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Copyright © 2017-2018 OnRobot A/S. Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$¢ niniejszej
publikacji nie moze by¢ w jakiejkolwiek formie ani jakgkolwiek metoda powielana bez
pisemnej zgody OnRobot A/S.

Informacje podane w niniejszym dokumencie sg prawdziwe wedtug naszej najlepszej wiedzy
w momencie publikacji. Mogg zaistnie¢ rdznice pomiedzy trescig niniejszego dokumentu a
produktem, jesli produkt ten zostat zmodyfikowany po dacie edycji.

OnRobot A/S. nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za jakiekolwiek btedy lub przeoczenia w
niniejszym dokumencie. W zadnym wypadku OnRobot A/S. nie ponosi zadnej
odpowiedzialnosci za straty lub uszkodzenia wobec oséb lub mienia w wyniku zastosowania
niniejszego dokumentu.

Informacje zawarte w niniejszym dokumencie podlegajg zmianie bez powiadomienia.
Najnowsza wersja dokumentu dostepna jest na naszej stronie internetowej pod adresem:
https://onrobot.com/.

Oryginalng wersjg jezykowa tej publikacji jest wersja angielska. Wszystkie pozostate
dostepne wersje jezykowe stanowig ttumaczenie wersji angielskie;j.

Wszystkie znaki towarowe sg witasnoscig ich odpowiednich wtascicieli. Oznaczenia (R) i TM
zostaty pominiete.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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1 Wstep

1.1 Docelowi odbiorcy

Niniejszy dokument jest przeznaczony dla integratorow projektujacych i instalujgcych
kompletne zastosowania robotédw. Od personelu obstugujgcego czujnik oczekuje sie
doswiadczenia w zakresie:

1. Podstawowej wiedzy z zakresu uktadéw mechanicznych
2. Podstawowej wiedzy z zakresu uktaddéw elektronicznych i elektrycznych

3. Podstawowej wiedzy z zakresu systeméw robotycznych
1.2 Przeznaczenie

Czujnik przeznaczony jest do pomiaru sit i momentdéw, skonfigurowanych na manipulatorze
robota. Czujnik mozna stosowa¢ w ramach okreslonego zakresu pomiarowego. Uzycie
czujnika dla wartosci poza jego zakresem uwazane jest za niezgodne z przeznaczeniem.
OnRobot nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za jakiekolwiek uszkodzenia lub obrazenia w
wyniku uzytkowania niezgodnego z przeznaczeniem.

1.3 Waine informacje dotyczgce bezpieczenstwa

Czujnik stanowi czesciowo kompletne urzgdzenie i wymagane jest przeprowadzenie oceny
ryzyka w przypadku kazdego jego zastosowania jako czesci danego podzespotu. Wazne jest
przestrzeganie wszystkich obowigzujgcych instrukcji dotyczacych bezpieczenstwa. Instrukcje
dotyczace bezpieczenstwa ograniczone sg wytgcznie do czujnika i nie obejmujg one srodkéw
ostroznosci dotyczacych bezpieczernstwa kompletnego rozwigzania.

Kompletne rozwigzanie musi zostac zaprojektowane i zamontowane zgodnie z wymaganiami
dotyczacymi bezpieczenstwa okreslonymi w normach i przepisach witasciwego kraju, w
ktdrym rozwigzanie zostato zastosowane.

1.4 Symbole ostrzegawcze

NIEBEZPIECZENSTWO:

Symbol ten wskazuje bardzo niebezpieczng sytuacje, ktéra w przypadku
wystgpienia moze prowadzi¢ do obrazen ciata lub smierci.
OSTRZEZENIE:

Symbol ten wskazuje potencjalnie niebezpieczng sytuacje dotyczaca
elektrycznosci, ktéra w przypadku wystgpienia moze prowadzi¢ do obrazen
ciata lub uszkodzenia sprzetu.

OSTRZEZENIE:

> B P

Symbol ten wskazuje potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktéra w przypadku
wystgpienia moze prowadzi¢ do obrazen ciata lub powaznego uszkodzenia
sprzetu.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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PRZESTROGA:
Symbol ten wskazuje sytuacje, ktéra w przypadku wystgpienia moze

prowadzi¢ do uszkodzenia sprzetu.

UWAGA:

Symbol ten wskazuje dodatkowe informacje, takie jak wskazéwki lub

zalecenia.

1.5 Elementy typograficzne dokumentu

W niniejszym dokumencie zastosowano ponizsze elementy typograficzne.

Tabela 1: Elementy

Tekst pisany
czcionka Courier

Sciezki plikéw, nazwy plikéw, kody, dane wprowadzane przez
uzytkownika, dane wprowadzane przez komputer.

Tekst pisany kursywq

Cytaty i objasnienia do ilustracji przywotane w tekscie.

Tekst pisany wyttuszczonym
drukiem

Elementy interfejsu uzytkownika, wiaczajac tekst wyswietlany na
przyciskach i opcjach menu.

Tekst pisany wyttuszczonym,
niebieskim drukiem

tacza zewnetrzne lub wewnetrzne.

<nawiasy ostre>

Nazwy zmiennych, ktére wymagajg podmienienia rzeczywistymi
wartosciami lub ciggami znakow.

1. Listy numerowane

Kroki procedury.

A. Listy alfabetyczne

Opisy objasnien do ilustraciji.

OnRobot © 2018
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2 Pierwsze kroki

2.1 Zakres dostawy

Zestaw czujnika Universal Robots OnRobot HEX Sensor Kit zawiera wszystkie elementy

wymagane do podtaczenia czujnika sity/momentu OnRobot do robota UR.

Dostepne sg dwie wersje zestawu OnRobot Universal Robots (UR) Kit w zaleznosci od wersji
HW czujnika.

2.1.1 Zestaw OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1)

Zawartos¢ zestawu OnRobot (OptoForce) UR Kit (v1):

7.

o vk w NP

6-osiowy czujnik sity/momentu OnRobot (OptoForce)
(wersja HEX-E v1 lub HEX-H v1)

Modut OnRobot (OptoForce) Compute Box

Naped USB OnRobot (OptoForce)

Przejsciowka A

Wtyczka z zabezpieczeniem przecigzeniowym

Przewdd czujnika (4-pinowy M8 - 4-pinowy M8, 5 m)

Przewdd zasilajgcy modutu Compute Box (3-pinowy M8 - z otwartym koricem)
Zasilacz modutu Compute Box

Przewdd UTP (RJ45 - RJ45)

Przewdd USB (Mini-B —typ A)

Dtawik kablowy PG16

Worek z tworzywa, zawiera:

Uchwyt przewodu
Wkrety M6x30 (2 szt.)
Wkrety M6x8 (10 szt.)
Whkrety M5x8 (9 szt.)

Wkrety M4x8 (7 szt.)

Wkrety M4x12 (2 szt.)
Podktadki M4 (8 szt.)
2.1.2 Zestaw OnRobot UR Kit (v2)

Zawartos$¢ zestawu OnRobot UR Kit (v2):

1.
2.

6-osiowy czujnik sity/momentu OnRobot (wersja HEX-E v2 lub HEX-H v2)

Modut OnRobot Compute Box

3. Naped USB OnRobot

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Przejscidwka A2

Przewdd czujnika (4-pinowy M8 - 4-pinowy M8, 5 m)

Przewdd zasilajagcy modutu Compute Box (3-pinowy M8 - z otwartym koricem)
Zasilacz modutu Compute Box

Przewdd UTP (RJ45 - RJ45)

L O N o un s

Dtawik kablowy PG16

10. Worek z tworzywa, zawiera:

11. Uchwyt przewodu, ze integrowanym wkretem
12. Wkrety Torx M6x8 (6 szt.)

13. Wkrety Torx M5x8 (9 szt.)

14. Wkrety Torx M4x6 (7 szt.)

15. Podktadki M6 (6 szt.)

16. Podktadki M5 (9 szt.)

UWAGA:

Od potowy wrzesénia 2018 przewdd USB (Mini-B —typ A) nie bedzie
dostarczany wraz z zestawem OnRobot UR Kit v2, ale bedzie mozliwos¢ w
razie koniecznosci jego zakupienia oddzielnie.

2.2 Opis czujnika

2.2.1 HEX-E vl i HEX-H vl

Czujnik sktada sie z obudowy, przejsciowki i wtyczki z zabezpieczeniem przecigzeniowym.
Ztacze przewodu czujnika, uchwyt przewodu i znaczniki ramki referencyjnej znajdujg sie na
obudowie czujnika. Narzedzie jest mocowane bezposrednio do obudowy czujnika na
powierzchni wspdtpracujgcej narzedzia. Czujnik jest mocowany do kotnierza narzedzia
robota za pomocg przejsciowki.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Powierzchnia
wspolpracujaca
narzedzia

Wiyczka z zabezpieczeniem przeciazenio

Zasilacz, powierzchnia
wspolpracujjca robota

2.2.2 HEX-E v2 i HEX-H v2

Czujnik sktada sie z obudowy, przejsciowki i wtyczki z zabezpieczeniem przecigzeniowym.
Ztacze przewodu czujnika, uchwyt przewodu, uszczelka przeciwpytowa, numer seryjny i
znaczniki ramki referencyjnej znajduja sie na obudowie czujnika. Narzedzie jest mocowane
bezposrednio do obudowy czujnika na powierzchni wspotpracujgcej narzedzia. Czujnik jest
mocowany do kotnierza narzedzia robota za pomocg przejsciowki.

Powierzchnia

wspolpracujaca

narzedzia

Wtyczka z zabezpieczeniem
przeciazeniowym

Uszczelka przeciwpylowa

Numer seryjny

Uchwyt
Zigcze przewodu czujnika / przewodu

Zasilacz, powierzchnia
wspolpracujaca robota

Znaczniki ramki referencyjnej

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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2.3 Montaz

Stosowac wytgcznie wkrety dostarczone wraz z czujnikiem. Uzycie dtuzszych wkretow
mogtoby spowodowac uszkodzenie czujnika lub robota.

2.3.1 HEX-Evli HEX-Hvl
W celu zamontowania czujnika nalezy wykona¢ ponizszg procedure:
1. Zamocowac przejsciowke A do robota przy uzyciu czterech wkretéw M6x8. Dokrecic¢
przy uzyciu momentu dokrecenia 6 Nm.

2. Zamocowac czujnik do przejsciowki przy uzyciu pieciu wkretéw M4x8 i podktadek
M4. Dokreci¢ wkrety przy uzyciu momentu dokrecenia 1,5 Nm.

3. Zamocowac przewdd do czujnika przy uzyciu uchwytu przewodu za pomocg jednego
wkretu M4x12 i podktadki M4. Dokrecié przy uzyciu momentu dokrecenia 1,5 Nm.

4. Zamocowac wtyczke do czujnika przy uzyciu jednego wkretu M6x30. Dokreci¢ przy
uzyciu momentu dokrecenia 6 Nm.

Legenda: 1 — kotnierz narzedzia robota, 2 — przejsciéwka A, 3 — wkrety M6x8,
4 — wkrety M4x8, 5 — wtyczka z zabezpieczeniem przecigzeniowym,

6 — wkret M6x30, 7 — czujnik, 8 — podktadka M4, 9 — wkret M4x12,

10 — uchwyt przewodu

5. Zamocowac narzedzie do czujnika zgodnie z instrukcjg producenta narzedzia.
A Zabezpieczenie przecigzeniowe nie dziata catkowicie sprawnie, jesli
narzedzie nie zostanie podtgczone do czujnika ptaska powierzchnig.

2.3.2 HEX-E v2 i HEX-H v2
W celu zamontowania czujnika nalezy wykonac ponizszg procedure:
1. Zamocowac przejscidéwke A2 do robota przy uzyciu czterech wkretdw Torx M6x8 i
podktadek M6. Dokreci¢ przy uzyciu momentu dokrecenia 6 Nm.

2. Zamocowa¢ czujnik do przejsciowki przy uzyciu pieciu wkretéw M4x6. Dokrecié przy
uzyciu momentu dokrecenia 1,5 Nm.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3. Zamocowac przewdd do czujnika przy uzyciu uchwytu przewodu za pomoca jednego
wkretu M4x12. Dokreci¢ przy uzyciu momentu dokrecenia 1,5 Nm.

Legenda: 1 — kotnierz narzedzia robota, 2 — adapter A2, 3 — podktadka M6,
4 — wkrety Torx M6x8, 5 — czujnik, 6 — wkrety Torx M4x6, 7 — uchwyt przewodu

4. Zamocowa¢ narzedzie do czujnika zgodnie z instrukcjg producenta narzedzia.

UWAGA:
Zabezpieczenie przecigzeniowe nie dziata catkowicie sprawnie, jesli narzedzie

nie zostanie podtgczone do czujnika powierzchnig wspétpracujaca opisang w
ISO 9409-1-50-4-M6.

2.4 Ztacza przewodow
W celu podtaczenia czujnika nalezy wykonaé ponizszg procedure:

1. Podfaczy¢ przewdd 4-pinowy M8 (o dtugosci 5 m) do czujnika. Upewnic sie, ze
otwory zfacza przewodu sg wyréwnane z pinami ztgcza czujnika.

UWAGA:
Nie skreca¢ przewodu, obrdci¢ jedynie blokade ztacza.

2. Zamocowa¢ przewdd do robota przy uzyciu opasek kablowych.

UWAGA:
Upewnic sie, ze pozostawiono wystarczajgcg dtugos¢ przewodu
dostepna wokot ztagczy w celu jego zagiecia.

3. Umiesci¢ modut Compute Box w poblizu lub wewnatrz szafy sterowniczej robota UR,
a nastepnie podtgczy¢ 4-pinowy przewdd M8 czujnika. Dotgczony do zestawu dfawik
kablowy mozna uzy¢ w celu doprowadzenia przewodu do szafy sterowniczej UR.

4. Podtgczyc¢interfejs Ethernet modutu Compute Box z interfejsem Ethernet sterownika
UR za pomocg dotaczonego do zestawu przewodu UTP.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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5. Podtaczyc zasilanie modutu Compute Box z szafy sterowniczej UR za pomoca
3-pinowego przewodu M8 (o dtugosci 1 m). Podtgczy¢ brgzowy przewdd do napiecia

24 Vi czarny przewdd do napiecia 0 V.

Zasilanie Konfigurowalne Konfigurowalne
wejscia wyjscia

PWR | R 24V H 24V N ov | oV |

GND | W Cio m(C4 ® CO0O | m CO4 |

24V | 24V H 24V W ov | ov |

ov | Cl1 H|CS5 & COl1 | m CO5 | m
24V H |24V N ov | ov |
Cl2 H | Cle N CO2 m CO6 | m
24V H |24V N ov | ov |
CI3 H | Cl7 N CO3 | m Co7 |

W celu uzyskania dodatkowych informacji patrz dokumentacja UR.

6. Zastosowaé prawidtowe ustawienia sieci zarowno w przypadku modutu Compute Box,
jak i robota UR. Domysinym adresem IP modutu Compute Box jest 192.168.1.1. Aby go

zmieni¢, patrz

2.5 Kompatybilnos$é UR

Upewnic sie, ze wersjg sterownika robota jest co najmniej wersja PolyScope 3.5 (dziata do

wersji 3.7).

W PolyScope, wersja 3.7, wystepuje znany bfad dotyczacy chwilowego nieprawidtowego

wyswietlania opcji Zapisz. W takie] sytuacji nalezy w ramach obejscia btedu uzy¢ opcji Zapisz

jako.

2.6 Instalacja wtyczki URCap

W celu zatadowania przyktadéw OnRobot i zainstalowania wtyczki OnRobot URCap nalezy

wykonacé ponizszg procedure:

1. Wsunaé naped USB OnRobot do portu USB po prawej stronie pilota uczenia robota.

OnRobot © 2018
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2. Na ekranie zostanie wyswietlone okno dialogowe z komunikatem wymagajacym
potwierdzenia w celu kontynuowania procesu kopiowania przyktadéw OnRobot i
pliku URCap do katalogu programs/OnRobot UR Programs.

Wonld you like to copy OnRobot files onto the rohot?l

Klikng¢ Install, aby kontynuowad.

3. Nastepnie wybrac opcje Skonfiguruj robota z poziomu menu gtdwnego, a w

kolejnym kroku opcje Konfiguracja URCaps.

4. Nacisng¢ symbol + w celu przejscia do ostatnio skopiowanego pliku OnRobot URCap.
Zapisany jest on w katalogu programs/OnRobot UR_Programs. Kliknij

przycisk Otworz.

5. Aby zmiany zostaty zastosowane, konieczne jest ponowne uruchomienie systemu.

Nacisng¢ przycisk Uruchom ponownie i odczekaj w celu ponownego uruchomienia

systemu.

Skonfiguruj robota

o

Zainicjuj robota

URCaps

Aktywne URCap

Jezyk

Aktualizuj

Ustaw hasto

Siec

Czas

‘ Kalibruj ekran
‘ URCaps

‘ Powrot

@ FT- onRobot

Informacje o URCap

L+ |

6. Uruchomic robota.

OnRobot © 2018
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UWAGA:

W celu uzyskania dodatkowych informacji na temat instalacji URCap patrz
dokumentacja UR.

Kontynuowaé procedure Konfiguracja wtyczki URCap.

2.7 Konfiguracja wtyczki URCap

Przejs¢ do zaktadki Instalacja, a nastepnie wybrac opcje Konfiguracja FT OnRobot.
Na wyswietlaczu zostanie wyswietlony nastepujgcy ekran:

.
OnRobot

Odczekac kilka sekund do momentu automatycznego wykrycia przez system dostepnego

czujnika OnRobot. lkona klepsydry g wskazuje operacje wykrywania w toku.

Po ukonczeniu pierwsze wykryte urzadzenie zostanie wybrane i automatycznie
przetestowane, a nastepnie zostanie wyswietlony ponizszy ekran:

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Program | Instalacja rRuch We/jwy Rejestr|

18:15:00 CCCC 9

Konfiguracja TCP
Mocowanie
Konfiguracja we/wy
eé Bezpieczenstwo
Zmienne

MODBUS

Funkcje

Plynne przejscie
Sledzenie przenosnika
EtherMNet/IP

PROFINET

Konfiguracja FT
OnRobot

Domysiny program

Zataduj/zapisz

Konfiguracja FT OnRobot
Urzadzenie Montaz

@robot

Zblizenie

Wybrany adres IP
192168.1.1

Status
0K

Numer seryjny
HEXEALQS

Stan uktadu czujnika
0K

Wersja modulu obliczeniowego
4.0.1

IP robota UR
182.168.1.102

Maska podsieci robota UR
23325502350

Wiacz wszystkie funkeje

Wykryte urzadzenia
192.168.1.1 - HEXEALDS

HC @

Wigcz naklfadanie

Praytraymaj preycisk wigczania
sterowania recznego

Limit czasu sterowania recznego: Ij| s

Miezapisane zmiany zostang utracone po ponownym uruchomieniu

Pierwsze kroki 16

Ikona ok o wskazuje, ze urzagdzenie zostato wykryte, a jego automatyczny test zostat

ukonczony pomyslinie, co oznacza, ze urzgdzenie jest gotowe do uzycia.

Jesli system nie wykryje zadnego urzadzenia lub wystgpi btagd podczas przeprowadzania

automatycznego testu, na ekranie zostanie wyswietlona ikona btedu e . W celu uzyskania

dodatkowych informacji na temat wykrywania i usuwania usterek patrz punkt

Btad konfiguracji wtyczki URCap.

UWAGA:

Proces wykrywania mozna ponownie recznie uruchomic, naciskajac ikone
I
Odswiez x~.

Jesli dostepnych jest kilka urzadzen, wstepnie wybrane urzgdzenie moze

zostaé zmienione za pomocg menu rozwijanego Wykryte urzadzenia.

Status oraz podstawowe informacje podtgczonego urzadzenia sg wyswietlane po lewej

stronie:

Wybrany adres IP: opcja ta wyswietla adres IP wybranego urzadzenia. Korzystajac z

domysinych ustawien fabrycznych modutu Compute Box adresem tym bedzie
192.168.1.1.

Status: opcja ta wyswietla komunikat OK lub komunikat o btedzie w przypadku

wystgpienia usterki.

Numer seryjny: opcja ta wyswietla numer seryjny urzadzenia OnRobot.

OnRobot © 2018
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Stan uktadu czujnika: opcja ta wyswietla komunikat OK lub komunikat o btedzie w
przypadku wystgpienia usterki.

Wersja modutu Compute Box: opcja ta wyswietla wersje modutu Compute Box.

Musi ona by¢ zgodna z wersjg URCap. Jesli nie jest zgodna, konieczne jest
przeprowadzenie aktualizacji modutu Compute Box.

Biezgce ustawienia sieci robota UR sg wyswietlane w celu zapewnienia pomocy w procesie
wykrywania i usuwania usterek na wypadek wystgpienia btedu:

IP robota UR: opcja ta wyswietla biezacy adres IP robota. Korzystajgc z domysinych

ustawien fabrycznych modutu Compute Box adresem tym musi by¢ adres
192.168.1.x.

Maska podsieci robota UR: opcja ta wyswietla biezaca maske podsieci robota.

Korzystajgc z domysinych ustawien fabrycznych modutu Compute Box adresem tym
musi by¢ adres 255.255.255.0.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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Ustawienia sterowania recznego dostepne sg w dolnym, lewych rogu ekranu:

Pole wyboru Przytrzymaj przycisk wtaczania sterowania recznego: w przypadku

zaznaczenia tego pola (wartos¢ domysina), przycisk Wiaczenie sterowania recznego
musi zostac nacisniety i przytrzymany podczas sterowania recznego. w przypadku
odznaczenia tego pola sterowanie reczne mozna uruchomic poprzez nacisniecie
przycisku Wtacz i zatrzymac poprzez ponowne nacisniecie przycisku Witacz.

Limit czasu sterowania recznego: po uptynieciu ustawionej wartosci limit czasu

(w sekundach) sterowanie reczne zostanie automatycznie zatrzymane. Wartos¢
domysina wynosi 0, ktdra ustawia limit czasu jako nieskoniczonosé.

UWAGA:

W celu zapisania wprowadzonych zmian stanowigcych cze$¢é procedury
biezgcej instalacji po zakoriczeniu ustawiania urzadzenia nalezy nacisngc

przycisk Zataduj/zapisz H .

W celu wyswietlenia wbudowanej pomocy nacisngc ikone znaku zapytania .

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3 Korzystanie z wtyczki URCap

3.1 Zmienne sprzezenia zwrotnego OnRobot

W punkcie tym przedstawiono podstawowe funkcje, positkujgc sie przyktadowym
programem. Za pomocg programu przedstawiono sposéb uzyskania dostepu do danych z
czujnika OnRobot oraz sposdb zerowania wartosci sity/momentu czujnika.

1. Kliknij Zaprogramuj robota.

I Zaprogramuj robota

2. Kliknij Pusty program.

3. Przejs¢ do zaktadki Struktura.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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4. Nacisngé przycisk Czekaj, aby poming¢ wstepna petle programu.

=—'_
adzenie graficzne | Stru

Wybra¢ polecenie Czekaj w strukturze programu.
Przejs¢ do zaktadki Polecenie.

Ustawic¢ w opcji Czekaj wartosc 0,01 sekundy.

O N o wu

Wybraé przycisk Odtwarzaj, aby uruchomié¢ program.

e Czekaj sekundy

9. Przejs¢ do zaktadki Zmienne.

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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@ Plik @ Hand M.u 11:07:17 cccc @
Program rlnstalacja rRuch W Rejestr ‘
=unnamed= Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne
¥V Program robota Wyczysé
= [EEa Zmienna = ] Wartoéé
F3D 0.67246
Fx -0.10312
Fy -0.10195
Fz -0.65664
T3D 0.00484
T -0.00303
Ty 0.00378
Tz -0.00003
bFT [0.08675, -0.11826, 0.65627, 0.00302, 0.00377, 0.00020]
of_return 0
tFT [-0.10212 -0.101895, -0.65664, -0.00203, 0.00378, -0.00003]
Qe <> |
Ssymulacja m
L a¢ |:Q Poprzedni Nastepn
& iy [ ] [ s ——ucox | rapanan |y

Na ekranie zostang wyswietlone wartosci sity i wartosci momentu. Zmienne te mozna
wyswietli¢ w kazdym programie.

Zmienne te sg aktualizowane automatycznie z czestotliwoscig 125 Hz:

e F3D: dtugo$¢ wektora sity 3D F3D = sqrt (Fx? +Fy? +Fz2) (N)

e Fx: wektor sity w kierunku X w niutonach (N)

e Fy: wektor sity w kierunku Y w niutonach (N)

e Fz: wektor sity w kierunku Z w niutonach (N)

e T3D: dtugo$¢ wektora momentu 3D T3D = sqrt (Tx? +Ty? +Tz2) (Nm)
e Tx: moment w kierunku X w niutonometrach (Nm)

e Ty: moment w kierunku Y w niutonometrach (Nm)

e Tz: moment w kierunku Z w niutonometrach (Nm)

e DbFT: wartosci sity i momentu obliczone w uktadzie wspotrzednych podstawy,
w szeregu w niutonach (N) i niutonometrach (Nm)

e of_return: zmienna stosowana do zapisywania wynikéw polecert OnRobot

e tFT: wartosci sity i momentu obliczone w uktadzie wspétrzednych narzedzia,
w szeregu w niutonach (N) i niutonometrach (Nm)

OnRobot © 2018 www.onrobot.com
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3.1.1 Skutki pozycji TCP

Momenty obliczane sg w oparciu o punkt centralny narzedzia, co oznacza, ze moment uzyty
przez zmierzone sity jest obliczany w punkcie centralnym narzedzia, a nie na powierzchni

czujnika. Na ponizszych rysunku przedstawiono skutki umieszczenia TCP w zmierzonym
momencie.

B
TCP

i

.
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3.2 Pasek narzedzi Hand Guide OnRobot

Po dostrojeniu robota UR zostanie wyswietlony ekran poczgtkowy PolyScope.
Po 20 sekundach, o ile jest aktywny, pasek narzedzi Hand Guide OnRobot zostanie
wyswietlony w gérnym, prawym rogu.

€) Hand G.".i'.'fu-fejs uzytkownika robota PolyScope o

Wrybierz

‘ Uruchem program ‘

UNIVERSAL
ROBOTS e

‘ Skonfiguruj robota ‘

Informacje o

‘ Wytacz robota ‘

UWAGA:

Pojawienie sie zottego sygnatu ostrzegawczego m“‘ “'"" przez kilka
sekund podczas uruchamiania jest standardowg procedura. Jesli sygnat nie
zostanie wytgczony, nalezy sprawdzi¢ ustawienia urzagdzenia w opcji
Konfiguracja wtyczki URCap.

Aby aktywowac funkcje paska narzedzi, nacisng¢ pasek w dowolnym miejscu. Pasek narzedzi

, Zeruj }”H

zostanie rozwiniety i wyswietlone zostang dostepne osie oraz przyciski Wtacz ‘O

oraz Dostosuj do osi

Aby wybrac 0$, nacisng¢ wiasciwy element. W ponizszym przyktadzie elementy X i Y zostaty
wybrane w celu ograniczenia ruchu wzdtuz osi X i Y (w ptaskiej ptaszczyznie):

@ Hand Guitlou i) ﬂlﬂlﬁl@"‘@*ﬁl

Iy

UWAGA:
Uzyty ukfad wspétrzednych jest narzedziem.
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Aby wytgczy¢ dowolng, wybrang wczesniej 0$, nacisngé ponownie element.

UWAGA:

Podczas sterowania recznego istnieje mozliwo$¢ wiaczenia lub wytaczenia osi.

Aby wigczy¢ sterowanie reczne robota UR, w pierwszej kolejnosci nalezy upewnic sie, ze

operator nie dotyka narzedzia, a nastepnie nacisng¢ i przytrzymac przycisk Wtgcz ‘(D

Przycisk zamienia sie w ikone klepsydry ‘E‘ podczas aktywowania sterowania recznego.

Odczeka¢ do momentu podswietlenia sie przycisku Wtacz ‘O‘ na zielono i przesungc recznie
robota z pomocg czujnika palcowego.

UWAGA:

Nalezy pamietaé, aby nie dotykaé narzedzia przed aktywowaniem sterowania

recznego (przycisk W’chz‘o‘zaswmu sie na zielono), w przeciwnym razie
robot moze zachowywac sie nietypowo (np. moze wykonaé ruch bez

przytozenia sity zewnetrznej). W takiej sytuacji nacisng¢ przycisk Zeruj }”Bh{,
zwracajac uwage, aby w tym czasie nie dotykaé narzedzia.

Nie uzywacé przycisku Zeruj }”a“{ podczas dotykania narzedzia.

, . ., . I
Aby zatrzymac sterowanie reczne robota UR, zwolni¢ przycisk Witacz ‘O‘ Od razu po

. . . I . .
wyltgczeniu sterowania recznego przycisk Wiacz ‘O‘ zostanie zdezaktywowany na 1 sekunde i

zmieni sie w ikone klepsydry ‘Z‘

UWAGA:
Zawsze ustawiac suwak predkosc robota na wartosé¢ 100% podczas

sterowania recznego, aby zapewnié operatorowi optymalng wspétprace z
narzedziem.

Przycisk Zeruj }“aﬁ{jest przeznaczony do stosowania zmiany orientacji narzedzia podczas
sterowania recznego, dzieki czemu wptyw przyciggania ziemskiego, jak i zmiany w tadunku
robota sg neutralizowane.

Przycisk Dostosuj do osi b4 umozliwia obracanie osi uktadu wspoétrzednych narzedzia w
celu wyréwnania ich z najblizszymi osiami uktadu wspétrzednych podstawy, przy
ignorowaniu kierunku dodatniego i ujemnego. Umozliwia to uzytkownikowi ustawienie

narzedzia precyzyjnie wzgledem powierzchni poziomej lub pionowej po sterowaniu recznym.
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3.3 Polecenia OnRobot URCap

3.3.1

F/T CentrujF/T Srodek

Umozliwia przemieszczenie robota wzdtuz okreslonej osi do momentu wykrycia przeszkody.
Po kolizji robot przemieszczany jest w przeciwnym kierunku do czasu napotkania kolejnej
kolizji. W kolejnym kroku robot wyznacza punkt srodkowy pomiedzy tymi dwoma punktami i
ustawia sie w nim.

UWAGA:

Aby anulowac offset sity/momentu, nalezy wykonaé polecenie F/T Zeruj
na poczatku polecenia F/T Steru] i upewnic sie, ze narzedzie nie znajduje
sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wtgczeniem polecenia

F/T Steruj,w przeciwnym razie polecenie moze nie zosta¢ prawidtowo

wykonane.
@ Plik 15:45:09 CCccC O
Program | Instalacja | Ruch | wWe/wy | Rejestr |
OnRobot HEX Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |
=F/T PURKE 0f « .

= F/T WprowadzZ czes¢ || fT
= F/T Ustaw i obroc F SrOdEI(
= F/T Wsun pudetko Nazwa polecenia =
=5 Srodel IR | (@)robot
W FIT Szukaj

= F/T Punkt crientac 05 Szukaj odleglosci Ukiad wspéirzednych

= F/T Punkt crientac X I~] mm [Podstawa [~]

= F/T Punkt orientac
W FIT Przesun [v| Bezwzgledne

= F/T sciezka

. Fx Ty =

W F/T Przesun

= F/T Sciezka b T T
W F/T Steruyj

= Czekaj 1.0 Predkosc szukania (A, B) Przyspieszenie
W FIT Stery mm/s mm/s?

= Czekaj: 1.0 - o
¥ F/T Ochrona =—| Predkosc przesuniecia (C) Zwolnienie
% W Ruchl mmfs 1200 mm/s*

o Waypoint_1 . . ; ; -
= F/T Wprowad? czeéé Poka? ostrzezenie, gdy zostanie osiggniety limit
= F/T WprowadzZ czesd
= F/T Ustaw i obré¢
= F/T Ustaw i obrac
= F/T Ustaw i obroc
= F/T Wsun pudetko
='_T Srodek -
4| 1] [»]
= .." Poprzedni Nastepn

o Robot rzeczywisty |E| IE‘ el Lec | € P || epny hd |

04$: umozliwia okreslenie, czy wykonane zostanie przetozenie ruchu przeprowadzone wzdtuz
osi X, Y lub Z, czy ruch obrotowy (RX, RY lub RZ). Istnieje mozliwos¢ wybrania tylko jednej osi.

Szukaj odlegtosci: umozliwia okreslenie, jak daleko od punktu poczgtkowego polecenie
moze przesungc robota (w obu kierunkach). Nalezy upewnic sie, ze odlegtos¢ ta jest
wystarczajgca, w przeciwnym razie nie zostanie znaleziony witasciwy punkt centralny.
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Limity sity/momentu (Fx, Ty, Tz): opcja ta okresla limit wykrywania. Ustawiona o$ okresla
dostepne wartosci sity/momentu, ktdre mozna uzy¢ jako wartosé limitu.

Pole wyboru Bezwzgledne: zaznaczenie tego pola spowoduje, ze znak wartosci sity lub
momentu zostanie zaznaczony zamiast tylko wartosci bezwzglednej.

UWAGA:

Tylko jedna z opcji sity/momentu moze by¢ aktywne jednoczesnie. Aby
zmienic¢ jedng uzywang opcje, nalezy skasowac poprzednig (usungé
zawarto$¢ jej pola), a nastepnie ustawi¢ nowa opcje.

Predko$¢ szukania A, B: predkosé ruchu podczas wyszukiwania kolizji

UWAGA:

Mniejsza predkos$¢ podczas etapu szukania jest lepsza w przypadku kontaktu
z twardymi powierzchniami (takimi jak powierzchnie metalowe) w celu
unikniecia uderzen z powodu momentu pedu robota i narzedzia.

Predko$¢ przesuniecia C: predkos¢ ruchu podczas obliczania punktu centralnego i
przesuwania w jego kierunku.

Przyspieszenie: parametr przyspieszenia ruchu (wspétdzielone parametry w przekroju A, B i C).
Zwolnienie: parametr zwalniania ruchu (wspétdzielone parametry w przekroju A, B i C).

Uktad wspoétrzednych: uktad wspétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawi¢ na opcje Podstawa lub Narzedzie (zgodnie z
ramkami referencyjnymi UR).

Pokaz ostrzezenie (...): Jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest komunikat
pop-up w przypadku osiggniecia lub przekroczenia ustawionych limitéw (nie znaleziono
punktu centralnego). W przypadku znalezienia punktu centralnego ostrzezenie nie zostanie
wyswietlone.

Jesli opcja ta jest wytaczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedédw poprzez zwrdcenie
wartosci polecenia.

Informacje na temat zwracania wartosci patrz Wartosci zwracane polecenia .
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3.3.2 F/T Steruj

Gtéwnym zadaniem polecenia F/T Steru] jest udostepnienie tatwych w obstudze funkcji
programistom operacyjnym pracujgcym nad operacjami sterowanymi sitg, takimi jak
polerowanie, piaskowanie czy szlifowanie. Operacje te wymagajg ustawienia wielu podrzednych
parametrow w celu utrzymania statej sity/momentu w celu zdefiniowania kierunku podczas
wykonywania ruchéw roboczych.

Polecenie bedzie probowato zachowac ustawione state wartosci sity/momentu wzdtuz/przy
ustawionych osiach jako zgodnych podczas wykonywania polecer w ramach polecenia

F/T Steruj.Polecenie F/T Steruj nie umozliwia sterowania sitami w kierunku ruchu
narzedzia wykonywanego za pomocg poleced F/T Przesun, F/T Szukaj i

F/T Sciezka.

UWAGA:

Wbudowane w UR polecenia Przesun nie mogg by¢ stosowane w ramach
polecenia F/T Steruj.Aby przesunac robota w ramach sterowania sitg,
nalezy uzy¢ polecenia F/T Przesun lubF/T Szukaj.

UWAGA:

Aby anulowac offset sity/momentu, nalezy wykonaé polecenie F/T Zeruj
na poczatku polecenia F/T Steruj i upewnié sie, ze narzedzie nie znajduje
sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wtgczeniem polecenia

F/T Steruj,w przeciwnym razie polecenie moze nie zosta¢ prawidtowo
wykonane.

@ Plik 15:44:55 cccc O
Program | Instalacja | Ruch | Wejwy | Rejestr |

OnRobot_HEX Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |

Przed uruchomieniem_=

= Czekaj: 1.0 |F/T Steruj

= poseli=get_actual_tc

Program robota Nazwa polecenia
o s — | (@)robot

= F/T Ustaw tadunek

¥ FIT Szukaj Zgodnie z osig Uldad wspétrzednych
=F/T Sciezka Podstawa -
W F/T Ochrona LFx L™ ‘ |
¢ W F/T Steruj =
¢ W F/T Przesun
=F/T Punkt o LIFy LTy

= FT WprowadZ czesé
= F/T Ustaw i obroc

= F/T Wsun pudelko Fz 0Tz
= F/T Srodek N
W FIT Szukaj ljl

=F/T Punkt orientac
=F/T Punkt orientac] |
= F/T Punkt orientac ‘Wzmocnienie P F
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Zgodnie z osig Fx, Fy, Fz, TX, TY, TZ: wybor osi, ktdra musi zapewni¢ zgodnos¢. Jesli o$ jest
wtaczona (zgodna) ruchu wzdtuz/przy tej osi jest sterowany sitg/momentem, w przeciwnym
razie (gdy jest niezgodna) ruch sterowany jest pozycjg. Wtgczona o$ jest sterowana w celu
utrzymania ustawionej statej wartosci sity/momentu. Nalezy wybraé co najmniej jedng
zgodng os.

Uktad wspoétrzednych: uktad wspétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawi¢ na opcje Podstawa, Narzedzie,
Niestandardowy (podstawa) Niestandardowy (narzedzie) (zgodniez
ramkami referencyjnymi UR). Niestandardowe uktady wspoétrzednych sg obliczane w oparciu
o uktad wspoétrzednych podstawy oraz podanych wartosci opcji Obrét, Skok i Odchyt. W
przypadku niestandardowego uktadu wspétrzednych (podstawy) istnieje réwniez mozliwosé
uzycia przycisku Uzyskaj orientacje TCP w celu okreslenia orientacji uktadu wspotrzednego w
oparciu o orientacje biezgcego TCP. W celu przetestowania danej orientacji nalezy uzy¢
przycisku Obroc narzedzie do tej orientacji [PRZYTRZYMAJ PRZYCISK].

Wzmocnienie P F: sterownik sity moze zosta¢ dostrojony za pomoca tego parametru
wzmochienia proporcjonalnego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizy¢ wartos¢
wzmochienia (np.: 0,5).

Wzmocnienie P T: sterownik momentu moze zostaé dostrojony za pomocg tego parametru
wzmochienia proporcjonalnego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizy¢ wartosc
wzmochienia (np.: 0,5).

Pole wyboru Pokaz opcje zaawansowane: jesli pole to zostanie zaznaczone, udostepnione
zostang dodatkowe opcje:

Q Plik 15:44:57 CCCC O
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Wzmocnienie | F: sterownik sity moze zosta¢ dostrojony za pomoca tego parametru
wzmochienia catkujgcego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizy¢ wartosc¢
wzmocnienia.

Wzmocnienie | T: sterownik momentu moze zostaé dostrojony za pomocg tego parametru
wzmochienia catkujgcego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizyé wartosé
wzmocnienia.

Wzmocnienie D F: sterownik sity moze zosta¢ dostrojony za pomoca tego parametru
wzmochienia rézniczkujgcego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizy¢ wartos¢
wzmochienia.

Wzmocnienie D T: sterownik momentu moze zosta¢ dostrojony za pomocg tego parametru
wzmochienia rézniczkujgcego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizy¢ wartos¢
wzmocnienia.

Polecenie to nie zwraca zadnej wartosci.

Wytyczne dotyczace ustawien sterownika sity/momentu PID:

Sterownik sity/momentu PID stale oblicza warto$¢ btedu sity/momentu zmierzonych
przez czujnik w wzgledem wartosci ustawionych w poleceniu F/T Steruj, a
nastepnie koryguje jg w oparciu o ten btad.

Wzmocnienie P: wzmocnienie proporcjonalne zapewnia korekte proporcjonalng do
biezgcej wartosci btedu. Zwiekszenie tego parametru ma nastepujacy wptyw: krétszy
czas reakcji, nadreakcja, mniejszy btad, pogorszenie stabilnosci.

Wzmocnienie I: wzmocnienie integralne zapewnia korekte, ktéra jest proporcjonalna
dla wartosci btedéw, ktére wystgpity w przesztosci, zaréwno dla wartosci bezwzglednej,
jak i czasu trwania. Zwiekszenie tego parametru ma nastepujacy wptyw: krétszy czas
reakcji, nadreakcja, mniejszy btad, pogorszenie stabilnosci.

Wzmocnienie D: wzmocnienie pochodne zapewnia korekte, ktdra jest proporcjonalna
dla nachylenia i zmieniajacej sie predkosci wartosci btedow, ktére wystgpity w
przesztosci. Zwiekszenie tego parametru ma nastepujgcy wptyw: mniejsza nadreakcja,
poprawa stabilnosci.

Jesli sterowanie sitg jest zbyt powolne, ma to miejsce, gdy narzedzie od czasu do czasu
traci kontakt z powierzchnig, zamiast stale jej dotykaé, zwiekszy¢ wartosci opcji
Wzmocnienie P i Wzmocnienie I.

Jesli reakcja sterowania sitg jest nadmierna w stosunku do zmian, ma to miejsce, gdy
narzedzie odbija sie od powierzchni, zmniejszy¢ wartos¢ opcji Wzmocnienie P (lub opcji
Wzmocnienie D, jesli wynosi powyzej 1).
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Jesli czas reakcji sterowania sitg jest zbyt dtugi w stosunku do zmian, ma to miejsce w
przypadku wywierania zbyt duzego nacisku na powierzchnie po uzyskaniu z nig
kontaktu, zmniejszy¢ warto$¢ opcji Wzmocnienie .

Zgodnie z podstawowag zasadg zaleca sie stosowanie nastepujacych wartosci:

1. Wzmocnienie P<5
2. Wzmocnienie | < 0,25

3. WzmocnienieD< 1

4. Stosunek wzmocnienia P / wzmocnienia | = 10

Podstawowe wartosci, ktore mozna stosowaé podczas dostrajania:
Wzmocnienie P F =1, Wzmocnienie | F = 0,1, Wzmocnienie D F=0,3

Wzmocnienie P T =0,2, Wzmocnienie | T = 0, Wzmocnienie DT=0
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3.3.3 F/T Uktadanie w stos

Polecenie F/T Ukladanie w stos umozliwia zastosowanie funkcji uktadania w stos i
pobierania ze stosu.

Typ: przetacznik wybierakowy pomiedzy opcjg F/T Uktadanie w stos i F/T Pobieranie ze
stosu.

3.3.3.1 F/T Ukladanie w stos

Polecenie F/T Uktadanie w stos umozliwia wykrycie gornej czesci stosu, wykonanie
sekwencji umieszczenia uzytkownika (na przyktad otwarcie chwytaka), a nastepnie wyjscie.
Pozwala na $ledzenie liczby elementéw utozonych w stos, co utatwia obstuge, gdy stos jest
kompletny. Polecenie to moze réwniez wspdtpracowaé w przypadku elementdéw o réznych
grubosciach.

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykonac polecenie

F/T Zeruj napoczatku polecenia F/T Uktadanie w stosiupewnié
sie, ze narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed
wiaczeniem polecenia F/T Ukladanie w stos, w przeciwnym razie
polecenie moze nie zosta¢ prawidtowo wykonane.

@ Plik

ccce @

15:42:05

Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |

OnRobot_HEX_Stacking|

Przed uruchomieniem
= Czeka): 1.0

= stack_pose=Point_1

= destack_pose=Point_2
Program robota

= F/T Zeryj

= stack_items:=0

= destack_items=0

¥ Petla 1l razy

¢ W FT Rozléz stos

= Wyskakujgce okno
v v i Sios|

= Wyskakujgce okno
= F/T Zeryj
= stack_items:=0

Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |

Nazwa polecenia Typ
| | |FfT Stos ‘vl

Uktad wspotrzednych
|Podstawa - ‘

F/T Uktadanie w stos
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Pozycja poczatkowa (SP)
[stack_pose
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Uktad wspoétrzednych: uktad wspétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i

odczytu czujnika. Mozna go ustawi¢ na opcje Podstawa lub Narzedzie (zgodnie z

ramkami referencyjnymi UR).

Pozycja poczatkowa (SP): pozycje poczagtkowg mozna zdefiniowaé jako wartosc statg, taka

jakp[1,2,3,4,5, 6] lubjako warto$¢ zmienng. Musi ona byé wyzsza niz gérna czes¢

kompletnego stosu.

Zmienna liczby elementdéw: zmienna stosowana do $ledzenia liczby elementédw prawidtowo

utozonych w stos. Wprowadzi¢ w tym miejscu nazwe zmiennej, ktéra zostata wczesniej
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zdefiniowana i ustawiona na wartos$¢ 0. (Np.: uzy¢ wbudowanego polecenia Przypisania UR
item 1 := 0 w sekcji Przed uruchomieniem w programie).

0s: przeprowadzenie osi wzdtuz uktadania stosu (X,Y lub Z).

Zacznij w SP: w przypadku witgczenia tej opcji polecenie spowoduje uruchomienie ruchu z
przesuniecie do pozycji poczatkowej (SP) od razu po rozpoczeciu wykonywania tego
polecenia.

Zakoncz w SP: w przypadku wigczenia tej opcji polecenie spowoduje zakoriczenie ruchu z
przesuniecie do pozycji poczatkowej (SP) na koricu wykonywania tego polecenia.

Odlegtos¢ maks. (D): odlegto$¢ do zatrzymania wzdtuz okreslonej osi. Mierzona jest od
pozycji poczgtkowej (SP) i musi wynosic¢ wiecej niz kompletny stos. Symbol definiuje kierunek
uktadania w stos wzdtuz osi.

Grubosc¢ elementu (i): grubos¢ uktadanego elementu.

Maks. liczba elementéw: okredla liczbe elementéw uktadanych w stos, zapewniajgc
informacje ile elementéw zawiera kompletny stos.

Limit sity: limit sity wykrywania kolizji w celu znalezienia gdrnej czesci stosu.
Limit momentu: limit momentu wykrywania kolizji w celu znalezienia gdrnej czesci stosu.
Predkos¢: predkosé ruchu podczas wyszukiwania gornej czesci stosu. (m/s, stopnie/s)

UWAGA:

Mniejsza predkos¢ podczas etapu szukania jest lepsza w przypadku kontaktu
z twardymi powierzchniami (takimi jak powierzchnie metalowe) w celu
unikniecia uderzen z powodu momentu pedu robota i narzedzia.

Przyspieszenie: parametr przyspieszenia ruchu.
Zwolnienie: parametr zwolnienia ruchu.

Przesun mnoznik: okresla liczbe razy uzytych ustawien predkosci i limitu sity/momentu
podczas ruchu robota do/z punktu poczatkowego, pomijajac czas, w ktorym robot wyszukuje
gorng czesé stosu.

Pokaz ostrzezenie (...): jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest komunikat
pop-up (blokowanie), gdy nastepny element nie zostat wykryty lub gdy stos jest kompletny.

Jesli opcja ta jest wytaczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwosc sprawdzenia ewentualnych btedéw poprzez zwrécenie
wartosci polecenia.

Informacje na temat zwracania wartosci patrz Wartosci zwracane polecenia .
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3.3.3.2 F/T Pobieranie ze stosu

Polecenie F/T Pobieranie ze stosu umozliwia wykrycie goérnej czesci stosu,
wykonanie sekwencji chwytania uzytkownika (na przyktad zamkniecie chwytaka). Pozwala na
$ledzenie liczby elementéw pobieranych ze stosu, co utatwia obstuge, gdy stos jest pusty.
Polecenie to moze rowniez wspodtpracowaé w przypadku elementdw o réznych grubosciach.

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykona¢ polecenie
F/T Zeruj napoczatku polecenia F/T Uktadanie w stosiupewnié
sie, ze narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed
wtaczeniem polecenia F/T Ukladanie w stos, w przeciwnym razie
polecenie moze nie zosta¢ prawidtowo wykonane.
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Uktad wspotrzednych: uktad wspétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawi¢ na opcje Podstawa lub Narzedzie (zgodnie z
ramkami referencyjnymi UR).

Pozycja poczatkowa (SP): pozycje poczatkowa mozna zdefiniowac jako wartos¢ statg, taka
jakp[0.1,0.2,0.3,0.9,0.8,0.7] lub jako warto$¢ zmienng. Musi ona by¢ wyisza
niz gérna czes¢ kompletnego stosu.

Zmienna liczby elementdéw: zmienna stosowana do $ledzenia liczby elementéw prawidtowo
pobieranych ze stosu. Wprowadzi¢ w tym miejscu nazwe zmiennej, ktéra zostata wczesniej
zdefiniowana i ustawiona na warto$¢ 0. (Np.: Uzy¢ wbudowanego polecenia Przypisania UR
item 1 := 0 w sekcji Przed uruchomieniem w programie).

0s: przeprowadzenie osi wzdtuz rozktadanego stosu (X,Y lub Z).
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Zacznij w SP: w przypadku witgczenia tej opcji polecenie spowoduje uruchomienie ruchu z
przesuniecie do pozycji poczatkowej (SP) od razu po rozpoczeciu wykonywania tego
polecenia.

Zakoncz w SP: w przypadku witaczenia tej opcji polecenie spowoduje zakonczenie ruchu z
przesuniecie do pozycji poczatkowej (SP) na koricu wykonywania tego polecenia.

Odlegtos¢ maks. (D): odlegto$¢ do zatrzymania wzdtuz okreslonej osi. Mierzona jest od
pozycji poczatkowej (SP) i musi wynosic¢ wiecej niz kompletny stos. Symbol definiuje kierunek
pobierania ze stosu wzdtuz osi.

Grubosc¢ elementu (i): grubos¢ uktadanego elementu.

Maks. liczba elementéw: okresla liczbe elementdow pobieranych ze stosu, zapewniajac
informacje ile pobranych elementéw pozwala na uzyskanie pustego stosu.

Limit sity: limit sity wykrywania kolizji w celu znalezienia gérnej czesci stosu.
Limit momentu: limit momentu wykrywania kolizji w celu znalezienia gdrnej czesci stosu.
Predkosé: predkosé ruchu podczas wyszukiwania gérnej czesci stosu.

UWAGA:

Mniejsza predkos¢ podczas etapu szukania jest lepsza w przypadku kontaktu
z twardymi powierzchniami (takimi jak powierzchnie metalowe) w celu
unikniecia uderzen z powodu momentu pedu robota i narzedzia.

Przyspieszenie: parametr przyspieszenia ruchu.
Zwolnienie: parametr zwolnienia ruchu.

Przesun mnoznik: okresla liczbe razy uzytych ustawien predkosci i limitu sity/momentu
podczas ruchu robota do/z punktu poczatkowego, pomijajac czas, w ktorym robot wyszukuje
gorng czesé stosu.

Pokaz ostrzezenie (...): jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest komunikat
pop-up (blokowanie), gdy nastepny element nie zostat wykryty lub gdy stos jest pusty.

Jesli opcja ta jest wyfaczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedéw poprzez zwrécenie
wartosci polecenia.

Informacje na temat zwracania wartosci patrz Wartosci zwracane polecenia .
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3.3.4 F/T Ustaw i obréé

Pierwsza pozycja obiektu, ktéry musi zosta¢ umieszczony w gniezdzie wskazujgcym wtasciwy
kierunek, po czym musi nastgpi¢ zamkniecie wejscia gniazda. Pozycja koicowa i orientacja
zostang skorygowane za pomocg polecenia F/T Ustaw i obrdé. Polecenia to
umozliwia ustawienie obiektu przy uzyciu wstepnie zdefiniowanego limitu sity do pozycji
osiggniecia zdefiniowanej gtebokosci wsuwania, a nastepnie w razie koniecznosci
skorygowania orientacji.

UWAGA:

Wazne jest, aby ustawi¢ TCP (punkt centralny narzedzia) na czubku obiektu.

UWAGA:

Aby anulowad dowolny offset sity/momentu, nalezy wykona¢ polecenie F/T
Zeruj na poczatku polecenia F/T Ustaw i obrddéiupewnic sie, ze
narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wtaczeniem
polecenia F/T Ustaw i obrddé, w przeciwnym razie polecenie moze nie
zostac¢ prawidtowo wykonane.
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Robat rzeczywisty

Pola wyboru Zgodnie z X, Y, RX, RY, RZ osiami: operacja wsuwania jest wykonywana wzdtuz
osi Z uktadu wspotrzednych narzedzia. Aby dostosowaé wzgledem dowolnego btedu
ustawienia, pozostate osie (X i Y przetozenia i osie X, Y i Z obrotu) moze ustawi¢ w celu
zapewnienia swobodnego ruchu.

Sita pchania: docelowa sita stosowana podczas sterowania sitg w celu delikatnego
popchniecia obiektu wzgledem gniazda.
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Odlegtosc (d): odlegtosé¢ od punktu poczgtkowego wzdtuz osi Z (w uktadzie wspotrzednym
narzedzia).

Limit momentu: podczas fazy obrotu limit ten pozwala na ukonczenie ruchu. Im nizsza
wartos$é limitu tym ruch obrotowy wykonywany jest z wiekszg precyzja.

Obrd¢ (a): kat obrotu wzgledem osi Z uktadu wspétrzednych narzedzia.

Pokaz opcje zaawansowane: jesli opcja ta zostanie wtgczona, udostepnione zostang
dodatkowe opcje:

& Plik 15:45:06 CCCC O
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
0OnRobot_HEX Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |

T W OHT Steruy) -

¢ W F/T Przesun H ~

[irressn o |F/T Ustaw i obréé

= F/T Wprowad? cze&c Nazwa polecenia Typ -
= F/T Ustaw i obroc [ | [niestandardowe  [+] ' robot
= F/T Wsun pudelko
= F/T Srodek Zgodniez [wW]X  [¥]¥ RX RY RZ osiami
W FIT Szukaj

=F/T Punkt orientac Sita pchania Odlegtosc (d)

=F/T Punkt orientac N mm

= F/T Punkt orientac Limit . ———
¥ FIT Przesun imit momentu roé (o

= F/T Scietk Nm :
W F/T Przesun 4 zmi f di s¢ docel

=F[T 4cietka Sprawdz zmiane sity po Sprawdz wartosc docelowg momentu po
¥ £/T Steryj 3 g [ 8o
v :_Eéi:fﬂjl'o Warto&é docelowa zmiany sity Wartos¢ docelowa momentu

1N N

= Czekaj 1.0 m

¥ F/T Ochrona Predkoié ob q Bp = ’
gdkos¢ obrotu Uzyj wartosci niestandardowej dla

¢V Eu\igypomt_l 0,573|%/s ) wartosci docelowe] sity
= F/T Wprowadz czesc Wzmocnienie
= F/T WprowadZ czes¢ 0,25
= F/T Ustaw i obroc =
= F/T Ustaw i obroc
= F Ustaw i obroc

L m T [¥] Pokaz opcje zaawansowane
. _ |v] Pokaz ostrzezenie, jesli nie osiagnigto limitu

IE IEPredkoéé " V" | 4 Poprzedni || Mastepny = ‘

@ Robot rzeczywisty

Sprawdz zmiane sity po: gdy obiekt znajduje sie blisko dna gniazda, aktywowana jest funkcja
,kontrola uderzenia”. Limit bliskosci ustawienia obiektu wyrazony wartoscia procentowg
parametru Odlegtos¢.

Sprawdz wartos¢ docelowg momentu po: podczas fazy obrotu po ustawieniu wartosci
procentowej kata parametru Obroc (a) aktywowana jest funkcja kontroli wartosci docelowej
momentu.

Wartos$¢ docelowa zmiany sity: podczas wsuwania obiektu po uzyskaniu wartosci
procentowej parametru Odlegtos¢ funkcji Sprawdz zmiane sity po aktywowana jest funkcja
kontroli sity. Kontrola sity pozwala monitorowaé, czy ztgcze zostato wsuniete do dna gniazda.
Parametr ten mozna ustawié poprzez ustawienie dodatkowego limitu sity, ktédrego wartosc
jest réwna wartosci parametru Wartos¢ docelowa zmiany sity. Ruch dopchniecia do dna
gniazda jest realizowany, gdy wartos¢ sity jest rowna lub wieksza niz suma wartosci opcji Sita
pchania + Wartos¢ docelowa zmiany sity.
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Warto$¢ docelowa momentu: ustawiona wartos¢ momentu, ktéra pozwala na zatrzymanie
fazy obrotu.

Uzyj wartosci niestandardowej dla wartosci docelowej momentu: zaznaczy¢ to pole
w celu ustawienia niestandardowej wartosci docelowej momentu.

Predkos¢ obrotu: wartos$¢ predkosci obrotu podczas fazy obrotu.

Wzmocnienie: parametr wzmocnienia sterowania sitg i momentem. Domysina wartosc
wynosi 0,5. Im mniejsza warto$¢ tym wieksza precyzja sterowania ustawiong sitg pchania.

Pokaz ostrzezenie (...): jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest komunikat
pop-up (blokowanie) w przypadku nieprawidtowego ruchu wsuwania.

Jesli opcja ta jest wytgczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedéw poprzez zwrécenie
wartosci polecenia.

Informacje na temat zwracania wartosci patrz Wartosci zwracane polecenia .
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3.3.5 F/T Ochrona

Kazde polecenie UR, dla ktérego zostanie ustawiona opcja F/T Ochrona zostanie wykonane,
ale po nim nastgpi zatrzymanie robota, jesli ktérykolwiek z ustawionych limitdw zostanie
przekroczony. Ograniczenie sity moze zostac potgczone z zewnetrznym sygnatem we/wy

(np. zatrzymanie, jesli Fz>5 | cyfrowe_we[7] == Prawda).

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykonac polecenie

F/T Zeruj na poczatku polecenia F/T Ochrona i upewnic sig, ze
narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wtgczeniem
polecenia F/T Ochrona, w przeciwnym razie polecenie moze nie
zatrzymac ruchu po osiggnieciu danego limitu sity/momentu.

& Plik 15:45:00 CCCC O
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
OnRobot HEX Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |
= posel=get_actual i a
Program robota
i __|F/T Ochrona
= F/T Ustaw tadunek Nazwa polecenia
v o saik R robot
=F/T Sciezka ;
W F/T Ochrona Polecenia Ochrona mozna uzyc w celu zatrzymania robota w przypadku wystapienia kol
4 W FIT Steryj Wykrywa ono, czy osiggnieto ustawiony limit sity lub mementu podczas wykonywania przez
¢ W F/T Przesun robota polecenia znajdujacego sie pod poleceniem Ochrona.
= FITlPunk‘t‘o Okresl limit sifyfmomentu, aby zatraymac (wartosci zerowe zostana odrzucone)
= F/T WprowadZ czes¢ )
= F/T Ustaw i obréé =| Uktad wspétrzednych
= F/T Wsun pudetko Podstawa [~]
= FIT Srodek
W FIT Szukaj
FIT Limit v
= F/T Punkt orientac i Bz Elene
= F/T Punkt orientac Fx F Fz F3D
= F/T Punkt orientac N ljl N N 50| N
g oy Pkt L9 L9 s
=F[T Sciezka Tx T Tz T3D
vereese | [ om -l - m
=F[T Scietka
W FIT Steryj [ Pokaz opcje zaawansowane
= Czekaj 1.0
W FIT Steryj
= Czekaj: 1.0
W [F/T Ochrona -
4] ] L]
=" Poprzedni Nastepn:
° Robaot rzeczywisty |E| IE‘ FirgEletd NEE | - P || €pny hd ‘

Uktad wspotrzednych: uktad wspétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawi¢ na opcje Podstawa lub Narzedzie (zgodnie z
ramkami referencyjnymi UR).

Limit F/T: opcja ta okresla limit wykrywania. Istnieje mozliwos$¢ ustawienia jednej z
dostepnych opcji Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. W takiej sytuacji, jesli ktérykolwiek z tych
parametréw osiggnie ustawiong warto$¢ progowa, dojdzie do zatrzymania ruchu. Wartosci
rowne zeru sg lekcewazone.

Jesli opcja Bezwzgledne zostanie wigczona, nie ma znaczenia, czy wprowadzona wartosé
jest dodatnia czy ujemna (np.: zatrzymanie, jesli |Fz| > = 3), w przeciwnym razie znak
definiuje sposéb obliczania wartosci progowej (np.: zatrzymanie, jesli Fz > =3 lub
zatrzymanie, jesli Fz <=-3)
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Pokaz opcje zaawansowane: jesli opcja ta zostanie wigczona, udostepnione zostang
dodatkowe opcje:

& Plik 15:44:35 CCCC 9
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
OnRobot_HEX Polecenie | Urzadzenie graficzne | struktura | Zmienne |
V Przed uruchomieni_=
= Czekaj: 1.0 F/T Ochrona

= poseli=get_actual

¥ Program robota Nazwa polecenia
= FIT Zeryj — robot

= FfT Ustaw fadunek Polecenia Ochrona mozna uzyc w celu zatrzymania robota w przypadku wystapienia koligji,

§- VT Szgkz_a]_ Wykrywa one, czy osiggnieto ustawiony limit sity lub momentu podczas wykonywania przez
= FIT Sciezka robota polecenia znajdujgcego sie pod poleceniem Ochrona.
? W [T Ochrona
¢ W F/T Steruj =| 0Okresl limit sify/momentu, aby zatrzymac (wartosci zerowe zostang odrzucone)
¢ ¥ F/T Przesun _
= FIT Punkt Uktad wspétrzednych

= FT Wprowadz czes |Pcdstawa |'|

= FT Ustaw i obroc

= F/T Wsun pudetko F/T Limit Bezwzgledne
= F/T Srodek
¢ W F/T Szukaj Fx F Fz F3D
= F/T Punkt orient lle N EN N
= F/T Punkt orient] - T = 30
= F/T Punkt orient l_)’jl
$- ¥ FIT Przesur [ onm m [ dnm Nm
= F/T Scieika
§ W F/T Przesun Pokaz opcje zaawansowane
= F/T Sciezka : )
& W F/T Steryj || Poza limitami sity/momentu, zatrzymaj narzedzie w pr... digital_in[ ] =
= Czekaj 1.0 —
[l I Dl
Q6] <2 |
Symulacja .
; 86 Tl ] Poprzedni Mastepm:
© Robot rzeczywisty I:“EDIE‘ AR 100% |_®pop | epny |

Jesli opcja Poza limitami sity/momentu... zostanie wtgczona, ustawione cyfrowe we/wy
réwniez bedzie monitorowane, a po spetnieniu warunkéw (wraz z limitem sity/momentu)
robot zostanie zatrzymany. (np.: zatrzymanie, jesli Fz>5 | cyfrowe_we[7] == Prawda).

Polecenie to nie zwraca zadnej wartosci i wstrzymuje program po osiggnieciu limitéw.
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3.3.6 F/T Wsuh pudelko

Pierwsza pozycja, w ktérej obiekt zblizy sie do wejscia otworu i rozpocznie ruch z orientacji
pochylonej (a). Spowoduje to przesuniecie obiektu w fazie A wzdtuz wstepnie zdefiniowanej
osi (na przyktad osi Z), jesli krawedz otworu nie zostanie wykryta. Opcjonalnie w fazie B
zostanie wykryta krawedz B (na przyktad bok otworu). W fazie a orientacja zostanie
zmieniona, tak aby obiekt zostat wyosiowany z otworem (uzytkownik musi ustawié wtasciwy
kat). Na koncu obiekt zostanie wsuniety (wzdtuz osi zdefiniowanej dla fazy A) na pozostatg
wartosé gtebokosci wsuwania. Jesli limity sity i momentu zostang przekroczone, na ekranie
zostanie wyswietlone ostrzezenie.

UWAGA:

Wazne jest, aby ustawic¢ TCP (punkt centralny narzedzia) na czubku danej
czesci.

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykona¢ polecenie F/T
Zeruj na poczatku polecenia F/T Wsun pudelko iupewniésig, ze
narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wigczeniem
polecenia F/T Wsun pudelko, w przeciwnym razie polecenie moze nie
zatrzymac ruchu po osiggnieciu danego limitu sity/momentu.

& Plik 15:45:07 CCCC O
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
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=F/TPunkt o T W -
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=F/T Punkt orientac

= F/T Punkt orientac Limit sit Limit momentu Mnoznik sity
v A Prssur [ o i

=F/T Scietka .
¥ BT Przesun Predkosé Przyspieszenie Zwolnienie

= FT Scietka mm/s 1200 mmy/s? 1200| mmy/s?
W FIT Steryj

= Czekaj 1.0 X ¥ z
Y £7 ster — A [dmm [__dmm =

= Czekaj: 1.0 5 . =
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=FT V:p\r."‘cr)igg;z'mctz_ééé a & &Y 3=
= F/T Wprowads coéc _ [ 9
= F/T Ustaw i obroé
= F/T Ustaw i obréé Pokaz ostrzezenie, Jesli nie osiggnigto limitu
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4] Il [r]
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@ Robot rzeczywisty

IE‘ Ii‘Predkoéc' = _M00% | 48 poprzedni || Mastepny = ‘

Gtebokos¢ wprowadzenia: odlegtos¢ od punktu poczatkowego wzdtuz zdefiniowanej osi w
fazie A.

Uktad wspoétrzednych: uktad wspoétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawi¢ na opcje Podstawa lub Narzedzie (zgodnie z
ramkami referencyjnymi UR).
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Limit sity: limit sity wykrywania krawedzi.
Limit momentu: limit momentu regulacji orientacji.

Mnoznik sity: limit sity wykrywania krawedzi jest mnozony przez te wartos¢ w celu obliczenia
limitu sity koncowego wsuwania.

Predkos¢: predkosé ruchu podczas wsuwania.

Przyspieszenie: parametr przyspieszenia ruchu.
Zwolnienie: parametr zwolnienia ruchu.

A: Wzgledny uktad wspétrzednych ruchu A.

B: Wzgledny uktad wspdtrzednych ruchu B.

o: Wzgledne katy obrotu a.

Pokaz ostrzezenie (...): Jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest komunikat
pop-up (blokowanie) w przypadku nieprawidtowego ruchu wsuwania.

Jesli opcja ta jest wytaczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedéw poprzez zwrécenie
wartosci polecenia.

Informacje na temat zwracania wartosci patrz Wartosci zwracane polecenia .

OnRobot © 2018 www.onrobot.com



Korzystanie z wtyczki URCap 42
3.3.7 F/T Wprowadz czes$é

Pierwsza pozycja sworznia lub kotka, ktéry musi zosta¢ umieszczony w otworze wskazujgcym
wiasciwy kierunek, po czym musi nastgpi¢ zamkniecie wejscia otworu. Pozycja koficowa i
orientacja zostang skorygowane za pomoca polecenia F/T WprowadZ czesé. Polecenie
to umozliwia ustawienie kotka przy uzyciu wstepnie zdefiniowanego limitu sity, a nastepnie
w razie koniecznosci skorygowania orientacji. Zatrzymuje sie po osiggnieciu ustawionej
gtebokosci wsuwania.

UWAGA:

Wazne jest, aby ustawic¢ TCP (punkt centralny narzedzia) na czubku danej
czesci.

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykonac polecenie

F/T Zeruj napoczatku polecenia F/T Wprowadz czes$¢iupewnic sie,
Ze narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed
wtaczeniem polecenia F/T Wprowadz czes$é, w przeciwnym razie
polecenie moze nie zatrzymac ruchu po osiggnieciu danego limitu
sity/momentu.
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Sita pchania: docelowa sita stosowana podczas sterowania sitg w celu delikatnego
popchniecia czesci wzgledem otworu.

Gtebokos¢ min.: minimalna odlegto$¢ wymagana w celu prawidtowego wsuniecia czesci do
otworu od punktu poczgtkowego wzdtuz osi Z (w uktadzie wspotrzednym narzedzia).

Gtebokos¢ maks.: maksymalna odlegtos¢, na ktérg mozna prawidtowo wsungc czes$¢ do
otworu od punktu poczatkowego wzdtuz osi Z (w uktadzie wspotrzednym narzedzia).
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Uderzenie sity: ustawienie tego parametru umozliwia po osiggnieciu parametru , Gtebokos¢
min.” wystgpienia ,uderzenia” sity podczas zwiekszania sity pchania (takiego jak zamkniecie
ztgcza na zatrzask). Parametr ten stanowi dodatkowg site w gérnym zakresie parametru Sita
pchania umozliwiajgcego wykonanie ruchu wsuwania pomiedzy zakresem wartosci
gtebokosci minimalnej i maksymalnej.

Pole wyboru Pokaz opcje zaawansowane: jesli pole to zostanie zaznaczone, udostepnione
zostang dodatkowe opcje:
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Wzmocnienie sity: parametr wzmocnienia proporcjonalnego sterowania sitg dla sity pchania
oraz sit bocznych zgodnych osi.

Wzmocnienie momentu: parametr wzmocnienia proporcjonalnego sterowania momentem
zgodnych osi.

Limit czasu: maksymalny dopuszczalny czas wykonywania catej operacji wsuwania. Jesli
parametr ten zostanie ustawiony na wartos$¢ zero, takie kryterium wyjscia zostanie
zlekcewazone.

Oczekiwana predkos¢: oczekiwana predkos¢ minimalna fazy wsuwania. Jesli parametr ten
zostanie ustawiony, faza wsuwania wykonywana jest w wolniejszym tempie, jest zaktécana
lub rozwazana jako zakoriczona niepowodzeniem. Jesli parametr ten zostanie ustawiony na
wartos¢ zero, takie kryterium wyjscia zostanie zlekcewazone.
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Zgodnosc lub limit (Fx, Fy, Tx, Ty, Tz): wybor osi, ktdra musi zapewnic¢ zgodnos¢. Jesli os jest
wtaczona (zgodna) ruchu wzdtuz/przy tej osi jest sterowany sitg/momentem, w przeciwnym
razie (gdy jest niezgodna) ruch sterowany jest pozycjg. Wigczona os jest sterowana w celu
utrzymania ustawionej statej wartosci sity/momentu. Nalezy wybraé co najmniej jedng
zgodng os.

Wyswietl ostrzezenie (...): Jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest
komunikat pop-up (blokowanie) w przypadku nieprawidtowego ruchu wsuwania.

Jesli opcja ta jest wytgczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedéw poprzez zwrdcenie
wartosci polecenia.

W celu uzyskania dodatkowych informacji o zwracanych wartosciach patrz opcja Wartosci
zwracane polecenia F/T Wprowadz czesé.

3.3.8 F/T Przesuh

Polecenie F/T Przesun mozna stosowac wraz z poleceniem F/T Punkt
orientacyjny w celu przesuniecia robota wzdtuz trasy lub wraz z poleceniem F/T
Sciezka w celu przesuniecia robota wzdtuz $ciezki i zatrzymania po osiggnieciu
ustawionych limitéw sity/momentu (zaktécenie ruchu). W takiej sytuacji na ekranie moze
zosta¢ wyswietlone ostrzezenie. Jesli ruch osiggnie ostatni punkt orientacyjny, zostanie on
zakonczony pomyslinie.

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykona¢ polecenie

F/T Zeruj napoczatku polecenia F/T Przesuniupewnic sie, ze
narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wigczeniem
polecenia F/T Przesun, w przeciwnym razie polecenie moze nie
zatrzymac ruchu po osiggnieciu danego limitu sity/momentu.
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W celu umozliwienia obstugi polecenia F/T Przesun, nacisnaé przycisk Dodaj punkt
orientacyjny, aby doda¢ F/T Punkt orientacyjny jako wezet podrzedny. Istnieje
mozliwos¢ dodania w taki sam sposdb wiekszej liczby punktéw orientacyjnych. Aby usungé

punkt orientacyjny, nalezy nacisnaé przycisk Usufi w zaktadce Struktura.

Alternatywnie istnieje mozliwos¢ dodania opcji /T Punkt orientacyjnylubF/T
Sciezka jako wezta podrzednego polecenia F/T Przesun, korzystajac z zaktadki

Struktura.

Predkos¢: limit predkosci ruchu podczas przemieszczania. Ruch jest wykonywany ze statg
predkoscig przetozenia. Jesli trasa lub $ciezka obejmuje nagte zmiany kierunku lub orientacji,
rzeczywista predkosé robota moze by¢ mniejszg niz ustawiona, ale nadal niezmienna
wzgledem trasy lub Sciezki.

Przyspieszenie: parametr przyspieszenia i zwolnienia ruchu.

Uktad wspoétrzednych: uktad wspétrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawié na opcje Podstawa, Narzedzie,
Niestandardowy (podstawa) Niestandardowy (narzedzie) (zgodniez
ramkami referencyjnymi UR). Niestandardowe uktady wspoétrzednych sg obliczane w oparciu
o uktad wspodtrzednych podstawy oraz podanych wartosci opcji Obrét, Skok i Odchyt. W
przypadku niestandardowego uktadu wspétrzednych (podstawy) istnieje réwniez mozliwosé
uzycia przycisku Uzyskaj orientacje TCP w celu okreslenia orientacji uktadu wspotrzednego w
oparciu o orientacje biezgcego TCP. W celu przetestowania danej orientacji nalezy uzy¢
przycisku Obréc narzedzie do tej orientacji [PRZYTRZYMAJ PRZYCISK].

Pole wyboru Pokaz opcje zaawansowane: Jesli pole to zostanie zaznaczone, udostepnione
zostang dodatkowe opcje:
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F/T Limit Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,: opcja ta okresla limit wykrywania. Istnieje mozliwosé
ustawienia jednej z dostepnych opcji Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. W takiej sytuacji, jesli
ktérykolwiek z tych parametréw osiggnie ustawiong wartos$¢ progowa, dojdzie do
zatrzymania ruchu. Wartosci réwne zeru sg lekcewazone.

Jesli opcja Uzyj wartosci bezwzglednych zostanie wtgczona, nie ma znaczenia, czy
wprowadzona wartosc jest dodatnia czy ujemna (np.: |Fz| > = 3), w przeciwnym
razie znaj okresla sposéb obliczenia wartosci progowej (np.: Fz > =3 lub Fz <=-3)

Pokaz ostrzezenie (...): jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest
komunikat pop-up (blokowanie), gdy pozycja docelowa nie zostanie osiggnieta (ruch
nie zostat zakoriczony powodzeniem). Jesli ruch zostanie zakoriczony powodzeniem,
ostrzezenie nie zostanie wyswietlone.

Jesli opcja ta jest wytaczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedéw poprzez
zwrdcenie wartosci polecenia.

W celu uzyskania dodatkowych informacji o zwracanych wartosciach patrz opcja Wartosci
zwracane polecenia F/T Przesun.
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3.3.9 F/T Sciezka

Polecenie F/T S$ciezka mozna stosowaé wraz z poleceniem F/T Przesun lub
F/T Szukaj w celu zarejestrowania i odtworzenia $ciezki.
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Typ: jesli wybrano opcje wzgledng, Sciezka jest odtwarzana od punktu biezgcej pozycji
narzedzia, zamiast od pozycji bezwzglednej, ktéra zostata zarejestrowana. Jesli wybrano
opcje bezwzgledng, narzedzie zostanie przesuniete do oryginalnej pozycji poczgtkowej, a
Sciezka zostanie odtworzona z tego miejsca.

Lista rozwijana Identyfikator Sciezki: lista identyfikatoréw wszystkich Sciezek zapisanych w
module Compute Box. Identyfikator $ciezki jest przypisywany do Sciezki po jej zapisaniu. Jesli
nie zarejestrowano zadnych niezapisanych Sciezek, istnieje mozliwos¢ zarejestrowania nowe;j
Sciezki, korzystajac z opcji Zarejestruj nowe.... Jedli jest dostepna niezapisana zarejestrowana
Sciezka, na liscie dostepna jest opcja Niezapisana.

UWAGA:

Dostepna moze by¢ tylko jedna niezapisana Sciezka i zostanie ona nadpisana
po rozpoczeciu rejestrowania Sciezki i wybraniu opcji Niezapisana sciezka.

Przycisk Usun wybrang sciezke: umozliwia bezpowrotne usuniecie aktualnie wybranej
Sciezki na liscie rozwijane] Identyfikator Sciezki zapisanej w module Compute Box.

OnRobot © 2018

www.onrobot.com



Korzystanie z wtyczki URCap 48

UWAGA:

Nie usuwac $ciezki uzywanej przez inne polecenia F/T Sciezka.

Przycisk Uruchom rejestrowanie $ciezki: umozliwia uruchomienie rejestrowania Sciezki
poprzez automatyczne wigczenie funkcji Sterowanie reczne.

Przycisk Zatrzymaj rejestrowanie Sciezki: umozliwia zatrzymanie funkcji Sterowanie reczne i
zapisane rejestru w pamieci. Opcja ta nie umozliwia jednak trwatego zapisania Sciezki.

Przycisk Przesun do punktu poczatkowego $ciezki [PRZYTRZYMAJ PRZYCISK]: umozliwia
przesuniecie narzedzia do pozycji poczatkowej Sciezki. Z opcji tej mozna korzystac, wytacznie
w przypadku gdy sciezka nie zostata ustawiona jako wzgledna.

Przycisk Uruchom odtwarzanie $ciezki: umozliwia odtworzenie $ciezki, nawet jesli nie
zostata ona zapisana, a jedynie przechowana w pamieci.

Przycisk Zatrzymaj odtwarzanie $ciezki: umozliwia zatrzymanie odtwarzania Sciezki.

Przycisk Zapisz $ciezke: umozliwia zapisanie niezapisanej sciezki w module Compute Box.

UWAGA:

Ruchy obrotu wzgledem ruchdw przetozenia w rejestrowanej Sciezce sg
ograniczone do 2,8 stopnia/mm lub mniej, poniewaz wiekszy wspdtczynnik
mogtby prowadzi¢ do odtwarzania przez robota Sciezki przy kazdej matej
predkosci przetozenia. Stad ruch obrotu bez ruchu przetozenia nie moze by¢
rejestrowany jako Sciezka.

UWAGA:

Maksymalny btad zarejestrowanej Sciezki w poréwnaniu z oryginalnym
zarejestrowanym ruchem moze wynosi¢ do 1 mm.

Polecenie to nie zwraca zadnej wartosci.
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Polecenie F/T Szukaj jest stosowane wraz z poleceniem F/T Punkt orientacyjny

w celu przesuniecia robota wzdtuz trasy lub wraz z poleceniem F/T Sciezka w celu

przesuniecia robota wzdtuz sciezki i zatrzymania po osiggnieciu ustawionych limitéw

sity/momentu (obiekt znaleziony). Jesli ruch osiggnie ostatni punkt orientacyjny lub ostatni

punkt sciezki, wyszukiwanie nie zostanie zakoriczone powodzeniem (obiekt nie zostanie

znaleziony), a na ekranie zostanie wyswietlone ostrzezenie.

UWAGA:

Aby anulowaé dowolny offset sity/momentu, nalezy wykonac polecenie

F/T Zeruj na poczatku polecenia F/T Szukaj i upewnic sie, ze
narzedzie nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wtgczeniem
polecenia F/T Szukaj,w przeciwnym razie polecenie moze nie zatrzyma¢é
ruchu po osiggnieciu danego limitu sity/momentu.
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W celu umozliwienia obstugi polecenia F/T Szuka7j, nacisna¢ przycisk Dodaj punkt

orientacyjny, aby doda¢ F/T Punkt orientacyjny jako wezet podrzedny. Istnieje

mozliwos¢ dodania w taki sam sposéb wiekszej liczby punktéw orientacyjnych. Aby usungé

punkt orientacyjny, nalezy nacisng¢ przycisk Usufn w zaktadce Struktura.

Alternatywnie istnieje mozliwos¢ dodania opcji F/T Punkt orientacyjny lub

F/T Sciezka jako wezta podrzednego polecenia F/T Szukaj, korzystajac z zaktadki

Struktura.
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Predkos$é: predkos¢ ruchu podczas wyszukiwania kolizji. Ruch jest wykonywany ze statg
predkoscig przetozenia. Jesli trasa lub Sciezka obejmuje nagte zmiany kierunku lub orientacji,
rzeczywista predkos$é robota moze by¢ mniejszg niz ustawiona, ale nadal niezmienna
wzgledem trasy lub Sciezki.

UWAGA:

Mniejsza predkos¢ podczas etapu szukania jest lepsza w przypadku kontaktu
z twardymi powierzchniami (takimi jak powierzchnie metalowe) w celu
unikniecia uderzen z powodu momentu pedu robota i narzedzia.

Przyspieszenie: parametr przyspieszenia i zwolnienia ruchu.

F/T Limit Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz,F3D,T3D: opcja ta okresla limit wykrywania. Istnieje mozliwos¢
ustawienia jednej z dostepnych opcji Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz, F3D, T3D. W takiej sytuacji, jesli
ktérykolwiek z tych parametréw osiggnie ustawiong wartos$¢é progowa, dojdzie do
zatrzymania ruchu. Wartosci réwne zeru sg lekcewazone.

Jesli opcja Uzyj wartosci bezwzglednych zostanie wtgczona, nie ma znaczenia, czy
wprowadzona wartos$¢ jest dodatnia czy ujemna (np.: |Fz| > = 3), w przeciwnym razie znaj
okresla sposdb obliczenia wartosci progowej (np.: Fz> =3 lub Fz <=-3)

Uktad wspoétrzednych: uktad wspotrzednych stosowany zaréwno w przypadku ruchu, jak i
odczytu czujnika. Mozna go ustawié na opcje Podstawa, Narzedzie,
Niestandardowy (podstawa) Niestandardowy (narzedzie) (zgodniez
ramkami referencyjnymi UR). Niestandardowe uktady wspoétrzednych sg obliczane w oparciu
o uktad wspodtrzednych podstawy oraz podanych wartosci opcji Obrét, Skok i Odchyt. W
przypadku niestandardowego uktadu wspétrzednych (podstawy) istnieje réwniez mozliwosc¢
uzycia przycisku Uzyskaj orientacje TCP w celu okreslenia orientacji uktadu wspdtrzednego w
oparciu o orientacje biezgcego TCP. W celu przetestowania danej orientacji nalezy uzy¢
przycisku Obré¢ narzedzie do tej orientacji [PRZYTRZYMAJ PRZYCISK].

Pokaz ostrzezenie (...): jesli opcja ta jest wtgczona, na ekranie wyswietlany jest komunikat
pop-up (blokowanie), gdy pozycja docelowa zostanie osiggnieta lub juz znalazta sie w kolizji
(co spowodowato, ze wyszukiwanie zakonczyto sie niepowodzeniem). Jesli wyszukiwanie
zostanie zakoniczone powodzeniem, ostrzezenie nie zostanie wyswietlone.

Jesli opcja ta jest wyfaczona, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat pop-up, ale
uzytkownik posiada mozliwos¢ sprawdzenia ewentualnych btedédw poprzez zwrdcenie
wartosci polecenia.

W celu uzyskania dodatkowych informacji o zwracanych wartosciach patrz opcja Wartosci zwracane
polecenia F/T Szukaj.
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3.3.11 F/T Punkt orientacyjny

Polecenie F/T Punkt orientacyjny mozna stosowac wraz z poleceniem

F/T PrzesunlubF/T Szuka]j w celu przesuniecia robota wzdtuz trasy. Dostepne sg
trzy rodzaje punktow orientacyjnych (staty, wzgledny i zmienny), ktdre mozna stosowac w
dowolnej kombinacji.

UWAGA:

Nie stosowad nastepujgcych po sobie polecen F/T Punkt orientacyjny,
ktére umozliwig jedynie obrét w tym samym poleceniu F/T Przesun.
Zastosowac wiecej niz jedno polecenie F/T Przesun w celu osiggniecia
obrotéw bez stosowania ruchéw przetozenia.

Typ punktu orientacyjnego: typ punktu orientacyjnego. Mozna go ustawic jako punkt
staty, wzgledny lub zmienny.
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Docelowe potozenie TCP: pozycja reprezentowana przez punkt orientacyjny na trasie
robota. Jest to pole tylko do odczytu i mozna wypetnic, korzystajac wytacznie z przycisku
Uzyskaj biezace potozenie TCP.

Przycisk Kasuj: kasuje zawartos¢ pola Docelowe potozenie TCP.

Przycisk Uzyskaj biezace potozenie TCP umozliwia wstawienie biezgcych wartosci
wspotrzednych TCP w polu Docelowe potozenie TCP.

Przycisk Przesun robota do potozenia [PRZYTRZYMAJ PRZYCISK]: umozliwia przesuniecie robota
do potozenia ustawionego w polu Docelowe potozenie TCP po jego nacisnieciu i przytrzymaniu.
Zwolnienie przycisku spowoduje zatrzymanie robota.
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Zmienna: pozycja reprezentowana przez punkt orientacyjny na trasie robota. Zmienna moze
okresla¢ potozenie docelowe. Konieczne jest jednak utworzenie w pierwszej kolejnosci
zmienne;.
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¢ ¥ F/T Przesun RX RY RZ
=rmeaitoren | [ -k =k

/T Wprowadz? czesc

JT Ustaw i obroc

/T Wsun pudetko

/T Srodek

FIT Szukaj

= F/T Punkt crientacyjn
= F/T Punkt orientacyjn
= |F/T Punkt orientaci'ni
FIT Przesun
= F(T Sciezka
FIT Przesun
= F(T Sciezka
FIT Steruj

= Czekaj: 1.0 —

i e
Qe <-—» ]

Symulacja i
‘ | . P d Nast
@ Robot rzeczywisty I:”EH:HE‘ Predkosé =——=={J100% | € Poprzedni || astepny & |

Wzgledne X, Y, Z, RX, RY, RZ: wartosci odlegtosci i obrotu reprezentowane przez ten punkt
orientacyjny wzgledem poprzedniej pozycji robota.

Polecenie to nie zwraca zadnej wartosci.
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3.3.12 F/T Zeruj

Polecenie F/T Zeruj mozna stosowaé w celu wyzerowania wartosci sity/momentu
czujnika palcowego RG2-FT.

& Plik 15:44:30 CCCC 9
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |
OnRobot_HEX 1/ Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |
¥V Przed uruchomien| * | .
= Czekaj: 1.0 F/T ZerUJ

= posel:=get_actua

¥ Program robota Mazwa polecenia
. Sy — @robot

= F/T Ustaw fadunek
¢ W FIT Szukaj
= FT Sciezka Polecenia Zeruj mozna uzyé w celu wyzerowania wartosci sity i momentu czujnika OnRobot.
¢ W% FT Ochrona Wyswietla ono rowniez adres IP modufu obliczeniowego OnRobot,
7 W FT Steryj =
¢ W F/T Przesu
= F/T Punkl Bieigce IP: 192,168.100.129
= F/T Wprowadz czes
= F/T Ustaw i obréc
= F/T Wsun pudelkao o Ustawiono adres IP czujnika OnRobot.
= F/T Srodek
W F/T Szukaj
= F/T Punkt orien
=F/T Punkt orien] |
= F/T Punkt orien
¢ W F/T Przesun

-

= FT Sciezka
¢ W FT Przesun

= F[T §ciezka
¢ W F/T Steryj

= Czekaj: 1.0 —_—
[ 1 D
Q[ <

Symulacja L. .

(el ity I:”E":”E Predkosé ==———==o._N00% | 48 Poprzedni H Nastepny 5 ‘

Polecenie to nie zwraca zadnej wartosci.
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3.3.13 F/T Ustaw tadunek

Polecenie F/T Ustaw ladunek mozna stosowaéw celu ustawienia nowego ciezaru
tadunku oraz w celu zmiany ustawiern TCP w ramach jednego polecenia.

Umozliwia sprawdzenie TCP i ciezaru tadunku, ktére wymagajg ustawienia w celu wtgczenia
polecenia.

Q Plik 15:44:31 Ccccc O
Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |

OnRobot_HEX Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne |

'V Przed uruchomieni_=~

= Czekaj: 1.0 | F/T Ustaw tadunek

= posel=get_actual

'¥ Program robota Nazwa polecenia
=F/[T Zeryj ]—P—\ robot

B=F/T Ust lad k.
° ¥ g,rT ;zjl\:;ja Hne Ustaw TCP Ustaw ciezar fadunku
= F/T Sciezka Offset Obrét w RPY ljl kg

RX

% W F/T Ochrona [] Ustaw $rodek cigzkos

i o ezkosci na TCP
9 W F/T Steryj = ljl X

¢ W F/T Przesun)
=F/T Punks mm [ o [ ofmm
= F/T Wprowadz czes
= F/T Ustaw i obréc
= F/T Wsuri pudetko cz
= F/T $rodek mm
¢ ¥ FIT Szukaj
= F/T Punkt orien
= F/T Punkt orient |
= F/T Punkt orien
¢ % F/T Przesun
= T Sciezka
¢ W FT Przesun
= FT Sciezka
¢ W F/T Steruj
= Czekaj: 1.0 —

N e T T

@ robot rzeczywisty

S

IE |E|Predkoéc’ N 00% | 4 Poprzedni H Nastepny B |

Pole wyboru Ustaw TCP: jesli pole to zostanie zaznaczone, ustawienia TCP instalacji zostang
nadpisane przez podane wartosci.

Offset X, Y, Z: wartosci przetozenia TCP wzgledem kotnierza narzedzia (lub punktu
centralnego koncéwki).

Obrét w RPY RX, RY, RZ: wartosci obrotu TCP wzgledem kotnierza narzedzia (lub punktu
centralnego koncowki).

Pole wyboru Ustaw ciezar tadunku: jesli pole to zostanie zaznaczone, ustawienia zawartosci i
srodka ciezkosci instalacji zostang nadpisane przez podane wartosci. Ciezar tadunku musi
stanowic¢ catkowitg mase, wtgczajgc chwytak.

CX, CY, CZ: wartosci wspotrzednych srodka ciezkosci wzgledem kotnierza narzedzia.

Pole wyboru Ustaw srodek ciezkosci na TCP: jesli pole to zostanie zaznaczone, wartosci
CX,CY,CZ sg okreslane przez ustawiony offset TCP.

Polecenie to nie zwraca zadnej wartosci.
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3.4 Przyktady zastosowan

3.4.1 Wykrywanie kolizji

Wykrywanie kolizji moze zosta¢ wdrozone poprzez zastosowanie nastepujgcych polecen:

1. F/T Szukaj:umozliwia wykrywanie obecnosci. Polecenie to powoduje wyszukiwanie
obiektu i zatrzymuje sie po jego wykryciu. Jesli nie wykryto zadnego obiektu, na ekranie
zostanie wyswietlony komunikat z ostrzezeniem. Jesli pozycja obiektu rézni sie od
przewidywanej, polecenie to pozwala rowniez na tatwe okreslenie doktadnej lokalizacji.

2. F/T Przesun: polecenie to mozna stosowaé w celu zastosowania ruchéw z limitami
sity/momentu. Polecenie to jest podobne do polecenia Ruch UR, jednak posiada
wbudowang opcje ograniczenia sity/momentu i obstuguje parametry z offsetem
wzglednym (np. ruch 1 cm lub 1 cal wzdtuz osi Z).

3. F/T Ochrona: polecenia to mozna stosowac w pofaczeniu z dowolnym poleceniem UR
w celu ograniczenia uzytej sity/momentu. Polecenie to monitoruje ustawione limity
rownolegle z kodem uzytkownika i po osiggnieciu ustawionych limitédw zatrzymuje
robota.

Folder programs/OnRobot UR Programs zawiera program UR z przyktadami
wykrywania kolizji o nazwie OnRobot_Collision_Detection_Example.urp.

3.4.2 Wykrywanie punktu centralnego

Dzieki delikatnemu kontaktowi robot moze zostac¢ ustawiony w geometrycznym punkcie
centralnym otworu. Funkcja ta wspdtpracuje réwniez w przypadku obiektéw z btyszczgcego
metalu, w przypadku ktérych zazwyczaj zastosowanie rozwigzan opartych na dziataniu
kamery jest niemozliwe.

Folder programs/OnRobot UR Programs zawiera program UR z przyktadami
wykrywania kolizji o nazwie OnRobot_Centerpoint_Detection_Example.urp.

3.4.3 Polerowanie i piaskowanie

W przypadku wszystkich zadan polerowania i piaskowania niezwykle wazne jest zachowanie
statej wartosci wstepnie zdefiniowanej sity. Zadanie to moze zosta¢ wykonane przy pomocy
funkcji sterowania sitag/momentem i wymaga zastosowania dwdch ponizszych polecen:

1. F/T Steruj: polecenie to jest podobne do wbudowanego polecenia Sita UR, ale
wykorzystuje bardziej precyzyjny czujnik sity momentu OnRobot jako rozwigzanie
pozwalajgce na uzyskanie doskonatych wynikéw nawet przy niewielkich wartosciach sity.
Sterowanie sitg/momentem pozwala na zachowanie statej wstepnie zdefiniowanej
sity/momentu na osiach ustawionych jako zgodne. Niezgodne osie sg sterowane pozycjg
(tylko w przypadku polecenia F/T Przesun).

2. F/T Przesun: polecenie to umozliwia sterowanie pozycjg (ruchem) robota
wzdtuz/obok niezgodnych osi w ramach polecenia /T Steruj.
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Folder programs/OnRobot UR Programs zawiera program UR z przyktadami
wykrywania kolizji o nazwie OnRobot_Plastic_Partingline_Removal Example.urp.

3.4.4 Paletyzacja

Paletyzacja obiektéw, ktére wymagajg ostroznego obchodzenia sie moze by¢ duzym
wyzwaniem. Umieszczanie elastycznych opakowan kartonowych obok siebie wymaga wiecej
niz tylko ustawiania wedtug okreslonego szablonu. Dzieki wbudowanemu poleceniu
paletyzacji UR w pofaczeniu z poleceniem F/T Szuka] kazdy moze z tatwosciag
przeprowadzié tego typu zadania.

W pierwszej kolejnosci nalezy ustawi¢ wbudowane polecenie UR Paleta w celu uzyskania
wymaganego szablonu. Upewnic sie, ze pozycje sg nieznacznie przesuniete wzgledem pozycji
koncowej. Pozwala to na w ramach polecenia F/T Szuka’j na wykrywanie sgsiadujacych
elementdéw poprzez delikatny kontakt w celu dostosowania do jakichkolwiek btedéw pozycji.

S Plik 16:00:49 CCcCcC O

Program rlnstalacia r’Ruch |’Wefwy |’Rejestr ‘

OnRobot_Palletizing_Ex|” Polecenie | Urzadzenie graficzne | Struktura | Zmienne

W Przed uruchomieniem

W Program robota F/T Szukaj

7V RuchL

o PickWP Nazwa polecenia
='Insert your pick seque l—:l @ beOt

¢ os Paleta

¢ W Wwzdr: okno Uklad wspélrzednych
>arst comer2 | [ podepunkt oniemany | [Fodstawa ]3]

® aznd_Corner_2
® a3rd_Corner 2 Predkodé

® adth_Corner 2 mm/s

@ aSth_Corner_2
@ a6th_Corner_2 Przyspieszenie
o a7th_Corner_2 mm/s?
@ aBth_Corner 2
¢ W PalletSequence
@ Approach_2
@ PatternPoint_2 Pokaz ostrzezenie, jesli nie osiagnieto limitu
= F/T Zeruj
W FIT Szukaj

-

= F/T Punkt orig /7 Lmit Uzyj wartosci bezwzglednych
= Insert your placy p, F = =R
= Czekaj: 1.0 bl
o it 2 [ ow N [ ow N
1L T Tz T30
4] i ] D
=" P dni Nast
o Robot rzeczywisty @ E Predkosc 100% ‘ @ Poprzedni H astepny B |

W razie koniecznosci istnieje mozliwos¢ wielokrotnego zastosowania polecenia F/T Szukaj w
celu wyréwnania elementu w poziomie i pionie.

Upewnic¢ sie, ze stosowane sg wytgcznie parametry danych z offsetem
wzglednym polecenia F/T Szukaj, aby zawsze zachowaé wzglednos¢ w
odniesieniu do szablonu.

W celu uzyskania dodatkowych informacji patrz polecenie F/T Szukaj.

Folder programs/OnRobot UR Programs zawiera program UR z przyktadami
wykrywania kolizji o nazwie OnRobot_Palletizing_Example.urp.
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3.4.5 Wsuwanie kotka

Wsuwanie kotkdw lub sworzni w niewielkie otwory nie moze zostac osiggniete bez
tradycyjnych rozwigzan opartych na pozycji. Nawet kamery nie oferujg pewnych
rozwigzania.

Dzieki zastosowaniu precyzyjnego czujnika F/T OnRobot i polecenia F/T Wsun kolek
kazdy moze z tatwoscia i pewnoscig wykonac¢ zadania wymagajace precyzyjnego mocowania.

Folder programs/OnRobot UR Programs zawiera program UR z przyktadami
wykrywania kolizji o nazwie OnRobot_Pin_Insertion_Example.urp.
3.4.6 Wsuwanie pudetka

Wsuwanie prostokatnego obiektu w prostokatny otwdr stanowi standardowe zadanie,
poréwnywalne z montazem radia samochodowego we wsporniku radiowym lub montaz
baterii w telefonie.

Dzieki poleceniu F/T Wsun pudelko kazdy moze z tatwoscig wykonaé tego typu zadania.

Folder programs/OnRobot UR Programs zawiera program UR z przyktadami
wykrywania kolizji o nazwie OnRobot_Box_Insertion_Example.urp.

3.4.7 Ustawianie i obracanie

Dzieki zastosowaniu precyzyjnego czujnika S/M OnRobot i polecenia F/T Ustaw i
obréé kazdy moze z tatwoscig i pewnoscig wykonac zadania wymagajace uzycia mocowania
bagnetowego.
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4 Glosariusz pojec

Modut Compute Box | Jednostka dostarczana przez OnRobot wraz z czujnikiem.
Przeprowadza ona obliczenia wymagane w celu uzycia polecen i
zastosowan wdrozonych przez OnRobot. Modut wymaga
podtgczenia do czujnika i sterownika robota.

OnRobot Data Oprogramowanie OnRobot Data Visoalization umozliwia
Visualization zwizualizowanie danych dostarczanych przez czujnik.
Oprogramowanie to wspoéfpracuje z system operacyjnym Windows.
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DHCP Dynamic Host Configuration Protocol
DIP dual in-line package

F/T (S/M) Force/Torque

ID Identifier

IP Internet Protocol

IT Information technology
MAC Media Access Control

PC Personal Computer

RPY Roll-Pitch-Yaw

SP Starting Position

SW Software

TCP Tool Center Point

UR Universal Robots

URCap Universal Robots Capabilities
UsB Universal Serial Bus

UTP Unshielded Twisted Pair
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6 Zatacznik

6.1 Zmiana IP modutu Compute Box

Aby zmieni¢ adres IP czujnika, podtaczy¢ laptopa lub zewnetrzny komputer osobisty do

moduty OnRobot Compute Box.

1.

Upewnic sie, ze urzadzenie nie jest podtaczone do sieci zasilajgcej. Podtgczyé
urzadzenie i komputer za pomocga dotgczonego przewodu Ethernet.

Jesli urzagdzenie zostato ustawione wg domysinych ustawien fabrycznych, przejs¢ do
kroku 3. W przeciwnym razie upewnicé sie, ze przetgcznik DIP 3 zostat ustawiony w
potozeniu ON (potozenie gdrne), a przetgcznik DIP 4 zostat ustawiony w potozeniu
OFF (potozenie dolne).

Podfaczy¢ zasilanie do urzadzenia ze Zrddta zasilania, a nastepnie odczekaé 30
sekund w celu uruchomienia sie urzadzenia.

Otworzy¢ przegladarke internetowq (zaleca sie uzycie przegladarki Internet Explorer)
i przej$¢ do strony http://192.168.1.1. Wyswietlony zostanie ekran powitalny.

Klikng¢ opcje Configuration w gérnym, bocznym menu. Na wyswietlaczu zostanie
wyswietlony nastepujacy ekran:

() OnRobot Web Client x

6.
7.

@robot oy DEVICES CONFIGURATION PATHS UPDATE

Configuration

This page allows the configuration of the network settings of the device.

Incorrect settings may cause the device to lose network connectivity.

The new network configuration values will not be stored unless the DIP-
switch is in OFF (down) state.

Enter the new settings for the device below:
MAC address bB:27:eb:84:54:78
Network mode Static IP ®
IP address 192.168.1.1

Subnet mask 255.255.255.0 7

'
v

SAVE

Copyright © 2018 OnRobot A/S [ info@onrobot.com

Teglvaerksvej 47H 5220 Odense, Denmark

Wybra¢ opcje Static IP z poziomu menu rozwijanego Network mode.

Edytowac adres IP.
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8. Ustawic przefacznik DIP 3 w potozeniu wyt.

9. Klikna¢ przycisk Save.

10. Otworzy¢ przegladarke internetowq (zaleca sie uzycie przegladarki Internet Explorer)
i przej$¢ do ustawionego w kroku 7 adresu IP.

6.2 Aktualizacja oprogramowania modutu Compute Box

Patrz dokument Opis modutu Compute Box .

6.3 Odinstalowanie oprogramowania
1. Aby odinstalowac (usungc) poprzednio skopiowane pliki programu OnRobot UR, wybraé
ponizsze opcje:
a. Usuna¢ pliki i folder, korzystajac z przycisku Usun na pilocie uczenia robota podczas

operacji na pliku (np. Zataduj program, Zapisz program).

b. Skopiowac plik uninstall. sh z napedu USB do nowego napedu USB, a nastepnie
zmieni¢ jego nazwe na urmagic OnRobot uninstall.shipodfgczy¢ to USB
do pilota uczenia robota. Plik spowoduje utworzenie kopii zapasowej na napedzie
USB, a nastepnie trwale usunie folder OnRobot UR Programs z UR.

2. Odinstalowac¢ wtyczke URCap.
a. Przejs$¢ do ekranu powitalnego PolyScope.
b. Klikng¢ Skonfiguruj robota.

c. Klikng¢ Konfiguracja URCaps i zlokalizowac opcje FT - OnRobot na liscie
aktywnych wtyczek URCaps.

d. Klikng¢ symbol - w dolnej czesci ekranu, aby jg odinstalowad.

e. Uruchomi¢ ponownie robota.
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6.4 Zwracane wartosci

Polecenia OnRobot, ktére zwracajg wartosci, aktualizujg zmienng of return od razu po
wyjsciu z polecenia. Ta globalna zmienna moze zosta¢ uzyta z wbudowanymi wyrazeniami
warunkowymi UR If (naprzyktad: If of return == 1 to nalezy cos zrobic).

6.4.1 Wartosci zwracane polecenia F/T Centruj

0 Prawidtowe przybycie do punktu centralnego.

1 Pierwsze wyszukiwanie granicy zakonczyto sie niepowodzeniem. Ruch osiggnat limit
odlegtosci.

2 Drugie wyszukiwanie granicy zakonczyto sie niepowodzeniem. Ruch osiggnat limit
odlegtosci.

3 Nie mozna osiggnaé punktu centralnego. Podczas wykonywania ruchu doszto do

kolizji narzedzia.

4 Wyszukiwanie nie zostato uruchomione ze wzgledu na warunki.
5 Drugie wyszukiwanie nie zostato uruchomione ze wzgledu na warunki.
99 Nie definiowad wiecej niz jeden parametr kierunkowy.

6.4.2 Wartosci zwracane polecenia F/T Ustaw i obréé

0 Ustawianie i obracanie zakoniczone bez btedéw.

11 Wyszukiwanie punktu centralnego orientacji Ry zakonczyto sie niepowodzeniem.
12 Wyszukiwanie punktu centralnego orientacji Ry zakorczyto sie niepowodzeniem.
21 Obracanie zakorniczone niepowodzeniem, doszto do kolizji.

22 Obracanie zakonczyto sie bez kontaktu.

99 Btad parametru.

6.4.3 Wartosci zwracane polecenia F/T WsuhA pudetko

0 Wsuwanie pudetka zakoriczone bez btedow.

1 Pierwsze wyszukiwanie kierunku zakorczyto sie niepowodzeniem. Ruch osiggnat
limit odlegtosci.

2 Drugie wyszukiwanie kierunku zakonczyto sie niepowodzeniem. Ruch osiggnat limit
odlegtosci.

3 Ruch odchylenia do tytu zakoriczyt sie niepowodzeniem. Doszto do kolizji.

4 Ruch odchylenia zakorniczyt sie niepowodzeniem. Doszto do kolizji.
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5 Pudetko utkneto podczas ruchu wsuwania i wyznaczania punkt centralnego osi X!
Sprawdzi¢ pozycje i orientacje.

6 Pudetko utkneto podczas ruchu wsuwania i wyznaczania punkt centralnego osi Y!
Sprawdzi¢ pozycje i orientacje.

7 Pudetko utkneto podczas ruchu wsuwania i wyznaczania punkt centralnego osi Z!
Sprawdzi¢ pozycje i orientacje.

8 Pudetko nie moze zostaé¢ umieszczone w danej pozycji, doszto do zbyt wielu kolizji.
Sprawdzi¢ pozycje i orientacje.

6.4.4 Wartosci zwracane polecenia F/T Wprowadz czes$é

0 Polecenie Wprowadz czesci osiggneto maksymalng odlegtosé.

1 Polecenie Wprowadz czes¢ zostato zakonczone uderzeniem po uzyskaniu minimalnej
gtebokosci wsuwania.

2 Polecenie Wprowadz czes¢ zostato zablokowane po uzyskaniu minimalnej gtebokosci
wsuwania. Predkos¢ wsuwania jest mniejsza niz wymagana.

3 Polecenie Wprowadz czes¢ zostato zablokowane przed uzyskaniem minimalnej
gtebokosci wsuwania. Predkos¢ wsuwania jest mniejsza niz wymagana.

4 Polecenie Wprowadz czes¢ zostato zamkniete po uptynieciu limitu czasu po
uzyskaniu minimalnej gtebokosci wsuwania.

5 Polecenie Wprowadz czes$¢ zostato zamkniete po uptynieciu limitu czasu przed
uzyskaniem minimalnej gtebokosci wsuwania.

6 Polecenie Wprowadz cze$¢ zostato zamkniete z powodu zbyt duzych sit/momentow
bocznych w osiach niezgodnych po uzyskaniu minimalnej gtebokosci wsuwania.

7 Polecenie Wprowadz cze$¢ zostato zamkniete z powodu zbyt duzych sit/momentéw
bocznych w osiach niezgodnych przed uzyskaniem minimalnej gtebokosci wsuwania.

8 Wystgpit btad parametru w poleceniu Wprowadz czes¢.
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6.4.5 Wartosci zwracane polecenia F/T Przesun

0 Ruch zostat zakonczony bez wykrycia sity lub momentu przekraczajgcych ustawiony
limit.
1 Ruch zostat zakoriczony ze wzgledu na wykrycie sity lub momentu przekraczajacych

ustawiony limit.

3 Ruch nie moze zostac¢ rozpoczety z powodu sity lub momentu przekraczajacych
ustawiony limit.

11 Ruch nie moze zosta¢ rozpoczety z powodu braku zarejestrowanej Sciezki w module
Compute Box z wybranym identyfikatorem.

12 Ruch nie moze zostac rozpoczety z powodu braku zarejestrowanych punktow w tej
Sciezce.
13 Ruch nie moze zostac¢ rozpoczety, poniewaz znaleziony plik Sciezki z tym

identyfikatorem sciezki jest pusty.
14 Ruch nie moze zostac¢ rozpoczety, poniewaz plik sciezki jest uszkodzony.

6.4.6 Wartosci zwracane polecenia F/T Szukaj

0 Wyszukiwanie zostato zakoficzone powodzeniem, poniewaz wykryto site lub
moment wieksze niz ustawiony limit.

1 Wyszukiwanie zostato zakoriczone bez wykrycia sity lub momentu wiekszych niz
ustawiony limit.

3 Wyszukiwanie nie moze zostac¢ rozpoczete z powodu przekroczenia ustawionego
limitu sity lub momentu.

11 Wyszukiwanie nie moze zostac rozpoczete z powodu braku zarejestrowanej Sciezki w
module Compute Box z wybranym identyfikatorem.

12 Wyszukiwanie nie moze zostac rozpoczete z powodu braku zarejestrowanych
punktow w tej sciezce.

13 Wyszukiwanie nie moze zosta¢ rozpoczete, poniewaz znaleziony plik Sciezki z tym
identyfikatorem sciezki jest pusty.

14 Wyszukiwanie nie moze zostac rozpoczete, poniewaz plik $ciezki jest uszkodzony.
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6.4.7 Wartosci zwracane polecenia F/T Ukladanie w stos

Zwracane wartosci uktadania w stos:

0 Jeden ruch powtarzajacy sie operacji uktadania w stos zostat ukoriczony.

1 Licznik ruchdw powtarzajacych sie przekroczyt liczbe maksymalng — stos jest peten.
2 Uktadanie w stos jest nieprawidtowe. Nie znaleziono nastepnego elementu.

3 Uktadanie w stos nie moze zostac rozpoczete z powodu przekroczenia ustawionego

limitu sity lub momentu.
4 Ruch do nastepnego elementu zostat zakonczony niepowodzeniem, doszto do kolizji.
5 Ruch do punktu poczatkowego zostat zakorczony niepowodzeniem, doszto do kolizji.

Zwracane wartosci pobierania ze stosu:

0 Jeden ruch powtarzajacy sie operacji pobierania ze stosu zostat ukonczony.

1 Licznik ruchow powtarzajgcych sie przekroczyt liczbe maksymalng — stos jest pusty.
2 Pobieranie ze stosu jest nieprawidtowe. Nie znaleziono nastepnego elementu.

3 Pobieranie ze stosu nie moze zostac rozpoczete z powodu przekroczenia

ustawionego limitu sity lub momentu.
4 Ruch do nastepnego elementu zostat zakoriczony niepowodzeniem, doszto do kolizji.

5 Ruch do punktu poczatkowego zostat zakoriczony niepowodzeniem, doszto do kolizji.
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6.5 Wykrywanie i usuwanie usterek
6.5.1 Btad konfiguracji wtyczki URCap

Istniejg trzy mozliwe przyczyny wyswietlenia ikony btedu 0 na ekranie.

1. W przypadku wyswietlenia w menu rozwijanym Wykryte urzadzenia komunikatu o
btedzie ,NIE WYKRYTO ZADNEGO URZADZENIA!” w celu wykrycia i usuniecia usterki
patrz opcja ,,Nie wykryto zadnego urzadzenia”.

2. Jesli wykryto z powodzeniem urzadzenie(-a) OnRobot, ale w opcji IP robota UR
wyswietlana jest informacja ,,N/A” w celu wykrycia i usuniecia usterki patrz opcja
IP robota UR wskazuje ,,N/A”.

3. W przypadku jednoczesnego wykrycia z powodzeniem urzadzenia(-rn) OnRobot i
wskazywania w opcji IP robota UR nieprawidtowego adresu IP w celu wykrycia i
usuniecia usterki patrz opcja Wykryto urzadzenie, a UR wskazuje adres IP.

6.5.1.1 , Nie wykryto zadnego urzgdzenia”

Jesli w menu rozwijanym Wykryte urzadzenia wyswietlany jest btad ,,NIE WYKRYTO

ZADNEGO URZADZENIA!”, sprawdzi¢ potgczenia modutu Compute Box i czujnika, a nastepnie
ponownie uruchomi¢ modut Compute Box.

Po 60 sekundach (gdy obydwie diody LED modutu Compute Boxpodswietlg sie na zielono)

I
sprébowad ponownie przeprowadzié¢ wykrywanie poprzez nacisniecie ikony Odswiez ~/ .
6.5.1.2 |IP robota UR wskazuje ,N/A”

Btad ten moze wystgpi¢ w przypadku braku skonfigurowania sieci robota UR.

Aby usunac btad, sprawdzi¢ konfiguracje sieci robota UR, przeprowadzajgc ponizszg
procedure:

1. Nacisnaé przycisk Skonfiguruj robota.
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I Skonfiguruj robota

2. Nacisng¢ przycisk Skonfiguruj siec.
3. Jeslisie¢ UR jest wytaczona:

4. Jesli urzadzenie OnRobot jest podtgczone bezposrednio do robota UR, wybraé opcje
DHCP i nacisng¢ przycisk Zastosuj. Ustuga OnRobot przypisuje adres IP.

5. Jesli urzadzenie OnRobot nie jest bezposrednio podtgczone do robota UR, sprawdzic,
czy urzadzenie OnRobot zostato podtgczone do tej samej sieci (router, switch itd.),
co robot UR, lub skonsultowac sie z administratorem sieci.

6. Jesli wybrano opcje DHCP lub Static Address, a problem nadal sie utrzymuje,
skonsultowac sie z administratorem sieci.

. Sie wylgczona

W przypadku wybrania opcji DHCP po przypisaniu prawidtowego adresu IP do robota UR
przetaczy¢ opcje na tryb Static address (adres IP robota UR powinien pozostac taki sam) i
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nacisngc przycisk Zastosuj. Adres IP jest teraz statym adresem i pozostanie on niezmieniony
w przysztosci.

Na koncu uruchomi¢ ponownie z opcja Konfiguracja wtyczki URCap.

6.5.1.3 Wykryto urzadzenie, a UR wskazuje adres IP
Btad ten moze wystgpi¢, gdy robot i urzadzenie nie znajdujg sie w tej samej podsieci.
Aby usungc btad, przeprowadzié ponizszg procedure:

1. Jesli urzadzenie OnRobot nie zostato bezposrednio podtgczone do robota UR,
sprawdzi¢, czy przetgcznik DIP 3 zostat ustawiony w potozeniu wyt. w module
Compute Box, zgodnie z ponizszym rysunkiem:

2. Jesli przetacznik DIP ustawiony jest w potozeniu wt., przetgczy¢ go w potozenie wyt.,
a nastepnie ponownie uruchomic urzgdzenie OnRobot (odtgczajac zasilanie) i
wykonac¢ kroki podane w punkcie Konfiguracja wtyczki URCap.

Jesli problem nadal wystepuje, przeprowadzi¢ ponizszg procedure:
1. Otworzyc strone Skonfiguruj sie¢ robota UR opisang w punkcie IP robota UR
wskazuje ,N/A”.
2. Zmodyfikowa¢ maske podsieci i ustawi¢ adres ,,255.0.0.0".

3. Nacisng¢ przycisk Zastosu;j.

Maska podsieci: 255.255.255.0

Na konicu uruchomi¢ ponownie z opcja Konfiguracja wtyczki URCap.
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Zbyt blisko punktu osobliwego

Jesli w trakcie sterowania recznego narzedzie zostanie ustawione zbyt blisko przestrzeni
cylindrycznej, bezposrednio powyzej lub ponizej podstawy robota, na ekranie zostanie
wyswietlony komunikat z ostrzezeniem.

OnRobot - sterowanie reczne

Kotnierz narzedzia jest zbyt blisko punktu osobliwego osi Z
podstawy. Sterowanie reczne jest w trybie bezpieczenstwa,

| Zatrzymaj program || Kontynuuj |

Nacisniecie przycisku Zatrzymaj program spowoduje wyfaczenie funkcji sterowania
recznego. Nacisniecie przycisku Kontynuuj spowoduje przetgczenie trybu pracy w tryb
bezpieczenstwa, ktdry uniemozliwi przesuniecie kotnierza narzedzia do przestrzeni
cylindrycznej, bezposrednio powyzej lub ponizej podstawy robota przy uzyciu funkcji
sterowania recznego. Przemieszczenie 10 mm od tej przestrzeni spowoduje wytgczenie trybu
bezpieczenstwa, witgczajgc ponownie ruch we wszystkich kierunkach.

UWAGA:

Ze wzgleddw bezpieczenstwa i precyzyjnosci tryb sterowania recznego
utrzymuje kotnierz narzedzia w wiekszej odlegtosci od przestrzeni
cylindrycznej niz fizyczna mozliwos$é robota UR. Przesuniecie kotnierza
narzedzia blizej tej przestrzeni jest mozliwe poprzez uzycie zaktadki
PolyScope Move lub za pomoca polecen dotyczgcych ruchu.

Znak ostrzegawczy paska Hand Guide
(72\pand Guide [§

Jesli urzadzenie OnRobot nie pracuje prawidtowo, na ekranie zostanie wyswietlony znak
ostrzegawczy. Powtdrzy¢ kroki polecenia Konfiguracja wtyczki URCap.

,socket_read_binary_integer: limit czasu”

Jesli polecenie wykonywane jest dtuzej niz przez 2 sekundy, w zaktadce Rejestr zostanie
wyswietlone wejscie socket_read_binary_integer: limit czasu.

Nie ma to wptywu na wykonywanie programu przez robota.
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,Otwarcie gniazda vectorStream nie powiodto sie.”

Jesli sterownik robota nie moze potaczy¢ sie z modutem Compute Box, na ekranie zostanie
wyswietlony komunikat o btedzie o tresci ,,Otwarcie gniazda vectorStream nie powiodto

”

sie.”.

OnRobot - btad komunikacji

® Otwarcie gniazda vectorStream nie powiodio sie. Upewnij sie,
Zze Compute Box jest wigczony i sprawdz status na stronie
Konfiguracja OnRobot na karcie Instalacja.

| Zatrzymaj program || Kontynuuj

W takiej sytuacji nalezy upewnic sie, ze modut Compute Box zostat podtgczony do
sterownika robota, a nastepnie wtgczy¢ zasilanie.

Odtwarzanie $ciezki odbywa sie w wolniejszym tempie niz oczekiwano

W przypadku wykonywania polecenia F/T Sciezka isthieje mozliwo$é, ze zarejestrowana
Sciezka nie jest ptynna w wyniku ograniczen zrecznosciowych cztowieka. W takiej sytuacji
robot moze jedynie odtworzy¢ sciezke z bardzo matg predkoscig. W celu unikniecia tego typu
problemdw nalezy sprébowac ponownie zarejestrowac Sciezke z mozliwie najmniejszg liczbg
wariacji predkosci w przetozeniach i obrotach. Mozna réwniez sprébowac unikngé
rejestrowania Sciezek zawierajgcych obroty bez elementdéw przetozenia.

»Numer btedu -2” podczas zapisywania sciezki

Jesli rejestrowana jest pusta $ciezka podczas proby zapisywania jej, na ekranie zostanie
wyswietlony komunikat o btedzie o tresci ,Numer btedu: -2”.

BT

@ Error number: -2

W takiej sytuacji upewnic sie, ze robot wykonuje ruch pomiedzy poczatkiem a koricem
funkcji rejestrowania Sciezki.
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6.5.8 ,Numer btedu -3” podczas zapisywania Sciezki

Jesli Sciezka nie moze zostaé zapisana z powodu zbyt matej ilosci wolnego miejsca na dysku
modutu Compute Box, na ekranie zostanie wyswietlony komunikat o btedzie o tresci ,Numer
btedu: -3”.

BT

@ Error number: -3

W takiej sytuacji usung¢ poprzednio zapisane sciezki, ktore nie sg juz uzywane.

6.5.9 ,Nieznany typ czujnika”

Jesli modut Compute Box nie moze rozpoznac¢ podtgczonego urzgdzenia OnRobot, na ekranie
zostanie wyswietlony ten komunikat o btedzie.

OnRobot - btad czujnika

Mieznany typ czujnika.
Zapoznaj sie z opisem Compute Box na napedzie USB
OnRobot,

| Zatrzymaj program || Kontynuuj

W takiej sytuacji nalezy upewnic sie, ze potaczenie pomiedzy modutem Compute Box a
urzadzeniem OnRobot (czujnikiem) jest prawidtowe oraz ze podtgczono wiasciwe
urzadzenie.

6.5.10 ,Czujnik nie odpowiada”

Jesli modut Compute Box nie rozpoznaje podtgczonego urzgdzenia OnRobot, a w
pdzniejszym czasie potgczenie z urzadzenie zostanie zerwane, na ekranie zostanie
wyswietlony ten komunikat o btedzie.

OnRobot - btad czujnika

Czujnik nie odpowiada.

Wylgcz Compute Box, podiacz czujnik do Compute Box
nieuszkodzonym przewodem i wigcz go ponownie. Jesli biad
wystepuje dalej, skontaktuj sie ze swoim dystrybutorem.

| Zatrzymaj program || Kontynuuj

Sprawdzié, czy potgczenie pomiedzy modutem Compute Box a urzgdzeniem OnRobot
(czujnikiem) jest prawidtowe oraz ze podtaczono wtasciwe urzadzenie.
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6.6 Deklaracje i Swiadectwa

CE/EU Declaration of Incorporation (original)

According to the European Machinery Directive 2006/42/EC annex Il 1.B.
The manufacturer:

OnRobot A/S
Teglveerskvej 47H
DK-5220, Odense S@
Denmark

+4553 5357 37

declares that this product:

Type: Industrial 6-axis Force/Torque sensor
Model: HEX-E and HEX-H
Serial number from: HEXEBOO1 and HEXHB0OO1

is partly completed machinery according to 2006/42/EC. The product must not be put into
service before the complete machine is in full compliance with all essential requirements of
2006/42/EC. A comprehensive risk assessment must be carried out for each application as
part of ensuring that all essential requirements are fulfilled. All essential requirements must

be assessed. Instructions and guidance provided in the HEX user manual must be followed.

Technical documentation compiled according to 2006/42/EC annex VIl part B is available to

national authorities upon request.

The product is in conformity with, and CE marked according to, the following directives:

2014/30/EU  — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)
2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)

Nicolae Gheorghe Tuns
RD Director
Odense, October 17%, 2018
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Declaration of EMC test result

T-Network client

OnRobot Hungary Kft.
Aradiu. 16.

1043 Budapest
Hungary

Product identification

OnRobot HEX Force/Torque Sensor
S/N: HEXEX005 with CB1807B018

Manufacturer
OnRobot A/S

Technical report

T-Network Project EMC-180926/1, OnRobot HEX Force/Torque Sensor and Compute Box EMC Test Report,

dated 17 July 2018

Standards/Normative documents

EN 61000-6-2:2005
EN 61000-6-4:2007+A1:201 1
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Y,

T-Network has evaluated the products in various measurements, and the results verify the product’s

EMC compliance.

1

Budapest, 05 October 2018 T t N
, T-Network Kft.
\ /. ’ EMC Laboratory

Ingvar u. 64-66. 1142 Budapest, Hungary

\.- //L/\"\, : Pkii:‘,'in.‘.:;-.:iu:: pum. 12005223242

Sandor Tatar

Laboratory Leader

T-Network Kft.

T-Network Kft.
Ungvar u. 64-66.
1142 Budapest
Hungary

Tel. +36 1 460 9000
Fax 436 1 460 9001

E-mail: tnetwork@tnetwork.h
Web: http://www.tnetwark.hu
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SG& — Report MNo.: SHES180600601401

Date of issue: 2018-09-25

TEST REPORT
Product name................... . 6-axis Force/Torque Sensor
Product model. ................. : HEX-Ew2
Product description..............  Sensor
Electrical Rating ..................: -
Applicant............................ OptoForce Ltd.
Address ..............................  Aradi utca 16 1043 Budapest Hungary
Manufacturer .....................:  OptoForce Ltd.
Address .............................  Aradiutca 16 1043 Budapest Hungary
Testing Laboratory .............: SGS-CSTC Standards Technical Services (Shanghai) Co., Lid.
Address ... MNo. 588 West Jindu Rd, Xingiao Town, Songjiang District, Shanghai,
CHINA
Number of Samples received: 1
2018-08-31

2018-09-08 to 2018-09-09
IP67 (as client’s requirement)
IEC 60529 Clause 13.6 & Clause 14.2.7

Pass

The submitted sample complies with the clauses examined.

Prepared and checked by: Reviewed by:
Lewa‘j Hua _
Lewis Hua Lucy Wang
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6.7 Edycje

Edycja Uwaga

Edycja 2 Zmieniono strukture dokumentu.
Dodano glosariusz pojec.
Dodano wykaz skrotow.

Dodano zatgcznik.

Dodano docelowych odbiorcow.
Dodano przeznaczenie.

Dodano informacje na temat praw autorskich, znaku towarowego,
danych kontaktowych i oryginalnego jezyka dokumentu.

Zmieniono dziatanie polecen: F/T Przesun, F/T Szukaj, F/T Wsun
kotek i F/T Steru;.

Dodano polecenie F/T Punkt orientacyjny.
Usunieto polecenie F/T Przesun (Ctrl).

Dodano referencyjne przyktady zastosowan w celu zaprezentowania
programéw UR.

Edycja 3 Poprawiono uktad wspétrzednych paska narzedzi Hand Guide.
Dodano notatke dotyczgcg ograniczenia orientacji TCP.
Usunieto limit aktywacji osi w ramach sterowania recznego.

Dodano wyjasnienie dotyczace uzytego typu punktu orientacyjnego.

Edycja 4 Usunieto ograniczenie orientacji TCP.

Edycja 5 Zaktualizowano informacje dotyczgce wartosci zwracanych polecen
F/T Szukaj i F/T Przesun.

Usunieto punkt Rejestrowanie sciezki.

Dodano punkt Polecenie F/T Sciezka.

Usunieto punkt F/T Wsun ztgcze.

Usunieto punkt Wartosci zwracane polecenia F/T Wsun ztacze.

Zaktualizowano punkty Polecenie F/T Przesun i Polecenie F/T Szukaj
w zakresie informacji o statej predkosci odtwarzania i nowych zrzutéw
z ekrandw dotyczacych polecen.

Zaktualizowano punkt Polecenie F/T Steruj w zakresie informacji o
ograniczeniu sterowania kierunkowego sita.

Zmiany edytorskie.

Edycja 6 Dodano informacje o precyzyjnosci odtwarzania sciezki.

Zmieniono punkt ,,Wystgpienie btedu podczas pracy programu” w
ramach Kontynuacja programu na punkt , Wystgpienie btedu
podczas pracy programu” w ramach Zatrzymywanie,
wstrzymywanie i kontynuowanie programu nie powoduje juz
wystepowanie alarmoéw.

Dodano punkt Skutki pozycji TCP.
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Zmieniono element rejestru socket_read_byte_list(): limit czasu na
element socket_read_binary_integer: limit czasu, zmieniajac sposéb
dziatania.

Dodano w dziale Wykrywanie i usuwanie usterek punkt
“Otwarcie gniazda vectorStream nie powiodto sie.”.

Usunieto punkt Wsuwanie ztacza.

Dodano punkt Odtwarzanie $ciezki odbywa sie w wolniejszym
tempie niz oczekiwano.

Dodano ograniczenia dotyczace obrotu wytgcznie punktéw
orientacyjnych.

Edycja 7 Zmiany edytorskie.

Edycja 8 Do punktu Polecenie F/T Sciezka dodano informacje dotyczace
maksymalnego obrotu rejestrowania sciezki wzgledem limitu
przetozenia.

Dodano punkty ,,Numer btedu -2” podczas zapisywania Sciezki i
,Numer btedu -3” podczas zapisywania Sciezki.

Zmiany edytorskie.

Edycja 9 Dodano wazne informacje dotyczgce bezpieczenstwa.
Dodano symbole ostrzegawcze.
Zaktualizowano zrzuty z ekrandw.

W punkcie Ztacza przewoddéw dodano informacje dotyczace
zachowania ostroznosci i nieskrecania przewodu czujnika.

Edycja 10 Dodano informacje dotyczace Hex v2.

Edycja 11 Punkty Polecenie F/T Uktadanie w stos i Polecenie F/T Pobieranie ze
stosu zostaty potgczone w punkcie Polecenie F/T Uktadanie w stos.

Punkty Wartosci zwracane polecenia F/T Uktadanie w stos i
Wartosci zwracane polecenia F/T Pobieranie ze stosu zostaty
potgczone w punkcie Wartos$ci zwracane polecenia F/T Uktadanie w
stos.

Zaktualizowano zrzuty z ekrandw.

Edycja 12 Zaktualizowano informacje dotyczace przewodu USB.
Zaktualizowano informacje dotyczace konfiguracji wtyczki URCap.
Zaktualizowano ikony sterowania recznego.

Zaktualizowano punkt Wykrywanie i usuwanie usterek.

Zaktualizowano komunikaty o btedach.
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