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Informace v této pfiruéce mohou byt zménény bez predchoziho upozornéni a nelze
je povazovat za zavazné pro spole¢nost ABB. ABB nepfijima zodpovédnost za zadné
chyby, které se v této priru¢ce mohou vyskytnout.

S vyjimkou pfipadd vyslovné vyznacenych v této pfiruéce nelze z uvadénych informaci
vyvozovat jakykoli druh zaruky spole¢nosti ABB za ztraty, Skody na zdravi ¢i majetku,
vhodnost pro urgity ucel apod.

Spole¢nost ABB v zadném pfipadé neodpovida za nahodné nebo nasledné skody
vzniklé pfi pouzivani této prirucky a vyrobk(, které jsou zde popisovany.

souhlasu spole¢nosti ABB.

Dalsi vytisky této pfirucky lze ziskat od spole¢nosti ABB.

Plavodnim jazykem této pfirucky je angli¢tina. VSechny ostatni dodavané jazykové
verze byly z angli¢tiny prelozeny.
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Prehled této prirucky

Prehled této prirucéky

O této pfirucce
Tato pfiru¢ka obsahuje pokyny pro kazdodenni provoz robotickych systémii
zalozenych na fadici IRC5 s vyuzitim jednotky FlexPendant.

Pouziti
Tato pfirucka je uréena pro pouziti za kazdodenniho provozu.

Kdo by si mél pre€ist tuto pfirucku?
Tato pfiru€ka je uréena pro:
« pracovniky obsluhy
« vyrobni techniky
 servisni techniky
« programatory robotu

Jak Cist pfiru¢ku pro obsluhu
Pfirucka pro obsluhu je roz€lenéna do nasledujicich kapitol.

Kapitola |Nazev Obsah

1 Bezpecnost Bezpecnostni pfedpisy a varovani.

2 Vitejte na IRC5 Popis jednotky IRC5.

3 Navigace a obsluha jednot- | Popis uzivatelského rozhrani jednotky FlexPendant
ky FlexPendant a zakladni postupy.

4 Ruéni prestavovani Postupy ruéniho prestavovani.

5 Programovani a testovani | Procedury pfi programovani a testovani véetné po-

pist nékterych programovacich koncepta.

6 Spousténi v provozu Procedury pro spusténi ve vyrobé.

7 Zpracovani vstupl a vystu- | Procedury pro zpracovani V/V.
pa, VIV

8 Zpracovani protokolu uda- | Procedury pro protokol udalosti.
losti

9 Zalohovani a obnova Postupy pro zalohovani a obnovu systémd.

10 Kalibrace Procedury pro kalibraci systému robott.

11 Popis termin( a koncepci |Popis termind a koncepci pouzivanych v robotice.

Pozadavky
Ctenar by mél:
» Seznamte se s koncepcemi popsanymi v pfiruc¢ce Ndvod k pouzZiti - Zaciname
- IRC5 a RobotStudio.
byt vyskolen v problematice provozu robota.
Reference

Product manual - IRC5 3HAC047136-001
IRC5 s hlavnim po¢itaéem DSQC1000.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
3HAC050941-014 Revize: - 9
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




Prehled této prirucky

Pokracovani
Product manual - IRC5 Panel Mounted Controller 3HAC047137-001
IRC5 s hlavnim poéitacem DSQC1000.
Product manual - IRC5 Compact 3HAC047138-001
IRC5 s hlavnim po¢itacem DSQC1000.
Navod k pouziti - Zaéiname - IRC5 a RobotStudio 3HAC027097-014
Operating manual - RobotStudio 3HAC032104-001
Operating manual - Service Information System 3HAC050944-001
N&vod k pouziti - Reseni problémdi, IRC5 3HAC020738-014
Technical reference manual - System parameters 3HAC050948-001
Technical reference manual - RAPID overview 3HAC050947-001
Technical reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data| 3HAC050917-001
types
Technical reference manual - RAPID kernel 3HAC050946-001
Application manual - Additional axes and stand alone controller 3HAC051016-001
Application manual - Controller software IRC5 3HAC050798-001
Application manual - MultiMove 3HAC050961-001
Operating manual - Calibration Pendulum 3HAC16578-001
Operating manual - IRC5 with T10 3HAC050943-001
ﬂ POZNAMKA
Cisla dokumentu, ktera jsou uvedena pro softwarovou dokumentaci, jsou platna
pro RobotWare 6. Stejné dokumenty se dodavaji pro RobotWare 5.
Revize
Revize Popis
- Vydano s verzi RobotWare 6.0.
10 3HAC050941-014 Revize: -
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Produktova dokumentace, IRC5

Produktova dokumentace, IRC5

Kategorie pro uzivatelskou dokumentaci od ABB Robotics
Uzivatelska dokumentace od ABB Robotics je rozdélena do nékolika kategorii.
Tento vycet je zalozen na druhu informaci v dokumentech, bez ohledu na
skutecnost, jestli jsou produkty standardni nebo doplfikové.

VSechny uvedené dokumenty je mozné objednat od ABB na DVD. Uvedené
dokumenty jsou urceny pro robotické systémy IRCS5.

Pfirucky k produktu

Manipulatory, fadice, DressPack/SpotPack, a vétSina ostatniho hardwaru se dodava
s Priru¢kou produktu, ktera obvykle obsahuje:

Bezpecnostni informace

Instalace a uvedeni do provozu (popis mechanickych aspektu instalace nebo
elektrického zapojeni)

Udrzba (popis vSech nezbytnych postupti preventivni udrzby véetné
doporucenych intervalli a oéekavané zivotnosti dil()

Opravy (popis vSech doporu¢ovanych postupt pfi opravach véetné
nahradnich dil()

Kalibrace.

Ukonéeni provozu

Referencni informace (bezpecnostni normy, pfevody jednotek, Sroubové
spoje, seznamy nastrojua).

Seznam nahradnich dil(i s rozloZzenim (nebo odkazy na samostatné seznamy
nahradnich dild)

Obvodova schémata (nebo odkazy na obvodova schémata)

Technické referencni priru¢ky
Technickeé referenéni pfiru¢ky obsahuji referenéni informace k robotickym
produktim.

Technical reference manual - Lubrication in gearboxes: Popis typu a objemu
maziv pro prevodovky manipulatora.

Technical reference manual - RAPID overview: Piehled programovaciho
jazyka RAPID.

Technical reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types:
Popis syntaxe vSech instrukci, funkci a datovych typi jazyka RAPID.

Technical reference manual - RAPID kernel: Formalni popis programovaciho
jazyka RAPID.

Technical reference manual - System parameters: Popis systémovych
parametrd a postupll konfigurace.

Pokracovani na dalsi strané
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Produktova dokumentace, IRC5

Pokracovani

Aplikaéni pfiruéky

Konkrétni aplikace (napf. softwarové a hardwarové doplnky) jsou popsany v
pfiru¢kach Application manual. Jedna aplikacni pfiru¢ka mize popisovat jednu i
vice aplikaci.

Obecné plati, ze v aplikacni pfiruéce naleznete nasleduijici informace:

ucel aplikace (jaké ma vlastnosti a kdy je vhodné ji pouzit).

Dodavané soucasti (napf. kabely, desky V/V, instrukce RAPID, systémové
parametry, disky DVD se softwarem pro PC)

Postupy pfi instalaci dodaného nebo pozadovaného hardwaru

Postupy pfi pouziti aplikace.

Priklady pouziti aplikace.

Navody k pouziti

Priru¢ky pro obsluhu konkrétni postupy obsluhy produktu. Tyto pfirucky jsou uréeny
pro pracovniky, ktefi s produktem pfimo fyzicky pracuiji, tedy pro obsluhu vyrobnich
bunék, programatory a techniky resici problémy.

Do této skupiny pfirucek patfi (mimo jiné):

Navod k pouziti - Bezpecnostni informace pro nouzové situace
Névod k pouZiti - Obecné bezpecnostni informace

Navod k pouziti - Zaciname - IRC5 a RobotStudio

Operating manual - Introduction to RAPID

Navod k pouziti - IRC5 s jednotkou FlexPendant

Operating manual - RobotStudio

N&vod k pouziti - Reseni problémii, IRC5 pro fadi¢ a manipulator.

12
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1 Bezpecénost

1.1 O této kapitole

1 Bezpecnost

1.1 O této kapitole

Uvod do problematiky bezpeénosti
Tato kapitola popisuje bezpe€nostni zasady a postupy, které se maji pouzivat pfi
obsluze robota nebo robotického systému.
Nezabyva se zpisobem navrhovani bezpec¢nostnich opatieni ani instalaci vybaveni
souvisejiciho s bezpeénosti. Tato témata jsou obsazena v Pfiru¢kach k produktu
dodavanych spolu s robotickym systémem.

3HAC050941-014 Revize: - 13
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1 Bezpecénost

1.2 PFislusné bezpecnostni normy

1.2 Pfislusné bezpeénostni normy

Normy, EN ISO

Systém manipulatoru je navrzen v souladu s pozadavky nasledujicich norem:

Norma

Popis

EN I1SO 12100 -1

Safety of machinery - Basic concepts, general principles for
design - Part 1: Basic terminology, methodology

EN ISO 12100 -2

Safety of machinery - Basic concepts, general principles for
design - Part 2: Technical principles

EN ISO 13849-1

Safety of machinery, safety related parts of control systems -
Part 1: General principles for design

EN ISO 13850

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

EN ISO 10218-11

Robots for industrial environments - Safety requirements -Part
1 Robot

EN ISO 9787 Manipulating industrial robots, coordinate systems, and motion
nomenclatures
EN I1SO 9283 Manipulating industrial robots, performance criteria, and related

test methods

EN ISO 14644-11i

Classification of air cleanliness

EN ISO 13732-1

Ergonomics of the thermal environment - Part 1

EN IEC 61000-6-4 (dopInék
129-1)

EMC, Generic emission

EN IEC 61000-6-2

EMC, Generic immunity

EN IEC 60974-1 il

Arc welding equipment - Part 1: Welding power sources

EN IEC 60974-10]il

Arc welding equipment - Part 10: EMC requirements

EN IEC 60204-1

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1 General requirements

IEC 60529

Degrees of protection provided by enclosures (IP code)

!_ Odchylné od odstavce 6.2 jsou dokumentovany pouze délka a doba dobéhu pro nejhorsi pfipad.
" Pouze roboty s ochrannou &istou komorou (Clean Room).
Il Pouze pro roboty obloukového svafovani. Nahrazuje EN IEC 61000-6-4 pro roboty obloukového

svarovani.
Evropské normy
Norma Popis
EN 614-1 Safety of machinery - Ergonomic design principles - Part 1:
Terminology and general principles
EN 574 Safety of machinery - Two-hand control devices - Functional
aspects - Principles for design
EN 953 Safety of machinery - General requirements for the design and
construction of fixed and movable guards
DalSi normy
Norma Popis
ANSI/RIA R15.06 Safety requirements for industrial robots and robot systems

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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1 Bezpecénost

1.2 Pfislusné bezpecénostni normy
Pokracovani

Norma Popis

ANSI/UL 1740 (doplnék Safety standard for robots and robotic equipment
429-1)

nék 429-1) ments

CAN/CSA Z 434-03 (dopl- |Industrial robots and robot Systems - General safety require-

3HAC050941-014 Revize: -
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1 Bezpecénost

1.3.1 Bezpecnostni signaly v pfiru¢ce

1.3 Terminologie souvisejici s bezpe¢nosti

1.3.1 Bezpecnostni signaly v pfFirucce

Prehled bezpecnostnich signalt
Tato ¢ast uvadi vSechna nebezpedi, ktera mohou vyplyvat z vykonavani praci
popsanych v této pfiruéce. Kazdé nebezpedi je charakterizovano v samostatné
casti sestavajici:
« ze zahlavi udavajiciho Groven nebezpeéi (NEBEZPECI, VAROVANI nebo
UPOZORNENI) a typu nebezpeéi,

» ze struéného popisu, co se stane, kdyz pracovnici obsluhy/udrzby nezamezi
nebezpedi,

« Pokyny, jakym zplsobem se vyhnout nebezpeci a zjednodusit provadénou

praci.

Urovné nebezpeéi

Nasledujici tabulka uvadi zahlavi vyznacujici Urovné nebezpeci pouzivané v celé

této prirucce.

Symbol

Oznaceni

Vyznam

xx0200000022

NEBEZPECI

Upozoriuje, ze pokud nebudou dodrzeny pfislusné
pokyny, dojde k nehodé, ktera bude mit za nasledek
vazné nebo smrtelné zranéni a vazné poskozeni za-
fizeni. To plati pro vystrahy, které se tykaji napfiklad
nebezpeéi kontaktu s elektrickymi jednotkami o vy-
sokém napéti, rizika vybuchu nebo pozaru, nebezpe-
¢i jedovatych plynu, rizika rozdrceni, padu z vysky
apod.

>

xx0100000002

VAROVANI

Upozoriuje, ze pokud nebudou dodrzeny pfislusné
pokyny, miZe dojit k nehodé, ktera mize mit za na-
sledek vazné, eventudlné smrtelné zranéni a velké
poskozeni zafizeni. To plati pro vystrahy, které se
tykaji napfiklad nebezpeci kontaktu s elektrickymi
jednotkami o vysokém napéti, rizika vybuchu nebo
pozaru, nebezpeci jedovatych plyna, rizika rozdrceni,
padu z vysky apod.

>

xx0200000024

URAZ ELEKTRIC-
KYM PROUDEM

Upozorniuje na riziko zasazeni elektrickym proudem,
které mdze mit za nasledek vazné zranéni osob nebo
jejich smrt.

=

xx0100000003

UPOZORNENI

Upozorniuje, Ze pokud nebudou dodrzeny pfislusné
pokyny, muze dojit k nehodé, ktera mize mit za na-
sledek zranéni anebo poskozeni produktu. Plati to

rovnéz pro vystrahy pred nebezpecimi, ktera zahrnuiji
popaleniny, zranéni o€i, poranéni pokozky, poskoze-
ni sluchu, rozdrceni nebo uklouznuti, zakopnuti, na-
raz, pad z vySky apod. Kromé toho se vztahuje na

vystrahy, které zahrnuji funkéni pozadavky pfi mon-
tdzi a demontazi vybaveni, pfi kterych hrozi nebez-
peci poskozeni produktu nebo zplisobeni poruchy.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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1 Bezpecénost

1.3.1 Bezpecnostni signaly v pfiru¢ce
Pokracovani

Symbol Oznaceni Vyznam
ELEKTROSTATIC- |Upozornuje na riziko zasazZeni elekirostatickych vy-
KY VYBOJ (ESD) |boju, které ***muze mit za nasledek vazné poskozeni
produktu.

xx0200000023

H POZNAMKA Popisuje dulezité faktory a podminky.

xx0100000004

TIP Popisuje mozné zdroje dalSich informaci ¢i snadnéjsi

Q zpusob provedeni ur€ité innosti.

xx0100000098

3HAC050941-014 Revize: - 17
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1 Bezpecénost

1.3.2.1 NEBEZPECI - Pohybuijici se manipulatory jsou potencialné smrtelné nebezpeéné!

1.3.2 NEBEZPECI

1.3.2.1 NEBEZPECI - Pohybujici se manipulatory jsou potencialné smrtelné
nebezpecéné!

Popis
Jakykoli pohybujici se manipulator je potencialné smrtelné nebezpecény stroj.
P¥i své praci mize manipulator provadét neocekavané a nékdy i iracionalni pohyby.
Kromé toho jsou v§echny pohyby vykonavany s velkou silou a mohou vazné zranit
osoby a poskodit zafizeni nachazejici se v pracovnim dosahu manipulatoru.

Odstranéni

Akce Poznamka

1 | Pfed spusténim manipulatoru zkontrolujte, | Zafizeni pro nouzové zastaveni, jako napf.

Ze jsou spravné instalovana a zapojena
veskera zarizeni pro nouzové zastaveni.

zavory, naslapné rohoze, svételné clony
apod.

Funkce typu Spustit podrzenim je zpravidla
aktivni pouze v ruénim rezimu s plnou
rychlosti. Pro zvySeni bezpecnosti Ize
zménou systémového parametru aktivovat

Zpusob pouziti funkce typu Spustit podrze-
nim je uveden v ¢asti Jak pouZivat funkci
typu Spustit podrzenim v ptiruéce Navod
k pouziti - IRC5 s jednotkou FlexPendant.

funkci typu Spustit podrzenim také pro
ruéni rezim s pomalou rychlosti.

Funkce typu Spustit podrzenim se pouziva
v ruénim rezimu, nikoli v automatickém
rezimu.

3 |Pred stisknutim tlacitka zkontrolujte, zda
se v pracovnim dosahu manipulatoru nena-
chazeji zadné osoby.

18 3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



1 Bezpecénost

1.3.3 Co je to nouzové zastaveni?

1.3.3 Co je to nouzové zastaveni?

Definice nouzového zastaveni
Nouzové zastaveni je stav, ktery ma prioritu pfed vSemi ostatnimi ovladaci robota,
zastavuje vSechna ovladatelna rizika, odpojuje napajeni od regulator(i robota,
zustava aktivni do svého resetu a mlze byt resetovano pouze ru¢né.

Stav nouzového zastaveni znamena, Ze je odpojeno veskeré napajeni robota s
vyjimkou obvodu ruéniho uvolnéni brzdy. Je tfeba provést proceduru zotaveni,
tedy deaktivovat tla¢itko nouzového nastaveni a stisknout tlacitko Motors On pro
navrat k normalnimu provozu.

Systém robota Ize konfigurovat tak, aby vysledkem nouzového zastaveni byla
jedna z téchto situaci:
 zastaveni kategorie 0, tzn. okamzité zastaveni ¢innosti manipulatoru
odpojenim napajeni motoru;
« zastaveni kategorie 1, tzn. zastaveni ¢innosti manipulatoru s napajenim stale
pfipojenym k jeho motoriim, aby bylo mozno zachovat cestu manipulatoru.
Po dokonceni je napajeni od motor( odpojeno.
Vychozim nastavenim je zastaveni kategorie 0. Je vS§ak vhodné&jsi pouzivat zastaveni
kategorie 1, protoze minimalizuje dalSi opotiebeni manipulatoru a akce potiebné
k navratu systému zpét do provozu. Prostudujte si dokumentaci vyrobni linky nebo
buriky a zjistéte, jak je systém robota konfigurovan.

H POZNAMKA

Funkce nouzového zastaveni smi byt pouzivana pouze za uc¢elem, pro ktery je
uréena, a za presné stanovenych podminek.

H POZNAMKA

Funkce nouzového zastaveni je uréena pro okamzité zastaveni zafizeni v pfipadé
stavu nouze.

ﬂ POZNAMKA

Nouzové zastaveni nesmi byt pouzito pro normalni zastaveni programu, protoze
pfi ném dochazi ke zbyte¢nému dalSimu opotfebeni manipulatoru.

Jak provadét bézna zastaveni programu si precétete v Zastavovani programdi na
str238.

Klasifikace typa zastaveni
Bezpecnostni standardy, které fidi automatizaci a vybaveni robota, definuji
kategorie, v nichz plati kazdy jednotlivy typ zastaveni:

Pokud je zastaveni... ... potom je klasifikovano jako...
kategorie 0 (nula) nefizené
kategorie 1 fizené

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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1 Bezpecénost

1.3.3 Co je to nouzové zastaveni?

Pokracovani

Tlacditka nouzového zastaveni

V systému manipulatoru je nékolik tla¢itek pro nouzové zastaveni, ktera je mozné
pouzit, kdyz je tieba systém nouzové zastavit. Tladitka nouzového zastaveni jsou
umisténa na jednotce FlexPendant a na skf¥ifice fadi¢e. Manipulator mize rovnéz
umoznovat dalsi typy nouzového zastaveni. Prostudujte si dokumentaci vyrobni
linky nebo bunky a zjistéte, jak je systém manipulatoru konfigurovan.

20
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1 Bezpecénost

1.3.4 Co je bezpecnostni nebo ochranné zastaveni?

1.3.4 Co je bezpeénostni nebo ochranné zastaveni?

Definice ochrannych zastaveni
Bezpecnostni zastaveni je stav, kdy se zastavi vSechny pohyby robota a odpoji se
napajeni k regulatordm pohonu robota. Neni nutna Zadna procedura zotaveni.
Chcete-li provést zotaveni z ochranného zastaveni, sta¢i pouze obnovit napajeni
motord. Ochranné zastaveni lze také nazyvat ,pojistné zastaveni“.
Systém robota Ize konfigurovat tak, aby ochranné zastaveni bylo vysledkem jedné
z nasledujicich situaci:
- zastaveni kategorie 0, tzn. okamzité zastaveni ¢innosti manipulatoru
odpojenim napajeni motoru;
- zastaveni kategorie 1, tzn. zastaveni ¢innosti manipulatoru s napajenim stale
pfipojenym k jeho motorGim, aby bylo mozno zachovat cestu manipulatoru.
Po dokonéeni je napajeni od motord odpojeno.
Vychozim nastavenim je zastaveni kategorie 1.

Je vhodnéjsi pouzivat zastaveni kategorie 1, protoze minimalizuje dal$i opotfebeni
manipulatoru a akce potfebné k navratu systému zpét do provozu. Prostuduijte si
dokumentaci vyrobni linky nebo buriky a zjistéte, jak je systém robota konfigurovan.

ﬂ POZNAMKA

Funkce ochranného zastaveni smi byt pouzivana pouze za uc¢elem, pro ktery je
uréena, a za pfesné stanovenych podminek.

ﬂ POZNAMKA

Ochranné zastaveni nesmi byt pouzito pro normalni zastaveni programu, protoze
pfi ném dochazi ke zbyte€¢nému dal$imu opotfebeni manipulatoru.

Postup normalniho zastaveni programu je uveden v éasti Zastavovani programii
na str 238.

Klasifikace typu zastaveni
Bezpecnostni standardy, které fidi automatizaci a vybaveni robota, definuji
kategorie, v nichz plati kazdy jednotlivy typ zastaveni:

Pokud je zastaveni... ... potom je klasifikovano jako...
kategorie 0 (nula) nefizené
kategorie 1 fizené

Pokracovani na dalsi strané
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1 Bezpecénost

1.3.4 Co je bezpeénostni nebo ochranné zastaveni?
Pokracovani

Typ ochrannych zastaveni

Ochranna zastaveni jsou vyvolana specialnimi signalovymi vstupy do fadice, viz
pfiru¢ka Product manual - IRC5.

Vstupy jsou ureny pro bezpecnostni zafizeni, jako jsou snimace v dvirkach,
svételné clony nebo svételné paprsky.

Ochranné zastaveni: Popis:

Zastaveni v automatickém | Odpoji napajeni motoru v automatickém rezimu.
rezimu (AS) V ruénim reZimu neni tento vstup aktivni.

Obecné zastaveni (GS) Odpoji napajeni motort ve vSech provoznich rezimech.

Nadfrazené zastaveni (SS) | Odpoji napajeni motorli ve vSech provoznich rezimech.

Urceno pro externi zafizeni.
ﬂ POZNAMKA

VSechny ostatni typy zastaveni provadeéjte prostfednictvim normalniho zastaveni
programu.

22
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1 Bezpecénost

1.3.5 Bezpecné pouzivani prestavovaciho zafizeni

1.3.5 Bezpecné pouzivani prestavovaciho zafizeni

Aktivaéni zarizeni
Aktivaéni zarizeni je tlacitko spinané ru¢né s konstantnim tlakem, které pfi
nepretrzité aktivaci pouze v jedné poloze povoli potencialné rizikové funkce, ale
nespusti je. V kterékoli jiné poloze jsou rizikové funkce bezpecéné zastaveny.

Aktivacni zafizeni je konstruovano tak, ze k aktivaci je nutné stisknout tla¢itko
pouze do poloviny. V pIné stlacené nebo nestlacené poloze tlacitka je provoz
manipulatoru blokovan.

ﬂ POZNAMKA

Aktivacnim prvkem je tlaCitko umisténé na prestavovacim zafizeni, které po
stisknuti do poloviny svého zdvihu pfepina systém na MOTORS ON. Kdyz je
aktivacni prvek uvolnén nebo zcela stisknut, manipulator pfepina na stav
MOTORS OFF.

Pro zajisténi bezpe€ného pouzivani pifestavovaciho zafizenije tfeba dodrzovat
nasledujici pokyny:

« Aktivacni zafizeni nesmi byt nikdy a z jakékoli p¥i¢iny nefunkéni.

« Béhem programovani a testovani musi byt aktivaéni zafizeni uvolnéno ihned
poté, co prestane byt nutné, aby se manipulator pohyboval.

« Kazdy, kdo vstupuje do pracovniho prostoru manipulatoru, si musi vzdy
brat s sebou prestavovaci zafizeni. Tim se zabrani potencialnimu ovladani
manipulatoru jinou osobou bez jeho/jejiho védomi.

Funkce typu Spustit podrzenim
Funkce typu Spustit podrzenim spousti prislusny pohyb po ruénim stisknuti tlacitka
spojeného s funkci a po uvolnéni tlaCitka vSechny pohyby okamzité ukoncuje.
Funkce typu Spustit podrzenim Ize pouzit pouze v ruénim rezimu.
Zpusob pouziti funkce typu Spustit podrzenim pro IRC5 je podrobné popsan v
pfiruéce Navod k pouziti - IRC5 s jednotkou FlexPendant.
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1 Bezpecénost

1.4.1 Zastaveni systému

1.4 Jak si po€inat v pfipadé nouze

1.4.1 Zastaveni systému

Prehled
V nasledujicich situacich okamzité stisknéte tlacitka nouzového vypinace:

- v pracovni oblasti manipulatoru se nachazi jakakoli osoba v dobé, kdy je
manipulator v provozu,

« manipulator zrani néjakou osobu nebo poskodi mechanické zafizeni.

Radié - tladitko nouzového vypinacée
Tlagitko nouzového zastaveni na fadi€i je umisténo na predni strané skfiné. Jeho
umisténi véak mlze byt zménéno podle poZadavkl konkrétni instalace.

Pz y %

xx0600003423

‘A ‘Tlaél’tko nouzového vypinace, Single Cabinet Controller

Pokracovani na dalsi strané
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1 Bezpecénost

1.4.1 Zastaveni systému
Pokracovani

xx0600003424

‘A ‘Tlaél’tko nouzového vypinace, Dual Cabinet Controller
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xx0900000378
A Tlacitko nouzového vypinace, IRC5 Compact

Pokracovani na dalsi strané
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1 Bezpecénost

1.4.1 Zastaveni systému
Pokracovani

Jednotka FlexPendant — tla¢itko nouzového vypinace

xx1400001445

|A ‘Tlaél’tko nouzového vypinace

Dalsi zafizeni pro nouzové zastaveni
Projektant linky mohl umistit na vhodnych mistech dalSi zafizeni pro nouzové
zastaveni. Prostudujte si dokumentaci vyrobni linky nebo bunky a zjistéte, kde
jsou umisténa.
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1 Bezpecénost

1.4.2 Haseni pozar(

1.4.2 HasSeni pozaru

Bezpecénostni opatieni
V pfipadé pozaru pred uskuteénénim jakychkoli ¢innosti souvisejicich s jeho
hasenim vzdy zkontrolujte, Ze vam ani vasim spolupracovnikiim nehrozi zadné
nebezpedi. V pfipadé jakychkoli zranéni vzdy zajistéte, jejich oSetieni.

Vybér hasiciho pfistroje
Pri haseni pozaru elektrickych zafizeni, napf. robota nebo fadice, vzdy pouzivejte
hasicich pfistroju na bazi oxidu uhli¢itého. Nepouzivejte vodni ani pénové hasici
pfistroje.
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1 Bezpecénost
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1.4.3 Zotaveni z nouzového zastaveni

Prehled
Zotaveni z nouzového zastaveni je jednoducha, ale dulezita procedura. Tato
procedura zarucuje, ze systém manipulatoru neobnovi provoz, dokud trva rizikovy
stav.

Uvolnéni zapadky tla¢itek nouzového zastaveni
VSechna zafizeni typu tlaéitka pro nouzové zastaveni jsou vybavena zapadkovym
systémem, ktery musi byt uvolnén, aby bylo mozné na zafizeni zrusit stav
nouzového zastaveni.

V mnoha pfipadech se to provadi oto¢enim tlacitka podle znacky, ale existuji rovnéz
zafizeni, u kterych zapadku uvolnite vytazenim tlacitka.

Resetovani zafizeni pro automatické nouzové zastaveni
VSechna automaticka zafizeni pro nouzoveé zastaveni jsou vybavena také urcitym
druhem zapadkového systému, ktery je nutné uvolnit. Prostudujte si dokumentaci
vyrobni linky nebo bunky a zjistéte, jak je systém manipulatoru konfigurovan.

Zotaveni z nouzového zastaveni

Akce

1 |Ujistéte se, ze jiz netrva rizikovy stav, ktery mél za nasledek stav nouzového zastaveni.

2 |Vyhledejte a resetujte vS§echna zafizeni, ktera vyvolala stav nouzového zastaveni.

3 |Stisknutim tla¢itka zapnuti motor(i provedte zotaveni ze stavu nouzového zastaveni.

Tlaéitko zapnuti motoru
Tla¢itko Motors On se nachazi na fadi€i. Na dvouskfinovém radic¢i Dual Controller
se tlacitko Motors On nachazi na fidicim modulu Control Module. Pokud je v
systému manipulatoru pouzit jiny typ skfiné radice, vzhled tlac¢itka Motors On se
muze od dale uvedenych obrazka lisit.

xx0600003430

Pokracovani na dalsi strané
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A Tlagitko zapnuti motoru
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1.5 Jak pracovat bezpeéné

1.5.1 Prehled

O robotovi

O této casti

Ac to tak podle jeho rychlosti nemusi vypadat, robot je tézky a velmi silny stroj. Po
pauze nebo delsim preruseni pohybu miize nasledovat rychly nebezpecny pohyb.
I kdyz schéma pohybll pfedvidate, vnéjSim signalem muize byt aktivovana zména
¢innosti, ktera ma za nasledek neo¢ekavany pohyb bez varovani.

Proto je dulezité, abyste pfi vstupu do zabezpeceného prostoru dodrzovali vSechny
bezpeénostni pfedpisy.

Tato €ast doporucuje néktera nejzakladnéjsi pravidla jednani vas jako uzivatele
robotického systému. Je vS§ak nemozné se zabyvat naprosto kazdou specifickou
situaci.
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1.5.2 Pro vasi bezpeénost

Obecné principy
Chcete-li provozovat systém robota bezpecné, je treba dodrzovat nékolik
jednoduchych principt:
- Jestlize se uvnitf zabezpeceného prostoru nachazeji néjaké osoby, vzdy
provozujte systém robota v ruénim rezimu.

« Kdyz vstupujete do zabezpeceného prostoru, vzdy s sebou berte prestavovaci
zafizeni , abyste méli ovladani robota pod kontrolou.

- Davejte pozor na rotujici nebo pohyblivé nastroje, napfiklad na frézy a pily.
D¥ive, nez se pfiblizite k robotovi, ujistéte se, ze jsou tyto nastroje zastaveny.

- Daveijte pozor na horké povrchy, a to jak obrobkd, tak systému robota. Motory
robota se mohou béhem dlouhého chodu znac¢né zahfat.

- Davejte pozor na Celisti a uchopené predméty. Kdyz je Celist oteviena,
opracovavany kus muize spadnout a zplsobit zranéni ¢i poskodit zafizeni.
Celist mize byt velmi silna a mGze rovnéz zplsobit zranéni, pokud se
neprovozuje bezpe¢nym zpusobem.

- Davejte pozor na hydraulické a pneumatické systémy a elektrické soucasti
pod napétim. | v pfipadé, Ze je napajeni vypnuté, mlze byt zbytkové napéti
v takovych obvodech velmi nebezpeéné.

Odpojené pirestavovaci zafizeni
Odpojené piestavovaci zafizeninikdy neodkladejte v blizkosti jakékoli buniky nebo
fadiCe robota. Zabranite tak pokusim o zastaveni robota v nebezpe¢né situaci
pomoci odpojené jednotky.

@ UPOZORNENI

Odpojené prestavovaci zafizeniby mélo byt ulozeno na takovém misté, kde
nemuze dojit k jeho zaméné s jednotkou pfipojenou k fadici.

Pripojky pfizpusobeného prestavovaciho zafizeni
Jakykoli zpusob pfipojeni pfestavovaciho zafizeni s vyjimkou zapojeni pomoci
dodavaného kabelu a jeho standardniho konektoru nesmi zpUsobit nefunkénost
tla¢itka nouzového zastaveni.

Jestlize pouzijete vlastni pfipojovaci kabel, vzdy prozkousejte tla¢itko nouzového
zastaveni a zkontrolujte jeho funkénost.
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1.5.3 Prace s jednotkou FlexPendant

Prace s jednotkou FlexPendant
Jednotka FlexPendant je velmi kvalitni ruéni terminal vybaveny vysoce citlivou
moderni elektronikou. Chcete-li zabranit porucham nebo skodam zpusobenym
nespravnym zachazenim, dodrzujte pfi provozu tyto pokyny.
Jednotku FlexPendant je mozné pouzivat pouze pro ucely popsané v této pfirucce.
Jednotka FlexPendant byla vyvinuta, vyrobena, zkousena a dokumentovana ve
shodé s platnymi bezpe¢nostnimi standardy. Budete-li dodrzovat pokyny tykajici
se bezpecénosti a pouzivat jednotku tak, jak je popsano v této pfiruéce, vyrobek v
normalni situaci nezpusobi zranéni osob ani poskozeni strojli a zafizeni.

Pouziti a ¢isténi
« Zachazejte s jednotkou opatrné. Vyvarujte se upusténi jednotky FlexPendant,
nikdy ji nehazejte ani nevystavujte silnym narazim. To by mohlo zplsobit
poskozeni nebo poruchu.

« Pokud byla jednotka FlexPendant vystavena narazu, vzdy zkontrolujte, zda
nejsou poskozeny bezpeénostni funkce (aktivaéni zafizeni a nouzové
zastaveni).

« V dobé, kdy zafizeni nepouzivate, je zavéste na nasténnou konzolu slouzici
k jeho ulozeni tak, aby nedoslo k jeho nahodnému padu.

- Jednotku FlexPendant vzdy pouzivejte a ukladejte tak, aby nehrozilo
nebezpedi zakopnuti o kabely.

» Na dotykovou obrazovku nikdy nepouzivejte ostré predméty (napf. Sroubovak
nebo pero). To by mohlo dotykovou obrazovku poskodit. Misto toho pouzivejte
prst nebo dotykové pero (umisténé na zadni strané jednotky FlexPendant s
portem USB).

« Dotykovou obrazovku pravidelné Cistéte. Prach a malé ¢astecky mohou
zanést dotykovou obrazovku a narusit jeji funkci.

» Nikdy necistéte jednotku FlexPendant rozpoustédly, abrazivnimi prostfedky
nebo drsnymi mycimi houbami. Pouzivejte mékkou tkaninu jemné navihéenou
vodou nebo slabym mycim prostiedkem.

Viz ptiruéka Product manual - IRC5, &ast Cisténi jednotky FlexPendant.

« Pokud neni pfipojeno zadné zafizeni USB, vzdy méjte nasazené ochranné
vicko portu USB. Je-li port vystaven necistoté ¢i prachu, mize se poskodit.

@ UPOZORNENI

Odpojena jednotka FlexPendant by méla byt ulozena na takovém misté, kde
nemuze dojit k jeji zaméné s jednotkou pfipojenou k fadici.

Kabely a napajeni
- Pred otevienim prostoru pro pfipojeni kabelu jednotky FlexPendant vypnéte
napajeci zdroj. V opacném pripadé by mohlo dojit k posSkozeni sou¢asti nebo
k vytvareni nedefinovanych signala.

Pokracovani na dalsi strané
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- Ujistéte se, Ze nikdo nemuze zakopnout o kabel a srazit zafizeni na zem.

- Vénujte pozornost tomu, aby nedoslo k sevieni kabelu néjakym predmétem,
a tim k jeho poskozeni.

» Nepokladeijte kabel na ostré hrany, které by mohly poskodit jeho plast.

Likvidace odpadu
Pri likvidaci elektronickych souc¢asti dodrzujte mistni predpisy! Po vyméné soucasti
zlikvidujte nepotfebny material odpovidajicim zplisobem.

Predvidatelné zneuziti aktivaéniho zafizeni
Predvidatelné zneuziti znamena, ze neni povoleno fixovat aktivaéni zafizeni v
zapnuté poloze. Piedvidatelné zneuziti aktivacniho zafizeni je nutné vyslovné
zakazat.
Kdyz uvolnite a potom opét stisknete aktivacni zafizeni, pred dalSim stisknutim
pockejte, az systém prejde do stavu vypnuti motorl. V opacném pfipadé systém
ohlasi chybovou zpravu.
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1.5.4 Bezpecnost v ruénim rezimu

Co je ruéni rezim?

V ruénim rezimu je pohyb manipulatoru pod ruéni kontrolou. Aktivac¢ni zafizeni
musi byt stisknuto, aby se spustily motory manipulatoru, to znamena, aby byl
umoznén pohyb.
Ruéni rezim se pouziva pfi programovani a ovéfovani programu a pfi uvadéni
systému manipulatoru do provozu.
Existuji dva ruéni rezimy:

« ruéni rezim se snizenou rychlosti, obvykle nazyvany ruéni rezim.

« ruéni rezim s plnou rychlosti (neni k dispozici v USA a v Kanadeé).

Co je ru€ni rezim s plnou rychlosti?
V ruénim rezimu s plnou rychlosti se manipulator mize pohybovat
naprogramovanou rychlosti, avSak pouze pfi ruénim fizeni.

Provozni rychlost
V ruénim rezimu se snizenou rychlosti je pohyb omezen na 250 mm/s.

Kdyz je manipulator provozovan v ruénim rezimu, personal se nachazi v tésné
blizkosti. Ovladani primyslového manipulatoru je potencialné nebezpeéné a proto
musi mit obsluha tyto postupy pod kontrolou.

V ruénim rezimu s plnou rychlosti se manipulator mize pohybovat
naprogramovanou rychlosti, ale pouze pfi ruénim fizeni. Ruéni rezim s plnou
rychlosti by se mél pouzivat pouze tehdy, kdyz se vSechny osoby nachazeji mimo
zabezpeceny prostor, a méli by jej vyuzivat pouze zvlasté vyskoleni pracovnici,
ktefi si jsou obzvlast védomi souvisejicich rizik.

Vyfazeni mechanismu zabezpeceni ochrany
VSechny mechanismy bezpecénostniho zastaveni automatického rezimu (AS) jsou
pfi praci v ruénim rezimu vyfazeny.

Aktivaéni zafizeni
V ruénim rezimu se motory manipulatoru aktivuji pomoci aktivaéniho zafizeni na
jednotce FlexPendant. Tak se manipulator miize pohybovat pouze po dobu, kdy
je stisknuto aktivaéni zafizeni.

Chcete-li spustit program v ruénim rezimu plnou rychlosti, je z bezpe€nostnich
divodud nutné podrzet stisknuté aktivaéni zafizeni i tlaéitko Start. Tato funkce typu
Spustit podrzenim se vztahuje také na krokovani programu plnou rychlosti v ruénim
rezimu.

Aktivacni zafizeni je konstruovano tak, ze k aktivaci motor(i manipulatoru musite
stisknout jeho tlac¢itko pouze do poloviny. Pfi piném stisknuti i plném uvolnéni
tlacitka se manipulator nebude pohybovat.

Pokracovani na dalsi strané
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Funkce Spustit podrzenim
Funkce Spustit podrzenim umoznuje krokovani nebo béh programu v ruénim rezimu
s plnou rychlosti. Pov§imnéte si, Ze ru¢ni pfestavovani nevyzaduje stisknuti tla¢itka
Spustit podrzenim, a to bez ohledu na pracovni rezim. Funkci Spustit podrzenim
je mozné aktivovat také v ruénim rezimu se snizenou rychlosti.

3HAC050941-014 Revize: - 35
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



1 Bezpecénost

1.5.5 Bezpecnost v automatickém rezimu

1.5.5 Bezpecnost v automatickém rezimu

Co je automaticky rezim?

Automaticky rezim slouzi ke spousténi programu robota v provozu.

V automatickém rezimu je bezpec€nostni funkce aktivacniho zafizeni preklenuta,
takZze pohyb manipulatoru je dovolen bez zasahu obsluhy.

Aktivni mechanismy zabezpeceni ochrany

Mechanismy zastaveni v obecném rezimu (GS), zastaveni v automatickém rezimu
(AS) i nadfazeného zastaveni (SS) jsou pfi provozu v automatickém rezimu vSechny
aktivni.

Postup pfi naruseni procesu

Naruseni procesu mohou ovlivnit nejen bunku konkrétniho manipulatoru, ale i cely
fetézec systémd, i kdyz dany problém vznikne ve specifické bunce.

Takovému naruseni je zapotfebi vénovat mimofadnou pozornost, protoze tento
fetézec udalosti mlze vyvolat rizikové operace, které nemusi pfi praci v jednotlivé
burice manipulatoru nastat. VSechny napravné akce museji provadét pracovnici s
dobrou znalosti celé vyrobni linky, nikoli pouze nefunkéniho manipulatoru.

Priklady naruseni procesu

Manipulator miize byt pfi vybirani souc¢asti z dopravniku vyfazen z provozu vlivem
mechanické poruchy, ale dopravnik musi zustat v chodu, aby mohla pokrac¢ovat
vyroba ve zbytku vyrobni linky. To samoziejmé znamena, ze pracovnici pfipravujici
manipulator v tésné blizkosti béziciho dopravniku musi této situaci vénovat zvlastni
pozornost.

Svarovaci manipulator potfebuje udrzbu. Vyfazeni svarovaciho robota z provozu
rovnéz znamena, zZe je nutné vyradit z provozu také pracovni stal i manipulator pro
praci s materidlem, aby se zabranilo ohrozeni osob.
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2.1 O této kapitole

Prehled
Tato kapitola obsahuje zakladni informace o jednotce FlexPendant, fadic¢i IRC5 a
produktu RobotStudio.

Zakladni roboticky systém IRCS5 je tvofen fadi¢em robota, jednotkou FlexPendant,
produktem RobotStudio, aktivaénim zafizenim, RobotApps a jednim nebo nékolika
roboty nebo jinymi mechanickymi jednotkami. Soucasti systému také mohou byt
vyrobni zafizeni a dal$i softwarové dopliky.

Tato pfirucka popisuje zakladni systém IRC5 bez volitelnych dopliki. Na nékterych
mistech vsak tato pfiru¢ka uvadi prehled pouziti dopliku. Vétsina doplnkd je
podrobné popsana v pfislusnych aplikacnich pfiru¢kach.
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2.2 Co je radi¢ IRC5?

Radi¢ IRC5

Radi¢ IRC5 obsahuje véechny funkce potfebné k prestavovani a fizeni robota.

Ovladac¢ se sklada ze dvou modult, Control Module (fidici modul) a Drive Module
(hnaci modul). Dva moduly jsou ¢asto kombinovany v jedné skfini ovladace, ale
je na né odkazovano jako na moduly.

« Ridici modul (Control Module) obsahuje veskerou Fidici elektroniku, napfiklad
hlavni poéitaé, V/V desky a pamét typu Flash. Ridici modul (Control Module)
provozuje veskery software nutny k ovladani robota (systém RobotWare).

« Pohybovy modul (Drive Module) obsahuje veskeré vykonové elektronické
obvody ovladajici motory robota. Pohybovy modul (Drive Module) systému
IRC5 mlize obsahovat devét pohybovych jednotek a v zavislosti na modelu
robota ovladat az Sest internich os a dvé nebo vice dopliikovych os.
Pri pouziti Fadi¢e k ovladani vice robott (varianta MultiMove) je nutno pro kazdého
dal$iho robota piidat jeden pohybovy modul (Drive Module). Ridici modul (Control
Module) se vSak pouziva pouze jeden.

xx1300000891

Souvisejici informace

Product manual - IRC5, IRC5 konstrukce M2004.

Product manual - IRC5, IRC5 konstrukce 14.

Product manual - IRC5 Panel Mounted Controller, IRC5 konstrukce M2004.
Product manual - IRC5 Panel Mounted Controller, IRC5 konstrukce 14.
Product manual - IRC5 Compact, IRC5 konstrukce M2004.

Product manual - IRC5 Compact, IRC5 konstrukce 14.

Application manual - MultiMove.
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2.3 Co je jednotka FlexPendant

Uvod do prace s jednotkou FlexPendant

Jednotka FlexPendant (nékdy nazyvana TPU nebo Teach Pendant Unit) je miniaturni
pfenosna obsluzna jednotka, ktera slouzi k provadéni celé rady ukont pfi obsluze
robotického systému: spousténi program, ruéni prestavovani manipulatoru, Upravy
program0 robota atd.

Jednotka FlexPendant je uréena pro nepfretrzity provoz v naro¢nych primyslovych
prostiedich. Jeji dotykova obrazovka se snadno Cisti a je odolna vici vodé a oleji
i va€i nahodnému zasazeni okujemi pfi svafovani.

Kompletni poéita¢ a soucast systému IRC5
Jednotka FlexPendant je tvofena hardwarem i softwarem a jako takova predstavuje
kompletni pocita¢. Je soucasti systému IRCS5, ktera je pripojena k radi¢i pomoci
integrovaného kabelu s konektorem. Tlacitko hot plug vS§ak umoziuje jednotku
FlexPendant v automatickém rezimu odpoijit a pokracovat v ¢innosti bez ni.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Hlavni ¢asti
Zde jsou popsany hlavni ¢asti jednotky FlexPendant.

G

xx1400001636

Konektor

Dotykova obrazovka

Tlagitko nouzového vypinace

Pakovy ovladaé
Port USB

Aktivaéni zafizeni

Dotykové pero

IO/ Mmoo o0 | w| >

Resetovaci tlacitko

Pakovy ovlada¢
Pakovy ovlada¢ se pouziva k pohybovani manipulatorem. Tomu se fika ruéni
pfestavovani robota. Zpusob prestavovani robota pomoci pakového ovladace
ovliviiuje nékolik nastaveni.

Pokracovani na dalsi strané
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Port USB
Chcete-li ¢ist nebo ulozit soubory, pfipojte pamét USB k portu USB. Pamét USB

se zobrazi v dialogovych oknech a v prizkumniku FlexPendant jako jednotka
/USB:Removable (Vyménny disk).

ﬂ POZNAMKA

Kdyz se USB port nepouziva, zakryjte ho ochrannou krytkou.

Dotykové pero
Dotykové pero je umisténo v zadni ¢asti jednotky FlexPendant. Pero uvolnite
zatazenim za maly vystupek.
Pri pouzivani jednotky FlexPendant se dotykové obrazovky dotykejte perem.
Nepouzivejte Sroubovaky ani jiné ostré predméty.

Resetovaci tlacitko
Pomoci resetovaciho tlagitka se resetuje jednotka FlexPendant, nikoli systém na
fadici.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Hardwarova tlacitka

Na jednotce FlexPendant se nachazeji specializovana hardwarova tlagitka. Ctyfem
z téchto tlacitek muzete pfiradit vliastni funkce.

xx0900000023

>

-D Programovatelna tlacitka 1 az 4. Postup definovani jejich funkce je podrobné
popsan v ¢asti Programovatelna tlaéitka.

Vybér mechanickeé jednotky.

Pfepinani pohybového rezimu, zména orientace nebo linearni pohyb.

Prepinani pohybového rezimu, osy 1-3 nebo osy 4-6.

Pfepinani pfirdastku.

| T/ mMmm

Tladitko krok ZPET. Stisknutim tohoto tladitka Ize program posunout o jednu
instrukci zpét.

Py

Tlagitko START. Spousti program.

Tladitko krok DOPREDU. Stisknutim tohoto tlagitka lze program posunout o
jednu instrukci vpred.

M Tlacitko STOP. Zastavuje provadéni programu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Jak drzet jednotku FlexPendant
Jednotka FlexPendant se obvykle ovlada tak, Ze ji uzivatel drzi v ruce. Pravak drzi
jednotku v levé ruce a pravou rukou provadi operace na dotykové obrazovce. Levak
si vSak muze displej snadno otoc€it o 180 stupnu a drzet jednotku v pravé ruce.
Dalsi informace o pfizpusobeni jednotky FlexPendant pro levaky naleznete v ¢asti
Prizptsobeni jednotky FlexPendant pro levaky na str 114.

en0400000913

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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2 Vitejte na IRC5

2.3 Co je jednotka FlexPendant
Pokracovani

Prvky dotykové obrazovky
Na této ilustraci jsou znazornény nejdulezitéjsi prvky dotykové obrazovky jednotky
FlexPendant.

S @3 Manual Motors On
| ERTERITY
m— v (Y  MySystem (IN-L-GISBT14178) Stopped (Speed 100%)

©

. Power and productivity
. for a better workd™

xx1400001446

Nabidka ABB

Okno operatora

Stavovy pruh
Tlacgitko Close (Zavfit)

Panel uloh

Mmoo 0| W >

Nabidka rychlého nastaveni

Nabidka ABB
V nabidce ABB Ize vybirat nasledujici polozky:

« HotEdit

« Vstupy a vystupy

« Rucni pfestavovani

« Vyrobni okno

» Editor programu

+ Data programu

« Zalohovani a obnova
« Kalibrace

- Ovladaci panel

Pokracovani na dalsi strané
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2 Vitejte na IRC5

Okno operatora

Stavovy pruh

2.3 Co je jednotka FlexPendant
Pokracovani

« Protokol udalosti
« Prazkumnik FlexPendant
- Systémové informace
+ atd.
Podrobnéjsi popis najdete v ¢asti Nabidka ABB na str 58.

V okné operatora se zobrazuji zpravy programu robota. K tomu obvykle dochazi,
kdyz program potiebuje urcitou reakci operatora, aby mohl pokraovat. Podrobnosti
najdete v ¢asti Okno operatora na str 79.

Ve stavovém pruhu se zobrazuji dulezité informace o stavu systému, jako je
napfiklad provozni rezim, stav Motors ON/OFF, stav programu apod. Podrobnosti
najdete v ¢asti Stavovy pruh na str 80.

Tlagitko Close (Zavfit)

Panel uloh

Klepnutim na tlacitko Zavfit zaviete momentalné aktivni pohled nebo aplikaci.

Z nabidky ABB Ize otevfit nékolik riiznych pohledu, ale pracovat mizete vzdy jen
s jednim z nich. Panel uloh zobrazuje vSechny oteviené pohledy a slouzi k pfepinani
mezi nimi.

Nabidka rychlého nastaveni

Nabidka rychlého nastaveni obsahuje nastaveni pro zrychlené ruéni pfestavovani
a pro provadéni programu. Podrobnosti najdete v ¢asti Nabidka rychlého nastaveni
na str 81.

Ovladani ve dvaceti jazycich

Jak napovida uz jeji nazev, jednotka FlexPendant je konstruovana s dirazem na
flexibilitu a schopnost pfizplsobit se specifickym potiebam koncovych uzivateld.
V soucasnosti ji Ize ovladat ve 20 riznych jazycich véetné asijskych znakovych
jazyka, jako je ¢instina a japonstina.

Pfepinani mezi jednotlivymi nainstalovanymi jazyky je velmi jednoduché. Informace
o0 zméné jazyka naleznete v ¢asti Zména jazyka na str 118.
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2 Vitejte na IRC5

2.4 CojeT10?

2.4 Coje T10?

Uvod

T10 je zafizeni pro ruéni pfestavovani a pouziva se pro posuv manipulator( a
mechanickych jednotek nastavenim zafizeni ve sméru pohybu.

Pfi pouzivani FlexPendant pro prestavovani se zvoli pfeddefinovany soufadnicovy
systém, jako jsou svétové soufadnice nebo nastrojové souradnice, a manipulator
se pohybuje pozadovanym smérem podél zvoleného soufadnicového systému.

Pouziti T10 pro ruéni pfestavovani je obdobné, ale namisto volby soufadnicového
systému se smér ukazuje v prostoru samotnym zafizenim. Napfiklad: pfi svislém
ruénim prestavovani je T10 udrzovano ve svislém sméru, pfi ruénim pfestavovani
vodorovneé je T10 udrzovano ve vodorovném smeéru atd. Toho se dosahuje diky
zabudované setrvacné mérici jednotce, ktera se sklada z rychlomért a gyroskopu,
které méfi pohyb zafizeni v prostoru.

Joystick se pouziva pro nastaveni rychlosti ru¢niho prestavovani a kladného nebo
zaporného smeéru. Pohyb joysticku dopfedu a dozadu pfimo odpovida pohybu
manipulatoru, coz je nejvice intuitivni zplsob. Levy a pravy pohyb joysticku se
pouziva pro reorientaci.

Vice informaci o T10 najdete v Operating manual - IRC5 with T10.

Pozadavky

Doplnék RobotWare 976-1 T10 Support je nutny pro ¢innost T10 s robotickym
fadicem IRCS5.

Prehled

Pokracovani na dalsi

xx1400002068

strané
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2 Vitejte na IRC5
2.4 CojeT10?

Pokracovani
Popis
A Displej
B Joystick
C Tlac¢itko nouzového zastaveni
D Aktivaéni zafizeni
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2.5 Co je RobotStudio Online?

2.5 Co je RobotStudio Online?

Uvod do RobotStudio Online
RobotStudio Online je sada program( Windows Store uréenych pro tablety s
Windows 8.1. Poskytuje funkénost pro uvadéni robotickych systému do provozu
v dilné.

ﬂ POZNAMKA

Cast rozsahu funkci vyzaduje pouziti bezpeénostniho zafizeni, jako je zafizeni
pro ruéni pfestavovani T10 nebo tfipolohové bezpeénostni zafizeni JSHD4. Vice
informaci o T10 najdete v Operating manual - IRC5 with T10.

Tyto aplikace mlzete provozovat na tabletu, ktery komunikuje bezdratové s fadicem
robota. Pro aktivaci konkrétni funkce, jako je vstup do ruéniho rezimu a aktivace
napajeni motorti mechanické jednotky, potfebujete bezpeénostni zafizeni, které
je pripojeno k robotu pomoci stejné zastréky, ktera se alternativné pouziva k
pfipojeni FlexPendantu.

Nasledujici aplikace RobotStudio Online najdete v Microsoft Windows Store:

H POZNAMKA

Abyste mohli tyto aplikace provozovat, musite mit Windows 8.1.

Aplikace RobotStudio Online Popis

Sprava je nastroj pro spravu radi¢t IRC5 na
siti.

Manage

Ro

xx1400002047

Kalibraceje nastroj pro kalibraci a uréeni
ramcl s fadici IRC5.

Calibrate

RobotStudio Online

xx1400002049

Rucni prestavovanije nastroj pro ru¢ni polo-
hovani (posun nebo rucni prfestavovani) s
fadi¢i IRC5.

xx1400002048

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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2 Vitejte na IRC5

2.5 Co je RobotStudio Online?
Pokracovani

Aplikace RobotStudio Online

Popis

Tune

EE;T' EL

xx1400002050

Ladéni je nastroj pro Upravu programt RAPID
na podlaze dilny s fadi¢i IRC5.

Provoz

Provoz je nastroj pouzivany ve vyrobé k
prohlizeni programového kodu.

3HAC050941-014 Revize: -
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2.6 Co je produkt RobotStudio?

2.6 Co je produkt RobotStudio?

Prehled

RobotStudio je technicky nastroj pro konfiguraci a programovani roboti ABB, a to
jak skuteénych robot(i na podlaze dilny, tak i virtualnich robott v PC. Pro dosazeni
skute¢ného programovani offline pouziva RobotStudio technologii ABB
VirtualRobot™,

RobotStudio pfijalo rozhrani Microsoft Office Fluent User. V Microsoft Office se
pouziva také Office Fluent Ul. Jako v Office jsou funkce RobotStudio navrzeny
zpusobem orientovanym na workflow.

S pfidanymi funkcemi maze byt RobotStudio rozsifeno a prizplisobeno vasim
konkrétnim potiebam. Pfidané funkce jsou vyvijeny pomoci RobotStudio SDK. S
SDK je mozné vyvijet zakaznické SmartComponents, které piekraéuji funkénost
zakladnich komponentu RobotStudio.

RobotStudio pro skute¢né radice

Je-li produkt RobotStudio pfipojen ke skuteénému radic¢i, umoznuje nasledujici
¢innosti:

1

2
3
4

Sprava fadi¢i RobotWare 6.0 pomoci Installation Manager
Textové programovani a Upravy pomoci editoru jazyka RAPID.
spraveé souborl na fadici,

spravu uzivatelll pomoci nastroje User Authorization System.
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2.7 Kdy pouzit odlisna zafizeni pro ruéni prestavovani

2.7 Kdy pouzit odliSna zafizeni pro ru¢ni prestavovani

Piehled

Pro provozovani a spravu robota mize pouzit nasledujici postupy:

FlexPendant: Optimalizovano pro ovladani pohybu robota a bézny provoz
RobotStudio: Optimalizovano pro konfiguraci, programovani a jiné ukoly,

které se nevztahuji ke kazdodennimu provozu.

« T10: Ur€eno pro ruéni pfestavovani robott intuitivnim zpisobem pomoci
volby pozadovanych smért pohybu.

RobotStudio Online Apps : Optimalizovano pro ruéni pfestavovani, spravu,

praci s ramci, kalibraéni metody a programy RAPID, které jsou k dispozici v

fadi¢i robota.

Spusteéni, restart a vypnuti fadice

Pozadovana operace

Pouzijte...

Spustte radi¢

Hlavni vypina¢ na pfednim panelu fadice.

Restartuje fadic¢

FlexPendant, RobotStudio, RobotStudio Online Apps nebo
vypinaé napdjeni na pfednim panelu fadice.

Vypnout fadi¢

Vypina¢ napajeni na pfednim panelu fadi¢e nebo FlexPen-
dant, klepnéte na Restart, potom Pokrogily.

Vypnéte hlavni poéitac¢

FlexPendant.

Spousténi a fizeni pr

ogramu robota

Pozadovana operace

Pouzijte...

Provedte ru¢ni prestaveni ro-
bota

FlexPendant nebo T10 .

Spustte nebo zastavte pro-
gram robota

FlexPendant, RobotStudio nebo RobotStudio Online Apps.

Spusténi a zastaveni procesu
na pozadi

FlexPendant, RobotStudio nebo RobotStudio Online Apps.

Komunikace s radicem

Pozadovana operace

Pouzijte...

Potvrdit udalosti

FlexPendant nebo RobotStudio Online Ap-
ps.

Prohlédnout a ulozit zaznamy udalosti fadice

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

nebo serveru

Zalohovat software fadi¢e do soubor na PC

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

Zalohovani softwaru radic¢e do soubort v radici

FlexPendant nebo RobotStudio Online Ap-
ps.

Pfenést soubory mezi fadi¢em a siti

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

Pokracovani na dalsi strané
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2.7 Kdy pouzit odlisna zafizeni pro ruéni prestavovani

Pokracovani

Programovani robota

Pozadovana operace

Pouzijte...

Vytvofit nebo upravit progra-
my flexibilnim zptusobem. To
je vhodné pro komplexni pro-
gramy s velkym mnozstvim
logiky, V/V signaly nebo in-
strukce k ¢innosti

RobotStudio vytvofi programovou strukturu a vétsSinu zdro-

jového kédu a FlexPendant ulozi polohy robota a provede

koneéné upravy programu.

P¥i programovani nabizi produkt RobotStudio nasledujici

vyhody:
« Textovy editor optimalizovany pro kéd jazyka RAPID
s automatickym generovanim textu a tipy pro praci s
instrukcemi a parametry.

« Kontrola programu se zna¢enim programovych chyb.

e Snadny pfistup k upravam konfigurace a V/V.

Vytvofit nebo upravit program
robota ndpomocnym zpuso-
bem. To je vhodné pro progra-
my, které se skladaji vétsinou
z instrukci k pohybu.

FlexPendant.

P¥i programovani nabizi jednotka FlexPendant nasledujici
vyhody:

+ Vybérové seznamy instrukci

- Kontrola programu a ladéni béhem psani

« Moznost vytvaret béhem programovani polohy robota

Pridat nebo upravit polohy ro-
bota

FlexPendant nebo T10 s kombinaci vhodnych aplikaci Ro-
botStudio Online.

Upravit polohy robota

FlexPendant nebo T10 s kombinaci vhodnych aplikaci Ro-
botStudio Online.

Konfigurovani systémovych parametra robota

Pozadovana operace

Pouzijte...

mu

Upravit systémoveé parametry béziciho systé-

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

guracni soubory

Ulozit systémové parametry robota jako konfi-

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

Nacist systémové parametry z konfigurac¢nich
souborud do béziciho systému

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

Nacteni kalibra¢nich dat

RobotStudio, FlexPendant nebo RobotStu-
dio Online Apps.

Vytvareni, upravy a instalace systému

Pozadovana operace

Pouzijte...

Vytvofit nebo upravit systém

RobotStudio spole¢né s RobotWare a platnym Robot-
Ware Key pro systémy zalozené na RobotWare 5.

RobotStudio spoleé¢né s RobotWare a licenénim sou-
borem pro systémy zaloZzené na RobotWare 6.

Instalovat systém na fadi¢

RobotStudio

paméti

Instalovat systém na radi¢ z USB

FlexPendant.

Kalibrace

Pozadovana operace

Pouzijte...

Kalibrace ramce zakladny atd.

FlexPendant nebo aplikace RobotStudio
Online.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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2.7 Kdy pouzit odlisna zafizeni pro ruéni prestavovani

Pokracovani

Pozadovana operace

Pouzijte...

Kalibrace nastroja, pracovnich objekt( atd.

Online.

FlexPendant nebo aplikace RobotStudio

Souvisejici informace

V nasledujici tabulce jsou uvedeny pfiru¢ky, v nichz naleznete informace souvisejici

s rdznymi tulohami:

Doporucéené pouziti

podrobnosti viz pfirucka...

Cislo dokumentu

FlexPendant

Navod k pouZziti - IRC5 s jednotkou
FlexPendant

3HAC050941-014

RobotStudio

Operating manual - RobotStudio

3HAC032104-001

T10

Operating manual - IRC5 with T10

3HAC050943-001
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2.8 Tlacitka a porty na radici

2.8 Tlacditka a porty na radi€i

Tlacitka a porty na fadici
Dale je uveden prehled tlacitek a port(i na fadic¢i IRC5. Nékteré porty a tla¢itka jsou
doplnkové a nemusi byt u daného fadice k dispozici. TlaCitka a porty vypadaji

stejné, ale jejich umisténi se mulzZe lisit v zavislosti na modelu fadi¢e (IRC5 Standard,
IRC5 Compact nebo IRC5 Panel Mounted Controller) a na tom, zda je k dispozici
externi panel operatora.

A

0%, =20l

xx0600002782

Hlavni vypinaé

Nouzové zastaveni

Motors ON

Prepinac rezimu

Indikatory LED bezpec€nostniho fetézce (doplnék)

Port USB

Servisni port pro pocita¢ PC (doplnék)

Pocitadlo doby provozu (dopinék)

Servisni zasuvka 115/230 V, 200 W (doplnék)

Hot plug Tlacitko (dopInék)

F|IX« T Mmoo O W >»

Konektor pro FlexPendant nebo T10

Pokrac¢ovani na dalsi strané

54

© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.

3HAC050941-014 Revize: -



2 Vitejte na IRC5

2.8 Tlacitka a porty na radici
Pokracovani

Souvisejici informace
Product manual - IRC5, IRC5 konstrukce 14.

Product manual - IRC5 Panel Mounted Controller, IRC5 konstrukce 14.
Product manual - IRC5 Compact, IRC5 konstrukce 14.
Navod k pouziti - Reseni problémii, IRC5.
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.1 O této kapitole

3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.1 O této kapitole

Uvod do této kapitoly
Tato kapitola vam pomuze efektivné pracovat s jednotkou FlexPendant. Jsou zde
popsany prvky duilezité pro navigaci, které jsou ilustrovany v ¢asti Prvky dotykové
obrazovky na str 44.
VSechna vyobrazeni nabidky ABB, ktera je hlavnim prvkem pro navigaci, jsou
popsana v prehledu spolu s odkazy na dal$i podrobné pokyny, jak pouzivat
jednotlivé funkce.

Kromé toho tato kapitola obsahuje informace o zakladnich postupech, jako je
pouzivani softwarové klavesnice pro zadavani textl nebo ¢isel, posouvani azména
zobrazeni na grafické dotykové obrazovce a pouzivani funkce filtrovani. Také je
zde vysvétleno pfihlasovani a odhlasovani.

Prace a feseni problému s jednotkou FlexPendant
Zachazeni s jednotkou FlexPendant a jeji ¢iSténi je popsano v ¢asti Prace s
jednotkou FlexPendant na str 32.
Reseni problému s jednotkou FlexPendant je popsano v dokumentu N4vod k
pouziti - Reseni problémd, IRC5.

Hardwarové a softwarové dopliky
Uvédomte si, Ze v této pfirucce je popsan pouze zakladni systém RobotWare.
Konkrétni zplisoby pouziti, jako je obloukové svarovani nebo nanaseni plastt, se
sice spoustéji z nabidky ABB, ale nejsou v této pfiru¢ce popsany. VSechny dopliky
jsou podrobné popsany v pfislusnych aplika¢nich pfiru¢kach.
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant
3.2.1 HotEdit - nabidka

3.2 Nabidka ABB

3.2.1 HotEdit - nabidka

HotEdit
Funkce HotEdit slouzi k vylad'ovani naprogramovanych pozic. To Ize provadét ve
vSech provoznich rezimech, dokonce i za béhu programu. Je mozné vyladit
soufadnice i orientaci.

Funkci HotEdit Ize pouzit pouze pro pojmenované pozice typu robtarget (viz
omezeni uvedena nize).

Funkce dostupné v prostiedi HotEdit mohou byt omezeny systémem autorizace
uzivateld (UAS).

llustrace zobrazeni HotEdit

— @D Rutni Motory zap. 3 ¥ x
L v ' MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

¥ Uprava HotEdit pro tlohu T_ROB1

— MNaprogramované cile Vybrané cile

e MainModule
e main p20 0.0
© 120 (tool0) p30 0.0

© 140 (tool0)
© 110 (toolo)

<< Cile vyladéni

r 9
Soubor Baseline PouZit

3

&

en0500001542

Funkce dostupné v zobrazeni HotEdit

Naprogramované cile Zobrazi vSechny pojmenované pozice ve stromovém vypisu.
Dotykem Sipky vyberte jednu nebo vice pozic, které chcete
vyladit. Pokud je néjaka pozice pouzita v programu na vice
mistech, veSkeré zmény posunuti se projevi na vSech mistech,
kde je pouzita.

Vybrané cile Zobrazi vSechny vybrané pozice a jejich aktualni posunuti.
Chcete-li ur€itou pozici z vybéru odstranit, dotknéte se nejprve
ji, a poté ikony kose.

Pokracovani na dalsi strané
58 3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.1 HotEdit - nabidka
Pokracovani

Soubor

Slouzi k ukladani a naéitani pozic, které chcete vyladit. Pokud
vas systém pouziva autorizaci uzivatelti (UAS), mlze se jednat
o jediny zplsob vybéru pozic pro upravy pomoci funkce HotE-
dit.

Baseline

Slouzi k potvrzeni nebo zamitnuti novych hodnot posunuti re-
ferenéniho bodu baseline, ktery definuje hodnoty pozic momen-
talné povazované za puvodni. Kdyz jste spokojeni s vysledkem
uprav pomoci funkce HotEdit a chcete ulozit nové hodnoty
posunuti jako pavodni hodnoty pozic, aplikujete tyto hodnoty
na baseline. Pfedchozi hodnoty baseline pro tyto pozice se tim
odstrani a nelze je obnovit.

Ladéni cilu

Slouzi k zobrazeni nastaveni, ktera chcete vyladit: Coordinate
system (Souradnicovy systém), Tuning mode (Rezim vylado-
vani) a Tuning increment (Prirdstky pro vylad'ovani). Vyberte
pozadovanou polozku a pomoci znamének plus a minus na-
stavte vyladéni vybranych cilovych pozic.

Pouzit

Dotykem polozky Pouzit aplikujte nastaveni provedena v po-
hledu Cile vyladéni. PovSimnéte si, Ze pavodni zakladni hod-
noty pozic se tim nezméni!

@ UPOZORNENI

HotEdit offers advanced functionality, which has to be handled carefully. Be
aware that new offset values will be used immediately by a running program
once the Apply button has been tapped.

Ddrazné vam doporuéujeme, abyste si dfive, nez zaénete funkci HotEdit pouzivat,
diikladné prostudovali €ast Vyladovani pozic pomoci funkce HotEdit na str 263,
ktera obsahuje podrobny popis omezeni a zplisobu pouzivani funkce HotEdit a
také vysvétleni koncepce baseline.

Souvisejici informace

Zpusob Upravy naprogramovanych pozic je popsan v éasti Upravy a vyladovani

pozic na str 258.

Pozice Ize upravit také ruénim prestavovanim robota do nové pozice - viz ¢ast
Postup pri upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné. na str 259.

Podrobné informace o funkci HotEdit najdete v ¢asti Vyladovani pozic pomoci
funkce HotEdit na str 263.

Technical reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

Technical reference manual - System parameters, TémaController - TypModPos

Settings.
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.2 Prazkumnik FlexPendant

3.2.2 Pruzkumnik FlexPendant

Prazkumnik FlexPendant
Priizkumnik FlexPendant je spravce soubortl, podobny prizkumniku systému

Windows, pomoci kterého muzZete prohlizet systém soubor(i na fadi¢i. Prizkumnik
umoznuje rovnéz prejmenovavat, odstrafiovat nebo presouvat soubory €i slozky.

llustrace priizkumnika FlexPendant

llustrace vysvétluje prizkumnika FlexPendant.

= Priizkumnik FlexPendant
o

— @Q Ruéni Motory zap. 5 X
— v (7 | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

BE

cC
('&:sta:D:f ...ompatability/Create/Systems/MySystem/HOME/

en0400001130

Nazev Typ 122626
o Arc SloZka
= MyPrograml SloZka
= MyProgram2 SloZka
o RS SloZka
&  linked_m.sys .5ys Soubor
0y user.sys .5ys Soubor
L& 66 ®
Nabidka F* T o Obnovit
ROB_1

Jednoduché zobrazeni. Dotykem skryjete typ v okné souboru.

Podrobné zobrazeni. Dotykem zobrazite typ v okné souboru.

Cesta. Udava cesty ke slozce.

Nabidka. Dotykem zobrazite nabidku s funkcemi pro praci se soubory.

Nova slozka. Dotykem vytvofite novou slozku uvniti aktualni slozky.

O uroven vys. Dotykem piejdete do nadiazené slozky.

O/MMm o o | o>

Obnovit. Dotykem obnovite soubory a slozky.
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3.2.3 Vstupy a vystupy, V/V

3.2.3 Vstupy a vystupy, V/V

Vstupy a vystupy

Vstupy a vystupy, V/V, jsou signaly pouzivané systémem robota . Signaly se
konfiguruji pomoci parametr(i systému.

llustrace zobrazeni Vstupy a vystupy

Tato ilustrace znazoriuje nabidku Vstupy a vystupy.

— | : ! Ruéni Motory zap. _ mms (e
=V =~ | Mysystem (RSTEST4) zastaveno (222){ V/V alias
2 Vstupy a vystupy V/V sbérnice
Nejb&zndjsi S Wbrt  jadnotky V/V
Vyberte V/V signal ze seznamu. Vych - L
Vsechny signaly
Nazev Hodnota | Ty

Digitalni vstupy

Digitalni vystupy

Analogové vstupy

Analogové vystupy

Skupinovy vstup

Skupinovy vystup
+ Nejb&Zné&jsi

Bezped. signaly

Simulované signaly

“ Zobrazit v
" 8
- D

en0400000770

Co je to signal

Signal V/V je logickou softwarovou reprezentaci:

« Vstupy nebo vystupy umisténé na V/V zafizeni primyslové sité, které je
pfipojeno k primyslové siti v ramci systému robota (skutecny V/V signal).

+ V/V signal bez reprezentace na jakémkoliv V/V zafizeni pradmyslové sité
(virtualni V/V signal).

Upfesnénim signalu V/V se vytvofi logicka reprezentace skute¢ného nebo
virtualniho signalu V/V. Konfigurace signalu V/V definuje pro pfislusny signal
specifické parametry systému, které budou uréovat chovani tohoto signalu V/V.
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.4 Rucéni prestavovani

3.2.4 Ruéni prestavovani

Prehled
Funkce ruéniho prestavovani jsou k dispozici v okné Rucni prestavovani. Nejbéznéji
pouzivaneé funkce jsou k dispozici rovnéz v nabidce Rychlé nastaveni.

Nabidka Ruéni prestavovani
llustrace zobrazuje funkce dostupné v nabidce Ruéni prestavovani:

— Rutni Motory zap. 3 ¥
— v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) x
AL Runi pFestaveni
— Klepnutim na vlastnost ji upravite — Pozice
Mechan. jednotka: ROB_1... 1 0.0 °
Absolutni pfesnost:  Off 2 0.0 °
3 0.0 °
ReZim pohybu: Osa 4 - 0... 4: 0.0 °
. . - . 5: 0.0 °
Souradnic. systém: Zakladna... 6: 0.0 °
Nastroj: toolo0...
Pracovni objekt: wobj0... Format pozice...
Bifemeno: loado... — sméry pakového oviadate —
Zamek pak.ovladaf... Zadné...
Prirdistek: Zadné...
5 4 6
Zarovnat... Piejit na... Aktivovat...
o)
% D
en0400000654
Vlastnost/tlacitko Funkce

Mechanicka jednotka |Vybér aktivni mechanické jednotky, popis viz ¢ast Vybér mecha-
nické jednotky pro prestavovani na str 134.

Absolutni pfesnost | Absolutni pfesnost: Vypnuto (vychozi nastaveni). Pokud ma robot
doplnék Absolute Accuracy, je zobrazena hodnota Absolutni
pfesnost: Zapnuto.

Pohybovy rezim Vybér pohybového rezimu, popis viz ¢ast Vybér pohybového rezimu
na str 136.

Souradnicovy systém | Vyberte soufadnicovy systém podle popisu v ¢asti Vybér sourad-
nicového systému na str 140.

Nastroj Vybér nastroje, viz popis v ¢asti Vybér ndstroje, pracovniho objektu
a bfemene na str 137.

Pracovni objekt Vybér pracovniho objektu, viz popis v ¢asti Vybér nastroje, pracov-
niho objektu a bremene na str 137.

Bfemeno Vybér bfemene, viz popis v €asti Vybér nastroje, pracovniho objek-
tu a bremene na str 137.

Pokracovani na dalsi strané
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.4 Ruc¢ni prestavovani
Pokracovani

Vlastnost/tlacitko

Funkce

Zamek pakového ovla-
dace

Vybér uzaméeni sméru pakového ovladace, viz popis v ¢asti Za-
mknuti pakového oviladace v urcitych smérech na str 141.

Prirdstek Vybér pohybovych pfirdstkd, viz popis v ¢asti Pohybovy pfiristek
pro presné umisténi na str 143.
Pozice Zobrazi pozici vSech os vzhledem k vybrané soustavé souradnic,

popsané v ¢asti Odecet presné pozice na str 145.

Jsou-li hodnoty pozice zobrazeny ¢ervené, je tfeba aktualizovat
pocitadla otaceni. Viz ¢ast Aktualizace pocitadel otaceni na str288.

Format pozice

Vybér formatu pozice, viz popis v €asti Odecet presné pozice na
str 145.

Smeéry pakového ovla-
dace

Zobrazuje sméry pohybu pakového ovladace v zavislosti na nasta-
veni v pohybovém rezimu. DalSi informace najdete v ¢asti Vyber
pohybového rezimu na str 136.

Zarovnat Zarovnani aktualniho nastroje podle soufadnicového systému.
Dalsi informace najdete v €asti Zarovnani nastroju na str 147.

Prejit na Presun robota na vybranou pozici/cil. Viz ¢ast Pfesun robota na
naprogramovanou pozici na str 269.

Aktivovat Aktivujte mechanickou jednotku.
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3.2.5 Vyrobni okno

3.2.5 Vyrobni okno

Prehled

Okno Vyrobni okno se pouziva k zobrazeni kodu programu za béhu programu.

llustrace Vyrobniho okna

Tato ¢ast popisuje Vyrobni okno.

— @D Rutni Motory zap. 3 ¥ x
L v ' MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

&4 vyrobni okno : MyPrograml v T_ROB1/MainModule/main

@

T_ROB1

4 CONST robtarget p30:=[[515.00,0.00,712,
5 CONST robtarget p40:=[[515.00,0.00,712.
3 CONST robtarget p50:=[[515.00,0.00,712,
7 TASK PERS tooldata tooll:=[TRUE,[[0,0,0
8 TASK PERS wcbjdata wob]jl:=[FALSE,TRUE,"
] PROC main ()

184 MoveL pl0, v1000, z50, toolO;
@ 11 Movel p20, v100, z15, toolO;
1z WaitDI DI1, 1;
13 MoveL p30, v100, z15, tool0;
T_ROB2 14 WaitDI DIZ2, 1;
15 MoveL p40, v100, z15, tool0;
16 MoveL pl0, v100, z15, tool0;
17 ENDPROC
i -
Nadist PP na main Odladit
program...
~
2
en0400000955
Nadcist pro- Slouzi k zavedeni nového programu.
gram
PP na Main Slouzi k presunuti ukazatele programu do rutiny Main.
Ladéni Nabidka Ladéni je k dispozici pouze v ruénim rezimu. Upravit pozici, viz

Postup pri tprave pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné. na
str259. Zobrazit ukazatel pohybu a Zobrazit ukazatel programu, viz Infor-
mace o ukazatelich pohybu a programu na str 171. Uprava programu, viz
Editor programu na str 67.
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.6 Data programu

3.2.6 Data programu

Prehled
Zobrazeni Data programu obsahuje funkce pro zobrazovani datovych typu a
instanci a pro praci s nimi. MlzZete otevfit vice oken Data programu, coZ mlize byt
uzite€né pfi praci s vice instancemi nebo datovymi typy.

llustrace okna Data programu
Tato ¢ast popisuje pohled Data programu.

— | : | Ruéni Motory zap. ¥
— v (Y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%0) X
#4 pata programu - PouZité datové typy
Vyberte datovy typ ze seznamu.
Rozsah: RAPID/T_ROB1 Zména rozs.
1aZ6zh
clock loaddata num
robtarget tooldata wobjdata
_ . .
Zobrazit data Zobrazit
o i R{JB_}-_\
= % B

en0400000659

Zména rozsa- |Méni rozsah datovych typll v seznamu, dal$i informace najdete v ¢asti
hu Zobrazeni dat v uréitych ulohach, modulech nebo rutinach na str 172.

Zobrazit data |Zobrazi vSechny instance vybraného datového typu.

Zobrazit Zobrazi vSechny nebo pouze pouzité datové typy.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.6 Data programu
Pokracovani

llustrace instanci datového typu

Tato ¢ast predstavuje seznam instanci pro urcity datovy typ.

— Ruéni Motory zap. ¥
= v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) X
24 pata typu: wobjdata
Aktivni filtr:
Vyberte data, ktera chcete upravit.
Rozsah: RAPID/T_ROB1 ‘ Zména rozs.
Nazev | Hodnota | Modul | 122222
wobj0 [FALSE, TRUE,"",[[0... BASE Globalni
wobj1 [FALSE, TRUE,"",[[0... MainModule Uloha
Y _ _ L . Zobrazit
Novy... Upravit Obnovit datove t
. i ROB_}_\
= &)

en0500001571

Filtr

Filtruje instance, viz Filtrovani dat na str 97.

Nova

Vytvofi novou instanci vybraného datového typu, viz ¢ast Vytvoreni
nové datové instance na str 173.

Upravit

Upravuije vybrané instance, viz éast Uprava datovych instanci na
str175.

Obnovit

Aktualizuje zobrazeni seznamu instanci.

Zobrazit datové ty-
py

Slouzi k navratu do nabidky pohledu Data programu.
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3.2.7 Editor programu

3.2.7 Editor programu

Piehled

Editor programu je prostfedi, kde muzete vytvaret nebo upravovat programy.
Muzete oteviit vice oken Editoru programu, coz muze byt uzite¢né, kdyz mate
nainstalovany doplnék Multitasking.

Na tlacitku Editor programu na panelu uloh je zobrazen nazev ulohy.

llustrace Editoru programu

Tato ¢ast popisuje pohled Editoru programu.

=V @% :I:;:r;tem (RSTEST4) ga(;tt(::eznaop&z: 2) (Rychlost 100%} ¥ X
D.EI MyPrograml v T_ROB1/MainModule/main
Ulchy a programy A 4 Moduly A 4 Rutiny A 4
9 PROC main () * N

AN

1o Movel pl0, v1000, z50, toolO;

11 MoveL p20, v100, zl15, toolO;

1z WaitDI DI1, 1;

13 MoveL p30, v100, zl15, toolO;

14 WaitDI DI2, 1;

15 MoveL p40, v100, zl15, toolO;

16 MoveL pl0, v100, zl15, toolO;

17 ENDPROC —

18 “ENDMODULE _

:,r:‘tj:’:kci Upravit Odladit Upravit pozic gl*;;‘l’itxrace

Bt e
D

en0400001143

Ulohy a programy

Nabidka operaci programu, viz €ast Prace s programy na str152.

Moduly

Vypis v8ech modull, viz ¢ast Prace s moduly na str 155.

Rutiny

Vypis vSech rutin viz ¢ast Prace s rutinami na str 159.

Pridat instrukci

Otevie nabidku instrukci, viz ¢ast Prdce s instrukcemi na str 164.

Upravit

Otevre nabidku Uprav, viz ¢ast Prace s instrukcemi na str 164.

Ladéni

Funkce pro posun ukazatele programu, servisni rutiny atd., viz
Casti Spousténi servisni rutiny na str219 a Informace o ukazatelich

pohybu a programu na str 171.
Funkce pro vyhledavani rutin a prohlizeni systémovych dat.
« Vyhledat rutinu: Vyhledava vSechny rutiny nap¥i¢ vSemi
moduly (kromé skrytych rutin).
» Prohlédnout systémova data: Zobrazuje vSechny ulohy.

Pokracovani na dalsi strané
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3.2.7 Editor programu

Pokracovani

Upravit pozici Viz €ast Postup pfi upravé pozic v Editoru programu nebo ve
Vyrobnim okné. na str 259.

Skryt deklarace Skryté popisy pro snazsi ¢teni programového kodu.

Automaticka aktivace mechanické jednotky pro prestavovani

Je-li dopInék Multitasking nainstalovan na vice nez jedné mechanické jednotce a
pro vice nez jednu pohybovou ulohu, nebude pfi pfepinani mezi okny Editoru
programu proveden vybér mechanické jednotky pro prestavovani. To znamena,
Ze se pii pfestavovani bude pohybovat naposledy pouzita mechanicka jednotka,
tedy ne nutné ta, ktera je vybrana v aktivnim Editoru programu.

Toto nastaveni Ize zménit systémovymi parametry typu Automatically Switch Jog
Unit v sekci Man-machine Communication. Chcete-li pfi pfepnuti na okno Editoru
programu automaticky aktivovat mechanickou jednotku, ktera byla naposledy v
tomto okné pouzita, zapnéte tuto moznost. Pfi pfestavovani se tak bude pohybovat
mechanicka jednotka, ktera byla naposledy pouzita v aktivnim Editoru programu.
Nezapomeirite, ze pfi pfepinani mezi Editory programu ve stejné uloze nedochazi
k zadné zméné.

Mechanické jednotky Ize za ucelem prestavovani aktivovat ruéné v okné Ruéni
prestavovani nebo v nabidce rychlého nastaveni, viz ¢ast Vybér mechanické
jednotky pro prestavovani na str 134.
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3.2.8 Zalohovani a obnova

3.2.8 Zalohovani a obnova

Informace o zalohach

Nabidka Zalohovani a obnova slouzi k zalohovani a obnoveni systému. Viz ¢ast
Zalohovani a obnova na str 281.

llustrace Zalohovani a obnovy
Toto je nabidka Zalohovani a obnova.

=\ @) Ruéni Motory zap. =S x

I MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
B3 zalohovani a obnova

Zalohovat aktualni systém... Obnovit systém...

[ "B
% D

xx0300000440

Zalohovat aktualni sys- |Viz ¢ast Zalohovani systému na str 281.
tem

Obnovit systém Viz €ast Obnoveni systému na str 283.
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3.2.9 Kalibrace

3.2.9 Kalibrace

O kalibraci

Nabidka Kalibrace slouzi ke kalibraci mechanickych jednotek systému robota.
Kalibraci Ize provadét pomoci doplnku Calibration Pendulum. Viz Operating

manual - Calibration Pendulum.

Obrazek nabidky Kalibrace
Tento obrazek ukazuje nabidku Kalibrace. Jsou zde uvedeny v§echny mechanické

jednotky a ve sloupci Stav se zobrazuje stav jejich kalibrace.

™

Wl Kalibrace

— : ! Rutni
—_ v MySystem (RSTEST4)

Motory zap.

!X

Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Vyberte mechanickou jednotku, kterou chcete kalibrovat.

Chcete-li systém pouZit, musi byt kalibrovany vSechny mechan. jednotky.

lai2z2

Mechanicka jednotka

§ ROB_1
§ ROB_2

|Stav

Kalibrace

Kalibrace

en0400001146

Pokrac¢ovani na dalsi strané

ROB_1
Y

B2
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3.2.9 Kalibrace
Pokracovani

Moznosti nabidky Kalibrace

Tento obrazek znazoriiuje volby nabidky Kalibrace po vybéru mechanickeé jednotky.

— @Q Rué&ni Motory zap.
L v [y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

bl Kalibrace - ROB_1

x| ¥ x

E O Aktualizovat poditadla otaceni...

Pocitadla otaceni

%

Param. kalibrace

1]
o

Pamét’ SMB

74

Ramec zakladny

Zavrit

en0400000771

ROB_1
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3.2.10 Ovladaci panel

3.2.10 Ovladaci panel

Ovladaci panel

Ovladaci panel

Ovladaci panel obsahuje funkce uréené k pfizpisobeni systému robota a jednotky

FlexPendant.

@O Ruéni

=V

F ovladaci panel

Y | MySystem (RSTEST4)

Motory zap. k3 X
Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Nazev

Vzhled
Monitorovani

é FlexPendant

4 b
Datum a Cas

‘Ap~ Diagnostika

@Q Konfigurace

@ Dotyk. obrazovka

Komentar 13710z 10
Prizpilisobeni zobrazeni

Nastaveni monitorovani pohybu a provadéni
Konfigurace systému FlexPendant

Konfiguruje nejcast&jsi V/V signaly

Nastaveni aktualniho jazyka

Konfigurace programovatelnych klaves

Nastaveni data a Casu Fadice robota

Diagnostika systému

Konfigurace systémovych parametri

Kalibrace dotykové obrazovky

en0400000914

ROB_1
Lo

Vzhled

Nastaveni pro pfizplsobeni jasu a kontrastu displeje. Viz ¢ast
Zména jasu a kontrastu na str 113.

Monitorovani

Nastaveni monitorovani pohybu a parametr(i provadéni. Viz ¢ast
Pouziti monitorovani pohybu a provadéni bez pohybu na str241.

FlexPendant

Konfigurace pohled( pro prepina¢ provozniho rezimu a systém
autorizace uzivatell (UAS). Viz ¢ast Definovani zobrazeni, které
ma byt zobrazeno pri zméné provozniho rezimu na str 106.

VIV Nastaveni pro konfiguraci seznamu Nejcastéjsi V/V signaly. Viz
¢ast Konfigurace nejcastéjsich V/V signalti na str 117.
Jazyk Nastaveni aktualniho jazyka fadi€e robota. Viz ¢ast Zména jazyka

na str 118.

ka

Programovatelna tlaéit-

Nastaveni ¢tyf programovatelnych tlacitek na jednotce FlexPen-
dant. Viz ¢ast Zména programovatelnych tlaéitek na str 119.

Datum a ¢as

Nastaveni data a ¢asu fadi¢e robota. Viz ¢ast Zména data a ¢asu
na str 116.

Konfigurace

Konfigurace usporadani systémovych parametr.

Dotykova obrazovka

Nastaveni rekalibrace dotykové obrazovky. Viz ¢ast Kalibrace
dotykové obrazovky na str 121.
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3.2.11 Protokol udalosti

3.2.11 Protokol udalosti

Protokol udalosti
Systémy robota €asto pracuji bez pfitomnosti obsluhy. Funkce protokolovani
predstavuje uziteény zpusob ukladani informaci o udalostech, které probéhly, pro
pozdéjsi referenci nebo pro zajisténi feseni problémd.
Postup pfi otevirani protokolu udalosti je popsan v ¢asti Pfistup k protokolu udalosti
na str277.

llustrace protokolu udalosti
Nasledujici tabulka shrnuje akce, které Ize provadét s protokoly udalosti.

=% I
Protokol udalosti - Spoleéna

Klepnutim na zpravu ji oteviete.
Kod ‘ Funkce | Datum a cas 1az9z75
B 10002 Byl vynulovan ukazatel PP (Pozice v... 2014-08-14 13:32:51

B 10129 Program zastaven 2014-08-14 13:24:45

B 10150 Program spustén 2014-08-14 13:24:45

B 10129 Program zastaven 2014-08-14 13:24:37

B 10150 Program spustén 2014-08-14 13:24:36

B 10011 Stav zapnuti motord 2014-08-14 13:24:13

B 10010 Motory ve stavu OFF 2014-08-14 13:24:12

B 10015 Byl vybran rucni rezim 2014-08-1 123!

B 10012 Stav ochranného zastaveni z divod... 2014—08—1%
g::f:kfy jako... Odstranit * Aktualizovat Zobrazit *

o e ) % &

xx0300000447

Funkce Popis

Zobrazeni zpravy Dotknéte se zpravy. Struktura zprav je popsana v ¢asti

Zprava protokolu udalosti na str 74.

Posunuti nebo zvétSeni zpravy | Viz ¢ast Posouvani a zména velikosti na str 96.

Odstranéni protokolu Viz ¢ast Odstranéeni polozZek protokolu na str 278.
Ulozeni protokolu Viz ¢ast UloZeni poloZek protokolu na str 279.
Zavreni protokolu Viz ¢ast Pristup k protokolu udalosti na str 277.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.2.11 Protokol udalosti
Pokracovani

Zprava protokolu udalosti

Kazda polozka protokolu udalosti obsahuje zpravu, ktera podrobné popisuje danou
udalost a ¢asto obsahuje rady pro feSeni problému.

Protokol udailosti - Zprava udalosti

(C)
Zprava udalosti 10002 U2014-08-14 13:32:51

Byl vynulovan ukazatel PP (Pozice v Programu)

Popis
Ukazatel PP Glohy T_ROB1 byl wynulovan.

Ddsledky

Po spusténi programu zacne zpracovani od prvni instrukce vstupni rutiny dlohy.
POZOR! Manipulator se pfi novém spusténi miZe presunout do neodekdvané
pozice!

MoZné pfitiny %é
Tato akce byla pravdépodobné provedena ruéné operatorem.

@@ ©® ©® @06

Dalgi e H) ok

en0300000454

Cislo udalosti. V&echny chyby jsou zobrazeny v pofadi podle éisel.

Nazev udalosti. Kratce popisuje, k éemu doslo.

Casova znacéka udalosti. Pfesné udava, kdy k udalosti doslo.

OO0 W >

Popis. Struény popis udalosti. Ma uzivateli pomoci pochopit pfi¢iny a disledky
udalosti.

Dusledky. Kratky popis veskerych nasledkl dané udalosti pro systém, napftiklad
pfechod do jiného provozniho rezimu nebo nouzové zastaveni. Ma uzivateli
pomoci pochopit priciny a disledky udalosti.

Mozné pficiny. Seznam moznych pfi¢in sefazenych podle pravdépodobnosti
vyskytu.

Doporuéené akce. Seznam doporucenych opravnych krok, zalozeny na vySe
napfiklad vyménu urcité souc¢asti nebo spusténi urcitého testovaciho programu,
tj. jedna se o akce sméfujici k presnému uréeni podstaty problému i k jeho od-
stranéni.

H

Potvrzovaci tlacitko (OK).

Souvisejici informace o protokolech

Popis zprav obsazenych v protokolu udalosti a dalsi informace o protokolu udalosti
naleznete v pfiruéce Ndvod k pouZiti - Reseni problémd, IRCS5.

74

3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.
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3.2.12 Systémové informace

3.2.12 Systémové informace

O prostredi Systémové informace
Systémové informace zobrazuji Udaje o fadic¢i a zavedeném systému. Zde muizete
zjistit aktualné pouzivanou verzi systému RobotWare a volitelné doplriky, jakeé jsou
aktualni klavesy pro fidici a pohybové moduly, sifova nastaveni apod.

llustrace pohledu Systémové informace

. =
— V. E]O Ruéni Motory zap. ; X
— ) MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

15 Systémové informace

Pohonné modul - MoZnosti
e & RW Drive module 1 key
ABB standard manipulator

e DriveModule1
IRB 140

. Drive System 09 120/ 140/ 1400/ 260
ﬁ DriveModule2 No additional drive
o DalSi moZnosti

Obnovit

e
= % B

en0400000968

Vlastnosti fadice
Obsahuji informace o fadi¢i a informace o siti. Po rozbaleni ¢asti Vlastnosti radice
se zobrazi nasledujici informace:

Sitova pfipojeni Vlastnosti servisniho portu a sité LAN.

Instalované systémy Seznam nainstalovanych systémd.

Systémové vilastnosti
Obsahuje informace o momentalné pouzivaném systému. Po rozbaleni ¢asti
Systémové vlastnosti se zobrazi nasledujici informace:

Ridici modul Nazev a kli¢ pro fidici modul Control Module.

Moznosti Nainstalované dopliiky a jazyky prostiedi RobotWare.
Pohonné moduly Seznam vSech pohybovych modult Drive Modules.

Pohybovy modul x Nazev a kli€¢ pro pohybovy modul Drive Module x.

Moznosti Doplriky pro pohybovy modul Drive Module x, typ robota apod.
DalS$i moznosti Vsechny doplnky RobotWare a Aplikace procesu.

Pokracovani na dalsi strané
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3.2.12 Systémové informace
Pokracovani

Hardwarova zafizeni

Obsahuje informace o veskerém pfipojeném hardwaru. Po rozbaleni ¢asti
Hardwarova zafizeni se zobrazi nasledujici informace:

Radié¢

Nazev a kli¢ pro Fidici modul Control Module.

Pocitacovy systém

Obsahuje informace o hlavnim po¢itaci.

Napajeci systém

Obsahuje informace o jednotce napajeciho zdroje.

Pohybovy modul x

Obsahuje informace o po¢itaci osy, pohybové jednotce a desce
stykace.

Mechanickeé jednotky

Obsahuje seznam udaju o robotech nebo externich osach pfi-
pojenych k fadici.

Softwarové prostredky

Obsahuje informace o kédu RAPID. Po rozbaleni ¢asti Softwarové prostiedky se
zobrazi nasledujici informace:

RAPID

Software pouzivany fadi¢em.

Pamét RAPID

Pamét vyhrazena pro programy jazyka RAPID.

Vykon nastroje RAPID

Zobrazuje zatizeni pfi provadéni.

76

3HAC050941-014 Revize: -

© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.2.13 Restart

3.2.13 Restart

Restart
Bézici systém neni za béznych okolnosti nutné restartovat.
Dotknéte se nabidky ABB a poté dotekem na polozku Restart restartujte systém.
— Ru&ni Motory zap. ;
— v E]‘é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) X
D Restart
Tlacitkem Teply start restartujete radic pouzitim
aktualniho systému 'MySystem’'.
Tuto operaci nelze odvolat.
Dalsi... Teply start
ROB_1
i
S %8
en0500001557
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3.2.14 Odhlaseni

3.2.14 Odhlaseni

Nabidka Odhlaseni

Tato ¢ast podrobné popisuje nabidku Odhlaseni. Vice informaci o pouzivani této
nabidky naleznete v ¢asti Prihlaseni a odhldaseni na str 102.

Nabidka Odhlaseni je k dispozici v nabidce ABB.

/7 Systém pro autorizaci uZivateld

Systém pro autorizaci uZivateld

Pokud se nechcete prihlaSovat jako Vychozi uZivatel, vyberte uZivatele a zadejte heslo.

UZivatel:
Default User w
Heslo:
ABC...
e Piihlasit
uZivatel

en0400000947
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3.3 Okno operatora

3.3 Okno operatora

Okno operatora

V okné operatora se zobrazuji zpravy programu. Ve viceulohovém systému s
nainstalovanym doplikem Multitasking se zpravy vSech uloh zobrazuji ve stejném

okné operatora. Pokud zprava vyZaduje néjakou akci, zobrazi se samostatné okno
pro tuto zpravu.

Okno operatora Ize otevfit dotekem na ikonu napravo od loga systému ABB na
stavovém pruhu. Na obrazku vidite ukazku okna operatora:

— |:| Ruéni Mot . k=
v ucni otory zap ¥ ¥
—

0 MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Nezobrazovat Nezobrazovat

ST protokoly nazev tlohy
Dat ROB_1
Drac-;ramu ][é L ] % {-:\a

en0400000975

Smazat Smaze vSechny zpravy.

Nezobrazovat protokoly |Smaze vSechny zpravy.

Nezobrazovat nazev ulohy|Skryje nazvy uloh.
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3.4 Stavovy pruh

3.4 Stavovy pruh

llustrace stavového pruhu

Ve stavovém pruhu se zobrazuji informace o aktualnim stavu, napfiklad o pracovnim
rezimu, systému a aktivni mechanické jednotce.

— oa e‘ uéni Motory zap@ th ¥
— 7y MySystem {RSI'ESI’AI}@ @Zastaw:no (27 2) (Rychlost 100%%)

en0300000490

Okno operatora

Pracovni rezim

Nazev systému (a nazev radice)

Stav radice

Stav programu

Mm@ m o o0 w| >

Mechanickeé jednotky. Vybrana jednotka (a jednotky s ni koordinované) je oznacena
oramovanim. Aktivni jednotky se zobrazuji barevné, zatimco deaktivované jednotky
se zobrazuji Sedé.
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3.5.1 Nabidka rychlého nastaveni

3.5 Rychlé nastaveni

3.5.1 Nabidka rychlého nastaveni

Nabidka rychlého nastaveni

Nabidka rychlého nastaveni umoziuje kromé jiného ménit vlastnosti ruéniho
pfestavovani rychleji nez pohled Ruéni prestavovani.

Kazdé tlacitko nabidky zobrazuje aktualné vybranou hodnotu nebo nastaveni.

V ruénim rezimu se na tlaéitku nabidky rychlého nastaveni zobrazuje aktualné
vybrana mechanicka jednotka, pohybovy rezim a velikost pfirtistku.

llustrace nabidky rychlého nastaveni
Tato ¢ast popisuje tlacitka v nabidce rychlého nastaveni.

Ruéni Mot . b
— v @3 uéni otory zap. ¥ ¥
—

i MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

N LY | ——
r productivity
"l'l. for a better world™

ROB_1
)
en0300000471
A Mechanicka jednotka, viz Nabidka rychlého nastaveni, Mechanickd jednotka na
str82.
B PrirGstek, viz Nabidka rychlého nastaveni, PFiristek na str 88.
C Béhovy rezim, viz Nabidka rychlého nastaveni, Béhovy rezim na str 89.
D Krokovy rezim, viz Nabidka rychlého nastaveni, Krokovy reZim na str 90.
E Rychlost, viz Nabidka rychlého nastaveni, Rychlost na str 91.
F Ulohy, viz Nabidka rychlého nastaveni, Ulohy na str 92.
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3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka

3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka

llustrace tlac¢itka mechanické jednotky
V nabidce Rychlé nastaveni se dotknéte polozky Mechanicka jednotka a poté
vyberte dotykem pozadovanou mechanickou jednotku.

=V

=)

™
Lyt

@3 Ruéni Motory zap.
) MySystem89 (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Se- s

—
ROB_1 ROB_2

v, &5 @®

77 toolo 77 toolo @

p—

W wobj0 & wobj0 @
<< Zobrazit

Vypnout koordinadi ||, 4 b ot

en0300000539

Tlagitko nabidky mechanické jednotky

Mechanicka jednotka, vybrana jednotka je zvyraznéna. Viz Vybér mechanické
jednotky pro prestavovani na str 134.

Nastaveni pohybového rezimu (aktualné je vybran pohybovy rezim os 1-3), dalsi
nastaveni jsou popsana v ¢asti llustrace nastaveni pohybového rezimu na str83.

Nastaveni nastrojl (aktualné je vybran nastroj 0), dal$i nastaveni jsou popsana
v Easti llustrace nastaveni nastroju na str 84.

Nastaveni pracovnich objekta (aktualné je vybran pracovni objekt 0), dalsi na-
staveni jsou popsana v ¢asti llustrace nastaveni pracovniho objektu na str 85.

Nastaveni soufadnicového systému (aktualné je vybran svétovy souradnicovy
systém), dalSi nastaveni jsou popsana v ¢asti llustrace nastaveni souradnicového
systému na str 86.

Vypnout koordinaci, dal$i nastaveni jsou popsana v ¢asti Vypnuti koordinace
na str87.

Zobrazit podrobnosti, dal$i nastaveni jsou popsana v ¢asti llustrace tlacitka
Zobrazit podrobnosti na str 87.

ﬂ POZNAMKA

Nabidka Mechanicka jednotka je k dispozici pouze v ruénim rezimu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka
Pokracovani

llustrace nastaveni pohybového rezimu
Chcete-li zobrazit nebo zménit nékterou funkci pohybového rezimu, dotknéte se
tlacitka, kterym se nastavuje Pohybovy rezimu. Tato nastaveni jsou rovnéz k
dispozici v okné Rucni pfestavovani, viz Vybér pohybového rezimu na str 136.

@3 Ruéni Motory zap. 5

e v k) MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%6)

: I

2 ﬂoﬂ

5@

0531 3 [EEERNE Linearni REOI‘IEnt

<< Jobrazit
podrobnosti

en0300000540

Vyberte nastaveni pohybového rezimu:
« Osai-3
« Osa4-6
e Linearni

» Zmeéna orientace

Pokracovani na dalsi strané
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3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka
Pokracovani

llustrace nastaveni nastrojua
Chcete-li zobrazit nebo zménit dostupné nastroje, dotknéte se tlacitka , kterym se

nastavuje Nastroj. Tato nastaveni jsou rovnéz k dispozici v okné Ruéni
pfestavovani, viz Vybér nastroje, pracovniho objektu a bfemene na str 137.

— Ruéni Motory zap. 5
— v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
' =
I _/:\__
ROB_1 ROB_2 \_@
Vybrat aktudl. nastroj
tool0 x %o
tAE_ErrPos

| tooll

S§
\_
wazit
podrobnosti
ROB_1
)

en0400000988

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka
Pokracovani

llustrace nastaveni pracovniho objektu
Chcete-li zobrazit nebo zménit dostupné pracovni objekty, dotknéte se tlacitka,
kterym se nastavuje Pracovni objekt. Tato nastaveni jsou rovnéz k dispozici v
okné Rucéni prestavovani, viz Vybér ndstroje, pracovniho objektu a bremene na
str137.

— @3 Rué&ni Motory zap. 3 ¥
. v [ MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

' I

I
ROB_1 ROB_2
Wybrat akt. prac. obj.
wobj0 x

obAE_BrkPos
obAE_ErrPos

.| wobj1

podrobnosti

wazit ‘

en0400000989

Vyberte pracovni objekt, ktery chcete pouzit.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka

Pokracovani

llustrace nastaveni souradnicového systému

Chcete-li zobrazit nebo zménit funkce soufadnicovych systému, dotknéte se tlacitka,
kterym se nastavuje Soufadnicovy systém. Tato nastaveni jsou rovnéz k dispozici
v okné Rucéni pfestavovani, viz Vybér souradnicového systému na str 140.

E v @D Ru&ni Motory zap. 5

[ My_System (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
i

gtin FEJX

® @

Nastroj Pracovni

<< fobrazit
podrobnosti

en0300000541

Vyberte nastaveni soufadnicového systému:
- Svétovy sourfadnicovy systém
« Souradnicovy systém zakladny
» Souradnicovy systém nastroje
+ Souradnicovy systém pracovniho objektu

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.5.2 Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka
Pokracovani

llustrace tlacitka Zobrazit podrobnosti

Dotekem moznosti Zobrazit podrobnosti zobrazite nastaveni dostupna pro
mechanickou jednotku.

E Vv @3 Ruéni Motory zap. 5

[ MySystem89 (IN-L-GISBT14178) Zastawveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

S| S g

ROB_1 ROB_2 N~
- fra @
7° toolo ©, ]
. tool0 %o
@& wobjo wobj0

= @@?_@I?@@@
O B[L]@

@ Vypnout koordinaci Skryt podrobnosti >>

O

en0500002354

Prepsani nastaveni rychlosti ruéniho pfestavovani (aktualné je vybrano 100 %)

Nastaveni soufadnicového systému

Nastaveni pohybového rezimu

Zapnuti nebo vypnuti pfirdstku definovaného uzivatelem

m| o O | W >

Zapnuti nebo vypnuti monitorovani ruéniho prestavovani

Pokud kterékoli z nastaveni neni k dispozici, bude pfeskrinuto.

Pohybovy rezim a nastaveni soufadnicového systému lze zménit dotekem na
pfislusna tlacitka.

Chcete-li se vratit na zakladni obrazovku, dotknéte se tlacitka Skryt podrobnosti.

Vypnuti koordinace

Chcete-li rychle pfepnout mezi koordinovanym a nekoordinovanym ruénim
pfestavovanim, pouzijte tlacitko vypnuti koordinace.

Tlac¢itko se automaticky skryje, kdyz zménite jakékoli nastaveni, které ma vliv na
koordinaci, napfiklad pracovni objekt nebo souradnicovy systém koordinované
mechanické jednotky.

Chcete-li tlac¢itko koordinace znovu aktivovat, musite ruéné nastavit koordinaci.

Informace o koordinaci nékolika roboti MultiMove najdete v pfiru¢ce Application
manual - MultiMove.
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3.5.3 Nabidka rychlého nastaveni, Pfiriistek

3.5.3 Nabidka rychlého nastaveni, Prirtistek

Nastaveni prirastku
Nastaveni pfirtistkl jsou rovnéz k dispozici v okné Ruéni prestavovani, viz Pohybovy
prirtstek pro presné umisténi na str 143.

llustrace nabidky P¥irtistek

— @3 Rucni Motory zap. 1B
—
. v [ MySystem (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Mechanicka jednotka: Prirdstky §
Pirfistky | Hodnota ~ =X
14 osa 0 (rad) -\-—-é iédné_l_ L0
1/, Lineamni 0 (mm) i
@) zménitori.. © (rad) @ Malé %o
= = -

Stiredni

D ||
\Ué—ﬂd

o Velke| .
@ UZivatel —
Skryt hodnoty >> |
ROB_1
en0300000542
Zadna |Zadné prirCistky
Maly Malé pohyby
Stfedni | Stfedni pohyby
Velky Velké pohyby
Uzivatel- | Pohyby definované uzivatelem
sky
Zobrazit |Zobrazeni hodnot pfirastki
hodnoty
ﬂ POZNAMKA
Nabidka Prirlstek je k dispozici pouze v ruénim rezimu.
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3.5.4 Nabidka rychlého nastaveni, Béhovy rezim

3.5.4 Nabidka rychlého nastaveni, Béhovy rezim

Béhovy rezim
Nastavenim béhového rezimu Ize urcéit, zda ma byt program proveden jednou a
poté skongit, nebo zda ma byt provadén opakované.
Informace o béhovém rezimu:

« Multitasking, viz Application manual - Controller software IRC5, ¢ast
Multitasking.

« MultiMove, viz Application manual - MultiMove, ¢ast User interface specific
for Multimove.

llustrace béhového rezimu

— Rutni Motory zap.
=v| & e E
e k) MySystem (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
B&hovy rezim
‘. l. l. Power and productivity
"l.l. for a better world™
= )

‘0 -0
]efi‘mf cyklus %O

70

Souvislé T_(B-T

en0300000472

Jediny cyklus |Necha probéhnout jeden cyklus a poté provadéni zastavi.

Souvislé Souvislé provadéni
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3.5.5 Nabidka rychlého nastaveni, Krokovy rezim

Krokovy rezim
Nastavenim krokového rezimu Ize definovat, jak ma fungovat provadéni programu
po jednotlivych krocich, viz Krokovani instrukce po instrukci na str 216

llustrace krokového rezimu

E v @3 Ru&ni Motory zap. 5

[k My_System (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Krokovy rezim

=

Vnofit

=)

Vynofit

B>

Preskotit

0
»HOLE
 —

Dalsi instrukce posunu

.. Power and productivity

|
'l. for a better world™

en0300000543

Vnorit Vstupuje do volanych rutin a provadi je po jednotlivych krocich.

Vynofit Provede zbyvajici ¢ast aktualni rutiny a poté se zastavi na dalSi instrukci
v ruting, z niz byla aktualni rutina volana. Nelze pouzit v rutiné Main.

Preskocit Volané rutiny jsou provadény v jednom kroku.

Dalsi pohybo- |Skace na dalsi pohybovou instrukci. Zastavujte provadéni prfed pohybovymi
va instrukce |instrukcemi a po nich, aby bylo mozné nap¥. upravovat pozice.
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3.5.6 Nabidka rychlého nastaveni, Rychlost

3.5.6 Nabidka rychlého nastaveni, Rychlost

Tlaéitko Rychlost
Nastaveni rychlosti se vztahuji na aktualni provozni rezim. Jestlize vSak snizite
rychlost v automatickém rezimu, nastaveni se také vztahuje na ruéni rezim, pokud
rezim zmeénite.

llustrace nabidky Rychlost
Chcete-li zobrazit nebo zménit nastaveni rychlosti, dotknéte se tlacitka Rychlost.
Nad tla€itky se zobrazi aktualni rychlost posuvu vzhledem k maximalni rychlosti.

— @3 Manual Motors On 3| ¥
L v ) | MySystem (IN-L-GISBT14178) Stopped (2 of 2) (Speed 100%)
Speed

Power and productivity

. for a better world™
100
%

-5 % + 5 %

0x 25 50+ @
¢\ @\ &\ &

0 % 25 % 50 %o 100 %%

en0300000470

-1% Snizit rychlost posuvu v krocich o0 1 %
+1% Zvysit rychlost posuvu v krocich 0 1 %
-5% Snizit rychlost posuvu v krocich 0 5 %
+5% Zvysit rychlost posuvu v krocich 0 5 %
0% Nastavte rychlost na 0 %.

25% Nastavit étvrtinovou rychlost (25 %)
50% Nastavit polovi¢ni rychlost (50 %)
100% Nastavit plnou rychlost (100 %)
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3.5.7 Nabidka rychlého nastaveni, Ulohy

Tlagitko Ulohy

Pokud je nainstalovan dopinék Multitasking, mizete definovat i vice tloh. Jinak je
k dispozici pouze jedna uloha.

Standardné miuzete aktivovat/deaktivovat pouze ukoly Normal z nabidky Quickset
(Rychlé nastaveni). Nicméné, z ovladaciho panelu miizete zménit nastaveni tak,
aby vSechny ukoly mohly byt aktivovany/deaktivovany.

Aktivované ulohy Ize spoustét a zastavovat pomoci tlacitek Start a Stop na jednotce
FlexPendant.

Nastaveni uloh je platné pouze pro ru¢ni provozni rezim.

Souvisejici informace

Application manual - Controller software IRC5, ¢ast Multitasking.

Zpulsob spusténi a zastaveni viceulohovych programt je popsan v éasti PouZiti
programu v reZimu Multitasking na str 239.

Uroven duleZitosti TrustLevel je pro ulohy nastavena pomoci systémovych

parametru, viz ¢ast €ast Task v pfirucce Technical reference manual - System
parameters.

Lze urcit, zda se zobrazi vSechny nebo pouze normalni ulohy. Viz ¢ast Definovani
uloh, které bude mozné vybrat na panelu uloh na str 112.
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3.6 Zakladni postupy

3.6.1 Pouzivani softwarové klavesnice

Softwarova klavesnice
Softwarova klavesnice se ¢asto pouziva pfi obsluze systému, napft. pfi zadavani
nazvl soubord nebo hodnot parametra.
Softwarova klavesnice pracuje jako bézna klavesnice, pomoci které mlzete psat,
pohybovat kurzorem a opravovat chybné zapsané znaky. Dotykem pismen, Cislic
a specialnich znakl muzete zadavat potfebny text nebo hodnoty.

llustrace softwarové klavesnice
Tato ilustrace zobrazuje softwarovou klavesnici na jednotce FlexPendant.

— Ru&ni Motory zap. =
— v @& MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) X
Novy nazev slozky
# 3 2 & { [ ] _ 7
1237|456 |7 ]|[8]l9] 0] -7||l=|<A
q w e r t Y u i 0 p [ ]
| = @
CAP a 5 d f g h i k I ; ' +
< = 3
Shift z X C v b n m . . / Home
Int T ti1{| ]| end
0K Zrusit

1 i "B
% B

en0300000491

Pouziti mezinarodnich znakut
Lze pouzit vSechny znaky zapadni abecedy i ve jménech a heslech. Mezinarodni
znaky zpfistupnite dotekem na tlacitko Int’l na softwarové klavesnici.

Pokracovani na dalsi strané
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3.6.1 Pouzivani softwarové klavesnice
Pokracovani

Zmeéna pozice kurzoru
Pozici kurzoru, napfiklad pfi opravovani chybné zapsanych znaku, mizete zménit
dotykem klaves se Sipkami.

If you need to move... then tap...
zpét
«
xx0300000492
dopredu
—»
xx0300000493

Odstranéni
1 Pomoci klavesy Backspace (vpravo nahofe) vymazete znaky vievo od
kurzoru.
xx0300000494
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3.6.2 Zpravy v jednotce FlexPendant

Prehled zprav
Na jednotce FlexPendant se zobrazuji zpravy v systému. M{iZe se jednat o stavové
zpravy, chybové zpravy, zpravy programu nebo zadosti o provedeni akce
uzivatelem. Nékteré zpravy vyzaduji akci uzivatele, jiné pouze zobrazi informace.

Zpravy protokolu udalosti
Zpravy protokolu udalosti jsou zpravy systému RobotWare s informacemi o stavu
systému, udalostech &i chybach.
Informace o praci se zpravami v protokolu udalosti jsou uvedeny v €asti Zpracovani
protokolu udalosti na str277. VSechny zpravy jsou také popsany v pfiruéce Navod
k pouziti - Reseni problémdi, IRC5.

Systémové zpravy
Nékteré zpravy zasilané systémem nepochazeji z protokolu udalosti. Mohou
pochazet z jinych aplikaci, napfiklad z aplikace RobotStudio.

Aby bylo mozné ménit konfiguraci a nastaveni systému z aplikace RobotStudio,
musi si uzivatel vyzadat pfistup pro zapis. Zaslana zadost o pristup pro zapis se
zobrazi na jednotce FlexPendant, kde operator muize pfidélit nebo zamitnout pfistup.
Operator se muze kdykoli rozhodnout pfistup pro zapis odebrat.

Postup pfi Zadosti o pfistup a pfi praci v aplikaci RobotStudio je popsan v pfiru¢ce
Operating manual - RobotStudio.

Zpravy programu
Programy jazyka RAPID mohou zasilat zpravy do okna operatora - viz ¢ast Okno
operatora na str 79.

Popis generovani zprav programu naleznete v pfiru¢ce Technical reference
manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.
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3.6.3 Posouvani a zména velikosti

Prehled
Cely obsah obrazovky nemusi byt vidét sou¢asné. Chcete-li zobrazit skryté ¢asti,
muzete:
« Posunout zobrazeni nahoru/dold (a nékdy vlievo/vpravo)
« Zvétsit nebo zmensit méfitko zobrazeni (dostupné pouze v Editoru programu)
=V E]‘é :1I:r(;l:r;tem (RSTEST4) ;I::t:r:::op&zz 3) (Rychlost 100%}53 x
U9 MyProgram1 v T_ROB1/MainModule/ main
Ulohy a programy vl Moduly
7 |JK PERS tooldata tooll:= [TRUE [%ﬁ
¢ K PERS wobjdata wob]jl:=[FALSE, %l
s )C main ()
z50, toolO;
1 z15 t0010; @>
12 , 1;
13 v100, zl1l5, tool0;
14 , 1; ® @ ®
15 , v100, zl1l5, tool0; :gv
15 Jovel. pl10, v100, =z15, tool0;
::ng:kd “  upravit ©  odladit © upravit pozid gzg;ram
ROB_1
R %5
en0400000685
A ZvétSovani (vetsi text)
B Posouvani nahoru (po stranach)
C Posouvani nahoru (po fadcich)
D Posouvani vlevo
E Posouvani vpravo
F Zmensovani (mensi text)
G Posouvani doll (po strandch)
H Posouvani doll (po radcich)
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3.6.4 Filtrovani dat

Filtrovani dat

V nékolika nabidkach jednotky FlexPendant Ize pouzivat filtrovani. To se muze
hodit naptiklad pfi prohlizeni instanci datovych typl ve vétS§im mnozstvi, nez jaké
Ize najednou zobrazit. Odfiltrovanim instanci, napfiklad zacinajicich uréitym znakem,

Ize pocet polozek znaéné snizit.

Data muzete filtrovat v zavislosti na jejich typu bud’ abecedné, nebo ¢iselné.

llustrace funkce filtru

Funkce filtrovani zGistane zapnuta tak dlouho, dokud neodstranite aktivni filtr
(napfiklad pomoci tla¢itka Reset).

— Ru&ni Motory zap. ;
— v E]‘é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) X
24 pata typu: robtarget
Aktivni filtr:
Vvberte data, ktera chcete upravit,
Rozsah: RAPID/T_ROB1 ABC
Nizev | Hodnots Aktivni filtr:
p10 [[515,€ A B C D E F G
p20 [[515,(
' H I J KL M N
p30 [[515,(
p40 [[515, O P QR S T|U
p50 [[515,( V W X Y Z <]
‘ Smaz H Reset H 123 > H Filtr ‘
e bt - L, - ) Zobrazit
Novy... Upravit Obnovit e
A ; RCIB_}_\
= )

en0500001539

ﬂ POZNAMKA

P¥i filtrovani V/V signalu je k dispozici vice moznosti nez u vétsiny jinych typu
dat.

Napfiklad:

muzete filtrovat data podle Nazvu nebo Kategorie.

funkce filtru se mize zobrazit automaticky, pokud pocet zobrazovanych
signalu prekro¢i predem nastavené ¢Cislo. Viz llustrace automatického

zobrazeni filtru na str 99.

Pokracovani na dalsi strané
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3.6.4 Filtrovani dat
Pokracovani

— | : ! Rucni Motory zap. 3 ¥
L v ' MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) x
2 Vstupy a vystupy
Digitalni vystupy Aktivni filtr: DO1 Vybrat format
Vyberte V/V signal ze seznamu. Nazev Kategorie Nastaveni
Nazev /
Do1 Aktvni fitr: DO1
A B C D E F G
H I J K L M N
O P Q R S T U
VWX Y 2 <X
‘ Smaz ‘ ‘ Reset ‘ ‘ 123 > ‘ ‘ Filtr ‘
v Y
Zobrazit
Dat i ; 0B_1
p?oagramu I = % %
en1200000669
Figure 3.1:
Aktivni filtr Zobrazi aktualni filtr. Zobrazuje se také na zac¢atku seznamu polozek.
Smazat Vymaze obsah pole Aktivni filtr.
Reset Odstrani retézec filtru.
123/ ABC V zavislosti na typu dat muize existovat vice zpusobli jejich filtrovani,
napf. numerické nebo abecedni.
Filtr Aplikuje filtr.
Y- W | |Otvira a zavira nabidku Aktivni filtr.
=
en1100000506

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.6.4 Filtrovani dat
Pokracovani

llustrace automatického zobrazeni filtru

Filtr V/V signalu Ize nastavit tak, aby se zobrazoval automaticky, pokud pocet udaji
prekroci pfedem uréené mnozstvi.

— | : ! Ruéni Motory zap. E ¥
L v 7y | MySystem (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%%) x
a2 Vstupy a vystupy
Nejb&Zn&jsi Aktivni filtr: Vybrat format
Vyberte V/V signal ze seznamu. Nazev Kategorie Nastaveni
Nazev
7 8 9 -
100
Max. hodnota: 2048 4 3 6 -
Min. hodnota: 0
1| 2 | 3 <X
0
Hotovo
—
A4 T .
Zobrazit
: ROB_1
= o~
Bl %5
en0600002643
Akce
1. Po dotyku tla¢itka Zména Ize upravit pocet signall, pfi jehoz dosazeni se ma
dialogové okno filtru objevit.
2. Zadejte nové Cislo ur€ujici horni hranici, do jejihoz dosazeni se filtr nema pouzi-
vat. Pak se dotknéte tlacitka Dokonéeno.
3. Dotknéte se tlacitka Virtualni a vyberte, zda maji byt uvadény vsechny signaly,
nebo jen virtualni, nebo jen nevirtualni.
3HAC050941-014 Revize: - 99

© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.6.5 Procesni aplikace

3.6.5 Procesni aplikace

Procesni aplikace

Uzivatelské procesni aplikace se spoustéji z nabidky ABB. Kazda aplikace je
uvedena jako polozka nabidky spole¢né se zobrazenim jednotky FlexPendant.

Spusténi procesni aplikace
Ke spousténi procesnich aplikaci pouzivejte nize uvedeny postup.

Akce

1 |Dotykem tlacitka ABB zobrazte nabidku ABB.
Procesni aplikace jsou uvedeny v nabidce.

2 |Dotknéte se nazvu procesni aplikace, kterou chcete spustit.

Pfepinani mezi spusténymi procesnimi aplikacemi
VSechny spusténé aplikace a pohledy jednotky FlexPendant maji na hlavnim panelu

tlacitko rychlého pfistupu. Dotykem jednotlivych tlaCitek se miizete prepinat mezi
spusténymi aplikacemi a pohledy.

— V @Q Ruéni Motory zap. ¥ X

"y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

RobotWare Arc

RobotWare Arc

5

4

Vyladéni Blokovani Ruéni funkce Nastaveni

[B Prﬂzkumnfk][gﬂ E?;t;rramu ]_ o E:Lée?ad wgﬂﬁ_:’;é

en0400000768

Pohledy a spusténé procesni aplikace v tomto pfipadé jsou:

A Pohled Prizkumnika FlexPendant
B Pohled Editoru programu

C RobotWare Arc, procesni aplikace
D Pohled Ovladaciho panelu
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3.6.6 Pridéleni pristupu pro aplikaci RobotStudio

Informace o opravnéni k zapisu na radi¢i
Radi¢ akceptuje vzdy pouze jednoho uzivatele s pfistupem k zapisu. Uzivatelé v
RobotStudio mohou pozadovat pfistup k zapisu do systému. Jestlize systém bézi
v ruénim rezimu, pozadavek povoluje nebo odmita FlexPendant.

Pridéleni pfistupu pro aplikaci RobotStudio
Tato procedura popisuje pridéleni pristupu pro aplikaci RobotStudio.

Akce

1 |Pokud uZivatel v aplikaci RobotStudio vyZaduje pfistup, zobrazi se na jednotce Flex-
Pendant zprava. Mazete uréit, zda ma byt pfistup povolen nebo zamitnut.

Pokud chcete pfistup povolit, dotknéte se moznosti Pfidélit. Uzivatel ziska pfistup s
opravnénim pro zapis az do odhlaseni nebo do té doby, nez mu pfistup zamitnete.
Pokud chcete pfistup zamitnout, dotknéte se moznosti Zamitnout.

2 |Pokud jste uzivateli povolili pfistup a nyni jej chcete odebrat, dotknéte se moznosti
Zamitnout.

ﬂ POZNAMKA

U systému pfipojeného k T10 mohou uzivatelé v RobotStudio pozadovat pfistup
k zapisu dvojim stisknutim aktivaéniho zafizeni a pfihlaSenim se jako lokalni
klient.
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3.6.7 Prihlaseni a odhlaseni

Postup odhlaseni

Postup prihlaseni

Pti odhlasovani ze systému postupujte nize uvedenym zptsobem.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Odhlasit.

2 |Potvrzeni provedete dotykem tlacitka Ano.

Pii prihlasovani k fadi¢i postupujte nasledujicim zplisobem za pouziti systému
autorizace uzivatell UAS. Systém UAS mUize omezit funkce dostupné pro uzivatele.

Po odhlaseni se automaticky zobrazi pfihlaSovaci okno.

7 Systém pro autorizaci uZivateld

Systém pro autorizaci uZivateld

Pokud se nechcete prihlasovat jako Vychozi uZivatel, vyberte uZivatele a zadejte heslo.

UZivatel:

Default User ﬂ

Heslo:

ABC...

Vychozi

- Prihlasit
uZivatel

en0400000947

Akce Info
1 |Dotknéte se nabidky Uzivatel a vyberte |Vyberete-li moznost Vychozi uzivatel, ne-
uzivatele. bude vyzadovano zadné heslo a budete

Je-li uzivatel( vice nez sedm, misto nabid- automaticky pfihlaseni.
ky se zobrazi tlacitko.

2 |Pokud je pro vybraného uzivatele definova-
no heslo, musite je zadat pomoci softwaro-
vé klavesnice. Zobrazte softwarovou kla-
vesnici dotykem tlacitka ABC....

Zadejte heslo a stisknéte tlac¢itko OK.

3 | Dotknéte se tlac¢itka Prihlasit.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.6.7 Prihlaseni a odhlaseni
Pokracovani

Prace s uzivateli a urovnémi autorizace
Dalsi informace o pridavani uzivatel(l a nastaveni autorizace naleznete v pfirucce
Operating manual - RobotStudio.

Postup uprav seznamu pohledu a funkci, které nejsou pro urcité uzivatele viditelné,
je popsan v ¢asti Definovani zobrazeni, které ma byt zobrazeno pfi zméné
provozniho rezimu na str 106.
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3.7 Zmény nastaveni jednotky FlexPendant

3.7.1 Systémova nastaveni

3.7.1.1 Nastaveni vychozich cest

Zakladni informace o vychozich cestach
Muzete nastavit jednotlivé vychozi cesty pro nékteré akce provadéné pomoci
jednotky FlexPendant.

Lze nastavit nasledujici vychozi cesty:

Ukladani a zavadéni programu RAPID.
Ukladani a zavadéni moduld RAPID.
Ukladani a uchovavani konfiguranich souboru.

Tato funkce je dostupna za predpokladu, ze pfihlaseny uzivatel ma pfislusna
opravneéni. Autorizace uzivatele se provadi prostiednictvim produktu RobotStudio.
Viz pfirucka Operating manual - RobotStudio.

Nastaveni vychozich cest
K nastaveni vychozi cesty pouzijte nasledujici postup.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky FlexPendant.

2 |Dotknéte se polozky Vychozi cesta v systému soubort.
J— Ruéni Motory zap. .!
= v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
é Ovladaci panel - Systém - Vychozi cesta k souborovému systému
Zde zadejte vychozi cestu k souborovému systému Fadice.
Vyberte typ souboru a prochazenim vyberte sloZku, ktera ma byt pouZita jako wychozi
Typ souboru:
Programy RAPID ﬂ
Vychozi cesta:
Chcete-i cestu odstranit, stisknéte tacitko Smazat. (Nebude pouZita
Zadna vychozi cesta.)
0K Zrusit
ol R
“h B
€n0500002361
3 |Dotknéte se nabidky Typ souboru a vyberte typ vychozi cesty:
* Programy RAPID
+  Moduly RAPID
« Konfiguraéni soubory
4 |Zadejte vychozi cestu nebo po dotknuti na tlac¢itko Prochazet vyberte poZzadované
umisténi.
5 |Podle potreby Ize jakoukoli dfive zadanou cestu odstranit stisknutim tlacitka Smazat.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.7.1.1 Nastaveni vychozich cest
Pokracovani

Akce
6 |Dotknéte se tla¢itka OK.
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3.7.1.2 Definovani zobrazeni, které ma byt zobrazeno pfi zméné provozniho rezimu

3.7.1.2 Definovani zobrazeni, které ma byt zobrazeno pfi zméné provozniho rezimu

Zobrazit pfi zméné provozniho rezimu
Tuto funkci Ize pouzit napfiklad tehdy, je-li pfi pfechodu do automatického rezimu
zapotiebi zobrazit jiny pohled nez Vyrobni okno.

Definovani pohledu pfi zméné provozniho rezimu
Tato €ast popisuje, jak nakonfigurovat jednotku FlexPendant, aby se pfi zméné
provozniho rezimu automaticky zobrazil uréeny pohled.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky FlexPendant.

2 |Dotknéte se tlacitka Zobrazit pfi zméné provozniho rezimu.

J— @D Ruéni Motory zap. ¥ ><
Lo v [ MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

é Ovladaci panel - Systém - Zobrazit pfi zméné pracovniho reZimu

Zde definujte zobrazeni, které se automaticky zobrazi pii zméné
pracovniho reZimu.

Vyberte provozni reim a pFejdéte k zobrazeni, kterému davate pfednost. Poté klepnéte

Provozni refim:

Prepnuti do automatického rezimu v
Vybrané zobrazeni:
Wyrobni okno
OK Zrusit

(s e
A B

en0400001152

3 |Dotknéte se nabidky Provozni rezim a vyberte zménu rezimu, kterou chcete definovat:
« Prepnuti do automatického rezimu

« Prepnuti do ruéniho rezimu
« Prepnuti do ruéniho rezimu s plnou rychlosti

4 |Dotknéte se tladitka ... a v seznamu vyberte pozadovanou aplikaci.
5 |Dotknéte se tlacitka OK.

ﬂ POZNAMKA

Tlaéitkem Smazat pohled muizete aktualné vybrany pohled odstranit, pokud
nechcete automaticky zobrazovat Zadny pohled.
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3.7.1.3 Zména obrazu na pozadi

3.7.1.3 Zména obrazu na pozadi

Obrazy na pozadi
Obrazi na pozadi Ize u jednotky FlexPendant meénit. Lze pouzit jakykoli soubor s
obrazem na pevném disku fadice, fotografii a vyobrazeni.

Nejlepsi vysledky dosahnete s nasledujicimi obrazy:
» 640 x 390 pixell (Sitka, vyska)
« Format gif

Zména obrazu na pozadi
Tato ¢ast popisuje postup pfi zméné obrazu na pozadi u jednotky FlexPendant.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

2 |Dotknéte se tlac¢itka FlexPendant a poté polozky Obrazek na pozadi.

— @D Ruéni Motory zap. ! ><
Lo v £y MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

é Ovladaci panel - Systém - Obrazek na pozadi

Zde definujte obrazek na pozadi pro displej jednotky FlexPendant.

Stisknutim tlatitka Prochazet vyberte novy obrizek. Poté klepnéte na tlacitko OK.

Obrazek na pozadi:

Vychozi

Prochazet Vychozi 0K Zrusit

[+ e | "5
Y D

en0500001547

3 |Chcete-li vyhledat jiny obrazek na pevném disku radice, dotknéte se tlacitka Browse.

4 | Chcete-li obnovit plivodni obraz na pozadi, dotknéte se tla¢itka Vychozi.
5 |Dotknéte se tlacitka OK.
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3.7.1.4 Definovani urovné viditelnosti pro funkce chranéné systémem autorizace uzivatelu

3.7.1.4 Definovani urovné viditelnosti pro funkce chranéné systémem autorizace

uzivatelt

Zakladni informace o urovnich viditelnosti

Tato ¢ast popisuje, jak definovat Uroven viditelnosti pro funkce chranéné systémem
autorizace uzivatell (UAS). Chranéné funkce mohou byt viditelné nebo skryté, v
obou pfipadech vsak nejsou dostupné. Veskeré dalsi administraéni operace se
systémem autorizace uzivatelll se provadéji pomoci produktu RobotStudio. Viz
pfiru¢ka Operating manual - RobotStudio.

Definovani urovné viditelnosti pro funkce chranéné systémem autorizace uzivatelu

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky FlexPendant.

Dotknéte se tlacitka User Authorization System.

— @D Ruéni Motory zap. ¥ X
L) v = MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

é Ovladaci panel - Systém - Systém pro autorizaci uZivateld

Zde definujte chovani systému pro funkci chranénou systémem pro
autorizaci uZivateld.

Zvolte vroveii viditelnosti pro chranéné funkce. Poté klepnéte na tladitko OK.

© skryt funkce, které nejsou pfistupné

@ Zobrazit zpravu pii pokusu o piistup k chranénym funkcim

OK Zrusit

(s "5
A D

en0400001153

Dotykem vyberte uroven viditelnosti pro funkce chranéné systémem autorizace uziva-
telu:

« Skryt nepfistupné funkce NEBO

« Zobrazit zpravu pfi pokusu o pfistup k chranénym funkcim.

Dotknéte se tlac¢itka OK.
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3.7.1.5 Definovani dopliikového testovaciho pohledu

3.7.1.5 Definovani doplikového testovaciho pohledu

Piehled

Pokud ma vas systém pfizplisobené ovladaci rozhrani, tzn. jednu nebo nékolik
aplikaci vyvinutych pomoci produktu FlexPendant SDK, je mozné nastavit, ze
uzivatel miize z takové aplikace spustit program v ruénim rezimu. Pokud v§ak neni
zadna takova aplikace k dispozici, obrazovka pro pfidavani dalSich testovacich
pohledli bude vypadat jako na nasleduijici ilustraci.

Definovani doplikového testovaciho pohledu
V tomto postupu je popsano definovani doplfikového testovaciho pohledu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky FlexPendant.

Dotknéte se polozky Dopliikovy testovaci pohled.
Obrazovka muUze mit takovyto vzhled:

— v [E]\_) Runi Motory zap. .! X
Lo =y MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

é Ovladaci panel - Systém - Dodatecné testovaci zobrazeni

Definujte dodatecna zobrazeni, ktera maji byt povolena pfi spusténi
programu RAPID v ruénim reZimu.

Ovéfte dodatednd testovaci zobrazeni, ktera chcete pouZit. Poté klepnéte na tlatitko OK.

Dostupna testovaci zobrazeni
V tomto systému nejsou k dispozici Zadna dodateéna testovaci zobrazeni.

OK Zrusit

e | 5
A

en0600003110

Povolenymi testovacimi pohledy jsou obvykle jen Editor programu a Vyrobni okno.
Pokud jsou na vybér i dalSi pohledy, zobrazi se jejich seznam. Zaskrtnéte jednu nebo
nékolik aplikaci, které chcete pouzivat jako doplikové testovaci pohledy.

Dotknéte se tlacitka OK.
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3.7.1.6 Definovani pravidla pro programovani pozic

3.7.1.6 Definovani pravidla pro programovani pozic

Zakladni informace o pojmenovani pozic
Pozice robota v programu RAPID jsou bud pojmenované proménné, nebo
nepojmenované (pouzivaji hvézdic¢ku: *). Programator muze uréit, jaké pravidlo
pojmenovavani ma jednotka FlexPendant pouzivat pfi programovani novych
pohybovych instrukci.

Definovani pravidla pro programovani pozic
P¥i definovani pravidla pro pojmenovavani pozic robota pouzijte nasledujici postup.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky FlexPendant.

2 |Dotknéte se polozky Pravidlo pfi pojmenovani pozic.

— @D Ruéni Motory zap. L ><
Lo v ] MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

é Ovladaci panel - Systém - Pravidlo pro programovani pozice

Zde definujte programovaci pravidlo pro pozice robota.

PFi programovani instrukci pfesunu v editoru programu vyberte pravidio RAPID.

@ Vytvorfena nova pozice; * nebo pravidlo postupného pojmenovavani
Vybrana dal3i sekvenéni, jiZ existujici pozice

= Nebyla vytvoFena Zadna nova pozice; * pravidlo pro pojmenovavani

OK Zrusit

(e x
A B

en0500002415

3 |Dotykem vyberte pozadované pravidlo pro programovani pozic.

4 |Dotknéte se tlacitka OK.

Pravidla pro programovani pozic
V této €asti jsou podrobné popsany moznosti dostupné pfi programovani pozic
robota, kterym se fika cile. Vyrazem ,,cil“ se oznacuje pozice, do které mechanicka
jednotka podle programu sméfuje.
Nové cile mohou byt pojmenovany podle kterékoli z téchto zasad:
- Je vytvorfena nova poloha; pojmenovani znakem * nebo sekvenéni
pojmenovani
- Je vybrana nasleduijici, jiz existujici poloha
« Neni vytvofena zadna nova poloha; pojmenovani znakem *

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3 Navigace a obsluha jednotky FlexPendant

3.7.1.6 Definovani pravidla pro programovani pozic
Pokracovani

Je vytvoren novy cil; pojmenovani znakem * nebo sekvenéni pojmenovani
Toto je vychozi nastaveni. Pfi programovani pohybové instrukce Move bude
automaticky vytvoien novy cil. Pokud byl posledné pouzity cil pojmenovany, tzn.
nebyl ozna¢en pomoci hvézdicky ,,*, bude novy cil pojmenovan poradoveé v souladu
s pravidlem pro pojmenovani predchoziho cile.

Napfiklad: Po instrukci MoveJ pl10 bude nasledovat instrukce MoveJ p20, pokud
ovsem takovy cil jiz nebyl vytvoren dfive. V takovém pfipadé bude namisto toho
vytvoiena instrukce MoveJ p30 (nebo bude pouzito dalsi volné ¢islo).

Je vybrana nasleduijici, jiz existujici pozice
Pfi programovani pohybové instrukce Move se nevytvari novy cil. Namisto toho
bude vybran nasleduijici cil z jiz d¥ive vytvorené posloupnosti. Upiné prvni cil véak
bude mit nazev ,,*“, protoze zatim zadna posloupnost neexistuje. Pfi vytvoreni
prvniho cile se toto pravidlo pouzije.

Napfiklad: Bylo definovano nékolik cilt od p10 do p50. V takovém pfipadé bude
po instrukci MoveJ pl10 nasledovat instrukce MoveJ p20. DalSi instrukce pouzije
cil p30 atd., dokud se nedospéje k cili p50. Vzhledem k tomu, Ze dalsi cile jiz nebyly
definovany, pouzije se pro vSechny nasleduijici cile p50.

Neni vytvofena zadna nova pozice; pojmenovani znakem *

Pfi programovani pohybové instrukce Move se nevytvofi zadny cil. Namisto néj
se vzdy pouzije znak ,,*“. Ten mulize byt pozdéji nahrazen stavajicim cilem.

Napfiklad: Po instrukci MoveJ pl0 bude nasledovat instrukce MoveJ *.
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3.7.1.7 Definovani uloh, které bude mozné vybrat na panelu uloh

3.7.1.7 Definovani uloh, které bude mozné vybrat na panelu uloh

Panel uloh

Panel uloh se nachazi v nabidce rychlého nastaveni. Viz Nabidka rychlého
nastaveni, Ulohy na str 92.

Q Tip
Chcete-li zjednodusit ladéni Ukoll v pozadi, muzete vS§echny ukoly (véetné ukoll
v pozadi) zviditelnit na paneld ukoll na FlexPendantu. Potom, v ruénim rezimu,

se vSechny ukoly zvolené na panelu ukolu (véetné ukoll v pozadi) zastavi, kdyz
stisknete knoflik stop.

Definovani uloh, které maji byt zobrazeny

Pomoci tohoto postupu mlzZete definovat, které tlohy bude mozné vybrat na panelu
uloh v nabidce rychlého nastaveni.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky FlexPendant.

2 |Dotknéte se polozky Nastaveni panelu uloh.

3 |Vyberte moznost Pouze normalni ulohy nebo VSechny ulohy.

Kdyz jsou zvoleny VSechny ukoly, potom se vSechny ukoly zvolené na panelu ukolt
(véetné ukolu v pozadi) zastavi, kdyz stisknete knoflik stop. Zvolené ukoly v pozadi
budou fungovat tak, jakoby hodnota systémového parametru Trustlevel byla definovana
jakoNoSafety.

4 | Dotknéte se tlacitka OK.
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3.7.2.1 Zména jasu a kontrastu

3.7.2 Zakladni nastaveni

3.7.2.1 Zména jasu a kontrastu

Volby vzhledu
Tato ¢ast popisuje nabidku Vzhled, ktera slouzi k nastaveni jasu a kontrastu
displeje. Kontrast Ize upravit pouze u jednotek FlexPendant bez portu USB.

Zména jasu a kontrastu
Tato ¢ast popisuje postup pfi zméné nastaveni jasu a kontrastu obrazovky.

Akce
1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

2 |Dotknéte se tlacitka Vzhled.

3 |Stisknutim tla¢itka Plus nebo Minus upravte nastavené urovné. Stisknutim tlacitka
Nastavit vychozi se muzete vratit k vychozimu nastaveni.

Jas a kontrast se okamzité pfizplsobuje zméné nastaveni, takze mate moznost pfimo
kontrolovat, jak nové hodnoty ovlivni viditelnost.

4 | Stisknutim tlac¢itka OK muzete pouzit nové urovné jasu a kontrastu.

ﬂ POZNAMKA

Pokud zmeénite vychozi Uroven jasu nebo kontrastu, nékteré obrazovky mohou
byt zobrazeny s pruhy. Nejde o pfiznak zavady obrazovky. Spravného zobrazeni
dosahnete obnovenim vychoziho nastaveni.
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3.7.2.2 Prizplsobeni jednotky FlexPendant pro levaky

3.7.2.2 Prizpusobeni jednotky FlexPendant pro levaky

Prehled
Toto zafizeni se obvykle drzi v levé ruce. Levak vSak radéji pouziva levou ruku k
ovladani dotykové obrazovky. Jednotku Ize snadno otocit o 180 stupnd, takze ji
levak mlize drzet v pravé ruce. Jednotka FlexPendant je pfi dodani nastavena pro
pravaky, ale snadno ji Ize pfizplsobit i pro levaky.

Obrazek

Pravaci ovladaji jednotku FlexPendant nahofe, zatimco levaci dole. Po oto¢eni
displeje o 180 stupiili si hlavné povs§imnéte umisténi tla¢itka nouzového zastaveni.

en0400000913

Otoceni obrazovky jednotky FlexPendant
Tato ¢ast popisuje, jak Ize jednotku FlexPendant pfizplsobit pro levaky.

Akce

1 |Dotknéte se nabidky ABB a poté polozky Ovladaci panel.
2 |Dotknéte se tlacitka Vzhled.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.7.2.2 Prizplsobeni jednotky FlexPendant pro levaky

Pokracovani

Akce

3 |Dotknéte se tlacitka Otocit doprava.

=V

Ovladaci panel - Vzhled

@D Ruéni
£y MySystem (RSTEST4)

Motory zap.

E
Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

F=

—Jas

Minimum

Maximum

Otodit
doprava

Nastavit
vychozi

0K

Zrusit

en0400000915

ROB_1
L

2

4 | Otocte jednotku FlexPendant a pfendejte si ji do opacné ruky.

Co se zménilo?

Po pfizplisobeni jednotky FlexPendant pro levaky se zméni nasledujici nastaveni.

Nastaveni

Viiv

Informace

Sméry ruéniho pfestavovani

Smeéry pakového ovladace se
upravi automaticky.

llustrace sméru v nabidce
ruéniho prestavovani se
upravi automaticky.

Hardwarova tla¢itka a progra-
movatelna tlacitka

Tlacitka Start, Stop, Dopredu
a Dozadu nijak nesouvisi s
programovatelnymi tlacitky.

Viz tla¢itka A-G na vyobrazeni
Hardwarova tlacitka na str42.

Nouzové zastaveni

Zadny vliv

Jiné umisténi: dole namisto
nahore.

Aktivaéni zafizeni

Zadny vliv
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3.7.2.3 Zména data a ¢asu

3.7.2.3 Zména data a ¢asu

Zména data a ¢asu

K nastaveni hodin fadi¢e pouzijte nasledujici postup.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

2 |Dotknéte se tlac¢itka Datum a ¢as.

Zobrazi se aktualni datum a ¢as.
3 |Dotykem pfrislusnych tlacitek Plus a Minus zménte datum nebo ¢as.
4 |Dotykem tlacitka OK potvrdte nastaveni ¢asu a data.

ﬂ POZNAMKA

Datum a Cas se vzdy zobrazuje dle standardu ISO, tj. ve formatu rok-mésic-den
a hodina:minuta. Casové tdaje pouzivaji 24hodinovy format.
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3.7.2.4 Konfigurace nejcastéjSich V/V signall

3.7.2.4 Konfigurace nejcastéjSich V/V signalu

Nejcastéjsi V/V signaly

Nejcastéjsi V/V signaly se pouziva v Editoru programu k zobrazeni seznamu
vstupnich a vystupnich signald, které jsou v systému robota pouzivany nejcastéji.
Vzhledem k vysokému poétu moznych signalt miize byt takovy vybér velmi uziteény.

Razeni seznamu lze ruéné zménit. Standardné jsou signaly uvedeny v poradi, ve
kterém byly vytvoreny.

Nejcastéjsi V/V signaly Ize konfigurovat také za pouziti systémovych parametru
ve skupiné Man-machine Communication (Komunikace s uzivatelem). K fazeni
seznamu lze vSak pouzit pouze funkci ovladaciho panelu.

Konfigurace nejc¢astéjSich V/V signala
Tato ¢ast popisuje postup pfi konfigurovani seznamu nejéastéjSich V/V signala.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

Dotknéte se tlacitka /0.
Zobrazi se seznam vSech V/V signal(i definovanych v systému se zaskrtavacimi policky.

Dotknéte se nazvu signall, které chcete zaradit do seznamu Nejcastéjsi V/V signaly.
Chcete-li vybrat v8echny signaly nebo Zadny signal, dotknéte se tlaCitka VSe nebo
Zadny.

Chcete-li signaly sefadit podle nazvii nebo typa, dotknéte se tlacitka Nazev nebo Typ.

Chcete-li zobrazit seznam vybranych signalli a upravit jejich poradi, dotknéte se tlacitka
Nahled.

Dotykem vyberte signal a poté jej dotykem Sipek pfesurite v seznamu nahoru nebo
dold v souladu s pozadovanym poradim.

Chcete-li ulozit poradi fazeni, dotknéte se tlacitka POUZIT.
Dotykem tlacitka Upravit se vratite k seznamu vSech signala.

Chcete-li ulozit zadané nastaveni, dotknéte se tladitka POUZIT.
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3.7.2.5 Zména jazyka

3.7.2.5 Zména jazyka

Jazyky
FlexPendant podporuje po instalaci dvacet riznych jazykul. Standardné je aktualnim
jazykem angli¢tina.

Pfepinani z jednoho nainstalovaného jazyka do druhého je velmi jednoduché.
Informace o zméné jazyka naleznete v ¢asti Zména jazyka na str 118.

ﬂ POZNAMKA

Po prepnuti do jiného jazyka se ve zvoleném jazyce zobrazuji vSechna tlacitka,
nabidky a dialogova okna. Instrukce jazyka RAPID, proménné, systémové
parametry a V/V signaly nejsou touto zménou ovlivnény.

Zména jazyka
Tato ¢ast popisuje postup pfi zméné jazyka jednotky FlexPendant.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

2 |Dotknéte se tlacitka Jazyk.
Zobrazi se seznam instalovanych jazyka.

3 |Dotknéte se nazvu jazyka, na ktery chcete prejit.

4 |Dotknéte se tlacitka OK. Zobrazi se dialogové okno. Dotykem tladitka Ano potvrdite
zménu a restartujete jednotku FlexPendant.
Aktudlni jazyk bude nahrazen vybranym.
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3.7.2.6 Zména programovatelnych tlacitek

Piehled

Programovatelnymi tlaitky jsou ¢tyfi hardwarova tla¢itka na jednotce FlexPendant,
ktera Ize pouzit pro vyhrazené specializované funkce uréené uzivatelem. Viz
Hardwarova tlacitka na str 42.

Tlacitka Ize programovat za ucelem zjednoduseni programovani nebo testovani
programu. Mohou slouzit také pro aktivaci nabidek na jednotce FlexPendant.

Zména programovatelnych tlacitek
K nastaveni programovatelnych tla¢itek pouzijte nasledujici postup.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

Dotknéte se tla¢itka Programovatelna tlacitka.

— E]O Ruéni Motory zap. ¥ x
—
— v [ad) MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

ovladaci panel - Prog. tlatitka

Klavesa 1 Klavesa 2 Klavesa 3 Klavesa 4
©- Vystup ‘ @ Zadné ‘ . Zadné ‘ . Zadné ‘

Typ: Digitalni vystupy:
IV)'fstup ﬂ o1 TeFses
Stisknuta klavesa: DO2

| PFepnout ﬂ DO2

Povolit v autom.: soActLogs

I Ne ﬂ soAwCycleOn

OK Zrusit

[ | R
RS

en0400001154

Z horniho vybérového seznamu vyberte tlaéitko, které chcete nastavit — Tla€itko 1-4.

Dotknéte se nabidky Typ a vyberte typ akce:

- Zadna
« Vstup
e Vystup
+ Systém

Pokud jste vybrali typ Vstup.
« Dotykem vyberte ze seznamu pozadovany digitalni vstup.

- Dotknéte se nabidky Povolit v autom. a uréete, zda ma byt pouziti funkce po-
voleno také v rezimu automatického provozu.

H POZNAMKA

Digitalni vstupni signal neni mozné nastavovat pomoci naprogramovanych klaves.
Jeho hodnota mUze pouze pulzovat od vysoké k nizké a vysledkem bude udalost,
ktera muze byt pfipojena k rutiné udalosti RAPID.

Pokracovani na dalsi strané
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3.7.2.6 Zména programovatelnych tlacitek

Pokracovani
Akce
Pokud jste vybrali typ Vystup.
- Dotykem vyberte ze seznamu pozadovany digitalni vystup
- Dotknéte se nabidky Stisknuté tla¢itko a definujte poZzadované chovani signalu
pfi stisknuti tlaitka.
» Dotknéte se nabidky Povolit v autom. a uréete, zda ma byt pouziti funkce povo-
leno také v rezimu automatického provozu
Funkce stisknuté klavesy:
- Prepnout - prepina hodnotu signalu z 0 na 1 nebo naopak
« Nastavit na 1 - nastavuje signal na hodnotu 1
- Nastavit na 0 - nastavuje signal na hodnotu 0
- Stisknout/uvolnit - nastavuje hodnotu signalu na 1 po dobu, kdy je tlacitko
stisknuté (vSimnéte si, ze invertovany signal bude nastaven na hodnotu 0)
» Pulz - tlagitko vysle jeden signalovy impuls
Pokud jste vybrali typ Systém.
+ Dotknéte se nabidky Stisknuté tlagitko a vyberte poloZku Pfesunout PP na
Main
« Dotknéte se nabidky Povolit v autom. a urcete, zda ma byt pouziti funkce po-
voleno také v rezimu automatického provozu
Nastavte dalsi klavesy podle pokynu uvedenych vyse v krocich 3 az 7.
Chcete-li ulozit nastaveni, dotknéte se tlacitka OK.
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3.7.2.7 Kalibrace dotykové obrazovky

Rekalibrace
Tato ¢ast popisuje postup pfi opakované kalibraci dotykové obrazovky. Dotykova
obrazovka je kalibrovana pfi dodani a normalné nikdy nevyzaduje prekalibrovani.
V zavislosti na modelu jednotky FlexPendant se muiize vzhled jednotlivych symbolt
lisit, ale jejich funkce je stejna.

-

- oo Mo o 8@
+ + O/ —_
B
O
LT I 00—
QO 0 0 0O O

en0400000974

Kalibrace dotykové obrazovky
Ke kalibraci dotykové obrazovky pouzijte nasledujici postup.

Akce Info

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel.

2 |Dotknéte se tladitka Dotykova obrazovka.

3 |Dotknéte se tlacitka Prekalibrovat.
Obrazovka na nékolik sekund zhasne.

Poté se na obrazovce postupné objevi nékolik
symbold.

4 |Dotknéte se stfedu kazdého symbolu Spi¢atym L
pfedmétem. @ UPOZORNENI
Nepouzivejte predméty s ostrou
Spickou, které by mohly poskodit
povrch obrazovky.

5 |Rekalibrace je dokonéena.

Informace o funkci kalibraci dotyku
Funkce kalibrace dotyku ¢eka u kazdého z kalibracnich bodt na souradnice dotyku
a na konec dotyku. Poté vypocita primér nasnimanych soufadnic a posune symbol
na dalsi pozici.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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3.7.2.7 Kalibrace dotykové obrazovky
Pokracovani

Radi¢ dotyku posila procesoru nové soufadnice pouze v pfipadé, Zze doslo k jejich
zmeéné. Pokud se symbolu dotknete s velkou pfesnosti perem, soufadnice dotyku
se nezmeéni. V takovém pfipadeé fadi¢ dotyku posila pouze jednu soufadnici a
funkce kalibrace dotyku neustale ¢eka na dalsi souradnice.

NejlepSim zplisobem, jak se tomuto problému vyhnout, je dotknout se symbolu
pouze na jednu sekundu a poté dotyk uvolnit.
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4 Rucni prestavovani

4.1 Uvod do ruéniho prestavovani

Co je to rucni prestavovani?
Ruc¢né prestavit znamena manualné umistit nebo pfesunout roboty nebo vné;jsi
osy.

Kdy mohu provadét rucni prestavovani?
Muzete prestavovat v ruénim rezimu, ale nemuzete prestavovat béhem provadéni
programu.

Ruéni prestavovani robota
Tyto pokyny shrnuji hlavni kroky k ruénimu prestavovani robota.

Akce Info

1 |Robota je mozné ruéné prestavovat za na-
sledujicich podminek:
« Systém byl spustén zplsobem po-
psanym této pfirucce.
* Neni spusténa zadna naprogramo-
vana operace.
» Systém pracuje v ruénim rezimu.
» Aktivacni zafizeni je stisknuto a
systém se nachazi ve stavu Zapnuti
motor0.

Ruéni rezim je popsan v €asti O rucnim
reZimu na str211.

Spousténi v ruénim rezimu je podrobné
popsano v ¢asti Spousténi programu na
str235.

Postup pfepnuti do ruéniho rezimu je po-
psan v €asti Prepnuti z automatického do
ruéniho rezimu na str 256.

Urcete, jakym zpuisobem chcete rué¢né
prestavovat.

Rozdil mezi riznymi typy ru€niho pfestavo-
vani je popsan v ¢asti Uvod do ruéniho
prestavovani na str 123.

Postup pfi vybéru soufadnicového systému
naleznete v ¢asti Vybér souradnicového
systému na str 140.

Vyberte mechanickou jednotku. Osy lze
prestavovat nékolika zplsoby.

Zpusob ruéniho prestavovani robota po
jednotlivych osach je popsan v ¢asti Rucni
prestavovani po jednotlivych osach na
str139.

Nadefinujte pracovni oblast robota/robott
i veSkerych dalSich zafizeni v burice robo-
ta.

Pracovni oblast robota je definovana para-
metry systému. Viz Technical reference
manual - System parameters.

Rucné prestavte manipulator s pouzitim
pakového ovladace na jednotce FlexPen-
dant.

Informace o jednotce FlexPendant, jejich
hlavnich sou¢astech a doplficich naleznete
v ¢asti Co je jednotka FlexPendant na

str 39.

Podrobnosti o pakovém ovladaci a zpuso-
bech mapovani jeho sméru najdete v ¢asti
Vybér pohybového rezimu na str 136.

Podrobnosti o zplsobu zamezeni pohybt
manipulatoru v uréitych smérech pfi ruénim
prestavovani jsou uvedeny v ¢asti Zamknu-
ti pakoveho oviladace v urcitych smérech
na str 141.

Informace o moznych omezenich ruéniho
pfestavovani najdete v ¢asti Omezeni ruc-
niho prestavovani na str 132.

Pokracovani na dalsi strané
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4.1 Uvod do ruéniho prestavovani
Pokracovani

Akce Info

6 |V nékterych pfipadech Ize ruéné prestavo- | Podrobnosti o zplisobu ruéniho prestavo-
vat nékolik manipulatord sou¢asné. Tato |vani vice manipulator(i naleznete v ¢asti
operace vyzaduje doplnék MultiMove. Koordinované rucni prestavovani na str 133.

O pohybovych rezimech a robotech
Zvoleny pohybovy rezim a/nebo soufadnicovy systém urcuje zplisob, jakym se
robot pohybuje.
V linearnim pohybovém rezimu se stfedovy bod nastroje posunuje v prostoru po
pfimce, zplisobem "pfesun z bodu A do bodu B". Stiedovy bod nastroje se posunuje
ve sméru os zvoleného soufadnicového systému.

Rezim osa-po-ose posunuje vzdy pouze jednu osu robota souc¢asné. V tomto
pfipadé je obtizné pfedpovédét, jak se stfedovy bod nastroje bude pohybovat.

O pohybovych rezimech a dopliikovych osach
Doplrikové osy je mozné ru¢né prestavit jednu osu po druhé. Doplnkovou osu Ize
bud navrhnout pro néktery druh linearniho pohybu nebo pro otacivy (kruhovy)
pohyb. Linearni pohyb se pouziva u dopravniki, otaéivy pohyb v mnoha druzich
manipulatorti s obrobky.
Doplnkové osy nejsou ovliviiovany zvolenym soufadnicovym systémem.

O souradnicovych systémech
Umisténi koliku do otvoru pomoci unasece lze provést velmi snadno v
souradnicovém systému nastroje, pokud jedna ze soufadnic v tomto systému je
rovnobézna s osou otvoru. Provedeni stejné ulohy v soufadnicovém systému
zakladny maze vyzadovat ru€ni pfestavovani v soufadnicich x, y i z, coz velmi
znesnadfuje dosazeni potfebné presnosti.
Vybér spravnych soufadnicovych systémt ruéni prestavovani usnadni, ale neexistuiji
zadné jednoduché ¢i jediné odpoveédi na otazku, ktery soufadnicovy systém zvolit.
Néktery souradnicovy systém umoziuje posunout stredovy bod nastroje do cilové
pozice s mensim poc¢tem pohybll pakového ovladace nez jiny.
Jako voditko pro spravné rozhodnuti mohou slouzit rovnéz dalsi podminky, napf.
omezeni prostoru, pfekazky nebo fyzické rozmeéry pracovniho objektu nebo nastroje.

Vice o systémech souradnic si prectete v sekci Souradnicové systémy pro
prestavovani na str 125.
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4.2 Souradnicové systémy pro prestavovani

Soufadnicové systémy
Souradnicovy systém definuje rovinu nebo prostor osami vychazejicimi z pevného
bodu zvaného pocatek. Cile robota a jeho pozice jsou zjisfovany méfenim podél
os soufadnicovych systém(.

Vychozi nastaveni

Linearni rezim

Robot pouziva nékolik soufadnicovych systémi podle vhodnosti pro urcité typy
ruc¢niho pfestavovani nebo programovani.

Souradnicovy systém zdkladny je polozen do zakladny robota. Je
nejprirozenéjsi pro prestavovani robota z jedné pozice do druhé.

Souradnicovy systém pracovniho objektu se vztahuje k obrobku a ¢asto je
nejvhodné;jsi pro programovani robota.

Souradnicovy systém nastroje definuje pozici nastroje, ktery robot pouziva
k dosazeni naprogramovanych cild.

Svétovy souradnicovy systém definuje bunku robota. VSechny ostatni
koordinaéni systémy jsou vztazeny ke svétovému soufadnicovému systému,
af uz ptimo nebo nepf¥imo. Je uziteény pro ruéni pfestavovani, obecny pohyb
a pro praci se stanovisti a bunikami s vice roboty nebo roboty, ktefi se
pohybuiji v externich osach.

Souradnicovy systém uZivatele je uzite€ny pro reprezentaci zafizeni, které
obsahuje jiny soufadnicovy systém, nap¥. pracovni objekty.

Zmeéna souradnicového systému ve vlastnostech ru¢niho prestavovani bude po
restartovani automaticky resetovana vychozi nastaveni.

Ve vychozim nastaveni bude pro kazdou mechanickou jednotku pro linearni
pohybovy rezim pouzit soufadnicovy systém zakladny.

Rezim zmény orientace
Ve vychozim nastaveni bude pro kazdou mechanickou jednotku pro pohybovy
rezim reorientace pouzit soufadnicovy systém nastroje.

Pokracovani na dalsi strané
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4.2 Souradnicové systémy pro prestavovani
Pokracovani

llustrace - Osy a sméry pakového ovladace
Osy obecného Sestiosového manipulatoru Ize pfedstavit ruéné pomoci pakového

ovladace. Podrobné informace o uréeni fyzické orientace dalSich os vyhledejte v
dokumentaci linky nebo buriky.

llustrace znazorinuje schémata pohybl jednotlivych os manipulatoru.

xx0300000520

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Pokracovani

Souradnicovy systém zakladny

xx0300000495

Souradnicovy systém zakladny ma nulovy bod v zakladné robota, coz umoznuje
pfedpovidat pohyb u pevné namontovanych robott. Je tedy uziteény pro ruéni
prestavovani robota z jedné pozice do druhé. Pro programovani robota jsou jiné
souradnicoveé systémy, napf. souradnicovy systém pracovniho objektu, ¢asto lepsi
volbou. Dalsi informace naleznete v ¢asti Sourfadnicovy systém pracovniho objektu
na str 128.

Stojite-li pfed robotem a ru¢né prestavite do soufadnicového systému zakladny,
pak pfitahnete-li pakovy ovladac k sobé ve standardné konfigurovaném systému
robota, bude se robot pohybovat podél osy X, zatimco pfi vychyleni pakového
ovladace do stran se bude robot pohybovat podél osy Y. Ota€enim pakového
ovladace pohybujete robotem podél osy Z.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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4.2 Souradnicové systémy pro prestavovani
Pokracovani

Souradnicovy systém pracovniho objektu

xx0600002738

A Svétovy soufadnicovy systém
B Souradnicovy systém pracovniho objektu 1
C Souradnicovy systém pracovniho objektu 2

Souradnicovy systém pracovniho objektu odpovida pracovnimu kusu: Definuje
pozici pracovniho kusu ve vztahu ke svétovému soufadnicovému systému (nebo
jakémukoli jinému soufadnicovému systému).

Souradnicovy systém pracovniho objektu musi byt definovan ve dvou ramcich, v
uzivatelském ramci (vztazeném ke svétovému ramci) a v ramci objektu (vztazeném
k uzivatelskému ramci).

Robot mize mit nékolik soufadnicovych systému pracovnich objektd, bud pro
reprezentaci rznych pracovnich kusl nebo nékolika kopii téhoz kusu v raznych
pozicich.

Kdyz programujete robota, vytvafrite cile a cesty v soufadnicovém systému
pracovniho objektu. To poskytuje fadu vyhod:

- Pfi zméné pozice pracovniho kusu ve stanovisti staci zménit polohu
souradnicového systému pracovniho objektu a vSechny cesty se ihned
aktualizuiji.

« Umoznuje pracovat na pracovnim kusu vedeném externimi osami nebo
dopravniky, nebot Ize pohybovat celym pracovnim objektem s jeho cestami.

Pfiklady pouziti
Napfriklad, ur€ujete pozice nékolika otvor(, které se maji vyvrtat podél hrany
pracovniho objektu.

Vytvafite svar mezi dvéma sténami uvnitf skiiné.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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4.2 Souradnicové systémy pro prestavovani
Pokracovani

Souradnicovy systém nastroje

en0300000497

Souradnicovy systém nastroje ma nulovou pozici ve stfedovém bodu nastroje. Ten
proto definuje pozici a orientaci nastroje. Souradnicovy systém nastroje je ¢asto
oznacovan zkratkou TCPF (Tool Center Point Frame) a stied soufadnicového
systému nastroje zkratkou TCP (Tool Center Point).

P¥i provadéni programu se robot pohybuje k naprogramované poloze v systému
TCP. To znamend, Ze ménite-li nastroj (a soufadnicovy systém nastroje), zmeéni
se pohyb robota tak, aby novy TCP dosahl cile.

VSechny roboty maji pfedefinovany soufadnicovy systém nastroje nazvanyt ool 0,
umistény u zapésti robota. Jeden nebo vice novych souradnicovych systému
nastroje lze definovat jako posuny od systému t ool 0.

P¥i pfestavovani robota je soufadnicovy systém nastroje uzite€ny v pfipadé, ze
nechcete béhem pohybu ménit orientaci nastroje, napfiklad pfi posunu listu pily
bez ohybani.

Priklady pouziti
Soufadnicovy systém nastroje se pouziva tehdy, kdyz potfebujete naprogramovat
nebo upravit operace pro fezani zavitu, vrtani, frézovani nebo fezani.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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4.2 Souradnicové systémy pro prestavovani

Pokracovani

Svétovy souradnicovy systém

Priklady pouziti

en0300000496

A Souradnicovy systém zakladny pro robota 1
B Svétova souradnice
C Souradnicovy systém zakladny pro robota 2

Svétovy soufadnicovy systém ma nulovy bod v pevném bodé bunky nebo
stanovisté. Je to uzite€né pro spravu vice robotl nebo robotu, pohybujicich se v
externich osach.

Ve vychozim stavu se svétovy soufadnicovy systém shoduje se souradnicovym
systémem zakladny.

Mate napfiklad dva roboty, jednoho upevnéného na podlaze a jednoho visutého.
Souradnicovy systém zakladny pro visutého robota by byl vzhiru nohama.

Pokud provadite ru€ni prestavovani v soufadnicovém systému zakladny pro
visutého robota, bude velmi obtizné predvidat jeho pohyby. Namisto toho zvolte
sdileny svétovy soufadnicovy systém.
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4.3 Smeéry pakového ovladace

Zakladni informace o smérech pakového ovladace
Oblast Sméry pakového ovladace zobrazuje pfifazeni os pakového ovladace osam
zvoleného soufadnicového systému.

@ UPOZORNENI

Vlastnosti sméru nejsou uréeny k zobrazeni sméru, kterym se bude mechanicka
jednotka pfesouvat. Vzdy zac¢inejte ruéni pfestavovani malymi pohyby pakového
ovladace, nez zjistite skute€né sméry mechanické jednotky.

Sméry pakoveého oviadace

Vyznam sméru pakového ovladace zavisi na zvoleném pohybovém rezimu.

Pohybovy rezim

llustrace pakového ovladace

Popis

Linearni

— Sméry pakového ovladace

X Y Z

en0400001131

Linearni rezim je popsan v ¢asti
Nastaveni orientace nastroje na
str 138.

Osa1,2a3
(vychozi pro roboty)

— Sméry pakového ovladace

Rezim Osa 1-3 je popsan v ¢asti
Rucni pfestavovani po jednotli-
vych osach na str 139.

Osa4,5a6

Rezim Osa 4-6 je popsan v casti
Rucni pfestavovani po jednotli-
vych osach na str 139.

Zmeéna orientace

en0400001131

Rezim zmény orientace je popsan
v ¢asti Nastaveni orientace ndstro-
je na str 138.
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4.4 Omezeni ruéniho prestavovani

4.4 Omezeni ruéniho prestavovani

Rucni prestavovani doplinkovych os
Doplnkové osy je mozné ru¢né prestavit osu-po-ose. DalSi informace viz Application
manual - Additional axes and stand alone controller.

Rucni prestavovani mechanickych jednotek, které nejsou kalibrovany
Pokud mechanicka jednotka neni kalibrovana, v oblasti Pozice okna Ruéni
prestavovani se zobrazi text "Jednotka neni kalibrovana".
Nekalibrovanou mechanickou jednotku je mozné ruéné prestavit pouze po
jednotlivych osach. Jeji pracovni rozsah se nebude kontrolovat.
Pokud robot nebyl kalibrovan, pohybovy prirlstek je pfi vychyleni pakového
ovlada¢e omezen na jeden krok. Kalibrovany robot provadi pfi vychyleni pakového
ovladace 10 krokul za sekundu.

@ UPOZORNENI

Mechanické jednotky, jejichz pracovni rozsah neni fizen systémem robota, mohou
byt pfesunuty do nebezpecnych pozic. Chcete-li se vyvarovat ohrozeni vybaveni
¢i osob, méli byste pouzit a konfigurovat mechanické zarazky.

Rucni prestavovani os robota v nezavislém rezimu
V nezavislém rezimu neni mozné ru¢né prestavovat osy. Pro ruéni prestavovani
je nutné vratit osy do normalniho rezimu. Podrobnosti viz Application
manual - Controller software IRC5.

Ruéni prestavovani pfi pouziti svétovych zén
Kdyz je nainstalovan doplnék World Zones, definované zény budou omezovat
pohyb pfi ruénim pfestavovani. Podrobnosti viz Application manual - Controller
software IRCS.

Ruéni pfestavovani s nenastavenymi zatézemi os
V pripadé, ze na libovolnou z os robota je namontovano néjaké vybaveni, je nutno
nastavit zatéze os. V opacném pfipadé se pfi ruénim prestavovani mohou
vyskytnout chyby z pretizeni.
Zpusoby nastaveni zatézi osy jsou popsany v produktovych priruc¢kach, které jsou
soucasti dodavky robota.

Rucni prestavovani s nenastavenou hmotnosti nastroje nebo bfemene
Pokud neni nastavena hmotnost nastroji nebo bfemene, pfi ruénim pfestavovani
se mohou vyskytnout chyby z pretizeni. ZatéZe pro doplfikové osy fizené specialnim
softwarem (dynamické modely) mohou byt nastaveny pouze pfi programovani.
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4.5 Koordinované ruéni prestavovani

Koordinace

Robot, ktery je koordinovan s pracovnim objektem, bude sledovat pohyby tohoto
pracovniho objektu.

Koordinované ruéni prestavovani
Jestlize je mechanicka jednotka pohybuijici s pracovnim objektem ru¢né prestavena,
potom libovolny robot, ktery je aktualné koordinovan s timto pracovnim objektem,
se bude pohybovat tak, ze si zachovava svou relativni pozici vuci tomuto
pracovnimu objektu.

Nataveni koordinace

Akce

Info

Vyberte robota, ktery ma byt koordinovan
s jinou mechanickou jednotkou.

Dalsi informace najdete v ¢asti Vybér me-
chanické jednotky pro pfestavovani na
str134.

Nastavte Souradnicovy systém na Pracov-
ni objekt.

Viz Vybér souradnicového systému na
str 140.

Nastavte Pracovni objekt na pracovni ob-
jekt presouvany jinou mechanickou jednot-
kou.

Dalsi informace najdete v ¢asti Vybér na-
stroje, pracovniho objektu a bfemene na
str137.

Vyberte mechanickou jednotku, ktera pie-
souva pfrislusny pracovni objekt.

Libovolné ruéni pfestavovani po vybéru
této mechanické jednotky ovlivni rovnéz
robota, ktery je s ni koordinovan.

Koordinace robotu

Koordinace robott, ktera umoznuje, aby pfi ruénim pfestavovani jednoho robota
dalsi robot sledoval jeho pohyby, vyzaduje doplnék MultiMove. Viz pfirucka
Application manual - MultiMove.
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4.6.1 Vybér mechanické jednotky pro prestavovani

4.6 Zakladni nastaveni pro prestavovani

4.6.1 Vybér mechanické jednotky pro prestavovani

Vlastnosti ruéniho prestavovani

Je-li systém vybaven vice nez jednim robotem, to znamena dalSimi roboty nebo
dalSimi osami, je nutné vybrat, ktera mechanicka jednotka ma byt pfi pouziti
pakového ovladace ru¢né prestavovana.
Existuji tfi zpusoby vybéru mechanické jednotky:

« Pouziti tlacitka Vybér mechanické jednotky .

« Pouziti okna Ruéni prestavovani v nabidce ABB.

« Pouziti nabidky Rychlé nastaveni a polozky Mechanicka jednotka, viz ¢ast

Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka na str 82.

Jakékoli zmény, které provedete ve vlastnostech ru¢niho prestavovani, ovliviuji
pouze aktualné vybranou mechanickou jednotku.

VSechny vlastnosti ruéniho prestavovani se ukladaji a obnovuji, kdyz znovu zahdjite
ruéni prestavovani této mechanické jednotky.

Identifikace mechanickych jednotek
Kazda mechanicka jednotka, kterou Ize ruéné prestavit, je zobrazena v seznamu
mechanickych jednotek. Nazev jednotky je definovan v konfiguraci systému. Kazda
jednotka je rovnéz znazornéna symbolem, ktery se pouziva ve stavovém pruhu,
viz ¢ast Stavovy pruh na str 80.

V ruénim rezimu tlacitko nabidky rychlého nastaveni zobrazuje, ktera mechanicka
jednotka je vybrana.

Prostudujte si dokumentaci linky nebo buriky a zjistéte, jaké mechanické jednotky
jsou k dispozici v robotickém systému.

Vybér mechanické jednotky pomoci hardwarového tlacitka
Stisknutim tlaéitka Vybér mechanické jednotky zménte mechanickou jednotku.
Kazdé stisknuti tladitka znamena vybér dal$i mechanické jednotky.

xx0900000051

Vybér mechanické jednotky v okné Ruéni pfestavovani
Tento postup pouzijte k vybéru mechanické jednotky pro ruéni pfestavovani v okné
Ruéni prestavovani .

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni piestaveni.

Pokracovani na dalsi strané
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4.6.1 Vybér mechanické jednotky pro prestavovani
Pokracovani

Akce

2 |Dotknéte se polozky Mechanicka jednotka.

— @D Rucni Motory zap. k3 x
L v Y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

A Ruini pfestaveni - Mechanicka jednotka

Aktualni vybér: ROB_1

Chcete-li zménit stav mechanické jednotky, vyberte jednotku.

Mechanicka jednotka / Stav lai2z2
IS ROB_1 Aktivovano

S ROB_2 Aktivovano

0K Zrusit

[ e
“ 3

en0400000653

3 |Dotknéte se mechanické jednotky, kterou chcete ruéné prestavit a potom tlacitka OK.
Vybrana mechanicka jednotka se pouziva do té doby, nez vyberete jinou jednotku, i
kdyz zaviete okno Ruéni pfestavovani.

Priklady pouziti
Roboticky systém se mlze skladat z vice nez jediného robota. Mize rovnéz
obsahovat dalSi mechanické jednotky, napfiklad manipulatory s obrobky nebo
doplnkové osy namontované na robotu, které Ize také ruéné prestavovat.

Souvisejici informace
Pouziva-li systém doplnék Multitasking, ma vice nez jednu pohybovou ulohu a
pouziva vice nez jednu mechanickou jednotku, miize pfi pfepinani mezi okny
Editor(i programu dochazet k automatickému prepnuti mechanické jednotky. Dalsi
informace najdete v ¢asti Editor programu na str 67.

Mechanické jednotky Ize aktivovat nebo deaktivovat pomoci funkce Aktivovat v
okné Rucni prestavovani .
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4.6.2 Vybér pohybového rezimu

Pohybovy rezim

Existuji tfi zplsoby vybéru pohybového rezimu:

1 Pouziti tla¢itka Pfepinani pohybového rezimu .

2 Pouziti okna Ruéni pfestavovani v nabidce ABB.

3 Pouziti nabidky Rychlé nastaveni a polozky Mechanicka jednotka, viz ¢ast
Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka na str 82.

Vybér pohybového rezimu pomoci tla¢itka pro prepinani

Stisknutim tla¢itka Pfepinani pohybového rezimu, reorientace nebo linearni

pifepnéte pohybovy rezim.

)
1~

xx0900000052

Vybér pohybového rezimu v okné Rucni prestavovani
Pomoci tohoto postupu vyberte pohybovy

rezim v okné Ruéni prestavovani .

Akce

Info

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni
prestaveni.

2 |Dotknéte se polozky Pohybovy rezim.

3 |Dotknéte se pozadovaného rezimu a potom
tlacitka OK.

Vyznam smérli pakového ovladace se po
zvoleni rezimu zobrazi v oblasti Sméry

pakového ovladace.

Souvisejici informace
Smeéry pakového ovladace na str 131.
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4.6.3 Vybér nastroje, pracovniho objektu a bremene

Pfehled
Vzdy je velmi dulezité vybrat spravny nastroj, pracovni objekt nebo bfemeno.
Absolutné nezbytné je to vSak vzdy, kdyz vytvafite program pomoci ruéniho
prestavovani do cilovych pozic.
Zanedbani tohoto pravidla bude mit s nejvétsi pravdépodobnosti za nasledek chyby
z pretizeni a nespravné umisténi bud’ pfi ruénim pfestavovani nebo pfi spusténi
programu v provozu.

Vybér nastroje, pracovniho objektu a biemene

Akce

1 |Vybérem polozky Ruéni pfestavovani v nabidce ABB zobrazite vlastnosti pfislusného
ruéniho prestavovani.

2 |Dotykem polozky Nastroj, Pracovni objekt nebo Bfemeno zobrazite seznam dostup-
nych nastroju, pracovnich objektt nebo bfemen.

3 |Dotknéte se pfislusného nastroje, pracovniho objektu nebo biemene a potom tladitka
OK.
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4.6.4 Nastaveni orientace nastroje

Priklady pouziti
Nastroje pro obloukové svarovani, brouSeni a nanaseni musi byt pro dosazeni
nejlepsich vysledku orientovany uréitym smérem vuéi opracovavanému vyrobku.
Rovnéz je nutno nastavit thel pro vrtani, frézovani €i fezani.
Ve vétsiné pripadu nastavujete orientaci nastroje po ru¢nim prestavovani
stfedového bodu nastroje do urcité pozice, jakym je napfiklad vychozi bod pro
pouziti nastroje. Po nastaveni orientace nastroje pokracujete v ruénim prestavovani
linearnim pohybem, kterym dokoncite cestu a predpokladanou operaci.

Definice orientace nastroje

Orientace nastroje je relativni vici aktualné zvolenému souradnicovému systému.
Z perspektivy uzivatele to vSak neni patrné.

Nastaveni orientace nastroje

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni pfestaveni.

2 |Dotknéte se polozky Pohybovy rezim, potom Zména orientace a nakonec tlacitka
OK.

3 |Pokud jesté neni vybran, vyberte spravny nastroj podle postupu uvedeného v ¢asti
Vybér nastroje, pracovniho objektu a bfemene na str 137.

4 |Stisknutim a podrzenim aktivaéniho zafizeni aktivujte motory mechanické jednotky.
Pohybem pakového ovladace, zménte orientaci nastroje.

Q Tip
Pomoci nabidky Rychlé nastaveni je mozné zvolit rezim ru¢niho prestavovani
rychleji.
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4.6.5 Rucéni prestavovani po jednotlivych osach

Rucéni prestavovani po jednotlivych osach

Existuji tfi zpUsoby osy pro ruéni prestavovani.

« Pouziti tlac¢itka Pfepinani pohybového rezimu, skupina os .

« Pouziti okna Ruéni prestavovani v nabidce ABB.

- Pouziti nabidky Rychlé nastaveni a polozky Mechanicka jednotka, viz ¢ast

Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka na str 82.

V ruénim rezimu tla¢itko nabidky rychlého nastaveni zobrazuje, ktera skupina os
je vybrana.
Zpusob pouzivani pakového ovladace pfi postupném prestavovani jednotlivych
os je zobrazen v ¢asti Sméry pakového ovladace . Viz llustrace - Osy a sméry
pakového ovladace na str 126.

Priklady pouziti
Rucéni prestavovani po jednotlivych osach se pouziva, kdyz potiebujete:

« presunout mechanickou jednotku mimo nebezpecnou pozici,
« presunout osy robota mimo singularni polohy,
- umistit osy pro jemnou kalibraci.

Vybér skupiny os pomoci tlac¢itka pro prepinani
Stisknutim tla¢itka Pfepinani pohybového rezimu, skupina os prepnéte pohybovy
rezim.

|

Co

xx0900000053

Vybér skupiny os v okné Rucni prestavovani
Pomoci tohoto postupu vyberte skupinu os v okné Rucni prestavovani .

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni prestaveni.

2 |Stisknéte tladitko Pohybovy rezim.

3 |Dotknéte se skupiny os 1-3 nebo 4-6 a potom stisknéte tlacitko OK.

@ UPOZORNENI

Timto postupem bude ovlivhéna orientace jakéhokoli nasazeného nastroje. Je-li
vysledna orientace dllezita, provedte po dokonéeni postup popsany v ¢asti
Nastaveni orientace nastroje na str 138.
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4.6.6 Vybeér souradnicového systému

Souradnicové systémy pro piestavovani

Nejvhodnéjsi systém soufadnic pro vase ruéni prestavovani zavisi na mnoha
skuteénostech. Viz sekce Soufadnicové systémy pro prestavovani na str 125 kde
najdete vice informaci.

Existuji dva zplsoby vybéru souradnicového systému:
« Pouziti okna Ruéni prestavovani v nabidce ABB.

- Pouziti nabidky Rychlé nastaveni a polozky Mechanicka jednotka, viz ¢ast
Nabidka rychlého nastaveni, Mechanicka jednotka na str 82.

Pozadavky

Vyberte pohybovy rezim vhodny pro pozadované ruéni prfestavovani.

Stacionarni nastroje v soufadnicovém systému nastroje

Pokud pfislusny roboticky systém pouziva stacionarni nastroje, musite pro ruéni
pfestavovani v soufadnicich nastroje vybrat jak spravny nastroj, tak spravny
pracovni objekt (uchyceny robotem).

Souradnicovy systém nastroje je definovan pozici a orientaci stacionarniho nastroje
a je zakotveny v prostoru. Kdyz chcete provést zamyslenou operaci, pfesunete
pracovni objekt. Timto zptisobem je mozné vyjadfit pozice v soufadnicovém
systému nastroje.

Vybér soufadnicového systému

Pomoci tohoto postupu vyberte soufadnicovy systém v okné Ruéni pfestavovani

Akce

-

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni pfestaveni.

Stisknéte tlacitko Souradnicovy systém.

Stisknutim vyberte soufadnicovy systém.

W N

Dotknéte se tla¢itka OK.
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4.6.7 Zamknuti pakového ovladace v uréitych smérech

Piehled

Pakovy ovladac¢ je mozné uzamknout v uréitych smérech a zabranit tim pohybu
jedné nebo vice os.

To muize byt uzitecné napfiklad tehdy, kdyz provadite jemné vyladéni pozic nebo
kdyz programujete operace, které by se mély provadét pouze ve sméru urcité osy
souradnicového systému.

Uzamcéeni os zavisi na zvoleném pohybovém rezimu..

Které osy jsou uzamknuty?

Tato ¢ast uvadi popis postupu pro zobrazeni sméri pakového ovladace, které jsou
uzamknuty

Akce

1 | Stisknutim polozky Ruéni pfestavovani v nabidce ABB zobrazte vlastnosti ruéniho
pfestavovani.

2 |Dotykem polozky Zamek pakového ovladace zkontrolujete vlastnosti pakového
ovladace nebo zkontrolujete vlastnosti v oblasti Sméry pakového ovladace v pravém
rohu okna.

U uzamknutych os se zobrazuje symbol visaciho zamku.

Zamknuti pakového ovladace v uréitych smérech
Tato ¢ast uvadi postup uzamknuti pakového ovladace v urcitych smérech.

Akce

1 |V nabidce ABB klepnéte na Ruéni prestavovani.

2 |Dotknéte se polozky Zamek pakového ovladace.
E v @D Ruéni Motory zap. ; X

= | MySystem (RSTEST4) Zast (2 z 2) (Rychlost 100%)
&, Ruéni pFestaveni - Zamek pakového ovladate

Aktualni vybér: Zadné

Vyberte, kterou osu pakového ovladace chcete uzamknout.

OK Zrusit

o5 5
S

en0300000488

Pokracovani na dalsi strané
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4.6.7 Zamknuti pakového ovladace v ur€itych smérech
Pokracovani

Akce

3 |Dotknéte se osy nebo os pakového ovladace, které se maji uzamknout.
P¥i kazdém dotyku se osa pfepina mezi uzamknutym a odemknutym stavem.

4 |Dotykem tlac¢itka OK uzamknuti potvrdite.

Odemknuti vSech os
Tato €ast popisuje odemknuti vSech os pakového ovladace.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni pfestaveni.

2 |Dotknéte se polozky Zamek pakového ovladace.

3 | Dotknéte se polozky Zadny a potom tlaéitka OK.
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4.6.8 Pohybovy pfirtstek pro presné umisténi

Pohybovy pfrirastek

Pohybovy pfirlstek se pouziva pro ruéni prestavovani robota v malych krocich,
coz umoziuje jeho velmi pfesné polohovani.
To znamena, Ze pfi kazdém vychyleni pakového ovladace se robot posune o jeden
krok (pfirGistek). Jestlize se pakovy ovladac¢ vychyli na dobu jedné nebo vice sekund,
bude se provadét posloupnost kroku (rychlosti 10 kroktl za sekundu), dokud bude
pakovy ovlada¢ vychyleny.
Vychozim rezimem je zadny pfirastek, v tom pfipadé se robot pfi vychyleni
pakového ovladace pohybuje spojité.
Existuji tfi zpusoby vybéru velikosti pfirtistku:

- Pouziti tla¢itka Pfepinani pfirastku .

« Pouziti okna Ruéni pfestavovani v nabidce ABB .

« Pouziti nabidky Rychlé nastaveni — Prirastky, viz Nabidka rychlého nastaveni,

Prirastek na str 88.

Chcete-li pouzit tla¢itko pro prepinani, musite nejprve vybrat velikost pfirtistku v
okné Ruéni prestavovani nebo v nabidce Rychlé nastaveni .

Vybér pfirastkii pomoci tlac¢itka pro prepinani
Stisknutim tlac¢itka Pfepinani pfirtistkl prepnéte velikost prirastku; prepinate
pfitom mezi Zadnym pfrirtistkem a velikosti pfiristku vybranou v okné Ruéni
prestavovani .

xx0900000054

Vybér pfirastki v okné Ruéni prestavovani
Pomoci tohoto postupu vyberte velikost pohybového pfirtistku v okné Ruéni
prestavovani .

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni prestaveni.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
3HAC050941-014 Revize: - 143
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




4 Rucni prestavovani

4.6.8 Pohybovy pfirustek pro pfesné umisténi

Pokracovani

Akce

2 |Dotknéte se tlac¢itka Prirtistek.

— | : ! Ruéni
— v 7y | MySystem (RSTEST4)

A Ruéni pFestaveni - pFiristek

Motory zap. Lk 3 X
Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Aktualni vybér: Zadné

Vybrat pfirtistkovy reZim.

en0400000971

N\ x
- _\___/ - &
Malé Stredni Velké UZivatel
0K Zrusit
ROB_1
fm
= B 5

hybového pfirtstku na str 144.

3 |Dotknéte se pozadovaného pfirtistkového rezimu, popis najdete v éasti Velikosti po-

4 | Dotknéte se tlacitka OK.

Velikosti pohybového pfirtistku
Zvolte mezi malymi, stfednimi a velkymi pfirGstky. MiZete také definovat své viastni

velikosti pohybového pfrirlistku.

Prirastek Vzdalenost Uhel
Maly 0,05 mm 0.005°
Stiedni 1 mm 0.02°
Velky 5 mm 0.2°
Uzivatelsky

144
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4 Ruéni prestavovani

4.6.9 Odecet piesné pozice

4.6.9 Odecet presné pozice

Pozice a pocitadla otaceni
Presna pozice robota se uréuje prostfednictvim pozice dekodéru a pocitadel, ktera
zaznamenavaji pocet otoéeni dekodéru. Tato poéitadla se nazyvaji pocitadla otaéeni.
Je-li robot spravné kalibrovany, aktualni pozice se automaticky vypocita pfi spusténi
systému.

@ UPOZORNENI

Jsou-li pozice zobrazeny ¢ervené, hodnoty dodané pocitadly otaceni byly ztraceny
a misto nich se zobrazuji hodnoty ulozené na desce SMB. Pfi pfestavovani robota
davejte pozor, zda nejsou hodnoty zobrazeny ¢ervené. Pozorné robota sledujte
a nepouzivejte zobrazené hodnoty! Neni-li mechanicka jednotka kalibrovana,
muze se skute€na pozice znacné lisit od hodnot pozice ulozenych na desce SMB.
Pred spusténim programu je tfeba aktualizovat pocitadla otaceni. Viz ¢ast
Aktualizace pocitadel otaceni na str 288.

ﬂ POZNAMKA

Nejsou-li zobrazeny zadné pozice, neni mechanicka jednotka kalibrovana.
Namisto toho se zobrazuje text Vybrana mechanicka jednotka neni kalibrovana.

ﬂ POZNAMKA

Pii aktualizaci pocitadel otacek je probihajici instrukce RAPID preruSena a cesta
je vycisténa.

Jak se zobrazuiji pozice robota
Pozice se vzdy zobrazuji jako:
« bod v prostoru vyjadreny v souradnicich x, y a z sttedového bodu nastroje,

« uhlové otoceni stiedového bodu nastroje vyjadiené v Eulerovych uhlech
nebo jako Etvefice.

Jak se zobrazuji pozice dopliikovych os
P¥i pfesouvani dopliikové osy se zobrazuje pouze pozice této osy.
Pozice linearni osy se zobrazuji v milimetrech a jsou vyjadfeny jako vzdalenost od
kalibraéni pozice.

Pozice osy otac¢eni se zobrazuji ve stupnich a jsou vyjadieny jako uhel od kalibra¢ni
pozice.

Odecet presné pozice
Tato procedura popisuje, jak odecitat pfesnou pozici.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni prestavovani.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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4 Rucni prestavovani

4.6.9 Odecet pfesné pozice
Pokracovani

Akce

2 |Pozice je uvedena v oblasti Pozice v pravé ¢asti okna.
Viz ilustraci v ¢asti Rucni prestavovani na str 62.

Format pozice
Pozice se mlze zobrazovat v riznych formatech. Chcete-li zménit nastaveni,

dotknéte se polozky Format pozice.
Pozice mlze byt zobrazena vzhledem k témto ramcim:
+ Svét
« Zakladna
« Pracovni objekt
Format orientace Ize nastavit na tyto moznosti:
- Ctvefice
« Eulerovské uhly
Format uhlové pozice Ize nastavit na tuto moznost:
« Uhly
Uhlovou jednotku Ize nastavit na tyto moznosti:
« Stupné
- Radiany
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4 Ruéni prestavovani

4.6.10 Zarovnani nastroja

4.6.10 Zarovnani nastroju

Prehled
Nastroj Ize zarovnat s jinym soufadnicovym systémem.

Pfi zarovnani nastroje bude osa z nastroje zarovnana podle nejblizsi osy vybraného
souradnicového systému. Proto se doporucuje nejprve prestavét nastroj tak, aby
byl blizko pozadovanych souradnic.

Data nastroje nejsou zménéna!

Zarovnani mechanickych jednotek
Tato ¢ast uvadi podrobny postup zarovnani nastroju.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni prestaveni.

2 |Ujistéte se, ze je aktivni spravny nastroj, a dotknéte se polozky Zarovnat....
E % @3 Ruéni Motory zap. B X

) MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

& Rudni prestaveni - Zarovnani

Aktualni nastroj: tool0

1. Vyberte souiad. systém pro zarovnani akt. vybraného nastroje:

Soufad.: I Svét ﬂ

2. Stisknéte aktivatni zaFizeni a pak stisknéte a podrzte tlacitko Spustit

‘ Spustit zarovnani |

3. Jakmile budete pfipraveni, klepnéte na tlacitko Zavrit.

Zaviit

[ | e
A D

en0500001548

3 |Vyberte soufadnicovy systém, vici kterému chcete zarovnat vybrany nastroj.

4 |Stisknéte a drzte stisknuté aktivacni zafizeni a poté stisknéte tladitko Spustit zarov-
nani.

5 |Po dokonceni se dotknéte tlacitka Zavfit.
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5 Programovani a testovani

5.1 Pfed zahajenim programovani

5 Programovani a testovani

5.1 Pred zahajenim programovani

Programovaci nastroje
K programovani Ize pouzit jak jednotku FlexPendant, tak produkt RobotStudio.
Jednotka FlexPendant je idedlni pro upravy programu, napfiklad pozic a cest,
produkt RobotStudio se zase hodi pro komplexnéjsi programovani.

Popis programovani pomoci produktu RobotStudio naleznete v pfiru¢ce Operating
manual - RobotStudio.

Definovani nastrojl, bfemen a pracovnich objektu
Pfed zahajenim programovani definujte nastroje, brfemena a pracovni objekty.
Vzdy je mozné prejit zpét a definovat dalSi objekty pozdéji, ale zakladni objekty
byste méli definovat pfedem.

Definovani soufadnicovych systémi
Ujistéte se, Ze souradnicové systémy zakladny a svétové souradnicové systémy
byly béhem instalace robotického systému spravné nastaveny. Rovnéz zkontrolujte,
zda byly nastaveny doplrikové osy.
Pfed zahajenim programovani podle potieby definujte soufadnicové systémy
nastroje a pracovniho objektu. Pfi pozdéjsim pfidavani dalsich objekt( musite také
definovat odpovidajici soufadnicové systémy.

Q Tip

Potrebujete dalsi informace o jazyce RAPID a jeho strukturach? Viz Technical
reference manual - RAPID overview a Technical reference manual - RAPID
Instructions, Functions and Data types.
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5 Programovani a testovani

5.2 Pouzivani programt v jazyce RAPID

5.2 Pouzivani programu v jazyce RAPID

Prace s programem RAPID
Tyto postupy popisuji hlavni kroky potfebné pro tvorbu, ukladani, upravy a ladéni
programt v jazyce RAPID.

Kromé udajt uvedenych v postupech mohou byt k dispozici také dalsi informace.

Akce

Info

Zacnéte vytvofenim programu RAPID.

Informace o tvorbé programu RAPID najde-
te v €asti Prace s programy na str 152.

Upravte svij program.

Pokracujte podle postupli uvedenych v
¢asti Prace s instrukcemi na str 164.

Pro zjednoduseni programovani a zacho-
vani prehlednosti programu je vhodné
rozdélit program do vice nez jednoho mo-
dulu.

Postupy prohlizeni, pfidavani nebo odstra-
fnovani modull jsou uvedeny v ¢asti Prace
s moduly na str 155.

Pro dalsi zjednoduseni programovani je
vhodné rozdélit modul do vice nez jedné
rutiny.

Postupy pfidavani nebo odstranovani rutin
jsou uvedeny v ¢asti Prace s rutinami na
str 159.

P¥i programovani mlzete pracovat s:
* nastroji,
- pracovnimi objekty,
* bfemeny,

Prostuduijte si také tyto ¢asti:
« Vytvoreni nastroje na str 181.

« Vytvoreni pracovniho objektu na
str197.

« Vytvoreni bfemene na str 205.

Chcete-li fesit potencialni chyby, které se
mohou vyskytnout béhem vykonavani
programu, je vhodné vytvofit obsluznou
rutinu chyb.

Obsluzné rutiny chyb jsou popsany v pfi-
ru¢kach RAPID.

Po dokonéeni pfislusného programu RA-
PID je nutné jej pfed uvedenim do provozu
vyzkouset.

Postupujte podle pokynud uvedenych v
casti Testovani na str 210.

Po zkuSebnim spusténi programu RAPID
muze byt nutné provést zmény. Muze byt
potfeba zménit €i vyladit naprogramované
pozice, cesty nebo pozice TCP.

Informace o zplsobu Upravy pozice za
béhu programu jsou uvedeny v ¢asti HotE-
dit - nabidka na str 58.

Informace o zplsobu Upravy pozice v rué¢-
nim rezimu jsou uvedeny v ¢asti Postup
pfi upravé pozic v Editoru programu nebo
ve Vyrobnim okné. na str 259.

Programy, které jiz nejsou zapotrebi, je
mozno odstranit.

Spousténi programu

Tento postup specifikuje zpisob pouziti stavajiciho programu RAPID.

Akce

Info

Zavedte pfipraveny program.

Podrobnosti najdete v ¢asti Spousténi
programu na str 235.

P¥i spousténi programu muzete program
spustit jednou nebo jej nechat bézet nepre-
trzite.

Podrobnosti najdete v ¢asti Nabidka rych-
Iého nastaveni, Béhovy reZim na str 89.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.2 Pouzivani programi v jazyce RAPID

Pokracovani

Akce

Info

Jakmile byl program zaveden, je mozné jej
spustit.

Informace najdete v ¢astech Spousténi
programu na str 235 a PouZiti programu v
rezimu Multitasking na str 239.

Po skonceni provadéni programu je mozné
tento program zastavit.

Postupujte podle pokynd uvedenych v
¢asti Zastavovani programt na str 238.
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5 Programovani a testovani

5.3.1 Prace s programy

5.3 Programovaci koncepty

5.3.1 Prace s programy

Piehled

V této ¢asti naleznete informace o zplsobu normalniprace s existujicimi programy
robota. Najdete zde podrobny popis postupu:

- vytvoreni nového programu

« zavedeni existujiciho programu
« uloZeni programu

¢ pfejmenovani programu
 odstrarite program

Kazda uloha musi obsahovat pravé jeden program, ani vice, ani méné. Méjte na
paméti, ze nasledujici postupy popisuji jednoulohovy systém, tj. k dispozici je
pouze jedna uloha.

Podrobny zpUsob vytvofeni nového programu, kdyZ Zadny program neni k dispozici,
najdete v ¢asti Vytvoreni nového programu na str 152.

Informace o programovych souborech
Pii ulozeni programu na pevny disk fadiCe je program ve vychozim nastaveni
ulozen do adresafe HOME v systémové slozce, neni-li stanoveno jinak. Postup
nastaveni jiné vychozi cesty naleznete v ¢asti Nastaveni vychozich cest na str 104.
Program je ulozen jako slozka s nazvem programu, ktera obsahuje programovy
soubor typu pgf.

Pri nateni programu otevrete slozku programu a vyberte soubor pgf.

Pfi pfejmenovani programu piejmenujte slozku programu a programovy soubor.
Pfi ukladani naéteného programu, ktery je jiz ulozen na pevném disku, nesmite
otevfit slozku stavajiciho programu. Misto toho je nutné ulozit slozku programu
znovu a prepsat starou verzi nebo pifejmenovat program.

Vytvoieni nového programu
V této ¢asti najdete informace o zpusobu vytvofeni nového programu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Dotknéte se polozky Ulohy a programy.

3 |Dotknéte se tlacitka Soubor a potom Novy program.
V pripadé, ze jiz byl néjaky program zaveden, zobrazi se dialogové okno s varovanim.
« Dotykem tla¢itka Ulozit nacteny program ulozte.

« Klepnutim na Don't Save (Neukladat) nacteny program zaviete bez jeho ulozeni,
tzn. odstranite jej z paméti programu.

« Dotykem tla¢itka Zrusit ponechate program nacteny.

4 |Pokracujte v pfidavani instrukci, rutin ¢i moduld.
Novy program je vytvoren.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.3.1 Prace s programy
Pokracovani

Zavedeni existujiciho programu
V této ¢asti najdete informace o zplsobu zavedeni existujiciho programu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 | Dotknéte se polozky Ulohy a programy.

3 |Dotknéte se tladitka Soubor a potom Nacist program.
V pfipadé, ze jiz byl néjaky program zaveden, zobrazi se dialogové okno s varovanim.
- Dotykem tlacitka Ulozit nacteny program ulozte.

- Dotykem tlac¢itka Neukladat nacteny program zaviete bez jeho ulozZeni, tzn.
odstranite jej z paméti programu.
* Klepnutim na Cancel (Zrusit) opustite na¢teny program.

4 |Tento nastroj na vyhledavani soubori miizete pouzit k nalezeni souboru programu,
ktery chcete zavést (typ souboru pgf). Pak se dotknéte tlacitka OK.
Program se zavede a zobrazi se programovy kod.

=V @é :v::jl:r;tem (RSTEST4) ;1:) tfwmp&z:z} (Rychl ‘100%}! X
5 MyProgram1 v T_ROB1/MainModule/main
Ulohy a programy V‘ Moduly V‘ Rutiny V‘
5 PROC main () ‘ A
o
11 MoveL p20, v100, z1l5, toolO;
12 WaitDI DI1, 1;
13 Movel p30, v100, zl5, toolO;
14 WaitDI DI2, 1;
1s Movel. p40, v100, zl1l5, toolO;
16 Movel. p10, v100, zl1l5, toolO;
17 ENDPROC —
1s |ENDMODULE
::nrsi‘tjf:kci “ Upravit “ Odladit “ Upravit pozici i:;zet)race

. e
% B

en0400000699

Ulozeni programu
V této €asti najdete informace o zpuisobu uloZeni zavedeného programu na pevny
disk fadice.
Zavedeny program se automaticky uklada do paméti pro programy, ale ulozeni na
pevny disk fadice je dalsi bezpe€nostni opatieni.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se polozky Ulohy a programy.

Dotknéte se tlacitka Soubor a zvolte polozku Ulozit program jako....

W0 N

Pouzijte navrzeny nazev programu nebo dotykem tlaéitka ... vyvolejte softwarovou
klavesnici a zadejte novy nazev. Pak se dotknéte tlacitka OK.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.3.1 Prace s programy
Pokracovani

Pfejmenovani zavedeného programu
V této Casti najdete informace o zplsobu prejmenovani zavedeného programu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 | Dotknéte se polozky Ulohy a programy.

3 |Dotknéte se tlacitka Soubor a zvolte polozku Pfejmenovat program.
Zobrazi se softwarova klavesnice.

4 |Tuto softwarovou klavesnici pouzijte k zadani nového nazvu programu. Pak se
dotknéte tlacitka OK.

Odstranéni programu
V této ¢asti najdete informace o zpusobu odstranéni programu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Dotknéte se polozky Ulohy a programy.

3 |Klepnéte na File (Soubor) a zvolte Delete Program (Odstranit program).
Zobrazi se dialogové okno s zadosti o potvrzeni.

4 | Chcete-li polozky odstranit, klepnéte na OK. Chcete-li program ponechat beze zmény,
klepnéte na Cancel (Storno).
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5 Programovani a testovani

5.3.2 Prace s moduly

5.3.2 Prace s moduly

Piehled

V této ¢asti naleznete informace o zplsobu prace s programovymi moduly, tj.:

vytvofeni nového modulu
zavedeni existujiciho modulu
ulozeni modulu
pfejmenovani modulu
odstranéni modulu

Vytvoreni nového modulu
V této ¢asti najdete informace o zpulsobu vytvoreni nového modulu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se polozky Moduly.

Dotknéte se tlacitka Soubor a potom Novy modul.

— | : ! Ruéni Motory zap. 5 ¥
=V =y | MySystem (RSTEST4) Zast: (2 z 2) (Rychlost 100%) X

O Novy modul - MyPrograml v T_ROB1

Novy modul
Nazev: Modulel ABC...
Typ: Program ﬂ

OK Zrusit

B e
% D

en0400000688

Dotknéte se tlacitka ABC... a pouzijte softwarovou klavesnici k zadani nového nazvu
modulu. Poté dotykem tlaitka OK zavrete softwarovou klavesnici.

Vyberte typ modulu, ktery se ma vytvorit:
* Program

- Systém
Pak se dotknéte tlacitka OK.

Postup pozdéjsiho pfepnuti mezi témito typy naleznete v ¢asti Zmeéna typu modulu
na str 157.

Pokracovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.3.2 Prace s moduly
Pokracovani

Zavedeni existujiciho modulu
V této Casti najdete informace o zpusobu zavedeni existujiciho modulu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Dotknéte se polozky Moduly.

3 |Dotknéte se tladitka Soubor a potom Nacist modul.

E N @é :I:rcsrl:rlstem (RSTEST4) rzqa‘;tt:r:eznaop&z z 2) (Rychlost 11)0%}E ¥ x
Oteviit - D:/Robotics_TestAutomation/Testcomplete/ RobotStudio/Integration_RWC/ In...
|Soubory moduld (*.mod) ﬂ

Nazev / | Typ laidz4
o Arc Slozka

o MyPrograml SloZzka

= MyProgram2 Slozka

= RS SloZzka

Soubor:

r* N o OK Zrusit

. "
% QB

en0400000689

Vyhledani modulu, ktery se ma zavést. Informace najdete v ¢asti Pridzkumnik FlexPen-
dant na str 60. Zpusob definovani vychozi cesty naleznete ¢asti Nastaveni vychozich
cest na str 104.

4 |Dotykem tladitka OK potvrdite zavedeni vybraného modulu.
Dojde k zavedeni modulu.

UloZeni modulu
V této ¢asti najdete informace o zpusobu zavedeni modulu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Dotknéte se polozky Moduly a poté vyberte modul, ktery chcete zavést.

Pokrac¢ovani na dalsi strané

156 3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




5 Programovani a testovani

5.3.2 Prace s moduly

Pokracovani
Akce
3 |Dotknéte se tladitka Soubor a zvolte polozku Ulozit modul jako....
— Ruéni Motory zap. ¥
=V @é MySystem (RSTEST4) Zast (2 z 2) (Rychlost 100%&) X
I51_roB1
Moduly
Nazev / | Typ | Zmén&no 123323
BASE Systémovy modul
MainModule Programovy modul
user Systémovy modul
Novy modul...
Nacist modul...
UloZit modul jako...
Zménit deklarad...
Odstranit modul...
v . Zobrazit -
Soubor Obnovit jul Zpét
R e
%t D
en0400000690

4 |Dotknéte se navrzeného nazvu souboru a pomoci softwarové klavesnice zadejte nazev
modulu. Pak se dotknéte tlacitka OK.

5 |K nalezeni mista, do kterého chcete modul ulozit, pouzijte nastroj na vyhledavani
souboru. Informace najdete v ¢asti Prizkumnik FlexPendant na str 60. Vychozi
umisténi je na disku fadice, avSak jako vychozi mize byt nastaveno jiné umisténi, jak
je popsano v ¢asti Nastaveni vychozich cest na str 104.

Pak se dotknéte tlacitka OK.
Modul se ulozi.

Pfejmenovani modulu

V této ¢asti najdete informace o zplsobu prejmenovani modulu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se polozky Moduly.

Dotknéte se tladitka Soubor a potom Pfejmenovat modul....
Zobrazi se softwarova klavesnice.

Tuto softwarovou klavesnici pouzijte k zadani nazvu modulu. Pak se dotknéte tlacitka
OK.

Zména typu modulu

V této €asti je popsano, jak zménit typu modulu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se polozky Moduly a vyberte modul, ktery ma byt zménén.

Dotknéte se tlac¢itka Soubor a potom polozky Zména deklarace....

Pokracovani na dalsi strané
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5.3.2 Prace s moduly
Pokracovani

Akce

4 |Dotknéte se polozky Typ a vyberte typ modulu.

5 |Dotknéte se tlacitka OK.

Odstranéni modulu

V této ¢asti najdete informace o zplsobu odstranéni modulu z paméti. Pokud byl
modul ulozen na disk, nedojde k jeho vymazani z disku.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Dotknéte se polozky Moduly a poté vyberte modul, ktery chcete odstranit.

3 |Dotknéte se tladitka Soubor a potom Odstranit modul....
Zobrazi se dialogové okno.

4 |Dotykem tlac¢itka OK modul odstranite bez jeho uloZeni.
Chcete-li nejprve modul ulozit, dotknéte se tla¢itka Zrusit a modul nejdfive ulozte.
Zpusob ukladani modulu je podrobné popsan v ¢asti UloZeni modulu na str 156.
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5 Programovani a testovani

5.3.3 Prace s rutinami

5.3.3 Prace s rutinami

Piehled

V této ¢asti naleznete informace o zplisobu prace s programovymirutinami, tj.:

vytvofeni nové rutiny
vytvoreni kopie rutiny
zmeéna deklarace rutiny
odstranéni rutiny

Vytvoieni nové rutiny

V této ¢asti naleznete informace o zpusobu vytvoreni noveé rutiny, nastaveni
deklarace a pfidani této rutiny do modulu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se tlacitka Rutiny.

Dotknéte se tlacitka Soubor a potom Nova rutina.
Vytvofi se nova rutina, ktera se zobrazi s vychozimi hodnotami deklarace.

— Ruéni Motory zap. ¥
=V @% MySystem (RSTEST4) Zast: (2 z 2) (Rychlost 100%) x
D._EI Nova rutina - MyPrograml v T_ROB1/MainModule
Deklarace rutiny
Nazev: Routinel ABC...
Typ: Procedura h
Parametry: Zadnée II'
num

Modul: MainModule v
Lokalni deklarace: (& Ovladac odvolani: &
Chybovy ovladac: & Zpétny ovladac: &

Vysledek... 0K Zrusit

B e
% B

en0400000692

Dotknéte se tlacitka ABC... a pouzijte softwarovou klavesnici k zadani nového nazvu
rutiny. Pak se dotknéte tlaCitka OK.

Zvolte typ rutiny:
« Procedura: pouziva se pro normalni rutinu bez navratové hodnoty

e Funkce: pouziva se pro normalni rutinu s navratovou hodnotou
« Obsluha vyjimky: pouziva se pro rutinu obsluhy pferuseni

Potrebujete pouzit néjaké parametry?

Pokud ANO, dotknéte se tladitka ... a pokracujte podle postupu uvedeného v ¢asti
Definovani parametrd v rutiné na str 160.

Pokud NE, prejdéte k dalSimu kroku.

Pokracovani na dalsi strané
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5.3.3 Prace s rutinami
Pokracovani

Akce

7 |Vyberte modul, do kterého se ma rutina pfidat.

8 |Pokud ma byt rutina lokalni, dotykem zaskrtavaciho poli¢ka vyberte moznost Lokalni
deklarace.

Lokalni rutinu je mozno pouzit pouze ve vybraném modulu.

9 |Dotknéte se tlaéitka OK.

Definovani parametru v rutiné
V této ¢asti najdete informace o zplsobu definovani parametrt v rutiné.

Akce

1 |Chcete-li definovat parametry, v deklaraci rutiny se dotknéte tlacitka ....
Zobrazi se seznam definovanych parametru.

— @D Ruéni Motory zap. F ¥ X
L v 7y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2} (Rychlost 100%)

MNova rutina - MyPrograml v T_ROB1/MainModule

Parametry: Vlastnost: Hodnota: |

- Odstra -
Pfidat - 1) < 0K Zrusit

R, e
¥ B

en0400000693

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.3.3 Prace s rutinami
Pokracovani

Akce

2 |Pokud se nezobrazi zadné parametry, dotykem tlacitka Pridat... pfidejte novy parametr.
- Add optional parameter - pfida volitelny parametr

« Add optional mutual parameter - pfida parametr, ktery je vzajemné nepovinny
s jinym parametrem
Dalsi informace o parametrech rutin si prectéte v referencnich pfiruc¢kach jazyka RAPID.
— | : ! Ruéni Motory zap. ¥ ¥
=V ) | MySystem (RSTEST4) Zast; (2 z 2) (Rychlost 100%) X
Nova rutina - MyPrograml v T_ROB1/MainModule

Parametry: Vlastnost: Hodnota: |

Pridat parametr
PFidat nepovinny parametr

Pfidat nepovinny oboustranny parametr
Odstra

w
Pridat . 1 | 0K Zrusit

. e
% B

en0400000695

3 |Pomoci softwarové klavesnice zadejte novy parametr a dotknéte se tlacitka OK.
V seznamu bude zobrazen novy parametr.

Ruéni Mot . b
— Vv @O uéni otory zap. ; X
— Zast

(7 | MySystem (RSTEST4) (2 z 2) (Rychlost 100%)

MNova rutina - MyPrograml v T_ROB1/MainModule

Parametry: Vlastnost: | Hodnota: |

E Nazev: param0

Datovy typ: num

C. Arg.: 1
C. zm.: 0

PoZadované: True

ReZim: In
Rozmér: 0
Piidat — Odstrd ¢ il oK Zrusit

nit

B e
% D

en0400000696

4 | Dotykem vyberte parametr. Chcete-li upravit hodnotu, dotknéte se ji.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.3.3 Prace s rutinami

Pokracovani

Akce

Chcete-li se vratit k deklaraci rutiny, dotknéte se tlacitka OK.

Vytvoreni kopie rutiny
V této ¢asti najdete informace o zpusobu vytvoreni kopie rutiny.

Akce

-

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se tlacitka Rutiny.

Dotykem zvyraznéte pfislusnou rutinu.

A W (N

Dotknéte se tlacitka Soubor a potom Kopirovat rutinu.

Zobrazi se nova rutina. Nazev nové rutiny bude stejny jako nazev ptivodni rutiny, ale
bude doplnén o pfiponu Kopie.

Provedte potiebné zmény v deklaracich pro novou kopii rutiny. Pak se dotknéte tlacitka
OK.

Podrobnosti o postupu provedeni vSech deklaraci jsou uvedeny v €asti Vytvoreni nové
rutiny na str 159.

Zména deklarace rutiny

V této Casti najdete informace o zplisobu zmény deklarace rutiny.

Akce

-

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se tlacitka Rutiny.

Dotykem zvyraznéte prislusnou rutinu.

Dotknéte se tlacitka Soubor a potom Zmeénit deklaraci.

o~ WIN

Provedte vSechny potiebné zmény deklaraci hodnot pro pfisluSnou rutinu. Pak se
dotknéte tlacitka OK.

Popis platnych nastaveni deklarace je uveden v €asti Vytvoreni noveé rutiny na str 159.

Pfesunuti rutiny

V této ¢asti najdete informace o zpusobu pfesunuti rutiny do jiného modulu.

Akce

-—

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se tlacitka Rutiny.

Dotykem zvyraznéte pfislusnou rutinu.

Dotknéte se tlaCitka Soubor a potom tlac¢itka Pfesunout rutinu....

a |~ N

Vyberte ulohu a modul. Pak se dotknéte tlacitka OK.

Odstranéni rutiny

V této &asti najdete informace o zplisobu odstranéni rutiny z paméti.

Akce

1

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2

Dotknéte se tlacitka Rutiny.

3

Dotykem zvyraznéte pfislusnou rutinu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.3.3 Prace s rutinami

Pokracovani
Akce
4 |Dotknéte se tlacitka Soubor a potom tla¢itka Odstranit rutinu....
Zobrazi se dialogové okno.
5 |Dotykem tladitka:
» OK odstranite rutinu bez ulozeni zmén, které jste v ni provedli.
«  Zrusit akci zrusite bez odstranéni rutiny.
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5.3.4 Prace s instrukcemi

5.3.4 Prace s instrukcemi

Instrukce

Program jazyka RAPID sestava z instrukci. Instrukce muze naptiklad provést pohyb
robota, vydat V/V signal nebo zobrazit zpravu pro operatora.
K dispozici je velké mnozstvi instrukci. Jejich seznam je uveden v pfiruéce Technical
reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types. Zakladni

procedura pro pfidavani instrukci je vSak stejna.

Odvolat/Provést znovu

P¥i pravach programa v editoru programu lze vratit zpét nebo znovu provést az
tfi kroky. Tato funkce je k dispozici v nabidce Upravy.

Pridani instrukci

V této Casti najdete informace o zpusobu pfidavani instrukci.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotykem zvyraznéte instrukci, pod kterou chcete novou instrukci pfidat.

Zobrazi se kategorie instrukci.

Dotknéte se tlac¢itka PFridat instrukci.

en0400000697

— Ruéni Motory zap. E ¥
— v @% MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) x
D.EI MyPrograml v T_ROB1/MainModule/main
Ulohy a programy V‘ Moduly V‘ Rutiny v
E PROC main() A Common -
15 MoveL pl0, v1000, JO——
= ompa
11 Movel p20, v100, zI
. FOR IF
12 WaitDI DI1, 1;
e Movel p3 0 , v100 1 MoveAbs] MoveC
14 WaitDI DI2, 1; Hoved Movet
15 MoveL p40, v100, z]Procal Reset
16 MoveL pl0, v100, =z]RETURN Set
17 ENDPROC
ENDMODULE <-- Pfedchozi Dalsi -->
18
Pridat v L, - L, -~ . .. Skry
il:s‘l.tzjkci Upravit Odladit Upravit pozici de:{it)race
Fym )
D

K dispozici je velké mnozstvi instrukci rozdélenych do nékolika kategorii. Vychozi
kategorie je Bézné, kde jsou uvedeny nejc¢astéjsi instrukce.
Je mozné vytvorit tfi uzivatelsky pfizplisobené seznamy s vyuzitim systémovych pa-

Communication (Komunikace s uzivatelem). Systémové parametry jsou popsany v
pfiruéce Technical reference manual - System parameters.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.3.4 Prace s instrukcemi
Pokracovani

Akce

Dotykem polozky Bézné zobrazite seznam dostupnych kategorii.

K presunuti na dalSi/pfedchozi kategorii je rovnéz mozné dotknout se polozky Pied-
chozi/DalSi na konci seznamu instrukci.

Vyberte instrukci, kterou chcete pfidat.
Instrukce bude pfidana do kodu.

Uprava argumentt instrukci
V této ¢asti najdete informace o zpusobu Upravy argumentu instrukci.

Akce

Dotknéte se instrukce, kterou chcete upravit.

E v @é :l'::jl:r;tem (RSTEST4) :ft‘owmp&Zz 2) (Rychlost IDD%} ¥ X
19 MyProgram1 v T_ROB1/MainModule/main
Ulohy a programy v‘ Moduly v‘ Rutiny v‘
= | PROC main () 1L A
-
11 Movel. p20, v100, zl1l5, toolO;
12 WaitDI DI1, 1;
13 Movel p30, v100, zl15, toolO0;
14 WaitDI DI2, 1;
1s Movel. p40, v100, zl1l5, toolO;
16 MovelL pl0, v100, zl5, toolO;
17 ENDPROC —
18 “ENDMODULE _
:::‘tjf:kci - Upravit - Odladit - Upravit pozici izzit:race

en0400000699

Pokracovani na dalsi strané
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5.3.4 Prace s instrukcemi
Pokracovani

Akce

2 |Dotknéte se tladitka Uprava.

— @D Ruéni Motory zap. ¥ x
L v 7y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2} (Rychlost 100%)

Q.EI MyPrograml v T_ROB1/MainModule/ main

Ulohy a programy V‘ Moduly V‘ Rutiny v
s PROC main ( ) A Vyjmout Prejit na zacatek
14 MoveL Pl 0 r v1000 r Kopirovat PFejit na konec
t MoveL p20 & v100 r 2 VioZit ‘ VloZit nad
12 WaitDhI DI1, 1; - . :
Zménit vybrané... | | Odstranit
13 MoveL p30, v100|>: -
. ABC... Zrcadlit...
14 WaitDI DI2, 1;
Zménit na Move) || Zakomentovat
15 Movel p40, v100, z] -
e Movel plO ) v100 ) 21 Odvolat ‘ Provést znovu ‘
19 ENDPROC Vybrat rozsah | Vybrat 1 ‘
13 | ENDMODULE
Pridat = . ¥ e . . . Skry
il’:!‘:t?llkd Upravit Odladit Upravit pozici dez&t)race
DRt e
% @

en0400000701

3 |Dotknéte se polozky Zménit vybrané.

V zavislosti na typu instrukce spadaji argumenty do riiznych datovych typt. Pomoci
softwarové klavesnice zméiite fetézcové hodnoty nebo prejdéte k dalsim kroklim,
které se zabyvaji jinymi datovymi typy €i instrukcemi s nékolika argumenty.

— @D Ruéni Motory zap. E ¥ x
e v k) MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

13 zménit vybrané

Aktualni instrukce: Movel

Vybrat argument, ktery chcete zménit.

Argument Hodnota 133424
ToPoint plo

Speed v1000

Zone z50

Tool tool0

Nepovinny argument OK Zrusit

ROB_1

. %5

en0400000702

Pokracovani na dalsi strané
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5.3.4 Prace s instrukcemi

Pokracovani
Akce
Dotknéte se argumentu, ktery chcete zménit.
Zobrazi se nékolik moznosti.
— Rucni Motory zap. 3| ¥
=V @‘é MySystem (RSTEST4) Zasti (2 z 2) (Rychlost 100%) x

19 Zmanit vybrané

Aktualni argument: ToPoint

Vyberte hodnotu argumentu. Aktivni filtr:

MoveL j=240} ,v1000 , z50 , toolO;
Data Funkce
laz%z9

Novy *

P20 P30

P40 p50

PRE ErrPoint

rFs Fs
123... Vyraz... Upravit OK Zrusit
R 8
% D
en0400000703
Dotykem vyberte stavajici datovou instanci a pak dotykem tlac¢itka OK akci dokoncete,
nebo se dotknéte polozky Vyraz. .
Q Tip
Dvoji dotyk instrukce automaticky spusti pfikaz Zménit vybrané. Dvoji dotyk
argumentu instrukce automaticky spusti editor argumentu.

Kopirovani a vkladani instrukci €i argumentt

V této Casti najdete informace o zplsobu vkladani instrukci ¢i argumentu.

Akce

Dotykem vyberte argument nebo instrukci, které chcete kopirovat.

Postup pfi vybéru vice nez jednoho radku: Vyberte prvni fadek, dotknéte se tlacitka
Vybrat rozsah v nabidce Upravit a poté se dotknéte posledniho fadku.

Dotknéte se tla¢itka Upravit a potom polozky Kopirovat.

Umistéte kurzor na instrukci nad mistem, kam chcete vlozit instrukci nebo argument,
nebo se dotknéte argumentu ¢&i instrukce, které chcete zménit, a poté tlacitka Vlozit.

Vyjmuti instrukce

V této ¢asti najdete informace o zpusobu vyjimani instrukci.

Akce

Dotykem vyberte instrukci, kterou chcete vyjmout.

Postup pfi vybéru vice nez jednoho fadku: Vyberte prvni fadek, dotknéte se tlaitka
Vybrat rozsah v nabidce Upravit a poté se dotknéte posledniho radku.

Pokracovani na dalsi strané

3HAC050941-014 Revize: -

167
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



5 Programovani a testovani

5.3.4 Prace s instrukcemi
Pokracovani

Akce

2 |Dotknéte se tlacitka Upravit a potom polozky Vyjmout.

Zmeéna pohybového rezimu pohybové instrukce

V této ¢asti najdete informace o zplsobu zmény pohybového rezimu pohybové
instrukce.

Akce

1 |Dotykem vyberte pohybovou instrukci, kterou chcete zménit, a potom se dotknéte
nabidky Uprava.

2 |Dotknéte se polozky Zména na MovedJ nebo Zména na MovelL.
Zména se provede.

Zakomentovani fadku instrukci

Radky s instrukcemi mohou byt oznaéeny jako komenta, takze budou pii provadéni
programu preskoceny. Pfikaz zakomentovat/odkomentovat je k dispozici v nabidce
Upravy Editoru programu.
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5.3.5

5.3.5 Priklad: Pfidani pohybovych instrukci

Priklad: Pfidani pohybovych instrukci

Piehled

V tomto prikladu vytvofite jednoduchy program pro pohyb robota po étverci. Pro
dokonéeni tohoto programu potrebujete ¢tyfi pohybové instrukce.

A B

\ :

C

en0400000801

Prvni bod

Pohyb robota; Data rychlosti v50 = rychlost 50 mm/s

Zébna z50 = (50 mm)

Pridavani pohybovych instrukci
V této ¢asti najdete podrobné informace o zplsobu pridavani pohybovych instrukci.

Akce

Info

Ruéné prestavte robota do prvniho bodu.

Tip: Pro ruéni pfestavovani po €tverci pou-
zivejte pouze pohyb pakového ovladace
vlevo-vpravo/nahoru-dolu.

V editoru programu se dotknéte polozky
Vlozit instrukci.

Dotykem polozky Movel vlozite instrukci
Movel.

Opakujte pro dalsi ¢tyfi pozice ¢tverce.

Pro prvni a posledni instrukci. V instrukci
se dotknéte polozky z50, potom se
dotknéte tlacitka Upravit a nakonec pomoci
volby Zménit vybrané vyberte moznost Fi-
ne. Dotknéte se tlacitka OK.

Vysledek

Vas programovy kéd by mél vypadat pfiblizné takto:

Proc main()

MovelL *, v50, fine, toolO;
MovelL *, v50, z50, toolO;
MovelL *, v50, z50, toolO;
MovelL *, v50, z50, toolO;
MovelL *, v50, fine, toolO;

Pokracovani na dalsi strané
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5.3.5 Priklad: Pfridani pohybovych instrukci
Pokracovani

End Proc;
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5.3.6 Informace o ukazatelich pohybu a programu

5.3.6 Informace o ukazatelich pohybu a programu

Ukazatel programu

Ukazatel programu (neboli PP, program pointer) oznacuje instrukci, ktera bude
provedena po stisknuti nékterého z tla¢itek Start, Dopfedu a Dozadu na jednotce
FlexPendant.

Provadéni programu pokracuje od instrukce, na kterou ukazatel programu odkazuje.
Pokud v zastaveném programu presunete kurzor na jinou instrukci, ukazatel
programu lze také pfesunout na pozici kurzoru (nebo kurzor na pozici ukazatele
programu) a provadéni znovu spustit od této pozice.

Ukazatel programu se v oknech Editor program a Vyrobni okno zobrazuje jako
zluta Sipka vlevo od kédu programu.

Ukazatel pohybu

Ukazatel pohybu (ukazatel MP, motion pointer) oznacuje instrukci aktualné
provadénou robotem. Ukazatel pohybu obvykle zaostava za ukazatelem programu
o jednu nebo dvé instrukce, jelikoz systém vypocitava drahu robota v pfedstihu
pfed pohyby robota.

Ukazatel pohybu se v oknech Editor programu a Vyrobni okno zobrazuje jako
obrazek robota vlevo od kodu programu.

Kurzor

Kurzor mlze oznacovat celou instrukci nebo néktery z argumentu.
Kurzor se v okné Editor programu zobrazuje jako modré zvyraznéni kédu programu.

Editor programu

Prepnete-li z okna Editor programu do jiného zobrazeni a pak zpét, Editor
programu zobrazi stejnou ¢ast kodu, pokud nedoslo k posunuti ukazatele programu.
V takovém pfiipadé zobrazi Editor programu kéd na pozici ukazatele programu.

Stejnym zpusobem se chova i Vyrobni okno.

Souvisejici informace

Vyrobni okno na str 64.
Editor programu na str 67.
Krokovani instrukce po instrukci na str 216.

Spousteni programu na str 235.
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5.4.1 Zobrazeni dat v ur€itych ulohach, modulech nebo rutinach

5.4 Datové typy

5.4.1 Zobrazeni dat v uréitych ulohach, modulech nebo rutinach

Piehled

Vybérem urcitého rozsahu je mozné zobrazit pozadovany rozsah datovych typu.

Zobrazeni dat v uréitych ulohach, modulech nebo rutinach
Tato €ast podrobné popisuje postup zobrazeni datovych instanci v urcitych

modulech nebo rutinach.

Akce

V nabidce ABB klepnéte na Programova data.

Dotknéte se polozky Zména rozsahu.
Objevi se nasledujici obrazovka:

Motory zap.

@Q Ru&ni

A MySystem (RSTEST4)

=V

24 pata programu - PouZité datové typy

2| ¥
Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) x

Vyberte datovy tvp ze seznamu.

Rozsah: RAPID/T_ROB1

OK

RAPID/T_ROB1
clock

robtarget
Aktualni zpracovani:

Pouze vestavéna data:

@ Uloha: IT_ROBi
Modul: BASE
Rutina: I

pouze pfi pouitl rozsahu rutiny.

Pocitejte s tim, Ze data deklarovana v rutindch jsou uvedena

M H 4

-
-

en0400000661

ROB_1

Zvolte pozadovany rozsah vybérem polozky:

- Pouze vestavéna data: Zobrazi vSechny datové typy pouzité urcitym systémem
« Aktualni zpracovani: Zobrazi vSechny datové typy pouzité pfi aktualnim zpra-

covani

+ Uloha: Zobrazi véechny datové typy pouzité uréitou tlohou
» Modul: Zobrazi vSechny datové typy pouzité uréitym modulem
« Rutina: Zobrazi vSechny datové typy pouzité urcitou rutinou

Dotykem tlacitka OK svou volbu potvrdite.

Dvojim dotekem vyberete datovy typ a zobrazite jeho instance.
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5.4.2 Vytvoreni nové datové instance

Vytvoreni nové datové instance
V této ¢asti najdete informace o vytvofeni novych instanci datovych typu.

Akce

1 |V nabidce ABB klepnéte na Programova data.
Zobrazi se seznam v§ech dostupnych datovych typ.

2 |Dotknéte se typu datové instance, ktery se ma vytvofit, napf. bool, a potom polozky
Zobrazit data.
Zobrazi se seznam vsech instanci tohoto datového typu.

3 |Dotknéte se tla¢itka Novy.

— | : ! Ruéni Motory zap. 5 ¥
=V [y | MySystem (RSTEST4) Zast: (2 z 2) (Rychlost 100%) X

% Nova deklarace dat

Datovy typ: clock Aktualni dloha: T_ROB1
Nazev: dock? lIl
Rozsah: I Globalni v
Typ tloZists: I Promanna .
Uloha: [T_RoB1 v
Modul: IMainModuIe v
Rutina: I <Zé&dné> v
Rozmér: Im
0K Zrusit
ROB_1
Fan
S %5

en0400000663

4 |Nazev datové instance muzete definovat dotykem tlaéitka ... vpravo od polozky Na-
zev.Name

5 |Dotykem nabidky Rozsah nastavite pro tuto datovou instanci dostupnost. Zvolte:
» Globalni

» Lokalni
« Uloha

6 |Dotykem nabidky Typ ulozisté mizete vybrat typ paméti pouzité pro danou datovou
instanci. Zvolte:
« Trvaly, pokud je pfislusna datova instance trvala

- Proménny, pokud je datova instance variabilni
- Konstantni, pokud je datova instance konstantni

7 |Dotykem nabidky Modul mazete vybrat modul.

8 |Dotykem nabidky Rutina muzete vybrat rutinu.

Pokracovani na dalsi strané
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5.4.2 Vytvoreni nové datoveé instance

Pokracovani

Akce

Chcete-li vytvofit pole datovych instanci, dotknéte se nabidky Dimenze a zvolte pocet
dimenzi pole, 1-3.

. 1

- 2

- 3

« Zadna
Dale dotykem tlacitka ... muzete nastavit Velikost os pole.

10

Dotknéte se tlacitka OK.
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5.4.3 Uprava datovych instanci

Piehled

V této ¢asti je popsano, jak Ize zobrazovat datové instance v okné Data programu.
Také je zde podrobné vysvétleno, jak se provadi upravy, odstrafiovani, kopirovani,
a definovani datoveé instance nebo zmény jeji deklarace.

Informace o datovych typech t ool dat a, wobj dat a al oaddat a najdete také v
¢asti nastroji, na str 179, pracovnimi objekty, na str 196 nebo bfemeny, na str 205.

Zobrazeni datovych instanci

Tato ¢ast obsahuje postup zobrazeni dostupnych instanci urcitého datového typu.

Akce

1 |V nabidce ABB klepnéte na Programova data.

2 |Vyberte datovy typ, ktery chcete zobrazit, a potom stisknéte tlaCitko Zobrazit data.

3 |Vyberte datovou instanci, kterou chcete upravit, a potom stisknéte tladitko Upravit.

=V

@D Ruéni

Motory zap.

E¥

X

en0400000671

Y MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
24 pata typu: robtarget
Alkctivni filtr:
Vyberte data, ktera chcete upravit.
Rozsah: RAPID/T_ROB1 ‘ Zména rozs.
Nazev ‘ Hodnota ‘ Modul ‘ TEEoE
pl0 [[515,0,712],[0.70... MainModule Globalni
p20 IS Odstranit vModule Globalni
p30 [[515,0,/ Zmé&nit deklaraci }odule Globalni
p40 [[515,0,, Zménit hodnotu Hodule Globalni
p50 [[515,0,, Kopirovat Module Globalni
Definovat
Upravit pozici
Y a _ _—_— . Zobrazit
Novy... Upravit Obnovit Crrer
. : R{JB_}__\
= 2

4 |V zavislosti na pozadované akci se dotknéte jedné z nasledujicich polozek nabidky:
Dotykem tlacitka Odstranit datovou instanci odstranite.

Dotykem tlacitka Zménit deklaraci zménite deklaraci datové instance .
Chcete-li zménit hodnotu datové instance, vyberte polozku Zménit hodnotu.
Dotykem tlacitka Kopirovat datovou instanci zkopirujete.

Chcete-li definovat instanci, vyberte polozku Definovat (k dispozici pouze pro

t ool dat a, wobj dat a al oaddat a).

Chcete-li upravit pozici, vyberte polozku Upravit pozici (k dispozici pouze pro

robt arget aj oi nttarget).

Pokracujte podle postupu uvedeného v pfislusné ¢asti nize.

Pokracovani na dalsi strané
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5.4.3 Uprava datovych instanci

Pokracovani

Uprava hodnoty datové instance

V této Casti najdete informace o Upravach hodnot datovych instanci.

Akce Info

1 | Pfislusnou instanci oteviete dotykem tlagit-
ka Zménit hodnotu.

2 | Dotekem hodnoty oteviete klavesnici nebo | Postup pfi upravach hodnot zavisi na dato-
seznam moznosti. vém typu a moznych hodnotach, tzn. zda
se jedna napriklad o text, Cisla, preddefino-
vané hodnoty atd.

3 |Zadejte nebo vyberte novou hodnotu.

4 | Dotknéte se tlacitka OK.

ﬂ POZNAMKA

Pokud kdykoli za béhu programu zménite hodnotu trvalé proménné, v Editoru
programu bude stale uvedena pfedchozi hodnota, dokud program neskonci.

Naproti tomu v pohledu Data programu jsou vzdy zobrazeny aktualni hodnoty
trvalych proménnych. DalSi informace najdete v ¢asti Persistent declaration v

pfiru¢ce Technical reference manual - RAPID overview.

Odstranéni datové instance

Tato ¢ast popisuje postup odstranovani datovych instanci.

H POZNAMKA

Datova fada muze byt typu nastroj, pracovni objekt, uzite¢né zatizeni a podobné.

Akce

1 |Dotknéte se polozky Odstranit v nabidce pro datovou instanci, kterou chcete odstranit,
podle popisu uvedeného v €asti Zobrazeni datovych instanci na str 175.
Zobrazi se dialogové okno.

2 |Dotknéte se tlacitka Ano, jestlize jste si jisti, Ze se ma datova instance odstranit.

@ UPOZORNENI

Odstranény nastroj, pracovni objekt nebo bfemen nelze obnovit a vSechna
souvisejici data budou ztracena. V pfipadé, Zze se na dany nastroj, pracovni objekt
nebo bfemeno vztahuje néjaky odkaz v libovolném programu, tento program
nemuze byt spustén beze zmén.

Jestlize odstranite nastroj, nemuzete pokracovat v provadéni programu od
aktualni pozice.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.4.3 Uprava datovych instanci
Pokracovani

Zmeéna deklarace datové instance
Tato ¢ast popisuje, jak zménit deklaraci datové instance.

Akce

1 | Dotknéte se polozky Zména deklarace v nabidce pro datovou instanci, jejiz deklaraci
chcete zménit, podle popisu uvedeného v ¢asti Zobrazeni datovych instanci na str175.

=V @é :I:i:item (RSTEST4) ::.t:;r:::op&zz 2) (Rychlost 100%}! X
£5 Nova deklarace dat

Datovy typ: clock Aktualni uloha: T_ROB1
Nazev: clock2 lzl
Rozsah: I Globalni ﬂ
Typ uloZisté: I Proménna .
Uloha: IT_ROBI hd
Modul: I MainModule ﬂ
Rutina: | <Z4dné> ﬂ
Rozmér: I <7adnés ﬂ

0K Zrusit
T R{]B_}_\
= ]

en0400000672

2 |Vyberte hodnoty, které se maji pro danou datovou instanci zménit:
- Nazev: Dotykem tlacitka ... vyvolate softwarovou klavesnici, pomoci které ma-
Zete zménit nazev.

« Rozsah

« Typ ulozisté
*  Modul

« Rutina

Kopirovani datové instance
Tato ¢ast popisuje, jak okopirovat datovou instanci.

Akce

1 | Dotknéte se polozky Kopirovat v nabidce pro datovou instanci, kterou chcete kopirovat,
podle popisu uvedeného v €asti Zobrazeni datovych instanci na str 175.
Vytvofi se kopie datoveé instance.

Kopie ma stejné hodnoty jako plivodni datova instance, ale jméno je jedine¢né.

Definovani datové instance
Postup pfi definovani ramce nastroje nebo ramce pracovniho objektu je popsan v
¢astech Definovani ramce nastroju na str 184 a Definovani souradnicového systému
pracovniho objektu na str 198.

Pokracovani na dalsi strané
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5.4.3 Uprava datovych instanci
Pokracovani

Uprava pozice datové instance
Funkci Upravit pozici Ize pouzit pouze pro instance datovych typlir obt ar get a
j oi nttar get . Pfi této operaci se pouzije momentalné aktivni pracovni objekt a
nastroj.
Dals$i informace o Upravach pozic najdete v &asti Upravy a vyladovani pozic na
str 258.

ﬂ POZNAMKA

Pii upravovani pozic v okné Data programu se ujistéte, ze je vybrany spravny
pracovni objekt a nastroj. Systém tyto polozky automaticky nekontroluje.
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5.5 nastroji,

5.5.1 Co je nastroj?

Nastroj
Nastroj je objekt, ktery Ize pfimo €i nepfimo pfipevnit na oto¢ny disk robota nebo
umistit na pevnou pozici v pracovnim rozsahu robota.
Upinaci pripravky se za nastroje nepovazuiji.
Pro vSechny nastroje je tfeba definovat bod TCP (Tool Center Point - stfredovy bod
nastroje).
Kazdy nastroj, ktery ma byt pouzit v kombinaci s robotem, musi projit méfenim a
jeho data musi byt ulozena, aby bylo mozné dosahnout pfesného polohovani
stfedového bodu nastroje.

Obrazek

en0400000803

Strana nastroje

B Strana robota
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5.5.2 Co je stfedovy bod nastroje?

Obrazek

Popis

Posuvny bod TCP

Stacionarni bod TCP

Jak ukazuje obrazek, stfedovy bod nastroje (TCP) je bod, podle kterého se definuje
orientace nastroje nebo zapésti manipulatoru.

—_—

xx0300000604

Stifedovy bod nastroje (TCP) je bod, viéi kterému se definuji vSechny pozice robota.
Bod TCP se obvykle definuje relativné vzhledem k poloze na otoéném disku
manipulatoru.

Bod TCP je ru¢né pfestavovan nebo pfesouvan na naprogramovanou cilovou
pozici. Bod stfedu nastroje rovnéz tvofi pocatek soufadnicového systému nastroje.

Systém robota muze pracovat s mnoha definicemi bodu TCP, aktivni vS§ak smi byt
vzdy pouze jedna z nich.

Existuji dva zakladni typy bodd TCP: pohyblivé a stacionarni.

Naprosta vétsina aplikaci pracuje s pohyblivym bodem TCP, tj. s bodem TCP, ktery
se pohybuje v prostoru spole¢né s manipulatorem.

Typicky pohyblivy bod TCP Ize definovat ve vztahu napf. k hrotu pistole pro
obloukové svarovani, ke stfedu pistole pro bodové svafovani nebo k zakonéeni
tridiciho nastroje.

U nékterych aplikaci se pouziva stacionarni bod TCP, napf¥. pfi pouziti pevné
umisténé svarovaci pistole. V takovych pfipadech muize byt bod TCP definovan
relativné vzhledem ke stacionarnimu zafizeni, a nikoli vi¢i pohyblivému
manipulatoru.
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5.5.3 Vytvoreni nastroje

Co se stane pfi vytvoieni nastroje?

Kdyz vytvofite novy nastroj, vznikne proménna datového typu t ool dat a. Nazev
proménné bude stejny jako nazev nastroje. DalSi informace o datovych typech
najdete v pfiru¢ce Technical reference manual - RAPID Instructions, Functions
and Data types.

Novy nastroj ma vychozi hodnoty pro hmotnost, ramec, orientaci atd., které je pred
pouzitim nastroje nutno definovat.

Jak vytvorit nastroj

Stfedovy bod vychoziho nastroje (tool0) je uprostied montazni pfiruby robota a
ma stejnou orientaci jako zakladna robota.

Vytvorenim nového nastroje definujete dalSi stfedovy bod nastroje. DalSi informace
o nastrojich a stredovych bodech nastroju najdete v ¢astech Co je ndstroj? na
str 179 a Co je stfedovy bod nastroje? na str 180.

en0400000779

‘A ‘StFedovy bod nastroje (TCP) pro nastroj tool0

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni prestaveni.

2 |Dotykem polozky Nastroj zobrazte seznam dostupnych nastroja.

Pokracovani na dalsi strané
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Pokracovani

en0300000544

Akce
3 |Dotykem polozky Novy vytvofite novy nastroj.
— Ruéni Motory zap. k3
— v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%) X
‘% Nova deklarace dat
Datovy typ: tooldata Aktualnivloha: T_ROB1
Nazev: tool? III
Rozsah: I Uloha w
Typ uloZisté&: ITrvaIé v
Uloha: |T_RoB1 v
Modul: I MainModule v
Rutina: Izéédqé} .
Rozmér: Im e
Pocatecni .
hodnota 0K Zrusit
)
)

Pro kazdé pole zadejte pfislusné hodnoty - viz tabulka nize.

4 | Dotknéte se tlacitka OK.

Nastaveni deklarace nastroju

Chcete-li zménit... pak...

Doporuceni

klepnéte na tlacitko ... vedle
Name (Jméno, nazev)

nazev nastroje

Nazvy nastrojua se vytvareji
automaticky t ool ajsou dopl-
nény pribéznym cislem, napfi-
klad t ool 10 nebo t ool 21.
Doporucuje se tyto nazvy
zménit, aby byly popisnéjsi,
napfriklad na ,pistole”, ,una-

Sec¢“ nebo ,,svarecka®“.

ﬂ POZNAMKA

Pokud zménite nazev nastro-
je, na ktery existuji odkazy v
nékterém programu, musite
zmeénit rovnéz vSechny
vyskyty tohoto nastroje v
programu.

némz ma byt tento nastroj
deklarovan

rozsah z nabidky vyberte pozadova- | Nastroje by meély byt vzdy
ny rozsah globalni, aby byly k dispozici
pro vSechny moduly v progra-
mu.
typ ulozisté . Proménné nastroji musi byt
vzdy trvalé.
modul z nabidky vyberte modul, v

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.5.3 Vytvoreni nastroje

Pokracovani

Chcete-li zménit... pak...

Doporuceni

velikost osy datového pole |klepnéte na tladitko ... vedle

Dimension (Velikost)
ﬂ POZNAMKA

na str 226.

Vytvofeny nastroj nelze pouzivat, dokud nejsou definovana data nastroje
(soufadnice TCP, orientace, hmotnost atd.). Podrobny navod najdete v ¢astech
Uprava dat ndstroje na str 189 a Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze

3HAC050941-014 Revize: -
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5.5.4 Definovani ramce nastroju

Pripravy
P¥i definovani ramce nastrojli je nejprve zapotrebi referenéni bod ve svétovém
souradnicovém systému. Pokud potiebujete nastavit orientaci stfedového bodu
nastroje, je rovnéz nutné pfipojit prodlouzeni k nastroji.
Takeé je nutno se rozhodnout, jakou metodu chcete k definovani ramce nastroje
pouzit.

Dostupné metody
Ramec nastroje Ize definovat tfemi riiznymi metodami. VSechny tfi metody vyzaduiji,
abyste definovali pravouhlé souradnice stfedového bodu nastroje. Metody se lisi
ve zpusobu definovani orientace.

Pokud chcete... ...pak vyberte

nastavit orientaci stejné jako orientaci TCP (vychozi orient.)
pfiruby robota

nastavit orientaci v ose Z TCP&Z

nastavit orientaci v osach X a Z TCP&Z X

Jak vybrat pozadovanou metodu
Tento postup popisuje zpusob vybéru metody, kterou chcete pouzit k definovani
ramce nastroju.

Akce

-

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni pfestaveni.

Dotykem polozky Nastroj zobrazte seznam dostupnych nastroju.

Vyberte nastroj, ktery chcete definovat.

A WD

V nabidce Upravy se dotknéte polozky Definovat.

Pokracovani na dalsi strané
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5.5.4 Definovani ramce nastrojl
Pokracovani

Akce

V dialogovém okné, které se objevi, vyberte pozadovanou metodu.

— @Q Ruéni Motory zap. ¥ x
L] \/ = | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%%)

4 pata programu - tooldata - Definovat

Definice ramce nastrojd
Nastroj: tooll

Vyberte metodu, upravte pozice a klepnéte na tlatitko OK.

Metoda: |TCP (vychozi orientace) ﬂ Pocet bodii: m
Bod ‘ Stav laid4z4
Bod 1 =
Bod 2 >
Bod 3 S
Bod 4 S

Pozice - Upravit pozici OK Irusit
ROB_1
& St %5

en0600003147

Vyberte pozadovany pocet pristupovych bodu. Obvykle staéi 4 body. Pokud zvolite
vice bodu, abyste dosahli presnéjsiho vysledku, méli byste je vSechny definovat stejné
peclivé.

DalSi informace, jak ziskat pozice a nadefinovat ramec nastrojli, najdete v ¢asti Jak
postupovat pri definovani ramce nastroju na str 186.

Pokracovani na dalsi strané
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5.5.4 Definovani ramce nastrojl

Pokracovani

Jak postupovat pfi definovani ramce nastroja

en0400000906

Tato €ast uvadi postup definovani stfedového bodu nastroje v pravouhlém
souradnicovém systému.

Akce

Info

Provedte ruéni prestavovani robota do
pfislusné pozice A pro prvni pfistupovy
bod.

Postupujte po malych krocich, abyste hrot
nastroje presné umistili co nejblize k refe-
renénimu bodu.

Dotykem polozky Upravit pozici definujte
pfislusny bod.

Opakujte kroky 1 a 2 pro kazdy bod pfibli-
Zeni, ktery je treba definovat, pozice B, C
aD.

Nejlepsich vysledk( dosahnete, kdyz robot
pokazdé prestavite z pevného svétového
bodu. Pouha zména orientace nastroje
neprinese tak dobry vysledek.

Pokud pouzivate metodu TCP & Z nebo
TCP & Z, X, je nutno definovat takeé orien-
taci.

Postupujte podle pokynu v éasti Jak defi-
novat body prodlouzeni na str 187.

Pokud z néjakého davodu chcete zopako-
vat postup kalibrace popsany v krocich 1
az 4, dotknéte se polozky Pozice a potom
polozky Resetovat vse.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.5.4 Definovani ramce nastrojl
Pokracovani

Akce Info

6 |Jakmile jsou vSechny body definovany,
muzete je ulozit do souboru, coz vam
umozni je pozdéji znovu pouzit. V nabidce
Pozice se dotknéte pfikazu Ulozit.

7 |Dotknéte se tlacitka OK. Zobrazi se dialo-|Dalsi informace najdete v ¢asti Je vypoci-
gové okno Vysledek vypoétu s vyzvou, |[tany vysledek dost dobry? na str 187
abyste vysledek pfed zapsanim do radice
zamitli, nebo potvrdili.

Jak definovat body prodlouzeni
Tento postup popisuje zplsob definovani orientace ramce nastroja uréenim sméru
osy Z a/nebo X. To je nutné jen v pfipadé, Ze orientace nastroje ma byt odliSna od
orientace zakladny robota. Soufadnicovy systém nastroje ve vychozim nastaveni
odpovida soufadnicovému systému nastroje tool0, jak je to znazornéno na ilustraci
v ¢asti Méreni stfredového bodu nastroje na str 190.

Akce

1 | Aniz byste ménili orientaci nastroje, ruéné prestavte robota tak, aby se referenéni
svétovy bod stal bodem na pozadované kladné ose soufadnicového systému otacivého
nastroje.

2 |Dotykem polozky Upravit pozici definujte pfislusny bod.

3 |Opakujte kroky 1 a 2 pro druhou osu, pokud ma byt tato osa také definovana.

Je vypocitany vysledek dost dobry?
V dialogovém okné Vysledek vypo¢tu se zobrazi vypoéteny vysledek definice
ramce nastroje. Nezli se tento vysledek projevi v fadi¢i, musite jej potvrdit. Nebo
muzete definovani ramce zopakovat, abyste dosahli lepsiho vysledku. Vysledek
Chyba stfedni hodnoty predstavuje primérnou vzdalenost pristupovych bodu od
stredového bodu nastroje (TCP). Chyba maximalni hodnoty predstavuje maximalni
chybu v ramci vSech pfistupovych bodd.
Je obtizné presné urcit, jaky vysledek je pfijatelny. Zavisi to na pouzitém nastroji,
typu robota atd. Obvykle se primérna chyba nékolika desetin milimetri povazuje
za dobry vysledek. Pokud jste pfi urovani pozic postupovali dostate¢né peclivé,
vysledek bude v poradku.
Jelikoz robot slouzi i jako méfici zafizeni, zavisi vysledek také na tom, v jakém
misté pracovni oblasti robota se nastaveni pozic provadélo. Pri definovani pozic
v rliznych ¢éastech pracovni oblasti mize dochazet k odchylkam od skute¢ného
TCP az o nékolik milimetra (u velkych robott). Opakovatelnost naslednych kalibraci
polohy TCP se tudiz zvysi, pokud je budeme provadét co nejblize predchozim
mistim kalibrace. Uvédomte si, Ze vysledkem je optimalni poloha TCP pro robota
v dané pracovni oblasti, pfic¢emz se berou v uvahu pfipadné odchylky robota v
pouzité konfiguraci.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.5.4 Definovani ramce nastrojl
Pokracovani

Q Tip

Bézné Ize zkontrolovat spravnost definovani ramce nastroji pomoci testu
preorientovani po dokonceni procesu definovani. Vyberte rezim zmény orientace
pohybu a soufadnicovy systém nastroje a robota ru¢né prenastavte. Ujistéte se,
Ze hrot nastroje zlstava pfi pohybu robota velmi blizko k vybranému referenénimu
bodu.
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5.5.5 Uprava dat nastroje

Data nastroje
Pouzijte nastaveni hodnoty pro nastaveni pozice stfedového bodu nastroje a jeho
To lze proveést také automaticky pomoci servisni rutiny Loadldentify. Viz ¢asti
Spousténi servisni rutiny na str219 nebo Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci
z4tézZe na str 226.

Zobrazeni dat nastroje
Tato ¢ast obsahuje postup zobrazeni dat nastroje.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni prestaveni.

2 |Dotykem polozky Nastroj zobrazte seznam dostupnych nastroju.

3 |Dotknéte se nastroje, ktery chcete upravit, a potom tla¢itka Upravit.
Zobrazi se nabidka.
* Zménit deklaraci

* Zménit hodnotu
* Odstranit
« Definovat

4 |V nabidce se dotknéte polozky Zménit hodnotu.
Zobrazi se data, ktera definuji pfislusny nastroj. Zeleny text udava, ze danou hodnotu
Ize zménit.

5 |Se zménou dat postupujte podle nasledujiciho popisu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.5.5 Uprava dat nastroje
Pokracovani

Méreni sttedového bodu nastroje
Nejjednodussi zpusob definovani stfredového bodu nastroje (TCP) je obvykle pouziti
prfeddefinované metody popsané v ¢asti Definovani ramce ndstroju na str 184. P¥i
pouziti této metody neni nutné zadavat zadné hodnoty ramce, protoze tyto hodnoty
jsou uréeny metodou.

Pokud ji mate zméreny hodnoty pro nastroj nebo je z néjakého dlvodu chcete
meéfit ruéné, Ize tyto hodnoty zadat do dat nastroje.

en0400000881

Osa X pro nastroj tool0

Osa Y pro nastroj tool0

Osa Z pro nastroj tool0

Osa X pro nastroj, ktery chcete definovat

Osa Y pro nastroj, ktery chcete definovat

N[ <|X|N | <|X

Osa Z pro nastroj, ktery chcete definovat

Akce

1 |Zmérte vzdalenost od stiedu montazni priruby robota ke stfedovému bodu nastroje
podél osy X nastroje tool0.

2 |Zmérte vzdalenost od stfedu montazni pfiruby robota ke sttedovému bodu nastroje
podél osy Y nastroje toolO0.

3 |Zmérte vzdalenost od stfedu montazni priruby robota ke stredovému bodu nastroje
podél osy Z nastroje tool0.

Uprava definice nastroje

Akce Instance Jednotka
1 |Zadejte pravouhlé souradnice pozice stfedové- |t f rane. t r ans. x [mm]
ho bodu nastroje. tframe.trans.y
tfrane.trans. z

Pokracovani na dalsi strané
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5.5.5 Uprava dat nastroje

Pokracovani
Akce Instance Jednotka
2 |V pfipadé potfeby zadejte orientaci ramce na-|t frane. rot. ql Zadna
stroje. tframe.rot.q2
tfrane.rot.q3
tframe.rot. g4
3 |Zadejte hmotnost nastroje. tl oad. mass [kal
4 |V prfipadé potieby zadejte tézisté nastroje. t1 oad. cog. x [mm]
tl oad. cog.y
tl oad. cog. z
5 |V pfipadé potreby zadejte orientaci momentové |t | oad. aom q1 Zadna
osy tl oad. aom g2
tl oad. aom g3
tl oad. aom q4
6 |V pfipadé potfeby zadejte moment setrvacnosti|t | oad. i x [kgm 2]
nastroje. tload.iy
tload.iz
7 |Dotykem tladitka OK potvrdite pouziti novych
hodnot, dotykem tlacitka Zrusit ponechate
definici nezménénou.
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5.5.6 Uprava deklarace nastroje

5.5.6 Uprava deklarace nastroje

Deklarace nastroje
Deklarace se pouzivaji pro zménu zplsobu, jakym je mozné pouzivat proménnou
nastroje v modulech programu.

Zobrazeni deklarace nastroje

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni prestaveni.

2 |Dotykem polozky Nastroj zobrazite seznam dostupnych nastroju.

3 |Dotknéte se nastroje, ktery chcete upravit, a potom tla¢itka Upravit.
Zobrazi se nabidka.

» Zmeénit deklaraci
« Zmeénit hodnotu
« Odstranit

« Definovat

4 |V nabidce se dotknéte polozky Zmeénit deklaraci.
Zobrazi se deklarace nastroje.

5 |Upravte deklaraci nastroje podle postupu v €asti Vytvoreni nastroje na str 181.

ﬂ POZNAMKA

Pokud zménite nazev nastroje, na ktery existuji odkazy v nékterém programu,
musite zménit rovnéz vSechny vyskyty tohoto nastroje v programu.
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5.5.7 Odstranéni nastroje

5.5.7 Odstranéni nastroje

Odstranéni nastroje
Vice informaci o vymazani nastroje najdete ve Odstranéni datové instance na
str176.
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5.5.8 Nastaveni pro stacionarni nastroje

Stacionarni nastroje
Stacionarni nastroje se pouzivaji napriklad v aplikacich, které vyuzivaji velké stroje,
napfiklad frézy, lisy a fezaci stroje. Stacionarni nastroje je mozno pouzit k provedeni
libovolné operace, kterou by bylo obtizné nebo nevhodné provést s nastrojem na
robotovi.

Pomoci stacionarnich nastroju robot drzi pracovni objekt.

Nastaveni nastroje jako stacionarniho
Tato ¢ast uvadi popis, jak ucinit z nastroje stacionarni nastroj.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni pfestaveni.

2 |Dotykem polozky Nastroj zobrazte seznam dostupnych nastroju.

3 |Dotknéte se nastroje, ktery chcete upravit, a potom tlacitka Upravit.
Zobrazi se nabidka.

4 |V nabidce se dotknéte polozky Zménit hodnotu.
Zobrazi se data, ktera definuji prislusny nastroj.

5 |Dotknéte se instance r obhol d.

6 |Dotykem tladitka FALSE ucinite z tohoto nastroje stacionarni nastroj.

7 |Dotykem tlacitka OK potvrdite pouziti nového nastaveni, tlacitkem Zrusit ponechate
nastroj nezménény.

Nastaveni robota pro uchyceni pracovniho objektu
Tato ¢ast uvadi popis, jak nastavit robota pro uchyceni pracovniho objektu.

Akce

1 |Dotykem polozky Pracovni objekt v okné Ruéni prestavovani zobrazite seznam do-
stupnych pracovnich objektu.

2 |Dotknéte se pracovniho objektu, ktery chcete upravit, a potom tladitka Upravit.
Zobrazi se nabidka.

3 |V nabidce se dotknéte polozky Zménit hodnotu.
Zobrazi se data, ktera definuji pfislusny pracovni objekt.

4 |Dotknéte se instance r obhol d.

5 |Dotykem polozky TRUE vyznacite, ze pfisluSny pracovni objekt je uchycen robotem.

6 |Dotykem tlacitka OK potvrdite pouziti nového nastaveni, tladitkem Zrusit ponechate
pracovni objekt nezménény.

Rozdily v odkazovani v jednotlivych soufadnicovych systémech
Tato ¢ast popisuje rozdily v odkazovani v jednotlivych soufadnicovych systémech.

Polozka... ...normalné odkazuje na... |...ale nyni odkazuje na...

souradnicovy systém pracov- | soufadnicovy systém uzivate- | souradnicovy systém uzivate-
niho objektu le le (zadna zména)

soufadnicovy systém uzivate- | svétovy soufadnicovy systém |pfirubu robota
le

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.5.8 Nastaveni pro stacionarni nastroje
Pokracovani

Polozka... .

..normalné odkazuje na...

...ale nyni odkazuje na...

souradnicovy systém nastroje | pfirubu robota

svétovy souradnicovy systém

Nastaveni soufadnicového systému nastroje

Pro nastaveni stacionarniho soufadnicového systému nastroje se pouziva stejna
metoda méreni jako u nastroji nasazenych na robotovi.

Svétovy referencni bod musi byt v tomto pfipadé pfipojen k robotovi. Nastroj s
mérenim referen¢niho bodu se definuje a pouziva tehdy, kdyz vytvafite pfistupové
body. Kdyz je potieba nastavit orientaci, je nutné ke stacionarnimu nastroji také

pfipojit prodlouzeni.

Pri vypoctu soufadnicového systému stacionarniho nastroje by se méla zadat

definice nastroje referenéniho bodu ruéné, minimalizuje se tim pocet chyb.

Definici stacionarniho nastroje je mozné zadat ruc¢né.

6\@7)‘\

en0400000990

i
0
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5.6.1 Co je pracovni objekt?

5.6 pracovnimi objekty,

5.6.1 Co je pracovni objekt?

Obrazek

en0400000819

Popis
Pracovni objekt je soufadnicovy systém, k némuz jsou pfipojeny specifické
vlastnosti. Pouziva se zejména k zjednoduseni programovani pfi pravach programu
s ohledem na posunuti u uréitych uloh, zpracovani objektt apod.

Souradnicovy systém pracovniho objektu musi byt definovan ve dvou ramcich, v
uzivatelském ramci (vztazeném ke svétovému ramci) a v ramci objektu (vztazeném
k uzivatelskému ramci).

Vytvareni pracovnich objektli muze ¢asto zjednodusit pohyb robota nad povrchem
objektll. V nékterych pripadech muze byt vytvoreno vice riiznych pracovnich objekttl
a je tfeba zvolit pracovni objekt, ktery chcete pouzit pfi pohybu robota.

Pri praci s upinaci jsou dulezitou pomiickou bfemena. Aby bylo mozné objekt
umisfovat a manipulovat s nim co nejpresnéji, je treba pocitat s jeho hmotnosti.
Také v tomto pfipadé je tfeba zvolit bremeno, které chcete pouzit pfi posuvu.
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5.6.2 Vytvoreni pracovniho objektu

5.6.2 Vytvoreni pracovniho objektu

Co se stane pfi vytvofeni pracovniho objektu?
Vytvofi se proménna typu wobj dat a. Nazev proménné pfevezme nazev pracovniho
objektu. Dalsi informace o datovych typech najdete v pfiru€ce Technical reference
manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

Dalsi podrobnosti najdete v €asti Co je pracovni objekt? na str 196.

Vytvoieni pracovniho objektu
Soufadnicovy systém pracovniho objektu véetné orientace je nyni shodny se
svétovym souradnicovym systémem. Chcete-li definovat soufadnicovy systém
pracovniho objektu véetné orientace do pozice svétového souradnicového systému,
postupuijte podle éasti Uprava deklarace pracovniho objektu na str 203.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni piestaveni.

Dotykem polozky Pracovni objekt zobrazite seznam dostupnych pracovnich objekta.

Dotykem polozky Novy... vytvofite novy pracovni objekt.

O DND

Dotknéte se tlacitka OK.

Nastaveni deklarace pracovniho objektu

Chcete-li zménit... pak... Doporuceni

nazev pracovniho objektu | dotknéte se tladitka ... vedle |Nazvy pracovnich objektu se
néj vytvareji automaticky wobj a
jsou doplnény prabéznym
¢islem, napfiklad wobj 10 ne-
bo wobj 27.

Tyto nazvy je vhodné zménit
na srozumiteln&jsi nazvy.
Pokud zménite nazev pracov-
niho objektu, na ktery existuji
odkazy v nékterém programu,
musite zménit rovnéz vSech-
ny vyskyty tohoto pracovniho
objektu v programu.

rozsah z nabidky zvolte rozsah podle | Pracovni objekty by mély byt
svého vybéru vzdy globalni, aby byly k dis-
pozici pro vSechny moduly v
programu.
typ ulozisté - Proménné pracovnich objektl

musi byt vzdy trvalé.

modul z nabidky vyberte modul, v
némz ma byt tento pracovni
objekt deklarovan
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5.6.3 Definovani soufadnicového systému pracovniho objektu

5.6.3 Definovani souradnicového systému pracovniho objektu

Prehled

Definovani pracovniho objektu znamena ukazani na jeho umisténi pomoci robota.
To Ize provést definovanim tfi pozic: dvou na ose x a jedné na ose y.

Pri definovani pracovniho objektu muiizete vyuzit uzivatelského ramce nebo ramce
objektu, pripadné obou. Zvoleny uzivatelsky ramec a ramec objektu se obvykle

shoduiji. Neni-li tomu tak, ramec objektu je vzhledem k uzivatelskému ramci
prelozen.

Jak vybrat pozadovanou metodu

Tento postup popisuje zplisob vybéru metody pro definovani uzivatelského ramce
nebo ramce objektu, pfipadné obou. To funguje pouze pro pracovni objekty
vytvorené uzivatelem, nikoli pro vychozi pracovni objekt, wobj0. Definovani
pracovniho objektu Ize rovnéz provést v okné Data programu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni pfestaveni.

Dotykem polozky Pracovni objekt zobrazte seznam dostupnych pracovnich objektt.

Dotknéte se pracovniho objektu, ktery chcete definovat, a potom se dotknéte tla¢itka
Upravit.

Pracovni objekt odstranite dotykem polozky Definovat....

Zvolte metodu z nabidky UZivatelska metoda nebo Metoda objektu. Dalsi informace
najdete v ¢asti Jak definovat uzivatelsky ramec na str 199 a Jak definovat ramec objektu
na str200

E v @Q Ruéni Motory zap. E 5 x

[ MySystem (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

23 pata programu - wobjdata - Definovat

Definice ramce pracovniho objektu
Pracovni objekt: wobjl Akt. nastroj: tool0

Vyberte metodu pro kaZzdy ramec, upravte pozice a klepnéte na tlacitko OK.

UZiv.metoda | Beze mény ﬂ Metoda obj.: Beze zmény ﬂ

Bod |Stav

Pozice Upravit pozid 0K Zrusit

g -
V., &

en0400000893

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.6.3 Definovani soufadnicového systému pracovniho objektu
Pokracovani

Jak definovat uzivatelsky ramec
Tato ¢ast obsahuje postup definovani uzivatelského ramce.

en0400000887

Osa x prochazi body X1-X2, osa y prochazi body Y1.

Akce Info

1 |V rozbalovaci nabidce Uzivatelska metoda
se dotknéte polozky 3 body.

2 |Stisknéte aktivacni zafizeni a prestavte | Presnéjsi definici ziskate, pokud pouzijete
robota do prvniho (X1, X2 nebo Y1) bodu, |velkou vzdalenost mezi body X1 a X2.
ktery chcete definovat.

3 |Vyberte bod ze seznamu.

4 |Dotykem polozky Upravit pozici definujte
pfislusny bod.

5 |Opakujte kroky 2 a 4 pro zbyvajici body.

Pokracovani na dalsi strané
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5.6.3 Definovani soufadnicového systému pracovniho objektu
Pokracovani

Jak definovat ramec objektu
Tato ¢ast popisuje postup definovani ramce pracovniho objektu, pokud jej hodlate
prelozit vzhledem k uzivatelskému ramci.

en0400000899

Osa x prochazi body X1-X2, osa y prochazi body Y1.

Akce

1 |V rozbalovaci nabidce Metoda objektu se dotknéte polozky 3 body.

2 |Dalsi informace viz kroky 2 az 4 v popisu Jak definovat uzivatelsky ramec na str 199.

Jak ulozit uréené polohy
Za normalnich okolnosti pouziva radi¢ uréené polohy pouze jako do¢asné polohy,
aby bylo mozné vypocitat polohu pracovniho pfedmétu a potom jsou zruSeny.
Nicméné, polohy mohou byt také ulozeny do programového modulu pro pozdéjsi
pouziti nebo analyzu.
Pri ukladani poloh se vytvofi novy programovy modul, do kterého jsou polohy
ulozeny s predem uréenymi nazvy zadanymi fadi¢em. Nazvy poloh mohou byt
nasledné zménény, ale pfi nacitani poloh se doporucuje pouzivat pfedem uréené
nazvy.

ﬂ POZNAMKA

Ukladaji se pouze polohy (robtargets). Nezapomerite zaznamenat, ktery nastroj
byl pouzit pro upravu uréenych poloh.

Akce

1 |Kdyz je ramcové uréeni pracovniho predmétu dokonéeno a vSechny polohy byly
upraveny, klepnéte na OK.

2 |V dialogu Ulozit upravené body klepnéte na Ano.

3 |Klepnéte na ABC pro zménu nazvu programového modulu, klepnéte na OK pro pfijeti
nazvu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané

200 3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




5 Programovani a testovani

5.6.3 Definovani soufadnicového systému pracovniho objektu
Pokracovani

Akce

Nazvy poloh a modulu jsou zobrazeny v dialogu Ulozit, klepnéte na OK.

Jak nacitat uréené polohy
V nékterych pfipadech neni praktické ani mozné pouzivat robota pro uréovani
poloh. Potom mohou byt polohy uréeny nebo vypocitany jinde a nacteny do dialogu
Ramcové uréeni pracovniho predmétu.

Nacteny mohou byt polohy z kteréhokoliv programového modulu, ale doporucuje
se pouzivat modul z dialogu Ulozit upravené body s pfedem uréenymi nazvy poloh
zadanymi fadi¢em.

@ UPOZORNENI

Pfed nacitanim jakychkoliv poloh zkontrolujte, ze v dialogu Ramcové uréeni
pracovniho pfedmétu je aktivovan spravny nastroj a pracovni pfedmét.

Akce

V dialogu Ramcové uréeni pracovniho predmétu klepnéte na Polohy a Nacist.

Vyberte modul, ve kterém jsou ulozeny kalibra¢ni body, kliknutim na OK.

Jestlize fadi€ najde vSechny nebo jakoukoliv pfedem uréenou polohu v modulu, polohy
budou automaticky nac¢teny do spravného bodu uzivatele nebo pfedmétu.

V dialogu Nag¢ist kliknéte na OK.

Jestlize nékteré polohy chybéji nebo nemaji spravné nazvy, fadi¢ nemuize nacist tyto
polohy automaticky, takze pozada uzivatele, aby pfizplsobil polohy ru¢né.

Kliknéte na kazdy bod v seznamu a pfifadite tak ruéné polohy ze spoustéciho seznamu.
Kliknéte na OK.

Podle potifeby pouzijte Upravit polohu pro uréeni véech zbyvajicich bod, které ne-
mohly byt nacéteny.

3HAC050941-014 Revize: -
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5 Programovani a testovani

5.6.4 Uprava dat pracovniho objektu

5.6.4 Uprava dat pracovniho objektu

Prehled

Pouzijte definici dat pracovniho objektu k nastaveni pozice a oto€eni uzivatelského

ramce a ramce objektu.

Jak zobrazit data pracovniho objektu

Akce

-

V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni pfestaveni.

Dotykem polozky Pracovni objekt zobrazte seznam dostupnych pracovnich objektu.

Dotknéte se pracovniho objektu, ktery chcete upravit, a potom tladitka Upravit.

AW (N

Dotknéte se tlacitka Zménit hodnotu.

Zobrazi se data, ktera definuji prislusny pracovni objekt.

Jak nastavit hodnoty uzivatelského ramce a ramce objektu ru¢né

Nejjednodussi zplsob nastaveni pozice soufadnicovych systém( pracovniho
objektu a uzivatele je pouziti metody popsané v ¢asti Definovani souradnicového
systému pracovniho objektu na str 198. Pomoci nasledujiciho postupu miizete

upravit hodnoty ruéné.

Hodnoty

Instance

Jednot-
ka

Pravouhlé souradnice pozice ramce objektu

of rane. trans. x
oframe.trans.y
ofranme.trans. z

mm

Orientace ramce objektu

oframe.rot.ql
ofrane.rot.q2
of rame. rot. g3
oframe.rot. g4

Pravouhlé soufadnice pozice uzivatelského ramce

ufrane.trans. x
ufrane.trans.y
ufrane.trans. z

Orientace uzivatelského ramce

ufranme.rot.ql
ufranme.rot. g2
uframe.rot.q3
uframe.rot.q4

ﬂ POZNAMKA

Upravu dat pracovniho objektu Ize rovnéz provést v okné Data programu.
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5 Programovani a testovani

5.6.5 Uprava deklarace pracovniho objektu

5.6.5 Uprava deklarace pracovniho objektu

Prehled
Deklarace se pouzivaji pro zménu zplsobu, jakym je mozné pouzivat proménnou
pracovniho objektu v modulech programu.

Zobrazeni deklarace pracovniho objektu

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni prestaveni.

Dotykem polozky Pracovni objekt zobrazite seznam dostupnych pracovnich objektt.

Dotknéte se pracovniho objektu, ktery chcete upravit, a potom tladitka Upravit.

V nabidce se dotknéte polozky Zménit deklaraci.

Zobrazi se deklarace pracovniho objektu.

oo |~ WD

Upravte deklaraci nastroje podle postupu v ¢asti Vytvoreni pracovniho objektu na
str197.

H POZNAMKA

Pokud zménite nazev pracovniho objektu, na ktery existuji odkazy v nékterém
programu, musite zménit rovnéz vSechny vyskyty tohoto pracovniho objektu v
programu.
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5 Programovani a testovani

5.6.6 Odstranéni pracovniho objektu

5.6.6 Odstranéni pracovniho objektu

Odstranéni pracovniho objektu
Vice informaci o vymazani pracovniho objektu najdete ve Odstranéni datové
instance na str 176.
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5 Programovani a testovani

5.7 bfemeny,

5.7.1 Vytvofeni bfemene

5.7.1 Vytvoreni biemene

Co se stane pfi vytvoreni bremene?

Vytvofi se proménnatypu | oaddat a. Nazev proménné pievezme nazev biemene.
Dalsi informace o datovych typech najdete v pfiru¢ce Technical reference
manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

Pfidani nového bifemene a nastaveni deklarace datového objektu

Soufadnicovy systém bfemene véetné orientace bude nastaven do pozice
svétového soufadnicového systému.

Akce

1 |V nabidce ABB klepnéte na Ruéni prestavovani.

2 |Dotykem polozky Bfemeno nebo Celkova zatéz zobrazte seznam dostupnych biemen.

ﬂ POZNAMKA

Polozka Celkova zatéz se zobrazuje pouze pokud je hodnota ModalPayLoadMode
nastavena na 0 a mechanické jednotky jsou roboty TCP. Viz Nastaveni hodnoty Mo-
dalPaylLoadMode na str 206.

3 |Dotykem polozky Nové vytvofite nové bfemeno a mizete zadat jeho data. Viz Nasta-
veni deklarace bfemene na str 205.

4 | Dotknéte se tlacitka OK.

Nastaveni deklarace biemene

Chcete-li zménit...

...potom...

Doporuceni

nazev bfemene

dotknéte se tlacitka ... vedle
néj

Nazvy bfemen se vytvareji
automaticky | oad a jsou dopl-
nény pribéznym ¢islem, napfi-
klad | 0ad10 nebo | oad31.
Tyto nazvy je vhodné zménit
na srozumitelnéjsi nazvy.

Pokud zménite nazev bfeme-
ne, na které existuji odkazy v
nékterém programu, musite
zménit rovnéz vSechny
vyskyty tohoto bfemene v
programu.

rozsah z nabidky zvolte rozsah podle | Bfemena by mély byt vzdy
svého vybéru globalni, aby byla k dispozici
pro vSechny moduly v progra-
mu.
typ dlozisté - Proménné bfemen musi byt
vzdy trvalé.
modul z nabidky vyberte modul,v |~

némz ma byt toto bfemeno
deklarovano

Pokracovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.7.1 Vytvoreni biemene
Pokracovani

Nastaveni hodnoty ModalPayLoadMode
Tento postup popisuje zptusob zmény hodnoty ModalPayLoadMode:

1 V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel a poté polozky
Konfigurace.

Vyberte polozku Radié.

Vyberte typ Systém — rizné a potvrdte.

Vyberte polozku ModalPayLoadMode a stisknéte tlacitko Upravit.
Dvojim stisknutim parametru Hodnota nastavte hodnotu 0.
Klepnéte na tlacitko OK.

N o o0 WD

Odpovézte Ano na otazku Zmény se neprojevi, dokud nebude proveden
teply restart fadice. Chcete fadi¢ nyni restartovat?.
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5 Programovani a testovani

5.7.2 Uprava dat bremene

5.7.2 Uprava dat biemene

Piehled

Data bfemene se pouzivaji k nastaveni fyzikalnich vlastnosti biemene, napfiklad

To lze provést také automaticky pomoci servisni rutiny Loadldentify. Viz ¢asti
Spousteni servisni rutiny na str 219 a Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci

zatéZe na str 226.

Zobrazeni definice bfemene

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni piestaveni.

Dotykem polozky Bfemeno zobrazte seznam dostupnych bfemen.

Dotknéte se nazvu bfemene, které chcete upravit, a potom tlacitka Upravit.

&~ |0 |N

Dotknéte se tlacitka Zménit hodnotu.

Zobrazi se data, ktera definuji pfislusné bfemeno.

Zména dat bremene

Tato ¢ast popisuje postup ruéniho zadani dat bremene. To Ize provést také
automaticky, spusténim servisni rutiny Loadldentify. Postup spusténi servisni
rutiny najdete v ¢asti Spousténi servisni rutiny na str 219.

Akce Instance Jednotka
1 |Zadejte hmotnost bremene. | oad. mass [kal
2 |Zadejte tézisté bremene. | oad. cog. x [mm]
| oad. cog.y
| oad. cog. z
3 |Zadejte orientaci momentové osy. | oad. aom g1
| oad. aom g2
| oad. aom g3
| oad. aom g3
4 |Zadejte moment setrva¢nosti bfemene. i X [kgm 2]
iy
iz
5 |Dotykem tlacitka OK potvrdite pouziti novych - -
hodnot, tla¢itkem Zrusit ponechate data nezméné-
na.
3HAC050941-014 Revize: - 207

© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



5 Programovani a testovani

5.7.3 Uprava deklarace biemene

5.7.3 Uprava deklarace bfemene

Prehled
Deklarace se pouzivaji pro zménu zplsobu, jakym je mozné pouzivat proménnou
bfemene v modulech programu.

Zobrazeni deklarace bremene

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ruéni prestaveni.

Dotykem polozky Bfemeno zobrazite seznam dostupnych bfemen.

Dotknéte se nazvu bfemene, které chcete upravit, a potom tla¢itka Upravit.

2
3
4 |V nabidce se dotknéte polozky Zména konfigurace.
5

Zobrazi se deklarace bfemene. Viz ¢ast Vytvoreni bremene na str 205.

H POZNAMKA

Pokud zménite ndzev bfemene, na které existuji odkazy v nékterém programu,
musite zménit rovnéz vsechny vyskyty tohoto bfemene v programu.
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5 Programovani a testovani

5.7.4 Odstranéni bfemene

5.7.4 Odstranéni bremene

Odstranéni biemene
Vice informaci o vymazani uziteéného zatizeni, najdete ve Odstranéni datové
instance na str 176.
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5 Programovani a testovani

5.8.1 O automatickém rezimu

5.8 Testovani

5.8.1 O automatickém rezimu

Co je automaticky rezim?
V automatickém rezimu je bezpe€nostni funkce aktivacniho zafizeni preklenuta,
takZze pohyb manipulatoru je dovolen bez zasahu obsluhy.

Automaticky rezim je provozni rezim, ve kterém pracuje kontrolni systém robota
v souladu s programem uloh s funkénimi ochrannymi opatfenimi. Tento rezim
umoznuje ovladani manipulatoru napfiklad pomoci I/O (vstupy/vystupy) signali
na ovladagéi. Vstupni signal se muze pouzivat ke spusténi a zastaveni programu
RAPID, dalsi k aktivaci motortl na manipulatoru.

A VAROVANI

Pred volbou automatického rezimu by mély byt vS§echny pozastavené ochrany
vraceny ke své plné funkénosti.

Ulohy, které se obvykle provadéji v automatickém rezimu
Nasledujici ulohy se normalné provadeéji v automatickém rezimu.
- Spousténi a zastavovani procesu.
- Zavadéni, spousténi a zastavovani programt RAPID.

« Vraceni manipulatoru na jeho cestu pfi obnoveni prace po nouzovém
zastaveni.

« Zalohovani systému.

« Obnovovani zaloh.

« Cisténi nastrojq.

« Pfiprava nebo vyména pracovnich pfedméta.

« Provadéni jinych uloh orientovanych na proces.

Omezeni automatického rezimu
Ruéni posuv neni mozny v automatickém rezimu. Mohou existovat i dalsi konkrétni
ulohy, které by se nemély provadét v automatickém rezimu.
Informace o konkrétnich ulohach, které nemaiji byt provadény v automatickém
rezimu, vyhledejte prosim v dokumentaci provozu nebo systému.
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5.8.2 O ruénim rezimu

5.8.2 O rucénim rezimu

Co je ruéni rezim?

V ruénim rezimu je pohyb manipulatoru ovladan ruéné. Spoustéci zafizeni musi
byt stisknuto, aby doslo k aktivaci motoril manipulatoru, to znamena, aby byl
umoznén pohyb.

Rucni rezim se pouziva pfi programovani a k ovéfovani programu.

V nékterych robotech jsou dva ruéni rezimy, rezim ru¢niho omezeni rychlosti a
rezim rucniho nastaveni piné rychlosti.

Bezpecnost v ruénim rezimu

Kdyz je manipulator provozovan v ruénim rezimu, personal se nachazi v tésné
blizkosti. Ovladani pramyslového manipulatoru je potencialné nebezpeéné a proto
musi mit obsluha tyto postupy pod kontrolou.

Co je ruc€ni rezim se snizenou rychlosti?

V ruénim rezimu se snizenou rychlosti je pohyb omezen na 250 mm/s. Navic je
zde omezeni maximalni pfipustné rychlosti pro kazdou osu. Tato omezeni pro osu
jsou zavisla na robotu a nemohou byt zménéna.

Aktivacni zafizeni je tfeba stisknout, aby se spustily motory manipulatoru.

A VAROVANiI

Kdykoliv je to mozné, ruéni rezim provozu by se meél provadét, kdyz jsou vSechny
osoby mimo chranény prostor.

Co je ruéni rezim s plnou rychlosti?

Rucni rezim s plnou rychlosti se pouziva pouze pro potvrzeni programu.

V ruénim rezimu s plnou rychlosti je po€ate€ni rychlost omezena na max. 250
mm/s. Toho se dosahuje omezenim rychlosti na 3 % programované rychlosti.
Pomoci ruéniho ovladani muze byt rychlost zvy$Sena az na 100 %.

Spoustéci zafizeni musi byt stisknuto, aby se aktivovaly motory manipulatoru, a
pfidrzovaci tlacitko rozbéhu se musi stisknout, aby se rozbéhlo provadéni programu.

A VAROVANiI

Kdykoliv je to mozné, ru€ni rezim provozu by se mél provadét, kdyz jsou vSechny
osoby mimo chranény prostor.

Pokracovani na dalsi strané
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5.8.2 O rucénim rezimu
Pokracovani

Povsimnéte si, Ze ru¢ni rezim s plnou rychlosti je volitelny a proto neni k dispozici
u vSech robotu.

ﬂ POZNAMKA

U aktualizované normy ISO 10218-1:2011 Robots and robotic devices — Safety
requirements for industrial robots — Part 1 Robots byly provedeny nasledujici
upravy ruéniho rezimu s plnou rychlosti.

« Rychlost se vrati na 250 mm/s pokazdé, kdyz je aktivacni zafizeni znovu
aktivovano nastavenim prepinace do stfedové polohy poté, co byl bud’
uvolnén nebo zcela stisknut.

« Uprava programt RAPID a krokovy posuv manipulatoru jsou deaktivovany.

Ulohy normalné provadéné v ruénim rezimu se snizenou rychlosti
Nasledujici ulohy se normalné provadéji v ruénim rezimu se snizenou rychlosti.

« Rucéni prestavovani robota zpét na jeho cestu pfi obnoveni prace po
nouzovém zastaveni

» Oprava hodnot I/0 signall po vyskytu chyby

« Vytvareni a upravy programl RAPID

« Spousténi, krokovani a zastavovani provadéni programu, napfiklad pfi
testovani programu

« Vyladéni naprogramovanych poloh

Ulohy normalné provadéné v ruénim rezimu s plnou rychlosti
Podle normy ISO 10218-1:2011 se mohou nasledujici ulohy provadét v ruénim
rezimu s plnou rychlosti.

« Spousténi a zastavovani béhu programu pro kone¢né ovéreni programu
« Krokovani programu
- Nastaveni rychlosti (0-100 %)

« Nastaveni ukazatele programu (na rutinu Main, na rutinu, na pozici kurzoru,
na servisni rutinu atd.)

V ruénim rezimu s plnou rychlosti nelze provadét nasledujici ¢innosti:
« Zména hodnot systémovych parametru
« Uprava systémovych dat
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5.8.3 Pouziti funkce typu Spustit podrzenim

5.8.3 Pouaziti funkce typu Spustit podrzenim

Kdy pouzivat funkci typu Spustit podrzenim

Funkce typu spustit podrzenim se pouziva ke spusténi nebo krokovani program
v ruénim rezimu s plnou rychlosti v kombinaci s aktivacnim zafizenim.

Chcete-li spustit program v ruénim rezimu plnou rychlosti, je z bezpe€nostnich
divodu nutné podrzet stisknuté aktivacni zarizeni i tlaCitko Start. Tato funkce typu
Spustit podrzenim se vztahuje také na krokovani programu plnou rychlosti v ruénim
rezimu. Pokud se tlaCitka Start, Dopfedu a Dozadu pouzivaji timto zptisobem,
oznacuji se jako tlacitka typu Stisknout a podrzet. Nékteré verze jednotky
FlexPendant maji také samostatna tlacitka typu Stisknout a podrzet.

Provozni rezim

Funkce

Ruéni rezim s pomalou rych-
losti

Za normalnich okolnosti nema tlacitko typu Spustit podrze-
nim v ruénim rezimu s pomalou rychlosti zadnou funkci.

Zménou systémového parametru je vSak mozné aktivovat
ruéni rezim s pomalou rychlosti.

Ruéni rezim s plnou rychlosti

Stisknuti jednoho z tlaCitek typu Spustit podrZzenim A ZARO-
VEN stisknuti aktivaéniho zafizeni aktivuje spusténi progra-
mu. Program Ize spustit nepretrzité nebo krok po kroku.
Uvolnéni tlaitka typu Spustit podrzenim v tomto rezimu
okamzité zastavuje pohyb manipulatoru i provadéni progra-
mu. Kdyz se tlacitko znovu stiskne, provadéni programu se
obnovi od aktualni pozice.

Automaticky rezim

Tlaéitko typu Spustit podrzenim se nepouziva v automatic-
kém rezimu.

Pouziti funkce typu Spustit podrzenim
Tato ¢ast obsahuje zplsob
s plnou rychlosti.

pouziti funkce typu Spustit podrzenim v ruénim rezimu

Akce

1 |Stisknéte aktivacni zafizeni na jednotce FlexPendant.

- Dopredu (provadé

2 |Rezim provadeéni zvolte stisknutim a podrzenim nékterého z nasledujicich tlacitek:
« Start (nepfetrzité provadéni programu)

ni programu krok po kroku smérem dopiedu)

« Dozadu (provadéni programu krok po kroku smérem zpét)

Po stisknuti tlac¢itka Start provadéni programu pokracuje, dokud je toto tlacitko stisk-
nuté.

Pokud bylo stisknuto tladitko Dopredu nebo Dozadu, program se provadi krok po
kroku stfidavym uvolfiovanim a stisknutim téchto tlacitek.

Uvédomte si, ze tlacitko je tfeba podrzet stisknuté po celou dobu provadéni instrukce.
Po uvolnéni tladitka se provadéni programu okamzité zastavi.

Jestlize je uvolnéno aktivaéni zafizeni, at jiz imysiné nebo nahodou, pro aktivaci
spusténi je nutno cely postup zopakovat.
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5.8.4 Spousténi programu od urcité instrukce

5.8.4 Spousténi programu od urcité instrukce

Prehled

Pfi spusténi programu se provadéni spusti od ukazatele programu. Chcete-li zacit

od jiné instrukce, presunte ukazatel programu ke kurzoru.

A VAROVANI

Po spusténi provadéni se robot prfesune do prvni naprogramované pozice v
programu. Ujistéte se, ze robot s bodem TCP se nemuze stfetnout s zadnou
prekazkou!

Spousténi programu od ur¢ité instrukce

Akce

1 |V nabidce ABB klepnéte na Editor programu.

2 |Vyberte krok programu, na kterém chcete zacit, a potom se dotknéte polozky Ladéni
a vyberte prikaz Pfesunout PP na kurzor.

3
A NEBEZPECI

Ujistéte se, Ze se v pracovni oblasti robota nenachazi zadna osoba.

Pied spusténim robota se seznamte s informacemi o bezpeénosti v éasti NEBEZPEC/
— Pohybujici se manipulatory jsou potencialné smrtelné nebezpecné! na str 18.

4 |Stisknéte tlacitko Start na panelu hardwarovych tladitek jednotky FlexPendant (viz
pozice E na nasledujici ilustraci).

o N ® »
]

T o m m
HBYZV

en0300000587
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5.8.5 Spusténi urcité rutiny

Piehled

P¥i spousténi programu se provadéni spusti od ukazatele programu. Chcete-li zacit
od jiné rutiny, presunte ukazatel programu k této rutiné.

Pozadavky

Aby bylo mozno spustit ur€itou rutinu, je nutno nacist modul, ktery tuto rutinu
obsahuje, a fadi¢ musi byt v rezimu ru¢niho zastaveni.

Spusténi urcité rutiny
Tento postup popisuje, jak spustit uréitou rutinu tim, Ze na ni nastavite ukazatel
programu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Ukazatel programu nastavte na zacatek rutiny dotykem tlacitka Ladéni a vybranim
pfikazu Pfesunout PP na rutinu.

3 |Stisknéte tlacitko Start na jednotce FlexPendant.

Souvisejici informace
Postup spusténi servisni rutiny najdete v ¢asti Spousténi servisni rutiny na str219.
Tutéz metodu lze pouzit také ke spusténi uréité rutiny v ramci ulohy. Podrobné
informace najdete v €asti Spousténi servisni rutiny na str219.
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5.8.6 Krokovani instrukce po instrukci

Prehled

Ve v§ech provoznich rezimech muze byt program provadén krok po kroku smérem
dopfedu &i zpét.

Krokovani zpét je omezené, dalSi podrobnosti najdete v pfiru¢ce Technical reference
manual - RAPID overview.

Vybér krokového rezimu

Krokovani

Tato ¢ast uvadi podrobny postup vybéru rezimu krokovani. Krokovani Ize provést
tfemi zplsoby: krokovani s vnofenim, krokovani bez vnoreni a pohybové krokovani.

Akce Info

1 |Pomoci nabidky rychlého nastaveni zvolte | Postup je popsan v ¢asti Nabidka rychlého
rezim krokovani. nastaveni, Krokovy rezim na str 90.

Tato €ast uvadi podrobny postup krokovani smérem dopfedu a zpét.

Jestlize chcete krokovat... stisknéte...
dopredu Tlacitko Dopredu na jednotce FlexPendant
zpét Tla¢itko Dozadu na jednotce FlexPendant

Omezeni provadéni smérem zpét

Pro provadéni smérem zpét plati urcita omezeni:

« Kdyz provadite krokovani smérem zpét MoveC instrukci, provadéni se
nezastavi v kruhovém bodé.

 Pfi krokovani smérem zpét neni mozné se dostat ven z prikazl | F, FOR,
VWHI LE a TEST.

 P¥i krokovani smérem zpét neni mozné se dostat ven z rutiny, kdyz jste
dosahli za¢atku rutiny.

- Existuji instrukce ovliviujici pohyb, které nelze provadét smérem zpét (napf.
Act Uni t , Conf L a PDi spOn). Pfi pokusu provést tyto instrukce smérem zpét
se objevi vystrazné okno s informaci, ze provedeni neni mozné.

Chovani provadéni smérem zpét

Pii krokovani programu vpred ukazatel programu ukazuje, ktera instrukce se ma
provést jako pristi, a ukazatel pohybu ukazuje pohybovou instrukci, kterou robot
provadi.

Kdyz krokujete programovym kdédem smérem zpét, ukazatel programu ukazuje
instrukci nad ukazatelem pohybu. Kdyz ukazatel programu ukazuje jednu
pohybovou instrukci a ukazatel pohybu ukazuje jinou, pfisti krok zpét se presune
na cil zobrazeny ukazatelem programu s pouzitim typu pohybu a rychlosti zobrazené
ukazatelem pohybu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Priklad provadéni smérem zpét

5.8.6 Krokovani instrukce po instrukci
Pokracovani

Tento pfiklad znazornuje chovani pii krokovani pohybovych instrukci smérem zpét.
Ukazatel programu a ukazatel pohybu pomahaji sledovat bod, ve kterém se nachazi
provadéni programu RAPID a ve kterém se nachazi robot.

Movel, MoveJ a MbveC jsou pohybové instrukce jazyka RAPID, viz Technical

reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

[

— @3 Rucni
—
— v MySystem (IN-L-GISBT14178)

%I MyPrograml v T_ROB1/MainModule/ main

Motory zap. =3k 3 X
Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)

Ulohy a programy v Moduly v Rurtiny v
©= OC main () %‘I}'
®s % v1000, 250, toddd;
@15 MoveL p20, v100, zl5, tool0;
12 WaitDI DI1, 1;
13 MoveL p30, v100, zl1l5, tool0;
14 WaitDI DI2, 1;
15 MoveL p40, v100, zl1l5, tool0;
16 MoveL pl0, v100, zl1l5, tool0;
17 ENDPROC —
iljlz'tjflltkci - Upravit - Odladit - Upravit pozici ﬁ:z::rz;:::e
ROB_1
Gt %5

en0400001204

Ukazatel programu

B Ukazatel pohybu
Zvyraznéni objektu robtarget, ke kterému se robot pohybuje nebo kterého jiz
dosahl.

Kdyz... pak...

krokovani dopfedu, |ukazatel pohybu bude ukazovat p5 a ukazatel programu bude uka-
dokud robot neni v p5|zovat pfisti pohybovou instrukci (MoveL p6).

jedno stisknuti tla¢it- |robot neprovede zadny pohyb, ale ukazatel programu se presune
ka Dozadu na pfedchozi instrukci ( MoveC p3, p4). To oznacuje, ze toto je in-
strukce, ktera bude provedena pfi pfistim stisknuti tlacitka Dozadu.

p5).

opétovné stisknuti  |robot provede linearni pohyb na p4 s rychlosti v300.

tlacitka Dozadu Cil pro tento pohyb (p4) je prevzat z instrukce MbveC. Typ pohybu
(linearni) a rychlost jsou pfevzaty z nasledujici instrukce (MovelL

Ukazatel pohybu bude ukazovat p4 a ukazatel programu se presune
nahoru na MovelL p2.

Pokracovani na dalsi strané
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5.8.6 Krokovani instrukce po instrukci

Pokracovani
Kdyz... pak...
opétovné stisknuti  |robot provede kruhovy pohyb pres p3 na p2 s rychlosti v100.
tlacitka Dozadu Cil p2 je pfevzat z instrukce MoveL p2. Typ pohybu (kruhovy), kru-
hovy bod (p3) a rychlost jsou pfevzaty z instrukce MoveC.
Ukazatel pohybu bude ukazovat p2 a ukazatel programu se pfesune
nahoru na MovelL pl.
opétovné stisknuti  |robot provede linearni pohyb na p1 s rychlosti v200.
tlaCitka Dozadu Ukazatel pohybu bude ukazovat p1 a ukazatel programu se pfesune
nahoru na MoveJ pO.
jedno stisknuti tlacit- |robot neprovede zadny pohyb, ale ukazatel programu se presune
ka Dopiredu na dalsi instrukci (MovelL p2).
opétovné stisknuti  |robot provede pohyb na p2 s rychlosti v200.
tlac¢itka Dopfedu
218 3HAC050941-014 Revize: -
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5.9 Servisni rutiny

5.9.1 Spousténi servisni rutiny

Servisni rutiny
Servisni rutiny slouzi k provadéni fady béznych sluzeb. Dostupné servisni rutiny
zavisi na nastaveni vaseho systému a na dostupnych doplricich. DalSi informace
najdete v dokumentaci linky nebo bunky.

Pozadavky
Servisni rutiny mohou byt spustény pouze v ruénim rezimu se snizenou rychlosti
nebo v ruénim rezimu s plnou rychlosti.
Program musi byt zastaven a musi tam byt ukazatel programu.
Rutinu nelze volat v synchronizovaném rezimu.
Pokud servisni rutina obsahuje ¢asti, které je tfeba provést v automatickém rezimu,
nesmi pied spusténim servisni rutiny dojit k ruénimu posunuti ukazatele programu.

Ukazatel programu by se mél nachazet na misté, kde bylo zastaveno provadeéni
programu.

A VAROVANI

Jestlize se spusti servisni rutina uprostied zastavené instrukce pohybu (tzn.
pfed dosazenim koncoveé polohy), potom bude pohyb obnoven, kdyz zaéne
provadeéni servisni rutiny.

@ UPOZORNENI

Jakmile je servisni rutina spusténa, jeji pferuseni nemusi vratit systém do
pfedchoziho stavu, nebot rutina mohla pohnout ramenem robota.

Spousténi servisni rutiny
Tato ¢ast popisuje, jak spustit servisni rutinu nebo jinou rutinu v ramci tlohy pomoci
pfikazu Volat rutinu.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.9.1 Spousténi servisni rutiny

Pokracovani

Akce
V nabidce Ladéni vyberte pfikaz Volat rutinu.
— Rucni Motory zap. Lk 3
— v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2} (Rychlost 100%) - x
Q.EI MyPrograml v T_ROB1/MainModule/main
Ulohy a programy V‘ Moduly V‘ Rutiny v
= PROC main ( ) A PP na main PP na kurzor
1% MoveL Plo r v1000 r PP na rutinu... Kurzor na PP
t MoveL p2 0 4 v100 r 2 Kurzor na MP ‘ Prejit na pozici ‘
12 WaitDI DI1, 1; " . | R
Volat rutinu... Zrus. volani rut. ‘
13 MoveL p30, v100l>: - -
. Zobrazit hodnotu ‘ Kontrolni prog.
14 WaitDI DI2, 1;
) ‘ Zobrazit systeé. | Postup hledani
15 Movel p40, v100, z]
16 MovelL pl0, v100, z]
17 ENDPROC
13 | ENDMODULE

Pfidat PN Skryt
instrukci deklarace

LR, e
% B

en0400000884

. w
Upravit Odladit Upravit pozici

V dialogovém okné Volat servisni rutinu jsou uvedeny vSechny pfeddefinované ser-
visni rutiny.
Totéz dialogoveé okno vsak Ize pouzit ke spusténi jakékoli rutiny v ramci ulohy. Z na-
bidky Zobrazit vyberte moznost VSechny rutiny, aby se zobrazily vSechny dostupné
rutiny.

— Ruéni Motory zap. ¥
— v @é MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%4%) x

U.EI Volat servisni rutinu

Vybrana rutina:

Vyberte rutinu, kterou chcete vyvolat, a klepnéte na 'Jit na’.

1az8z8

Bat_Shutdown CalPendelum
Commutation Linked_m
LoadIdentify ManlLoadIdentify
ServiceInfo SkipTaskExec
Zobrazit - Jit na Zrusit

R 28
% D

en0400000885

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.9.1 Spousténi servisni rutiny
Pokracovani

Akce

4 |Vyberte servisni rutinu a poté polozku Jit na.

Zobrazi se Editor programu s ukazatelem programu umisténym na za¢atku vybrané
rutiny.

5 |Stisknéte tlacitko Start na jednotce FlexPendant a postupujte podle pokyn( zobraze-
nych na jednotce FlexPendant.

Po provedeni rutiny se Uloha zastavi a ukazatel programu se vrati na misto, kde se
nachazel, nez byla servisni rutina spusténa.

@ UPOZORNENI

Pokud potiebujete rutinu prerusit jesté pred jejim dokonéenim, stisknéte tlacitko
Zrusit volani rutiny. Pfed obnovenim chodu programu vSak musite zajistit, aby
byl robot ve spravné pozici. Pokud jim pferusena rutina pohnula, budete muset
provést dalSi kroky, jimz robota vratite do potfebné pozice. DalSi informace
najdete v ¢asti Vraceni robota na cestu na str 249.

A VAROVANiI

Nespoustéjte servisni rutiny béhem pohybu nebo svarovani.

Pokud spustite servisni rutinu béhem pohybu, budou nedokonéené pohyby
dokonéeny a teprve pak bude spusténa volana rutina. Vysledkem muze byt
nezadouci pohyb.

Je-li to mozné, dokoncCete preruseny pohyb a teprve pak zavolejte servisni rutinu.
V opacném pfipadé ulozte aktualni pohyb pfidanim instrukci St or ePat h a
Rest oPat h do servisni rutiny. Pohyb pak bude dokoncéen, jakmile je dokonéena
servisni rutina a program bude znovu spustén.

Nelze v§ak ulozit vice nez jeden preruseny pohyb, pokud by servisni rutina byla
volana z obsluzné rutiny chyb s instrukci St or ePat h a Rest oPat h.

Pfikaz Volat rutinu se kromé servisnich rutin vztahuje i na vSechny rutiny splfujici
nasledujici kritéria:
« Musi to byt procedura s prazdnym seznamem parametril. To znamena, ze
to nesmi byt funkce ani obsluzna rutina.
« Musi byt v ramci ulohy, nikoli jen lokalni. Pokud je procedura lokalni v modulu,
rozsah je omezen na dany modul a procedura neni z Grovné ulohy viditelna.
« Musi byt v zavedeném modulu, nikoli nainstalovana. (Zkontrolujte systémovy
parametr Installed v typu Automatic Loading of Modules v tématu Controller.)

Souvisejici informace

Servisni rutina pfi vypnuti baterie na str 223.
Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéZe na str 226.
Service Information System, Servicelnfo servisni rutina na str 225.

Calibration Pendulum, CalPendulum servisni rutina na str 224.

Pokracovani na dalsi strané
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5.9.1 Spousténi servisni rutiny

Pokracovani
DalSi informace o instrukcich St or ePat h a Rest opat h najdete v pf¥iruéce Technical
reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.
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5.9.2 Servisni rutina pfi vypnuti baterie

Kdy pouzivat tuto servisni rutinu (pomocny program)

U jednotek SMB s dvoupodlovym kontaktem baterie je mozné vypnout zalohu baterie
sériové méfici desky, aby se usetfila kapacita baterie béhem piepravy nebo
skladovani. To je servisni rutina Bat_shutdown.

U jednotek SMB s tfripolovym kontaktem baterie by se tato funkce neméla pouzivat,
protoze spotieba energie je tak nizka, ze to neni nutné.

Bat_shutdown

Kdyz je systém znovu pfipojen na napajeni, funkce se obnovi. Udaj poéitadla
otaceni bude ztracen a bude zapotiebi jej aktualizovat, ale kalibraéni hodnoty
zustanou zachovany.

Spotreba pfi bézném vypnuti je pak pfiblizné 1 mA. Pfi pouziti rezimu spanku je
spotfeba snizena na 0,3 mA. Je-li baterie témérf vybita, zobrazi se na jednotce
FlexPendant upozornéni, ze zbyva méné nez 3 Ah a baterie by méla byt vyménéna.

Q Tip

Pfed spusténim servisni rutiny Bat_shutdown nastavte robota do kalibra¢ni
polohy. Usnadnite tak zotaveni po ukonéeni rezimu spanku.

Souvisejici informace

Informace o spousténi servisni rutiny naleznete v ¢asti Spousténi servisni rutiny
na str219.

Postup aktualizace pocitadel otaceni je popsan v ¢asti Aktualizace pocitadel otaceni
na str 288.
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5.9.3 Calibration Pendulum, CalPendulum servisni rutina

Kdy pouzivat tuto servisni rutinu (pomocny program)
CalPendulum je servisni rutina, ktera se pouziva spolu s metodou Calibration
Pendulum, standardni metodou pro kalibraci robot(i ABB. Jedna se o nejpfesnéjsi
metodu pro standardni typ kalibrace a je to rovnéz doporu¢ena metoda pro dosazeni
fadného vykonu.

CalPendulum
Kalibra€ni vybaveni pro metodu Calibration Pendulum je dodavano jako kompletni
sada, vCetné pfiru¢ky Operating manual - Calibration Pendulum.

Souvisejici informace
Spousténi servisni rutiny na str 219.

MetodaCalibration Pendulum je podrobné popsana v pfiru¢ce Operating
manual - Calibration Pendulum. Specifické informace pro kazdého robota jsou
popsany v prirucce k produktu robota.
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5.9.4 Service Information System, Servicelnfo servisni rutina

5.9.4 Service Information System, Servicelnfo servisni rutina

Kdy pouzivat tuto servisni rutinu (pomocny program)

Servicelnfo je servisni rutina zalozena na systému Service Information System
(SIS), coz je softwarova funkce, ktera zjednodusuje udrzbu robotického systému.
Sleduje provozni €as a rezim robota a upozorfiuje operatora na planovanou udrzbu.

Servicelnfo

Sledované funkce

Udrzba se planuje nastavenim systémovych parametr( typu SIS Parameters.
Vsechny systémové parametry jsou popsany v Technical reference manual - System
parameters. Vice podrobnosti o SIS najdete v Operating manual - Service
Information System.

K dispozici jsou nasledujici pocitadla:
« Pocitadlo kalendainiho ¢asu
« Pocitadlo provozniho ¢asu
« Pocitadla provozniho ¢asu prevodovky
Po provedeni udrzby se pocitadla vynuluji.
Stav pocitadla se zobrazi po spusténi rutiny pro udrzbu Servicelnfo. Stav “OK”
znamena, Ze nebyl u dotyéného pocitadla prekrocen zadny servisni Cas.

Souvisejici informace

Spoustéeni servisni rutiny na str 219.
Operating manual - Service Information System.

Systémoveé parametry pro SIS jsou popsany v pfiruéce Technical reference
manual - System parameters, kapitola Motion.
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5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze

5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze

Kdy pouzivat tuto servisni rutinu (pomocny program)

Servisni rutina Loadldentify se pouziva pro automatické uréeni zatéze predméta
upevnénych na robotu. Tato data mizete také zadat ru¢né, ale tento postup
vyzaduje informace, které miize byt obtizné vypog¢itat.

Pii spousténi rutiny Loadldentify je nutno vzit v ivahu celou fadu aspektt. Tyto
aspekty jsou popsany na nasledujicich stranach. V této kapitole také naleznete
informace o feSeni chyb a o0 omezenich.

Loadldentify

Rutina Loadldentify je schopna identifikovat zatéz nastroje a biemeno. Data, ktera

en0500001535

A Zatéz horniho ramene
B Zatéz nastroje
C Payload

Nez zavedete identifikaci zatéze, nejdrive se ujistéte, ze jsou data o zatiZzeni nastroje
spravné definovana, napf. spusténim rutiny Loadldentify pro nastroj.

Pokrac¢ovani na dalsi strané

226

3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



5 Programovani a testovani

5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze
Pokracovani

Aby mohla byt identifikovana hmotnost B a/nebo C, osa 3 musi provést néjaky
pohyb. To znamena3, Ze za Gcelem identifikace hmotnosti musi byt nejdfive znama
a spravneé definovana zatéz horniho ramene.

Konfiguraéni uhly
S cilem provést identifikaci provadi robot se zatézi specifické pohyby a vypocitava
data. Pohybuiji se osy 3, 5 a 6. V identifikacni poloze je pohyb osy 3 pfiblizné +3
stupné a u osy 5 je priblizné +30 stupnu. U osy 6 se pohyb vykonava kolem dvou
konfiguraénich bodu.

Optimalni hodnota pro konfiguraéni thel je bud’ +90 stupniu, nebo -90 stupnid.

30°

30°

30° | 30° B

A

en0500001537

Konfigurace 1 (vychozi pozice)

B Konfiguraéni uhel

Konfigurace 2

Rutina Loadldentify se zatézi ramene
Nejlepsim zpusobem provadéni identifikace zatéze je pouzit robot bez zatéze
ramene. | pokud tento postup nelze pouzit, Ize dosahnout dobré presnosti.
Predpokladejme napfiklad robota uvedeného na obrazku nize, na némz je
namontované zafizeni pro svarovani obloukem.

en0500001536

‘A ‘ Kabel 1

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze
Pokracovani

B Zatéz 1
C Kabel 2
D Zatéz 2

Chceme-li pouzit k nalezeni dat o zatézi 2 identifikaci zatéze, je nejdulezitéjsi si
zapamatovat, Ze je tfeba zajistit, aby zatéz horniho ramene byla spravné definovana,
zejména pokud jde o jeji hmotnost a tézisté podél ramene robota. Zatéz ramene
zahrnuje vse, co je na robotu namontovano, kromé nastroje a bremene. Na obrazku

nahofe je do zatéze ramene zahrnut kabel 1, kabel 2 a zatéz 1, je nutné dale

Pri identifikaci zatéze by mél byt kabel 2 vypojen, jinak by pusobil pfidavnou silou
na zatéz 2. Pfi identifikaci zatéze 2 s takovou silou se muze vysledek podstatné

liSit od spravné zatéze. V idealnim pfipadé by mél byt kabel 2 od zatéze 2 odpojen
a upevnén na vrsek ramene. Pokud to neni mozné, Ize kabel odpojit u zatéze 1 a
upevnén na vrsek ramene tak, aby vysledna sila na zatéz 2 byla minimalizovana.

Podminky pro zatéz nastroje
Pred spusténim servisni rutiny Loadldentify zajistéte, aby byly spinény tyto
podminky:
« Nastroj je vybran v nabidce ruéniho pfestavovani.
* Nastroj je spravné namontovan.
» Osa 6 je téméf vodorovna.

« Zatéz horniho ramene je ur€enda, pokud ma byt identifikovana hmotnost
nastroje.

« Osy 3, 5 a 6 se nenachazeji v blizkosti mezi svych pracovnich rozsaht.
* Rychlost je nastavena na 100 %.
« Systém pracuje v ruénim rezimu.

Rutinu Loadldentify nelze pouzit pro nastroj t ool 0.

Podminky pro bfemena
Pred spusténim servisni rutiny Loadldentify pro bfemena zajistéte, aby byly spinény
tyto podminky:
« Nastroj a bremeno jsou spravné namontovany.
+ Osa 6 je téméf vodorovna.
+ Zatéz nastroje je znama (nejdfive pro dany nastroj spustte rutinu
Loadldentify).

« Zatéz horniho ramene je uréena, pokud ma byt identifikovana hmotnost
bfemene.

 Pfi pouziti pohyblivého bodu TCP musi byt nastroj kalibrovan (TCP).

- P¥i pouziti stacionarniho bodu TCP musi byt odpovidajici pracovni objekt
kalibrovan (uzivatelsky ramec a ramec objektu).

- Osy 3, 5 a 6 se nenachazeji v blizkosti mezi svych pracovnich rozsah.

* Rychlost je nastavena na 100 %.

- Systém pracuje v ruénim rezimu.

Pokracovani na dalsi strané
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5 Programovani a testovani

5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze

Rutinu Loadldentify nelze pouzit pro nastroj | oadO.

Pokracovani

Spusténi rutiny Loadldentify
Chcete-li spustit servisni rutinu pro identifikaci zatéze musi byt aktivni program v
ruénim rezimu a nastroj a bremeno, které chcete identifikovat, musi byt definovany
a aktivni v okné Ruéni pfestavovani .

Chcete-li dosahnout co nejlepsi pfesnosti, je dlilezité spustit zahfivaci program,
ktery pouziva vSechny osy manipulatoru.

Akce Info

1 |Spustte rutinu Loadldentify z okna Editor programu. | Informace o spousténi servis-
Stisknéte aktivacni zafizeni a poté stisknéte tlacitko Start | nich rutin jsou uvedeny v
na jednotce FlexPendant. ¢asti Spousténi servisni ruti-

ny na str219.

2 |[Stisknutim tlacitka OK potvrdte, Zze aktualni cesta bude | Stisknutim tlaitka Storno a
vymazana a dojde ke ztraté ukazatele programu. Zrus. volani rutiny servisni

rutinu ukongite beze ztraty
ukazatele programu.

3 |[Stisknéte tlac¢itko Nastroj nebo Bfemeno.

4 |Stisknutim tlacitka OK potvrdte, Ze v nabidce ruéniho |Pokud tomu tak neni, uvolné-
pfestavovani je aktivni spravny nastroj nebo bfemeno a |te aktivacni zafizeni a vyber-
Ze zatéz nastroje nebo bfemene je spravné namontovana. | te v nabidce Ruéniho pfesta-

vovani spravny nastroj nebo
bfemeno. Poté se vratte do
rutiny Loadldentify, stisknéte
aktivaéni zafizeni a stisknéte
tlacitko Start. Klepnéte na
tla¢itko Znovu a potvrdte, ze
je novy nastroj nebo breme-
no spravné zadano.

5 |Priidentifikaci zatéze nastroje zkontrolujte, ze je nastroj|See krok 4.
aktivni.

Pri identifikaci bfemene zkontrolujte, Ze je nastroj bremen
aktivni a zkalibrovany.

6 |Pri identifikaci bremene se stacionarnim bodem TCP  |See krok 4.
zkontrolujte, Ze je aktivni spravny pracovni objekt a ze
je (pokud mozno) zkalibrovany. Pokud je spravny, potvrd-
te to stisknutim tlacitka OK .

7 |Vyberte metodu identifikace. Pokud vyberete metodu, v
niz se predpoklada, ze je hmotnost znama, nezapomerite,
ze musite spravné definovat hmotnost nastroje nebo
bfemena, které pouzijte. Stisknéte tlac¢itko OK .

8 |Vyberte konfiguraéni thel. Optimum je +90 nebo -90
stupnill. Neni-li to mozné, kliknéte na Other (Jiny) a na-
stavte thel. Minimum je +30 nebo -30 stupnid.

9 | Pokud robot neni ve spravné poloze pro identifikaci za- |Osy 1 az 3 nesmi byt vice
téze, budete vyzvani k hrubému prestavovani jedné nebo |nez 10 stupiili od navrzené
vice os do urené pozice. Po prestavovani potvrdte na-|pozice.
staveni stisknutim tlac¢itka OK .

Pokud robot stale neni ve spravné poloze pro identifikaci
zatéze, bude se pomalu pohybovat do spravné pozice.
Stisknutim tla¢itka PFesunout spustite pohyb.

Pokracovani na dalsi strané
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5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze

Pokracovani

Akce

Info

10

Pred provedenim identifikace zatéze maze robot pomalu
projit pohyby pro identifikaci zatéze (pomaly test).
Dotknéte se tlacitka Yes (Ano), pokud chcete pomaly

Je to uzite¢né pro ovéreni,
Ze robot pfi identifikaci do
ni¢eho neuhodi. Tato ¢innost

vSak urcitou dobu trva.

H POZNAMKA

Jestlize je identifikace zatéze
planovana k provedeni v
ruénim rezimu s plnou ryhlos-
ti, potom se vyZaduje pomaly
test pfed zacatkem konkrét-
niho méfeni.

test, a tla¢itko No (Ne), pokud chcete pokracovat v
identifikaci.

11 |Proces nastaveni pro identifikaci zatéZe je nyni komplet-
ni. Pohyb spustite prfepnutim do automatického rezimu
a pfikazem Motory zap. Stisknutim tladitka Pfesunout
spustte pohyby pro identifikaci zatéze.

12 |Po dokonéeni identifikace prepnéte zpét do ruéniho rezi-
mu, stisknéte aktivacni zafizeni a tlacitko Start. Stisknéte
tlacitko OK .

13 |Vysledek identifikace zatéze jsou nyni v jednotce Flex-
Pendant. Stisknéte tlacitko Ano pokud chcete aktualizo-
vat vybrany nastroj nebo bfemeno zjisténymi parametry.

V opaéném pripadé stisknéte tlacitko Ne .

Spousténi servisni rutiny Loadldentify s deaktivovanym parametrem ModalPayLoadMode

Je-li systémovy parametr ModalPayLoadMode deaktivovany, nastaveny na 0, rutina
Loadldentify provede identifikaci zatéZe nastroje a celkové zatéze. Jiz nebude
mozné definovat bremeno.

Je-li systémovy parametr ModalPayLoadMode deaktivovan, je mozné pouzit v
pohybovych instrukcich argument \ TLoad. Argument \ TLoad popisuje celkovou
zatéz pouzitou pfi pohybu. Celkova zatéz je soucet zatéze nastroje a biemene,
které nastroj nese. Je-li pouzit argument\ TLoad, parametr| oaddat a pro aktualni
t ool dat a neni bran v tvahu. Dalsi informace o parametru ModalPayLoadMode
v pohybovych instrukcich obsahuje ¢ast Movel v pfiru¢ce Technical reference
manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

Chcete-li spustit servisni rutinu pro identifikaci zatéze musi byt aktivni program v
ruénim rezimu a nastroj a bremeno, které chcete identifikovat, musi byt definovany
a aktivni v okné Ruéni pfestavovani .

Chcete-li dosahnout co nejlepsi pfesnosti, je dulezité spustit zahfivaci program,
ktery pouziva vSechny osy manipulatoru.

Akce Info

1 |Spustte rutinu Loadldentify z okna Editor programu. | Informace o spousténi servis-
Stisknéte aktivacni zafizeni a poté stisknéte tlacitko Start | nich rutin jsou uvedeny v
na jednotce FlexPendant. ¢asti Spousténi servisni ruti-
ny na str219.

2 |Stisknutim tlacitka OK potvrdte, Ze aktualni cesta bude | Stisknutim tladitka Storno a
vymazana a dojde ke ztraté ukazatele programu. Zrus. volani rutiny servisni
rutinu ukongite beze ztraty
ukazatele programu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze

Pokracovani

Akce

Info

Stisknutim tla¢itka OK pokracujte v procesu Loadldentify.

Vybér mezi aktualizaci zaté-
Ze nastroje a celkové zatéze
je proveden pozdéji.

Stisknutim tlacitka OK potvrdte, Ze v nabidce ruéniho
pfestavovani je aktivni spravny nastroj nebo celkova
zatéz a ze zatéz nastroje nebo celkova zatéz je spravné
namontovana.

Pokud tomu tak neni, uvolné-
te aktivacni zafizeni a vyber-
te v nabidce Ruéniho presta-
vovani spravny nastroj nebo
celkovou zatéz. Poté se
vratte do rutiny Loadldentify,
stisknéte aktivaéni zafizeni
a stisknéte tlacitko Start.
Klepnéte na tlacitko Znovu
a potvrdte, Ze je novy nastroj
nebo bfemeno spravné zada-
no.

Pri identifikaci zatéze nastroje zkontrolujte, Ze je nastroj
aktivni.

See krok 4.

Vyberte metodu identifikace. Pokud vyberete metodu, v
niz se pfedpoklada, ze je hmotnost znama, nezapomeiite,
ze musite spravné definovat hmotnost pouzitého nastroje
nebo celkovou zatéz. Stisknéte tlacitko OK .

Vyberte konfiguracni uhel. Optimum je +90 nebo -90
stupnll. Neni-li to mozné, kliknéte na Other (Jiny) a na-
stavte uhel. Minimum je +30 nebo -30 stupnd.

Pokud robot neni ve spravné poloze pro identifikaci za-
téze, budete vyzvani k hrubému pfestavovani jedné nebo
vice os do uréené pozice. Po pfestavovani potvrdte na-
staveni stisknutim tlac¢itka OK .

Pokud robot stale neni ve spravné poloze pro identifikaci

zatéze, bude se pomalu pohybovat do spravné pozice.
Stisknutim tla¢itka PFesunout spustite pohyb.

Osy 1 az 3 nesmi byt vice
nez 10 stupil od navrzené
pozice.

Pfed provedenim identifikace zatéze mize robot pomalu
projit pohyby pro identifikaci zatéze (pomaly test).
Dotknéte se tlacitka Yes (Ano), pokud chcete pomaly
test, a tlacitko No (Ne), pokud chcete pokracovat v
identifikaci.

Je to uzite¢né pro ovéreni,
Ze robot pfi identifikaci do
ni¢eho neuhodi. Tato ¢innost
vSak urcitou dobu trva.

ﬂ POZNAMKA

Jestlize je identifikace zatéze
planovana k provedeni v
ruénim rezimu s plnou ryhlos-
ti, potom se vyzaduje pomaly
test pfed zac¢atkem konkrét-
niho méreni.

10

Proces nastaveni pro identifikaci zatéze je nyni komplet-
ni. Pohyb spustite pfepnutim do automatického rezimu
a prikazem Motory zap. Stisknutim tladitka Pfesunout
spustte pohyby pro identifikaci zatéze.

11

Po dokonéeni identifikace prepnéte zpét do ru¢niho rezi-
mu, stisknéte aktivaéni zafizeni a tla¢itko Start. Stisknéte
tlacitko OK .

12

Vysledek identifikace zatéze je nyni zobrazen na jednotce
FlexPendant. Stisknéte tlacitko Nastroj, chcete-li aktua-
lizovat vybrany nastroj, tlacitko Loaddata, chcete-li aktu-
alizovat celkovou zatéz, nebo tlacitko Ne, chcete-li
identifikaci ukoncit bez ulozeni.

Pokracovani na dalsi strané
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Pokracovani
Akce Info
13 |Vyberete-li moznost Loaddata, je mozné aktualizovat
celkovou zatéz bud’ do existujici, nebo do nové trvalé
proménné | oaddat a.
Reseni chyb

Pokud dojde béhem identifikace zatéze k uvolnéni aktivacniho zafizeni (pfed tim,
nez jsou spustény pohyby), Ize rutinu pokazdé restartovat opétovnym stisknutim
aktiva¢niho zafizeni a poté stisknutim tlacitka start.

Pokud béhem identifikace zatéze dojde k chybé, musi byt rutina restartovana od
zacatku. K tomu dojde automaticky stisknutim tlacitka start po potvrzeni chyby.
Chcete-li proces identifikace prerusit a opustit, vyberte prikaz Zrusit volani rutiny
v nabidce pro ladéni v editoru programu.

Omezeni rutiny Loadldentify

Rutinou Loadldentify Ize identifikovat pouze zatéze nastroje a bremene. Zatéze
ramene tedy nelze identifikovat.

Pokud z jakéhokoli diivodu dojde k pferuseni identifikacnich pohybl (zastaveni
programu, nouzoveé zastaveni apod.), musi byt identifikace zatéze restartovana od
zacatku. Potvrdte chybu a stisknutim tlac¢itka Start provedte automaticky restart.

Pokud dojde k zastaveni robota na cesté zastavenim programu a identifikace zatéze
je v bodu zastaveni provedend, cesta bude smazana. To znamena, zZe nedojde k
zadnému navratovému pohybu pro navrat robota zpét na cestu.

Identifikace zatéze konéi instrukci EXIT. To znamena, Ze je ukazatel programu
ztracen a musi byt pfed provedenim jakéhokoli programu presunut do rutiny main.

Q Tip

Udaje o nastroji & bremenu Ize nastavit ruéné, pokud je zatizeni nizké (10 %
maximalniho zatizeni nebo méné) nebo symetrické, napfiklad pokud je zatizeni
nastroje symetrické kolem osy 6.

Q Tip

Jestlize hmotnost nastroje nebo bfemena je neznama, servisni rutina Loadldentify
muze v nékterych pfipadech identifikovat hmotnost 0 kg. Jestlize je zatéz velmi
mala ve srovnani s maximalni zatézi robota, potom muize byt hmotnost 0 kg v
poradku. Jinak zkuste nasledujici postup, jak identifikovat hmotnost.

« Zkontrolujte, Ze zatéZe ramen jsou spravné uréeny a znovu provedte
identifikaci.

- Zjistéte vahu zatéze jinym zplsobem a provedte identifikaci zatéze se
znamou hmotnosti, aby se odstranila zavislost na zatézich ramen.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze
Pokracovani

Loadldentify pro roboty se 4 osami
Pri spusténi rutiny Loadldentify u robota se 4 osami (namisto 6 os) se vyskytnou
urcité rozdily. V tomto popise rozdilii pfedpokladame, ze robot je podobny typu
IRB 260, IRB 460, IRB 660 nebo IRB 760.
Hlavni rozdily jsou tyto:
- Jsou pouzivany osy 1,3 a 6.
« Vzhledem k tomu, Ze je pouzivana osa 1, mlze byt vysledny pohyb rozsahly.
» Nékteré parametry zatéze nelze identifikovat.

Osa 1 se bude pohybovat pfiblizné v rozsahu £23 stupri(i od aktualni pozice. Proto
se mlize stat, Ze zatéz bude béhem identifikace pfesunuta na velkou vzdalenost.
Osy 3 a 6 se budou pohybovat stejné jako u robota se 6 osami. konfiguraéni uhel
osy 6 funguje stejné jako u robota se 6 osami.

Vzhledem k tomu, Ze neni k dispozici 6 os, nemuize robot se 4 osami identifikovat
vSechny parametry zatéze. Nelze identifikovat nasledujici parametry:

+ |, — Setrvac¢nost kolem osy x.
* |, —Setrvacnost kolem osy y.
+ m, - Soufadnice z tézisté.
U tohoto typu robota v§ak maji vySe uvedené parametry jen zanedbatelny vliv na

vykon pfi pohybu. Definice soufadnicového systému zatéze je uvedena na
nasledujicim obrazku.

xx0900000021

Souvisejici informace
Je také mozné zahrnout rutinu Loadldentify do programu za pouziti instrukci jazyka
RAPID. Informace naleznete v ¢asti LoadlD v pfiruéce Technical reference
manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

Zpusob ruéniho zadavani dat je popsan v éasti Uprava dat ndstroje na str 189 a
Uprava dat bremene na str 207.

V pfiruc¢ce produktu robota jsou uvedeny informace o tom, jak a kam namontovat
zatéz.

Identifikace zatéze u polohovacich zafizeni se provadi servisni rutinou
ManLoadldentify, viz Product manual - IRBP /D2009.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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5.9.5 Loadldentify, servisni rutina pro identifikaci zatéze
Pokracovani

Jak uréovat parametry systému pro zatéze ramen je popsano v Technical reference
manual - System parameters.
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6 Spousténi v provozu

6.1.1 Spousténi programu

6 Spousténi v provozu

6.1 Zakladni postupy

6.1.1 Spousténi programu

Spousténi programu
Tento postup pouzijte pfi prvnim spusténi programu nebo chcete-li pokracovat v
programu, ktery byl zastaven.

Pokud ma vas roboticky systém nainstalovany dopinék Multitasking, prostudujte
si také ¢ast PouZiti programu v rezimu Multitasking na str 239.

Akce Info

1 | Zkontrolujte, zda byly na robotovi a v buri-
ce robota provedeny vS§echny nezbytné
pfipravy a zda jeho provozu nebrani zadné
piekazky uvnitf pracovni oblasti robota.

2 |Ujistéte se, ze se uvnitf buriky robota nena-
chazeji zadné osoby.

3 |Pomoci prepinace rezimt na fadi¢i vyberte
provozni rezim.

xx0600002782

C: Tlacitko Motors on
D: Piepina¢ rezimu

4 |Stisknutim tlacitka zapnuti motort Motors
on na fadi¢i aktivujte robota.

5 |Je program zaveden?
Pokud ano, prejdéte k dalSimu kroku.
Pokud ne, zavedte program.

Podrobné informace o zavadéni program(
jsou uvedeny v ¢asti Prace s programy na
str 152.

6 |V pfipadé potreby vyberte béhovy rezim a

rychlost pomoci nabidky rychlého nastave-

ni.

Informace najdete v ¢asti Nabidka rychlého
nastaveni, Beéhovy rezim na str89 a Nabid-

ka rychlého nastaveni, Rychlost na str91.

Pokracovani na dalsi strané
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6.1.1 Spousténi programu

Pokracovani

Akce

Info

V automatickém rezimu:

1 Stisknutim tlacitka Start na jednotce
FlexPendant spustte pfislusny pro-
gram

V ruénim rezimu:

1 Vyberte rezim spusténi.

2 Stisknéte a podrzte aktivaéni zafize-
ni.

3 Stisknutim tlacitka Start na jednotce
FlexPendant spustte pfislusny pro-
gram

Tlacitko je popsano v ¢asti Hardwarova
tlacitka na str 42.

Postup pfi vybéru rezimu spusténi je po-
drobné popsan v ¢asti PouZiti funkce typu
Spustit podrzenim na str 213.

Je zobrazeno dialogové okno Zadost o
navrat?

Pokud ano, vrafte robota vhodnou metodou
na cestu.

Pokud ne, pokracuijte.

Postup vraceni robota na cestu je uveden
v Easti Vrdaceni robota na cestu na str 249.

Zobrazi-li se dialogové okno Kurzor nesou-
hlasi s ukazatelem programu, dotykem na
ukazatel programu nebo na kurzor zadej-
te, odkud ma program zacit. Poté znovu
stisknéte tlacitko Start.

Toto dialogové okno se zobrazi pouze
tehdy, jsou-li definovany systémové para-
metry typu Warning at start. Viz pfiruc¢ka
Technical reference manual - System para-
meters.

Pokrac¢ovani béhu po zméné programu
V béhu programu je mozné vzdy pokracovat i po jeho zméné.

V automatickém rezimu se mize objevit dialogové okno s varovanim, ze byste se
méli vyvarovat nového spusténi programu, pokud nejsou znamy duisledky.

Pokud...

dotknéte se...

jste si jisti, ze zmény, které jste provedli, nejsou v rozporu s aktualni
pozici robota a Ze program muze pokrac¢ovat bez nebezpec¢i pro vyba-
veni nebo obsluhu,

Ano

si nejste jisti dusledky, které vase zmény mohou mit, a chcete zkoumat
dale,

Ne

Restartovani od zacatku

Program lIze restartovat z Vyrobniho okna nebo z Editoru programu.

Dotykem polozky PP na Main ve Vyrobnim okné muzete resetovat ukazatel
programu na vyrobni polozku ve vSech normalnich ulohach, véetné uloh, které

byly deaktivovany v panelu vybéru uloh.

Dotykem polozky PP na Main v Editoru programu muzete resetovat ukazatel
programu na vyrobni polozku pouze v uréené Uloze, dokonce i v pfipadé, ze byla

uloha deaktivovana v panelu vybéru uloh.

Chcete-li restartovat program ve Vyrobnim okné, postupujte podle tohoto navodu.

Akce

1 |V nabidce ABB vyberte polozku Vyrobni okno.

2 |Dotknéte se polozky PP na Main.

3 |Spustte program stisknutim tla¢itka Start na jednotce FlexPendant

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Pokracovani

Chcete-li restartovat program v Editoru programu, postupujte podle tohoto navodu.

Akce

-

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

2 |Dotknéte se tlacitka Ladéni.
3 |Dotknéte se polozky PP na Main.
4 |Spustte program stisknutim tlagitka Start na jednotce FlexPendant
Omezeni
Pokud v systému neni nainstalovan doplnék Multitasking, maze byt provadén vzdy
jen jeden program. Je-li tento doplnék nainstalovan, Ize provadét nékolik programt
soucasné. Informace o postupu pfi vybéru uloh viz ¢ast Nabidka rychlého nastaveni,
Ulohy na str 92.
V pfipadé, ze systém robota narazi pfi b€hu programu na chybu programového
koédu, zastavi program a tato chyba je zaznamenana do protokolu udalosti.
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6.1.2 Zastavovani programu

Zastavovani programu
Pokud ma vas roboticky systém nainstalovany dopinék Multitasking, prostudujte
si také ¢ast PouZiti programu v reZimu Multitasking na str 239.

Akce

1 | Zkontrolujte, zda je spusténa operace v takovém stavu, ve kterém je mozné ji prerusit.

2 |Ujistéte se, Ze je bezpe€né program zastavit.

3 |Stisknéte tlacitko Stop na hardwarové tlacitkové sadé zafizeni pro ruéni prestavovani.

A NEBEZPECI

zastaveni.

Nepouzivejte tlaCitko Stop v nouzové situaci. Pouzijte tlacitko nouzového

Zastaveni programu tlacitkem Stop neznamena, ze se robot zastavi okamzité.

Zastavovani spousténi pfi spousténi tlaCitky Spustit podrzenim nebo pfi stfidavém uvolfiovani
P¥i spousténi tlaCitky Spustit podrzenim nebo pfi stfidavém uvolfiovani Ize spousténi

zastavit timto postupem.

Rezim

Akce

Info

Provoz s pouzitim ovladaciho
prvku Spustit podrzenim

Uvolnéte tlaCitko Start

Funkce typu Spustit podrze-
nim je popsana v ¢asti Co je
jednotka FlexPendant na
str 39.

Rezim krok po kroku

Robot se zastavi po provede-
ni kazdé instrukce.

DalSi instrukce provedte opé-
tovnym stisknutim tlaéitka
Dopfredu.

Tlacitka STOP a Dopiedu
jsou popsana v ¢asti Co je
jednotka FlexPendant na
str 39.

Pokud stisknete tlacitko
STOP pfi provadéni pohybové
instrukce, robot se zastavi,
aniz by pohyb dokongil.
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6.1.3 Pouziti programu v rezimu Multitasking

Piehled

Ruéni pfiprava uloh

Ve viceulohovém systému s nainstalovanym dopliikem Multitasking muzete mit
jeden nebo vice programu spusténych soubézné, naptiklad v bunce vybavené
doplikem MultiMove s vice nez jednim robotem, kdy kazdy robot provadi svou
vlastni ulohu a svuj program.

Obecné informace o praci s programy najdete v ¢asti Prace s programy na str152.
Funkce Multitasking je popsana v pfiru€ce Application manual - Controller software
IRCS.

Maji-li ulohy probihat tak, jak bylo naplanovéano, je potieba je pfipravit. Za
normalnich okolnosti jsou véechny tlohy nastaveny pii dodani. Ulohy se nastavuiji
definovanim systémovych parametrt typu Controller. Informace o konfiguraci
systémovych parametri obsahuje ¢ast informace o parametrech obsahuje pfiruc¢ka
Technical reference manual - System parameters.

Chcete-li ulohy pfipravit ruéné, potfebujete znat podrobné informace. Tyto
podrobnosti mizete vyhledat v dokumentaci linky nebo bunky.

Zpusob spousténi uloh

Ulohy mohou byt definovany jako normalni, statické nebo semistatické (Normal,
Static, Semistatic). Static a Semistatic Ulohy se spoustéji automaticky, jakmile je
do ulohy zaveden program.

Ulohy typu Normal se spoustsji stisknutim tlagitka Start na jednotce FlexPendant
a ukonéuiji stisknutim tla¢itka Stop.

Abyste méli moznost krokovani, spustte a zastavte statickou nebo semistatickou
ulohu: nastavte moznost Nastaveni panelu uloh na hodnotu VSechny ulohy a
aktivujte ulohu pomoci nabidky rychlého spusténi. Viz Application

manual - Controller software IRC5, ¢ast Multitasking.

Koncepce uloh typu Static, Semistatic, a Normal jsou popsany v priru¢ce Technical
reference manual - System parameters, typ Tasks.

Zavadeéni, spousténi a zastavovani programi v rezimu Multitasking

V této ¢asti najdete informace o zplsobu zavadéni, spousténi a zastavovani
program0 v rezimu Multitasking.

Akce

1 |Zkontrolujte, zda je pfipravena vice nez jedna uloha. To Ize provést pomoci systémo-
vych parametrd, viz pfirucka Technical reference manual - System parameters.

2 |Zavedte programy do prislusné ulohy s pouzitim Editoru programu nebo Vyrobniho
okna. Potfebny postup je popsan v ¢asti Zavedeni existujiciho programu na str 153.

3 |Pokud chcete jednu nebo vice Uloh zakazat, pouZzijte nabidku rychlého nastaveni. Viz
¢ast Nabidka rychlého nastaveni, Ulohy na str 92.

Zruseni vybéru uloh je mozno provést pouze v ruénim rezimu. Pfi pfepinani do auto-
matického rezimu se zobrazi vystrazné okno s varovanim, ze ke spusténi nejsou vy-
brany vsechny ulohy.

Pokracovani na dalsi strané
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Pokracovani

Akce

4 |Zahajte provadéni programu stisknutim tlacitka Start. VSechny aktivni ulohy se
spusti.

5 |Ukoncete provadéni programu stisknutim tlacitka Stop. VSechny aktivni ulohy se

ukondi.

Jak zavést program do ulohy

V této ¢asti najdete informace o zpusobu zavedeni programu do ulohy ve
viceulohovém systému. Pfedpokladem je, Zze ulohy byly konfigurovany.

Zavedeni programu z Vyrobniho okna

Zavedeni programu z

Akce

V nabidce ABB vyberte polozku Vyrobni okno.

2. |Dotknéte se ulohy, do niz chcete zavést program.

3. |Dotknéte se tlacitka Nacist program.
Chcete-li otevfit program v jiné slozce, tuto slozku vyhledejte a otevrete. Popis nalez-
nete v ¢asti Prizkumnik FlexPendant na str 60.
Zobrazi se dialogové okno pro vybér souboru.

4. |Dotknéte se programu, ktery chcete zavést, a potom tlacitka OK.

Editoru programu

Akce

-—

V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor programu.

Dotknéte se polozky Ulohy a programy.

Dotknéte se ulohy, do niz chcete zavést program.

PN

V nabidce Soubor se dotknéte polozky Nacist program.

Chcete-li otevfit program v jiné slozce, tuto slozku vyhledejte a otevrete. Popis nalez-
nete v ¢asti Prizkumnik FlexPendant na str 60.

Zobrazi se dialogové okno pro vybér souboru.

Dotknéte se programu, ktery chcete zavést, a potom tlacitka OK.

Dotykem tlacitka Zav¥it ukonéite Editor programu.

Zobrazovani programi v rezimu Multitasking

Ve Vyrobnim okné je pro kazdou ulohu jedna karta. Mezi zobrazenimi jednotlivych
raznych uloh prepinejte dotykem na karty.

K Gpravu vice karet souéasné oteviete Editor programu. Uprava statickych a
semistatickych uloh viz pfiru¢ka Application manual - Controller software IRCS5,
¢ast Multitasking.

240

3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




6 Spousténi v provozu

6.1.4 Pouziti monitorovani pohybu a provadéni bez pohybu

6.1.4 Pouziti monitorovani pohybu a provadéni bez pohybu

Monitorovani pohybu
Software fadic¢e obsahuje funkcionalitu, ktera ma omezit velikost sil ptisobicich na
robota pfi narazu v pfipadeé kolize. To napomaha ochranit robota a externi zafizeni
pfed vaznym poskozenim, pokud dojde ke kolizi.
Standardné je monitorovani pohybu béhem provadéni programu vzdy aktivni bez
ohledu na to, které dopliky jsou v fadi¢i nainstalovany. Pfi zjisténi kolize se robot
okamzité zastavi a zbytkové sily se omezi tim, Ze se po stejné cesté o maly kousek
vrati. Provadéni programu se prerusi a objevi se chybova zprava. Robot zustane
ve stavu se zapnutymi motory, takZe po potvrzeni chybové zpravy o kolizi Ize v
provadéni programu pokracovat.
Kromé toho existuje softwarovy doplnék s ndzvem Collision Detection (Detekce
kolize), ktery obsahuje specialni funkce, jako je napriklad monitorovani béhem
ruéniho prestavovani. Chcete-li zjistit, zda je na vaSem systému tento doplnék
nainstalovan, vyberte v nabidce ABB moznost Systémové informace. Rozbalte
polozku Systémové viastnosti a vyberte polozku MoZnosti v &asti Ridici modul.

Funkce v zakladné systému RobotWare
Popis funkci v zakladné RobotWare:

« Funkce Monitorovani cesty v automatickém a ruénim rezimu s plnou rychlosti
zabrarnuje mechanickému poskozeni, pokud robot béhem provadéni programu
narazi do prekazky.

« Funkce Provedeni bez pohybu se pouziva ke spusténi programu bez pohybu
robota.

Funkce v ramci doplnku Collision Detection
Systém RobotWare s dopliikem Collision Detection ma dalSi funkce:

« Monitorovani cesty v ruénim rezimu a moznost ladit monitorovani ve vSech
rezimech.

« Monitorovani ruéniho pfestavovani chrani robota pfed mechanickym
poskozenim béhem ruéniho pfestavovani.

 Instrukce Mot i onSup jazyka RAPID, ktera slouzi k aktivaci/deaktivaci detekce
kolize a k ladéni citlivosti béhem provadéni programu.

ﬂ POZNAMKA

Veskeré monitorovani pohybu musi byt nastaveno samostatné pro kazdou ulohu.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Pokracovani

Upravy nastaveni monitorovani pohybu

Tato €ast popisuje, jak upravit nastaveni pro monitorovani pohybu.

Akce

Info

V nabidce ABB dotknéte se pfikazu Ovladaci panel
a poté polozky
Monitorovani.

Dotknéte se seznamu Uloha a vyberte pozadovanou
ulohu.

Mate-li vice nez jednu ulohu,
musite nastavit pozadované
hodnoty samostatné pro kazdou
ulohu.

Dotykem polozky VYPNOUT nebo ZAPNOUT aktivuj-
te nebo deaktivujte monitorovani cesty.

Pomoci tlagitek -/+ upravte citlivost.

ﬂ POZNAMKA

Pokud doplInék Collision Detection neni nainstalovan,
« nastaveni citlivosti nebude mit zadny vyznam.

- monitorovani cesty ma vliv jen na robota v
automatickém rezimu a v ruénim rezimu s pl-
nou rychlosti.

Q Tip

Citlivost Ize nastavit v rozsahu
od 0 do 300. Pokud ji vSak nasta-
vite na hodnotu nizsi nez 80,
mUze se stat, Ze se robot v di-
sledku vnitiniho tfeni zastavi.

ﬂ POZNAMKA

Citlivost funkce Monitorovani
cesty muzete nastavit. Dalsi in-
formace viz ¢ast Nastaveni citli-
vosti monitorovani pohybu na
str243.

Dotykem polozky VYPNOUT nebo ZAPNOUT aktivuj-
te nebo deaktivujte funkci Monitorovani ruéniho pre-
stavovani.

Pomoci tlagitek -/+ upravte citlivost.

H POZNAMKA

Pokud dopinék Collision Detection neni nainstalovan,
tato nastaveni nebudou mit zadny vyznam.

Q Tip

Citlivost Ize nastavit v rozsahu
od 0 do 300. Pokud ji v§ak nasta-
vite na hodnotu nizsi nez 80,
mUze se stat, Ze se robot v di-
sledku vnitfniho tfeni zastavi.

ﬂ POZNAMKA

Citlivost funkce Monitorovani
cesty muzete nastavit. Dalsi in-
formace viz ¢ast Nastaveni citli-
vosti monitorovani pohybu na
str243.

V ¢&asti Nastaveni provadéni dotykem tlacitka VY-
PNOUT nebo ZAPNOUT deaktivujte nebo aktivujte
provadéni bez pohybu. To je samostatna funkce,
ktera neni souéasti monitorovani pohybu.

DalSi informace o této funkci
najdete v ¢asti Provadéni bez
pohybu na str 243.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Pokracovani

Nastaveni citlivosti monitorovani pohybu
K nastaveni citlivosti funkci Monitorovani cesty a Monitorovani pohybu pouzijte
nasledujici postup.

Akce Info

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Ovladaci panel
a poté
Konfigurace.

2 |Dotknéte se polozky Témata a vyberte Pohyb.

3 |Vyberte typ Monitorovani pohybu a potvrdte.

4 |Vyberte v seznamu pozadovanou polozku a Priklad: rob1
dotknéte se tlacitka Upravit.

5 |Vyberte moZnost Path Collision Detection Level Nejvyssi povolena hodnota je 500.
(Uroven detekce kolizi na cesté), dvakrat stisknéte
a nastavte hodnotu.

6 |Klepnéte na tlacitko OK.

7  |Vyberte moZnost Jog Collision Detection Level Nejvyssi povolena hodnota je 500.
(Uroven detekce kolizi pfi prestavovani), dvakrat
stisknéte a nastavte hodnotu.

8 |Klepnéte na tlacitko OK.

Provadéni bez pohybu
Funkce Provedeni bez pohybu umozniuje spustit program v jazyce RAPID bez
pohybu robota. V§echny ostatni funkce (¢asova¢ aktualniho cyklu, V/V, vypocet
rychlosti bodu TCP atd.) pracuji normalné.

Tuto funkci Ize pouzit k kadéni program(i nebo k vyhodnocovani doby cyklG. Také
umoziuje napfiklad zméfit spotiebu lepidla nebo barvy v jednom cyklu.

Pokud je provadéni bez pohybu zapnuto, Ize je pouzivat v nasledujicich rezimech:
* rucni rezim,
« ruéni rezim s plnou rychlosti,
- automaticky rezim.

Casy cykli budou simulovany v souladu se zvolenym reZzimem.

ﬂ POZNAMKA

Provadéni bez pohybu Ize aktivovat jen tehdy, nachazi-li se systém ve stavu s
vypnutymi motory.

@ UPOZORNENI

Pfi novém zavedeni systému se funkce provadéni bez pohybu deaktivuje.
Chcete-li program spustit v rezimu bez pohybu, pfed restartovanim zkontrolujte
stav funkce Provadéni bez pohybu. Pfi nespravném spusténi programu muize
dojit k vaznému i smrtelnému zranéni nebo k poskozeni robota a dalSich zafizeni.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Souvisejici informace
Dalsi informace o dopliiku Collision Detection obsahuje pfirucka Application
manual - Controller software IRC5.
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6.1.5 Pouziti doplriku hot plug

Doplnék Hot plug

Doplrikové tlagitko hot plug umoznuje nasledujici ¢innosti:
« Odpoijte zafizeni ruéniho pfestavovani od systému v automatickém rezimu,
a tim budete pracovat se systémem bez pfipojeného zarizeni pro ruéni
pfestavovani.

- Docasné pfipojte a ovladejte zafizeni pro ruéni prestavovani bez preruseni
aplikace bézici na systému.

A VAROVANI

Stisknutim tlacitka hot plug se vyfadi z €innosti tlacitko nouzového zastaveni na
jednotce FlexPendant. Tlacitko hot plug pouzivejte pouze pfi pfipojovani nebo
odpojovani jednotky FlexPendant.

A VAROVANiI

Odpojenou jednotku FlexPendant je nutné vzdy ulozit oddélené od fadic¢e IRC5!

Pripojeni a odpojeni jednotky FlexPendant pomoci tla¢itka hot plug

Nasledujici postup popisuje zplsob pfipojeni a odpojeni jednotky FlexPendant u
systému v automatickém rezimu pomoci tlagitka hot plug.

ﬂ POZNAMKA

Pokud systém bézi bez jednotky FlexPendant, nepfepinejte jej do ruéniho rezimu
(ani do ruéniho rezimu s plnou rychlosti). Pfed pfepnutim do automatického
rezimu je nutné pfipojit jednotku FlexPendant, jinak nebude mozné potvrdit
zménu rezimu.

Akce Info

1 |Ujistéte se, ze je systém v automatickém

rezimu.
2 |Stisknéte a podrzte tlacitko hot plug. Cervena kontrolka v tlaéitku signalizuje, Ze
je tlacitko stisknuto.
Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Akce

3 | Drzte stisknuté tlacitko hot plug a soucas-
né zapojte mistkovou zastréku do konek-
toru pro jednotku FlexPendant.

xx0600002784

A: Tlacitko Hot plug
B: Konektor pro jednotku FlexPendant

xx0600002796

Mustkova zastrcka

4 |Uvolnéte tla¢itko hot plug. Ujistéte se, ze tlacitko neni zablokované ve
stisknuté poloze, nebot by tak bylo vyfaze-
no tlacitko nouzového zastaveni jednotky
FlexPendant.

ﬂ POZNAMKA

Je-li jednotka FlexPendant odpojena, musi byt mistkova zastrc¢ka zapojena v
konektoru.

H POZNAMKA

Pokud tlacitko hot plug uvolnite, aniz byste pfipojili jednotku FlexPendant nebo
mustkovou zastrcku, pohyby robota se zastavi, protoze jsou preruseny retézce
nouzového zastaveni.

Omezeni zprav v jednotce FlexPendant

Zpravy pro operatora

P¥i pouziti doplfkového tlacitka hot plug plati pro zpravy v jednotce FlexPendant
nasledujici omezeni:

Nékteré aplikace mohou vyZzadovat vstup od operatora prostrednictvim jednotky
FlexPendant (napf. aplikace vyuzivajici instrukce jazyka RAPID TPReadNum

Ul MsgBox apod.). Pokud provadéni aplikace narazi na takovou zpravu pro
operatora, béh programu se pozastavi. Po pfipojeni jednotky FlexPendant pak
musite program zastavit a znovu spustit, aby bylo mozné zpravy zobrazit a reagovat
na né. Tyto zpravy se nezobrazi automaticky prostym pfipojenim jednotky
FlexPendant.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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Je-li to mozné, nepouzivejte tyto typy instrukci pfi programovani systému, které
jsou vybaveny tlacitkem hot plug.

Zpravy protokolu udalosti
Po pfipojeni jednotky FlexPendant Ize zobrazit zpravy protokolu udalosti i pro
obdobi, kdy byla jednotka FlexPendant odpojena, nebof tyto zpravy se ukladaji na
fadici.
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6.2 Reseni problému a zotaveni z chyb

6.2.1 Obecné postupy pro Feseni problému

Typy zavad

Zavady, které se mohou vyskytnout v systému robota, se déli do dvou kategorii:
- Zavady zjisténé vestavénym diagnostickym systémem. Tyto zavady jsou
popsany v éasti Zpravy protokolu uddlosti v priruéce Ndvod k pouziti - Reseni
problémd, IRC5.
- Zavady NEzjisténé vestavénym diagnostickym systémem. Tyto zavady jsou
popsany v &asti Ostatni typy zdvad v pfiruéce Ndvod k pouZziti - Reseni
problémd, IRC5.

Zavady vyvolavajici chybové zpravy v jednotce FlexPendant

Spolu s fidicim systémem se dodava diagnosticky software, ktery usnadnuje feSeni
problémud a umoznuje omezeni prostoji. VSechny chyby zjisténé diagnostickym
systémem se zobrazuji na jednotce FlexPendant v prirozeném jazyce s kédovymi
Cisly.

VSechny systémové a chyboveé zpravy se zaznamenavaiji ve spoleéném protokolu,
v némz je ulozeno poslednich 150 zprav. Pfistup k tomuto protokolu Ize ziskat ze
stavového fadku na jednotce FlexPendant.

Chcete-li usnadnit feSeni problémd, je dulezité, abyste dodrzovali urcité zakladni
principy. Tyto principy jsou popsany v ¢asti Principy feseni problémdu v prirucce
Navod k pouziti - Reseni problému, IRC5.

Zavady nevyvolavajici chybové zpravy v jednotce FlexPendant

Jiné mozné akce

Tyto zavady nejsou rozpoznavany diagnostickym systémem a feSi se jinymi
zpusoby. Zplsob, kterym se zavada projevi, do zna¢né miry ovliviiuje typ této
zavady. Pokyny jsou uvedeny v ¢asti Ostatni typy zavad v priruc¢ce Ndvod k
pouziti - Reseni problémui, IRC5.

P¥i feSeni problémui u zavad NEVYVOLAVAJICICH chybové zpravy na jednotce
FlexPendant postupujte podle krokd 3 a 4 vySe uvedeného postupu.

Nékteré chyby mohou vyzadovat spusténi servisni rutiny. Viz ¢ast Servisni rutiny
na str219.
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6.2.2 Vraceni robota na cestu

6.2.2 Vraceni robota na cestu

Cesty a navratové oblasti

Jestlize je spustén program, jsou robot nebo dopliikova osa tzv. na cesté, coz
znamena, Ze prochazeji pozadovanou sekvenci pozic.

Pokud program zastavite, zlistane robot na cesté, dokud jeho pozici nezménite.
Tim se dostane tzv. mimo cestu. Pokud v$ak je robot zastaven nouzové nebo z
divodu ochrany, mize byt také mimo cestu.

Pokud je robot zastaven uvnitf oblasti navratu na cestuoblast navratu na cestu />,
muzete program opét spustit a robot se vrati na cestu a bude pokracovat v
provadéni programu.

Je tfeba upozornit na to, ze v zadném pripadé nelze u robota prfesné predpovédét
pohyb pfi navratu.

Q Tip
Oblast navratu na cestu je nastavena systémovymi parametry. Systémoveé

parametry jsou popsany v pfiru¢ce Technical reference manual - System
parameters, typ Path Return Region.

Navrat na cestu
Odpojeni napajeni motord robota ma ¢asto za nasledek odchyleni robota od jeho
naprogramované cesty. K tomu muze dojit po nefizeném nouzovém nebo
ochranném zastaveni. Pfipustna odchylka vzdalenosti se konfiguruje pomoci
parametru systému. Vzdalenosti se mohou liSit v zavislosti na jednotlivych
provoznich rezimech.

V pfipadé, ze robot neni v nakonfigurované pfipustné vzdalenosti, je mozné bud
nechat robota vratit se na naprogramovanou cestu, nebo pokra¢ovat na p¥isti
naprogramovany bod této cesty. Provadéni programu potom pokracuje automaticky
naprogramovanou rychlosti.

Vice informaci viz Technical reference manual - System parameters, sekce Téma
Controller - Typ Path Return Region.

Akce

1 |Ujistéte se, ze v cesté nejsou zadné prekazky a pracovni objekty a bfemena jsou
fadné umisténa.

2 |Podle potfeby uvedte systém do automatického rezimu a stisknutim tlacitka Zapnuti
motorG na fadici aktivujte motory robota.

3 |Stisknutim tlacitka Start na jednotce FlexPendant pokracujte v pfislusném programu
od mista, kde byl prerusen.
Nastane jedna z nasledujicich moznosti:

* Robot nebo osa se pomalu vrati na cestu a program bude pokracovat.
. Zobrazi se dialogové okno Zadost o navrat.

4 |Pokud se zobrazi dialogové okno Zadost o navrat, vyberte vhodnou operaci.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6 Spousténi v provozu

6.2.2 Vraceni robota na cestu

Pokracovani
Vybér akce
If you... then tap...
se chcete vratit na cestu a pokracovat v pro-|Ano
gramu
se chcete vratit do nejblizsi cilové pozice a |Ne
pokracovat v programu
nechcete pokracovat v programu Storno
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6 Spousténi v provozu

6.2.3 Spusténi programu RAPID s nekalibrovanou mechanickou jednotkou

6.2.3 Spusténi programu RAPID s nekalibrovanou mechanickou jednotkou

Kdy je to uzitecné?
Je-li servopistole poskozena nebo nekalibrovana, je vhodné spustit servisni rutinu.
Chcete-li spustit servisni rutinu (i jakykoli kod RAPID) i presto, ze nebyla
kalibrovana doplnkova osa, je nutné postupovat podle krok( v tomto popisu.

Jak spustit program

Akce

1 |Nastavte systémovy parametr Active at Start Up (v typu Mechanical Unit, téma Motion)
na hodnotu No.

Nastavte systémovy parametr Disconnect at Deactivate (v typu Measurement Channel,
téma Motion) na hodnotu Yes.

2 |Jestlize je jakékoliv hodnota systémového parametru zménéna, restartujte radic.

3 |Deaktivujte nekalibrovanou mechanickou jednotku.

4 |Presunte ukazatel programu na rutinu Main (jinak se mechanicka jednotka automaticky
aktivuje).

5 |Spustte servisni rutinu nebo jiny kod RAPID.
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6.3.1 Aktualni pracovni rezim

6.3 Provozni rezimy

6.3.1 Aktualni pracovni rezim

Piehled

Zkontrolujte pozici pfepinace rezimu fadi¢e nebo stavovy pruh jednotky
FlexPendant.

Zmény pracovniho rezimu jsou rovnéz zaznamenavany do protokolu udalosti.

Prepinac rezimi
Prepinac rezimu by se mél nachazet v pozici znazornéné na obrazku:

C D C D E

SN AR ]
@fis OAIRNE

"ll:ll" "ll:lll’ N

A B

xx0300000466

Dvoupolohovy prepinac rezimu

Tripolohovy pfepinac rezimu

Automaticky rezim

Ruéni rezim s pomalou rychlosti

m| o o0 w|>

Ruéni rezim s plnou rychlosti

Akce Info

1 | Pfepnuti z ruéniho do automatického rezi- | podrobnosti viz Pfepnuti z ruéniho do au-
mu tomatického rezimu na str 254.

2 | Prepnuti z automatického do ruéniho rezi- | podrobnosti viz Pfepnuti z automatického
mu do rucniho reZimu na str 256.

Zobrazeni aktualniho rezimu na jednotce FlexPendant
Na jednotce FlexPendant Ize ve stavovém pruhu zobrazit aktualni pracovni rezim.
Na nasledujicim obrazku vidite pfiklad stavového pruhu:

— oa e' uéni Motory zap@ Q:h ¥
— [y | MySystem {RSFESFd}@ @Zastaueno (27 2) (Rychlost 100%%)

en0300000490

‘A ‘Okno operatora

Pokracovani na dalsi strané
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6.3.1 Aktualni pracovni rezim

Pokracovani
B Pracovni rezim
C Aktivni systém
D Stav radice
E Stav programu
F Mechanické jednotky, aktivni jednotka je zvyraznéna
Souvisejici informace
O automatickém reZimu na str210
O ruénim rezimu na str 211
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6 Spousténi v provozu

6.3.2 Piepnuti z ruéniho do automatického rezimu

6.3.2 Prepnuti z ruéniho do automatického rezimu

Kdy je tieba systém piepnout do automatického rezimu?
Do automatického rezimu systém uvedte, mate-li pfipravenu procesni aplikaci
nebo program RAPID schopny spusténi v bézném vyrobnim provozu.

A NEBEZPECI

V automatickém rezimu se miize robot zacdit bez varovani pohybovat.

Pfed zménou pracovniho rezimu se ujistéte, Ze se v chranéném prostoru

nenachazi zadna osoba.

Prepnuti z ruéniho do automatického rezimu

Akce Info
1 |Nastavte prepinaé rezimt do automatické pozice. |( h
Zobrazi dialogové okno zmény rezimu. @) 45}
- Y,

xx0300000467

budou resetovany. Dotknéte se tla¢itka Potvrdit.

2 |Pokud bylo zménéno nastaveni ladéni, zobrazi se di-
alogoveé okno informujici o téchto zménach a tom, zda

Zda budou tyto hodnoty reseto-
vany, je definovano systémovy-
mi parametry v typu Auto Con-
dition Reset v tématu Cont-
roller.

OK.

zavie automaticky.

3 |Chcete-li dialogové okno zaviit, dotknéte se tlacitka

Prejdete-li zpét do ru€niho rezimu, dialogové okno se

4 |Probéhla zména reZimu systému bezchybné?
nebo program RAPID.

mu.

Pokud ano, obnovte nebo spustte procesni aplikaci

Pokud ne, zastavte systém a odstrante pfi¢inu problé-

Podrobné informace o spousté-
ni jsou uvedeny v ¢asti Spous-
téni programu na str 235.

ﬂ POZNAMKA

vyhledejte v dokumentaci linky nebo buriky.

Pokud vas systém vyuziva rozdéleny panel operatora, umisténi ovladacich prvku
a indikatoru nemusi pfesné odpovidat popisu v této pfiru¢ce. Podrobné informace

Vzhled a funkce ovladacich prvkl a indikator(i se vSak neméni.

Kdy lze zaéit pouzivat systém robota?
Pokud je zobrazeno dialogové okno zmény rezimu, nelze spoustét programy a
motory robota nelze aktivovat, a to ruéné ani dalkové.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6 Spousténi v provozu

6.3.2 Piepnuti z ruéniho do automatického rezimu
Pokracovani

Vyjimky
V automatickém rezimu lze spustit program RAPID a zapnout motory dalkové.
Systém tedy neprejde do bezpe¢ného pohotovostniho stavu a robot se muze
kdykoli zacit pohybovat.
Podrobné informace o konfiguraci vaseho systému prosim vyhledejte v dokumentaci
linky nebo buriky.

Souvisejici informace
P¥i pfepnuti do automatického rezimu Ize nastavit nebo resetovat rizné podminky,
viz pfiru¢ka Technical reference manual - System parameters, ¢asti Auto Condition
Reset a Run Mode Settings.
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6.3.3 Piepnuti z automatického do ruéniho rezimu

6.3.3 Prepnuti z automatického do ruéniho rezimu

Prepnuti z automatického do ruéniho rezimu

Akce Info
1 |Nastavte prepinaé rezimt do ruéni polohy. |(~ @> &S\\ )
J
(& S

xx0300000468

2 P[c;béhla zmena rezimu systému bezchyb- | podrobné informace o feseni chyb nalez-
ne: . y nete v pfiru¢ce Navod k pouZiti - Reseni
Pokud ano, je procedura dokoncena. problému, IRCS5.

Pokud ne, pokuste se najit pfic¢inu chyby.

ﬂ POZNAMKA

Pokud vas systém vyuziva rozdéleny panel operatora, umisténi ovliadacich prvki
a indikatori nemusi pfesné odpovidat popisu v této pfiru¢ce. Podrobné informace
prosim vyhledejte v dokumentaci linky nebo burky.

Vzhled a funkce ovladacich prvkul a indikator(i se vSak neméni.
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6.3.4 Piepnuti na ruéni rezim s plnou rychlosti

6.3.4 Prepnuti na ruéni rezim s plnou rychlosti

Kdy je vhodné pouzit ruc¢ni rezim s plnou rychlosti?
Ru¢ni rezim s plnou rychlosti pouzijte, chcete-li otestovat program v piné rychlosti.

Rucéni rezim s plnou rychlosti vdm umoznuje spustit program v piné rychlosti, ale
zachovat si pfistup k dostupnym ladicim funkcim editoru programu.

A NEBEZPECI

Testovani v pIné rychlosti je nebezpecéné.

Pred spusténim programu se ujistéte, Ze se v chrdnéném prostoru nenachazi
Zzadna osoba.

Prepnuti na ruéni rezim s plnou rychlosti

Akce Info

1 |Nastavte pfepinac rezim(i do pozice ruéni-
ho rezimu s plnou rychlosti.

2 |Probéhlazmena rezimu systému bezchyb- | podrobné informace o feseni chyb nalez-

ne? . . nete v priruc¢ce Ndvod k pouziti - ReSeni
Pokud ano, je procedura dokoncena. problémd, IRC5.
Pokud ne, pokuste se najit pfic¢inu chyby.

ﬂ POZNAMKA

Kdyz pfepnete na ruéni rezim s plnou rychlosti, vSechny funkce kromé Start,
Stop a Krok jsou deaktivovany.

Vystraha jednotky FlexPendant
Pfi zméné rezimu se na jednotce FlexPendant zobrazi dialogové okno s
upozornénim na zménu rezimu. Chcete-li dialogové okno zavfit, dotknéte se tlacitka
OK.
Vratite-li pfepinac zpét do pozice odpovidajici puvodnimu rezimu, dialogové okno
se zavie automaticky a nedojde k zadné zméné rezimu.
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6.4.1 Upravy a vyladovani pozic

6.4 Upravy pozic

6.4.1 Upravy a vyladovani pozic

Piehled

Pozice v polich

Pozice jsou instancemi datového typu robtarget nebo jointtarget. Viz pfirucka
Technical reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.

Pozice Ize vyladovat pomoci funkce HotEdit, ve které mlzete zadavat hodnoty
posunuti za pouziti softwaroveé klavesnice. Hodnota posunuti se pouziva spolec¢né
s puvodni hodnotou pozice. Viz Vyladovani pozic pomoci funkce HotEdit na str 263.
Nabidka HotEdit je popsana v ¢asti HotEdit - nabidka na str 58.

Pozice Ize upravovat také pomoci moznosti Upravit pozice v Editoru programu
nebo ve Vyrobnim okné, kde miizete robota krokovanim ru¢né prestavit na novou
pozici. Upravena hodnota pozice prepiSe puvodni hodnotu. Viz Postup pfi tpravé
pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné. na str 259.

@ UPOZORNENI

Zména naprogramované pozice muze vyrazné zmenit schéma pohybu robota.

Vzdy se ujistéte, Ze jsou vSechny zmény bezpecné pro vybaveni i pro obsluhu.

Pokud je pozice deklarovana jako pole, mlze se postup Upravy nebo vyladéni
mirné lisit podle toho, jak je pole v pohybové instrukci indexovano.

Omezeni

Nezapomeirite, Ze typ jointtargets Ize zménit pouze pomoci metody Upravit pozici
v Editoru programu a ve Vyrobnim okné, nikoli pomoci funkce HotEdit .

ﬂ POZNAMKA

Vas systém mulze mit omezeni ohledné zplsobu Uprav pozic. Omezeni se mohou
vztahovat na vzdalenosti uréené systémovymi parametry (t¢éma Controller, typ
ModPos Settings) a na to, které pozice je mozné upravovat v ramci UAS.
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6.4.2 Postup pfti Upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné.

6.4.2 Postup pfi upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné.

Prehled
Béhem upravy pozic pfi pfestavovani robota do nové pozice mlzete postupovat
po jednotlivych krocich programu az k poloze, kterou chcete zménit, nebo robota
prestavit pfimo na novou pozici a zménit odpovidajici argument pozice v instrukci.

Doporucuje se postupovat po krocich programem az k pozici, ale jestlize znate
program svého robota dobfe a nova pozice je znama, je rychlejsi pouzit metodu
ru¢niho prestavovani.

H POZNAMKA

Tuto metodu nepouzivejte pfi zméné hodnot orientace.

Pozadavky
Postup pfi upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné.

« Systém musi byt v ruénim rezimu.

« Cilova pozice musi mit po¢ate¢ni hodnotu. Pfiklad: CONST r obt ar get
p10: =[ [ 515. 00, 0. 00, 712. 00] , [ 0. 707107, 0, 0. 707107, 0] , [0, 0, O, 0] ,
[ 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09]]; CONST j oi ntt ar get
j pos10:=[[-0,-0,0,-0,-0,-0],
[ 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 9E+09] ] ;

ﬂ POZNAMKA

Chcete-li upravit pozice ve Vyrobnim okné, musite mis spustény program, aby
byl nastaven ukazatel pohybu.

Pouziti upravenych pozic
Hodnoty upravenych pozic budou standardné pouzity po restartovani programu.
NemUze-li robot pouzit hodnoty pfimo pfi spusténi, zobrazi se varovani. Upravena
pozice pak bude pouzita pfi pfistim vyuziti dané pozice programem.

Upravy pozic
Tento postup popisuje zménu pozic pomoci krokovani nebo pfestavovanim na
pozici. MiZete pouzit Editor programu nebo Vyrobni okno; funkcionalita je v obou
pfipadech stejna.

Akce Info

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Editor
programu.

2 |Zastavte program, pokud je spustén.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6.4.2 Postup pfi upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné.

Pokracovani
Akce Info

3 |Chcete provest krokovani nebo prestavovani | jestiize m4 volani instrukce nebo pro-
na pozici? _ , cedura vice nez jeden argument pozi-
PFi krokovani postupuite po krocich v progra-| ce pokraéujte v krokovani po jednotli-
mu az na pozici, kterou chcete zmeénit. Ujistéte | yych krocich, az dosahnete véech pozic
se, Ze je vybran spravny argument. argumentt
Chcete-li pouzit pfestavovani, pomoci zobraze-
ni Ruéni prestavovani zkontrolujte, ze jsou
vybrany stejny pracovni objekt a nastroj, které
se pouzivaji v dané instrukci.

4 |Provedte ruéni pfestavovani do nové pozice.

5 | P¥i pouziti metody prestavovani, dotekem vy-
berte argument pozice, kterou chcete zménit.

6 |V Editoru programu se dotknéte tlacitka P¥i upravé pozice v poli, které je inde-
Upravit pozici. xovano proménnou, budete muset ur-
Ve vyrobnim okné se dotknéte tlagitka Ladéni| Cit, ktery prvek v poli se ma upravit, a
a potom tlagitka Upravit pozici. teprve poté se Uprava provede.
Objevi se dialogové okno s zadosti o potvrzeni.

7 |Dotknéte se tlacitka Upravit, pokud chcete |Pokud v dialogovém okné pro potvrzeni
pouzit novou pozici nebo tladitka Zrusit, zaskrtnete policko Tento dialog jiz
chcete-li zachovat plvodni pozici. pristé nezobrazovat, nebudou se dia-

logova okna pro potvrzeni pfi Upravach
pozic nadale zobrazovat.

ﬂ POZNAMKA

To plati pouze pro aktualni Editor pro-
gramu.

8 |Opakujte kroky 3 az 7 pro kazdy argument
pozice, ktery chcete zménit.

Omezeni

Tlagitko Upravit pozici v Editoru programu je nepfistupné, dokud nevyberete
argument pozice (ktery je mozné upravit).

Tlacitko Upravit pozici ve Vyrobnim okné je nepfistupné, dokud neni nastaven
ukazatel pohybu a dokud nevyberete pozici. Chcete-li nastavit ukazatel pohybu,
je nutno program spustit a poté vypnout.

Maximalni pohyb nebo zména orientace mohou byt omezeny parametry systému
(téma Controller, typ ModPos Settings). Tyto podrobnosti mizete vyhledat v
dokumentaci linky nebo bunky.

Pokud jsou systémové parametry nastaveny na pouziti absolutnich limitd pro
zmény pozice, Ize pivodni pozice obnovit nebo zménit pouze pomoci nabidky
baseline prostredi HotEdit. Koncepce baseline je popsana v €asti Vyladovani pozic
pomoci funkce HotEdit na str 263.

Je-li upravena néktera pojmenovana pozice, budou ovlivnény i vSechny ostatni
instrukce pouzivajici tuto pozici.

Ve Vyrobnim okné nelze ménit body na kruznici v synchronizovaném rezimu. Viz
pfiru¢ka Application manual - MultiMove.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6.4.2 Postup pfti Upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné.
Pokracovani

Rozdily mezi Editorem programu a Vyrobnim oknem
Postup Upravy pozic je stejny v Editoru programu i ve Vyrobnim okné. Existuji
vSak rozdily ve zpusobu vybéru pozic.
Také v pripadé, ze vas systém vyuziva funkci MultiMove, se vysledek z Editoru
programu bude lisit od vysledku z Vyrobniho okna. Viz pfiru¢ka Application
manual - MultiMove.

Vybér pozic v Editoru programu
Chcete-li v Editoru programu vybrat pozici, kterou potiebujete upravit, dotknéte
se ji.

Vybér pozic ve Vyrobnim okné
Chcete-li pozici, kterou potiebujete upravit, vybrat ve Vyrobnim okné, musite
program krokovat, dokud se nedostanete na pozadovanou pozici.

ﬂ POZNAMKA

Pokud jste program spustili z jiného okna a pak jste se prepnuli zpét do Vyrobniho
okna, zméni se vybrana pozice na pozici, na které je ukazatel pohybu nyni. Pied
provedenim upravy zkontrolujte, ze je vybrana spravna pozice!

Souvisejici informace

Informace o zptisobu Upravy pozic jsou uvedeny v éasti Upravy a vyladovani pozic
na str 258.

Funkce HotEdit a koncepce baseline jsou popsany v ¢asti Vyladovani pozic pomoci
funkce HotEdit na str 263.

Nabidka HotEdit je také popsdana v ¢asti HotEdit - nabidka na str 58.

Uprava pozic v okné Data programu je popsana v &asti Uprava datovych instanci
na str 175.

Technical reference manual - RAPID Instructions, Functions and Data types.
Technical reference manual - System parameters.
Application manual - MultiMove

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6 Spousténi v provozu

6.4.2 Postup pfi upravé pozic v Editoru programu nebo ve Vyrobnim okné.

Pokracovani

Priklady planované cesty

Linearni pohyb

Kruhovy pohyb

Nasledujici pfiklady ukazuiji, jaky vliv maji Upravy pozic na planovanou cestu.

V pfikladu A se robot zastavi na cesté dfive, nez dosahne pozice P10. Robot je
prestaven z cesty do nové pozice (P10x) a pozice P10 je upravena.

V pfiikladu B se robot zastavi na cesté v pozici P10. Robot je pfestaven z cesty do
noveé pozice (P10x) a pozice P10 je upravena.

A

P10

\
\

P10x

P20 P20

xx0800000175

V obou pfiikladech robot po restartovani programu pokracuje z nové pozice P10
(ktera je nyni stejna jako P10x) pfimo do pozice P20, aniz by se vratil na predchozi
planovanou cestu (pres starou pozici P10).

V tomto pfikladu je robot zastaven na cesté v pozici P20 (bod na kruznici) a poté
pfestaven do nové pozice P20x. Pozice P20 je upravena.

P10 P30

P20

P20x

xx0800000176

V jednorobotovych systémech nebo v systémech MultiMove v nesynchronizovaném
rezimu: Po restartovani programu robot pokracuje z nové pozice P20 (ktera je nyni
stejna jako P20x) pfimo do pozice P30, aniz by se vratil na pfedchozi planovanou
cestu (pfes starou pozici P20). Nova planovana cesta z pozice P20 (P20x) do P30
je vypocitana na zakladé téchto dvou pozic a pozice P10.

V synchronizovaném rezimu MultiMove: Po restartovani programu se robot vrati
do staré pozice P20 a pouzije pfedchozi planovanou cestu do P30. V dalSim cyklu
je pouzita pouze nova pozice P20 (P20x).
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6 Spousténi v provozu

6.4.3 Vyladovani pozic pomoci funkce HotEdit

6.4.3 Vylad'ovani pozic pomoci funkce HotEdit

Prehled
Funkce HotEdit slouzi k vyladovani naprogramovanych pozic. To Ize provadét ve
vSech provoznich rezimech, dokonce i za béhu programu. Je mozné vyladit
soufadnice i orientaci.

Funkci HotEdit Ize pouzit pouze pro pojmenované pozice typu robtarget (viz
omezeni uvedena nize).

Funkce dostupné v prostiedi HotEdit mohou byt omezeny systémem autorizace
uzivateld (UAS).

Nabidka HotEdit je popsana v ¢asti HotEdit - nabidka na str 58.

Pouziti vyladénych pozic
Vyladéné hodnoty budou pouzity pfimo probihajicim programem, kdyz se dotknete
polozky Pouzit. Pokud se vyladéni provadi v blizkosti ukazatele programu nebo
ukazatele pohybu, mlze byt obtizné pfedem uréit, kdy se zména programu projevi.
Proto je dilezité pred provedenim zmén za béhu programu presné védét, ve kterém
bodé programu se robot pravé nachazi.

Nové hodnoty se nicméné neulozi do baseline, dokud nepouzijete pfikaz Potvrdit.

Jak vylad'ovat pozice
Nasledujici ¢ast popisuje postup vyladovani naprogramovanych pozic pomoci
funkce HotEdit:

Akce

1 |V okné Naprogramované cile vyberte pozice, které chcete vyladit, a dotykem Sipky
je pridejte do Vybranych cila.

2 |Dotknéte se tlacitka Ladéni cill, vyberte reZim ladéni (linearni, reorientace nebo ex-
terni osy) a pak vyberte systém souradnic (nastroj nebo pracovni objekt).

3 |Pomocitlacitek + a - provedte pfesné vyladéni pozic(e) ve sméru osy X, Y a Z. Vyberte
moznost PFirdstek a definujte velikost kroku pro tato tlacitka.

4 | Chcete-li aktivovat nové hodnoty, dotknéte se tlagitka POUZIT. Pokud program béi,
hodnota posunuti se pouzije pfimo.

5 |Pokud jste s vysledkem spokojeni a chcete vyladéné pozice zahrnout do baseline,
dotknéte se polozky Baseline a potom polozky Potvrdit vybér.

6 |Pokud vsak vybrané pozice potrebuji dale vyladit, miizete se dotknout polozky Base-
line, potom poloZzky Obnovit vybér a zacit cely postup znovu, nebo muzZete prosté
pokracovat v ladéni, dokud nebudete spokojeni.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6.4.3 Vyladovani pozic pomoci funkce HotEdit

Pokracovani

Prace s vybéry

Vybrané pozice, které chcete pozdéji vyladit, Ize ulozit do pamétové jednotky
fadice. Pokud vas systém pouziva autorizaci uzivateli (UAS), mlze se jednat o
jediny zpUsob vybéru pozic pro vyladovani.

Pfikazy pro praci s vybéry se nachazeji v nabidce Soubor:

Ulozit vybér jako | Zkontrolujte, Ze v okné Vybrané cile neni zobrazeno nic kromé pozic,

které chcete ulozit. Dotknéte se tladitka Soubor a poteé tlacitka Ulozit
vybér jako. Zadejte nazev a pfipadné také popis souboru a pak se
dotknéte tlacitka OK.

Otevrit vybér Dotknéte se tlacitka Soubor a poté tlacditka Otevfit vybér. Pak urcete

pozadovany vybér a poté se dotknéte tlacitka OK.

Vymazat vybér Pole Vybrané cile vymazte dotykem tlac¢itka Soubor a poté prikazu

Vymazat vybér.

Koncepce baseline

Kritéria cilt baseline

Baseline Ize definovat jako referenéni bod, vicéi kterému se méfi budouci zmény.
Koncepce baseline umoziuje vraceni provedenych vyladéni a obnoveni hodnot
pozic ulozenych v poslednim baseline. To se provadi pfikazem Obnovit.

Provedenim pfikazu Potvrdit se baseline aktualizuje s pouzitim novych hodnot
posunuti a pfedchozi hodnoty se z paméti programu odstrani.

V nabidce baseline muzete vyladéni potvrdit nebo zamitnout.

Prikazem Obnovit vybér se odstrani veskeré zmény aktualné vybranych
pozic a obnovi se hodnoty posledniho baseline, coz znamena, Ze jejich
hodnoty posunuti budou nulové.

Piikazem Obnovit cely program se odstrani VSECHNY zmény
naprogramovanych pozic od posledniho pouziti pfikazu Potvrdit. To muze
zahrnovat i nékolik relaci funkce HotEdit pro tutéz ulohu. Pokud systém
pouziva doplnék Absolute Limit ModPos, odstrani se také veskeré pripadné
zmény provedené pifikazem Upravit pozici z Editoru programu.

Prikazem Potvrdit vybér se na baseline aplikuje posunuti aktualné vybranych
pozic.

Piikazem Potvrdit cely program se VSECHNY zmény provedené v ramci
vyladéni aplikuji na naprogramované pozice. To mize zahrnovat i nékolik
relaci funkce HotEdit pro tutéz ulohu. Pokud systém vyuziva doplnék Absolute
Limit ModPos, odstrani se také zmény provedené pfikazem Upravit pozici
z Editoru programu.

Soucasti baseline jsou cile spliujici vSechna nasleduijici kritéria:

Datovy typ musi byt robtarget nebo jointtarget
Nesmi byt deklarovan v rutiné lokalné.
Nesmi byt deklarovan v ramci pole cild.

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6 Spousténi v provozu

6.4.3 Vyladovani pozic pomoci funkce HotEdit
Pokracovani

llustrace koncepce baseline

Koncepce baseline je objasnéna na ilustraci nize, kde se bod pfesouva, obnovuje
a potvrzuje. Pfredpokladejme, ze z pavodniho baseline (A) presunete bod (B)
dvakrat. Pokud zjistite, Zze vam provedené zmény nevyhovuiji, pouzijete pfikaz
obnoveni (C). Pokud vSak namisto toho bod dal pfesunete a pouzijete pfikaz
potvrzeni (B +D), vytvofite novy baseline (E) a pivodni baseline jiz nelze obnovit.
Jestlize pak bod jesté jednou presunete a pak pouzijete pfikaz obnoveni, bod se
vrati zpét na posledni baseline (E).

A C
C E

xx0600002620

A Plvodni baseline

B Pfesunuti zvoleného bodu

C Obnovit

D Potvrdit

E

Nova verze baseline

Obnovit vybér nebo Obnovit cely program
Nasleduijici pfiklad objasnuje rozdil mezi pfikazem Obnovit vybér a Obnovit cely
program do puvodniho stavu. Stejny princip plati pro pfikazy Potvrdit vybér a
Potvrdit cely program.

Akce

-

Objekty robtargets p10 a p30 se pfidaji do Vybranych cilll a pozice se jednou vyladi.

Objekt p10 se odstrani z Vybranych cilt

Objekt p30 se znovu vyladi do nové pozice.

o N

- Prikazem Obnovit vybér se aktualné vybrana pozice p30 nastavi na hodnotu,
kterou méla v poslednim baseline. Pozice p10 zlstane vyladéna.

- Prikazem Obnovit cely program se nastavi vSechny vyladéné pozice, tedy p10
i p30, zpét na hodnoty, které mély v baseline.

Funkce HotEdit pro externi osy

Pokud jsou externi osy aktivovany alespon v jednom z vybranych objektt robtarget,
Ize je vyladit pomoci funkce HotEdit. Budou vyladény pouze osy s aktivnimi
hodnotami.

Omezeni

Ladéni pomoci funkce HotEdit Ize provadét jen u pojmenovanych cilli (napt. p10,
p20) typu robtarget. (* Cile typu robtarget nejsou ve stromovém zobrazeni viditelné.)

Pokracovani na dalsi strané
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6.4.3 Vyladovani pozic pomoci funkce HotEdit

Pokracovani

Je-li robtarget deklarovany jako pole, musi byt indexovany &islem, aby jej bylo
mozné upravit pomoci funkce HotEdit.

Provadét ladéni pomoci funkce HotEdit Ize pouze u cill, které jsou soucasti
baseline. Cile, které NEJSOU soucasti baseline, se ve stromé funkce HotEdit
nezobrazi, protoze je nelze vybrat pro vyladéni. To znamena, ze se nezobrazi
napfiklad cil deklarovany v rutiné lokalné.

Vylad'ovani pomoci funkce HotEdit je mozné jen u objektu typu robtargets. (Objekty
typu Jointtargets Ize vyladovat pouze pomoci pfikazu Upravit pozici v Editoru
programu.) Pokud vSak systém pouziva doplnék Absolute limit ModPos, budou
tyto objekty typu jointtargets soucasti baseline a pfikazy Obnovit cely program a
Potvrdit cely program se budou vztahovat i na né.

ﬂ POZNAMKA

Dalsi informace o dopliiku Absolute Limit ModPos viz Technical reference
manual - System parameters, ¢ast Controller - Type ModPos Settings.

User Authorization System UAS v prostiedi funkce HotEdit

Systém autorizace uzivatell Ize pouzit k omezeni funkcionality prostiedi Hot Edit
tak, Zze uzivatel miize upravovat jen pfedvolené pozice. Pozice se zavadeéji stisknutim
tlacitka Soubor a potom tlaéitka Otevf¥it vybér. Vybrané pozice je poté mozno
vylad'ovat obvyklym zplsobem.

Souvisejici informace

Technical reference manual - System parameters.
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6.4.4 Prace s prelozenim a posunutim

6.4.4 Prace s prelozenim a posunutim

Informace o prelozeni
V nékterych pripadech je tfeba provést pohyb po stejné cesté na rlznych mistech
stejného objektu, nebo s nékolika pracovnimi kusy vedle sebe. Nechcete-li pokazdé
znovu programovat vSechny pozice, mlizete definovat posunuty souradnicovy
systém.
Tento soufadnicovy systém lze pouzit také v kombinaci s vyhledavanim a
kompenzovat tak rozdily v pozicich jednotlivych ¢asti.

Posunuty souradnicovy systém se definuje na zakladé soufadnicového systému
objektu.

Souradnicovy systém pro premisténi je popsan v sekci Soufadnicové systémy pro
prestavovani na str 125.

Vybér metody prelozeni
Nejlepsi zplsob zavisi na zplisobu, okamziku a ¢etnosti pouziti prelozeni.

Posunuti pracovniho objektu
Posunuti pracovniho objektu je vhodné proveést v pfipadé, Zze tak nemusite Cinit
pfilis ¢asto.
Postup naleznete v €asti Definovani souradnicového systému pracovniho objektu
na str 198.

Prelozeni pracovniho objektu
Pracovni objekt sestava z uzivatelského ramce a ramce objektu. Je mozné
pfesunout jeden nebo oba tyto ramce. Pfi posunuti obou ramcu se posune cely
pracovni objekt. PreloZzeni ramce objektu od uzivatelského ramce muze byt uzite¢né
napftiklad pfi pouziti jednoho upinaciho pfipravku pro vice pracovnich objektu.
Uzivatelsky ramec je mozné zachovat a prelozit ramce objektu pro pracovni objekty.
Viz postup Jak definovat ramec objektu v ¢asti Definovani souradnicového systému
pracovniho objektu na str 198.

Prelozeni a otoceni pracovniho objektu
Pokud prelozeni nespociva pouze v osach x, y a z, mize byt vhodné ramec objektu
vzhledem k uzivatelskému ramci pfelozit a otodit.

K prelozeni podél os x, y a z Ize pouzit dfive uvedenou metodu. Chcete-li pracovni
objekt otogit, pouzijte postup v éasti Uprava dat pracovniho objektu na str 202.

Informace o posunuti
Mnohdy je snazsi definovat pozici jako posunuti vzhledem k dané pozici. Pokud
napfriklad znate presné rozméry pracovniho objektu, stac¢i ruéné prestavit na o
ur€itou vzdalenost, nikoli na uréitou absolutni pozici.

Posunuti je programovano pomoci vzdalenosti preloZzeni ve sméru os x,y a z
vzhledem k pracovnimu objektu. Napfiklad:
MovelL Of fs(pl0, 100, 50, 0), v50...

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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6.4.4 Prace s prelozenim a posunutim

Pokracovani
Posunuti pro danou pozici Ize definovat pomoci nasledujicich vyrazu:
1 Pdvodni pozice/vychozi bod
2 Prelozeni ve sméru osy x
3 Prelozeni ve sméru osy y
4 Prielozeni ve sméru osy z
Priklady

Tento pfiklad uvadi instrukce Move s posunutimi, které pfesunou robota po
¢tvercové draze ve sméru hodinovych ruci¢ek z pozice p10 po vzdalenostech 100
mm ve sméruos xay.

MovelL pl1l0, v50...

MovelL O fs(pl0, 100, 0, 0), v50...

Movel Of fs(pl0, 100, 100, 0), v50...

MovelL O fs(pl10, 0, 100, 0), v50...

MovelL pl1l0, v50...

Jak vytvofit posunuti pozice
Tento postup popisuje zplsob zmény pozice na pozici posunuti.

Akce Info

1 |V editoru programu dotykem vyberte argu-
ment pozice a upravte jej.

2 |Dotknéte se tlacitka Upravit a potom poloz-
ky Zménit vybrané.

3 | Dotknéte se tlacitka Funkce a potom poloz-
ky Offs.

4 |Dotykem vyberte kazdy z vyraz(i, <EXP>, |Pomoci filtru Ize zGzit rozsah dostupnych
a poté se dotknéte pozadovanych dostup- |dat. Lze rovnéz zménit datovy typ dostup-
nych dat nebo funkci. nych dat.

Dotykem tla¢itka Upravit ziskate pfistup k
dal$im funkcim. Dotykem tladitka VSe mu-
zete otevfit softwarovou klavesnici a upra-
vovat vSechny vyrazy soucasné, pfipadné
dotykem tlacitka Pouze vybrané upravovat
pomoci softwarové klavesnice pouze jeden
vyraz.

5 |Dotykem tlacitka OK ulozite zmény.

Souvisejici informace
Existuje cela fada uzite€nych funkci jazyka RAPID, viz pfiru¢ky Technical reference
manual - RAPID Instructions, Functions and Data types a Technical reference
manual - RAPID overview.
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6.4.5 Piesun robota na naprogramovanou pozici

6.4.5 Presun robota na nhaprogramovanou pozici

Pozics
Program robota obvykle vyuziva naprogramované pozice. Robota Ize pomoci funkei
v nabidce Pfestavovani automaticky pfesunout do naprogramované pozice.

Robot se bude pohybovat rychlosti 25 cm/s.

A NEBEZPECI

P¥i automatickém presunu robota se miize bez varovani pohybovat rameno
robota. Ujistéte se, ze se v chranéném prostoru nenachazi zadna osoba mezi
aktualni pozici a naprogramovanou pozici se nenachazeji zadné prekazky.

Presun robota na naprogramovanou pozici
Tato procedura popisuje automaticky pfesun robota na naprogramovanou pozici.

Akce Info

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Rucni prestaveni.

2 |Ujistéte se, ze je vybrana spravna mechanicka jednotka,
a dotknéte se moznosti Jit na....

3 |Dotekem vyberte naprogramovanou pozici. Pokud existuje mnoho do-
stupnych naprogramovanych
pozic, muzete pomoci filtru
omezit pocet zobrazenych
polozek. Viz €ast Filtrovani

dat na str 97.
4 |Stisknéte a drzte stisknuté aktivacni zafizeni a poté
stisknéte tla¢itko Jit na.
Robot se nyni pfimo pfesune z aktualni pozice na napro-
gramovanou pozici. Ujistéte se, ze mu v cesté nebrani
zadné prekazky.
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7.1 Zobrazeni seznamu signalu

7 Zpracovani vstupu a vystupu, V/V

7.1 Zobrazeni seznamu signalu

Prehled
Vlastnosti V/V signalu se pouzivaji k zobrazovani vstupnich a vystupnich signali
a jejich hodnot. Signaly se konfiguruji pomoci parametr(i systému.

Jak zobrazit seznamy signalu
Tato ¢ast uvadi podrobny postup zobrazovani seznamu signald.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Vstupy a vystupy.
Zobrazi se seznam nejbéznéjsich V/V signald.

— | : ! Ru&ni Motory zap. .. LN e
= v 7y | MySystem (RSTEST4) Zastaveno (2z 2) VIV alias
& Vstupy a vystupy V/V sbérnice
Nejb&n&jsi AkEenh L VWbri  yednotky V/V
Vyberte V/V signal ze seznamu. IV\?d - I
Viechny signaly
Nazev Hodnota |1y

Digitalni vstupy
Digitalni vystupy
Analogové vstupy
Analogové vystupy
Skupinovy vstup
Skupinovy vystup
+ Nejbé&zné&jsi
Bezped. signaly

Simulované signaly
- b4
Zobrazit

" 5
= B

en0400000770

2 |Dotykem polozky Zobrazit zménite vybér signalli v seznamu.

Q Tip
Dotknéte se nabidky Vybrat format, pokud chcete v seznamu zobrazit navésti
signald.

Souvisejici informace
Simulace a zména hodnot signalu na str 272.

Filtrovani dat na str 97.

Konfigurace nejcastéjsich V/V signali na str 117.
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7.2 Simulace a zména hodnot signalu

7.2 Simulace a zména hodnot signalu

Simulace a zména hodnot signalt

Signal je mozné zménit na simulovany signal; hodnotu signalu Ize poté zmeénit.
Dalsi informace o zpusobu zmény vlastnosti signalu jsou uvedeny v ¢asti Ovladaci
panel,Konfigurace nejcastéjsich V/V signali na str117.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky 1/0.
Zobrazi se seznam nejc¢astéjSich signalu. Viz ¢ast Konfigurace nejcastéjsich V/V sig-
nald na str117.

Dotknéte se pfislusného signalu.

Dotykem tlacitka Simulovat zménite dany signal na simulovany signal.
Dotykem tlacitka Odebrat simulaci odstranite simulaci z pfislu§ného signalu.

Chcete-li zménit hodnotu digitalniho signalu, dotknéte se tlacitka 0 nebo 1.

Chcete-li zménit hodnotu analogového signalu nebo skupiny, dotknéte se tla¢itka
123.... Zobrazi se softwarova numericka klavesnice. Zadejte novou hodnotu a
dotknéte se tlaCitka OK.
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7.3 Zobrazeni skupiny signalu

7.3 Zobrazeni skupiny signalt

Zobrazeni skupiny signala
Tato ¢ast uvadi podrobny postup zobrazovani skupiny signalu.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky I/O.
Zobrazi se seznam nejcastéjSich signalu. Viz ¢ast Konfigurace nejcastéjsich V/V sig-
nalt na str117.

V nabidce Zobrazit se dotknéte polozky Skupiny.

Dotknéte se v seznamu nazvu skupiny signald a poté tlac¢itka Vlastnosti. Dalsi moz-
nosti je dotknout se dvakrat nazvu skupiny signald.
Zobrazi se vlastnosti skupiny signald.
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7.4 Bezpecénostni signaly

7.4.1 Bezpecnostni V/V signaly

VsSeobecné

V zakladni a standardni formé fadice jsou urcité V/V signaly vyhrazeny pro specialni
bezpecnostni funkce. Ty jsou uvedeny dale se struénym popisem kazdé z nich.

VSechny signaly Ize zobrazit v nabidce V/V na jednotce FlexPendant.

Bezpecnostni V/V signaly

Nasledujici seznam uvadi bezpe€nostni V/V signaly, pouzivané standardnim

systémem.

Nazev signalu  |Popis Bitové hodnoty Z-do

ES1 Nouzové zastaveni, fe-| 1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
tézec 1 ho pocitace

ES2 Nouzové zastaveni, fe-| 1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
tézec 2 ho poéitace

SOFTESI Mékké nouzové zasta- |1 = Mékké zastaveni |Z desky panelu do hlavni-
veni zapnuto ho pocitace

EN1 Aktivaéni zafizeni 1 a |1 = Aktivovano Z desky panelu do hlavni-
2, fetézec 1 ho podcitace

EN2 Aktivacni zafizeni 1 a |1 = Aktivovano Z desky panelu do hlavni-
2, fetézec 2 ho pocitace

AUTO1 Voli¢ provozniho rezi- |1 =Zvolen automatic- |Z desky panelu do hlavni-
mu, fetézec 1 Ky rezim ho poditace

AUTO2 Voli¢ provozniho rezi- |1 = Zvolen automatic-|Z desky panelu do hlavni-
mu, fetézec 2 ky rezim ho pocitace

MAN1 Voli¢ provozniho rezi- |1 = Zvolen ruéni rezim|Z desky panelu do hlavni-
mu, fetézec 1 ho pocitace

MANFS1 Voli¢ provozniho rezi- |1 =2Zvolen ru¢ni rezim|Z desky panelu do hlavni-
mu, fetézec 1 s plnou rychlosti ho po¢itace

MAN2 Voli¢ provozniho rezi- |1 =2Zvolen ruéni rezim|Z desky panelu do hlavni-
mu, fetézec 2 ho pocitace

MANFS2 Voli€ provozniho rezi- |1 =2Zvolen ruéni rezim|Z desky panelu do hlavni-
mu, fetézec 2 s plnou rychlosti ho podcitace

USERDOOVLD |Pretizeni, uzivatelsky |1 =Chyba, 0 = OK |Zdesky panelu do hlavni-
digitalni vystup ho poditace

MONPB Tlacitko zapnuti motor( | 1 = Tlagitko stisknuto |Z desky panelu do hlavni-

ho pocitace

AS1 Automatické zastaveni, |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
fetézec 1 ho pocitace

AS2 Automatické zastaveni, |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
fetézec 2 ho pocitace

SOFTASI Mékké automatické za- |1 = Mékké zastaveni |Z desky panelu do hlavni-
staveni zapnuto ho poéitace

GS1 Obecné zastaveni, feté- |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
zec 1 ho pocitace

Pokrac¢ovani na dalsi strané

274

3HAC050941-014 Revize: -

© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




7 Zpracovani vstupu a vystupu, V/V

7.4.1 Bezpecnostni V/V signaly

Pokracovani

Nazev signalu

Popis

Bitové hodnoty

Z-do

GS2

Obecné zastaveni, reté-
zec 2

1 = Retézec uzavien

Z desky panelu do hlavni-
ho poditace

SOFTGSI Mékké obecné zastave- |1 = Mékké zastaveni |Z desky panelu do hlavni-
ni zapnuto ho poditace
SS1 Nadfazené zastaveni, |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
fetézec 1 ho pocitace
SS2 NadFazené zastaveni, |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
fetézec 2 ho pocitace
SOFTSSI Mékkeé nadrazeni zasta- |1 = Mékké zastaveni |Z desky panelu do hlavni-
veni zapnuto ho pocitace
CH1 V$echny prepinaée v |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
béhovém fetézci 1 se- ho pocitace
pnuty
CH2 V8echny prepinaée v |1 = Retézec uzavien |Z desky panelu do hlavni-
béhovém fetézci 2 se- ho poditace
pnuty
ENABLE1 Povoleno z hl. poéitace |1 = Aktivace, 0 = pfe- | Z desky panelu do hlavni-
(zpétny odecet) ruseni fetézce 1 ho pocitace
ENABLE2_1 Povoleno z AXCH1 1 = Aktivace, 0 = pre-|Z desky panelu do hlavni-
ruseni fetézce 2 ho pocitace
ENABLE2_2 Povoleno z AXC2 1 = Aktivace, 0 = pre-|Z desky panelu do hlavni-
ruseni fetézce 2 ho poditace
ENABLE2_3 Povoleno z AXC3 1 = Aktivace, 0 = pre- |Z desky panelu do hlavni-
ruSeni fetézce 2 ho poditace
ENABLE2_4 Povoleno z AXC4 1 = Aktivace, 0 = pre-|Z desky panelu do hlavni-
ruseni fetézce 2 ho pocitace
PANEL240OVLD |Pfetizeni, napéti 24V |1 = Chyba, 0 = OK |Z desky panelu do hlavni-
panelu ho poditace
DRVOVLD Pretizeni, pohybové |1 =Chyba, 0 =0K |Zdesky paneludo hlavni-
moduly ho pocitace
DRV1LIM1 Zpétny odedet fetézce |1 = Retézec 1 uzavien | Z poéitace osy do hlavni-
1 za limitnimi spinaci ho pocitace
DRV1LIM2 Zpétny odedet fetézce |1 = Retézec 2 uzavien | Z poéitace osy do hlavni-
2 za limitnimi spinadci ho pocitace
DRV1K1 Zpétny odecet stykace |1 = K1 sepnut Z pocitace osy do hlavni-
K1, retézec 1 ho poditace
DRV1K2 Zpétny odecet stykace |1 = K2 sepnut Z pocitace osy do hlavni-
K1, fetézec 2 ho poditace
DRV1EXTCONT |Vnéjsi stykace sepnuty |1 = Stykace sepnuty |Z pocitace osy do hlavni-
ho pocitace
DRV1TEST1 Byl zjistén pokles v bé- | Pfepnuto Z pocitace osy do hlavni-
hovém retézci 1 ho pocitace
DRV1TEST2 Byl zjistén pokles v bé- | Pfepnuto Z pocitace osy do hlavni-
hovém retézci 2 ho pocitace
SOFTESO Mékké nouzové zasta- |1 = Nastaveno mékkeé | Z hlavniho pocitace do

veni

nouzové zastaveni

desky panelu

Pokracovani na dalsi strané
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Pokracovani

Nazev signalu  |Popis Bitové hodnoty Z-do

SOFTASO Mékké automatické za- |1 = Nastaveno mékkeé | Z hlavniho pocitace do
staveni automatické zastave-|desky panelu

ni

SOFTGSO Mékkeé obecné zastave- | 1 = Nastaveno mékkeé | Z hlavniho pocitace do
ni obecné zastaveni desky panelu

SOFTSSO Mékké nadfazeni zasta- | 1 = Mékké nadfazené |Z hlavniho pocitace do
veni zastaveni zapnuto | desky panelu

MOTLMP Kontrolka zapnuti moto- |1 = Kontrolka sviti  |Z hlavniho pocita¢e do
ra desky panelu

TESTEN1 Test aktivacniho zafize- |1 = Spusténi testu Z hlavniho podcitace do
ni1 desky panelu

DRV1CHAINf1 Signal do blokovaciho |1 = Uzav¥it fetézec 1 |Z hlavniho poéita¢e do
obvodu pocitace osy

DRV1CHAIN2 Signal do blokovaciho |1 = Uzavfit fetézec 2 |Z hlavniho pocitace do
obvodu pocitace osy

DRV1BRAKE Signal do civky uvolné-|1 = Uvolnit brzdu Z hlavniho podcitace do
ni brzdy pocitace osy
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8 Zpracovani protokolu udalosti

8.1 Pristup k protokolu udalosti

Protokol udalosti
Protokol udalosti oteviete, chcete-li:

 zobrazit vSechny existujici polozky,
« podrobné si prohlédnout obsah konkrétnich polozek,

« provadét s polozkami protokolu riizné operace, napfriklad je ukladat a
odstranovat.

Protokol Ize vytisknout pomoci produktu RobotStudio.

Otevieni a zavieni protokolu udalosti
Tato ¢ast podrobné popisuje postup pfi otevieni protokolu udalosti.

Akce

1 |Dotknéte se stavového pruhu.
Zobrazi se stavové okno.

2 |Klepnéte na tla¢itko Event Log (Protokol udalosti).
Zobrazi se seznam protokoll udalosti.

3 |Pokud se obsah protokolu nevejde na obrazovku, Ize jim posouvat.

4 | Chcete-li zobrazit zpravu o udalosti, dotknéte se prislusné polozky protokolu.

5 |DalSim dotykem stavového pruhu protokol zavrete.

Souvisejici informace
Operating manual - RobotStudio.
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8.2 Odstranéni polozek protokolu

8.2 Odstranéni polozek protokolu

Pro¢ odstranovat polozky protokolu?
Odstranénim protokoll Ize zvétsit volny prostor na disku. Odstranovani polozek
protokolu miize ¢asto pomoci pfi trasovani chyb, protoZe odstranujete staré a
nevyznamné polozky protokolu, které nesouviseji s feSenym problémem.

Odstranéni vSech polozek protokolu

Akce

1 |Dotknéte se stavového rfadku a poté oteviete protokol udalosti dotykem karty Protokol
udalosti.

2 |V nabidce Zobrazit se dotknéte polozky Bézné.

3 |Dotknéte se tlac¢itka Odstranit a poté tlacitka Odstranit vSechny protokoly.
Zobrazi se dialogové okno s zadosti o potvrzeni.

4 | Chcete-li polozky odstranit, dotknéte se tlaCitka Ano. Chcete-li protokol ponechat beze
zmény, dotknéte se tlacitka Ne.

Odstranéni polozek urcité kategorie z protokolu

Akce

1 |Dotknéte se stavového rfadku a poté oteviete protokol udalosti dotykem karty Protokol
udalosti.

2 |V nabidce Zobrazit se dotknéte vybrané kategorie.

3 |Dotknéte se tlac¢itka Odstranit a poté tlacitka Odstranit protokol.
Zobrazi se dialogové okno s Zzadosti o potvrzeni.

4 | Chcete-li polozky odstranit, dotknéte se tlaCitka Ano. Chcete-li protokol ponechat beze
zmény, dotknéte se tlacitka Ne.

278 3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.



8 Zpracovani protokolu udalosti

8.3 Ulozeni polozek protokolu

8.3 Ulozeni polozek protokolu

Proc¢ ukladat polozky protokolu?
Polozky protokolu je vhodné ulozit v nasledujicich pfipadech:
« potiebujete-li protokol smazat, ale aktualni polozky chcete uchovat pro
pozdéjsi prohlizeni,
- potiebujete-li polozky protokolu zaslat oddéleni technické podpory, aby vam
pomohlo vyfesit problém,
« chcete-li polozky protokolu uchovat pro pozdéjsi referenci.

ﬂ POZNAMKA

Protokol mlze obsahovat az 20 polozek jedné kategorie a celkem az 150 polozek
v seznamu vSech udalosti. Po zaplnéni vyrovnavaci paméti dojde k pfepsani a
ztraté nejstarsich polozek. Ztracené polozky protokolu jiz nelze nijak obnovit.

Ulozeni vSech polozek protokolu
Tato ¢ast podrobné popisuje postup pfi ukladani vsech polozek protokolu.

Akce

1 |Dotykem stavového pruhu otevrete protokol udalosti.

2 |Dotknéte se tladitka Ulozit vSechny protokoly jako.
Zobrazi se dialogové okno souboru.

3 |Chcete-li protokol ulozit do jiné slozky, vyhledejte tuto sloZzku a otevrete ji.

4 |Do pole Nazev souboru zadejte pozadovany nazev souboru.

5 |Dotknéte se tlac¢itka Ulozit.
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9 Zalohovani a obnova

9.1 Zalohovani systému

Kdy to budu potiebovat?

Doporucujeme vytvaret zalohu:

Pred instalaci nové verze softwaru RobotWare.

Pred provedenim jakychkoliv vétSich zmén instrukci a pfipadné parametrd,
aby bylo mozné vratit se k pfedchozim verzim.

Po provedeni jakychkoliv vétSich zmén instrukci a pfipadné parametrd a po
vyzkousSeni novych nastaveni, aby se uchovala novéa spravna nastaveni.

Zalohovani systému

V této €asti naleznete informace o zalohovani systému.

Akce

Dotknéte se nabidky ABB a poté se dotknéte polozky Zalohovani a obnova.

Dotknéte se polozky Zalohovat aktualni systém.

Zobrazi se vybrana cesta.

Pokud byla postupem uvedenym v &asti Nastaveni vychozich cest na str 104 definovana
vychozi cesta, zobrazi se.

— | : ! Ruéni Motory zap. ¥
=V I | Mysystem (RSTEST4) Zast (2 z 2) (Rychlost 100%) X

B3 zalohovat aktualni systém

V3echny moduly a parametry systému budou uloZeny v zéloZni sloZce.
Vyberte jinou sloZku nebo pfijméte vychozi.
Poté klepnéte na tlacitko Zalohovat.

ZaloZni sloZka:

MySystem_Backup_20140814 ABC...

ZaloZni cesta:

D:/Robotics_TestAutomation/Testcomplete/RobotStudi  #

Zaloha bude vytvofena v misté:
D:/Robotics_TestAutomation/Testcomplete/RobotStudio/Integration_ R~ #

Zalohovat Zrusit

xx0300000441

s e
h D

Standardné je vytvofen nazev Zalohovaci slozky, ale tento nazev muze uzivatel
dodate¢né zménit.

P¥i zméné nazvu davejte pozor, aby nazev nezacinal mezerou.
Jestlize nazev slozky za€ina mezerou, objevi se varovny dialog.

H POZNAMKA

Pokracovani na dalsi strané
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9.1 Zalohovani systému
Pokracovani

Akce

Je zobrazena cesta k zaloze spravna?

Pokud ANO: Dotykem tlac¢itka Zalohovat ulozite zalohu do vybraného adresare. Vy-
tvofi se zalozni soubor pojmenovany podle aktualniho data.

Pokud NE: Dotknéte se tlacitka ... vpravo od cesty k zaloze a vyberte pfislusny adresar.

Potom se dotknéte tlacitka Zalohovat. Vytvofi se zalozni slozka pojmenovana podle
aktualniho data.

282

3HAC050941-014 Revize: -
© Copyright 2014 ABB. VSechna prava vyhrazena.




9 Zalohovani a obnova
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9.2 Obnoveni systému

Kdy to budu potiebovat?
Doporucujeme provést obnovu:
« pfi podezieni, Ze programovy soubor je poskozen.
- pokud se nékteré provedené zmény nastaveni instrukci a pfipadné parametr(i
prokazaly jako neuspésné a je tieba se vratit zpét k pfedchozi verzi.
Béhem provadéni obnovy jsou nahrazeny vSechny systémové parametry a jsou
zavedeny vSechny moduly ze zalozniho adresare.

Vychozi (Home) adresar se kopiruje béhem restartu zpét do vychoziho (HOME)
adresare nového systému.

Obnoveni systému
V této ¢asti najdete informace o zplsobu obnoveni systému.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Zalohovani a obnova.

2 |Dotknéte se polozky Obnova systému.
Zobrazi se vybrana cesta. Pokud byla postupem uvedenym v ¢asti Nastaveni vychozich
cest na str 104 definovana vychozi cesta, zobrazi se.

— | : ! Ruéni Motory zap. ¥
=V I | MySystem (RSTEST4) Zast (2 z 2) (Rychlost 100%) X

B4 obnovit systém

PFi obnoveni systému dojde k teplému startu a vSechny neuloZené zmény
systémovych parametrd a moduld budou ztraceny.

Prejdéte k zaloZni sloZce, ktera ma byt pouZita.
Poté klepnéte na tlacitko Obnovit.

ZaloZni sloZka:
D:/Robotics_TestAutomation/Testcomplete/RobotStudio/
Integration_RWC/Inputs/RWCompatability/Create/System
s/BACKUP/

Obnovit Zrusit

e e
h D

xx0300000442

Pokracovani na dalsi strané
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9.2 Obnoveni systému

Pokracovani
Akce
3 |Je zobrazena zaloZni sloZka spravna?
» Pokud ANO: stisknutim tla¢itka Obnovit provedte obnoveni.
» Pokud NE: stisknéte tlacitko ... vpravo od zalozni slozky, vyberte adresar a
stisknéte tladitko Obnovit.
Objevi se nasledujici obrazovka.
— Rué&ni Motory zap. 5
=V @é System (IN-L-GISBT14178) Zast (2 z 2) (Rychlost 100%)
B obnovit systém
K resta stémovyc
prejdste Ah Vsechny neulozené zmény, které jste lagitko Obi
proved|i do systémovych parametrll a
modulll, budou ztraceny.
Zatoz Opravdu chcete pokracovat?
C:/U
Ano Ne
Obnovit Zrusit
ROB_}_\
a @
xx1400002325
« Klepnéte na tlagitko Ano.
Provede se obnova a systém se automaticky restartuje.
ﬂ POZNAMKA
Nebude-li se shodovat zaloha s aktualnim systémem, zobrazi se nasledujici varovani.
— Ru&ni Motory zap. 5
—_ v @\é System (IN-L-GISBT14178) Zastaveno (2 z 2) (Rychlost 100%)
B obnovit systém
K resta stémovyc
Piejdte A Neshoda ID sablon. Typ systému, ktery ma |azitko Ob
byt obnoven, a typ aktualniho systému se
lisi (pravdeépodobneé byly vytvoreny s
pouzitim rliznych kli¢d). Mohou se lisit
Zatoz typem robota, jazykem a moznostmi.
/U Obnova dat radice z jiného typu systému
se nedoporucuje. Chcete presto provést
obnoveni?
Ano Ne
Obnovit Zrusdit
ROB_}_\
B B
xx1400002326
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9.3 Dulezita upozornéni pro provadéni obnovy!

VsSeobecné

BACKUP adresar

P¥i zalohovani nebo provadéni obnovy z dfive uloZzenych zaloh je zapotiebi
nezapomenout na nékolik véci. Nékteré z nich jsou uvedeny nize.

Lokalni vychozi adresar pro zalohovani, BACKUP, je automaticky vytvoren
systémem. Spole¢nost ABB doporucuje pouzivat tento adresar pro ukladani zaloh!
Tyto zalohy se nekopiruji do adresafe HOME pfi nasledujicich zalohovanich.
Nikdy neménte nazev adresaie BACKUP.

Rovnéz nikdy neménte nazev aktualni zalohy na BACKUP, protoze by to
zpusobovalo kolize s timto adresarem.

Vychozi cesta muze byt vytvofena k jakémukoli umisténi v siti, v némz ma byt
zaloha ulozena, viz Nastaveni vychozich cest na str 104.

Kdy je mozné provadét zalohovani?

Zalohovani systému je mozno provadét i za béhu programu s nékolika omezenimi:

« Béhem faze provadéni zalohovani nelze spustit program, zavést program,
zavést modul, ukong€it program ani odstranit modul. Je v§ak mozné pouzivat
instrukce programu RAPID Load a St art Load.

» Neprovadéjte zalohy pfi provadéni kritickych nebo citlivych pohybt, mize
to ovlivnit presnost a provedeni pohybu. Pouzijte vstup systému Di sabl e
Backup, abyste se ujistili, ze v kritickych oblastech neni pozadovana zadna
zéaloha. Vice informaci najdete v Technical reference manual - System
parameters.

Co se déje béhem zalohovani?

Kromé samoziejmé ¢innosti, ukladani zalohy, se béhem zalohovani se odehrava
nékolik dalSich véci. | nadale jsou napfiklad provadény ulohy spusténé na pozadi.

Duplicitni moduly?

V pfikazu zalohovani se neprovadi zadna operace ukladani. To znamena, ze v
zaloze mohou existovat dvé verze stejnych modult, jedna z programové paméti
uloZené v adresafi Rapid\Task\Progmod\ a jedna z adresafe HOME zkopirovaného
do domovského adresare zalohy.

Velké objemy dat

Prilis velky pocet souboru v adresaii HOME miize mit za nasledek velmi velky
zalozni adresar. Nepotfebné soubory v domovském adresaii mohou byt nasledné
odstranény bez jakychkoli problému.

Chyby béhem zalohovani

V pfipadé, Ze béhem zalohovani dojde k chybé, napf. zaplnéni disku nebo vypadku
napajeni, je odstranéna cela struktura zalohy.
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10.1 Postup pfi zjistovani, zda je tfeba provést kalibraci robota

10 Kalibrace

10.1 Postup p¥i zjisfovani, zda je tieba provést kalibraci robota

Kontrola stavu kalibrace robota

Tato ¢ast popisuje postup pfii kontrole stavu kalibrace robota.

Akce

1 |V nabidce ABB se dotknéte polozky Kalibrace.

2 |V seznamu mechanickych jednotek zkontrolujte stav kalibrace.

Jaky druh kalibrace je tfeba provést?

Je-li stav kalibrace...

pak...

Bez kalibrace

Kalibraci robota musi provést kvalifikovany
servisni technik.

Je tieba aktualizovat pocitadla otaceni

Je treba provést aktualizaci pocitadel otaceni.

Postup aktualizace pocitadel ota€eni je po-
psan v ¢asti Aktualizace pocitadel otaceni na
str 288.

Kalibrovano

Neni tfeba provést zadnou kalibraci.

A NEBEZPECI

NepokousSejte se provadét jemnou kalibraci bez odpovidajiciho proskoleni a
potfebnych nastroji. Nespravnym nastavenim polohovani byste mohli zpisobit
uraz nebo poskozeni zafizeni.
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10 Kalibrace

10.2 Aktualizace pocitadel otaceni

10.2 Aktualizace poditadel otaceni

Prehled

Tato ¢ast podrobné popisuje hrubou kalibraci jednotlivych os robota, tj. aktualizaci
pocitadel otaceni pro jednotlivé osy pomoci jednotky FlexPendant. Podrobné
informace o pocitadlech otaceni a o jejich aktualizaci, spole¢né s kalibrac¢nimi
pozicemi a stupnicemi, Ize nalézt v pfislusné pfiru€ce k produktu robota. Informace
o kalibraci najdete také v pfiru¢ce Operating manual - Calibration Pendulum.

U robotll vyuzivajicich doplnék Absolute Accuracy je nutno nejdfive nacist soubor
kalibrac¢nich dat absacc.cfg.

Ulozeni nastaveni pocitadel otaceni

Tento postup popisuje druhy krok aktualizace pocitadel ota€eni - uloZzeni nastaveni
pocitadel otaceni.

Akce

V nabidce ABB se dotknéte polozky Kalibrace.
Zobrazi se vSechny mechanickeé jednotky pfipojené k systému spolu se stavem jejich

kalibrace.

Dotknéte se poZzadované mechanické jednotky.
Objevi se obrazovka: dotknéte se tlacitka Rev. Counters.

! Kalibrace - ROB_1

— | : ! Ruéni
— v 7y | MySystem (RSTEST4)

Motory zap. Lk 3 X
Zastaveno (2 z 2} (Rychlost 100%)

El

Pocitadla otaceni

%

Param. kalibrace

5

Pamét' SMB

.

Ramec zakladny

O Aktualizovat pocitadla otaceni...

Zavrit

en0400000771

ROB_1
Fin

2

Pokrac¢ovani na dalsi strané
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10 Kalibrace

10.2 Aktualizace pocitadel otaceni
Pokracovani

Akce

Dotknéte se tlac¢itka Aktualizovat pocitadla otaceni.
Zobrazi se dialogové okno s varovanim, zZe aktualizace pocitadel otac¢eni miize zménit
naprogramované pozice robota:

« Chcete-li aktualizovat pocitadla otaceni, dotknéte se tladitka Ano.
« Chcete-li zrusit aktualizaci pocitadel otac¢eni, dotknéte se tlacitka Ne.
Dotykem tlac¢itka Ano zobrazite okno vybéru osy.

ﬂ POZNAMKA

Pri aktualizaci pocitadel otacek je probihajici instrukce RAPID prerusena a cesta je
vycisténa.

Vyberte osu, jejiz poéitadlo otaceni chcete aktualizovat, jednim z nasledujicich zptisobu:
« zaskrtnutim policka vlevo,

- Dotykem tlacitka Vybrat vSe - budou aktualizovany vSechny osy.
Poté se dotknéte tlacitka Aktualizovat.

Zobrazi se dialogové okno s varovanim, ze operaci aktualizace nelze vzit zpét:
« Chcete-li pokracovat v aktualizaci pocitadel otaceni, dotknéte se tlacitka Aktu-
alizovat.

« Chcete-li zrusit aktualizaci pocitadel otaceni, dotknéte se tlacitka Zrusit.

Dotykem tlacitka Aktualizovat aktualizujete vybrana pocitadla ota€eni a odstranite
zaskrtnuti ze seznamu os.

@ UPOZORNENI

If a revolution counter is incorrectly updated, it will cause incorrect manipulator posi-
tioning, which in turn may cause damage or injury!

Po kazdé aktualizaci velmi peclivé zkontrolujte kalibraéni polohu.
Vice viz ¢ast Checking the calibration position v pfislusné pfirucce podle toho, kterou

metodu pouzivate. DalSi informace o kalibraci obsahuje také Pfiru¢ka k produktu ro-
bota.

Souvisejici informace

Operating manual - Calibration Pendulum
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Rejstrik
A
adresar programu, 152
aktivacni zafizeni, 23, 40, 47
pouziti, 34, 213
aplikacni sbérnice (fieldbus), 61
automaticky rezim
0,210
omezeni, 210
prepnuti do rezimu, 254

B
baseline
koncepce, 264
kritéria cilt, 264
béhovy rezim
nastaveni, 89
rychlé nastaveni, 89
bezpecnost
nouzové zastaveni, 19
pohybuijici se manipulatory, 18
signaly, 16
signaly v pfirucce, 16
symboly, 16
bezpecnostni normy, 14
bezpecénostni signaly
v prirucce, 16
bezpecnostni signaly V/V, 274
bezpecénostni zastaveni, 21
body prodlouzeni
definovani, 187
bfemena
deklarace, 205
identifikace, 226
odstranéni, 209
uprava, 207
uprava deklarace, 208
vybér, 137
vytvoreni, 205
zobrazeni definice, 207

C
CalPendulum
servisni rutina, 224
Celkova zatéz, 205
cesta
vraceni na cestu, 249
cile
pravidla pro nazvy, 110
pfesun na, 269
upravy, 258-259
vyladéni, 58, 258-259, 263
chybové zpravy, 95

O« O¢

iSténi jednotky
FlexPendant, 32

D

data programu
nabidka, 65
upravy, 175

datova instance, 65

datové instance, 173

datové typy

nabidka, 65

upravy, 175

vytvofeni novych, 173

zobrazeni, 172
datum a ¢as, 116
dekodéry

informace, 145
displej, 47
doplnék

tlagitko hot plug, 54
dopliiky

Calibration Pendulum, 70

indikatory LED bezpeénostniho fetézce, 54

kalibrace pfistrojem Levelmeter, 70

MultiMove, 133
pocitadlo doby provozu, 54
servisni elektricka zasuvka, 54
servisni port, 54
tlagitko hot plug, 245
dotykova obrazovka, 39, 44
jas, 113
kalibrace, 121
obraz na pozadi, 107
otoceni, 115
dotykové pero
pouziti, 41
umisténi, 40
dozadu, tlacitko, 42

F
filtrovani
datové typy, 97
informace, 97
programy, 97
soubory, 97
FlexPendant
Cisténi, 32
hlavni soucasti, 40
hot plug, 245
jak drzet, 43
mUstkova zastrcka, 245
obrazovka, 44
odpojeni, 245
otoceni, 115
pro levaky, 43
pfehled, 39
pfipojeni za béhu, 245

tla¢itko nouzového vypinace, 26

zpusob drzeni, 114

FlexPendant, hardwarova tlacitka, 42

FlexPendant nebo T10
konektor, 54

H
Hardwarova tlacitka, 42
hlavni vypina¢
fadic¢, 54
HotEdit, 58, 259
pouziti, 263
hot plug, 245

|
1/0 (V/V)
simulace, 272
zména hodnot, 272
instance
datové typy, 173
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instrukce nastaveni zobrazeni
komentovani, 168 konfigurace, 106
kopirovani argumentu, 167 nastroj, pfehled kontrolnich nastroju, 51
kopirovani a vkladani, 167 nastroje
QOdvolat, Provést znovu, 164 identifikace zatéze, 226
prace s, 164 nastaveni jako stacionarni, 194
provadéni smérem zpét, 216 nastaveni soufadnicového systému, 195
spusténi od urcité, 214 odstranéni, 193
Uprava argumentt, 165 rychlé nastaveni, 84
vyjmuti, 167 stacionarni, 194
zména pohybového rezimu, 168 Uprava dat nastroje, 189
uprava definici, 190
J Gprava deklaraci, 192
jednotka teach pendant, 39 vybér, 84, 137
joystick, 47 vytvoreni, 181
zarovnani, 147
K nejéastejsi V/V
kalibrace, 52 konfigurace, 117
CalPendulum, 224 nekalibrovana mechanicka jednotka, 251
dotykova obrazovka, 121 normy
Loadldentify, 226 ANSI, 14
konektor,40 bezpeénost, 14
kontrolni nastroje, pfehled, 51 CAN, 14
krok EN, 14
vpred, 42 EN IEC, 14
Zpet, 42 ENISO, 14
krokovy rezim nouzova zastaveni
nastaveni, 90 zotaveni, 28
rychlé nastaveni, 90 nouzové zastaveni
kurzor definice, 19
informace, 171 tladitka, 20
L o}
levaci, 114 L oblast navratu na cestu, 249
I!negrnll povhybovy rezim, 131 obnova
linearni rezim nabidka, 69
vychozi nastaveni, 125 obnoveni
Loadldent[fy systém, 283
servisni rutina, 226 vychozi cesta k souboru, 104
M obsluzna jednotka, 39
odhlaseni, 102

ManLoadldentify
servisni rutina, 233
mechanicka jednotka
rychlé nastaveni, 82
vybér, 82, 134
mechanické jednotky
automaticka aktivace, 68
mezinarodni znaky, 93

Odvolat
instrukce, 164
ochranné normy, 14
ochranné zastaveni, 21
okno operatora, 44, 79
opravneéni k zapisu
pfidéleni, 101
zamitnuti, 101

ModPos, 259 i 4 i
Absolutni limit ModPos, 258 orlentace nastroje, 187
moduly orientace nastroje, definice, 138
odstranéni, 158 osy
prace s, 155 ilustrace, 126
pfejmenovani, 157
ulozeni, 156 P
vytvoreni, 155 pakovy ovladag, 40
zavedeni, 156 pouziti, 40
mistkové zastréka, 245 uzaméeni smérd, 141
N panel uloh, 44

pocitadla otaceni

aktualizace, 288

informace, 145

nastaveni, 288

vypnuti baterie, 223
pocitadlo kalendarniho ¢asu, 225
pocitadlo provozniho ¢asu, 225

Nabidka ABB, 44
nabidka kalibrace, 70
nabidka pfestavovani, 62
nabidka rychlého nastaveni, 44
nastaveni pohledu
doplrikoveé testovaci pohledy, 109
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pohybovy pFiristek
definice, 143
nastaveni velikosti, 88, 143-144
rychlé nastaveni, 88
pohybovy rezim
vybér, 136
pole
upravy pozic, 178
port USB
FlexPendant, 40
fadi¢, 54
porty
fadic, 54
Posouvani, 96
posunuti
informace, 267
popis, 267
vytvoreni, 268
pozadi
zména, 107
pozice
HotEdit, 259
informace, 145
odecet, 145
posunuti, 267
pravidla pro nazvy, 110
presné, 145
pfesun na, 269
upravy, 258-259
vyladéni, 58, 258-259, 263
pozice kurzoru, zména, 94
pracovni objekty
definovani souradnicového systému, 198
deklarace, 197
odstranéni, 204
prelozeni, 198
rychlé nastaveni, 85
uprava dat pracovniho objektu, 202
uprava deklaraci, 203
vybér, 85, 137
vytvoreni, 197
programovani robota, 52
programovatelna tlacitka
upravy, 119
programy
informace o souborech, 152
prace s, 152
provadéni programu krok po kroku, 216
pfejmenovani, 154
spousténi, 235
ulozeni, 153
viceulohové, 239
vychozi cesta k souboru, 104
vytvofeni, 152
zastavovani, 238
zavedeni, 153
protokol udalosti
nabidka, 73
zprava, 74
provadéni programu krok po kroku, 216
provadéni smérem zpét
omezeni, 216
o provadéni, 216
Provést znovu
instrukce, 164
Pridzkumnik FlexPendant, 60

prelozeni
informace, 267
pracovni objekt, 198
prestavovani
dopliikové osy, 132
informace, 123
koordinované, 133
nekalibrované mechanické jednotky, 132
omezeni, 132
os robota v nezavislém rezimu, 132
svétové zoény, 132
pfihlaseni, 102
pfistupové body, 185
pfistup pro zapis
zprava, 95

R
ramec nastroje
definovani, 184
metody, 184
ramec nastroju
test preorientovani, 188
RAPID, 150
resetovaci tla€itko
pouziti, 41
umisténi, 40
restart
nabidka, 77
rezim pohybu
rychlé nastaveni, 83
vybér, 83
rezim zmeny orientace
vychozi nastaveni, 125
RobotStudio
pfehled, 50
RobotStudio Oline Apps
Jog, 48
Kalibrace, 48
Ladéni, 49
Provoz, 49
Sprava, 48
RobotStudio Online Apps, 48
RobotWare dopinék, 46
ruéni prestavovani
soufadnicové systémy, 140
ruéni rezim
o, 211
omezeni, 211
pfepnuti do rezimu, 256
ruéni rezim s plnou rychlosti
o, 211
pfepnuti do rezimu, 257
rutiny
definovani parametrd, 160
kopirovani, 162
odstranéni, 162
prace s, 159
spousténi servisnich rutin, 219
spousténi specifickeé rutiny, 215
vytvoieni, 159
zména deklarace, 162
rychlé nastaveni
béhovy rezim, 89
krokovy rezim, 90
mechanicka jednotka, 82
nastroje, 84
pracovni objekty, 85
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pfirastky, 88
rezim pohybu, 83
rezim rychlosti, 91
souradnicové systémy, 86
ulohy, 92
rychlost, rezim
nastaveni, 91
rychlé nastaveni, 91

-

fadi¢
porty, 54
pfehled, 38
tlacitka, 54

feSeni problém(, 248

S
servisni port, 54
servisni rutina, 251
servisni rutiny
bat_shutdown, 223
CalPendulum, 224
Loadldentify, 226
ManLoadldentify, 233
Servicelnfo, 225
spusténi, 219
signaly
bezpecnost, 16
simulace, 272
zmeéna hodnot, 272
zobrazeni, 271
SIS, Service Information System
pocitadla, 225
servisni rutina, 225
SMB
vypnuti baterie, 223
sméry pakového ovladace
ilustrace, 126
informace, 131
uzamceni, 141
softwarova klavesnice, 93
soubory
programy, 152
souradnice nastroje
vybér, 140
vychozi nastaveni, 125
souradnice pracovniho objektu
vybér, 140
soufadnice zakladny
vybér, 140
vychozi nastaveni, 125
soufadnicové systémy
prehled, 125
rychlé nastaveni, 86
vybér, 86, 140
vychozi nastaveni, 125
Spustit podrzenim, 23, 238
pouziti, 35, 213
spusténi, tlacitko, 42
start, tlacitko, 42
stav
kalibrace, 287
stavovy pruh, 44, 80
stavy
nouzové zastaveni, 19
stop, tlacitko, 42
stfedovy bod nastroje

definovani, 186-187

informace, 181

méfeni, 190

odchylky pracovni oblasti, 187

TCP, 181

vysledek vypoctu, 187
svétové souradnice

vybér, 140
symboly

bezpecénost, 16
systém

obnoveni, 283
systémové parametry, 52
sytém

zalohovani, 281

T
tlacitka
fadi¢, 54
tla¢itka pro pfepinani, 42
Tlacitko Motors on, 28
tla¢itko nouzového zastaveni, 47
FlexPendant, 26, 40
tlaCitko spusténi provadéni programu, 42
tlacitko typu spustit podrzenim, 40
tladitko vpred, 42
tlacitko Zavrit, 44
TPU, 39

U
UAS
konfigurace pohledu, 108
ukazatel pohybu, MP, 217
Ukazatel pohybu, ukazatel MP
informace, 171
ukazatel programu, PP, 217
Ukazatel programu, ukazatel PP
informace, 171
ulohy
ladéni, 112
normalni, statické, semistatické, 239
panel uloh, 92, 112
pfiprava, 239
spousténi a zastavovani, 239
zavadéni programu do uloh, 240
Upravy pozic, 259
datové instance, 175
pole, 178
pfehled, 258
urovné nebezpedi, 16

\'}
VIV
bezpeénostni signaly, 274
nabidka, 61
nejcastéjsi, 117
zobrazeni skupin, 273
V/V, vstupy a vystupy, 271
VIV:

informace, 61
viceulohové programy
popis, 239
zavadeéni, spousténi a zastavovani, 239
zobrazovani, 240
vychozi cesty
nastaveni, 104
vyladéni
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cile, 258-259 dualezité, 285

HotEdit, 259 vychozi cesta k souboru, 104

pozice, 258-259, 263 zalohovani
vypnuti baterie nabidka, 69

servisni rutina, 223 systém, 281
vyrazy zatéze

offs, 267 identifikace, 226

pozice, 267 zména orientace pohybového rezimu, 131
vysledek vypoétu, 187 zména velikosti, 96

znaky

y4 mezinarodni, 93
zéloha zadavani, 93

adresar, 285 zobrazovani zprav v programech, 79
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