 [260] %] 0 MODBUS_3 [18]
Jednostka MODBUS: 127.0.0.1 Jednostka MODBUS: 127.0.0.1
%] 0 MODBUS_1[0] %) MODBUS 2 [16]

%] MODBUS_5 [17]

%) MODBUS_6 [18]

%] MODBUS_7 [19]

%) MODBUS_8 [20]

%] MODBUS_9 [21]

O Normalny
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19 Karta rejestru

Odczyty Obciazenie przegubu

Temperatura sterownika 24.0 °C 0 Baza oK e 0,0V " 2

Napiecie gtéwne 48,0V 1 Bark oK — z:::c 00V 1 . 3

Przecietna moc robota ow 2! kolded OK —rc 0,0V

Prad 0,0A 3 Nadgarstek 1 OK — 0,0V 2@l

Prad wefwy 0A 4)Nadgarstek 2 oK (— z;‘:fc 0.0V

Prad narzedzia 0mA 5) Nadgarstek 3 oK e 0,0V 1 1 0
Dziennik danych

2019-11-28 02:10:56 Wyswiet! [+] [ [/}
A 2019-11-28 09:10:49.938 PolyScope 0RO A

Wyhbierz zdarzenie z dziennilsa danych, aby
wyswietlié wiece] informacji

Normalny

19.1

Odczyty i obcigzenie przegubu
W gérnej potowie ekranu wyswietlana jest kondycja ramienia robota i skrzynki sterownicze;j.
Lewa strona ekranu zawiera informacje zwigzane ze skrzynkg sterownicza, natomiast prawa
strona ekranu zawiera informacje o przegubach robota. Dla kazdego przegubu sg wys$wietlane
informacje o temperaturze, obcigzeniu przegubu oraz napieciu.

19.2

Rejestr dat

Pierwsza kolumna okresla kategorie istotnosci pozyciji rejestru. Druga kolumna pokazuje czas
przybycia komunikatéw. Kolejna kolumna pokazuje nadawce komunikatu. Ostatnia kolumna po-
kazuje sam komunikat. Komunikaty mozna filtrowaé za pomocg przyciskéw przetgczajacych
wiasciwych dla istotnosci. Powyzszy rysunek ilustruje wyswietlanie btedéw przy odfiltrowaniu
komunikatéw informacyjnych i ostrzegawczych. Niektére komunikaty rejestru stuzg do przeka-
zywania wiekszej ilosci informacji wyswietlanych po prawej stronie po wybraniu odpowiedniej
pozycji rejestru.

19.3

Zapisywanie raportow btedow
Szczegobtowy raport o stanie jest dostepny, gdy w wierszu rejestru zostanie wyswietlona ikona
spinacza.
+ Nalezy wybra¢ wiersz rejestru i dotkng¢ przycisku Zapisz raport, aby zapisa¢ raport na
dysku USB.

+ Raport mozna zapisa¢ podczas wykonywania programu.
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UNIVERSAL ROBOTS 19.3 Zapisywanie raportéw bltedéw

UWAGA:
W przypadku wygenerowania nowego raportu najstarszy jest usu-
wany. Przechowywa¢ mozna tylko pie¢ najnowszych raportéw.

Przeglad i eksportowa¢ mozna nastepujaca liste btedow:
+ Awaria
+ Wewnetrzne wyjatki PolyScope
+ Zatrzymanie ochronne
+ Nieobstugiwany wyjatek w URCap
*+ Naruszenie

Wyeksportowany raport zawiera: program uzytkownika, dziennik historii, instalacje i liste urucho-
mionych ustug.
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20 Menedzer programow i instalacji

default

ABCDE @ ﬁ E
—

Menedzer programow i instalacji zawiera trzy ikony umozliwiajgce tworzenie, tadowanie oraz
konfigurowanie programéw i instalacji: Nowy..., Otwérz... i Zapisz.... W polu Sciezka pliku jest
wyswietlona nazwa aktualnie zatadowanego programu oraz typu instalacji. Sciezka pliku zmie-
nia sie po utworzeniu lub zatadowaniu nowego programu lub instalacji . Uzytkownik moze mie¢
kilka plikow instalacji dla robota. Utworzone programy uzywajg aktywnej instalacji i beda jg au-
tomatycznie tadowad.

20.1

Otworz...

Umozliwia zatadowanie programu i/lub instalaciji.

Program

2% QH

eeeeee

Zmienne

Zatrzymany

Wiek robota

Dn. Godz  Min,  Sekundy

0 00 03 35

O wyswiet! punkty orientacyine

Otwieranie programu

1. W menadzerze programow i instalacji nalezy dotknagé przycisku Otweérz... i wybraé opcje
Program.
2. Na ekranie Zataduj program wybra¢ istniejgcy program i dotkng¢ przycisku Otwérz.

3. W Sciezce pliku sprawdzi¢, czy wyswietlana jest nazwa zgdanego programu.

Otwieranie instalacji.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.2 Nowy...

1. W menadzerze programow i instalacji nalezy dotkngé przycisku Otweérz... i wybraé opcje
Instalacja.

2. Naekranie Zataduj instalacje robota wybrac istniejgca instalacje i dotkng¢ przycisku Otworz.

3. W polu Konfiguracja bezpieczenstwa wybra¢ Zastosuj i uruchom ponownie, aby ponownie
uruchomié robota.

4. Wybra¢ opcje Ustaw instalacje, aby wybrac¢ instalacje dla biezgcego programu.

5. W Sciezce pliku sprawdzi¢, czy wyswietlana jest nazwa zadanej instalacji.

20.2 Nowy...

Umozliwia utworzenie nowego programu i/lub instalacji.

ABCDE
default

gy

g Instalacja

Zmienne

Zatrzymany

Wiek robota

D, Godz  Min.  Sekundy

0 00 03 34

O Wyéwietl punkty orientacyjne

O Normalny —— 00% Symu\aqa.

Tworzenie nowego programu
1. W menadzerze programow i instalacji nalezy dotknagé przycisku Nowy... i wybrac opcje Pro-
gram.
2. Na ekranie Program skonfigurowaé nowy program zgodnie z potrzebami.

3. Wmenadzerze programow i instalacji dotkngé przycisku Zapisz... i wybra¢ Zapisz wszystko
lub Zapisz program jako...

4. Na ekranie Zapisz program jako wprowadzi¢ nazwe pliku i dotkngé przycisku Zapisz.

5. W Sciezce pliku sprawdzi¢, czy wyswietlana jest nazwa nowego programu.

Tworzenie nowej instalacji
Uwaga: Aby mozna byto uzywac instalacji po wytaczeniu zasilania robota, nalezy jg zapisaé.

1. W menadzerze programow i instalacji nalezy dotkna¢ przycisku Nowy... i wybra¢ opcje In-
stalacja.
2. Dotkngé przycisku Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa.

3. Na ekranie Instalacja skonfigurowa¢ nowg instalacje zgodnie z potrzebami.
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20.3 Zapisz... UNIVERSAL ROBOTS

4. W menadzerze programoéw i instalacji nalezy dotkngé przycisku Zapisz... i wybra¢ opcje
Zapisz instalacje jako...

5. Na ekranie Zapisz instalacje robota wprowadzi¢ nazwe pliku i dotkngé przycisku Zapisz.
6. Wybra¢ opcje Ustaw instalacje, aby wybrac instalacje dla biezgcego programu.

7. W Sciezce pliku sprawdzi¢, czy wyswietlana jest nazwa nowej instalaciji.

20.3 Zapisz...

ABCDE D ] E

default

.....

Zmienhe

& zapisz program jako...

g Zapisz instalacjg jako...

Zatrzymany

Wiek robota

Dn. Godz.  Min.  Sekundy

0 00 03 35

O Wyswietl punkty orientacyjne

O Normalny —— 00% S\,‘lw,nax:,\a.

Funkcja Zapisz... ma trzy opcje. W zaleznosci od zatadowanego/utworzonego programu/instalaciji,
dostepne sg nastepujace opcje:

Zapisz wszystko — stuzy do natychmiastowego zapisania biezgcego programu i instalacji bez
pytania ze strony systemu o rézne lokalizacje lub nazwy. Uwaga: W przypadku braku zmian w
programie lub instalaciji, przycisk Zapisz wszystko... nie jest aktywny.

Zapisz program jako... — stuzy do zmiany nazwy nowego programu i jego lokalizacji. Uwaga:
aktualna instalacja zostaje réwniez zapisana z istniejgcg nazwg i w biezacej lokalizaciji.

Zapisz instalacje jako... — stuzy do zmiany nazwy nowej instalacji i jej lokalizacji. Uwaga: aktu-
alny program zostaje réwniez zapisany z istniejgcg nazwg i w biezacej lokalizaciji.
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UNIVERSAL ROBOTS 20.4 Menadzer plikéw

20.4 Menadzer plikow

R 2 ¢ 2 M
B xsnE o
#H
[& #BcDE WP

StartABCDE.urp

Nazwa plikku: Filtr:

StartABCDE.urp Pliki programu robota uniwer salnego hd ‘

O Normalny

Ten rysunek przedstawia ekran tadowania zawierajgcy nastepujgce przyciski:

Sciezka okruszkow chleba Sciezka okruszkéw chleba pokazuije liste katalogéw prowadzacych
do aktualnej lokalizacji. Po wybraniu nazwy katalogu ze Sciezki lokalizacja zmienia sig¢ na wy-
brany katalog i wyswietla go w obszarze wyboru plikéw.

Obszar wyboru plikéw Nalezy dotkngé nazwe pliku, aby go otworzy¢. Wybér katalogéw naste-
puje poprzez nacisniecie i przytrzymanie ich nazwy przez pot sekundy.

Filtr plikébw Mozna okresli¢ typy wyswietlanych plikéw. Zaznaczenie opcji Pliki kopii zapaso-
wej w tym obszarze powoduje wyswietlenie ostatnich 10 zapisanych wersji programéw, gdzie
rozszerzenie old0 to wersja najnowsza, a old9 najstarsza.

Nazwa pliku Tutaj pokazany jest aktualnie wybrany plik. Podczas zapisywania pliku nalezy
uzy¢ pola tekstowego w celu recznego wprowadzenia jego nazwy.

Przyciski dzialan Pasek akcji zawiera szereg przyciskow umozliwiajgcych zarzgdzanie pli-
kami.

Akcja ,Kopia zapasowa” z prawej strony paska akcji umozliwia tworzenie kopii zapasowej ak-
tualnie zaznaczonych plikéw oraz katalogéw w danej lokalizacji i pamieci USB. Akcja ,Kopia
zapasowa” jest dostepna tylko po podtgczeniu zewnetrznego nosnika do gniazda USB.
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21 Menu Hamburger

21.1 Pomoc

Dostepne s3 definicje wszystkich elementéw sktadajgcych sie na funkcje interfejsu PolyScope .

1. W prawym rogu gérnego obszaru ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybrac opcje Pomoc.

2. Dotkngé jeden z wyswietlonych czerwonych znakdéw zapytania, aby wybra¢ zadany ele-
ment.

3. W prawym gérnym rogu ekranu definicji elementéw dotkna¢ czerwony znak X, aby zamkna¢
ekran Pomoc.

21.2 Informacje

Mozna wyswietli¢ informacje o wers;ji i informacje prawne.

1. Nalezy dotkngé menu Hamburger i wybraé opcje Informacje.
2. Dotkngé przycisku Wersja lub Informacje prawne, aby wyswietli¢ odpowiednie dane.

3. Dotkna¢ przycisku Zamknij, aby zamkna¢ ekran.

21.3 Ustawienia
Dostosowywanie ustawienia interfejsu PolyScope

1. W gérnym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.

2. W menu bocznym po lewej stronie wybra¢ pozycje do dostosowania. Uwaga: W przypadku
ustawienia hasta trybu pracy opcja System w menu bocznym jest dostepna tylko dla pro-
gramisty.

3. W prawym dolnym rogu dotkngé Zastosuj i uruchom ponownie, aby zapisa¢ zmiany.

4. Wlewym dolnym rogu dotkngé Wyjdz, aby zamkna¢ ekran ustawien bez zapisywania zmian.

21.3.1 Preferencje
Jezyk

Mozna zmieni¢ jezyk interfejsu PolyScope oraz jednostki miary (metryczne lub imperialne).

Czas

Mozna uzyskac dostep i/lub dostosowaé biezaca godzine i date wyswietlang w interfejsie Poly-
Scope.

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i wybraé opcje Ustawienia.
2. W sekcji Preferencje wybra¢ opcje Czas.
3. Sprawdzic¢ i/lub dostosowaé pozycje Czas i/lub Data zgodnie z potrzebami.

4. Dotkna¢ przycisku Zastosuj i uruchom ponownie, aby zastosowaé zmiany.

Data i czas sg wyswietlane na karcie Rejestr (zob. 19.3) w sekcji Rejestr dat.
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UNIVERSAL ROBOTS 21.4 System

Ukrywanie suwaka szybkosci
Suwak szybkosci jest umieszczony u podstawy karty Uruchom i pozwala operatorowi zmieniaé

szybkos$¢ wykonywania programu.
1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i wybraé opcje Ustawienia.
2. W sekcji Preferencje dotkngé przycisku Ekran wykonywania programu.

3. Zaznaczy¢ pole wyboru, aby wyswietli¢ lub ukry¢ suwak szybkosci.

21.3.2 Hasto
Tryb

Hasto trybu pracy zapobiega nieautoryzowanym modyfikacjom konfiguracji robota, pozwalajac
na stworzenie w interfejsie PolyScope dwdch réznych rél uzytkownika: automatycznej i recznej.
Po skonfigurowaniu hasta trybu pracy programy oraz instalacje mozna tworzyé¢ i tadowa¢ wy-
tacznie w trybie programisty. Przy kazdym przejsciu w tryb reczny interfejs PolyScope prosi o
wprowadzenie hasta, ktére zostato wczesniej skonfigurowane dla tego ekranu.

Bezpieczeristwo

Hasto bezpieczenstwa zapobiega nieautoryzowanym modyfikacjom ustawien bezpieczenstwa

21.4 System

21.4.1 Kopia zapasowa i przywracanie ustawien

Mozna zapisa¢ kompletng kopie systemu w pamieci USB i uzy¢ jej w celu przywrdcenia ustawien
systemu do poprzedniego stanu. Moze to by¢ konieczne w razie usterki dysku twardego lub
przypadkowego usuniecia danych.

UWAGA:

Podczas operacji tworzenia kopii zapasowej i przywracania usta-
wien nalezy uzy¢ jednego z gniazd USB w skrzynce sterowniczej
(CB). Gniazdo USB w skrzynce sterowniczej gwarantuje stabilniej-
szg prace, a tworzenie kopii zapasowej zajmuje mniej czasu.

Tworzenie kopii zapasowej systemu
1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i wybraé opcje Ustawienia.

2. W sekcji System dotkng¢ opcji Kopia zapasowa/przywracanie ustawien.
3. Wybra¢ lokalizacje do zapisania kopii zapasowej i nacisna¢ przycisk Kopia zapasowa.

4. Nacisnij przycisk OK w celu ponownego uruchomienia systemu.

Przywracanie ustawien systemu

1. W gérnym obszarze ekranu dotkngé¢ ikony menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.
2. W sekcji System dotkng¢ opcji Kopia zapasowa/przywracanie ustawien.
3. Wybra¢ plik z kopig zapasowa i nacisngé przycisk Przywro¢ ustawienia.

4. Nacisnij przycisk OK, aby potwierdzié.
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21.4 System UNIVERSAL ROBOTS

21.4.2 Aktualizuj

Mozna instalowac aktualizacje przy uzyciu pamieci USB, aby oprogramowanie robota byto za-
wsze aktualne.

Aktualizowanie oprogramowania
1. W gérnym obszarze ekranu dotkngc¢ ikony menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.
2. W sekcji System dotknac¢ opcji Aktualizuj.
3. Nalezy wtozyé nosnik pamieci USB i dotkng¢ pozycji Szukaj, aby wyswietli¢ odpowiednie
pliki aktualizacyjne.
4. Na liscie plikéw aktualizacyjnych wybrac¢ zgdang wersje i dotkng¢ pozycji Aktualizuj, aby
rozpocza¢ instalacje.

OSTRZEZENIE:

Po kazdej aktualizacji oprogramowania nalezy zawsze sprawdzac
programy. Aktualizacja moze wprowadzi¢ zmiany w ich trajekto-
riach.

21.4.3 Siec
Mozna skonfigurowa¢ potagczenie robota z siecig, wybierajac jedng z trzech dostepnych metod
sieciowych:
+ DHCP
+ Adres statyczny

- Sie¢ wylaczona (jesli nie ma potrzeby podtgczania robota do sieci)
W zaleznosci od wybranej metody sieciowej nalezy skonfigurowaé ustawienia sieci:

+ Adres IP

+ Maska podsieci

+ Domyslna brama

+ Preferowany serwer DNS

+ Alternatywny serwer DNS

Uwaga: Nalezy nacisngé przycisk Zastosuj, aby zastosowac zmiany.

21.4.4 Zarzadzanie URCaps

Mozna zarzadza¢ istniejgcym URCaps lub zainstalowa¢ nowy w robocie.

1. W gérnym obszarze ekranu nacisngé menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.
2. W sekcji System zaznaczy¢ opcje URCaps.

3. Nacisng¢ przycisk +, wybra¢ plik .urcap i nacisngc¢ przycisk Otwoérz Uwaga: szczegotowe
informacje o nowym URCaps mozna sprawdzi¢, wybierajgc go w polu Aktywne URCaps.
Wiecej informacji pojawia sie w polu Informacje o URCaps ponize;.
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4. Aby przej$¢ do instalacji wybranego URCap, nalezy nacisngé przycisk Uruchom ponownie.
Po tym kroku URCaps zostaje zainstalowany i jest gotowy do uzycia.

5. Aby usung¢ zainstalowany URCaps, nalezy wybra¢ go z listy Aktywne URCaps, nacisngé¢
przycisk -, a nastepnie przycisk Uruchom ponownie, aby zapisac¢ zmiany.

21.4.5 Sterowanie zdalne

Robotem mozna sterowac lokalnie (za pomocg sterownika uczenia ) lub zdalnie (sterowanie
zewnetrzne).

Sterowanie lokalne nie

umozliwia

Sterowanie zdalne nie umozli-

wia

Wysytanie do robota polecen wta-
czenia zasilania i zwolnienia ha-
mulca za posrednictwem sieci

Przesuwanie robota z poziomu karty
ruchu

Odbieranie i wykonywanie progra-
mow robota oraz instalacji wysta-
nych za posrednictwem sieci

Uruchamianie za pomocg sterownika
uczenia

Automatyczne uruchamianie pro-
gramow przy rozruchu, sterowane z
wejs¢ cyfrowych

tadowanie programéw i instalacji za
pomocg sterownika uczenia

Automatyczne zwalnianie hamulca
przy rozruchu, sterowane z wejs¢
cyfrowych

Ruch swobodny

Uruchamianie programéw stero-
wane z wej$é cyfrowych

Sterowanie robotem za posrednictwem siecii wejs¢ cyfrowych jest domysinie ograniczone. Wta-
czenie i wybranie funkcji sterowania zdalnego usuwa te ograniczenia. Aby umozliwi¢ catkowicie
zdalne sterowanie wykonywanymi programami i skryptami, nalezy wiaczy¢ sterowanie zdalne
przez wtaczenie profilu Sterowanie lokalne (sterowanie PolyScope) robota.

Uwaga: Aby uzyska¢ dostep do trybu zdalnego i lokalnego w profilu, nalezy wtgczyé funkcje Ste-
rowanie zdalne w menu Ustawienia.

Wiaczanie sterowania zdalnego

1. W gérnym obszarze ekranu nacisngé menu Hamburger i wybra¢ opcje Ustawienia.
2. W sekcji System zaznaczy¢ opcje Sterowanie zdalne.

3. Nacisngé przycisk Wlacz, aby udostepni¢ funkcje Sterowanie zdalne. Interfejs PolyScope
pozostaje aktywny. Uwaga: Wigczenie opcji Sterowanie zdalne nie powoduje natychmiasto-
wego wiagczenia funkcji. Pozwala na zmiane z trybu Sterowanie lokalne na tryb Sterowanie
zdalne.

. W menu profilu wybra¢ Sterowanie zdalne, aby zmieni¢ ustawienia interfejsu PolyScope.
Uwaga: Mozna powrdéci¢ do trybu Sterowanie lokalne, wiaczajgc go z powrotem w menu
profilu lub wybierajgc opcje Operator bgdz Programista, jesli zostato skonfigurowane hasto.
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UWAGA:

+ Chociaz sterowanie zdalne ogranicza dostepnos¢ akcji w in-
terfejsie PolyScope , mozna nadal monitorowac¢ stan robota.

+ Gdy robot zostanie wytgczony z aktywnym trybem Sterowanie
zdalne, ponowne wigczenie robota powoduje aktywacije tego
samego trybu.

21.5 Wyiacz robota

Przycisk Wylacz robota stuzy do wytgczenia zasilania lub ponownego uruchomienia robota.

Wyltaczanie robota

1. W gornym obszarze ekranu dotkng¢ menu Hamburger i wybra¢ opcje Wytacz robota.

2. Gdy zostanie wyswietlone okno dialogowe wytgczenia robota, dotkng¢ przycisku Wytacz
zasilanie.
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