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1 Wstep

1.1 Grupa docelowa

Niniejsza dokumentacja przeznaczona jest dla uzytkownikéw posiadajacych
nastepujace kwalifikacje:

m Podstawowg wiedze o robocie przemystowym

@ | Majac na uwadze optymalne wykorzystanie naszych produktow za-
1 checamy naszych klientéw do udziatu w szkoleniu w KUKA College.
Informacje odnos$nie programu szkolenia sg dostepne na stronie
www.kuka.com lub bezposrednio w naszych filiach.

1.2 Dokumentacja robota przemystowego

W sktad dokumentaciji robota przemystowego wchodzi:

m  Dokumentacja uktadu mechanicznego robota
= Dokumentacja uktadu sterowania robota

m Instrukcja obstugi i programowania dotyczaca Systemu Oprogramowania
KUKA

m Instrukcje dotyczace opciji i wyposazenia dodatkowego
m Katalog czesci na nosniku danych

Kazda instrukcja stanowi oddzielny dokument.

1.3 Symbole wskazéwek

Bezpieczenstwo Niniejsze wskazdéwki stuzg bezpieczenstwu. Konieczne jest ich przestrzega-
nie.

7 Te wskazowki oznaczaja, ze zlekcewaze-
A NIEBEZPIECZENSTWO nie srodkéw ostroznosci na pewno lub z

duzg dozg prawdopodobiehAstwa spowoduje smier¢ lub powazne obrazenia.

I A OSTRZEZENlE I Te wskazowki oznaczaja, ze zlekcewaze-

nie srodkoéw ostroznosci moze spowodo-
wacé Smieré lub powazne obrazenia.

Te wskazdéwki oznaczaja, ze zlekcewaze-
I /\ PRZESTROGA I nie srodkéw ostroznosci moze spowodo-

wac lekkie obrazenia.

Te wskazowki oznaczaja, ze zlekcewaze-
NOTYFIKACJA nie srodkéw ostroznosci moze spowodo-

wac szkody rzeczowe.

Podane wskazowki zawierajg odsytacze do informacji dot. bezpie-
A czenstwa lub ogdlnych srodkow bezpieczenstwa. Niniejsze wska-

zOwki nie odnoszg sie do poszczegolnych zagrozen ani
poszczegdlnych srodkdéw ostroznosci.

Wskazowki Niniejsze wskazéwki utatwiajg prace lub zawierajg odnosniki do bardziej
szczegotowych informaciji.
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o | WWskazowka dotyczaca utatwienia pracy lub odnosniki do dalszych in-
1 formaciji.

14 Znaki towarowe

Windows jest znakiem towarowym Microsoft Corporation.

WordPad jest znakiem towarowym Microsoft Corporation.
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2 Opis produktu

21 Przeglad robota przemystowego

Robot przemystowy skfada sie z nastepujacych komponentéw:

Manipulator

Uktad sterowania robota
Programator

Przewody taczace
Oprogramowanie
Opcje, akcesoria

Rys. 2-1: Przykiad robota przemystowego

1 Manipulator 3 Uktad sterowania robota
2 Przewody taczace 4 Programator

2.2 Przeglad sktadowych oprogramowania

Opis Mozna korzystac z nastepujacych sktadowych oprogramowania:

m  KUKA System Software 8.2
= Windows XPe V3.0.0

23 Przeglad oprogramowania systemowego firmy KUKA (KSS)

Opis KUKA System Software (KSS) przejmuje wszystkie podstawowe funkcje ob-
stugi robota przemystowego.

Projektowanie torow

Zarzadzanie urzadzeniami /O

Zarzadzanie danymi i plikami

Itd.
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Istnieje mozliwos¢ instalacji dodatkowych pakietéw technologicznych zawie-
rajgcych informacje dla poszczegdlnych aplikacji i konfiguracije.

smartHMI Interfejs graficzny KUKA System Software nazywa sie KUKA smartHMI (smart
Human-Machine Interface).

Cechy:

Zarzadzanie kontami uzytkownikow
Edytor

KRL KUKA Robot Language
Formularze do programowania
Wyswietlanie komunikatow

Okno konfiguraciji

Itd.

(>>> 4.2 "Interfejs uzytkownika KUKA smartHMI" Strona 43)

@ | W zaleznosci od specyficznych ustawien klienta interfejs graficzny
1 moze odbiega¢ od standardu.
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3 Bezpieczenstwo

3.1 Informacje ogéine

3.1.1 Informacja o zakresie odpowiedzialnosci cywilnej

Przedstawione w niniejszym dokumencie urzadzenie jest robotem przemysto-
wym lub jednym z elementéw robota przemystowego.

Elementy robota przemystowego:

Manipulator

Uktad sterowania robota

Programator

Przewody taczace

Osie dodatkowe (opcja)

np. jednostka liniowa, stot obrotowo-przechylny, nastawnik
=  Oprogramowanie

m  Opcje, akcesoria

Robot przemystowy zostat skonstruowany zgodnie z aktualnym stanem wie-
dzy technicznej oraz obowigzujgcymi zasadami bezpieczenstwa. Mimo to w
przypadku jego niedopuszczalnego uzytkowania moga wystapi¢ zagrozenia
dla zdrowia i zycia personelu obstugujgcego albo uszkodzenia robota przemy-
stowego i innych wartosci materialnych.

Robot przemystowy moze by uzytkowany tylko w technicznie sprawnym sta-
nie oraz zgodnie z jego przeznaczeniem i z uwzglednieniem zasad bezpie-
czenstwa oraz grozacych niebezpieczehstw. Uzytkowanie robota musi sie
odbywac z uwzglednieniem instrukcji obstugi oraz dotaczonej do dostarczone-
go robota Deklaracji montazu. Usterki, ktdre moga mie¢ negatywny wptyw na
bezpieczenstwo pracy, musza by¢ natychmiast usuwane.

Informacja dot. Dane dot. bezpieczehstwa nie moga by¢ wykorzystywane przeciwko firmie

bezpieczenstwa KUKA Roboter GmbH. Nawet Sciste przestrzeganie wskazéwek bezpieczen-
stwa nie daje gwaranciji, ze robot przemystowy nie spowoduje powstania obra-
zen lub szkéd materialnych.

Bez zezwolenia firmy KUKA Roboter GmbH nie wolno dokonywaé zadnych
modyfikacji robota przemystowego. Do robota przemystowego nie wolno pod-
taczac zadnych dodatkowych komponentéw (narzedzi, oprogramowania etc.),
nie nalezacych do zakresu dostawy firmy KUKA Roboter GmbH. Za uszko-
dzenia robota przemystowego lub pozostate szkody materialne, powstate
wskutek instalacji tych komponentéw, odpowiedzialno$¢ ponosi wytacznie
uzytkownik.

W uzupetnieniu do rozdziatu dotyczacego bezpieczenstwa, w instrukcjach ob-
stugi podano dalsze wskazéwki bezpieczenstwa. Nalezy sie do nich stoso-
wac.

3.1.2 Uzytkowanie robota przemystowego zgodnie z przeznaczeniem

Robot przemystowy stuzy wytacznie do wykonywania czynnosci podanych w
instrukcji uzytkowania lub w instrukcji montazu, patrz rozdziat "Zastosowanie
zgodne z przeznaczeniem".

@ | Szczegotowe informacje podano w rozdziale "Zastosowanie zgodne
l z przeznaczeniem" instrukcji uzytkowania lub instrukcji montazu ro-
bota przemystowego.
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Zastosowanie inne lub wykraczajace poza podany zakres jest uwazane za

niezgodne z przeznaczeniem i niedozwolone. Producent nie odpowiada za

wynikajgce z tego tytutu szkody. Ryzyko ponosi wytacznie uzytkownik urza-
dzenia.

Zgodne z przeznaczeniem stosowanie urzadzenia obejmuje takze przestrze-
ganie instrukcji uzytkowania oraz instrukcji montazu poszczegélnych sktado-
wych, w szczegdlnosci zas przestrzeganie przepiséw dotyczacych
konserwaciji.

Zastosowanie Za niedozwolone uznaje sie kazde uzytkowanie, ktére wykracza poza zakres
niezgodnie z okres$lony jako uzytkowanie zgodnie z przeznaczeniem. Nalezy do tego np.:

przeznaczeniem transport oséb i zwierzat;

wykorzystanie jako pomoc przy wchodzeniu;

zastosowanie poza dopuszczalnymi granicami eksploatacij;
zastosowanie w obszarze zagrozenia wybuchowego;
uzytkowanie bez dodatkowych urzadzen ochronnych;

uzytkowanie na wolnym powietrzu.

3.1.3 Deklaracja zgodnosci z normami WE i deklaracja montazu

Niniejszy robot przemystowy stanowi cze$¢ maszyny w mysl dyrektywy ma-
szynowej WE. Robota przemystowego mozna uruchamiaé wytgcznie w przy-
padku spetnienia nastepujacych warunkow:

= Robot przemystowy zostat wbudowany w instalacje.
Lub: Robot przemystowy tworzy wraz z innymi maszynami jedng instala-
cje.
Lub: Robota przemystowego uzupetniono o wszystkie funkcje zabezpie-
czajace i urzgdzenia ochronne, niezbedne do dziatania kompletnej ma-
szyny w my$| dyrektywy maszynowej WE.

m Instalacja odpowiada dyrektywie maszynowej WE. Zostato to ustalone w
toku oceny zgodnosci.

Deklaracja Integrator systemow musi zgodnie z dyrektywg maszynowg wystawi¢ dla catej

zgodnosci instalacji Deklaracje zgodnos$ci z normami WE. Deklaracja zgodno$ci stanowi
podstawe oznaczenia instalacji znakiem jakosci CE. Robot przemystowy
moze byc¢ eksploatowany wytgcznie zgodnie z ustawami, przepisami i norma-
mi, obowigzujgcymi w kraju przeznaczenia.

Uktad sterowania robota posiada oznaczenie CE zgodnie z dyrektywg EMC i
dyrektywg niskonapieciows.

Deklaracja Robot przemystowy jako niekompletna maszyna jest dostarczany z deklaracjg

montazu montazu zgodnie z zatgcznikiem |l B dyrektywy maszynowej 2006/42/WE.
Czescig tej deklaracji montazu jest wykaz podstawowych wymogow zgodnie
z zatgcznikiem | oraz instrukcja montazu.

Sktadajac deklaracje montazu oswiadcza sie, ze uruchomienie niekompletnej
maszyny bedzie niedozwolone dotad, az niekompletna maszyna zostanie za-
montowana w maszynie, lub tez ztozona z pozostatymi czesciami w jedng ma-
szyne, ktora bedzie zgodna z przepisami dyrektywy maszynowej WE i bedzie
posiadata deklaracje zgodnosci WE zgodnie z zatgcznikiem Il A.

Deklaracja montazu wraz z zatgcznikami bedzie przechowywane przez inte-
gratora systemu jako cze$¢ dokumentacji technicznej kompletnej maszyny.
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3.1.4 Stosowane pojecia
STOP 0, STOP 1i STOP 2 s3 definicjami zatrzymana zgodnie z norma DIN
EN 60204-1:2006.
Pojecie Opis
Zakres osi Podany w stopniach lub milimetrach zakres osi, w jakim moze sie ona

poruszac. Zakres osi nalezy zdefiniowac osobno dla kazdej osi.

Droga zatrzymania

Droga zatrzymania = droga reakcji + droga hamowania

Droga zatrzymania stanowi cze$¢ obszaru zagrozenia.

Strefa robocza

Manipulator moze sie porusza¢ w strefie roboczej. Strefe roboczg
wyznaczajg poszczegolne zakresy osi.

Uzytkownik
(uzytkownik)

Uzytkownikiem robota przemystowego moze by¢ przedsiebiorca, praco-
dawca lub wyznaczona osoba, odpowiedzialna za uzytkowanie robota
przemystowego.

Strefa zagrozenia

Strefa zagrozenia obejmuje strefe roboczg i drogi hamowania.

KCP

Programator KCP (KUKA Control Panel) jest wyposazony we wszystkie
funkcje obstugi i wskazniki, konieczne do obstugi i programowania
robota przemystowego.

Wersja KCP przeznaczona do KR C4 nazywa sie¢ KUKA smartPAD. W

niniejszej dokumentacji stosowana jest jednak najczesciej ogdlna
nazwa KCP.

Manipulator

Uktad mechaniczny robota i nalezaca do niego instalacja elektryczna

Strefa bezpieczen-
stwa

Strefa bezpieczenstwa znajduje sie poza strefg zagrozenia.

Bezpieczne zatrzy-
manie pracy

Bezpieczne zatrzymanie pracy to monitorowanie przestoju. Ta funkcja
nie zatrzymuje ruchow robota, lecz sprawdza, czy osie robota sg nieru-
chome. Jesli podczas bezpiecznego zatrzymania pracy osie porusza
sie, wyzwala to zatrzymanie bezpieczenstwa STOP 0.

Bezpieczne zatrzymanie pracy mozna wyzwoli¢ rowniez z zewnatrz.

Po wyzwoleniu bezpiecznego zatrzymania pracy ukfad sterowania
robota ustawia wyjscie do magistrali polowej. Wyj$cie jest ustawiane
takze wtedy, gdy w momencie wyzwolenia nie wszystkie osie byty nieru-
chome i wyzwolone zostato zatrzymanie bezpieczenstwa STOP 0.

Zatrzymanie bezpie-
czenstwa STOP 0

Zatrzymanie, ktére jest wyzwalane i przeprowadzane przez zabezpie-
czajacy ukfad sterowania. Zatrzymanie bezpieczehstwa natychmiast
wytgcza napedy i zasilanie hamulcéw napieciem.

Uwaga: W niniejszym dokumencie tego rodzaju zatrzymanie nazwano
zatrzymaniem bezpieczenstwa 0.

Zatrzymanie bezpie-
czenstwa STOP 1

Zatrzymanie, ktére jest wyzwalane i monitorowane przez zabezpiecza-
jacy uktad sterowania. Proces hamowania jest wykonywany przez czes¢
uktadu sterowania robota niezwigzang z bezpieczehstwem i monitoro-
wany przez zabezpieczajgcy uktad sterowania. Po unieruchomieniu
manipulatora, zabezpieczajacy uktad sterowania wytgcza napedy i zasi-
lanie napieciem hamulcow.

Po wyzwoleniu zatrzymania bezpieczenstwa STOP 1 uktad sterowania
robota ustawia wyjscie do magistrali polowe;.

Zatrzymanie bezpieczenstwa STOP 1 mozna takze wyzwoli¢ z
zewnatrz.

Wskazéwka: W niniejszym dokumencie tego rodzaju zatrzymanie
nazwano zatrzymaniem bezpieczenstwa 1.
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Pojecie Opis
Zatrzymanie bezpie- Zatrzymanie, ktore jest wyzwalane i monitorowane przez zabezpiecza-
czenstwa STOP 2 jacy uktad sterowania. Proces hamowania jest wykonywany przez czesc

uktadu sterowania robota niezwigzang z bezpieczenstwem i monitoro-
wany przez zabezpieczajgcy uktad sterowania. Napedy pozostajg wta-
czone, a hamulce otwarte. Po unieruchomieniu manipulatora,
wyzwalane jest bezpieczne zatrzymanie.

Po wyzwoleniu zatrzymania bezpieczefnstwa STOP 2 uktad sterowania
robota ustawia wyjscie do magistrali polowe;.

Zatrzymanie bezpieczenstwa STOP 2 mozna takze wyzwoli¢ z
zewnatrz.

Wskazoéwka: W niniejszym dokumencie tego rodzaju zatrzymanie
nazwano zatrzymaniem bezpieczenstwa 2.

Kategoria zatrzyma- Napedy natychmiast sie zatrzymuja, a hamulce wigczajg. Manipulator i

nia 0 osie dodatkowe (opcja) zatrzymujg sie w poblizu toru.
Wskazéwka: Te kategorie zatrzymania nazwano w dokumencie jako
STOP 0.

Kategoria zatrzyma- Manipulator i osie dodatkowe (opcja) zatrzymujg sie zgodne z przebie-

nia 1 giem toru. Po 1 sekundzie napedy zostajg wytaczone i dziatajg hamulce.
Wskazoéwka: Te kategorie zatrzymania nazwano w dokumencie jako
STOP 1.

Kategoria zatrzyma- Napedy nie zostajg zatrzymane i hamulce nie wigczaja sie. Manipulator

nia 2 i osie dodatkowe (opcja) hamujg zgodnie z krzywg hamowania po torze.
Wskazéwka: Te kategorie zatrzymania okreslono w dokumencie jako
STOP 2.

Integrator systemdw Integratorami systemow sg osoby, zajmujace sie podtaczaniem robota

(integrator instalaciji) przemystowego do instalacji zgodnie z wymogami bezpieczenstwa oraz
uruchomieniem systemu.

T Tryb testowy Recznie Ograniczona Predkos¢ (<= 250 mm/s)
T2 Tryb testowy Recznie Wyzsza Predkos¢ (dopuszczalnie > 250 mm/s)
Os dodatkowa Os ruchoma, ktéra nie nalezy do manipulatora, ale jest uruchamiana za

pomocg ukfadu sterowania robota. np. jednostka liniowa KUKA, stot
obrotowo-przechylny, Posiflex

3.2 Personel
W zwigzku z uzytkowaniem robota przemystowego wyznaczono nastepujgce
osoby i grupy oséb:

m  Uzytkownik
= Personel

Wszystkie osoby zwigzane z pracami przy robocie przemystowym
muszg przeczytac i zrozumie¢ dokumentacje robota przemystowego,
a zwlaszcza rozdziat dot. bezpieczenstwa.

Uzytkownik Uzytkownik musi przestrzegaé zaktadowych przepiséw bhp. Nalezy do tego
np.:
m  Uzytkownik musi przestrzegaé obowigzku prowadzenia nadzoru.

m  Uzytkownik musi w okreslonych odstepach czasu przeprowadzac¢ szkole-
nia pracownikéw.

Personel Przed rozpoczeciem pracy personel musi zosta¢ poinstruowany o rodzaju i
zakresie prac oraz o mozliwych zagrozeniach. Nalezy regularnie przeprowa-
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systeméw

Uzytkownik

Przyktad

3 Bezpieczenstwo K U KA

dzac szkolenia. Szkolenia nalezy poza tym przeprowadzac po zaistnieniu
szczegolnych sytuacji oraz dokonaniu zmian technicznych.

Kto zalicza sie do personelu:

m integrator systemu

m uzytkownicy, dzielacy sie na:
personel odpowiedzialny za uruchomienie, konserwacje i serwis,
operator
personel odpowiedzialny za czyszczenie

systemu moga by¢ wykonywane wytacznie wedtug przepiséw poda-

: Ustawianie, wymiana, konfiguracja, obstuga, konserwacja i naprawy
nych w instrukcji obstugi lub montazu okreslonego komponentu robo-

ta przemystowego i tylko przez odpowiednio przeszkolony personel.

Integrator systemow podtacza robota przemystowego do instalacji zgodnie z
wymogami bezpieczenstwa.

Integrator systemow jest odpowiedzialny za nastepujace zadania:

Posadowienie robota przemystowego
Przytagczanie robota przemystowego
Przeprowadzanie oceny ryzyka

Zastosowanie niezbednych funkcji zabezpieczajacych i urzadzen ochron-
nych

Wystawienie Deklaracji zgodnosci
m  Umieszczenie znaku jakosci CE
m  Tworzenie instrukcji uzytkowania instalaciji

Uzytkownik musi spetniaé¢ nastepujace warunki:

m  Uzytkownik musi zosta¢ przeszkolony w zakresie wykonywanych prac.

m  Czynnosci przy robocie przemystowym moze wykonywac wylgcznie wy-
kwalifikowany personel. S to osoby, ktére ze wzgledu na posiadane spe-
cjalistyczne wyksztatcenie, umiejetnosci i doswiadczenie, jak rowniez na
podstawie znajomosci stosownych norm, potrafig wiasciwie oceni¢ prace
przeznaczone do wykonania, oraz rozpozna¢ ewentualne zagrozenia.

Mozna dokonaé podziatu zadan personelu, jak w ponizszej tabeli.

I t
Zadania Operator | Programista ntegra ?r
systemow
Wiaczanie / wytaczanie
uktadu sterowania X X X
robota
Uruchamianie
X X X
programu
Wybor programu X X X
Wybé
yboér trybu « « «
roboczego
Pomiar « «
(Tool, Base)
Kalibracja
. X X
manipulatora
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Int t
Zadania Operator | Programista niegra ?r
systemow
Konfiguracja X X
Programowanie X X
Pierwsze uruchomienie X
Konserwacja X
Naprawa X
Wytaczanie z «
eksploataciji
Transport X
Prace przy ukfadzie elektrycznym i mechanicznym robota przemysto-
A wego moga by¢ wykonywane wytacznie przez wykwalifikowany per-
sonel.

3.3 Obszar roboczy, strefa bezpieczenstwa i strefa zagrozenia

Obszary robocze muszg by¢ ograniczone do wymaganego minimum. Obszar
roboczy nalezy zabezpieczy¢ za pomoca urzgdzen zabezpieczajgcych.

Urzadzenia ochronne (np. drzwi ochronne) musza sie znajdowac w strefie
bezpieczenstwa. Po zatrzymaniu pracy manipulator i osie dodatkowe (opcja)
hamujq i stajg w obszarze zagrozenia.

Obszar zagrozenia obejmuje obszar roboczy i drogi zatrzymania manipulatora
i osi dodatkowych (opcja). Nalezy je odgrodzi¢ za pomocg zabezpieczen, aby
wykluczy¢ zagrozenia oséb i przedmiotow.

[

Rys. 3-1: Przykiad zakresu osi A1

1 Obszar roboczy 3  Droga zatrzymania
2 Manipulator 4  Obszar ochronny
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3.4 Zdarzenie wyzwalajace zatrzymanie

Reakcje powodujace zatrzymanie robota przemystowego sg efektem dziata-
nia operatora lub reakcjg na system monitorowania i komunikaty o btedzie.
Ponizsze tabele przedstawia reakcje powodujace zatrzymanie systemu w za-
lezno$ci od ustawionego trybu pracy.

Zdarzenie wyzwalajace T, T2 AUT, AUT EXT
Zwolnienie przycisku Start STOP 2 -
Nacisniecie przycisku STOP 2

STOP

Napedy WYL. STOP 1

Brak wejscia "Udostep- STOP 2

nienie przesuwu"

Wytaczenie ukladu stero- STOP O

wania robota (brak napie-

cia)

Wewnetrzny btad w cze- STOP 0 lub STOP 1

$ci uktadu sterowania
robota niezwigzanej z
bezpieczenstwem

(zaleznie od przyczyny btedu)

Zmiana trybu pracy pod- Zatrzymanie bezpieczenstwa 2
czas eksploatacji

Otwarcie drzwi ochron- - Zatrzymanie bezpie-
nych (ochrona operatora) czenstwa 1
Zwolnienie przycisku Zatrzymanie bezpie- -
potwierdzajgcego czenstwa 2

Nacis$niecie potwierdzenia | Zatrzymanie bezpie- -

lub btad czenstwa 1

Uruchomienie urzadzenia Zatrzymanie bezpieczenstwa 1
ZATRZYMANIA AWA-

RYJNEGO

Btad w zabezpieczaja- Zatrzymanie bezpieczenstwa 0

cym ukfadzie sterowania
lub w jego urzadzeniach

peryferyjnych

3.5 Funkcje bezpieczenstwa

3.5.1  Przeglad funkcji bezpieczenstwa

Robot przemystowy posiada nastepujace funkcje bezpieczenstwa:

= Wybor trybdw pracy

m  Ochrona operatora (= podtgczenie do blokady rozdzielajacych urzadzen
ochronnych)

Urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO

Przycisk potwierdzajacy

Zewnetrzne, bezpieczne zatrzymanie pracy

Zewnetrzne zatrzymanie bezpieczenstwa 1

Zewnetrzne zatrzymanie bezpieczenstwa 2

Monitorowanie predkosci w T1
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Funkcje bezpieczenstwa robota przemystowego majg nastepujaca moc: Ka-

tegoria 3 i Performance Level d wg EN ISO 13849-1:2008. Odpowiada to

SIL 2 i HFT 1 wg EN 62061.

Moc jest utrzymywana jednak tylko przy spetnieniu nastepujacych wymogoéw:

= Przycisk ZATRZYMANIA AWARYJNEGO jest uruchamiany przynajmnie;j
raz na 6 miesiecy.

Funkcje bezpieczenstwa sg realizowane przez nastepujace sktadowe:

Zabezpieczajacy ukiad sterowania w komputerze sterujagcym
KUKA Control Panel (KUKA smartPAD)

Cabinet Control Unit (CCU)

Resolver Digital Converter (RDC)

KUKA Power Pack (KPP)

KUKA Servo Pack (KSP)

Dodatkowo dostepne sg ztacza do skladowych poza robotem przemystowym
oraz do innych uktadéw sterowania robota.

A NIEBEZPIECZEﬂSTWO B-ez sprawnleld2|a+ajacych funkcji zabez-
pieczajacych i urzgdzen ochronnych robot
przemystowy moze spowodowac¢ szkody osobowe i materialne. Przy wyta-

czonych funkcjach zabezpieczajacych lub zdemontowanych urzadzenia
ochronnych nie wolno korzystaé¢ z robota przemystowego.

Przy planowaniu instalacji nalezy dodatkowo uwzgledni¢ i zaprojek-
A towac funkcje bezpieczenstwa catej instalacji. Robota przemystowe-
go nalezy zintegrowac z systemem bezpieczenstwa catej instalaciji.

3.5.2 Zabezpieczajacy uklad sterowania

Zabezpieczajacy uktad sterowania to jednostka wchodzgca w sktad kompute-
ra sterujgcego. Laczy ona istotne dla bezpieczenstwa sygnaty oraz monito-
ring.

Zadania zabezpieczajgcego uktadu sterowania:

Wylaczanie napeddéw, uruchamianie hamulcow
Monitorowanie rosngcej liniowo funkcji hamowania
Monitorowanie przestoju (po zatrzymaniu)

Monitorowanie predkosci w T1

Analiza sygnatow istotnych dla bezpieczenstwa
Ustawianie wyj$¢ ustawionych na funkcje bezpieczenstwa

3.5.3 Wybér trybéw pracy

Robot przemystowy moze pracowaé w nastepujacych trybach pracy:

Recznie Ograniczona Predkos¢ (T1)
Recznie Wyzsza Predkos¢ (T2)
Automatyka (AUT)

Automatyka Zewnetrzna (AUT EXT)

@ | Podczas przetwarzania programu nie nalezy zmieniac trybu pracy.
1 Jesli podczas przetwarzania programu zmieniony zostanie tryb pra-
cy, nastapi zatrzymanie bezpieczenstwa 2 robota przemystowego.
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Tryb
v Zastosowanie Predkosci
pracy
= Weryfikacja programu:
. Zaprogramowana predkosé,
Do testowania, progra- maks. 250 mm/s
T1 mowania i wczytywa- '
nia = Tryb reczny:
Predkos¢ przesuwu recznego,
maks. 250 mm/s
= Weryfikacja programu:
T2 Do trybu testowego Zaprogramowana predkosé
= Tryb reczny: Brak mozliwosci
W robotach przemy- = Tryb programowy:

AUT stowych bez nadrzed- Zaprogramowana predko$¢
nego ukladu m  Tryb reczny: Brak mozliwosci
sterowania ryb reczny:

Do robotéw przemy- = Tryb programowy:

AUT EXT | Stowychznadrzednym Zaprogramowana predkos¢
ukfadem sterowania, m  Tryb reczny: Brak mozliwosci
np. PLC ryb reczny:

3.5.4 Ochrona operatora

Sygnat ochrony operatora stuzy do blokowania zabezpieczen oddzielajacych,
np. drzwi ochronnych. Bez tego sygnatu nie jest mozliwy tryb automatyczny.
W przypadku braku sygnatu podczas wykonywania trybu automatycznego
(np. otwierane sg drzwi ochronne) wyzwalane jest zatrzymanie bezpieczen-
stwa 1 manipulatora.

Podczas pracy w trybach testowych Recznie Ograniczona Predkos¢ (T1) i
Recznie Wyzsza Predko$é (T2) ochrona operatora jest nieaktywna.

I A OSTRZEZENIE I Po utracie sygnatu nie mozna kontynuo-

wacé pracy w trybie automatycznym przez
samo zamkniecie urzadzenia zabezpieczajacego, lecz dopiero po dodatko-
wym potwierdzeniu. Nalezy to do integratora systemu. Pozwala to zagwaran-
towac, ze nie dojdzie do przypadkowego kontynuowania pracy
zautomatyzowanej mimo obecnosci ludzi w strefie zagrozenia, np. przez za-
trzasniecie drzwi ochronnych.

m  Potwierdzenie musi mie¢ takag forme, aby wczesniej mogta sie odbyé fak-
tyczna kontrola strefy zagrozenia. Niedopuszczalne sg potwierdzenia,
ktdre na to nie pozwalajg (np. poniewaz nastepujg automatycznie po za-
mknieciu urzadzenia zabezpieczajgcego).

m  Nieprzestrzeganie tego zalecenia moze spowodowac smiertelne lub bar-
dzo ciezkie obrazenia ciata, a takze powazne szkody materialne.

3.5.5 Urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO

Urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO robota przemystowego wyste-
puje w postaci przycisku w panelu sterowniczym KCP. Przycisk nalezy wcis-
nac w razie wystapienia niebezpiecznej sytuacji lub awarii.

Jak zareaguje robot przemystowy po nacisnieciu przycisku ZATRZYMANIA
AWARYJNEGO:

= Manipulator i osie dodatkowe (opcja) zatrzymajg sie wraz z wigczeniem
funkciji zatrzymania bezpieczenstwa 1.
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Aby méc kontynuowacé prace, nalezy odblokowac przycisk ZATRZYMANIA
AWARYJNEGO, obracajac go.

I A OSTRZEZENIE I Narzedzia lub inne potgczone z manipula-

torem urzadzenia, z ktérych moze pocho-
dzi¢ potencjalne niebezpieczenstwo, musza mieé potaczenie z instalacjg
poprzez obwod ZATRZYMANIA AWARYJNEGO.

Nieprzestrzeganie tego ostrzezenia moze spowodowac smiertelne lub bar-
dzo ciezkie obrazenia ciata lub powazne szkody materialne.

Zawsze zainstalowane musi by¢ przynajmniej jedno zewnetrzne urzadzenie
ZATRZYMANIA AWARYJNEGO. Gwarantuje to, ze urzadzenie ZATRZYMA-

NIA AWARYJNEGO jest dostepne rowniez w przypadku odtaczenia panelu
sterowniczego KCP.

(>>> 3.5.7 "Zewnetrzne urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGQO" Stro-
na 22)

3.5.6 Wylogowanie z nadrzednego zabezpieczajacego uktadu sterowania

Jesli uktad sterowania robota jest potaczony z nadrzednym, zabezpieczaja-
cym uktadem sterowania, wéwczas przy wytaczaniu uktadu sterowania robota
potaczenie to jest przerywane w wymuszony sposob. Zabezpieczajacy uktad
sterowania KUKA generuje przy tym sygnat, ktéry powoduje, ze nadrzedny
uktad sterowania nie wyzwoli ZATRZYMANIA BEZPIECZENSTWA dla catej
instalaciji.

0 | i i -
I /\ OSTRZEZENIE I ntegrator systemu musi przy ocenie ryzy

ka wzig¢ pod uwage, czy fakt, ze wytacze-
nie uktadu sterowania robota nie wyzwala ZATRZYMANIA AWARYJNEGO
catej instalacji moze stanowi¢ zagrozenie, i w jaki sposéb mozna temu zapo-
biec.

Nieprzestrzeganie tego zalecenia moze spowodowac smiertelne lub bardzo
ciezkie obrazenia ciata, a takze powazne szkody materialne.

3 Gdy uktad sterowania robota jest wytgczo-
I £\ OSTRZEZENIE I ny, nie dziata przycisk ZATRZYMANIA

AWARYJNEGO na KCP. Uzytkownik powinien przykry¢é KCP lub usuna¢ je
z instalacji. Ma to na celu unikniecie pomytkowego uzycia dziatajacych i nie-
dziatajacych urzadzen ZATRZYMANIA AWARYJNEGO.

Nieprzestrzeganie tego ostrzezenia moze spowodowac smiertelne lub bar-

dzo ciezkie obrazenia ciata, a takze powazne szkody materialne.

3.5.7 Zewnetrzne urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO

Na kazdym stanowisku obstugi, z ktérego mozna wyzwoli¢ ruch robota albo
inng niebezpieczng sytuacje, dostepne musza by¢ urzadzenia ZATRZYMA-
NIA AWARYJNEGO. Musi o to zadbac integrator systemu.

Zawsze zainstalowane musi by¢ przynajmniej jedno zewnetrzne urzadzenie
ZATRZYMANIA AWARYJNEGO. Gwarantuje to, ze urzadzenie ZATRZYMA-
NIA AWARYJNEGO jest dostepne réwniez w przypadku odtaczenia panelu
sterowniczego KCP.

Zewnetrzne urzgdzenia ZATRZYMANIA AWARYJNEGO przytagcza sie za po-
Srednictwem interfejsu dostarczanego przez klienta. Zewnetrzne urzadzenia
ZATRZYMANIA AWARYJNEGO nie wchodza w zakres dostawy robota prze-
mystowego.

22 | 207
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3.5.8 Przycisk potwierdzajacy

Przycisk potwierdzajacy znajduje sie na programatorze KCP robota przemy-
stowego.

Na panelu sterowania KCP umieszczone sg 3 przyciski potwierdzajace. Przy-
ciski potwierdzajgce majg 3 pozycje:

= Nie wcisniety

m  Pozycja srodkowa

= Wecisniety (ustawienie awaryjne)

W trybach testowych mozna porusza¢ manipulatorem wytacznie wtedy, gdy
przycisk potwierdzajacy znajduje sie w pozycji srodkowe;.

m Puszczenie przycisku potwierdzajgcego wyzwala zatrzymanie bezpie-
czenhstwa 2.

= Wecisniecie przycisku potwierdzajgcego wyzwala zatrzymanie bezpieczen-
stwa 1.

m  Przez krotki czas mozliwe jest jednoczesne utrzymanie 2 przyciskow po-
twierdzajgcych na pozycji Srodkowej. Umozliwia to zmiane przycisku po-
twierdzajgcego na inny. Jesli 2 przyciski potwierdzajace sg przez dtuzszy
czas jednoczes$nie utrzymywane na pozycji Srodkowej, po kilku sekun-
dach wyzwalane jest zatrzymanie bezpieczenstwa.

W przypadku nieprawidiowego dziatania przycisku potwierdzajacego (za-
kleszczanie) mozna zatrzymac robota przemystowego w nastepujacy sposob:
m  Wocisngc przycisk potwierdzajacy

®m  Uruchomi¢ urzgdzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO

m  Zwolni¢ przycisk Start

I A OSTRZEZENIE I Przyciskow potwierdzajgcych nie nalezy

mocowac tadmami klejgcymi ani innymi
srodkami pomocniczymi, nie wolno tez ich przerabiac.

Skutkiem takiej zmiany moga by¢ $miertelne badz ciezkie obrazenia ciata lub
powazne szkody materialne.

3.5.9 Zewnetrzny przycisk potwierdzajacy

Zewnetrzne przyciski potwierdzajgce sg potrzebne, gdy w obszarze zagroze-
nia robota przemystowego przebywa wiecej oséb. Mozna je podigczy¢ do
ukfadu sterowania robota za posrednictwem interfejsu klienta.

Zewnetrzne przyciski potwierdzajgce nie wchodzg w zakres dostawy robota
przemystowego.

3.5.10 Zewnetrzne, bezpieczne zatrzymanie pracy

Bezpieczne zatrzymanie pracy mozna wyzwoli¢ przez wejscie interfejsu uzyt-
kownika. Stan ten utrzymuje sie, dopoki trwa sygnat FALSE. Gdy sygnat ze-
wnetrzny zmieni sie na TRUE, mozna ponownie przesuwa¢ manipulator.
Potwierdzenie nie jest konieczne.

3.5.11 Zewnetrzne zatrzymanie bezpieczenstwa 1 i zewnetrzne zatrzymanie bezpie-
czenstwa 2

Zatrzymanie bezpieczenstwa 1 i zatrzymanie bezpieczenstwa 2 mozna wy-
zwoli¢ przez wejscie na interfejsie klienta. Stan ten utrzymuje sie, dopoki trwa
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sygnat FALSE. Gdy sygnat zewnetrzny zmieni sie na TRUE, mozna ponownie
przesuwaé¢ manipulator. Potwierdzenie nie jest konieczne.

3.5.12 Monitorowanie predkosci w T1

W trybie pracy T1 predkos¢ jest monitorowana na TCP. Jesli z powodu btedu
predkos¢ przekroczy 250 mm/s, wyzwolone zostanie zatrzymanie bezpie-
czenhstwa 0.

3.6 Dodatkowe wyposazenie ochronne

3.6.1  Tryb impulsowy

W trybach pracy Recznie Ograniczona Predkos¢ (T1) i Recznie Wyzsza Pred-
kos¢ (T2) uktad sterowania robota moze przetwarza¢ program wytgcznie w
trybie impulsowym. Oznacza to, ze: Aby mozliwe byto przetworzenie progra-
mu, musi by¢ wcisniety przycisk potwierdzajacy i przycisk Start.

m  Puszczenie przycisku potwierdzajacego wyzwala zatrzymanie bezpie-
czenstwa 2.

m  Nacisniecie przycisku potwierdzajgcego wyzwala zatrzymanie bezpie-
czenhstwa 1.

m  Puszczenie przycisku Start wyzwala funkcje STOP 2.

3.6.2 Programowy wytacznik krancowy

Zakresy wszystkich osi manipulatora i nastawnika sg ograniczone regulowa-
nymi programowymi wytgcznikami kranncowymi. Programowe wytgczniki kran-
cowe stuzg wytacznie do ochrony maszyny i nalezy je ustawi¢ w taki sposob,
aby manipulator/nastawnik nie mogt sie przesung¢ do mechanicznych zderza-
kéw krancowych.

Programowe wytaczniki krancowe ustawia sie podczas uruchamiania robota
przemystowego.

@ | Dalsze informacje znajduja sig w instrukcji obstugi i programowania.

1

3.6.3 Mechaniczne ograniczniki krancowe

Zakresy osi podstawowych A1 do A3 i osi chwytaka A5 manipulatora sg ogra-
niczone mechanicznymi ogranicznikami krancowymi ze zderzakami.

W osiach dodatkowych mozna zamontowacé pozostate mechaniczne ogranicz-
niki krancowe.
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Jesli manipulator lub 0$ dodatkowa poru-

NOTYFIKACJA szajgc sie uderzy w przeszkode lub zde-
rzak w mechanicznym ograniczniku korncowym lub w mechanicznym
ograniczniku zakresu osi, robot przemystowy moze ulec uszkodzeniu. Przed
ponownym uruchomieniem robota przemystowego nalezy sie koniecznie
skonsultowaé z firmg KUKA Roboter GmbH (>>> 10 "Serwis KUKA" Stro-
na 193). Przed przystapieniem do dalszego uzytkowania robota przemysto-
wego odpowiedni zderzak nalezy natychmiast wymieni¢ na nowy. Jezeli
manipulator (o$ dodatkowa) poruszajac sie przy predkosci wiekszej niz 250
mm/s uderzy w zderzak, taki manipulator (lub o$ dodatkowa) trzeba bedzie
wymienic¢, badz tez pracownicy KUKA Roboter GmbH musza przeprowadzi¢
ponowne uruchomienie robota.

3.6.4 Mechaniczny ogranicznik zakresu osi (opcja)

Niektére manipulatory moga by¢ wyposazone w osiach A1-A3 w mechanicz-
ne ograniczniki zakresu. Regulowane ograniczniki zakresu ograniczajg zakres
pracy osi do niezbednego minimum. Zwieksza to ochrone oséb i urzadzen.

W manipulatorach nieprzystosowanych do montazu mechanicznych ogranicz-
nikéw zakresOw osi, obszar roboczy zostat zaprojektowany w taki sposéb, ze
réwniez bez mechanicznych ograniczen obszaréw roboczych nie ma mozliwo-
Sci wystgpienia zagrozenia dla osob ani powstania szkéd materialnych.

Jesli nie jest to mozliwe, obszar roboczy nalezy odgrodzi¢ fotokomérkami, za-
porami Swietlnymi lub przeszkodami. W obszarze podawania i przekazywania
nie moze dochodzi¢ do powstawania miejsc przeciecia ani zmiazdzenia.

@ | Taopcja nie jest dostepna we wszystkich modelach robotéw. Szcze-
1 go6towych informaciji o okreslonych modelach robotéw udzielajg pra-
cownicy firmy KUKA Roboter GmbH.

3.6.5 Uktad monitorowania zakresu osi (opcja)

Osie podstawowe A1-A3 niektorych manipulatoréow moga by¢ wyposazone w
2-kanatowe ukfady monitorowania zakresu osi. Osie pozycjonujace moga by¢
wyposazone w dodatkowe uktady monitorowania zakresu osi. Za pomocg
tego uktadu mozna regulowac¢ i monitorowac strefe bezpieczenstwa jednej
osi. Zwieksza to bezpieczenstwo ludzi i urzadzen.

@ | Taopcja nie jest dostepna we wszystkich modelach robotow. Szcze-
1 goétowych informaciji o okreslonych modelach robotéw udzielajg pra-
cownicy firmy KUKA Roboter GmbH.

3.6.6 Mechanizm swobodnego obrotu (opcja)

Opis Za pomocg mechanizmu swobodnego obrotu mozna recznie porusza¢ mani-
pulatorem, unieruchomionym wskutek wypadku lub awarii. Mechanizm swo-
bodnego obrotu moze by¢ stosowany na potrzeby silnikow napedowych osi
podstawowych i, w zaleznos$ci od wersji robota, na potrzeby silnikow napedo-
wych osi chwytakéw. Mechanizm ten moze by¢ stosowany tylko w sytuacjach
wyjatkowych i awaryjnych (np. w celu uwolnienia oséb).

Podczas pracy silniki nagrzewaja sie do
I /\ PRZESTROGA I temperatur, ktére moga powodowaé opa-

rzenia skory. Nie dotykac. Nalezy zastosowac odpowiednie $rodki zabezpie-
czajace, np. rekawice ochronne.
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Sposob postepo- 1. Wytgczy¢ uktad sterowania robota i zabezpieczy¢ przed niepowotanym
wania ponownym wigczeniem (np. za pomoca ktodki).

2. Zdjgc¢ ostone silnika.

3. Natozy¢ mechanizm na odpowiedni silnik i przesung¢ o$ w zadanym kie-
runku.

Kierunki oznaczone sa na silnikach za pomoca strzatek. Nalezy przy tym
pokonac¢ opdr mechanicznego hamulca silnika i ewentualnie dodatkowe
obcigzenia osi.

I A OSTRZEZENIE I Przy poruszaniu osig za pomocg mechani-

zmu swobodnego obrotu mozna uszkodzi¢
hamulec silnikowy. Niebezpieczenstwo powstania szkdéd osobowych i mate-
rialnych. Po uzyciu mechanizmu swobodnego obrotu nalezy wymieni¢ odpo-
wiedni silnik.

3.6.7 Oznaczenia na robocie przemystowym

Wszystkie tabliczki, wskazowki, symbole i oznaczenia sg elementami robota
przemystowego, istotnymi ze wzgledéw bezpieczenstwa. Nie mozna ich zmie-
nia¢ ani usuwac.

Oznaczenia na robocie przemystowym:

Tabliczki parametréw
Wskazowki ostrzegawcze
Symbole bezpieczenstwa
Tabliczki informacyjne
Oznaczenia przewodow
Tabliczki znamionowe

e | Dalsze informacje znajduja sie w danych technicznych instrukcji uzyt-
1 kowania lub w instrukcjach montazu skladowych robota przemysto-
wego.

3.6.8 Zewnetrzne urzadzenia ochronne

Nalezy uniemozliwi¢ dostep do obszaru zagrozenia robota przemystowego
stosujac urzadzenia ochronne. Powinien sie o to zadbaé integrator systemu.

Oddzielajace urzadzenia ochronne muszg spetniac¢ nastepujace wymagania:

= Odpowiadajg one wymaganiom normy EN 953.

m  Uniemozliwiajg one osobom przechodzenie do obszaru zagrozenia i nie
da sie ich w fatwy sposéb obejsé.

m Sg dostatecznie mocno przymocowane i nie da ich sie sforsowac sitami
roboczymi i pochodzacymi z otoczenia.

m Nie stanowig zagrozenia ani nie mogq przyczynia¢ sie do powstawania
zagrozenia.

®m Zachowany zostaje przewidziany odstep minimalny od strefy zagrozenia.
Drzwi ochronne (konserwacyjne) muszg spetnia¢ nastepujace wymagania:

m Liczba zostata ograniczona do niezbednego minimum.

= Blokady (np. przetaczniki drzwi ochronnych) sg potaczone za posredni-
ctwem urzadzen sterujacych drzwiami ochronnymi lub sterownika PLC
bezpieczenstwa z wejsciem ochrony operatora w uktadzie sterowania ro-
bota.
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m  Urzadzenia sterujace, taczniki i rodzaj uktadu potaczen odpowiadajg wy-
mogom poziomu sprawnosci i kategorii 3 zgodnie z normg EN I1ISO 13849-
1.

m W zaleznosci od potozenia zagrozenia: Drzwi ochronne moga by¢ wypo-
sazone w dodatkowg zasuwe, ktéra pozwala na otwarcie drzwi dopiero po
zatrzymaniu manipulatora.

m  Przycisk do zatwierdzania drzwi ochronnych znajduje sie poza obszarem
ograniczonym przez urzadzenia ochronne.

@ | Dalsze informacje znajduja si¢ w odpowiednich normach i przepi-
1 sach. Zalicza sie do tego rowniez norma EN 953.

Inne urzadzenia Inne urzadzenia zabezpieczajgce nalezy wiaczy¢ do instalacji zgodnie z od-
zabezpieczajace powiednimi normami i przepisami.

3.7 Przeglad trybow pracy i funkcji ochronnych

Ponizsza tabela wskazuje, w jakim trybie roboczym dziatajg okreslone funkcje

ochronne.
Funkcje ochronne T T2 AUT AUT EXT
Ochrona uzytkownika - - akrt&;w- aktywne
Urzadzenie ZATRZYMANIA | aktyw- aktyw- aktyw- aktvine
AWARYJNYEGO ne ne ne y
Przycisk akceptacji aktyw- | aktyw- - -
ne ne
Ograniczona predkos¢
et aktyw-
podczas weryfikacji e - - -
programu
. aktyw- aktyw-

Tryb impulsowy ne ne - -
Wi " i i i

|rt'ualne taczniki aktyw aktyw aktyw aktywne
kranncowe ne ne ne

3.8 Srodki bezpieczenstwa

3.8.1 Ogodlne srodki bezpieczenstwa

Robot przemystowy moze by¢ uzytkowany wytacznie jesli jego stan technicz-
ny nie budzi zastrzezen, zgodnie z przeznaczeniem oraz z uwzglednieniem
zasad bezpieczenstwa. Nieprawidtowa obstuga moze prowadzi¢ do powsta-
nia szkéd osobowych i materialnych.

Nawet po wylaczeniu i zabezpieczeniu uktadu sterowania nalezy sie liczy¢ z
mozliwoscig ruchéw robota przemystowego. Wskutek niewtasciwego monta-
zu (np. przecigzenie) lub defektéw mechanicznych (np. btedne hamowanie)
manipulator lub osie dodatkowe moga nieréownomiernie osiada¢ na podtozu.
W przypadku wykonywania prac przy wytgczonym robocie przemystowym,
manipulator i osie dodatkowe nalezy wczesniej przesung¢ w takie potozenie,
aby nie mogty sie samodzielnie przesuwac, zaréwno z jak i bez obcigzenia.
Jezeli nie jest to mozliwe, nalezy odpowiednio zabezpieczy¢ manipulator i
osie dodatkowe.
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T Bez sprawnie dziatajgcych funkcji zabez-
A NIEBEZPIECZENSTWO pieczajacych i urzadzenh ochronnych robot
przemystowy moze spowodowac szkody osobowe i materialne. Przy wyta-

czonych funkcjach zabezpieczajgcych lub zdemontowanych urzadzenia
ochronnych nie wolno korzystac z robota przemystowego.

I /N OSTRZEZENIE I Przebywanie pod uktadem mechanicznym

robota grozi $miercig lub odniesieniem
ciezkich obrazen ciata. Z tego powodu przebywanie pod uktadem mecha-
nicznym robota jest zabronione!

Podczas pracy silniki nagrzewaja sie do
I /A PRZESTROGA I temperatur, ktére moga powodowacé opa-

rzenia skory. Nie dotykaé. Nalezy zastosowaé odpowiednie srodki zabezpie-
czajace, np. rekawice ochronne.

KCP Uzytkownik musi zagwarantowac, ze robot przemystowy z programatorem
KCP bedzie obstugiwany wytgcznie przez wykwalifikowany personel.

Jezeli do instalacji podtagczonych jest wiecej programatoréw KCP, nalezy pa-
mietac o tym, ze kazdy programator KCP musi by¢ przyporzadkowany do
okreslonego robota przemystowego. Nie moze zdarzy¢ sie pomyika.

I A OSTRZEZENIE I Uzytkownik powinien zadbac o to, by odta-

czone programatory KCP od razu zabieraé
z instalaciji, tak aby nie znajdowaty sie w polu widzenia i dziatania personelu
pracujacego przy robocie przemystowym. Ma na to na celu unikniecie pomyt-
kowego uzycia dziatajgcych i niedziatajgcych urzadzen ZATRZYMANIA
AWARYJNEGO.

Nieprzestrzeganie tego ostrzezenia moze spowodowac smiertelne lub bar-
dzo ciezkie obrazenia ciata lub powazne szkody materialne.

Klawiatura Klawiatury zewnetrznej i/lub myszy zewnetrznej mozna uzywac tylko pod na-
zewnetrzna, mysz  stepujacymi warunkami:
zewnetrzna m Podczas przeprowadzania uruchamiania lub konserwaciji.

m  Przy wylgczonych napedach.
m W obszarze zagrozenia nikt nie przebywa.

Programatora KCP nie mozna uzywaé, gdy do instalacji przytgczona jest kla-
wiatura i/lub mysz zewnetrzna.

Zaraz po zakonczeniu uruchamiania lub konserwaciji lub po przytaczeniu pro-
gramatora KCP nalezy odigczy¢ klawiature i/lub mysz zewnetrzna.

Usterki Sposéb postepowania w przypadku pojawienia sie usterek w robocie przemy-
stowym:

m  Whylaczyé ukiad sterowania robota i zabezpieczy¢ przed niepowotanym
ponownym wigczeniem (np. za pomoca ktédki).

m  Poinformowac o usterce za pomoca tabliczki z odpowiednig wskazoéwka.

m  Prowadzi¢ rejestr usterek.

m  Usunac usterke i przeprowadzi¢ kontrole poprawnosci dziatania.

Zmiany Po przeprowadzeniu zmian w robocie przemystowym nalezy sprawdzié, czy
zmiany te nie spowodowaty obnizenia poziomu bezpieczenstwa. Podczas
kontroli przestrzega¢ obowigzujacych krajowych i regionalnych przepiséow
bhp. Dodatkowo nalezy przetestowac¢ dziatanie wszystkich obwodéw bezpie-
czenstwa.
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Nowe lub zmodyfikowane programy nalezy zawsze wczesniej przetestowac w
trybie pracy Recznie Ograniczona Predkosc¢ (T1).

Po dokonaniu zmian w robocie przemystowym nalezy zawsze wczesniej prze-
testowac wszystkie programy w trybie pracy Recznie Ograniczona Predkos¢
(T1). Dotyczy to wszystkich sktadowych robota przemystowego, wliczajgc
réwniez zmiany w oprogramowaniu i ustawieniach konfiguracyjnych.

3.8.2 Transport

Manipulator Nalezy przestrzegac¢ przepisowej pozycji transportowej manipulatora. Trans-
port musi sie odbywac zgodnie ze wskazdéwkami, zawartymi w instrukcji uzyt-
kowania lub instrukcji montazu manipulatora.

Uktad sterowania  Uklad sterowania robota musi by¢ transportowany i ustawiany w pozycji pio-
robota nowej. Aby nie uszkodzi¢ uktadu sterowania, podczas transportu nalezy uni-
kaé wstrzgsow lub uderzen.

Transport musi sie odbywac zgodnie ze wskazéwkami, zawartymi w instrukcji
uzytkowania lub instrukcji montazu uktadu sterowania robota.

Os$ dodatkowa Nalezy przestrzegac przepisowej pozycji transportowej robota osi dodatkowe;j

(opcja) (np. jednostka liniowa KUKA, stot obrotowo-przechylny, nastawnik). Transport
musi sie odbywaé zgodnie ze wskazéwkami, zawartymi w instrukcji uzytkowa-
nia lub instrukcji montazu osi dodatkowych.

3.8.3 Pierwsze i ponowne uruchamianie

Przed przystgpieniem do pierwszego uruchomienia instalacji i urzadzen nale-
zy przeprowadzi¢ kontrole w celu upewnienia sie, czy instalacja i urzadzenia
sg kompletne i w petni sprawne, czy mozna je normalnie i bezpiecznie uzytko-
wag, a takze czy nie doszio do zadnych uszkodzen.

Podczas tej kontroli przestrzega¢ obowigzujgcych krajowych i regionalnych
przepisdw bhp. Dodatkowo nalezy przetestowaé dziatanie wszystkich obwo-
dow bezpieczenstwa.

Hasta logowania do oprogramowania KUKA System Software na po-
A ziomie Ekspert i Administrator nalezy przed uruchomieniem zmienié i
podaé autoryzowanym pracownikom.

A NIEBEZPIECZEﬂSTWO Ukfad sterqwanlajest zaprogramowany do
pracy okreslonego robota przemystowego.

W przypadku pomytkowego podtaczenia kabli, manipulator i osie dodatkowe
(opcja) moga otrzymacé btedne dane i spowodowac obrazenia operatora lub

szkody materialne. Jesli instalacja sktada sie z kilku manipulatoréw, kazdy
manipulator nalezy potaczy¢ z przynaleznym uktadem sterowania robota.

ktorych nie dostarcza firma KUKA Roboter GmbH, uzytkownik bedzie
odpowiedzialny za zadbanie o to, by skladowe te nie powodowaty
utrudnien w dziataniu funkcji bezpieczenstwa ani unieruchamiania robota.

Gdy temperatura wewnatrz szafy uktadu
NOTYFIKACJA sterowania robota mocno odbiega od tem-
peratury otoczenia, moze dojs¢ do skraplania sie pary wodnej, co z kolei
moze spowodowac uszkodzenie instalacji elektrycznej. Uktad sterowania ro-

bota mozna uruchomi¢ dopiero wtedy, gdy temperatura we wnetrzu szafy
sterowniczej dostosuje sie do temperatury otoczenia.

: W przypadku posiadania dodatkowych sktadowych (np. przewodéw),
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Kontrola popraw-  Przed pierwszym i ponownym uruchomieniem nalezy przeprowadzi¢ nastepu-
nosci dziatania jace kontrole:

Kontrola ogdlna:

Co nalezy zapewnic¢:

= Robot przemystowy jest prawidtowo ustawiony i przymocowany zgodnie z
instrukcjami podanymi w dokumentacji.

m W robocie przemystowym nie ma zadnych ciat obcych ani zniszczonych,
obluzowanych lub pojedynczych elementéw.

m  Wszystkie niezbedne urzadzenia ochronne sg zainstalowane i sprawne
technicznie.

m  Wartosci przytgczeniowe robota przemystowego sg zgodne z dostepnym
napieciem sieciowym i strukturg sieci.

m  Przewdd ochronny i przewdd wyréwnania potencjatéw zostaty prawidtowo
roztozone i przytgczone.

m Kable taczace zostaty prawidtowo podtaczone, a wtyczki sg zablokowane.
Kontrola funkcji bezpieczenstwa:

W przypadku nastepujacych funkcji bezpieczenstwa nalezy w drodze testu

upewnic sie, czy dziatajg one prawidtowo:

m Lokalne urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO (= przycisk ZA-
TRZYMANIA AWARYJNEGO na panelu obstugowym KCP)

m  Zewnetrzne urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNYEGO (wejscie i wyj-
scie)

®m  Przycisk potwierdzajacy (w trybach pracy testowej)

m  Ochrona operatora

m  Wszystkie pozostate wykorzystywane wejscia i wyjscia decydujgce o bez-
pieczenstwie

®m Inne zewnetrzne funkcje bezpieczenstwa

Sprawdzanie ukladu sterowania ograniczong predkoscia:
Przy tej kontroli nalezy wykonac¢ nastepujace czynnosci:

1. Zaprogramowac tor prosty i maksymalng mozliwg predkosc.

2. Ustali¢ dtugosé toru.

3. Wirybie pracy T1 pokona¢ odcinek toru przy override wyn. 100%, mierzac
przy tym stoperem czasu trwania posuwu.

g P k i h -
I /N OSTRZEZENIE I odczas pokonywania toru ruchu, w ob

szarze zagrozenia nie mogag przebywac lu-
dzie. Skutkiem moga by¢ $miertelne badz ciezkie obrazenia ciata.

4. Z wartosci dlugosci toru i zmierzonego czasu ruchu wyliczy¢ predkosé.

Uktad sterowania ograniczong predkoscig pracuje poprawnie, gdy bedg osia-
gane nastepujace rezultaty:

m  Ustalona predkos¢ nie powinna przekroczy¢ 250 mm/s.

®m  Manipulator pokonat tor ruchu zgodnie z programem (czyli réwno, bez od-
chylen).

Dane maszynowe Nalezy sie upewnic, ze na tabliczce znamionowej na ukfadzie sterowania ro-
bota sg takie same dane maszynowe, jak w instrukcji montazu. Dane maszy-
nowe nalezy wpisa¢ na tabliczke znamionowa manipulatora i osi dodatkowych
(opcja) podczas uruchamiania.
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I A OSTRZEZENIE I Jedli zatadowano nieprawidtowe dane ma-

szyny, nie wolno uruchamiac robota prze-
mystowego! Skutkiem takiej zmiany moga by¢ $miertelne badz ciezkie
obrazenia ciata lub powazne szkody materialne. Do maszyny muszg by¢
wczytane prawidiowe dane.

Po zmianie danych maszynowych nalezy sprawdzi¢ konfiguracje bezpieczen-
stwa.

@ | Pozostate informacje znajdujg sie w instrukcji obstugi i programowa-
l nia dla integratoréw systeméw.

Po zmianie danych maszynowych nalezy sprawdzic¢ uktad sterowania zredu-
kowang predkoscia.

3.8.3.1 Tryb uruchamiania

Opis Za posrednictwem interfejsu obstugowego smartHMI mozna wprowadzi¢ ro-
bota przemystowego w tryb uruchamiania. W tym trybie mozliwe jest przesu-
wanie manipulatora przy T1 bez dostepnych peryferyjnych urzadzen
zabezpieczajacych.

W przypadku potaczenia lub tworzenia potgczenia z nadrzednym systemem
bezpieczenstwa, uktad sterowania robota uniemozliwia wigczenie lub zamyka
tryb uruchamiania.

Zagrozenia Mozliwe zagrozenia i ryzyko przy korzystaniu z trybu uruchamiania:

m  Kto$ moze wejs¢ w strefe zagrozenia manipulatora.

m  Nieupowazniona osoba moze poruszy¢ manipulatorem.

m W razie niebezpieczenstwa uruchomione zostanie nieaktywne, zewnetrz-
ne urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO i manipulator sie nie wy-
taczy.

Dodatkowe $rodki ostrozno$ci zmniejszajace ryzyko przy aktywnym trybie

uruchamiania:

m  Zakry¢ niedziatajgce urzadzenia ZATRZYMANIA AWARYJNEGO lub
umiesci¢ odpowiednie tabliczki ostrzegawcze.

m W przypadku braku ogrodzenia zabezpieczajgacego nalezy w inny sposéb
zapobiec mozliwosci wejscia do strefy zagrozenia manipulatora, np. ogra-
dzajac strefe zagrozenia tasma.

m Przez odpowiednig organizacje nalezy jak najbardziej ograniczy¢ lub uni-
ka¢ stosowania trybu uruchamiania.

Zastosowanie Zgodne z przeznaczeniem zastosowanie trybu uruchamiania:
m  Tryb uruchamiania moze by¢ wykorzystywany wytgcznie przez personel
serwisowy przeszkolony w zakresie bezpieczenstwa.

= Uruchomienie w trybie T1, gdy zewnetrzne urzgadzenia zabezpieczajace
nie sg jeszcze zainstalowane lub uruchomione. Strefe zagrozenia nalezy
przy tym przynajmniej odgrodzi¢ tasma.

®m Do ograniczenia btedoéw (btedy urzadzen peryferyjnych).

A NIEBEZPIECZEﬂSTWO Przy zastosowaniu _trybu uruchamiania wy-
taczone sg wszystkie zewnetrzne urzadze-
nia zabezpieczajgce. Personel serwisowy powinien zatroszczy¢ sie o to, aby

przy wytgczonych urzadzeniach zabezpieczajgcych w i w poblizu strefy za-
grozenia manipulatora nikt nie przebywat.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1 31 /207



KUKA

32 /207

KUKA System Software 8.2

Zastosowanie
niezgodne z
przeznaczeniem

Za niedozwolone uznaje sie kazde uzytkowanie, ktére wykracza poza zakres
okreslony jako uzytkowanie zgodne z przeznaczeniem. Zalicza si¢ do tego
réwniez wykorzystanie przez inng grupe osoéb.

Firma KUKA Roboter GmbH nie ponosi odpowiedzialnosci za szkody wynikte
z takich przyczyn. Ryzyko ponosi wytgcznie uzytkownik urzgdzenia.

3.8.4 Trybreczny

Tryb reczny jest przewidziany do czynnosci regulacyjnych. Regulacja obejmu-
je wszystkie prace, ktore trzeba przeprowadzi¢ w robocie przemystowym, by
byto mozliwe uruchomienie trybu automatycznego. W zakres regulacji wcho-
dzi:
m  Tryb impulsowy

= Weczytywanie wspétrzednych
m  Programowanie

m  Weryfikacja programu

Przy pracy recznej nalezy przestrzegaé¢ nastepujacych instrukgciji:
m Jezeli napedy nie sg potrzebne, nalezy je wytgczyé, aby manipulator lub
osie dodatkowe (opcja) przypadkowo sie nie przesunety.

Nowe lub zmodyfikowane programy nalezy zawsze wczesniej przetesto-
wac w trybie pracy Recznie Ograniczona Predkos¢ (T1).

m Narzedzia, manipulator lub osie dodatkowe (opcja) nie mogag nigdy doty-
kac ogrodzenia lub poza nie wystawad.

= Elementy obrabiane, narzedzia i inne przedmioty nie moga by¢ zaciskane,
prowadzi¢ do zwarc, ani spadaé podczas ruchu robota przemystowego.

m  Wszelkie prace z zakresu regulacji nalezy w miare mozliwosci wykonywac
poza obszarem nadzorowanym przez urzgdzenia ochronne.

Gdy konieczna jest regulacja wewnatrz obszaru nadzorowanego przez urza-

dzenia ochronne, nalezy przestrzega¢ nastepujacych instrukcji.

W trybie pracy Recznie Ograniczona Predkosé (T1):

m O ile jest to mozliwe, w obszarze nadzorowanym przez urzadzenia
ochronne nie mogg przebywac¢ zadne dodatkowe osoby.

Jesli jednak w obszarze nadzorowanym przez urzadzenia ochronne znaj-
dg sie inne osoby, nalezy przestrzegac nastepujacych instrukciji:

Kazda osoba musi by¢é wyposazona w przycisk potwierdzajacy.

Wszystkie osoby muszg mieé¢ catego robota przemystowego w swoim
polu widzenia.

Wszystkie osoby musza sie wzajemnie widziec¢.
m  Operator musi przyja¢ takg pozycije pracy, z ktérej bedzie widziat caty ob-
szar zagrozenia, mogac w kazdej chwili uniknaé zagrozenia.
W trybie pracy Recznie Wyzsza Predkos¢ (T2):
m  Tego trybu pracy mozna uzy¢ tylko wtedy, gdy do testu potrzebna bedzie
predkos¢ wyzsza niz w trybie Recznie Ograniczona Predkosé.
= W tym trybie pracy nie jest mozliwe wczytywanie ani programowanie.

®m  Przed rozpoczeciem testu operator musi sie upewnic, czy przyciski po-
twierdzajgce sg sprawne.

m  Operator musi zajg¢ pozycje poza obszarem zagrozenia.

m W obszarze nadzorowanym przez urzadzenia ochronne nie mogg przeby-
wac zadne dodatkowe osoby. Musi sie o to zatroszczy¢ operator.
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3.8.5 Symulacja

Programy symulacyjne nie odpowiadajg scisle warunkom rzeczywistym. Pro-
gramy robota, stworzone w programach symulacyjnych, nalezy przetestowac
w urzadzeniu w trybie Recznie Ograniczona Predkos¢ (T1). W razie potrze-
by nalezy opracowac program na nowo.

3.8.6 Tryb automatyczny

Praca w trybie automatycznym jest dozwolona wytgcznie przy zachowaniu na-
stepujacych srodkéw bezpieczenstwa:

m  Wszystkie urzgdzenia zabezpieczajace i ochronne s zainstalowane i
sprawne technicznie.

m W strefie roboczej instalacji nie przebywajg zadne osoby.
m  Przestrzegane sg okreslone procedury robocze.

Jezeli manipulator lub o$ dodatkowa (opcja) ulegnie zatrzymaniu bez wyraz-
nego powodu, do obszaru zagrozenia mozna wej$¢ dopiero po wigczeniu sie
ZATRZYMANIA AWARYJNEGO.

3.8.7 Konserwacja i naprawa

Po wykonaniu konserwacji i naprawy nalezy sprawdzi¢, czy zmiany nie spo-
wodowaty obnizenia poziomu bezpieczenstwa. Podczas tej kontroli nalezy
przestrzegaé obowigzujgcych krajowych i regionalnych przepiséw bhp. Dodat-
kowo nalezy przetestowac dziatanie wszystkich obwoddéw bezpieczenstwa.

Konserwacja i naprawa majg zapewnic utrzymanie lub, w przypadku awarii,
ponowne przywrocenie sprawnego stanu technicznego urzadzenia. Naprawa
obejmuje wyszukiwanie usterek i naprawe wtasciwa.

Podczas wykonywania czynnosci zwigzanych z robotem przemystowym nale-
zy podja¢ nastepujace srodki bezpieczenstwa:

m  Czynnosci robocze wykonywac poza strefg zagrozenia. Jezeli czynnosci
robocze nalezy wykonywac w strefie zagrozenia, uzytkownik musi podjaé
dodatkowe srodki ostroznosci, aby zagwarantowac¢ bezpieczenstwo per-
sonelowi.

= Wylgczy¢ robota przemystowego i zabezpieczy¢ przed ponownym wig-
czeniem (np. za pomoca ktodki). Jezeli czynnosci robocze nalezy wykony-
wac przy wigczonym ukfadzie sterowania robota, uzytkownik musi podjgé
dodatkowe srodki ostroznosci, aby zagwarantowac bezpieczenstwo per-
sonelowi.

®m Podczas wykonywania prac przy wigczonym ukfadzie sterowania robota,
mozna to robi¢ wytacznie w trybie pracy T1.

= Wykonywanie czynnosci roboczych nalezy oznaczy¢ za pomoca tabliczki,
umieszczonej na urzadzeniu. Tabliczke nalezy tam pozostawié rowniez w
trakcie tymczasowej przerwy w wykonywaniu czynnosci.

m  Urzadzenia ZATRZYMANIA AWARYJNEGO musza by¢ aktywne. Jezeli
funkcje bezpieczenstwa lub urzadzenia zabezpieczajace zostang wyta-
czone na czas prac zwigzanych z konserwacjg i naprawg, po zakonczeniu
tych prac nalezy je natychmiast ponownie wiaczy¢.
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I A OSTRZEZENIE I Przed rozpoczeciem prac przy czesciach

systemu robota znajdujacych sie pod na-
pieciem nalezy wytaczy¢ wytacznik gtowny i zabezpieczy¢ go przed ponow-
nym witgczeniem. Nastepnie nalezy potwierdzi¢ brak napiecia.

Nie jest wystarczajgce wyzwolenie funkcji ZATRZYMANIA AWARYJNEGO
lub zatrzymania bezpieczenstwa, lub tez wytgczenie napedow przed rozpo-
czeciem prac przy czesciach znajdujacych sie pod napieciem, poniewaz w
przypadku systemdéw napedowych nowej generacji system robota nie jest
przy tym odigczany od sieci elektrycznej. Czesci nadal znajdujg sie pod na-
pieciem. Skutkiem moga by¢ smiertelne badz ciezkie obrazenia ciata.

Wadliwe komponenty nalezy wymieni¢ na nowe o tym samym numerze kata-
logowym lub na komponenty uznane przez firme KUKA Roboter GmbH za
rébwnowazne.

Czyszczenie i czynnosci pielegnacyjne nalezy wykonywac zgodnie z instruk-

Cjg obstugi.
Uktad sterowania  Czesci, potgczone z urzadzeniami peryferyjnymi, mogq sie znajdowacé pod na-
robota pieciem rowniez po wylgczeniu uktadu sterowania robota. Dlatego tez, pod-
czas prac przy ukfadzie sterowania robota nalezy wylgczy¢ zrédta
zewnetrzne.

W przypadku wykonywania prac zwigzanych z komponentami uktadu stero-
wania robota, nalezy przestrzegac przepiséw dot. podzespotdw zagrozonych
elektrostatycznie (niem. EGB).

Po wytaczeniu uktadu sterowania robota, w niektérych sktadowych przez kilka
minut moze sie jeszcze utrzymywacé napiecie powyzej 50 V (do 780 V). Aby
nie dopusci¢ do powstania groznych dla zycia obrazen, nie wolno w tym cza-
sie przeprowadzaé¢ zadnych prac przy robocie przemystowym.

Nalezy bezwzglednie zapobiegaé przedostawaniu sie wody i brudu do ukfadu
sterowania robota.

Uktad kompen- Niektore warianty robota wyposazone sa w hydropneumatyczne, sprezynowe
sacji ciezaru lub gazowe uktady kompensacji ciezaru.

Hydropneumatyczne lub gazowe uktady kompensacji ciezaru sg urzadzenia-
mi cisnieniowymi i nalezg do instalacji wymagajacych nadzoru. W zalezno$ci
od wersji robota systemy uktadéw kompensaciji ciezaru odpowiadajg katego-
rii O, 1l lub I, grupa ptynéw 2 dyrektywy w sprawie urzadzen cisnieniowych.

Uzytkownik musi przestrzegaé ustaw, przepiséw i norm dotyczgcych urza-
dzen ci$nieniowych, obowigzujacych w kraju przeznaczenia.

Okresy kontroli w Niemczech zgodnie z rozporzadzeniem dotyczacym bezpie-
czenstwa pracy §14 i §15). Kontrola przed uruchomieniem w miejscu ustawie-
nia wykonywana przez uzytkownika.

Podczas wykonywania czynno$ci zwigzanych z systemami uktadu kompensa-

cji ciezaru nalezy podja¢ nastepujace srodki bezpieczenstwa:

m  Podzespoty manipulatora wspomagane przez systemy uktadu kompensa-
cji ciezaru muszg zostac zabezpieczone.

m  Czynnosci zwigzane z systemami uktadu kompensac;ji ciezaru moze wy-
konywac wytgcznie wykwalifikowany personel.

Substancje Srodki bezpieczenstwa podczas pracy z substancjami niebezpiecznymi:

niebezpieczne m  Unikac dluzszego i wielokrotnego, intensywnego kontaktu substancji nie-
bezpiecznych ze skora.
m W miare mozliwosci unika¢ wdychania mgiet i oparéw oleju.

= Dbaé o wlasciwe oczyszczanie i pielegnacje skory.
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naszym klientom, aby regularnie domagali sie przekazania im aktual-
nych Kart Bezpieczenstwa przez producentéw substancji niebez-
piecznych.

: Dla potrzeb bezpiecznej eksploatacji naszych produktéw zalecamy

3.8.8  Wycofanie z eksploatacji, sktadowanie i usuwanie

Wycofanie z eksploatacji, sktadowanie i usuwanie robota przemystowego
moze odbywac sie wytacznie zgodnie z ustawami, przepisami i normami, obo
wigzujgcymi w kraju przeznaczenia.

3.8.9 Srodki bezpieczenstwa w zasadzie ,,Single Point of Control"

Przeglad W czasie dziatania okreslonych skfadowych robota przemystowego, nalezy
przeprowadzi¢ dziatania bezpieczenstwa w mysl zasady "Single Point of Con-
trol" (SPOC).

Sktadowe:

®m Interpreter submitow

= PLC

m  Serwer OPC

= Remote Control Tools

m Narzedzia do konfiguracji systemow magistrali z funkcjonalnoscig online
= KUKA.RobotSensorinterface

= Klawiatura/mysz zewnetrzna

Moze by¢ niezbedne podjecie dalszych dziatan bezpieczenstwa. W
A zaleznosci od wypadku, dziatania te nalezy skonsultowac¢ i powierzy¢
integratorowi systemoéw, programiscie lub uzytkownikowi instalacji.

Ze wzgledu na to, ze tylko integrator systemoéw zna poprawne stany robocze
elementow wykonawczych w urzgdzeniach peryferyjnych uktadu sterowania
robota, do jego obowigzkdéw nalezy przywracanie ich do stanu prawidtowego
dziatania w przypadku np. ZATRZYMANIA AWARYJNEGO.

T1, T2 W testowych trybach pracy wymienione wyzej sktadowe (z wyjatkiem ze-
wnetrznej klawiatury/myszy) mogg mie¢ dostep do robota przemystowego,
gdy ponizsze sygnaty majg nastepujgce stany:

Sygnat Stan wymagany dla SPOC
SUSER_SAF TRUE
$SPOC_MOTION_ENABLE TRUE
Interpretator Gdy ruchy robota (np. napedy lub chwytaki) sg uruchamiane za pomocg inter-
submitéw, PLC pretera submitéw lub sterownika PLC za posrednictwem uktadu wejs¢/wyjsc i

nie sg one zabezpieczane w zaden sposob, zasterowanie to bedzie dziatato
réwniez w trybach pracy T1i T2 lub przy wystepujacym ZATRZYMANIU AWA-
RYJNYM.

Gdy za pomocg interpretera submitéow lub sterownika PLC modyfikowane
beda zmienne dziatajace na ruch robota (np. override), bedzie to dziatato réw-
niez w trybach pracy T1i T2 lub przy wystepujacym ZATRZYMANIU AWA-
RYJNYM.

Srodki bezpieczenstwa:

m W testowych trybach pracy nie nalezy opisywac¢ zmiennej systemowe;j
$OV_PRO z interpretera submitéow ani z PLC.
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m  Za pomocgy interpretatora submitow lub sterownika PLC nie nalezy zmie-
nia¢ sygnatéw ani zmiennych zwigzanych z bezpieczenstwem (np. tryb
pracy, ZATRZYMANIE AWARYJNE, zestyk drzwi ochronnych).

Gdy jednak mimo tego trzeba dokona¢ zmian, wszystkie sygnaty i zmien-
ne zwigzane z bezpieczenhstwem nalezy powigzaé tak, aby za pomocg in-
terpretera submitow lub sterownika PLC nie byto mozliwe ustawienie
stanu zagrazajgcego bezpiecznej pracy.

Serwer OPC, Za pomoca tych skladowych mozna poprzez umozliwiajgce zapis dostepy mo-
Remote Control dyfikowaé programy, wyjscia lub inne parametry uktadu sterowania robota w
Tools sposob niezauwazalny dla oséb przebywajacych przy instalaciji.

Srodki bezpieczenstwa:

m Diagnostyke i wizualizacje tych sktadowych nalezy powierzaé wytacznie
serwisowi firmy KUKA.

Za pomoca tych skladowych nie nalezy modyfikowac programow, wyjs¢
ani zadnych innych pozostatych parametréw uktadu sterowania robota.

m  Przy wykorzystaniu tych skladowych nalezy przy ocenie ryzyka ustali¢
wyjécia, ktére moga stanowi¢ zagrozenie. Wyjscia te nalezy utworzy¢ w
taki sposéb, aby nie mozna byto ich ustawi¢ bez potwierdzenia. Moze sie
to przyktadowo odbywac przez zewnetrzne urzgdzenie potwierdzajgce.

Narzedzia do Jesli sktadowe te posiadajg funkcjonalnosé online, mozna poprzez umozliwia-

konfiguracji jace zapis dostepy modyfikowaé programy, wyjscia lub inne parametry uktadu

systemow sterovy'ania robota w sposéb niezauwazalny dla oséb przebywajacych przy in-
. . stalacji.

magistrali

m  WorkVisual KUKA
m Narzedzia innych producentow

Srodki bezpieczenstwa:

m Za pomoca tych sktadowych nie nalezy modyfikowaé programoéw, wyjsé
ani zadnych innych parametrow uktadu sterowania robota w testowych try-
bach pracy.

Klawiatura/mysz Za pomoca tych sktadowych mozna modyfikowac programy, wyjscia lub inne
zewnetrzna parametry uktadu sterowania robota niezauwazalnie dla os6b przebywajacych
przy instalacji.

Srodki bezpieczenstwa:

m Do kazdego ukfadu sterowania robota nalezy uzywac tylko jednego ze-
spotu obstugowego.

®m W instalacji pracujacej z podtgczonym programatorem KCP nalezy wczes-
niej odtaczy¢ od ukfadu sterowania klawiature i mysz.

3.9 Stosowane normy i przepisy

Nazwa Definicja Wydanie
2006/42/WE Dyrektywa ,Maszyny”: 2006

Dyrektywa 2006/42/WE Parlamentu Europejskiego i Rady
Europy z dnia 17 maja 2006 r. w sprawie maszyn i noweli-
zacji dyrektywy 95/16/WE (w nowym brzmieniu)

2004/108/WE Dyrektywa ,Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna”: 2004

Dyrektywa 2004/108/WE Parlamentu Europejskiego i
Rady Europy z dnia 15 grudnia 2004 r. w sprawie ujednoli-
cenia przepiséw prawnych w krajach cztonkowskich w
sprawie kompatybilno$ci elektromagnetycznej i w sprawie
zniesienia dyrektywy 89/336/WE

36 /207 Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



KUKA

Nazwa Definicja Wydanie

97/23/WE Dyrektywa ,Urzadzenia cisnieniowe”: 1997

Dyrektywa 97/23/WE Parlamentu Europejskiego i Rady z
dnia 29 maja 1997 r. w sprawie ujednolicenia przepisow
prawnych panstw cztonkowskich w sprawie urzadzen cis-

nieniowych

EN ISO 13850 Bezpieczenstwo maszyn: 2008
ZATRZYMANIE AWARYJNE — Zasady projektowania

EN ISO 13849-1 Bezpieczenstwo maszyn: 2008

Elementy uktadéw sterowania zwigzane z bezpieczen-
stwem; czes¢ 1: Ogolne zasady projektowania

EN ISO 13849-2 Bezpieczenstwo maszyn: 2008
Elementy uktadéw sterowania zwigzane z bezpieczen-
stwem; czes¢ 2: Weryfikacja

EN ISO 12100-1 Bezpieczenstwo maszyn: 2003

Pojecia podstawowe, ogdlne zasady projektowania; czes¢
1: Podstawowa terminologia, metodyka

EN ISO 12100-2 Bezpieczenstwo maszyn: 2003
Pojecia podstawowe, ogdlne zasady projektowania; czes¢
2: Zasady techniczne

EN ISO 10218-1 Roboty przemystowe: 2008

Bezpieczenstwo
EN 614-1 Bezpieczenstwo maszyn: 2006

Ergonomiczne zasady projektowania; czesé 1: Terminolo-
gia i wytyczne ogdlne
EN 61000-6-2 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC): 2005

czesc 6-2: Normy ogdlne; odpornos¢ w srodowiskach
przemystowych

EN 61000-6-4 Kompatybilnos¢ elektromagnetyczna (EMC): 2007
czes¢ 6-4: Normy ogolne; norma emisji w srodowiskach
przemystowych

EN 60204-1 Bezpieczenstwo maszyn: 2006

Wyposazenie elektryczne maszyn, cze$¢ 1: Wymagania
0golne

e | ENISO 10218-1 wymaga w zataczniku B informacii dot. czasu i drogi
1 zatrzymania. Nie sg one jeszcze ostatecznie ustalone dla wszystkich
typow robotéw z uktadem sterowania KR C4.

W tym punkcie robot przemystowy nie spetnia wymogoéw normy EN ISO
10218-1.
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4 Obstuga

4.1 Reczny programator KUKA smartPAD

411 Strona przednia

Funkcja SmartPAD to reczny programator do robotéw przemystowych. SmartPAD jest
wyposazony we wszystkie funkcje obstugowe i wskazniki, ktére sg konieczne
do obstugi i programowania robotéw przemystowych.

SmartPAD ma ekran dotykowy: SmartHMI mozna obstugiwac¢ palcem lub ry-
sikiem. Nie jest potrzebna zewnetrzna mysz ani klawiatura.

@ | W niniejszej dokumentacji programator smartPAD jest czesto nazy-
1 wany "KCP" (KUKA Control Panel).

Przeglad

Rys. 4-1: Przednia cze$¢ programatora KUKA smartPAD
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Poz. | Opis
1 Przycisk do odfgczania programatora smartPAD
(>>> 4.1.3 "Odtaczanie i podtagczanie programatora smartPAD"
Strona 42)
2 Przetacznik z kluczem do wywotywania menedzera potgczen. Po-

tozenie przetgcznika mozna zmienic¢ tylko, gdy wtozony jest klucz.
Przez menedzera potgczen mozna zmienic tryb pracy.

(>>> 4.11 "Zmiana trybu pracy" Strona 52)

3 Przycisk ZATRZYMANIA AWARYJNEGO. Zatrzymywanie robota
w sytuacji zagrozenia. Przycisk ZATRZYMANIA AWARYJNEGO
blokuje sie po nacisnieciu.

4 Space Mouse. Do recznego przesuwania robota.

(>>> 4.13 "Reczne przesuwanie robota" Strona 54)
5 Przyciski do przesuwania Do recznego przesuwania robota.

(>>> 4.13 "Reczne przesuwanie robota" Strona 54)

6 Przycisk do ustawiania override programu

7 Przycisk do ustawiania recznych override

8 Przycisk menu gtéwnego. Wyswietla polecenia menu na smart-
HMI.
(>>> 4.4 "Wyswietlanie menu gldwnego" Strona 47)

9 Klucze technologiczne Klucze technologiczne stuzg zasadniczo do

ustawiania parametréw z pakietéw technologicznych. Ich doktadne
dziatanie zalezy od zainstalowanego pakietu technologicznego.

10 Przycisk Start. Przy pomocy przycisku Start uruchamia sie pro-
gram.

11 Przycisk Start-Wstecz. Przycisk Start-Wstecz uruchamia program
od tytu. Program jest przetwarzany krokowo.

12 Przycisk STOP. Przycisk STOP zatrzymuje wykonywany program.
13 Przycisk klawiatury

Wyswietla klawiature. Z reguty nie ma koniecznosci wyswietlania
klawiatury, poniewaz smartHMI rozpoznaje, kiedy konieczne jest
wprowadzanie danych przy jej wykorzystaniu i wyswietla klawiatu-
re automatycznie.

(>>> 4.2.3 "Klawiatura" Strona 46)
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Przeglad

Opis

4 Obstuga

Strona tylna

KUKA
ey

141DC

Rys. 4-2: Tylna czes$¢ programatora KUKA smartPAD

1 Przycisk potwierdzajacy 4 Przytacze USB

2 Przycisk Start (zielony) 5 Przycisk potwierdzajacy

3 Przycisk potwierdzajacy 6 Tabliczka znamionowa
Element Opis

Ta.bllczka ZN3~ | Tabliczka znamionowa

mionowa

Przy pomocy klawisza Start uruchomiony zostaje pro-

Przycisk Start
gram.

Przycisk potwierdzajacy ma 3 pozycje:
= Nie wcisniety
m  Pozycja Srodkowa

. = Wcisniety
Przycisk po-
twierdzajacy Aby robot mégt sie przesuwac, w trybach pracy T1i T2
przycisk potwierdzajacy musi pozostawac w pozycji
Srodkowe;.

W trybach pracy Automatyka i Automatyka zewnetrzna
przycisk potwierdzajacy nie ma zadnej funkgciji.

Przytacze USB jest stosowane np. do archiwizacji/przy-
Przylacze USB | Wracania.

Tylko do pamieci USB sformatowanych do FAT32.

KUKA
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4.1.3 Odtaczanie i podiaczanie programatora smartPAD

Opis Programator smartPAD mozna odtgczy¢ podczas pracy ukfadu sterowania.

I A OSTRZEZENIE I Jesli smartPAD bedzie odtgczony, wytg-

czenie instalacji za posrednictwem przyci-
sku ZATRZYMANIA AWARYJNEGO na programatorze smartPAD bedzie
niemozliwe. Z tego wzgledu konieczne jest podtgczenie do uktadu sterowa-
nia robota zewnetrznego przycisku ZATRZYMANIA AWARYJNEGO.
Uzytkownik powinien zadbac¢ o to, by odtgczone urzadzenia smartPAD od
razu zabiera¢ z instalacji i trzymac z dala zasiegu pola widzenia i dziatania
personelu pracujacego przy robocie przemystowym. Ma na to na celu unik-
niecie pomytkowego uzycia dziatajgcych i niedziatajacych urzadzen ZA-
TRZYMANIA AWARYJNEGO.

Nieprzestrzeganie tych ostrzezen moze spowodowac smiertelne lub bardzo
ciezkie obrazenia ciata, a takze powazne szkody materialne.

Sposob postepo-  Odtaczanie:

wania 1. Na programatorze smartPAD nacisnaé przycisk do odtgczania.

Na smartHMI pojawia sie komunikat i licznik. Licznik pracuje przez 30 s.
W tym czasie mozna odtgczy¢ programator smartPAD od ukfadu sterowa-
nia robota.

@ | Jesli smartPAD zostanie odfaczony bez dziatajacego licznika, wy-
1 zwolone zostanie ZATRZYMANIE AWARYJNE. ZATRZYMANIE
AWARYJNE mozna cofna¢ tylko przez ponowne podtgczenie progra-
matora smartPAD.

2. Odfgczyé programator smartPAD od ukfadu sterowania robota.

Jesli licznik zakohczy prace, a smartPAD nie zostanie odigczony, nie be-
dzie to miato zadnych konsekwencji. Aby ponownie wyswietli¢ licznik,
mozna dowolng ilos¢ razy ponownie naciska¢ przycisk do odtgczania.

Podiaczanie:
m  Podtaczy¢ programator smartPAD do uktadu sterowania robota.

Programator smartPAD mozna podtaczy¢ w kazdej chwili. Warunek: Podta-
czany jest wariant smartPAD identyczny z odtgczonym urzgadzeniem. 30 s po
podtaczeniu ponownie dziata funkcja ZATRZYMANIE AWARYJNE oraz przy-
cisk potwierdzajacy. Ponownie automatycznie wyswietlany jest smartHMI.
(Moze to trwaé dtuzej niz 30 s.)

Podtaczony smartPAD przejmuje aktualny tryb pracy ukfadu sterowania robo-
ta.

o | Nie w kazdym przypadku aktualny tryb pracy jest identyczny z trybem
1 funkcjonujgcym przed odtgczeniem programatora smartPAD: Jesli
uktad sterowania robota wchodzi w sktad RoboTeam, moze sie zda-
rzy¢, ze po odtaczeniu tryb pracy zostanie zmieniony np. przez urzadzenie
Master.

I A OSTRZEZENIE I Uzytkownik podtaczajacy programator

smartPAD do ukfadu sterowania robota,
musi nastepnie pozostac przy nim przynajmniej 30 s, czyli do momentu, az
ponownie zacznie dziata¢ ZATRZYMANIE AWARYJNE i przycisk potwier-
dzajacy. Pozwala to np. zapobiec sytuaciji, w ktorej inny uzytkownik w sytua-
cji awaryjnej bedzie prébowat uruchomi¢ chwilowo nieaktywne
ZATRZYMANIE AWARYJNE.

Nieprzestrzeganie tego ostrzezenia moze by¢ przyczyng smierci, powaz-
nych obrazen lub szkéd materialnych.
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4.2 Interfejs uzytkownika KUKA smartHMI

Mastering Reference U| <%

@ masref_user src Mastering Reference li Al :

@testz dat
| A2 |
@ test2 src ' '

@tm_useraction dat : l_®

......... I i;

@tm_useraction srC

g8 KUKA_DISK (C:\)

g8 KUKA_DATA (D:\)

Rys. 4-3: Interfejs uzytkownika KUKA smartHMI

Poz. | Opis
1 Pasek stanu (>>> 4.2.1 "Pasek stanu" Strona 44)
2 Licznik komunikatow

Licznik komunikatow wyswietla ilos¢ komunikatéw kazdego typu.
Dotkniecie licznika komunikatow powieksza wskazanie.

3 Okno komunikatéow

Domysinie wyswietlany jest tylko ostatni komunikat. Dotkniecie
okna komunikatu powieksza je i powoduje wyswietlenie wszyst-
kich istniejacych komunikatow.

Naciskajagc OK mozna potwierdzi¢ wymagajacy tego komunikat.
Naciskajac Wszystkie OK mozna potwierdzi¢ od razu wszystkie
komunikaty.

4 Wskaznik stanu SpaceMouse

Wskazanie to przedstawia aktualny uktad wspétrzednych dla recz-
nego przesuwu za pomoca SpaceMouse. Dotkniecie wskazania
wyswietla wszystkie uktady wspotrzednych, co umozliwia wybor in-
nego ukfadu.
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Poz. | Opis
5 Wskazanie Ustawienie SpaceMouse

Dotkniecie tego wskazania otwiera okno, w ktdrym mozna zoba-
czy¢ i zmieni¢ aktualne ustawienie SpaceMouse.

(>>> 4.13.8 "Wyjustowanie SpaceMouse" Strona 62)
6 Wskaznik stanu Przyciski ruchu

Wskazanie to przedstawia aktualny uktad wspétrzednych dla recz-
nego przesuwu za pomoca przyciskow ruchu. Dotkniecie wskaza-
nia wySwietla wszystkie uktady wspétrzednych, co umozliwia
wybér innego uktadu.

7 Opis przyciskow ruchu

Po wybraniu przesuniecia w odniesieniu do osi wyswietlajg sie tu
numery osi (A1, A2 itd.). Po wybraniu przesunigcia kartezjanskie-
go wyswietlaja sie tu kierunki uktadu wspotrzednych (X, Y, Z, A, B,
C).

Dotkniecie opisu wyswietla wybrang grupe kinematyki.

8 Przesterowanie programu

(>>> 6.5.4 "Ustawianie przesterowania programu (POV) " Stro-
na 122)

9 Przesterowanie reczne

(>>> 4.13.3 "Ustawianie przesterowania recznego (HOV)" Stro-
na 59)

10 Pasek przyciskéw. Przyciski zmieniajg sie dynamicznie i zawsze
odnoszg sie do okna, ktore jest aktualnie aktywne na smartHMI.

Catkiem z prawej strony znajduje sie przycisk Edycja. Mozna nim
wywotywaé liczne polecenia odnoszace sie do nawigatora.

11 Godzina

Zegar wskazuje czas systemowy. Dotkniecie zegara wyswietla
czas systemowy w przedstawieniu cyfrowym oraz aktualng date.

12 Symbol WorkVisual

Jesli nie mozna otworzy¢ projektu, wéwczas symbol ma u dotu po
prawej stronie maty czerwony znak X. Zdarza sie tak, gdy np. nie-
dostepne sg pliki nalezace do projektu. W takim przypadku system
jest do dyspozycji tylko w ograniczonym zakresie, np. nie mozna
wowczas otworzy¢ konfiguracji zabezpieczen.

421 Pasek stanu
Pasek stanu przedstawia stan okreslonych centralnych ustawien robota prze-

mystowego. W przypadku wiekszosci wskazan dotkniecie otwiera okno, w kto-
rym mozna zmienia¢ ustawienia.

i -7 Ao

Rys. 4-4: Pasek stanu KUKA smartHMI
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Poz. | Opis
1 Przycisk menu gtéwnego. Wyswietla polecenia menu na smart-
HMI.

(>>> 4.4 "Wyswietlanie menu gtdwnego" Strona 47)
2 Nazwa robota. Nazwe robota mozna zmienic.

(>>> 4.16.7 "Wyswietlanie/edycja danych robota" Strona 71)
3 Jesli wybrany jest program, wyswietla sie tu jego nazwa.
4 Wskaznik stanu Interpreter submitéw

(>>> 4.2.2 "Wskaznik stanu "Interpreter submitéw"" Strona 45)
5 Wskaznik stanu Napedy. Tu mozna wigcza¢ lub wytgczaé napedy.

(>>> 6.5.5 "Wigczanie/wylgczanie napedow" Strona 122)

6 Wskaznik stanu Interpreter robotéw. Tu mozna resetowac pro-
gramy lub cofng¢ ich wybor.

(>>> 6.5.6 "Wskaznik stanu interpretera robotow" Strona 123)
(>>> 6.2.1 "Wybor i wycofywanie wyboru programu" Strona 116)

(>>> 6.5.11 "Resetowanie programu" Strona 125)
7 Aktualny tryb pracy

(>>> 4.11 "Zmiana trybu pracy" Strona 52)

8 Wskaznik stanu POV/HOV. Wyswietla aktualne przesterowanie
programu i przesterowanie reczne.

(>>> 6.5.4 "Ustawianie przesterowania programu (POV) " Stro-
na 122)

(>>> 4.13.3 "Ustawianie przesterowania recznego (HOV)" Stro-
na 59)

9 Wskaznik stanu Tryb wykonywania programu. Wys$wietla aktu-
alny tryb wykonywania programu.

(>>> 6.5.2 "Tryby wykonywania programu" Strona 121)

10 Wskaznik stanu Narzedzie/podstawa. Wyswietla aktualne narze-
dzie i aktualng podstawe.

(>>> 4.13.4 "Wybor narzedzia i podstawy" Strona 59)
11 Wskaznik stanu Przyrostowy przesuw reczny

(>>> 4.13.10 "Przyrostowy przesuw reczny" Strona 63)

4.2.2 Wskaznik stanu "Interpreter submitow"

Symbol Kolor Opis
— Zoty Interpreter submitow jest wybrany. Wskaz-

g nik rekordu wskazuje pierwszy wiersz wy-
| | branego podprogramu.

’_‘ Zielony Interpreter submitow jest uruchomiony.
S
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Symbol Kolor Opis
. Czerwony | Interpreter submitéw jest zatrzymany.
EL Szary Interpreter submitéw jest wytgczony.

4.2.3 Klawiatura

SmartPAD ma ekran dotykowy: SmartHMI mozna obstugiwac palcem lub ry-
sikiem.

SmartHMI posiada klawiature do wprowadzania liter i cyfr. SmartHMI rozpo-
znaje, kiedy konieczne jest wprowadzenie liter lub cyfr i automatycznie wy-
Swietla klawiature.

Klawiatura wyswietla zawsze tylko wymagane znaki. Je$li przyktadowo edyto-
wane jest pole, w ktéorym wpisuje sie jedynie liczby, wyswietlane s tylko liczby
(litery nie bedg widoczne).

~ Pomiar - Narzedzie - XYZ 4-punktowy

Nr narzedzia

MNazwa narze

Wybierz narz

Rys. 4-5: Przyktad klawiatury

4.3 Wiaczanie uktadu sterowania robota i uruchamianie KSS

Sposéb postepo- m  Ustawi¢ wylgcznik gtéwny uktadu sterowania robota w potozeniu ON.
wania System operacyjny i KSS uruchamiajg sie automatycznie.

Jesli aplikacja KSS nie uruchomi sie automatycznie, np. z powodu niewtgczo-
nej funkcji Autostart, uruchomié¢ program StartKRC.exe na $ciezce C:\KRC.

Jesli uktad sterowania robota jest zgtoszony w sieci, procedura wtgczania
moze trwac dtuzej.
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4.4 Wyswietlanie menu gtéwnego

Sposob postepo- = Nacisng¢ przycisk menu gtéwnego na KCP. Otwiera sie okno Menu gtow-
wania ne.
Zawsze pojawia sie widok, jaki byt w oknie przy ostatnim zamknieciu.

Opis Wiasciwosci okna Menu gtéwne:

m W lewej kolumnie wyswietlane jest menu gtéwne.

= Dotkniecie polecenia menu ze strzatkg wyswietla przynalezne podmenu
(np. Konfiguracja).
W zalezno$ci od liczby otwartych podmenu, moze sie zdarzy¢, ze kolumna
Menu gléwne przestanie by¢ widoczna, a wyswietla¢ sie beda jedynie
podmenu.

= Prawy przycisk ze strzatka u géry ponownie ukrywa ostatnio otwarte pod-
menu.

m  Przycisk Home po lewej stronie u géry ukrywa wszystkie otwarte podme-
nu.

= W dolnej czesci wyswietlaja sie ostatnio wybrane polecenia menu (mak-
symalnie 6).

Umozliwia to ponowny bezposredni wybdr tych polecen bez koniecznosci
zamykania ewentualnie otwartych podmenu.

= Biaty krzyzyk po lewej stronie zamyka okno.

Weiscia/wyiscia

Interpreter SUBMITOW

Wiskazanie Klawisze stanu

Diagnostyka Grupa uZytkownikow

Pierwsze uruchomienie Narzedzia >

Zamknij system Konfiguradia zabezpieczen

Pomoc Osie zewnetrzne

Konfiguracja

Rys. 4-6: Przyktad: Otwarte jest podmenu Konfiguracja

4.5 Zamykanie lub ponowne uruchamianie KSS

Wymagania m  Grupa Uzytkownik
m  Trybpracy T1 lub T2
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Sposoéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Zamknij.

wania 2. Wybra¢ zgdane opcje.
3. Nacisng¢ Zamknij KRC. Potwierdzi¢ naciskajac Tak.
KSS zamyka sie.

NOTYFIKACJA Jesli przy zamykaniu wybrano opcje Z po-

nownym uruchomieniem, nie nalezy uru-
chamia¢ wytacznika gtdwnego w uktadzie sterowania robota, dopdki proces
ponownego uruchamiania nie zostanie zakonczony. W przeciwnym razie
mozna uszkodzi¢ pliki systemowe.
Jesli przy zamykaniu opcja ta nie zostata wybrana, wytgcznik gtéwny mozna
uruchomi¢ po zamknieciu uktadu sterowania.

@ | Gdy uktad sterowania robota wykryje btad systemowy lub zmienione
1 dane, aplikacja KSS uruchomi sie — niezaleznie od wybranego typu
uruchomienia — zawsze z zimnym startem.

Opis

£+ [] Sy Sied

Ustawienia standardowe dla wytaczenia wylacznikiem gtownym
Typ startu

(") Zimny start H (*) Hibernuj ‘

Czas oczekiwania power off

‘ + ‘149[5] E

Ustawienia, ktdre cbowiazuja tylko przy nastepnym wylaczeniu wytacznikiem gidwnym

Wymus zimny
D start

Ponawnie
O] wczyta] pliki

Czas
[l oczekiwania

Natychmiastowe czynnosci

Opde wylaczenia
Zamknij PC Uruchom ponownie
sterowania PC sterowania

Magistrala napeddw

o e

.
Rys. 4-7: Okno Zamknij
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Dostepne sg nastepujace opcje:

Opcja

Opis

Typ startu - Zimny
start

Po przerwie w dostawie pradu uktad sterowania
robota uruchamia sie za pomocg zimnego startu.
(Z reguty przerwa w dostawie pradu i uruchomie-
nie odbywa sie poprzez wylgczenie i wigczenie
wytacznika gtéwnego w uktadzie sterowania
robota.)

Ustawienie to mozna zmienic¢ jedynie w grupie
uzytkownikow Ekspert.

(>>> 4.6 "Typy startu" Strona 50)

Typ startu - Hibernuj

Po przerwie w dostawie pradu ukfad sterowania
robota uruchamia jak po hibernacji (Z reguty
przerwa w dostawie pradu i uruchomienie
odbywa sie poprzez wytaczenie i wigczenie
wytgcznika gtéwnego w uktadzie sterowania
robota.)

Ustawienie to mozna zmieni¢ jedynie w grupie
uzytkownikéw Ekspert.

(>>> 4.6 "Typy startu" Strona 50)

Czas oczekiwania
Power off

Czas oczekiwania przed zamknieciem ukfadu
sterowania robota. Czas oczekiwania stuzy
temu, by przyktadowo przy bardzo krétkotrwa-
tych przerwach w zasilaniu elektrycznym system
nie zamykat sie gwattownie, tylko pracowat dalej
przez okres oczekiwania, az napiecie elek-
tryczne zostanie ponownie przywrdcone.

Warto$¢ te mozna zmienié¢ jedynie w grupie uzyt-
kownikéw Ekspert.

Wymus zimny start

To ustawienie obowigzuje tylko dla kolejnego
uruchomienia. Mozna je zmieni¢ jedynie w gru-
pie uzytkownikéw Ekspert.

Aktywne: Nastepnym uruchomieniem jest zimny
start. Obowiagzuje rowniez wéwczas, gdy w
punkcie Typ startu wybrano opcje Hibernuj.

Czas oczekiwania
Power off

Aktywne: Przy kolejnym zamknieciu uwzgled-
niany jest czas oczekiwania.

Nieaktywne: Przy kolejnym zamknieciu czas
oczekiwania nie jest uwzgledniany.

Zamknij PC sterowa-
nia

Opcja jest dostepna tylko w trybach pracy T1 i
T2.

Uktad sterowania robota zostaje zamkniety.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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Opcja Opis

Uruchom ponownie Opcja jest dostepna tylko w trybach pracy T1 i
PC sterowania T2.

Uktad sterowania robota jest zamykany, a
nastepnie od razu ponownie uruchamiany.
Magistrala napedéw | Opcja jest dostepna tylko w trybach pracy T1 i
wyt./ T2.

Magistrala napedéw | Magistrale napedéw mozna wiaczy¢ lub wyta-
wi. czyc.

Wskazanie Status magistrali napedow:

m zielony: Magistrala napedéw jest wiaczona.
m czerwony: Magistrala napedow jest wytaczo-

na.
®m szary: Status magistrali napedéw jest niezna-
ny.
4.6 Typy startu
Typ startu Opis
Zimny start Po zimnym starcie uktad sterowania robota wyswietla

okno nawigatora. Nie wybrano zadnego programu.
Uktad sterowania uruchomi sie w catosci od poczatku,
np. wszystkie wyjscia uzytkownika zostang ustawione
na FALSE.

Hibernuj Po uruchomieniu z hibernacjg mozna kontynuowaé
wybrany wczesniej program robota. Stan komponen-
téw systemu podstawowego, takich jak programy,
wskazniki rekordéw, wartosci zmiennych i wyjscia sg w
catosci przywracane.

Dodatkowo wszystkie programy, ktére zostaty otwarte
rownolegle z uktadem sterowania robota, zostang
ponownie otwarte i doprowadzone do stanu, w ktérym
sie znajdowaty przy zamykaniu systemu. W systemie
Windows zostanie réwniez przywrdcony ostatni stan.

4.7 Wylaczanie ukfadu sterowania robota

Sposéb postepo- m  Ustawi¢ wytgcznik gtdéwny uktadu sterowania robota w potozeniu OFF.
wania Uktad sterowania robota automatycznie zachowuje dane.

Nie nalezy uruchamiac wytacznika gtéw-
NOTYFIKACJA nego uktadu sterowania, jesli KSS za-
mknieto wczesniej przy wykorzystaniu opcji Uruchom ponownie PC

sterowania i ponowne uruchomienie jeszcze sie nie zakonczyto. W przeciw-
nym razie mozna uszkodzi¢ pliki systemowe.

4.8 Ustawianie jezyka interfejsu graficznego

Sposéb postepo- 1. Wybraé w menu gidwnym Konfiguracja > Narzedzia > Jezyk.
wania 2. Zaznaczy¢ zadany jezyk. Potwierdzi¢ za pomocg OK.
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4.9 Zmiana grupy uzytkownikéw

Sposaéb postepo-
wania

Opis

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Konfiguracja > Grupa uzytkownikéw. Wy-
Swietlana jest aktualna grupa uzytkownikéw.

2. Przejscie do domysinej grupy uzytkownikéw: Nacisngé Standard. (Przy-
cisk Standard nie jest dostepny, jezeli jest sie juz w domysinej grupie
uzytkownikow.)

Przejscie do innej grupy uzytkownikéw: Nacisngé Zaloguj.... Zaznaczy¢
zadang grupe uzytkownikow.

3. Jesli wymagane: Wprowadzi¢ hasto i potwierdzi¢ naciskajac Zaloguj.

W zaleznosci od aktywnej grupy uzytkownikéw w KSS dostepne sa rozne
funkcje. Mozliwe sg nastepujace grupy uzytkownikow:
m  Operator
Grupa uzytkownikéw dla operatora. Jest to domysina grupa uzytkowni-
kéw.
= Uzytkownik

Grupa uzytkownikow dla operatora. (Grupy uzytkownikéw Operator i Uzyt-
kownik sg tworzone domysinie dla tej samej grupy docelowej.)

= Ekspert

Grupa uzytkownikéw dla programisty. Ta grupa uzytkownikow jest chro-
niona hastem.

= Konserwator odp. za bezpieczne dziatanie

Grupa uzytkownikow dla technika uruchamiajgcego. Uzytkownik ten moze
aktywowac i ustawia¢ konfiguracje zabezpieczen robota.

Ta grupa uzytkownikdw jest chroniona hastem.
m  Technik odp. za bezpieczny rozruch

Ta grupa uzytkownikow jest istotna jedynie przy korzystaniu z KUKA.Sa-
feOperation lub KUKA.SafeRangeMonitoring. Ta grupa uzytkownikéw jest
chroniona hastem.

= Administrator

Funkcje jak dla grupy uzytkownikow Ekspert. Ponadto dostepna jest opcja
dofgczania dodatkéw plug-ins do uktadu sterowania robota.

Ta grupa uzytkownikow jest chroniona hastem.
Hastem domysinym jest "kuka".
Przy ponownym uruchamianiu wybrana jest domysina grupa uzytkownikéw.

W przypadku przejscia do trybu pracy AUT lub AUT EXT uktad sterowania ro-
bota z przyczyn bezpieczenstwa przechodzi do domysinej grupy uzytkowni-
kéw. Gdy zajdzie koniecznos¢ wybrania innej grupy uzytkownikéw, trzeba
bedzie przejs¢ do tej grupy.

Jesli w okreslonym czasie w interfejsie uzytkownika nie zostanie wykonana
zadna czynnos$¢, ukiad sterowania robota z przyczyn bezpieczehstwa przej-
dzie do domysinej grupy uzytkownikéw. Ustawieniem domysinym jest 300 se-
kund.

410 Blokowanie uktadu sterowania robota

Opis

Wymagania

Uktad sterowania robota mozna zablokowacé. Bedzie on przez to niedostepny
w zakresie wszystkich akcji poza ponownym zalogowaniem.

W domysinej grupie uzytkownikow ukfadu sterowania robota nie mozna zablo-
kowac.

= Nie wybrano domysinej grupy uzytkownikow.
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Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Konfiguracja > Grupa uzytkownikéw.

wania 2. Nacisnag¢ Zablokuj. Uktad sterowania robota zostanie zablokowany w za-
kresie wszystkich operacji poza ponownym zalogowaniem. Wyswietlana
jest aktualna grupa uzytkownikow.

3. Ponowne zalogowanie:
Zalogowanie jako domysiny uzytkownik: Nacisng¢ Standard.

Zalogowanie jako inny uzytkownik: Nacisng¢ Zaloguj.... Zaznaczy¢
zgdang grupe uzytkownikow i potwierdzi¢ przyciskiem Zaloguj.
Jesli wymagane: Wprowadzi¢ hasto i potwierdzi¢ naciskajgc Zaloguj.

@ | Przy logowaniu do tej samej grupy uzytkownikdw co uprzednio,

l wszystkie okna i programy poprzedniego uzytkownika pozostang ot-
warte. Dane nie beda utracone.

Przy logowaniu do innej grupy uzytkownikéw, okna i programy poprzedniego
uzytkownika zostang ewentualnie zamkniete. Mozliwos$¢ utraty danych!

411 Zmiana trybu pracy

@ | Podczas przetwarzania programu nie nalezy zmieniac trybu pracy.
1 Jesli podczas przetwarzania programu zmieniony zostanie tryb pra-
cy, nastapi zatrzymanie bezpieczenstwa 2 robota przemystowego.

Wymagania m  Uktad sterowania robota nie przetwarza zadnego programu.
m  Klucz do przycisku do wywotywania menedzera potaczeh

Sposéb postepo- 1. Przetaczy¢ przetacznik menedzera potaczen na programatorze
wania smartPAD. Pojawia sie menedzer potaczen.

2. Wybrac tryb pracy.
3. Cofnac przetagcznik menedzera potaczen na pierwotng pozycje.

Wybrany tryb pracy wy$wietlany jest na pasku stanu programatora
smartPAD.

Tryb
pracy

Zastosowanie Predkosci

= Weryfikacja programu:
Zaprogramowana predkos¢,
maks. 250 mm/s

= Tryb reczny:
Predkosc¢ przesuwu recznego,
maks. 250 mm/s

= Weryfikacja programu:

T2 Do trybu testowego Zaprogramowana predkosé
= Tryb reczny: Brak mozliwosci
W robotach przemy- = Tryb programowy:

Do testowania, progra-
T1 mowania i wczytywa-
nia

AUT it’g\:)yﬁbsgﬁ nadrzed- Zaprogramowana predko$é
sterowania m  Tryb reczny: Brak mozliwo$ci
Do robotow przemy- = Tryb programowy:
AUT EXT | Stowych z nadrzednym Zaprogramowana predko$¢

uktadem sterowania,

np. PLC = Tryb reczny: Brak mozliwosci
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412 Uktady wspoétrzednych

Przeglad W uktadzie sterowania robota zdefiniowane sg nastepujace kartezjanskie
uktady wspétrzednych:
= WORLD
= ROBROOT
= BASE
= TOOL

$ROBRO

Rys. 4-8: Przeglad uktadéw wspétrzednych

Opis WORLD

Uktad wspotrzednych uniwersalnych (WORLD) jest zdefiniowanym na state
uktadem wspoirzednych kartezjanskich. Stuzy on za wyjsciowy uktad wspot-
rzedny dla uktadéw wspotrzednych BASE i ROBROOT.

Domysinie uktad wspétrzednych WORLD znajduje sie w stopie robota.
ROBROOT

Uktad wspétrzednych ROBROOT jest kartezjarnskim ukladem wspéirzednych
znajdujgcym sie zawsze w stopie robota. Stuzy do opisu pozycji robota w sto-
sunku do uktadu wspéitrzednych WORLD.

Domysinie uktad ROBROOT pokrywa sie z uktadem WORLD. Przy pomocy
$ROBROOT mozna definiowaé przesuniecie robota w stosunku do uktadu
wspotrzednych uniwersalnych (WORLD).

BASE

Uktad wspotrzednych BASE jest kartezjanskim uktadem wspotrzednych opi-
sujgcym pozycje elementu obrabianego. Ukiad odnosi sie do ukfadu wspot-
rzednych WORLD.

Domysinie uktad wspétrzednych BASE pokrywa sie z uktadem WORLD.
Uktad jest przesuwany przez uzytkownika do elementu obrabianego.

(>>> 5.6.2 "Pomiar podstawy" Strona 92)
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TOOL

Uktad wspoitrzednych narzedzia (TOOL) jest kartezjanskim uktadem wspot-
rzednych, ktérego poczatek lezy w narzedziu.

Srodek uktadu wspoétrzednych TOOL znajduje sie domyséinie w punkcie $rod-
kowym kotnierza. (Nazywany jest wtedy uktadem wspétrzednych FLANGE.)
Uktad wspétrzednych TOOL jest przesuwany przez uzytkownika do punktu ro-
boczego narzedzia.

(>>> 5.6.1 "Pomiar narzedzia" Strona 86)

Kat obrotu uktadow wspétrzednych robota

Kat A Obrét wokét osi Z
Kat B Obrot wokét osi Y
Kat C Obrét wokét osi X

413 Reczne przesuwanie robota

Opis Istniejg 2 sposoby recznego przesuwania robota:

= Przesuwanie kartezjanskie

TCP jest przesuwany w kierunku dodatnim lub ujemnym wzdtuz osi uktadu
wspotrzednych.

®  Przesuwanie w odniesieniu do osi

Kazda 0§ moze by¢ przesuwana pojedynczo w kierunku dodatnim lub
ujemnym.

Rys. 4-9: Przesuwanie robota w odniesieniu do osi

Istniejg dwa elementy sterownicze stuzace do przesuwania robota:

®  Przyciski ruchowe
m  SpaceMouse
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Przesuwanie kartezjan-
skie

Przesuwanie robota w od-
niesieniu do osi

(>>> 4.13.6 "Przesuwanie
metoda kartezjanska przy
pomocy przyciskéw ruchu"

(>>> 4.13.5 "Przesuw w od-
niesieniu do osi przy pomo-
cy klawiszy ruchu"

Strona 59)

(>>> 4.13.9 "Przemiesz-
czenie metodg kartezjarskg
przy pomocy SpaceMouse"

Dostepne jest przesuwanie
robota wzgledem osi przy
pomocy SpaceMouse, pro-
cedura ta nie jest jednak
opisana.

Opis
Klawisze
ruchowe
Strona 60)
Space Mou-
se
Strona 63)
4.13.1 Okno "Opcje przesuwu recznego"”
Opis

oknie Opcje przesuwu recznego.

Sposéb postepo-
wania 1

Otworzy¢ okno Opcje przesuwu recznego:

Wszystkie parametry do recznego przemieszczania robota mozna ustawi¢ w

Otworzy¢ wskaznik stanu na smartHMI, np. wskaznik stanu POV.

(Nie jest to mozliwe w przypadku wskaznikéw stanu Interpreter submi-
tow, Napedy i Interpreter robotow.)

Otwiera sie okno.
2. Nacisnag¢ Opcje. Otwiera sie okno Opcje przesuwu recznego.

Dla wiekszosci parametrow nie ma potrzeby otwierania osobnego okna Opcje
przesuwu recznego. Mozna je ustawi¢ bezposrednio przez wskazniki stanu

smartHMI.

4.13.1.1 Zaktadka ,,Ogodlnie”

i Przesterowanmie programs

F"I'ZE!S‘tEf‘OWENE re-:me SN TS

+ 100 %

TR

~+1m%g

Tryb wvlmnvwama programu

O Y

Go

basssmssssssasssmsss

Ruch  Pojedynczy krok

‘ Ogdlnie I Przyciski | Mysz | Poz. Kcp |Al¢.mdstawa{na‘

Rys. 4-10: Zaktadka Ogélnie

Opis Poz. | Opis

1 Ustawi¢ przesterowanie programu

(>>> 6.5.4 "Ustawianie przesterowania programu (POV) " Stro-
na 122)

KUKA
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Poz. | Opis
2 Ustawi¢ przesterowanie reczne

(>>> 4.13.3 "Ustawianie przesterowania recznego (HOV)" Stro-
na 59)

3 Wybra¢ tryb wykonywania programu.

(>>> 6.5.2 "Tryby wykonywania programu" Strona 121)

4.13.1.2 Zaktadka "Przyciski"

Opis

@

Akbywuj przyciski Przyrostowy praesuw reczny

ol -

Wi fwyt.
Grupy kinematyki
Lz-)ﬁﬂsie robota -
| Uktad wspohzednych

o8 w @grmjoaﬂof

Uniwersalne  Podstawa Narzedzie

‘ Ogdinie | Przyciski | Mysz | Poz. Kcp | Akt. podstawa/na ‘

Rys. 4-11: Zaktadka Przyciski

Poz. | Opis

1 Aktywacja rodzaju przesuwu "Przyciski ruchu"

(>>> 4.13.2 "Aktywacja rodzaju przesuwu" Strona 58)

2 Wybra¢ grupe kinematyki. Grupa kinematyki informuje, do ktérych
0si odnoszg sie przyciski ruchu.

Domysinie: Osie robota (= A1 ... A6)

Zaleznie od konfiguraciji instalacji dostepne moga by¢ inne grupy
kinematyki.

(>>> 4.14 "Reczne przesuwanie osi dodatkowych" Strona 64)

3 Wybra¢ uktad wspéitrzednych do przesuwu za pomoca przyciskéw
ruchu.

4 Przyrostowy przesuw reczny

(>>> 4.13.10 "Przyrostowy przesuw reczny" Strona 63)

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



4 Obstuga KUKA

4.13.1.3 Zakladka "Mysz"

3
;
i
%
[
5

Rys. 4-12: Zakladka Mysz

Opis Poz. | Opis
1 Aktywacja rodzaju przesuwu "SpaceMouse"

(>>> 4.13.2 "Aktywacja rodzaju przesuwu" Strona 58)
2 Konfiguracja SpaceMouse

(>>> 4.13.7 "Konfiguracja SpaceMouse" Strona 60)

3 Wybér uktadu wspotrzednych do przesuwu za pomocg SpaceMou-
se

4.13.1.4 Zakiadka "Poz. Kcp"

Opcje przesuwu recznego

Pociagnij KCP zgodnie Qbrot 0°
z aktualng pozycga w
stosunku do robota...

@

Rys. 4-13: Zaktadka Poz. Kcp

Opis Poz. | Opis
1 (>>> 4.13.8 "Wyjustowanie SpaceMouse" Strona 62)
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4.13.1.5 Zaktadka "Akt. podstawa/narz."

[ Wyhdr narzedzia

@ $NULLFRAME [0] x ‘

Wybér podstawy

@ $NULLFRAME [0 =

®__ Wybdr IpoMode
O 4 H-:_';' Q""

Kotnierz Zew. narz.

‘ Ogdlnie | Przyciski | Mysz | Poz. Kcp Akt. podstawafna
Rys. 4-14: Zaktadka Akt. podstawal/narz.
Opis Poz. | Opis
1 Tu wyswietlane jest aktualne narzedzie. Mozna wybrac¢ inne na-
rzedzie.

(>>> 4.13.4 "Wybor narzedzia i podstawy" Strona 59)
Wskazanie Nieznane [?] oznacza, ze nie zmierzono jeszcze zad-
nego narzedzia.

2 Tu wyswietlana jest aktualna podstawa. Mozna wybraé inng pod-
stawe.

(>>> 4.13.4 "Wybor narzedzia i podstawy" Strona 59)

Wskazanie Nieznane [?] oznacza, ze nie zmierzono jeszcze zad-
nej podstawy.

3 Wybrac tryb interpolaciji:

m  Kotnierz: Narzedzie jest zamontowane na kothierzu montazo-
wym.
= Zewn. narz.: Narzedzie jest narzedziem stacjonarnym.

4.13.2 Aktywacja rodzaju przesuwu

Sposéb postepo- 1. Otworzy¢ okno Opcje przesuwu recznego.
wania (>>> 4.13.1 "Okno "Opcje przesuwu recznego"" Strona 55)
2. Aby aktywowa¢ rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu":
W zaktadce Przyciski aktywowac pole wyboru Aktywacja przyciskow.
Aby aktywowacé rodzaj przesuwu "SpaceMouse":
W zaktadce Mysz aktywowac pole wyboru Aktywacja myszy.

Opis Obydwa rodzaje przesuwu "Przyciski ruchu" i "SpaceMouse" moga by¢ uak-
tywnione jednoczes$nie. Jesli robot jest przesuwany za pomocg przyciskéw,
SpaceMouse jest zablokowana, az do ponownego zatrzymania robota. Po
uruchomieniu SpaceMouse przyciski zostajg zablokowane.
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4.13.3 Ustawianie przesterowania recznego (HOV)

Opis Hand-Override jest predkoscig robota w trybie recznego przesuwania. Para-
metr ten podawany jest w procentach i odnosi sie do maksymalnej mozliwej
predkosci przy przesuwaniu robota w trybie recznym. Predkosc¢ ta wynosi 250
mm/s.

Sposéb postepo- 1. Dotkng¢ wskaznik stanu POV/HOV. Otwiera sie okno Przesterowania.

wania 2. Ustawi¢ zadane przesterowanie reczne. Mozna je ustawic¢ przyciskami
plus i minus lub regulatorem.

Przyciski plus i minus: Ustawienie jest mozliwe w krokach 100%, 75%,
50%, 30%, 10%, 3%, 1%
Regulator: Parametr przesterowania mozna zmienia¢ w krokach co
1%.
3. Ponownie dotkng¢ wskaznika stanu POV/HOV. (Lub dotkng¢ obszaru
poza oknem.)

Okno sie zamyka i wybrane przesterowanie jest przejmowane.

@ | W oknie Przesterowania mozna przez Opcje otworzy¢ okno Opcje
1 przesuwu recznego.

Alternatywny Alternatywnie przesterowanie mozna ustawi¢ przyciskiem plus-minus po pra-
sposéb postepo-  Wej stronie KCP.
wania Ustawienie jest mozliwe w krokach 100%, 75%, 50%, 30%, 10%, 3%, 1%.

4.13.4 Wybér narzedzia i podstawy

Opis W uktadzie sterowania robota moze by¢ zapisanych maksymalnie 16 uktadéw
wspotrzednych TOOL oraz 32 uktady BASE. Do przesuwania kartezjanskiego
wybrane musi by¢ jedno narzedzie (uktad wspétrzednych TOOL) oraz jedna
podstawa (ukfad wspotrzednych BASE).

Sposob postepo- 1. Dotkna¢ wskaznika stanu Narzedzie/podstawa. Otwiera sie okno Akt.
wania podstawa/narz..

2. Wybra¢ zadane narzedzie i zadang podstawe.
3. Okno sie zamyka i wybodr jest przejmowany.

4.13.5 Przesuw w odniesieniu do osi przy pomocy klawiszy ruchu

Wymagania m  Aktywny jest rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu".
m  Trybpracy T1

—_

Sposéb postepo- Dla przyciskéw ruchu wybraé uktad wspotrzednych Osie.
wania 2. Ustawi¢ przesterowanie reczne.
3. Nacisnag¢ i przytrzymac przycisk potwierdzajacy.
Obok przyciskéw ruchu wyswietlajg sie osie A1 do A6.

4. Aby porusza¢ osig w kierunku dodatnim lub ujemnym, nalezy przycisnaé¢
przycisk plus lub minus.

@ | Mozna wyswietli¢ pozycje robota podczas przesuwania: Wybrac¢ w
l menu gtéwnym Widok > Pozycja rzeczywista.
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4.13.6 Przesuwanie metoda kartezjanska przy pomocy przyciskéw ruchu

Wymagania m  Aktywny jest rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu".
m  Trybpracy T1
m  Wybrano narzedzie i podstawe.
(>>> 4.13.4 "Wybor narzedzia i podstawy" Strona 59)

Sposob postepo- 1. Wybra¢ dla przyciskéw ruchu uktad wspétrzednych Swiat, Podstawa lub
wania Narzedzie.

2. Ustawi¢ przesterowanie reczne.
3. Nacisnac i przytrzymac przycisk potwierdzajacy.
Obok przyciskéw ruchu wyswietlajg sie nastepujgce oznaczenia:
X, Y, Z: dla ruchéw liniowych wzdtuz osi wybranego uktadu wspétrzed-
nych
A, B, C: dla ruchéw obrotowych wokot osi wybranego uktadu wspot-
rzednych
4. Nacisng¢ klawisz plus lub minus, aby porusza¢ robotem w kierunku dodat-
nim lub ujemnym.

@ | Mozna wyswietli¢ pozycje robota podczas przesuwania: Wybra¢ w
l menu gtéwnym Widok > Pozycja rzeczywista.

4.13.7 Konfiguracja SpaceMouse

Sposob postepo- 1. Otworzy¢ okno Opcje przesuwu recznego i wybra¢ zaktadke Mysz.
wania (>>> 4.13.1 "Okno "Opcje przesuwu recznego"" Strona 55)
2. Grupa Ustawienia myszy:
Pole wyboru Dominujacy:
Zaleznie od potrzeb witgczy¢ lub wytaczyé tryb dominujacy.
Pole opcji 6D/XYZ/ABC:

Wybra¢, czy TCP moze by¢ przesuwany translacyjnie, rotacyjnie, czy
tez na oba sposoby.

3. Zamkna¢ okno Opcje przesuwu recznego.

Opis -
Lstawienia myszy
— L, o L) )2
Dominujacy [#10] XL ABC

Rys. 4-15: Ustawienia myszy

Pole wyboru Dominujacy:

W zaleznosci od trybu dominujacego przy pomocy SpaceMouse mozna réw-
noczes$nie poruszaé jedng lub kilkoma osiami.

Pole wyboru Opis

Aktywny Tryb dominujacy jest wigczony. Przesuwana jest tylko
ta o0s, ktéra za posrednictwem SpaceMouse uzyskuje
najwieksze wychylenie.

Wytaczony Tryb dominujacy jest wytgczony. W zaleznosci od
wyboru osi mozna poruszaé rownoczesnie 3 lub 6
osiami.
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Opcja Opis
6D Robotem mozna poruszaé poprzez przecigganie, przy-
ciskanie, obracanie lub wychylanie SpaceMouse.

Przy przesuwie kartezjanskim dostepne sa nastepujace
ruchy:

®  Ruchy postepujace w kierunku X, Y i Z

= Ruchy rotacyjne wokét osi X, Yi Z.

XYz Robotem mozna poruszac wytgcznie poprzez przecia-
ganie lub przyciskanie SpaceMouse.

Przy przesuwie kartezjanskim dostepne sa nastepujace
ruchy:
®  Ruchy postepujace w kierunku X, Y i Z

ABC Robotem mozna poruszaé wytgcznie poprzez obraca-
nie lub wychylanie SpaceMouse.

Przy przesuwie kartezjanskim dostepne sa nastepujace
ruchy:

= Ruchy rotacyjne wokét osi X, Yi Z.

Rys. 4-16: Przeciaganie i przyciskanie SpaceMouse
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4.13.8 Wyjustowanie SpaceMouse

Opis

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

Dziatanie SpaceMouse moze byé dopasowane do pozycji uzytkownika, tak
aby kierunek przesuwania punktu TCP odpowiadat ruchom SpaceMouse.

Pozycja uzytkownika podawana jest w stopniach. Punktem odniesienia dla
tego parametru jest skrzynka przytaczy na stelazu podstawowym. Pozycja ra-
mienia robota lub osi jest bez znaczenia.

Ustawienie domysine: 0°. Ustawienie to odpowiada pozycji uzytkownika sto-
jacego na wprost skrzynki przytaczy.

270°

Rys. 4-18: SpaceMouse: 0°i 270°

m  Trybpracy T1

1. Otworzy¢ okno Opcje przesuwu recznego i wybra¢ zaktadke Poz. Kcp.

Pocigagnij KCP zgodnie Obrat n°
7 aktualng pozyda w
stosunku do robota...

‘ QOgdinie | Przyciski | Mysz | Poz. Kcp | Akt. podstawa/na ‘

Rys. 4-19: Ustalenie ustawienia SpaceMouse

2. Przeciagna¢ KCP na pozycje, ktéra odpowiada lokalizacji uzytkownika.
(podziat krokéw = 45°)

3. Zamkna¢ okno Opcje przesuwu recznego.

@ | Podczas przetaczania na tryb Automatyka zewn. kalibracja Space-
1 Mouse jest automatycznie przywracana na 0°.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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413.9 Przemieszczenie metoda kartezjanska przy pomocy SpaceMouse

Wymagania m  Aktywny jest rodzaj przesuwu "SpaceMouse".
m  Trybpracy T1
m  Wybrano narzedzie i podstawe.
(>>> 4.13.4 "Wybor narzedzia i podstawy" Strona 59)
m  Skonfigurowano SpaceMouse.
(>>> 4.13.7 "Konfiguracja SpaceMouse" Strona 60)
m Skalibrowano SpaceMouse.
(>>> 4.13.8 "Wyjustowanie SpaceMouse" Strona 62)

Sposob postepo- 1. Wybraé¢ dla SpaceMouse uktad wspétrzednych Swiat, Podstawa lub Na-
wania rzedzie.

2. Ustawi¢ przesterowanie reczne.

3. Nacisngé i przytrzymac przycisk potwierdzajacy.

4. Przy pomocy SpaceMouse przesuna¢ robota w zgdanym kierunku.

@ | Mozna wyswietli¢ pozycje robota podczas przesuwania: Wybrac¢ w
l menu gtéwnym Widok > Pozycja rzeczywista.

4.13.10 Przyrostowy przesuw reczny

Opis Przyrostowy przesuw reczny umozliwia przesuwanie robota o okreslony dy-
stans, np. 0 10 mm lub 3°. Nastepnie robot samoczynnie zatrzymuje sie.

Przyrostowy przesuw reczny moze by¢é wtgczony podczas przesuwu przy po-
mocy przyciskdw ruchowych. Podczas przesuwu przy pomocy SpaceMouse
przyrostowy przesuw reczny nie jest dostepny.

Zakresy zastosowania:

m  Pozycjonowanie punktéw w rownych odstepach
®m  Przesuniecie z danej pozycji o okreslony dystans, np. w przypadku btedu
m Kalibracja przy pomocy czujnika zegarowego

Dostepne sg nastepujgce opcje:

Ustawienie Opis

Ciagle Wytaczony jest przyrostowy przesuw reczny.
100 mm/10° 1 przyrost = 100 mm lub 10°

10 mm/3° 1 przyrost = 10 mm lub 3°

1 mm/1° 1 przyrost =1 mm lub 1°

0,1 mm/0,005° 1 przyrost = 0.1 mm lub 0,005°

Przyrosty w mm:

m Dotyczy metody kartezjanskiej w kierunku X, Y lub Z.
Przyrosty w stopniach:

m  Dotyczy metody kartezjanskiej w kierunku A, B lub C.

= Obowigzuje w przypadku przesuwu w odniesieniu do osi.

Wymagania m  Aktywny jest rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu".
m  Trybpracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ wielko$¢ przyrostu na pasku stanu.

wania 2. Przesungc robota przy pomocy przyciskdw ruchu. Przesuw moze sie od-
by¢ metoda kartezjarska lub w odniesieniu do osi.
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Gdy ustawiony przyrost jest osiagniety, robot zatrzymuije sie.

@ | Wprzypadku przerwania ruchu robota np. przez zwolnienie przycisku
l potwierdzajgcego, przy nastepnym ruchu nie jest uwzgledniany prze-
rwany przyrost, lecz rozpoczynany nowy.

414 Reczne przesuwanie osi dodatkowych

Osi dodatkowych nie mozna przesuwac przy pomocy SpaceMouse Jesli wy-
brano rodzaj przesuwu "SpaceMouse", przy pomocy SpaceMouse mozna
przesung¢ jedynie robota. Osie dodatkowe nalezy przesung¢ przy pomocy
przyciskéw ruchu.

Wymagania = Aktywny jest rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu".
m  Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. W oknie Opcje przesuwu recznego w zaktadce Przyciski wybraé zada-

wania ng grupe kinematyki, np. Osie dodatkowe.
Rodzaj i ilos¢ dostepnych grup kinematycznych zalezy od konfiguracji in-
stalacji.

2. Ustawi¢ przesterowanie reczne.

3. Nacisnac i przytrzymac przycisk potwierdzajacy.
Obok przyciskéw ruchu wyswietlajg sie osie wybranej grupy kinematycz-
nej.

4. Aby poruszaé osig w kierunku dodatnim lub ujemnym, nalezy przycisng¢
przycisk plus lub minus.

Opis Zaleznie od konfiguraciji instalacji dostepne moga by¢ nastepujace grupy kine-
matyki:
Grupa kinematyki Opis
Osie robota Osie robota mozna przesuwac za pomocg przy-
ciskéw ruchu. Nie mozna przesuwac osi dodatko-
wych.
Osie dodatkowe Za pomocag przyciskow ruchu mozna przestawiaé

wszystkie skonfigurowane osie dodatkowe, np.
osie dodatkowe E1 ... ES.

NAZWA/ Za pomocg przyciskéw ruchu mozna przesuwac
osie zewnetrznej grupy kinematyki.

Zewnetrzna grupa ki-
nematyki n Nazwa jest przejmowana ze zmiennej systemo-

wej $ETn_NAME (n = numer zewnetrznej kinema-
tyki). Jesli zmienna $ETn_NAME jest pusta, jako

nazwa domys$ina wyswietla sie Zewnetrzna gru-
pa kinematyczna n.

[Grupa kinematyki zde- | Za pomocg przyciskéw ruchu mozna przesuwac
finiowana przez uzyt- osie grupy kinematyki zdefiniowanej przez uzyt-
kownika] kownika.

Nazwa odpowiada nazwie grupy kinematyki zde-
finiowanej przez uzytkownika.

415 Mostkowanie monitorowania przestrzeni roboczej

Opis Dla danego robota mozna skonfigurowaé zakresy robocze. Zakresy robocze
majg na celu ochrone urzadzenia.
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Wymagania

Sposéb postepo-
wania

Istniejg 2 rodzaje zakreséw roboczych:

m Zakres roboczy jest zakresem niedozwolonym.

Robot moze poruszac sie wytacznie poza zakresem roboczym.
m  Tylko zakres roboczy jest zakresem dozwolonym.

Robot nie moze poruszac sie poza zakresem roboczym.

Od konfiguracji zalezy to, jakie wystapig reakcje, gdy robot przekroczy zakres
roboczy.

Reakcjg moze by¢ przykltadowo zatrzymanie sie robota i wyswietlenie komu-
nikatu. W tym wypadku funkcje monitorowania zakresu roboczego dezaktywo-
wac. Dopiero wtedy mozna wycofac¢ robota z niedozwolonego zakresu.

= Grupa uzytkownikow Ekspert
m  Trybpracy T1

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Konfiguracja > Narzedzia > Monitorowanie
przestrzeni roboczej > Mostkowanie.

2. Recznie wycofac¢ robota z niedozwolonej przestrzeni.

Gdy robot opusci niedozwolony zakres, funkcja monitorowania zakresu
roboczego automatycznie wtgcza sie ponownie.

416 Funkcje wyswietlania

4.16.1 Wyswietlanie pozycji rzeczywistej

Sposéb postepo-
wania

Opis

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Widok > Pozycja rzeczywista. Wyswietlana
jest kartezjanska pozycja rzeczywista.

2. Aby wyswietli¢ pozycje rzeczywistg w odniesieniu do osi, nacisngé¢ W od-
nies. do osi.

3. Aby ponownie wyswietli¢ kartezjanska pozycije rzeczywistg, nalezy nacis-
na¢ Kartezjanska.
Kartezjanska pozycja rzeczywista:

Wyswietla sie aktualna pozycja (X, Y, Z) oraz orientacja (A, B, C) TCP. Ponad-
to wyswietla sie aktualny uktad wspétrzednych TOOL i BASE oraz status i
przewrot.

Pozycja rzeczywista w odniesieniu do osi:

Wyswietlana jest aktualna pozycja osi A1 do A6. Jesdli wystepujg osie dodat-
kowe, wyswietlana jest réwniez ich pozycja.

Pozycja rzeczywista moze byc¢ réwniez wyswietlana podczas przesuwu robo-
ta.
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Nazwa Wartose | Jednostka Odnies. do
Fozycja N

X 2930.00 mm

Y 0.00 mm

Fid 1145.00 mm
Orientacja

A 0.00 deg

B 90.00 deg

C 0.00 deg
Pozycja robota

5 010  bin

T 000000  bin

Rys. 4-20: Kartezjanska pozycja rzeczywista

| 05 Poz. [deg, mm] | Silnik [deq] | Ukt
F alis! 0.00 0.00 kartezjar...
¥ v 0.00 0.00
F s 0.00 0.00
¥ Y 0.00 0.00
I as 0.00 0.00
F Y 0.00 0.00
& El 0.00 0.00

Rys. 4-21: Pozycja rzeczywista w odniesieniu do osi

4.16.2 Wyswietlanie cyfrowych wejsc/wyjsc

Sposoéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Widok > Wejscia/Wyjscia > Cyfrowe WE/WY.
wania 2. Aby wyswietli¢c okreslone wejscie/wyjscie:
Zaznaczy¢ dowolng komorke w kolumnie Nr.
Wprowadzi¢ numer przy pomocy klawiatury.
Wskazanie przechodzi do wejscia/wyjscia o tym numerze.

66 / 207 Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



4 Obstuga

Opis @ @ (T) ?
Ft owe WE/WY| |

Nr|Wart..| Stan [Nazwa |A -100
40 () Eingang
+100
41 O Eingang 1
42 @  SIM Eingang .
S —
43 () Eingang Nazwa
e |
4 () Eingang
v
45 (1) Fingana
Wejscia | Wyjscia

Rys. 4-22: Wejscia cyfrowe

® O

Nr|Wart_..| Stan |Nmua |A -100

1014 D Ausgang

+100
1015 @  sYs Ausgang
o D ﬂusgang
1017 () Ausgang Wartodd
1018 (O Ausgang

Nazwa

v

1019 (™ Ausnanag
Wejicla Wyjsca

Rys. 4-23: Wyjscia cyfrowe

Poz.

Opis

1

Numer wejscia/wyjscia

2

Wartos¢ wejscia/wyjscia. Jesli ktores wejscie lub wyjscie ma war-
tos¢ TRUE, jest zaznaczone na czerwono.

Wpis SIM: Wejscie/wyijscie jest symulowane.

Wpis SYS: Wartos¢ wejscia/wyjscia jest zapisana w zmiennej sy-
stemowej. To wejscie/wyjscie jest zabezpieczone przed zapisem.

4

Nazwa wejscia/wyjscia

Dostepne sg nastepujace przyciski:

Przycisk Opis

-100 Cofa wskazanie o 100 wejs¢ lub wyjs¢.

+100 Przetacza wskazanie o 100 wejs¢ lub wyjs¢ do
przodu.

Idz do Mozna poda¢ numer szukanego wejscia lub wyj-
Scia.

KUKA

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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Przycisk Opis

Wartos¢ Przetgcza zaznaczone wejscie lub wyjscie mie-
dzy wartosciami TRUE i FALSE. Warunek: Wcis-
niety jest przycisk potwierdzajacy.

W trybie pracy AUT EXT przycisk ten nie jest do-
stepny, a dla wejs¢ jedynie wéwczas, gdy wia-
czona jest symulacja.

Nazwa Nazwa zaznaczonego wejscia lub wyjscia moze
zosta¢ zmieniona.

4.16.3 Wyswietlanie analogowych wejsé/wyjsé

Sposéb postepo- 1. Wybraé w menu gtdwnym Widok > Wejscia/wyjscia > WE/WY analogo-
wania we.
2. Aby wyswietli¢ okreslone wejscie/wyjscie:
Zaznaczy¢ dowolng komorke w kolumnie Nr.
Wprowadzi¢ numer przez klawiature.
Wskazanie przechodzi do wejscia/wyjscia o tym numerze.

Opis @ {? g)

Nr| Napiecie Ewolt]|Nnm | i
1 0.000 Analogeingang —
2 0.000 Analogeingang
3 0.000 Analogeingang Idi do
4 0.000 Analogeingang Nazwa
SR
S 0.000 Analogeingang
v
f i
Wejéda Wyjédal

Rys. 4-24: Wejscia analogowe

® @

F nalogowewe/wy |

Nr| Nap]@c‘le[wolt]|hlazwa | o
1 0.000 Analogausgang —
2 0.000 Analogausgang
3 0.000 Analogausgang Idz do
4 0.000 Analogausgang Napiecie
5 0.000 Analogausgang
Nazwa
v
"1 0.000_Analogausgana
Wejscda Wyijscia

Rys. 4-25: Wyjscia analogowe
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Poz. | Opis
1 Numer wejscia/wyjscia
2 Napiecie wejscia/wyjscia
= -10...10V
3 Nazwa wejscia/wyjscia

Dostepne sg nastepujace przyciski:

Przycisk Opis

Napiecie Do zaznaczonego wyjscia mozna wprowadzic¢
parametr napiecia.
= -10...10V

Przycisk ten nie jest dostepny dla wejsé.

Nazwa Nazwa zaznaczonego wejscia/wyjscia moze zo-
sta¢ zmieniona.

4.16.4 Wyswietlanie wejsé/wyjs¢é dla automatyki zewnetrznej

Sposob postepo- = Wybra¢ w menu gtéwnym Widok > Wejscia/Wyjscia > Automatyka ze-
wania wnetrzna.

Opis

3

2| Typ numeru programu B8 PGNO_TYPE 1
3|() SzerokosC bitu numeru programu B8 PGNO_LENGTH 8

4 (D) Pierwszy bit numeru programu 8 PGNO_FBIT 33
5|(D Bit parzystosci @ PGNO_PARITY 41
6 () Nrprogramu jest prawidlowy @ PGNO_VALID 42
7 |(D Start programu B8 $EXT_START 1026
8 |@ Zezwolenie na przesuw & SMOVE_ENABLE 1025
] O Potwierdzanie bleddw B8 SCONF_MESS 1026
10/@ Napedy wyl. (odwr.) B8 $DRIVES_OFF 1025
11((D Napedy wh BE $DRIVES_ON 140
12|@ Uaktywni nterfajs B8 s1.0.ACT 1025

Rys. 4-26: Wejscia automatyki zewnetrznej (widok szczegétowy)

o

St. Oznaczenie
il
T' Zamknigty obwod wylczenia awaryinego [ $ALARM_STOP 1013
3 |@ Ochrona operatora zamknigta B8 SUSER_SAF 1011
4 @ Napsdy gotowe 8 SPERI_RDY 1012
5 |@ Robot jest wyregulowany & $ROB_CAL 1001
6 (D Interfejs aktywny 8 S1_O_ACTCONF 140
7 o Usterka zhiorcza . £STOPMESS 1010
8 |@ Wewngtrne zatrzymanie awaryjne B Wewn. wyl 1002

Rys. 4-27: Wyjscia automatyki zewnetrznej (widok szczegotowy)
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Poz. Opis
1 Numer
2 Status

m Szary: Nieaktywny (FALSE)
= Czerwony: Aktywny (TRUE)
3 Petna nazwa wejscia/wyjscia

4 Typ

m  Zielony: Wejscie/wyjscie
m  Z6lty: Zmienna lub zmienna systemowa ($...)

5 Nazwa sygnatu lub zmiennej

6 Numer wejscia/wyjscia lub numer kanatu

Kolumny 4, 5i 6 wyswietlane sg jedynie wtedy, gdy nacisniety zostat przycisk

Szczegoly.
Dostepne sg nastepujace przyciski:
Przycisk Opis
Konfig. Przetgcza do konfiguracji automatyki zewnetrz-
nej.
Wejscia/Wyjscia Przetacza miedzy widokiem okien wejs¢ i wyjscé.
Szczegdéty/Normalny | Przetagcza miedzy widokiem Szczegoéty i Nor-
malny.

4.16.5 Widok danych wymiarowania

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Punkty pomiarowe
wania i wybra¢ zgdane polecenie menu:

Typ narzedzia
Typ podstawy
Os$ zewnetrzna
2. Poda¢ numer narzedzia, podstawy lub kinematyki zewnetrzne;.
Pojawia sie metoda i dane pomiaru.

4.16.6 Wyswietlanie informacji o robocie i ukladzie sterowania robota

Sposob postepo- =  Wybra¢ w menu gtéwnym Pomoc > Info.
wania

Opis Informacje sg potrzebne przyktadowo do zapytan kierowanych do KUKA Cu-
stomer Support.
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Zaktadki zawierajg nastepujace informacje:

Zaktadka Opis

Info Typ uktadu sterowania robota
Wersja ukfadu sterowania robota
Wersja interfejsu graficznego
Wersja systemu podstawowego
Nazwa robota

Typ i konfiguracja robota

Czas pracy

Licznik roboczogodzin jest wtgczony, gdy pracujg
napedy. Czas pracy mozna alternatywnie wyswiet-
la¢ poprzez zmienng $SROBRUNTIME.

Liczba osi

Lista osi dodatkowych

Wersja danych maszynowych
Nazwa komputera sterujgcego
Wersje systeméw operacyjnych

Roboty

System

Pamieé

Opcje Dodatkowo zainstalowane opcje i pakiety technolo-
giczne

Komentarze Dodatkowe komentarze

Moduty Nazwa i wersja waznych plikéw systemowych

Przycisk Zapisz eksportuje zawartos¢ zaktadki Moduly
do pliku C:\KRC\ROBOTER\LOG\OCXVER.TXT.

4.16.7 Wyswietlanie/ledycja danych robota

Sposéb postepo- ®  Wybraé w menu gidwnym Uruchomienie > Dane robota.
wania

Opis

Numer seryjny

0.00
Czas pracy [godziny]

#FKR2210_2 5 C4 FLR ZH210
Dane maszyny

MNazwa robota

Sciezka archiwum sieci

Nazwa archivwum

Przejmij tez nazwy robotdw
do nazw archiwum.

ONONOJONONONC,

Rys. 4-28: Okno Dane robota
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Poz. | Opis

1 Numer seryjny

2 Czas pracy. Licznik roboczogodzin jest wtaczony, gdy pracuja na-
pedy. Czas pracy mozna alternatywnie wyswietla¢ poprzez zmien-
ng $SROBRUNTIME.

3 Nazwa danych maszynowych

4 Nazwa robota. Nazwe robota mozna zmienic.

5 Dane uktadu sterowania robota mozna zarchiwizowaé na $ciezce
sieciowe;j.

(>>> 6.8.3 "Archiwizacja w sieci" Strona 130)

Tu ustalana jest Sciezka do archiwizaciji.

6 To pole wyswietla sie, gdy pole wyboru Przejmij tez nazwy robo-
tow

do nazw archiwum. nie jest aktywne.

Tu mozna ustali¢ nazwe pliku archiwalnego.

7 = Pole wyboru aktywne: Jako nazwa dla pliku archiwalnego
wykorzystywana jest nazwa robota. Jesli nazwa robota nie jest
ustalona, uzywana jest nazwa archive.

= Pole wyboru nieaktywne: Dla pliku archiwalnego mozna
ustali¢ wtasng nazwe.

Te przyciski nie sg dostepne w grupie Uzytkownik.
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5 Pierwsze i ponowne uruchamianie

5 Pierwsze i ponowne uruchamianie
5.1 Asystent uruchamiania
Opis Uruchomienie mozna przeprowadzi¢ wykorzystujac asystenta. Poprowadzi on

uzytkownika przez podstawowe kroki procesu uruchamiania.

Sposéb postepo- =m  Wybraé w menu gtéwnym Uruchomienie > Asystent uruchamiania.
wania

5.2 Sprawdzanie danych maszyny

Opis Zatadowane muszg by¢ prawidtowe dane maszyny. Nalezy je skontrolowac
poréwnujac zatadowane dane maszyny z danymi na tabliczce znamionowe;j.

W przypadku zatadowania nowych danych maszyny nalezy dostosowac pre-
cyzyjnie stan tych danych do stanu aplikacji KSS. Jest to zagwarantowane
przy zastosowaniu danych maszyny dostarczonych wraz z wykorzystywang
wersjg KSS-Release.

N NIEBEZPIECZEﬂSTWO Jesli za’radqwane sq mepraW|_dk’)we dane
maszyny, nie wolno uruchamia¢ robota!
Skutkiem moga by¢ smiertelne badz ciezkie obrazenia ciata lub powazne
szkody materialne. Do maszyny muszg by¢ wczytane prawidtowe dane.

"

KUKA Roboter GmbH Y
Augsburg =
Germany KUIK]R
\ Typ Type Type KR XXX LXXX Xx-2 K-W-F XxxXYZ \
\ Artikel-Nr.  Article-No.  No.d"article XXXXXXXXXX ‘
SerieNr.  SerialNo.  No.Série XO00KX |
‘ Hergestellt Manufactured Fabrique 2004-02 ‘
‘ Gewicht  Weight Poids 1200 kg ‘
\ $TRAFONAME[]="#....." TRAFO1513321654984649352841 \
‘...\MADA\ MADA15133216549846493554861‘

Rys. 5-1: Tabliczka znamionowa

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gidéwnym Uruchomienie > Dane robota.
wania Otwiera sie okno Dane robota.
2. Poréwna¢ nastepujace dane:
W oknie Dane robota: Dane w polu Dane maszyny

Na tabliczce znamionowej u podstawy robota: Dane w wierszu $TRA-
FONAME()="# ..... "

° Sciezka, na ktérej znajdujg sie dane maszyny na CD, jest podana na
1 tabliczce znamionowej w wierszu ...\MADA\.
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5.3 Przesuw robota bez nadrzednego ukiadu sterowania zabezpieczenia-
mi
Opis Aby przesung¢ robota bez nadrzednego uktadu sterowania zabezpieczenia-
mi, nalezy aktywowac tryb rozruchowy. Robota mozna wowczas przesuwaé w
T1.

W przypadku potgczenia z nadrzednym uktadem sterowania zabezpieczenia-
mi nie mozna aktywowac trybu uruchamiania. Jesli robot jest w trybie urucha-
miania i utworzone zostanie poftgczenie z nadrzednym uktadem sterowania
zabezpieczeniami, tryb uruchamiania jest automatycznie wytaczany.

T W trybie rozruchowy nie dziatajg zewnetrz-
A NIEBEZPIECZENSTWO ne urzgdzenia zabezpieczajace. Uwzgled-
ni¢ wskazowki bezpieczenstwa dotyczace trybu rozruchowy.
(>>> 3.8.3.1 "Tryb uruchamiania" Strona 31)

W trybie uruchamiania odbywa sie przetgczenie na nastepujace symulowane
odwzorowanie wejscia:

m  Drzwi ochronne sg otwarte.
m Brak zewnetrznego ZATRZYMANIA AWARYJNEGO.
m Brak zadania zatrzymania bezpieczenstwa 2.

Wymagania m  Brak potaczenia z nadrzednym uktadem sterowania zabezpieczeniami
m  Trybpracy T1

Sposéb postepo- = Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Serwis > Tryb rozruchowy.
wania

Menu Opis

Tryb rozruchowy jest aktywny. Dotknie-
J Tryb rozruchowy cie tego polecenia menu wytacza tryb.

Tryb rozruchowy nie jest aktywny.
Tryb rozruchowy Dotkniecie tego polecenia menu wig-
cza tryb.

5.4 Kontrola uaktywnienia modelu robota z dokladnym pozycjonowaniem

Opis W przypadku zastosowania robota z doktadnym pozycjonowaniem nalezy
sprawdzi¢, czy uaktywniony jest model robota z doktadnym pozycjonowa-
niem.

W przypadku robotéw z doktadnym pozycjonowaniem réznice pozycji sg kom-
pensowane na podstawie tolerancji elementdéw konstrukcyjnych i elastyczno-
Sci poszczegodlnych robotéw. Robot z doktadnym pozycjonowaniem
umieszcza zaprogramowany TCP w catej kartezjanskiej przestrzeni roboczej
w granicach tolerancji. Parametry modelu robota z doktadnym pozycjonowa-
niem sg ustalane w miejscu pomiaru i trwale zapisywane w robocie (RDC).

@ | Model robota pozycjonowanego doktadnie obowigzuje tylko w przy-
1 padku stanu fabrycznego.

Po przebudowie lub doposazeniu robota, np. w przedtuzenie ramie-
nia lub nowa kis¢, konieczny jest ponowny pomiar robota.

Funkcje Robot z doktadnym pozycjonowaniem ma nastepujace funkcje:

m  Zwiekszona doktadno$¢ pozycjonowania, mniej wiecej o wspoétczynnik 10
m  Zwiekszona doktadnosc toru
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@ | Warunkiem zwigkszonej doktadnosci pozycjonowania i toru jest pra-
1 widtowe wprowadzenie danych obcigzenia do uktadu sterowania ro-
bota.

= Uproszczone przejmowanie programow przy wymianie robota (bez dodat-
kowego wczytywania)

m  Uproszczone przejmowanie programow po programowaniu offline z wyko-
rzystaniem WorkVisual (bez dodatkowego wczytywania)

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Pomoc > Info.

wania 2. Sprawdzi¢ w zaktadce Robot, czy aktywny jest model robota z doktadnym
pozycjonowaniem. (= wskazanie Robot z dokltadnym pozycjonowa-
niem).

5.5 Kalibracja

Opis Kazdy robot wymaga kalibracji. Tylko odpowiednio skalibrowany robot moze
zaja¢ zaprogramowana pozycje i wykonywacé ruchy w ukladzie kartezjanskim.
Przy kalibracji ustawiana jest zgodnos$¢ pozycji mechanicznej i elektronicznej
robota. W tym celu robot ustawia sie w okreslong pozycje mechaniczna, poto-
zenie kalibracji. Nastepnie do kazdej osi zapisywana jest warto$¢ czujnika.

Potozenie kalibracji we wszystkich robotach jest podobne, ale nigdy takie sa-
mo. Doktadne pozycje rozrdznig sie réwniez miedzy robotami pojedynczymi
danego typu.

Rys. 5-2: Polozenie kalibracji — przyblizone potozenie
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Kalibracja robota jest konieczna w nastepujacych przypadkach:

Przypadek Uwaga

Przy uruchomieniu ---

Po zakonczeniu prac serwisowych, w (>>> 5.5.6 "Kalibracja referen-
wyniku ktérych utracono kalibracje cyjna" Strona 84)

robota, np. po wymianie silnika lub
RDC

Gdy robot zostat poruszony przy wyta- | - - -
czonym ukfadzie sterowania (np. przy
pomocy mechanizmu swobodnego

obrotu)

Po wymianie przekfadni Przed nowym skalibrowaniem
Po osiagnieciu mechanicznego ogra- | Nalezy skasowac dane doty-
nicznika kraricowego z predkoscig czace starej kalibracji! Dane
przekraczajaca 250 mm/s dotyczace kalibracji sg usuwane
Po kolizji po recznej dekalibraciji osi.

(>>> 5.5.7 "Reczna dekalibracja
osi" Strona 85)

5.5.1 Metody kalibracji

Opis Dostepne sg nastepujace metody kalibracji robota:

m Za pomocg EMD (Electronic Mastering Device)
(>>> 5.5.3 "Kalibrowanie za pomocg EMD" Strona 77)
m Za pomoca czujnika zegarowego
(>>> 5.5.4 "Kalibracja przy pomocy czujnika zegarowego" Strona 83)

Przed rozpoczeciem kalibracji osie zawsze muszg by¢ ustawione w potozeniu
kalibracji wstepne;.

@ | Zaleca sig kalibracje przy pomocy EMD.

1

Oprécz tego istnieje metoda "kalibracji referencyjnej". Metode te wykorzystuje
sie do kalibraciji robota po okreslonych pracach serwisowych.

(>>> 5.5.6 "Kalibracja referencyjna" Strona 84)

5.5.2 Ustawianie osi w pozycji przedkalibracyjnej

Opis Kazdg o$ nalezy ustawi¢ w taki sposob, aby znaki kalibracyjne pokrywaty sie.

Rys. 5-3: Ustawianie osi w pozycji przedkalibracyjnej

Znaki kalibracyjne znajdujg sie w nastepujacych miejscach na robocie:
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Rys. 5-4: Znaki kalibracyjne na robocie

@ | W zaleznosci od typu robota potozenie znakow kalibracyjnych moze
1 sie nieznacznie rézni¢ od przedstawionego na ilustracji.

Wymagania

Aktywny jest rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu".
Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. Dla przyciskéw ruchu wybra¢ uktad wspoétrzednych Osie.
wania Nacisng¢ i przytrzymac przycisk potwierdzajacy.
Obok przyciskdéw ruchu wys$wietlajg sie osie A1 do AB6.

3. Aby poruszac¢ osig w kierunku dodatnim lub ujemnym, nalezy przycisng¢
przycisk plus lub minus.

4. Poczynajac od osi A1 kolejno ustawi¢ osie w taki sposob, aby znaki kali-
bracyjne pokrywaly sie.

Przy przemieszczaniu A4 i A6 na pozycje
NOTYFIKACJA przedkalibracyjng nalezy uwazaé, by uktad
zasilania energig - jesli jest dostepny - znajdowat sie w swojej prawidtowe;j
pozyciji i nie przekrecat sie o 360°.

n

5.5.3 Kalibrowanie za pomoca EMD

Przeglad Podczas kalibrowania przy pomocy EMD uktad sterowania robota automa-
tycznie osigga pozycje kalibracji. Kalibracji dokonuje sie najpierw bez obcia-
zenia, a nastepnie z obcigzeniem. Mozna zapisac kilka kalibracji dla roznych
obcigzen.
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Kalibracja przy pomocy EMD skfada sie z nastepujacych krokdw:

Krok Opis
1 Pierwsza kalibracja

(>>> 5.5.3.1 "Przeprowadzanie pierwszej kalibracji przy
pomocy EMD" Strona 78)

Pierwsza kalibracja wykonywana jest bez obcigzenia.
2 Wczytywanie przesuniecia

(>>> 5.5.3.2 "Wczytywanie przesuniecia" Strona 80)

Funkcja "Wczytaj przesuniecie" wykonywana jest z obcia-
zeniem. Zapisywana jest roznica w stosunku do pierwszej
kalibraciji.

3 W razie potrzeby: Sprawdzi¢ kalibracje z obcigzeniem i
przesunieciem

(>>> 5.5.3.3 "Sprawdzanie kalibracji z obcigzeniem z prze-
sunieciem" Strona 81)

Funkcja "Kalibracja z obcigzeniem i przesunieciem" wyko-
nywana jest z obcigzeniem, dla ktérego zostato juz wczyta-
ne przesuniecie.

Zakres zastosowania:

m  Sprawdzanie pierwszej kalibracji

m  Przywracanie pierwszej kalibracji, jesli zostata utracona
(np. po wymianie silnika lub po kolizji). Poniewaz wczy-
tane przesuniecie pozostaje zapamietane réwniez w
przypadku utraty kalibracji, uktad sterowania robota
moze obliczy¢ pierwszg kalibracje.

5.5.3.1 Przeprowadzanie pierwszej kalibracji przy pomocy EMD

Wymagania = Robot jest bez obcigzenia. Oznacza to, ze nie jest na nim zamontowane
zadne narzedzie, przedmiot obrabiany lub inne dodatkowe obcigzenie.

m  Wszystkie osie znajdujg sie w pozycji przedkalibracyjne;.
m  Nie wybrano zadnego programu.
m  Trybpracy T1

Sposob postepo- - -
. EMD nalezy zawsze przykrecaé bez prze-

wania NOTYFIKACJA wodu pomiarowego do wypustu pomiaro-

wego. Dopiero potem nalezy poditgczy¢ do EMD przewod pomiarowy. W

przeciwnym razie przewod pomiarowy moze ulec uszkodzeniu.

Réwniez przy zdejmowaniu EMD nalezy zawsze najpierw zdjaé przewod po-

miarowy z EMD. Dopiero po wykonaniu tej czynno$ci zdjaé EMD z wypustu

pomiarowego.

Po wykonaniu kalibracji odtgczy¢ przewdd pomiarowy od przytgcza X32. W

przeciwnym razie moga pojawi¢ sie sygnaty zaktdcajace lub powstac szkody.

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Kalibracja > EMD > Z korek-
ta obciazenia > Pierwsza kalibracja.

Otwiera sie okno. Wyswietlone sg wszystkie osie przeznaczone do kali-
browania. Zaznaczona jest 0$ o najnizszym numerze.

2. Zdjac ostone z przytgcza X32.
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Rys. 5-5: Zdja¢ ostone z X32

3. Podtaczy¢ przewod pomiarowy do X32.

Rys. 5-6: Podtaczanie przewodu pomiarowego do X32

4. Usung¢ nasadke ochronng z wypustu pomiarowego na osi, ktéra jest za-
znaczona w oknie. (Obrécone EMD mozna wykorzystac jako srubokret.)

Rys. 5-7: Zdejmowanie nasadki ochronnej z wypustu pomiarowego

5. Przykreci¢ EMD do wypustu pomiarowego.
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Rys. 5-8: Przykrecanie EMD na wypuscie pomiarowym

6. Umiescic¢ przewdd pomiarowy na EMD. Skierowac przy tym czerwony
punkt wtyczki na wpust w EMD.

P

Rys. 5-9: Umieszczanie przewodu pomiarowego na EMD

7. Nacisnag¢ Kalibruj.
8. Nacisna¢ przycisk potwierdzajacy i przycisk Start.

Gdy EMD przemierzy karb pomiarowy, obliczana jest pozycja kalibracji.
Robot zatrzymuje sie automatycznie. Uzyskane wartosci sg zachowywa-
ne. Os znika z okna.

9. Usung¢ przewdd pomiarowy z EMD. Nastepnie usungé EMD z wypustu
pomiarowego i zatozy¢ nasadke ochronna.

10. Powtérzy¢ kroki 4 do 9 dla wszystkich osi przeznaczonych do regulaciji.
11. Zamknag¢ okno.
12. Usung¢ przewodd pomiarowy z przytgcza X32.

5.5.3.2 Wczytywanie przesuniecia

Opis Funkcja "Wczytaj przesuniecie" wykonywana jest z obcigzeniem. Réznica w
stosunku do pierwszej kalibracji zostaje zapisana.

Jesli robot pracuje przy réoznych obcigzeniach, funkcja "Wczytaj przesuniecie”
musi by¢ wykonana przy kazdym obcigzeniu. W chwytakach przenoszacych

ciezkie elementy funkcja "Wczytaj przesuniecie" musi by¢ kazdorazowo wyko-
nana do chwytaka bez elementu i do chwytaka z elementem.
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Wymagania m Identyczne warunki otoczenia (temperatura itd.) jak przy pierwszej kalibra-
cji

Obcigzenie jest zamontowane na robocie.

Wszystkie osie znajdujg sie w pozycji przedkalibracyjnej.

Nie wybrano zadnego programu.

Tryb pracy T1

Sposob postepo- 5 :
. EMD nalezy zawsze przykrecaé bez prze-

wania NOTYFIKACJA s pomiarowego do wypustu pomiaro-

wego. Dopiero potem nalezy podtgczy¢ do EMD przewdd pomiarowy. W

przeciwnym razie przewod pomiarowy moze ulec uszkodzeniu.

Réwniez przy zdejmowaniu EMD nalezy zawsze najpierw zdjg¢ przewdd po-

miarowy z EMD. Dopiero po wykonaniu tej czynnosci zdja¢ EMD z wypustu

pomiarowego.

Po wykonaniu kalibracji odtaczy¢ przewdd pomiarowy od przytacza X32. W

przeciwnym razie moga pojawi¢ sie sygnaty zakidcajace lub powsta¢ szkody.

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Kalibracja > EMD > Z korek-
ta obciazenia > Wczytywanie przesuniecia.

2. Poda¢ numer narzedzia. Potwierdzi¢ przyciskiem Narz. OK.

Otwiera sie okno. Wyswietlajg sie wszystkie osie, ktore jeszcze nie zostaty
wczytane dla danego narzedzia. Zaznaczona jest 0$ 0 najnizszym nume-
rze.

3. Zdjac ostone na przytaczu X32 i podtgczy¢ przewdd pomiarowy.

4. Usung¢ nasadke ochronng z wypustu pomiarowego na osi, ktéra jest za-
znaczona w oknie. (Obrécone EMD mozna wykorzystac jako srubokret.)

5. Przykreci¢ EMD do wypustu pomiarowego.

6. Umiesci¢ przewdd pomiarowy na EMD. Skierowa¢ przy tym czerwony
punkt wtyczki na wpust w EMD.

7. Nacisnag¢ przycisk Wezytaj.
8. Nacisna¢ przycisk potwierdzajacy i przycisk Start.

Gdy EMD przemierzy karb pomiarowy, obliczana jest pozycja kalibraciji.
Robot zatrzymuje sie automatycznie. Otwiera sie okno. Réznica dla tej osi
w stosunku do pierwszej kalibracji jest podawana w formie przyrostu i w
stopniach.

9. Potwierdzi¢ za pomocg OK. O$ znika z okna.

10. Usung¢ przewdd pomiarowy z EMD. Nastepnie usungaé EMD z wypustu
pomiarowego i zatozy¢ nasadke ochronna.

11. Powtorzy¢ kroki 4 do 10 dla wszystkich osi przeznaczonych do regulac;ji.
12. Zamkna¢ okno.
13. Usung¢ przewdd pomiarowy z przytgcza X32.

5.5.3.3 Sprawdzanie kalibracji z obcigzeniem z przesunieciem

Opis Zakres zastosowania:

m  Sprawdzanie pierwszej kalibrac;ji

m  Przywracanie pierwszej kalibracji, jesli ta zostata utracona (np. po wymia-
nie silnika lub po kolizji). Poniewaz wczytane przesuniecie pozostaje za-
pamietane réwniez w przypadku utraty kalibracji, uktad sterowania robota
moze obliczy¢ pierwszg kalibracje.

@ | Os mozna skontrolowac dopiero po skalibrowaniu wszystkich osi z
l nizszymi numerami.
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Wymagania

Sposob postepo-
wania

82 /207

®m Identyczne warunki otoczenia (temperatura itd.) jak przy pierwszej kalibra-
cji

= Na robocie zamontowane jest obcigzenie, dla ktérego wykonano funkcje
"Weczytaj przesuniecie".

m  Wszystkie osie znajdujg sie w pozycji przedkalibracyjne;.
m Nie wybrano zadnego programu.
m  Trybpracy T1

EMD nalezy zawsze przykrecaé bez prze-
NOTYFIKACJA wodu pomiarowego do wypustu pomiaro-

wego. Dopiero potem nalezy poditgczy¢ do EMD przewod pomiarowy. W
przeciwnym razie przewod pomiarowy moze ulec uszkodzeniu.
Réwniez przy zdejmowaniu EMD nalezy zawsze najpierw zdjaé przewdd po-
miarowy z EMD. Dopiero po wykonaniu tej czynno$ci zdjaé EMD z wypustu
pomiarowego.
Po wykonaniu kalibracji odtgczy¢ przewdd pomiarowy od przytgcza X32. W

przeciwnym razie moga pojawi¢ sie sygnaty zaktdcajace lub powstac szkody.

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Kalibracja > EMD > Z korek-
ta obciazenia > Kalibracja z obcigzeniem > Z przesunieciem.

2. Poda¢ numer narzedzia. Potwierdzi¢ przyciskiem Narz. OK.

Otwiera sie okno. Wyswietlane sg wszystkie osie, dla ktérych zostato juz
wczytane przesuniecie z tym narzedziem. Zaznaczona jest 0$ o najniz-
szym numerze.

3. Zdjgc¢ ostone na przytagczu X32 i podtgczyé przewdd pomiarowy.

4. Usung¢ nasadke ochronng z wypustu pomiarowego na osi, ktéra jest za-
znaczona w oknie. (Obrécone EMD mozna wykorzysta¢ jako srubokret.)

5. Przykreci¢ EMD do wypustu pomiarowego.

6. Umiescic¢ przewdd pomiarowy na EMD. Skierowac przy tym czerwony
punkt wtyczki na wpust w EMD.

7. Nacisna¢ Sprawdz.

8. Nacisng¢ przycisk potwierdzajacy i przycisk Start.
Gdy EMD przemierzy karb pomiarowy, obliczana jest pozycja kalibracji.
Robot zatrzymuje sie automatycznie. Wy$wietlana jest réznica w stosunku
do opcji "Wczytaj przesuniecie".

9. W razie potrzeby zachowac uzyskane wartosci naciskajac Zapisz. Stare
wartosci kalibracji zostajg tym samym usuniete.

Aby méc przywrdcié utracong pierwszg kalibracje, nalezy zawsze zacho-
wywac uzyskane wartosci.

@ | Osie A4, A5 i A6 sg mechanicznie potaczone. Oznacza to:

1 Jesli usuniete sg parametry osi A4, usuniete sg tym samym parame-
try dla osi A5 i AG.

Jesli usuniete sg parametry osi A5, usuniete sg tym samym parametry dla osi
AB.

10. Usung¢ przewdd pomiarowy z EMD. Nastepnie usunaé EMD z wypustu
pomiarowego i zatozy¢ nasadke ochronna.

11. Powtdrzyc¢ kroki 4 do 10 dla wszystkich osi przeznaczonych do regulacji.
12. Zamkng¢ okno.
13. Usung¢ przewdd pomiarowy z przytgcza X32.
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5.5.4 Kalibracja przy pomocy czujnika zegarowego

Opis Podczas kalibrowania robota przy pomocy czujnika zegarowego uzytkownik
recznie naprowadza robota w potozenie kalibracji. Kalibracja przebiega za-
wsze z obcigzeniem. Nie mozna zapisac kilku kalibracji dla r6znych obcigzen.

Rys. 5-10: Czujnik zegarowy

Wymagania = Obcigzenie jest zamontowane na robocie.
m  Wszystkie osie znajdujg sie w pozycji przedkalibracyjne;.
m  Aktywny jest rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu", a jako uktad wspétrzed-
nych wybrano Osie.
m  Nie wybrano zadnego programu.
m  Trybpracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Kalibracja > Zegar.

wania Otwiera sie okno. Wys$wietlane sg wszystkie nieskalibrowane osie. Zazna-

czona jest 08, ktéra ma by¢ regulowana jako pierwsza.

2. Usung¢ z osi nasadke ochronng wypustu pomiarowego i umiesci¢ w nim
czujnik zegarowy.
Przy pomocy klucza imbusowego poluzowac sruby na szyjce czujnika.
Obrdci¢ tarcze w taki sposob, aby mozna jg byto tatwo obserwowac. Wcis-
ng¢ trzpien czujnika do oporu.
Przy pomocy klucza imbusowego ponownie przykreci¢ sruby na szyjce
czujnika.

3. Zredukowac przesterowanie reczne do 1%.

4. Przesung¢ os z "+" na "-". W najnizszym miejscu karbu pomiarowego, kto-
ry jest sygnalizowany odwréceniem wskazdéwki, ustawi¢ czujnik zegarowy
w punkcie zerowym.

Jesli najnizsze potozenie zostato przypadkiem przekroczone, poruszaé
osig tak dtugo, az potozenie to zostanie osiagniete. Nie ma znaczenia, czy
przesuniecie wykonywane bedzie z "+" na "-" czy odwrotnie.

5. Cofna¢ os$ na pozycje przed kalibracja.

6. Przesuwac os$ z"+" do "-" az do chwili, gdy wskazéwka bedzie znajdowac
sie 5 do 10 przedziatek skali przed punktem zerowym.

7. Przetgczyé na przyrostowy przesuw reczny.
8. Przesuwac os z "+" na "-", az osiggniety zostanie punkt zerowy.

@ | Jezeli punkt zerowy zostat przekroczony: Powtdrzy¢ kroki 5 do 8.

9. Nacisnag¢ Kalibruj. Wyregulowana os$ znika z okna.
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10. Usung¢ czujnik zegarowy z wypustu pomiarowego i zatozy¢ nasadke
ochronna.

11. Ponownie przetgczy¢ z przyrostowego przesuwu recznego na normainy
tryb pracy.

12. Powtodrzyc kroki 2 do 11 dla wszystkich osi przeznaczonych do regulacji.

13. Zamknag¢ okno.

5.5.5 Kalibracja osi dodatkowych

Opis m  Osie dodatkowe KUKA mozna kalibrowa¢ zaréwno za pomocg EMD jak
réwniez czujnika zegarowego.

m  Osie dodatkowe, ktére nie pochodza z firmy KUKA, mozna kalibrowaé za
pomoca czujnika zegarowego. Gdy jednak wymagana jest kalibracja za
pomocg EMD, do osi dodatkowej trzeba dotaczy¢ wypusty pomiarowe.

Sposob postepo- = Przebieg kalibracji osi dodatkowych przebiega tak samo, jak w przypadku
wania osi robota. Oprécz osi robota w wyborze osi pojawiajg sie dodatkowo za-
projektowane osie dodatkowe.

Wyreguluj nastepujace osie przy pomocy elektronicznego czujnike pomiarowege.
Reguladge nalezy przeprowadzic BEZ OBCIAZENIA:

0% robota 2

0% robota 3

0& robota 4

0é robota 5

0& robota 6

Rys. 5-11: Lista wyboru kalibrowanych osi.

@ | Kalibracja robotow przemystowych wyposazonych w wigcej niz 2 osie
1 dodatkowe: Przy wiecej niz 8 osiach w uktadzie nalezy pamieta¢, by
ewentualnie do drugiego RDC przytaczy¢ przewdd pomiarowy czujni-
ka EMD.

5.5.6 Kalibracja referencyjna

Kalibraciji referencyjnej nie mozna stosowac przy uruchamianiu robo-
f n 5 ta.

Opis Kalibracja referencyjna jest zalecana wtedy, gdy przy prawidtowo skalibrowa-
nym robocie przeprowadza sie prace serwisowe, z ktérymi wigze sie ewentu-
alna utrata kalibracji. Przyktady:

= Wymiana RDC
m  Wymiana silnika

Przed przystgpieniem do prac serwisowych, robota ustawia sie w potozeniu
$MAMES. Nastepnie poprzez kalibracje referencyjng robotowi zostang po-
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nownie przyporzadkowane wartosci osi tych zmiennych systemowych. W ten
sposob robot powraca do takiego stanu, w jakim byt przed utratg kalibracji. Za-
programowane przesuniecia pozostajg niezmienione. Do tej kalibracji nie po-
trzeba ani EMD ani czujnika zegarowego.

Przy kalibracji referencyjnej nie jest istotne, czy w robocie jest zatozone obcig-
zenie, czy nie. Kalibracje referencyjng mozna tez wykorzystywac w przypadku
osi dodatkowych.

Przygotowanie = Robota przed przystgpieniem do prac serwisowych ustawia sie w potoze-
niu SMAMES. W tym celu zaprogramuj punkt PTP $MAMES i ustaw w nim
robota. Mozna to wykonac przy uprawnieniach grupy uzytkownikéow Eks-
pert!

I A OSTRZEZENIE I Nie mozna ustawia¢ robota w potozeniu

domys$inym HOME zamiast w potozeniu
$MAMES. Punkt SMAMES jest czesciowo taki sam, jak punkt domysiny HO-
ME, jednak nie w kazdym wypadku. Tylko w potozeniu SMAMES mozna wy-
kona¢ prawidtowg kalibracje referencyjng robota. Przy probie kalibraciji
referencyjnej robota w potozeniu innym niz $SMAMES, mozna doprowadzi¢
do obrazen ciata i szkéd rzeczowych.

Wymagania m  Nie wybrano zadnego programu.
m W czasie prac serwisowych nie ulegto zmianie potozenie robota.

®  Przy wymianie RDC: Dane robota zostaty przeniesione z dysku twardego
do RDC. (Mozna to wykonac tylko przy uprawnieniach grupy uzytkowni-
kow Ekspert!)

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Kalibracja > Odniesienie.

wania Otwiera sie okno opcji Kalibracja referencyjna. Wyswietlane sg wszyst-
kie nieskalibrowane osie. Zaznaczona jest 08, ktéra ma by¢ regulowana
jako pierwsza.

2. Nacisng¢ Kalibruj. Zaznaczona os zostaje skalibrowana i znika z widoku
okna opciji.

w

Powtorzy¢ krok 2 dla wszystkich osi przeznaczonych do kalibraciji.

5.5.7 Reczna dekalibracja osi

Opis Parametry kalibracyjne poszczegdinych osi mozna usuna¢. Podczas dekali-
bracji osie robota nie poruszajg sie.

@ | Osie A4, A5 i A6 sg mechanicznie potaczone. Oznacza to:

1 Jesli usuniete sg parametry osi A4, usuniete sg tym samym parame-
try dla osi A5 i AG.

Jesli usuniete sg parametry osi A5, usuniete sg tym samym parametry dla osi
AB.

Jesdli robot nie jest wyregulowany, progra-

NOTYFIKACJA mowe wytgczniki krancowe sg wytgczone.
Robot moze uderzy¢ o zderzaki na ogranicznikach krancowych, przez co

moze zostac¢ uszkodzony, a zderzaki bedzie trzeba wymieni¢. Rozregulowa-

ny robot nie powinien by¢ w miare mozliwosci wprawiany w ruch lub nalezy
maksymalnie zredukowac przesterowanie reczne.

Wymagania = Nie wybrano zadnego programu.

Sposéb postepo- 1. Wybraé w menu gtéwnym Uruchomienie > Kalibracja > Dekalibracja.
wania Otwiera sie okno.
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Zaznaczy¢ 0$ przeznaczong do dekalibracji.

Nacisng¢ Dekalibruj. Dane kalibracyjne danej osi sg usuwane.
Powtorzyé kroki 2 i 3 dla wszystkich osi przeznaczonych do dekalibraciji.
Zamkna¢ okno.

Al

5.6 Pomiar

5.6.1 Pomiar narzedzia

Opis Podczas pomiaru narzedzia uzytkownik przypisuje zamontowanemu na kot-
nierzu montazowym narzedziu kartezjanski uktad wspoétrzednych (uktad TO-
OL).

Uktad wspotrzednych TOOL ma swoj poczatek w punkcie okreslonym przez
uzytkownika. Punkt ten nazywa sie TCP (Tool Center Point). Z reguty TCP
ustawiany jest w punkcie roboczym narzedzia.

@ | Opisanej ponizej procedury pomiaru nie nalezy stosowac przy narze-
l dziu stacjonarnym. Dla narzedzia stacjonarnego nalezy stosowaé
wilasny rodzaj pomiaru. (>>> 5.6.3 "Pomiar narzedzia stacjonarne-
go" Strona 95)

Zalety pomiaru narzedzia:
= Narzedzie moze by¢ przesuwane po linii prostej w kierunku uderzenia.
= Narzedzie moze by¢ obracane wokét TCP bez naruszenia pozycji TCP.

m W trybie programowym: Zaprogramowana szybkos¢ przesuwu utrzymy-
wana jest wzdtuz toru przy TCP.

Robot moze zapamieta¢ maksymalnie 16 uktadow wspoétrzednych TOOL.
Zmienna: TOOL_DATA[1...16]).

Zapisywane sg nastepujgce dane:

= XY, Z
Poczatek uktadu wspétrzednych TOOL w odniesieniu do ukladu FLANGE
= AB,C:
Orientacja ukfadu wspotrzednych TOOL w odniesieniu do uktadu FLAN-
GE
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Rys. 5-12: Zasada pomiaru TCP

Opis Pomiar narzedzia sktada sie z dwdch krokdéw:
Krok Opis
1 Wyznaczenie poczatku uktadu wspoétrzednych TOOL

Dostepne sg nastepujace metody:

m  XYZ -4-punktowy

(>>> 5.6.1.1 "Pomiar TCP: Metoda 4-punktowa XYZ"
Strona 87)

= referencyjny XYZ

(>>> 5.6.1.2 "Pomiar TCP: Metoda referencyjna XYZ "
Strona 89)

2 Ustalenie orientacji uktadu wspoétrzednych TOOL

Dostepne sg nastepujace metody:

= ABC -2-punktowe

(>>> 5.6.1.4 "Okreslanie orientacji: Metoda 2-punktowa
ABC" Strona 90)

= ABC World

(>>> 5.6.1.3 "Okreslanie orientacji: Metoda ABC World"
Strona 90)

Jesli dane pomiarowe sg juz znane, mozna je wprowadzi¢ bezposrednio.
(>>> 5.6.1.5 "Wprowadzanie danych numerycznych" Strona 92)

5.6.1.1 Pomiar TCP: Metoda 4-punktowa XYZ

@ | Metode 4-punktowg XYZ mozna stosowac w robotach uktadajacych
1 na paletach.

Opis Przy pomocy punktu TCP narzedzia przeznaczonego do opomiarowania na-
lezy najechac punkt referencyjny z 4 réznych kierunkéw. Punkt referencyjny
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moze by¢ dowolnie wybrany. Uktad sterowania robota oblicza TCP na pod-
stawie réznych pozyciji kotnierza montazowego.

@ | 4 pozycje kotnierza podczas najezdzania na punkt referencyjny mu-
l szg by¢ od siebie wystarczajgco oddalone.

Rys. 5-13: Metoda 4-punktowa XYZ

Wymagania = Narzedzie przeznaczone do pomiaru jest zamontowane na kotnierzu mon-
tazowym.

m  Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gtdwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > XYZ 4
wania punkty.

2. Wprowadzi¢ numer i nazwe narzedzia przeznaczonego do pomiaru. Po-
twierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Najechac¢ TCP na punkt referencyjny. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ na-
ciskajgc Dalej.

4. Najechaé¢ TCP na punkt referencyjny z innego kierunku. Nacisng¢ Po-
miar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

5. Krok 4 powtorzy¢ dwukrotnie.
6. Albo nacisng¢ Zapisz. Dane sg zapisywane i okno sie zamyka.

Albo nacisng¢ Dane obcigzen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktérym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.7.3 "Wprowadzanie danych obcigzenia" Strona 110)

Albo nacisngé ABC 2-punktowe lub ABC World. Dane zostajg zapisane
i otwiera sie okno, w ktéorym mozna okresli¢ orientacje uktadu wspétrzed-
nych narzedzia (TOOL).

(>>> 5.6.1.4 "Okreslanie orientacji: Metoda 2-punktowa ABC" Strona 90)
(>>> 5.6.1.3 "Okreslanie orientacji: Metoda ABC World" Strona 90)
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5.6.1.2 Pomiar TCP: Metoda referencyjna XYZ

Opis W przypadku metody referencyjnej XYZ dokonywany jest pomiar nowego na-
rzedzia przy pomocy juz opomiarowanego narzedzia. Uktad sterowania robo-
ta poréwnuje pozycje narzedzia na kotnierzu i wylicza punkt TCP nowego
narzedzia.

Rys. 5-14: Metoda referencyjna XYZ

Warunek = Na kotnierzu montazowym zamontowane jest uprzednio zmierzone narze-
dzie.

m  Trybpracy T1
Przygotowanie Ustali¢ dane punktu TCP zmierzonego narzedzia:

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > Odnie-
sienie XYZ.

2. Poda¢ numer zmierzonego narzedzia.

3. Zanotowac parametry X, Y i Z.

4. Zamknac¢ okno.
Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > Odnie-
wania sienie XYZ.

2. Wprowadzi¢ numer i nazwe nowego narzedzia. Potwierdzi¢ naciskajac
Dalej.

3. Podac¢ dane punktu TCP zmierzonego wiasnie narzedzia. Potwierdzi¢ na-
ciskajac Dalej.

4. Najecha¢ TCP na punkt referencyjny. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ na-
ciskajgc Dalej.

5. Odsung¢ narzedzie i zdemontowac je. Zamontowac nowe narzedzie.

6. Przesung¢ TCP nowego narzedzia na punkt referencyjny. Nacisng¢ Po-
miar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

7. Albo nacisng¢ Zapisz. Dane sg zapisywane i okno sie zamyka.

Albo nacisng¢ Dane obcigzen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktérym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.7.3 "Wprowadzanie danych obcigzenia" Strona 110)

Albo nacisng¢ ABC 2-punktowe lub ABC World. Dane zostajg zapisane
i otwiera sie okno, w ktérym mozna okresli¢ orientacje uktadu wspétrzed-
nych narzedzia (TOOL).

(>>> 5.6.1.4 "Okreslanie orientacji: Metoda 2-punktowa ABC" Strona 90)
(>>> 5.6.1.3 "Okreslanie orientacji: Metoda ABC World" Strona 90)
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5.6.1.3 Okreslanie orientacji: Metoda ABC World

Opis Uzytkownik ustawia osie uktadu wspotrzednych TOOL réwnolegle do osi ukta-
du wspotrzednych WORLD. W ten sposob ukitad sterowania robota poznaje
orientacje uktadu wspétrzednych TOOL.

Metoda posiada 2 warianty:

= 5D: Uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota kierunek uderze-
nia narzedzia. Kierunkiem uderzenia jest domysinie 0$ X. Kierunek innych
osi jest okreslany przez system i nie moze by¢ ustawiany przez uzytkow-
nika.

System okresla orientacje innych osi zawsze tak samo. Dlatego jezeli po
raz kolejny konieczne bedzie wymierzenie narzedzia, np. po kolizji, wy-
starczy ponowne okreslenie kierunku uderzenia. Obrotu wokét kierunku
uderzenia nie trzeba programowac.

m  6D: Uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota kierunek wszyst-
kich 3 osi.

Wymagania = Narzedzie przeznaczone do pomiaru jest zamontowane na kotnierzu mon-
tazowym.

= TCP narzedzia jest juz zmierzony.
m  Trybpracy T1

@ | Ponizszy sposdb postgpowania obowigzuje, jezeli kierunek uderze-
1 nia narzedzia jest kierunkiem domysinym (= kierunek X). Jezeli kieru-
nek uderzenia zostat zmieniony na Y lub Z, nalezy réwniez
odpowiednio zmieni¢ sposéb postepowania.

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gidwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > ABC
wania World.

2. Wprowadzi¢ numer narzedzia. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
Wybraé odpowiedni wariant w polu 5D/6D. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
4. Jesli wybrano 5D:

+X700L Ustawi¢ rownolegle do -ZyorLp- (+X100L = Kierunek uderzenia)

w

Jesli wybrano 6D:

Ustawic¢ osie uktadu wspotrzednych TOOL w nastepujacy sposob.
+X100L réwnolegle do -ZyorLp- (+XtooL = kierunek uderzenia)
+Y 1001 rownolegle do +YwoRrLD
+Z100L réwnolegle do +XwoRrLD

5. Nacisnag¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
6. Albo nacisna¢ Zapisz. Dane zostang zapisane i okno sie zamyka.

Albo nacisnag¢ Dane obcigzen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktéorym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.7.3 "Wprowadzanie danych obcigzenia" Strona 110)

5.6.1.4 Okreslanie orientacji: Metoda 2-punktowa ABC

Opis Uktadowi sterowania robota podawane sg osie uktadu wspotrzednych TOOL
poprzez najechanie na dowolny punkt na osi X oraz na dowolny punkt w ptasz-
czyznie XY.

Metoda ta jest stosowana, gdy konieczne jest szczegdlnie dokfadne okresle-
nie kierunkow osi.
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A

Wymagania m  Narzedzie przeznaczone do pomiaru jest zamontowane na kotnierzu mon-
tazowym.

m  TCP narzedzia jest juz zmierzony.
m  Trybpracy T1

Rys. 5-15: Metoda 2-punktowa ABC

@ | Ponizszy sposob postepowania obowigzuje, jezeli kierunek uderze-
1 nia narzedzia jest kierunkiem domysinym (= kierunek X). Jezeli kieru-
nek uderzenia zostat zmieniony na Y lub Z, nalezy réwniez
odpowiednio zmieni¢ sposéb postepowania.

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu giéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > ABC
wania 2-punkty.

2. Poda¢ numer zamontowanego narzedzia. Potwierdzi¢ naciskajgc Dale;j.

3. Punktem odniesienia narzedzia (TCP) najechaé na dowolny punkt refe-
rencyjny. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

4. Przesuwac narzedzie w taki sposob, aby punkt referencyjny na osi X prze-
sunat sie na dowolny punkt z ujemng wartosciag X (tj. odwrotnie do kierun-
ku uderzenia). Nacisngé Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

5. Przesuwac narzedzie w taki sposéb, aby punkt referencyjny na ptaszczyz-

nie XY przesunat sie na dowolny punkt z dodatnig wartoscig Y. Nacisngé
Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1 91 /207



KUKA

KUKA System Software 8.2

6. Albo nacisng¢ Zapisz. Dane sg zapisywane i okno sie zamyka.

Albo nacisng¢ Dane obciazen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktérym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.6.1.4 "Okreslanie orientacji: Metoda 2-punktowa ABC" Strona 90)

5.6.1.5 Wprowadzanie danych numerycznych

Opis

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

Parametry narzedzia moga by¢ wprowadzane recznie.
Dostepne zrédta danych:

= CAD
m  Zewnetrznie opomiarowane narzedzie
m Dane producenta narzedzia

o | W przypadku 4-osiowych robotéw do paletyzacji, np. KR 180PA, pa-
1 rametry narzedzia muszg by¢ wprowadzone numerycznie. Metody
XYZ i ABC nie mogg by¢ uzyte, gdyz zmiana orientacji w przypadku
tych robotow jest mozliwa tylko w ograniczonym zakresie.

®m  Znane sg nastepujgce parametry:
X, Y, Z w odniesieniu do uktadu wspotrzednych FLANGE
A, B, C w odniesieniu do uktadu wspétrzednych FLANGE
m  Trybpracy T1

1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > Wpro-
wadzanie danych numerycznych.

2. Wprowadzi¢ numer i nazwe narzedzia przeznaczonego do pomiaru. Po-
twierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Wprowadzi¢ dane. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.
4. Albo nacisna¢ Zapisz. Dane zostang zapisane i okno sie zamyka.

Albo nacisnag¢ Dane obcigzen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktéorym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.7.3 "Wprowadzanie danych obcigzenia" Strona 110)

5.6.2 Pomiar podstawy

Opis

Podczas pomiaru podstawy uzytkownik przypisuje danej powierzchni roboczej
lub obrabianemu elementowi kartezjanski uktad wspotrzednych (BASE).
Uktad wspotrzednych BASE ma swdj poczatek w punkcie okreslonym przez
uzytkownika.

@ | Jesli na kotnierzu montazowym znajduje sie obrabiany element, nie
l wolno stosowac opisanej tu procedury pomiaru. W przypadku ele-

mentéw umieszczonych na kotnierzu montazowym, nalezy stosowac
wilasny rodzaj pomiaru. (>>> 5.6.3 "Pomiar narzedzia stacjonarnego” Stro-

na 95)

Zalety pomiaru podstawy:

= TCP moze by¢ recznie przesuwany wzdtuz krawedzi powierzchni roboczej
lub elementu obrabianego.

m  Mozliwe jest namierzanie punktéw w odniesieniu do podstawy. Jesli pod-
stawa musi zosta¢ przesunieta, np. ze wzgledu na przesuniecie po-
wierzchni roboczej, punkty ulegajg automatycznemu przesunieciu i nie ma
potrzeby ich ponownego namierzania.
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Robot moze zapamieta¢ maksymalnie 32 uktady wspoétrzednych BASE.
Zmienna: BASE_DATAJ[1...32].

Opis Istniejg 2 metody opomiarowania podstawy:

= Metoda 3-punktowa (>>>5.6.2.1 "Metoda 3-punktowa " Strona 93)
m  Metoda posrednia (>>> 5.6.2.2 "Metoda posrednia" Strona 94)

Jesli dane pomiarowe sg juz znane, mozna je wprowadzi¢ bezposrednio.
(>>> 5.6.2.3 "Wprowadzanie danych numerycznych" Strona 95)

5.6.2.1 Metoda 3-punktowa

Opis Metoda polega na najechaniu punktu poczatkowego oraz dwoéch innych punk-
téw nowej podstawy. Te 3 punkty definiujg nowg podstawe.

Rys. 5-16: Metoda 3-punktowa

Warunek = Na kotnierzu montazowym zamontowane jest uprzednio zmierzone narze-
dzie.

= Tryb pracy T1

Sposoéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Podstawa > 3-
wania punkty.
2. Poda¢ numer i nazwe podstawy. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.
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3. Poda¢ numer zamontowanego narzedzia. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

4. Punktem odniesienia narzedzia (TCP) najechac na punkt poczatkowy no-
wej podstawy. Nacisngé Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

5. Przesung¢ punkt odniesienia narzedzia (TCP) do dowolnego punktu na
dodatniej osi X nowej podstawy. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciska-
jac Dalej.

6. Przesunac¢ punkt odniesienia narzedzia (TCP) do dowolnego punktu na
ptaszczyznie XY z dodatnig wartoscig Y. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzic¢
naciskajgc Dalej.

7. Nacisna¢ Zapisz.

5.6.2.2 Metoda posrednia

Opis Metoda posrednia jest stosowana, jesli nie jest mozliwe najechanie punktu po-
czatkowego podstawy, np. gdy jest on potozony we wnetrzu elementu obra-
bianego lub poza zakresem roboczym robota.

Metoda polega na najechaniu 4 punktéw podstawy, ktérych wspotrzedne sg
znane. Uktad sterujgcy robota oblicza podstawe korzystajac ze wspoétrzed-
nych tych punktow.

Rys. 5-17: Metoda posrednia

Wymagania = Na kotnierzu montazowym zamontowane jest zmierzone narzedzie.

®  Znane sg wspoirzedne 4 punktdéw nowej podstawy, np. z programu CAD.
Punkty te sg osiggalne przez punkt odniesienia narzedzia (TCP).

= Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gidwnym Uruchomienie > Pomiar > Podstawa > Po-
wania srednio.

2. Poda¢ numer i nazwe podstawy. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
3. Poda¢ numer zamontowanego narzedzia. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.
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4. Wprowadzi¢ wspotrzedne znanego punktu nowej podstawy i punktem od-
niesienia narzedzia (TCP) najechac na ten punkt. Nacisna¢ Pomiar. Po-
twierdzi¢ naciskajgc Dalej.

5. Krok 4 powtérzy¢ trzykrotnie.
6. Nacisng¢ Zapisz.

5.6.2.3 Wprowadzanie danych numerycznych

Wymagania ®m Znane s3g nastepujgce parametry numeryczne, np. z programu CAD:

Odlegtos¢ punktu poczatkowego podstawy od punktu poczatkowego ukta-
du wspodtrzednych WORLD

Kat obrocenia osi podstawy w stosunku do uktadu wspétrzednych
WORLD

m  Trybpracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Podstawa > Wpro-
wania wadzanie danych numerycznych.

2. Poda¢ numer i nazwe podstawy. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.
3. Wprowadzi¢ dane. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
4. Nacisna¢ Zapisz.

5.6.3 Pomiar narzedzia stacjonarnego

Przeglad Pomiar narzedzia stacjonarnego sktada sie z 2 krokow:
Krok Opis
1 Pomiar punktu odniesienia narzedzia (TCP) narzedzia
stacjonarnego

Punkt odniesienia narzedzia (TCP) narzedzia stacjonarnego
nazywa sie zewnetrznym punktem odniesienia narzedzia
(TCP). Jesli dane pomiarowe sg juz znane, mozna je wpro-
wadzi¢ bezposrednio.

(>>> 5.6.3.1 "Mierzenie zewnetrznego punktu odniesienia
narzedzia (TCP) " Strona 96)

(>>> 5.6.3.2 "Numeryczne wprowadzanie zewnetrznego
TCP" Strona 98)

2 Pomiar elementu obrabianego

Dostepne sg nastepujace metody:

= Metoda bezposrednia

(>>> 5.6.3.3 "Pomiar elementu obrabianego: Metoda
bezposrednia" Strona 98)

=  Metoda posrednia

(>>> 5.6.3.4 "Pomiar elementu obrabianego: Metoda po-
srednia" Strona 99)

Uktad sterowania robota zapisuje zewnetrzny punkt odniesienia narzedzia
(TCP) jako uktad wspoirzednych BASE, a element obrabiany jako ukfad
wspotrzednych TOOL. W sumie robot moze zapamieta¢é maksymalnie 32
uktady wspétrzednych BASE oraz 16 uktadéw wspétrzednych TOOL.
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5.6.3.1 Mierzenie zewnetrznego punktu odniesienia narzedzia (TCP)

Opis Najpierw uzytkownik przekazuje do ukfadu sterowania robota TCP narzedzia
stacjonarnego. W tym celu nalezy najecha¢ na TCP juz opomiarowanym na-
rzedziem.

Nastepnie nalezy przekazaé do ukladu sterowania robota orientacje uktadu
wspotrzednych narzedzia stacjonarnego. W tym celu uzytkownik ustawia
uktad wspétrzednych uprzednio opomiarowanego narzedzia réwnolegle do
nowego uktadu wspétrzednych. Dostepne sg 2 warianty:

= 5D: Uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota kierunek uderze-
nia narzedzia. Kierunkiem uderzenia jest domysinie 0$ X. Kierunek innych
osi jest okreslany przez system i nie moze by¢ ustawiany przez uzytkow-
nika.

System okresla orientacje innych osi zawsze tak samo. Dlatego jezeli po
raz kolejny konieczne bedzie wymierzenie narzedzia, np. po kolizji, wy-
starczy ponowne okreslenie kierunku uderzenia. Obrotu wokét kierunku
uderzenia nie trzeba programowac.

m  6D: Uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota orientacje
wszystkich 3 osi.

Rys. 5-18: Najezdzanie zewnetrznego TCP
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Rys. 5-19: Ustawianie uktadow wspoétrzednych réwnolegle do siebie

Warunek = Na kotnierzu montazowym zamontowane jest uprzednio zmierzone narze-
dzie.

m  Tryb pracy T1

@ | Ponizszy sposob postepowania obowigzuje, jezeli kierunek uderze-
l nia narzedzia jest kierunkiem domysinym (= kierunek X). Jezeli kieru-
nek uderzenia zostat zmieniony na Y lub Z, nalezy réwniez
odpowiednio zmieni¢ sposéb postepowania.

Sposoéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gidwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie stacjo-
wania narne > Narzedzie.

2. Wprowadzi¢ numer i nazwe narzedzia stacjonarnego. Potwierdzi¢ naci-
skajgc Dalej.

3. Woprowadzi¢ numer zmierzonego wczesniej narzedzia. Potwierdzi¢ naci-
skajgc Dalej.

4. Woybra¢ odpowiedni wariant w polu 5D/6D. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

5. Przesung¢ TCP zmierzonego wczesniej narzedzia na TCP narzedzia sta-
cjonarnego. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

6. Jesli wybrano 5D:
+Xgase skorygowac réwnolegle do -Zg aNGE-

(tj. ustawi¢ kotnierz montazowy prostopadle do kierunku uderzenia narze-
dzia stacjonarnego.)

Jesli wybrano 6D:

Ustawic¢ kotnierz w taki sposéb, aby jego osie byly ustawione rownolegle
do osi narzedzia stacjonarnego:

+Xgasg rownolegle do -Zg aNGE

(tj. ustawic kotnierz montazowy prostopadle do kierunku uderzenia na-
rzedzia.)

+YBASE réwnolegle do +YELANGE
+ZBASE réwnolegle do +XFLANGE
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7. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
8. Nacisnag¢ Zapisz.

5.6.3.2 Numeryczne wprowadzanie zewnetrznego TCP

Wymagania ®  Znane sg nastepujace wartosci numeryczne, np. z programu CAD:

Odlegtos¢ TCP narzedzia stacjonarnego od poczatku uktadu wspot-
rzednych WORLD (X, Y, 2)

Kat obrotu osi narzedzia stacjonarnego w odniesieniu do uktadu
wspotrzednych WORLD (A, B, C)

= Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gidwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie stacjo-
wania narne > Wprowadzanie danych numerycznych.

2. Wprowadzi¢ numer i nazwe narzedzia stacjonarnego. Potwierdzi¢ naci-
skajgc Dalej.

3. Woprowadzi¢ dane. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

4. Nacisng¢ Zapisz.

5.6.3.3 Pomiar elementu obrabianego: Metoda bezposrednia

Opis Uktadowi sterowania robota podawany jest punkt poczatkowy oraz 2 inne
punkty elementu obrabianego. Te 3 punkty jednoznacznie definiujg element
obrabiany.

Rys. 5-20
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Rys. 5-21: Pomiar elementu obrabianego: Metoda bezposrednia

Wymagania = Element obrabiany jest zamontowany na kotnierzu montazowym.
m Zamontowane jest zmierzone wczesniej narzedzie stacjonarne.
m  Tryb pracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie stacjo-
wania narne > Element obrabiany > Pomiar bezposredni.
2. Poda¢ numer i nazwe elementu obrabianego. Potwierdzi¢ naciskajgc Da-
lej.

3. Podac numer narzedzia stacjonarnego. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

4. Przesung¢ poczatek uktadu wspéirzednych elementu obrabianego na
TCP narzedzia stacjonarnego. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajac
Dalej.

5. Dowolny punkt na dodatniej czesci osi X uktadu wspétrzednych elementu
obrabianego przesung¢ na TCP narzedzia stacjonarnego. Nacisng¢ Po-
miar. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

6. Dowolny punkt znajdujacy sie na ptaszczyznie XY uktadu wspotrzednych
elementu obrabianego i posiadajgcy dodatnig warto$¢ Y przesungé na
TCP narzedzia stacjonarnego. Nacisng¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajac
Dalej.

7. Albo nacisng¢ Zapisz. Dane sg zapisywane i okno sie zamyka.

Albo nacisng¢ Dane obcigzen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktérym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.7.3 "Wprowadzanie danych obcigzenia" Strona 110)

5.6.3.4 Pomiar elementu obrabianego: Metoda posrednia

Opis Uktad sterowania robota oblicza element obrabiany na podstawie 4 punktéw,
ktérych wspoétrzedne muszg by¢ znane. Punkt poczatkowy elementu obrabia-
nego nie jest najezdzany.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1 99 / 207



KUKA KUKA System Software 8.2

O |

|

Rys. 5-22: Pomiar elementu obrabianego: Metoda posrednia

Wymagania m  Zamontowane jest zmierzone wczesniej narzedzie stacjonarne.

m  Element obrabiany przeznaczony do pomiaru jest zamontowany na kotf-
nierzu montazowym.

®m  Znane sg wspotrzedne 4 punktéw nowego elementu obrabianego, np. z
programu CAD. Punkty te sg osiggalne przez punkt odniesienia narzedzia
(TCP).

m  Trybpracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gidwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie stacjo-
wania narne > Element obrabiany > Pomiar posredni.

2. Poda¢ numer i nazwe elementu obrabianego. Potwierdzi¢ naciskajac Da-
lej.
3. Poda¢ numer narzedzia stacjonarnego. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

4. Wprowadzi¢ wspétrzedne dowolnego znanego punktu elementu obrabia-
nego i przesung¢ ten punkt do TCP narzedzia stacjonarnego. Nacisng¢
Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

5. Krok 4 powtorzy¢ trzykrotnie.
6. Albo nacisng¢ Zapisz. Dane zostang zapisane i okno sie zamyka.

Albo nacisnag¢ Dane obcigzen. Dane zostajg zapisane i otwiera sie okno,
w ktérym mozna wprowadzi¢ dane obcigzenia.

(>>> 5.7.3 "Wprowadzanie danych obcigzenia" Strona 110)

5.6.4 Zmiana nazwy narzedzia/podstawy

Wymagania = Tryb pracy T1
Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie lub Pod-
wania stawa > Zmien nazwe.

2. Zaznaczy¢ narzedzie lub podstawe i nacisng¢ Nazwa.
3. Podac¢ nowa nazwe i potwierdzi¢ naciskajgc Zapisz.
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5.6.5 Jednostka liniowa

Jednostka liniowa KUKA ma jedng o0s$ i moze by¢ zamontowana w podtodze
lub na stropie. Stuzy ona do posuwu liniowego robota i jest nadzorowana
przez uktad sterowania robota, tak jak o$ dodatkowa.

Jednostka liniowa to kinematyka ROBROOT. Przy przesuwaniu jednostki li-
niowej zmienia sie pozycja robota w uktadzie wspotrzednych WORLD. Aktual-
ng pozycje robota w uktadzie wspétrzednych WORLD opisuje wektor
$ROBROOT_C.

$ROBROOT_C sktada sie z:

m  $ERSYSROOT (czes¢ statyczna)

Spodek jednostki liniowej w odniesieniu do $WORLD. Spodek lezy do-
myslnie na zerowej pozycji jednostki liniowej i jest zalezny od $SMAMES.

m  #ERSYS (czes$¢ dynamiczna)

Aktualna pozycja robota na jednostce liniowej w odniesieniu do $ERSY-
SROOT

#ERSYS

sg.
~
-~
il

$ERSYSROOT ~~™""==-seeemmmmmmemn=" —P»x
$WORLD

Rys. 5-23: Kinematyka ROBROOT - jednostka liniowa

5.6.5.1 Sprawdzié, czy konieczny jest pomiar jednostki liniowej

Opis

Wymagania

Robot jest ustawiony na kotnierzu jednostki liniowej. W idealnym przypadku
uktad wspétrzednych ROBROOT robota pokrywa sie z ukladem wspotrzed-
nych FLANGE jednostki liniowej. W rzeczywistosci wystepujg jednak czesto
niewielkie réznice, ktére powodujg, ze nie mozna prawidtowo najechac na po-
zycje. Pomiar stuzy temu, aby przez obliczenia skorygowac te réznice. (Nie
mozna skorygowac obrotéw wokét kierunku ruchu jednostki liniowej. Nie pro-
wadzg one jednak do btedéw przy najezdzaniu na pozycje.)

W przypadku braku réznic pomiar jednostki liniowej nie jest konieczny. W opi-
sany ponizej sposob mozna ustali¢, czy pomiar jest konieczny.

= Dane maszynowe jednostki liniowej sg skonfigurowane i przestane do
ukfadu sterowania robota.

= Na kotnierzu montazowym zamontowane jest zmierzone wczesniej narze-
dzie.

m Nie otwarto ani nie wybrano zadnego programu.
m  Tryb pracy T1

KUKA
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Sposéb postepo- 1. Ustawi¢ TCP w dowolnym punkcie i obserwowac.

wania 2. Przesuna¢ jednostke liniowg metodg kartezjanska. (Nie w odniesieniu do
osil)
Gdy TCP zatrzyma sie: Nie ma koniecznosci mierzenia jednostki linio-
wej.

Gdy TCP sie porusza: Konieczne jest mierzenie jednostki liniowe;j.
(>>> 5.6.5.2 "Pomiar jednostki liniowej" Strona 102)
Jesli dane pomiaru sa juz znane (np. z programu CAD), mozna je wprowadzi¢

bezposrednio. (>>> 5.6.5.3 "Numeryczne wprowadzanie jednostki liniowej"
Strona 103)

5.6.5.2 Pomiar jednostki liniowej

Opis Podczas pomiaru punkt referencyjny jest trzykrotnie osiagany przez TCP
zmierzonego narzedzia.
m  Punkt referencyjny mozna dowolnie wybrac.

m  Pozycja robota na jednostce liniowej, z ktorej wykonywany jest najazd na
punkt odniesienia, musi by¢ inna w kazdym z trzech przypadkéw. 3 pozy-
cje muszg by¢ w wystarczajgcej odlegtosci od siebie.

Wartosci korekcyjne ustalone drogg pomiaru sg przekazywane do zmiennej
systemowej $ETx_TFLA3.

Wymagania = Dane maszynowe jednostki liniowej sg skonfigurowane i przestane do
ukfadu sterowania robota.

= Na kotnierzu montazowym zamontowane jest zmierzone wcze$niej narze-
dzie.

= Nie otwarto ani nie wybrano zadnego programu.
m  Trybpracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Zewnetrzna kine-
wania matyka > Jednostka liniowa.

Uktad sterowania robota automatycznie wykrywa jednostke liniowg i wy-
swietla nastepujace dane:

Nr zewn. kinematyki: numer zewnetrznej kinematyki (1 ... 6)
($3EX_KIN)

Os: numer osi dodatkowej (1 ... 6) (SETx_AX)
Nazwa zewn. kinematyki (SETx_NAME)

(Jesli uktad sterowania robota nie moze ustali¢ tych wartosci, np. ponie-
waz nie skonfigurowano jeszcze jednostki liniowej, nie mozna kontynuo-
wac pomiaru.)

2. Przesungc jednostke liniowg przyciskiem "+".

3. Poda¢, czy jednostka liniowa bedzie sie przemieszczata w kierunku "+"
czy w kierunku "-". Potwierdzi¢ naciskajac Dale;j.

4. Punktem odniesienia narzedzia (TCP) najechac¢ na punkt odniesienia.

5. Nacisng¢ Pomiar.

6. Dwukrotnie powtdrzy¢ krok 4 i 5, kazdorazowo przesuwajac wczesniej jed-
nostke liniowa, aby najechac na punkt odniesienia z réznych pozyc;ji.

7. Nacisna¢ Zapisz. Dane pomiaru sg zapisywane.

8. Pojawia sie zapytanie, czy wczytane pozycje majg zosta¢ skorygowane.

Jesli przed pomiarem nie wczytano zadnych pozyciji, nie ma znacze-
nia, czy odpowiedz bedzie brzmiata Tak czy Nie.

Jesli przed pomiarem wczytano pozycje:
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Po udzieleniu odpowiedzi Tak pozycje z podstawg 0 sg automatycznie
korygowane. Inne pozycje nie sg korygowane!

Po udzieleniu odpowiedzi Nie nie sg korygowane zadne pozycje.

Po zmierzeniu jednostki liniowej konieczne
NOTYFIKACJA sg nastepujace srodki bezpieczenstwa:
1. Sprawdzi¢ i ewentualnie dostosowac programowy tacznik krancowy jed-

nostki liniowe;.
2. Przetestowac programy w T1.

W przeciwnym razie moze dojs¢ do powstania szkdéd materialnych.

5.6.5.3 Numeryczne wprowadzanie jednostki liniowej

Wymagania = Dane maszynowe jednostki liniowej sg skonfigurowane i przestane do
uktadu sterowania robota.

Nie otwarto ani nie wybrano zadnego programu.
Znane sg nastepujace parametry numeryczne, np. z programu CAD:

Odlegtos¢ kotnierza stopy robota od poczatku ukfadu wspotrzednych
ERSYSROOT (X, Y, Z2)

Orientacja kotnierza stopy robota w odniesieniu do uktadu wspétrzed-
nych ERSYSROOT (A, B, C)

m  Trybpracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Zewnetrzna kine-
wania matyka > Jednostka liniowa (numerycznie).

Uktad sterowania robota automatycznie wykrywa jednostke liniowg i wy-
Swietla nastepujace dane:

Nr zewn. kinematyki: numer zewnetrznej kinematyki (1 ... 6)
Os$: numer osi dodatkowej (1 ... 6)
Nazwa zewn. kinematyKki

(Jesli uktad sterowania robota nie moze ustali¢ tych wartosci, np. ponie-
waz nie skonfigurowano jeszcze jednostki liniowej, nie mozna kontynuo-
wac pomiaru.)

2. Przesungc jednostke liniowg przyciskiem "+".

3. Poda¢, czy jednostka liniowa bedzie sie przemieszczata w kierunku "+"
czy w kierunku "-". Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

4. Wprowadzi¢ dane. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

5. Nacisng¢ Zapisz. Dane pomiaru sg zapisywane.

6. Pojawia sie zapytanie, czy wczytane pozycje majg zosta¢ skorygowane.

Jesli przed pomiarem nie wczytano zadnych pozyciji, nie ma znacze-
nia, czy odpowiedz bedzie brzmiata Tak czy Nie.

Jesli przed pomiarem wczytano pozycje:

Po udzieleniu odpowiedzi Tak pozycje z podstawg 0 sg automatycznie
korygowane. Inne pozycje nie sg korygowane!

Po udzieleniu odpowiedzi Nie nie sg korygowane zadne pozycje.

Po zmierzeniu jednostki liniowej konieczne
NOTYFIKACJA sg nastepujace $rodki bezpieczenstwa:
1. Sprawdzi¢ i ewentualnie dostosowac programowy tacznik krancowy jed-
nostki liniowe;.

2. Przetestowac programy w T1.
W przeciwnym razie moze dojs¢ do powstania szkdd materialnych.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1 103 / 207



KUKA
5.6.6 Wymierzenie kinematyki zewnetrznej

Opis Pomiar zewnetrznej kinematyki jest konieczny, aby osie kinematyki mogty po-
ruszacé sie w sposob synchroniczny i matematycznie sprzezony z osiami robo-
ta. Zewnetrzng kinematykg moze by¢ np. obrotowy stét wychylny lub
nastawnik.

@ | Opisanego tu pomiaru nie nalezy stosowac w przypadku jednostek li-
1 niowych. W przypadku jednostek liniowych nalezy stosowaé wtasny
rodzaj pomiaru.

(>>> 5.6.5 "Jednostka liniowa" Strona 101)

Opis Wymiarowanie kinematyki zewnetrznej sktada sie z 2 krokéw:
Krok Opis
1 Wymierzy¢ spodek kinematyki zewnetrzne;.

(>>> 5.6.6.1 "Pomiar spodka" Strona 104)

Jesli dane pomiarowe sg juz znane, mozna je wprowadzi¢
bezposrednio.

(>>> 5.6.6.2 "Numeryczne wprowadzanie spodka"
Strona 106)

2 Jesli na kinematyce zewnetrznej znajduje sie przedmiot obra-
biany: Zmierzy¢ podstawe przedmiotu obrabianego.

(>>> 5.6.6.3 "Pomiar podstawy przedmiotu obrabianego"
Strona 106)

Jesli dane pomiarowe sg juz znane, mozna je wprowadzic¢
bezposrednio.

(>>> 5.6.6.4 "Numeryczne wprowadzanie podstawy przed-
miotu obrabianego" Strona 108)

Jesli na kinematyce zewnetrznej zamontowane jest narze-
dzie: Zmierzy¢ narzedzie zewnetrzne.

(>>> 5.6.6.5 "Pomiar zewnetrznego narzedzia" Strona 108)

Jesli dane pomiarowe sg juz znane, mozna je wprowadzi¢
bezposrednio.

(>>> 5.6.6.6 "Numeryczne wprowadzanie zewnetrznego
narzedzia" Strona 109)

5.6.6.1 Pomiar spodka

Opis Aby méc wykonywac ruch robota matematycznie potaczony z kinematyka, ro-
bot musi zna¢ dokfadna lokalizacje kinematyki. Ta lokalizacja wynika z wymie-
rzenia spodka.

Za pomocg punktu TCP zmierzonego narzedzia jest mozliwy czterokrotny na-
jazd na punkt odniesienia w kinematyce. Pozycja punktu odniesienia musi by¢
przy tym za kazdym razem inna. Jest to uzyskiwane poprzez przesuw osi Ki-
nematyki. Na podstawie roznych pozycji punktu referencyjnego uktad stero-
wania robota wylicza spodek kinematyki.

W kinematykach zewnetrznych KUKA punkt odniesienia jest skonfigurowany
w danych maszynowych w zmiennej systemowej $ETx_TPINFL. Zawiera ona
potozenie punktu odniesienia wzgledem uktadu wspétrzednych FLANGE kine-
matyki. (x = numer kinematyki.) Punkt odniesienia jest poza tym zaznaczony
na kinematyce. Przy pomiarze konieczny jest najazd na punkt odniesienia.
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Przy kinematykach zewnetrznych innych niz KUKA konieczna jest konfigura-
cja punktu odniesienia w danych maszynowych.

Uktad sterowania robota zapisuje wspotrzedne spodka jako uktad wspotrzed-
nych BASE.

Rys. 5-24: Zasada pomiaru spodka

Wymagania = Dane maszynowe kinematyki sg skonfigurowane i wpisane do uktadu ste-
rowania robota.

®m  Znany jest numer zewnetrznej kinematyki.

m  Na kotnierzu montazowym zamontowane jest zmierzone wczesniej narze-
dzie.

= Jesli nalezy zmieni¢ $ETx_TPINFL: Grupa uzytkownikéw Ekspert
m  Trybpracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Kinematyka ze-
wania wnetrzna > Spodek.
2. Wybra¢ numer uktadu wspétrzednych BASE, ktéry ma zostaé zapisany

jako spodek. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
Poda¢ numer zewnetrznej kinematyki.
Nadac¢ nazwe zewnetrznej kinematyce. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
Poda¢ numer narzedzia odniesienia. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
Wyswietlana jest warto$¢ $ETx_TPINFL.
Jesli wartos¢ nie jest prawidtowa: W grupie uzytkownikéw Ekspert
mozna zmienié te wartosc.
Jesli wartos$¢ jest prawidtowa: Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
7. Punktem odniesienia narzedzia (TCP) najecha¢ na punkt odniesienia.
Nacisna¢ Pomiar. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
9. Trzykrotnie powtdrzy¢ krok 7 i 8. Za kazdym razem nalezy wczesniej prze-
sung¢ kinematyke, aby osiagna¢ punkt referencyjny z réznych pozyc;ji.
10. Nacisnag¢ Zapisz.

o0 s w

®
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5.6.6.2 Numeryczne wprowadzanie spodka

Wymagania ®m Znane sg nastepujgce wartosci numeryczne, np. z programu CAD:

Odlegtos¢ punktu poczatkowego uktadu wspétrzednych ROOT od
punktu poczatkowego uktadu wspétrzednych WORLD (X, Y, Z)

Orientacja ukfadu wspoétrzednych ROOT w odniesieniu do uktadu
wspotrzednych WORLD (A, B, C)

®  Znany jest numer zewnetrznej kinematyki.
m  Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu giéwnym Uruchomienie > Pomiar > Kinematyka ze-
wania wnetrzna > Spodek (numerycznie).

2. Wybra¢ numer uktadu wspoétrzednych BASE, kiéry ma zosta¢ zapisany
jako spodek. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Poda¢ numer zewnetrznej kinematyki.
4. Nadac nazwe zewnetrznej kinematyce. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

(Nazwa jest automatycznie przydzielana rowniez do uktadu wspotrzed-
nych BASE.)

5. Wprowadzi¢ dane uktadu wspéitrzednych ROOT. Potwierdzi¢ naciskajac
Dalej.
6. Nacisna¢ Zapisz.

5.6.6.3 Pomiar podstawy przedmiotu obrabianego

Opis Przy tym pomiarze uzytkownik przydziela do obrabianego przedmiotu na kine-
matyce uktad wspéitrzednych BASE. Uktad wspotrzednych BASE odnosi sie
do uktadu wspoétrzednych FLANGE kinematyki. Podstawa jest tym samym ru-
choma i porusza sie w ten sam sposob, co kinematyka.

Nie ma koniecznosci mierzenia podstawy. Jesli Zadna nie jest zmierzona, za
podstawe uznawany jest uklad wspotrzednych FLANGE kinematyki.

Przy wymiarowaniu nastepuje najazd TCP zwymiarowanego narzedzia na
punkt poczatkowy i 2 kolejne punkty zgdanej podstawy. Te 3 punkty definiujg
podstawe. Mozna zwymiarowac tylko jedng podstawe dla kinematyki.
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Rys. 5-25: Zasada pomiaru podstawy

Wymagania = Dane maszynowe kinematyki sg skonfigurowane i wpisane do uktadu ste-
rowania robota.

= Na kotnierzu montazowym zamontowane jest zmierzone wczesniej narze-
dzie.

= Zmierzony jest spodek kinematyki zewnetrzne;.
= Znany jest numer zewnetrznej kinematyki.
m  Tryb pracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Kinematyka ze-
wania wnetrzna > Offset.

2. Poda¢ numer ukfadu wspoétrzednych BASE, ktory zostat zapisany jako
spodek. Pojawia sie nazwa uktadu wspotrzednych BASE.

Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Podac¢ numer zewnetrznej kinematyki. Pojawia sie nazwa zewnetrznej ki-
nematyki.
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Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
4. Podaé numer narzedzia odniesienia. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

5. Punktem odniesienia narzedzia (TCP) najecha¢ na punkt poczatkowy
podstawy narzedzia. Nacisng¢ Pomiar i potwierdzi¢ za pomocg Dalej.

6. Przesuna¢ TCP do dowolnego punktu na dodatniej osi X podstawy narze-
dzia. Nacisng¢ Pomiar i potwierdzi¢ za pomoca Dalej.

7. Przesung¢ punkt odniesienia narzedzia (TCP) do dowolnego punktu na
ptaszczyznie XY z dodatnig wartoscig Y. Nacisng¢ Pomiar i potwierdzic¢
za pomocg Dalej.

8. Nacisnac¢ Zapisz.

5.6.6.4 Numeryczne wprowadzanie podstawy przedmiotu obrabianego

Wymagania ®m  Znane sg nastepujgce wartosci numeryczne, np. z programu CAD:

Odlegtos¢ punktu poczatkowego podstawy narzedzia od punktu po-
czatkowego uktadu wspéitrzednych FLANGE kinematyki (X, Y, Z)

Obrot osi podstawy narzedzia, w odniesieniu do uktadu wspétrzed-
nych FLANGE kinematyki (A, B, C)

m  Zmierzony jest spodek kinematyki zewnetrznej.

®  Znany jest numer zewnetrznej kinematyki.

m  Tryb pracy T1

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu giéwnym Uruchomienie > Pomiar > Zewnetrzna kine-
wania matyka > Przesuniecie (numerycznie).

2. Poda¢ numer uktadu wspotrzednych BASE, ktory zostat zapisany jako
spodek. Pojawia sie nazwa uktadu wspétrzednych BASE.

Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Poda¢ numer zewnetrznej kinematyki. Pojawia sie nazwa zewnetrzne;j ki-
nematyki.

Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
4. Wprowadzi¢ dane. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.
5. Nacisna¢ Zapisz.

5.6.6.5 Pomiar zewnetrznego narzedzia

Opis Przy pomiarze zewnetrznego narzedzia uzytkownik przyporzadkowuje uktad
wspotrzednych do narzedzia umieszczonego na kinematyce. Ten uktad
wspotrzednych ma swoj poczatek w TCP zewnetrznego narzedzia i odnosi sie
do uktadu wspétrzednych FLANGE kinematyki.

Najpierw uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota TCP narzedzia
umieszczonego na kinematyce. W tym celu nalezy najechac¢ na TCP juz zmie-
rzonym narzedziem.

Nastepnie nalezy przekaza¢ do uktadu sterowania robota orientacje uktadu
wspotrzednych narzedzia. W tym celu uzytkownik ustawia uktad wspétrzed-
nych zmierzonego wczes$niej narzedzia rownolegle do nowego uktadu wspét-
rzednych. Dostepne sg 2 warianty:

m  5D: Uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota kierunek uderze-
nia narzedzia. Kierunkiem uderzenia jest domysinie o$ X. Orientacja in-
nych osi jest okreslana przez system i nie moze by¢ ustawiana przez
uzytkownika.

System okresla orientacje innych osi zawsze tak samo. Dlatego jezeli po
raz kolejny konieczne bedzie wymierzenie narzedzia, np. po kolizji, wy-
starczy ponowne okreslenie kierunku uderzenia. Nie trzeba programowaé
obrotu wokot kierunku uderzenia.
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m  6D: Uzytkownik przekazuje do uktadu sterowania robota kierunek wszyst-
kich 3 osi.

@ | Jesli zastosowano 6D: Zaleca si¢ dokumentacje wyjustowania

l wszystkich osi. Jezeli w pozniejszym czasie konieczny bedzie pomiar
narzedzia, np. po kolizji, osie nalezy wyjustowac tak jak za pierwszym
razem, co umozliwi prawidtowy najazd na istniejgce punkty.

Uktad sterowania robota zapisuje wspoétrzedne narzedzia zewnetrznego jako
ukfad wspotrzednych BASE.

Wymagania = Dane maszynowe kinematyki sg skonfigurowane i wpisane do ukfadu ste-
rowania robota.

= Na kotnierzu montazowym zamontowane jest zmierzone wczesniej narze-
dzie.

m  Zmierzony jest spodek kinematyki zewnetrznej.
®  Znany jest numer zewnetrznej kinematyki.
m  Tryb pracy T1

@ | Ponizszy sposoéb postepowania obowigzuje, jezeli kierunek uderze-
1 nia narzedzia jest kierunkiem domysinym (= kierunek X). Jezeli kieru-
nek uderzenia zostat zmieniony na Y lub Z, nalezy rowniez
odpowiednio zmieni¢ sposob postepowania.

Sposaéb postepo- 1. Wybra¢ w menu giéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie stacjo-
wania narne > Offset zewnetrznej kinematyki.

2. Poda¢ numer ukfadu wspoétrzednych BASE, ktory zostat zapisany jako
spodek. Pojawia sie nazwa ukfadu wspotrzednych BASE.

Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Podac¢ numer zewnetrznej kinematyki. Pojawia sie nazwa zewnetrznej ki-
nematyki.

Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
4. Podaé¢ numer narzedzia odniesienia. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
5. Wybrac¢ odpowiedni wariant w polu 5D/6D. Potwierdzi¢ naciskajac Dalej.

6. Przesung¢ TCP zmierzonego wiasnie narzedzia na TCP narzedzia ze-
wnetrznego. Nacisngé Pomiar i potwierdzi¢ za pomocg Dalej.

7. Jesli wybrano 5D:
+Xpase skorygowac réwnolegle do -Zg oNGE-

(tj. ustawi¢ kotnierz montazowy prostopadle do kierunku uderzenia narze-
dzia zewnetrznego.)

Jesli wybrano 6D:

Ustawic¢ kotnierz w taki sposdb, aby jego osie lezaty rownolegle do osi na-
rzedzia zewnetrznego:

+Xgase rownolegle do -Zg aNGE

(tj. ustawi¢ kotnierz montazowy prostopadle do kierunku uderzenia na-
rzedzia zewnetrznego.)

+Ygasg rownolegle do +Yg anGE
+Zpasg rownolegle do +Xg aNGE

8. Nacisnag¢ Pomiar i potwierdzi¢ za pomocg Dalej.
9. Nacisng¢ Zapisz.

5.6.6.6 Numeryczne wprowadzanie zewnetrznego narzedzia

Wymagania ®m Znane s3g nastepujgce wartosci numeryczne, np. z programu CAD:
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Odlegtos¢ TCP zewnetrznego narzedzia od punktu poczatkowego
ukfadu wspotrzednych FLANGE kinematyki (X, Y, Z)

Obrét osi zewnetrznego narzedzia w odniesieniu do uktadu wspot-
rzednych FLANGE kinematyki (A, B, C)

m  Trybpracy T1

Sposob postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie stacjo-
wania narne > Wprowadzanie danych numerycznych.
2. Poda¢ numer i nazwe dla narzedzia zewnetrznego. Potwierdzi¢ naciska-
jac Dalej.

3. Wprowadzi¢ dane. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
Nacisng¢ Zapisz.

P

5.7 Dane obcigzenia

Dane obcigzenia wykorzystywane sg podczas obliczania toru i przyspieszen i
przyczyniajq sie do optymalizacji czaséw taktu. Dane obcigzenia muszg byé
wprowadzone do uktadu sterowania robota.

Zrédta Dane obcigzenia mogg by¢ pobrane z nastepujacych zrédet:
m  Opcja oprogramowania KUKA.LoadDataDetermination (tylko dla obcia-
zen na kotnierzu)
m  Dane producenta
m  Obliczenia reczne
= Programy CAD

5.7.1  Sprawdzenie obcigzenia za pomocga programu KUKA.Load

Wszystkie dane obcigzenia (obcigzenie standardowe i obcigzenia dodatkowe)
muszg by¢ sprawdzone przy pomocy programu KUKA.Load. Wyjatek: Przy
sprawdzaniu obcigzenia programem KUKA.LoadDataDetermination, nie jest
konieczna kontrola za pomocg KUKA.Load.

Za pomocg programu KUKA.Load mozna utworzy¢ protokot odbioru (Sign Off
Sheet) dla obcigzenia. Program KUKA.Load wraz z dokumentacjg mozna po-
bra¢ bezptatnie ze strony KUKA www.kuka.com.

e | Doktadniejsze informacje znajdujg si¢ w dokumentacji programu KU-
l KA.Load.

5.7.2 Ustalanie obcigzen za pomoca programu KUKA.LoadDataDetermination

Opis Przy pomocy programu KUKA.LoadDataDetermination mozna doktadnie
okresli¢ obcigzenia i przekazaé je do uktadu sterowania robota.

Sposéb postepo- =  Wybraé w menu giéwnym Uruchomienie > Serwis > Ustalanie danych
wania obciazen.

e | Doktadniejsze informacje znajdujg si¢ w dokumentacji programu KU-
1 KA.LoadDataDetermination.

5.7.3 Wprowadzanie danych obcigzenia

Opis Dane obcigzenia muszg by¢ wprowadzone do uktadu sterowania robota i mu-
szg by¢ przyporzadkowane do prawidtowego narzedzia.
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Wyjatek: Jesli dane obcigzenia zostaty przekazane do uktadu sterowania przy
pomocy programu KUKA.LoadDataDetermination, nie trzeba juz niczego wpi-
sywac recznie.

Wymagania m  Dane obcigzenia zostaty sprawdzone przy pomocy programu KUKA.Load
lub KUKA.LoadDataDetermination i sg odpowiednie dla tego typu robota.

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Narzedzie > Dane
wania obciazenia narzedzia.

2. W polu Nr narzedzia wpisa¢ numer narzedzia. Potwierdzi¢ naciskajac Da-
lej.
3. Wprowadzi¢ dane obcigzenia:
Pole M: Masa
Pola X, Y, Z: Potozenie srodka ciezkosci wzglednie do kotnierza

Pola A, B, C: Orientacja gtéwnych osi bezwtadnosci wzglednie do kot-
nierza

Pola JX, JY, JZ: Momenty bezwtadnosci mas

(JX jest bezwtadnoscig wokot osi X uktadu wspoétrzednych, ktéry przez
A, B i C jest obrécony wzglednie do kotnierza. JY i JZ to analogicznie
bezwtadnosci wokét osi Y i Z.)

4. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.
5. Nacisng¢ Zapisz.

5.7.4 Wprowadzanie danych obciazenia dodatkowego

Opis Dane obcigzenia dodatkowego muszg by¢ wprowadzone do uktadu sterowa-
nia robota.

Uktady odniesienia wartosci X, Y, Z na obcigzenie dodatkowe:

Obciazanie Uktad odniesienia
Obcigzenie dodatkowe | Ukfad wspotrzednych ROBROOT
Al A1=0°
Obcigzenie dodatkowe | Uktad wspétrzednych ROBROOT
A2 A2 =-90°
Obcigzenie dodatkowe | Uktad wspotrzednych FLANGE
A3 A4 =0°, A5 = 0°, A6 = 0°
Wymagania m  Dane dodatkowego obcigzenia zostaty sprawdzone przy pomocy KU-

KA.Load i nadaja sie dla tego typu robota.

Sposéb postepo- 1. Wybra¢ w menu gtéwnym Uruchomienie > Pomiar > Dane dodatkowe-
wania go obciazenia.

2. Wprowadzi¢ numer osi, do ktérej przymocowane jest dodatkowe obcigze-
nie. Potwierdzi¢ naciskajgc Dalej.

3. Woprowadzi¢ dane obcigzenia. Potwierdzi¢ naciskajac Dale;j.
4. Nacisng¢ Zapisz.
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6 Zarzadzanie programem
6.1 Menedzer plikéw Nawigator
Przeglad
R
Zawartosc: Program
Mazwa | RO... | Komentarz

dat  Mastering Reference U
Src Mastering Reference U
dat
grc

PEREREE
|$ &tm_useractlnn dat

& trm_useraction Sre

S KUKA_DISK (C:\)

g KUKA_DATA (D:\)
——dl

L-‘ﬂ (ARCHIVE:\)

« | i
7 Obiekt(y) | __®

Rys. 6-1: Nawigator

1 Nagtowek 3 Lista plikow
2 Struktura folderéw 4 Wiersz stanu
Opis W nawigatorze uzytkownik zarzadza programami oraz plikami systemowymi.
Nagtowek

=  Lewa czesé: Wyswietlany jest wybrany filtr.
(>>> 6.1.1 "Wybor filtra" Strona 114)

m  Prawa czes$¢: Pojawia sie katalog lub naped zaznaczony w strukturze ka-
talogéw.

Struktura katalogow

Przeglad katalogow i napedow. Wyswietlane katalogi i napedy sg uzaleznione
od aktywowanej grupy uzytkownikéw i ustawionej konfiguraciji.

Lista plikow
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Wyswietlana jest zawartos¢ katalogu lub napedu zaznaczonego w strukturze
katalogéw. Forma wyswietlania programéw zalezy od wybranego filtra.

Lista plikéw posiada nastepujace kolumny:

Kolumna Opis
Nazwa Nazwa katalogu lub nazwa pliku
Rozszerzenie Rozszerzenie pliku

Ta kolumna nie jest wyswietlana dla grupy Uzytkownik.

Komentarz Komentarz
Atrybuty Atrybuty systemu operacyjnego i podstawowego

Ta kolumna nie jest wyswietlana dla grupy Uzytkownik.
Wielkos¢é Wielkos¢ pliku w kB

Ta kolumna nie jest wyswietlana dla grupy Uzytkownik.
# Liczba modyfikacji danego pliku
Zmieniony Data i godzina ostatniej zmiany
Utworzono Data i godzina utworzenia pliku

Ta kolumna nie jest wyswietlana dla grupy Uzytkownik.

Pasek statusu
Pasek stanu moze pokazywacé nastepujace informacje:

Zaznaczone obiekty

Czynnosci w toku

Okna dialogowe uzytkownika

Wezwania do wprowadzenia danych przez uzytkownika
Zapytania o potwierdzenie

6.1.1  Wybor filtra

Opis Ta funkcja nie jest dostepna w grupie "Uzytkownik".

Filtr okresla sposob wyswietlania programoéw na liscie plikow. Dostepne sg
nastepujace filtry:

m  Szczegoly
Programy sg wyswietlane jako pliki SRC i DAT. (ustawienie domysine)
= Moduly

Programy sg wyswietlane jako moduty.
Wymagania m  Grupa uzytkownikéw Ekspert

Sposoéb postepo- 1. Wybraé sekwencje Edycja > Filtr.
wania 2. W lewej czesci nawigatora zaznaczy¢ zadany filtr.
3. Potwierdzi¢ za pomocag OK.

6.1.2 Tworzenie nowego folderu

Wymagania =  Pojawia sie nawigator.

Sposéb postepo- 1. W strukturze katalogéw zaznaczy¢ folder, w ktérym utworzony ma zostac
wania nowy folder, np. R1.

Nie we wszystkich folderach mozna tworzy¢ nowe foldery. Grupy Uzyt-
kownik i Operator mogg tworzy¢ nowe foldery wytacznie w folderze R1.

2. Nacisna¢ Nowy.
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3. Podac¢ nazwe folderu i potwierdzi¢ naciskajgc OK.

6.1.3 Tworzenie nowego programu

Wymagania m Pojawia sie nawigator.

Sposob postepo- 1. W strukturze katalogéw zaznaczy¢ folder, w ktérym utworzony ma zostac
wania program, np. folder Program. (Nie we wszystkich folderach mozna two-
rzy¢ programy.)
2. Nacisnaé Nowy.
3. Tylko w grupie uzytkownikéw Ekspert:

Otwiera sie okno Wybor szablonu. Zaznaczy¢ zgdany szablon i potwier-
dzi¢ naciskajac OK.

4. Woprowadzi¢ nazwe programu i potwierdzi¢ naciskajac OK.

o | W grupie Uzytkownik nie mozna wybiera¢ szablonu. Domysinie be-
1 dzie zawsze tworzony program typu "Modut".

6.1.4 Zmiana nazwy pliku

Wymagania m  Pojawia sie nawigator.

Sposaéb postepo-
wania

1. W strukturze katalogéw zaznaczy¢ folder, w ktérym znajduje sie plik.
2. Zaznaczy¢ plik na liscie.

3. Wybra¢ Edycja > Zmien nazwe.

4. Zastgpi¢ nazwe pliku nowa nazwg i potwierdzi¢ za pomocg OK.

6.2 Wybér lub otwarcie programu

Opis Program mozna wybra¢ lub otworzyé. Zamiast nawigatora wyswietlany jest
edytor z programem.

(>>> 6.2.1 "Wybor i wycofywanie wyboru programu" Strona 116)
(>>> 6.2.2 "Otwieranie programu" Strona 117)
Mozna swobodnie przechodzi¢ z widoku programu do nawigatora i odwrotnie.

(>>> 6.2.3 "Przetaczanie miedzy nawigatorem i programem" Strona 118)

Réznice Program jest wybrany:
= Wyswietlony jest wskaznik rekordow.
®  Mozna uruchomié¢ program.
= Program mozna edytowac w ograniczonym zakresie.

Wybrane programy nadajg sie szczegolnie do edycji przez grupe uzytkow-
nikow Uzytkownik.

Przykfad: Instrukcje KRL rozciggajace sie na kilka wierszy (np. LOOP ...
ENDLOOP) sg niedopuszczalne.

m  Przy wycofaniu wyboru zmiany zostajg zastosowane bez zapytania o po-
twierdzenie czynnosci. Jezeli zaprogramowano niedopuszczalne zmiany,
wyswietlany jest komunikat o btedzie.

Program jest otwarty:

= Nie mozna uruchomi¢ programu.
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®  Mozna edytowac program.

Otwarte programy nadajg sie szczegolnie do edycji przez grupe uzytkow-
nikow Ekspert.

®m  Przy zamykaniu wyswietla sie zapytanie o potwierdzenie czynnosci. Zmia-
ny mozna zastosowac lub odrzuci¢.

6.2.1  Wybér i wycofywanie wyboru programu

@ | Przy edycji wybranego programu w grupie uzytkownikoéw Ekspert,
1 kursor trzeba bedzie nastepnie przesuna¢ z edytowanego wiersza i
wstawi¢ w inny dowolny wiersz!

Tylko w ten sposdb gwarantuje sie przejecie edycji, gdy program zostanie
wycofany.

Wymagania m  Trybpracy T1, T2 lub AUT

Sposéb postepo- 1. Zaznaczy¢ program w nawigatorze i nacisng¢ Wybierz.

wania Program zostaje wyswietlony w edytorze. Nie ma znaczenia, czy zostat
zaznaczony modut, plik SRC czy plik DAT. W edytorze zawsze wyswietla-
ny jest plik SRC.

2. Uruchomi¢ lub edytowac program.
3. Cofna¢ wyboru programu:
Wybra¢ Edycja > Wycofaj wyboér programu.

Lub: Dotkng¢ paska stanu na wskazniku stanu Interpreter robotéw. Ot-
wiera sie okno. Wybra¢ Wycofaj wybér programu.

@ | Przy wycofaniu wyboru zmiany sg przejmowane bez zapytania o po-
l twierdzenie czynnosci!

Jezeli program jest wtaczony, nalezy go zatrzymadé, zanim mozliwe bedzie po-
nowne anulowanie wyboru.

Opis Jesli wybrany jest program, jest to wyswietlane na wskazniku stanu Interpre-
ter robotow.

(>>> 6.5.6 "Wskaznik stanu interpretera robotéw" Strona 123)
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ra

3 FTP HOME | Vel= 100 ¥ DEFAULT
4 J:C;f
5 PIP P1 Vel=100 % PDAT1 Tool[l] Base[0]

(=]
L=
C

T

TP P2 Vel=100 % PDATZ Tool[l] Base[0]

endloop

KRC:\R1\PROGRAMMINILOOP, SRC Ln 4, Col 4 |'-

® ©v

Rys. 6-2: Program jest wybrany

Wskaznik rekordu

Kursor

Sciezka programu i nazwa pliku

Pozycja kursora w programie

Symbol wskazuje, ze program jest wybrany.

a B~ WDN -

6.2.2 Otwieranie programu

Wymagania = Tryb pracy T1, T2 lub AUT

W trybie pracy AUT EXT mozna wprawdzie otworzy¢ program, ale nie mozna
go edytowad.

Sposob postepo- 1. Zaznaczy¢ program w nawigatorze i nacisng¢ Otworz. Program zostaje
wania wyswietlony w edytorze.

Jezeli zaznaczono modut, w edytorze wyswietlany jest plik SRC. Jezeli za-
znaczono plik SRC lub DAT, w edytorze wyswietla sie odpowiedni plik.

2. Edytowac program.
Zamkngc¢ program.
4. Aby przeja¢ zmiany, potwierdzi¢ zapytanie naciskajac Tak.

w
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?

Opis

1 1INI

%]

3 FTP HOME | Vel= 100 % DEFAULT

4 1|:c:p| /

FTF P1 Vel=100 % FDAT] Tool[l] Base[0]

o

o

FIF P2 Vel=100 % FDATZ Tool[l] Base[0]

endloop

KRC:\R 1\PROGRAM\MINILOOP.SRC ILn 4, Col 4

® ®

Rys. 6-3: Program jest otwarty

1 Kursor
2 Sciezka programu i nazwa pliku
3 Pozycja kursora w programie

6.2.3 Przelaczanie miedzy nawigatorem i programem

Opis Jesli dany program jest wybrany i otwarty, mozna ponownie wyswietli¢ nawi-
gatora, bez koniecznosci cofnigcia wyboru lub zamkniecia programu. Nastep-
nie mozliwy jest powrét do tego programu.

Sposéb postepo-  Program jest wybrany:

wania = Przelaczanie z programu do nawigatora: Wybraé Edycja > Nawigator.

m Przefgczanie z nawigatora do programu: Nacisngé PROGRAM.
Program jest otwarty:

m  Przetaczanie z programu do nawigatora: Wybra¢ Edycja > Nawigator.
m Przetgczanie z nawigatora do programu: Nacisna¢ EDYTOR.

@ | Aby udostepni¢ wymienione sekwencje menu i przyciski, nalezy naj-
1 pierw zatrzymac¢ wykonywane lub wybrane programy.
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6.3 Struktura programu KRL

DEF my program( )
INI

B w N R

PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT
8 LIN point 5 CONT Vel= 2 m/s CPDAT1 Tool [3] Base [4]
14 PTP point 1 CONT Vel= 100 % PDAT1 Tool [3] Base[4]
20 é%é HOME Vel= 100 % DEFAULT

21
22 END

Wiersz Opis

1 Wiersz DEF wyswietla nazwe programu. Jesli program jest
funkcja, na poczatku wiersza DEF znajduje sie "DEFFCT" i
wiersz ten zawiera jeszcze dalsze dane. Wiersz DEF mozna
wyswietlac i ukrywac.

(>>> 6.4.1 "Wyswietlenie/ukrycie wiersza DEF" Strona 120)

2 Wiersz INI zawiera inicjalizacje dla wewnetrznych zmiennych
i parametrow.
4 Pozycja wyjsciowa (HOME)
(>>> 6.3.1 "Pozycja HOME" Strona 120)
8 Ruch LIN
(>>> 8.2.3 "Programowanie ruchu LIN" Strona 155)
14 Ruch PTP
(>>> 8.2.1 "Programowanie ruchu PTP" Strona 154)
20 Pozycja wyjsciowa (HOME)
22 Wiersz END jest ostatnim wierszem w kazdym programie.

Jesli program jest funkcjg, wiersz END to "ENDFCT". Wiersza
END nie wolno usuwac!

Pierwsza instrukcja ruchowa w programie KRL musi jednoznaczne definiowac
potozenie wyjsciowe. Jest to zagwarantowane w pozycji HOME, ktéra w ukia-
dzie sterowania robota jest tworzona domysinie.

Gdy pierwszg instrukcjg ruchowg nie bedzie domysina pozycja HOME, lub
gdy pozycja ta zostata zmodyfikowana, nalezy zastosowac jedng z poniz-
szych instrukciji:

m  Petna instrukcja PTP typu POS lub E6POS

m  Petna instrukcja PTP typu AXIS lub EGAXIS

"Petna" oznacza, ze musza by¢ podane wszystkie elementy punktu docelowe-
go.

I A OSTRZEZENlE I Jesli pozycja HOME zostanie zmieniona,

zmiana ta dotyczy wszystkich programow,
w ktérych uzywana jest ta pozycja. Skutkiem takiej zmiany moga by¢ obra-
zenia ciata i szkody materialne.

W programach, ktére sg wykorzystywane wytacznie jako podprogramy, jako
pierwszej instrukcji ruchowej mozna uzywac réwniez innych instrukgji.
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6.3.1 Pozycja HOME

Pozycja HOME obowigzuje niezaleznie od wybranego programu. Z reguty
jest to pierwsza i ostatnia pozycja w programie, gdyz jest ona jednoznacznie
zdefiniowana i niekrytyczna.

Pozycja HOME jest domysinie okreslona w uktadzie sterowania robota naste-
pujacymi wartosciami:

0s A1 A2 A3 Ad A5 AG
Poz. 0° -90° | +90° |0° 0° 0°

Mozna zaprogramowac wiecej pozycji HOME. Pozycja HOME musi spetniac¢
nastepujace warunki:

m  Korzystna pozycja wyjsciowa dla przebiegu programu

m  Korzystna pozycja bezruchu. Robot w pozycji bezruchu nie powinien na
przyktad przeszkadzac.

I A OSTRZEZENIE I Jesli pozycja HOME zostanie zmieniona,

zmiana ta dotyczy wszystkich programow,
w ktorych uzywana jest ta pozycja. Skutkiem takiej zmiany moga by¢ obra-
zenia ciata i szkody materialne.

6.4 Wyswietlenie / ukrycie elementéw programu

6.4.1 Wyswietlenie/ukrycie wiersza DEF

Opis Wiersz DEF domysinie jest ukryty. W programie mozna podawac¢ deklaracje
tylko wtedy, gdy wiersz DEF jest wy$Swietlony.

Wiersz DEF do otwartych i wybranych programach wyswietla sie i ukrywa
osobno. Przy wtgczonym widoku szczegotowym, wiersz DEF jest widoczny
nie trzeba go specjalnie wyswietlac.

Wymagania = Grupa uzytkownikow Ekspert
m  Program jest wybrany lub otwarty.

Sposéb postepo- = Wybra¢ w menu Edycja > Widok > Wiersz DEF.
wania Menu zaznaczone: Wiersz DEF jest wyswietlony.
Menu odznaczone: Wiersz DEF jest ukryty.

6.4.2 Wyswietlenie widoku szczegoétowego

Opis W celu zapewnienia lepszej przejrzystosci widoku programu, widok szczego-
towy jest domysinie wytaczony. Przy wiaczonym widoku szczegétowym wy-
Swietlajg sie ukryte wiersze programu, np. FOLD i ENDFOLD oraz DEF.

Widok szczegoétowy w otwartych i wybranych programach witagcza sie i wytacza
osobno.

Wymagania = Grupa uzytkownikow Ekspert

Sposob postepo- = Wybra¢ sekwencje menu Edycja > Widok > Widok szczegotowy
wania (ASCII).

Menu zaznaczone: Widok szczego6towy jest wigczony.
Menu odznaczone: Widok szczegotowy jest wyltaczony.
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6.4.3 Wiaczenie/wytaczenie funkcji nowego wiersza

Opis Jesli dany wiersz jest dtuzszy niz szerokos¢ okna, zostaje domysinie podzie-
lony. Czes¢ przeniesiona do nastepnego wiersza nie jest numerowana i jest
zaznaczona czarng tamana strzatka w ksztatcie litery L. Funkcje Nowy wiersz
mozna wylgczyc.

8 EXT IBGN (IBGN_COMMAND :IN,BOOL :IN,REAL :IN,REAL
b :IN,BOOL :IN,E6POS :0UT )

Rys. 6-4: Nowy wiersz

Funkcje Nowy wiersz w otwartych i wybranych programach wtacza sie i wyta-
cza osobno.

Wymagania m  Grupa uzytkownikéw Ekspert
m  Program jest wybrany lub otwarty.

Sposob postepo- = Wybra¢ Edycja > Widok > Nowy wiersz.
wania Menu zaznaczone: Funkcja Nowy wiersz jest wigczona.
Menu odznaczone: Funkcja Nowy wiersz jest wylgczona.

6.5 Uruchamianie programu

6.5.1  Wybor trybu wykonywania programu

Sposdb postepo- 1. Dotkngé¢ wskaznika stanu Tryb wykonywania programu. Otwiera sie
wania okno Tryb wykonywania programu.

2. Wybrac¢ zadany tryb wykonywania programu.
(>>> 6.5.2 "Tryby wykonywania programu" Strona 121)
Okno sie zamyka i przejmowany jest wybrany tryb wykonywania progra-
mu.

6.5.2 Tryby wykonywania programu

Tryb wykonywania pro- Opis
gramu

Go Program jest wykonywany do konca bez

#GO zatrzymywania sie.

Ruch Program jest wykonywany z zatrzymaniem

#MSTEP po kazdym rekordz'le ruchowym. D_Ia ka}Z-
dego rekordu nalezy ponownie wcisngé
przycisk Start.

Pojedynczy krok Program jest wykonywany z zatrzymaniem

#ISTEP po kazdym wierszu programu. Uwzgled-

niane sg réowniez niewidoczne wiersze pro-
gramu oraz spacje. Dla kazdego wiersza
programu nalezy ponownie wcisng¢ przy-
cisk Start.

Pojedynczy krok jest dostepny jedynie dla
grupy uzytkownikow Ekspert.

Wstecz Tryb ten jest automatycznie wybierany po
#BSTEP nacisnieciu przycisku Start-Wstecz.
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o | W przypadku opcji Ruch i Pojedynczy krok program wykonywany
1 jest bez procedury poczatkowej.

6.5.3 Bufor przebiegu

Bufor przebiegu oznacza maksymalng ilos¢ rekordéw ruchowych, ktére pod-
czas wykonywania programu ukfad sterowania robota oblicza z gory i planuje.
Rzeczywista ilos¢ tych rekordéw zalezy od stopnia obcigzenia procesora.
Wartoscig domysing jest 3. Bufor przebiegu odnosi sie zawsze do aktualnej
pozycji wskaznika rekordu. Buforowanie przebiegu jest konieczne migdzy in-
nymi po to, by moc obliczy¢ ruch przyblizony.

Niektore polecenia wstrzymujg buforowanie przebiegu. Sg to miedzy innymi
polecenia majace wptyw na urzadzenia peryferyjne, np. polecenia dla urza-
dzen wyjscia.

6.5.4 Ustawianie przesterowania programu (POV)
Opis Przesterowanie programu jest predkoscig robota podczas wykonywania pro-

gramu. Wartos¢ przesterowania programu jest podawana w procentach i od-
nosi sie do zaprogramowanej predkosci.

@ | W trybie roboczym T1 maksymalna predkos¢ wynosi 250 mm/s bez
1 wzgledu na ustawiong wartos¢.

Sposéb postepo- 1. Dotkng¢ wskaznik stanu POV/HOV. Otwiera sie okno Przesterowania.

wania 2. Ustawi¢ zgdane przesterowanie programu. Mozna je ustawi¢ przyciskami

plus i minus lub regulatorem.
Przyciski plus i minus: Ustawienie jest mozliwe w krokach 100%, 75%,
50%, 30%, 10%, 3%, 1%
Regulator: Parametr przesterowania mozna zmienia¢ w krokach co
1%.

3. Ponownie dotkna¢ wskaznika stanu POV/HOV. (Lub dotknaé¢ obszaru
poza oknem.)
Okno sie zamyka i wybrane przesterowanie jest przejmowane.

@ | W oknie Przesterowania mozna przez Opcje otworzy¢ okno Opcje
1 przesuwu recznego.

Alternatywny Alternatywnie przesterowanie mozna ustawic przyciskiem plus-minus po pra-
sposéb postepo- wej stronie KCP.
wania Ustawienie jest mozliwe w krokach 100%, 75%, 50%, 30%, 10%, 3%, 1%.

6.5.5 Wiaczanie/wylaczanie napedéw

Stan napedéw wyswietla sie na pasku stanu. Mozna tu réwniez wigczac lub
wytgczaé napedy.
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6 Zarzadzanie programem

Symbol Kolor Opis
’_‘ Zielony Napedy gotowe
|
. Czerwony Napedy nie sg gotowe

6.5.6 Wskaznik stanu interpretera robotéw
Symbol Kolor Opis
—_ Szary Zaden program nie jest wybrany.
| ® |
— Zoty Wskaznik rekordu wskazuje pierwszy
| R | wiersz wybranego programu.
Zielony Program jest wybrany i jest w trakcie wyko-
R nywania.
Czerwony Wybrany i uruchomiony program zostat za-
. trzymany.
Czarny Wskaznik rekordu wskazuje koniec wybra-
n nego programu.
6.5.7 Uruchamianie programu do przodu (tryb reczny)
Wymagania m  Program jest wybrany.

Sposéb postepo- 1.

wania

m  Trybpracy T1 lub T2

Wybraé tryb wykonywania programu.

2. Przytrzymac wcisniety przycisk potwierdzajacy i zaczekac, az pasek stanu
wyswietli informacje "Napedy gotowe™:

-

Rys. 6-5

3. Wykonaé przesuw SAK: Nacisngc i przytrzymac przycisk Start, az pojawi
sie okno komunikatu "SAK osiggniety". Robot zatrzymuje sie.

| /A OSTRZEZENIE

| Przesuw SAK odbywa sie zawsze ruchem
PTP, od pozyciji rzeczywistej do docelowe;j.

By nie dopusci¢ do kolizji, nalezy obserwowaé ruch. Predko$¢ przesuwu
SAK jest automatycznie redukowana.

4. Nacisng¢ i przytrzymac przycisk Start.
Program jest wykonywany, w zaleznosci od wybranego trybu z przerwami

lub bez.

KUKA
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Aby zatrzymaé program uruchomiony w trybie recznym, nalezy zwolni¢ przy-
cisk Start.

6.5.8 Uruchamianie programu do przodu (tryb automatyczny)

Wymagania

Sposob postepo-
wania

m  Program jest wybrany.
m  Tryb pracy Automatyka (nie Automatyka zewn.)

—_

Wybra¢ tryb wykonywania programu Go.
2. Wiaczy¢ napedy.
3. Wykona¢ przesuw SAK:

Nacisng¢ i przytrzymacé przycisk Start, az pojawi sie okno komunikatu
"SAK osiggniety". Robot zatrzymuije sie.

I A OSTRZEZENIE I Przesuw SAK odbywa sie zawsze ruchem

PTP, od pozycji rzeczywistej do docelowe;j.
By nie dopusci¢ do kolizji, nalezy obserwowac ruch. Predkos¢ przesuwu
SAK jest automatycznie redukowana.

4. Nacisng¢ przycisk Start. Program zostaje uruchomiony.

Aby zatrzymaé program uruchomiony w trybie automatycznym, nalezy nacis-
nac¢ przycisk STOP.

6.5.9 Wybor rekordu

Opis

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

Poprzez wybranie rekordu program mozna uruchomi¢ w dowolnym punkcie.

= Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1 lub T2

1. Wybra¢ tryb wykonywania programu.
2. Zaznaczy¢ rekord ruchu, w ktérym uruchomiony ma zosta¢ program.
3. Nacisng¢ Wybor rekordu. Wskaznik rekordu wskazuje na rekord ruchu.
4. Przytrzymac wcisniety przycisk potwierdzajgcy i zaczekaé, az pasek stanu
wyswietli informacje "Napedy gotowe":
.
L1
5. Wykona¢ przesuw SAK: Nacisna¢ i przytrzymac przycisk Start, az pojawi
sie okno komunikatu "SAK osiggniety". Robot zatrzymuje sie.

I A OSTRZEZENIE I Przesuw SAK odbywa sie zawsze ruchem

PTP, od pozycji rzeczywistej do docelowe;.
By nie dopusci¢ do kolizji, nalezy obserwowac ruch. Predkos¢ przesuwu
SAK jest automatycznie redukowana.

6. Program mozna teraz uruchomic recznie lub automatycznie. Nie ma przy
tym koniecznosci ponownego przeprowadzania posuwu SAK.

6.5.10 Uruchamianie programu do tytu

Opis

Wymagania

Podczas przesuwu wstecz robot zatrzymuje sie przy kazdym punkcie. Przybli-
zenie jest niemozliwe.

m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1lub T2

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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Sposéb postepo- 1. Przytrzymac wcisniety przycisk potwierdzajacy i zaczekaé, az pasek stanu
wania wyswietli informacje "Napedy gotowe™":

]
L1

2. Wykonaé przesuw SAK: Nacisngc i przytrzymac przycisk Start, az pojawi
sie okno komunikatu "SAK osiggniety". Robot zatrzymuje sie.

0 Przesuw SAK odbywa sie zawsze ruchem
I /\ OSTRZEZENIE I PTP, od pozyciji rzeczywistej do docelowe;j.
By nie dopusci¢ do kolizji, nalezy obserwowacé ruch. Predko$¢ przesuwu
SAK jest automatycznie redukowana.

3. Nacisna¢ przycisk Start-Wstecz.

4. Dla kazdego rekordu ruchowego ponownie naciskac przycisk Start-
Wstecz.

6.5.11 Resetowanie programu

Opis Aby ponownie uruchomic przerwany program od poczatku, nalezy go zrese-
towac. W ten sposéb program przywracany jest do stanu poczatkowego.

Wymagania m  Program jest wybrany.

Sposéb postepo- =  Wybraé Edycja > Zresetuj program.

wania

Alternatywny m  Dotkng¢ paska stanu na wskazniku stanu Interpreter robotéw. Otwiera
sposoéb postepo- sie okno.

wania Wybrac¢ Resetuj program.

6.5.12 Uruchamianie trybu pracy Automatyka zewnetrzna

I A OSTRZEZENIE I W trybie "Automatyka zewnetrzna" nie jest

wykonywany przesuw SAK. Oznaczato, ze
robot po starcie z zaprogramowang (niezredukowang) predkoscig osiagnie
pierwszg zaprogramowang pozycje i nie zatrzyma sie tam.

Wymagania m  Tryb pracy T1 lub T2

m  Skonfigurowano wejscia/wyjscia do trybu Automatyki zewnetrznej oraz
program CELL.SRC.

Sposdb postepo- 1. Wybraé w nawigatorze program CELL.SRC. (Znajduje sie w folderze
wania "R1".)
2. Ustawi¢ przesterowanie programu na 100%. (Jest to ustawienie zalecane.
W razie potrzeby mozna ustawic¢ inng wartos¢.)
3. Wykona¢ przesuw SAK:
Nacisng¢ i przytrzymac przycisk potwierdzajgcy. Nastepnie nacisngg¢ i
przytrzymad przycisk Start, az pojawi sie okno komunikatu "SAK osiggnie-
ty".

0 Przesuw SAK odbywa sie zawsze ruchem
I /\ OSTRZEZENIE I PTP, od pozyciji rzeczywistej do docelowe;j.
By nie dopusci¢ do kolizji, nalezy obserwowacé ruch. Predko$¢ przesuwu
SAK jest automatycznie redukowana.

4. Wybra¢ tryb pracy "Automatyka zewn.".
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5. Uruchomi¢ program nadrzednego ukfadu sterowania (PLC).

Aby zatrzymac¢ program uruchomiony w trybie automatycznym, nalezy nacis-
nac¢ przycisk STOP.

6.6 Edycja programu

Opis = Nie mozna edytowac aktualnie wykonywanego programu.
m W trybie pracy AUT EXT nie mozna edytowaé programow.

@ | Przy edycji wybranego programu w grupie uzytkownikoéw Ekspert,
1 kursor trzeba bedzie nastepnie przesuna¢ z edytowanego wiersza i
wstawi¢ w inny dowolny wiersz!

Tylko w ten sposdb gwarantuje sie przejecie edycji, gdy program zostanie

wycofany.
Czynnos¢ Mozliwe w grupie uzytkownikow ...?
Wstawianie komenta- Uzytkownik: Tak
rzy lub stempli Ekspert: Tak
Usuwanie wierszy Uzytkownik: Tak
Ekspert: Tak
Tworzenie zaktadek Uzytkownik: Nie
Ekspert: Tak
Kopiowanie Uzytkownik: Nie
Ekspert: Tak
Wstawianie Uzytkownik: Nie
Ekspert: Tak
Wstawianie spacji Uzytkownik: Nie
gmrizirs)nqé klawisz Ekspert: Tak
Wycinanie Uzytkownik: Nie
Ekspert: Tak
Szukanie Uzytkownik: Tak
Ekspert: Tak
W przypadku wszystkich grup uzytkownikow
przy otwartym programie mozliwe réwniez w try-
bie pracy AUT EXT.
Zamiana Uzytkownik: Nie
Ekspert: Tak (program jest otwarty, nie wybrany)
Programowanie przy Uzytkownik: Tak
pomocy formularzy Ekspert: Tak
Programowanie KRL Uzytkownik: Ograniczona mozliwosc. Instrukcje
KRL, rozciggajace sie na kilka wierszy (np.
LOOP ... ENDLOOP) sg niedopuszczalne.
Ekspert: Tak

6.6.1 Wprowadzanie komentarza lub stempla

Wymagania m  Program jest wybrany lub otwarty.
m  Trybpracy T1, T2 lub AUT
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Sposéb postepo- 1. Zaznaczy¢ wiersz, po ktérym wstawiony ma zosta¢ komentarz lub stem-
wania pel.
2. Wybrac¢ Polecenia > Komentarz > Normalny lub Stempel.

3. Wprowadzi¢ zadane dane. Jesli komentarz lub stempel wstawiono wczes-
niej, formularz wcigz zawiera te same dane.

W przypadku komentarza mozna poleceniem Tekst NOWY oproéznic
pole w celu wprowadzenia nowego tekstu.

W przypadku stempla mozna dodatkowo zaktualizowa¢ system cza-
sowy poleceniem Czas NOWY i za pomocg opcji Nazwa NOWA wy-
czysci¢ pole NAZWA.

4. Zapisac naciskajac Polecenie OK.

Opis - komentarz q)
- ‘ vacuum off §

Rys. 6-6: Komentarz do formularza

Poz. | Opis
1 Dowolny tekst
Opis - stempel Stempel jest komentarzem poszerzonym o zaczerpnietg z systemu date, czas

oraz kod uzytkownika.

; 12.8.09 10:26 NAME: | user _Cliﬂm:lnew basd

Rys. 6-7: Formularz Stempel

Poz. | Opis
1 Data systemowa (brak mozliwo$ci edycji)
2 Czas systemowy
3 Nazwa lub kod uzytkownika
4 Dowolny tekst

6.6.2 Usuwanie wierszy programu

Wymagania m  Program jest wybrany lub otwarty.
m  Trybpracy T1, T2 lub AUT

Sposéb postepo- 1. Zaznaczy¢ wiersz, ktéry ma zostaé usuniety. (Wiersz nie musi by¢ pod-
wania Swietlony kolorowo. Wystarczy, gdy ustawiony jest na nim kursor.)

Jesli usunietych ma by¢ kilka kolejnych wierszy: Przeciagna¢ palcem lub
rysikiem przez zadany zakres. (Zakres musi by¢ podswietlony innym ko-
lorem.)

2. Wybra¢ Edycja > Usun.
3. Potwierdzi¢ zapytanie naciskajac Tak.

@ | Usunietych wierszy nie da sig przywrocic!
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@ | Jesli usuwany jest wiersz programu zawierajacy instrukcje ruchowa,
1 nazwa punktu oraz jego wspotrzedne pozostajg zachowane w pliku

DAT. Punkt moze by¢ uzywany w innych instrukcjach ruchowych i nie
trzeba go ponownie namierzac.

6.6.3 Pozostale funkcje edycji
Poleceniem Edycja mozna wywotac nastepujace dalsze funkcje do edycji pro-
gramow:
Kopiuj
Warunek:

m  Program jest wybrany lub otwarty.
m  Grupa uzytkownikéw Ekspert
m  Trybpracy T1, T2 lub AUT

Wstaw
Warunek:

= Program jest wybrany lub otwarty.
m  Grupa uzytkownikéw Ekspert
m  Trybpracy T1, T2 lub AUT

Wytnij
Warunek:

m  Program jest wybrany lub otwarty.
m  Grupa uzytkownikéw Ekspert
m  Trybpracy T1, T2 lub AUT

Znajdz

Warunek:

= Program jest wybrany lub otwarty.
Zastap

Warunek:

= Program jest otwarty.
m  Grupa uzytkownikéw Ekspert

6.7 Drukowanie programu

Sposob postepo- 1. Zaznaczy¢ program w nawigatorze. Mozna réwniez zaznaczy¢ kilka pro-
wania gramow.
2. Wybrac¢ sekwencje Edycja > Drukuj.

6.8 Archiwizacja i przywracanie danych

6.8.1 Przeglad archiwizacji

Lokalizacje Mozliwa jest archiwizacja w nastepujacych lokalizacjach docelowych:
docelowe = Pamigé USB na KCP lub w uktadzie sterowania robota
= Sie¢
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Pozycje menu Dostepne sg nastepujace pozycje menu:

Pozycja menu Archiwizacja katalogow/plikow

KRC:\

\Roboter\Config\User\
\Roboter\Config\System\Common\Mada\
\Roboter\Init\

\Roboter\Ir_Spec\

\Roboter\Template\

\Roboter\Rdc\

\Usen\

\Roboter\log\

\Roboter\log\*.dmp (nie jest przywracany)
\Roboter\log\poslog\poslog.xsl (nie jest przywraca-
ny)

KRC:\R1\Program

KRC:\R1\cell*

KRC:\Steu\$config*

KRC:\R1\System\

KRC:\R1\Mada\

KRC:\R1\System\

KRCART\TP\

KRC:\Steu\Mada\

\Roboter\Config\User\
\Roboter\Config\System\Common\Mada\
\Roboter\Init\

\Robotern\Ir_Spec\

\Roboter\Template\

\Roboter\Rdc\

\Usen\

\Roboter\log\

\Roboter\log\*.dmp (nie jest przywracany)

\Roboter\log\poslog\poslog.xsl (nie jest przywraca-
ny)

KrcDiag Jesli konieczna jest analiza btedéw przez firme KUKA
Roboter GmbH, mozna za posrednictwem tej pozycji
menu skompresowac potrzebne dane w celu dostar-
czenia ich do firmy KUKA.

Wszystko

Aplikacje

Konfiguracja

Dane dziennika

Poza poleceniem Plik > Archiwizuj mozna skompre-
sowaé dane réowniez w inny sposéb.

(>>> 6.8.6 "Kompresja danych do analizy btedéw w fir-
mie KUKA" Strona 131)

Jesli archiwizacja odbywa sie za posrednictwem pozycji menu Wszystko, a
archiwum juz istnieje, zostanie ono zastapione.

Jesli archiwizacja odbywa sie za posrednictwem innej pozycji menu niz
Wszystko lub KrcDiag, a archiwum juz istnieje, wowczas uktad sterowania
poréwnuje nazwe robota z nazwg zapisang w archiwum. Jesli nazwy sg rozne,
pojawia sie zapytanie o potwierdzenie czynnosci.

Przy wielokrotnej archiwizacji przez KreDiag mozna utworzyé maksymalnie
10 archiwéw. Kolejne archiwa zastepujg najstarsze istniejgce archiwum.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1 129 / 207



KUKA KUKA System Software 8.2

Poza tym mozna zarchiwizowac dziennik. (>>> 6.8.4 "Archiwizacja dzienni-
ka" Strona 131)

6.8.2 Archiwizacja na pamieci USB

Opis Ten sposodb postepowania pozwala utworzy¢ na pamieci USB plik ZIP. Ma on
domyslnie te sama nazwe, co robot. W polu Dane robota mozna jednak usta-
li¢ wkasng nazwe dla pliku.

(>>> 4.16.7 "Wyswietlanie/edycja danych robota" Strona 71)

Archiwum wyswietlane jest w nawigatorze w katalogu ARCHIVE:\. Poza pa-
miecig USB archiwizacja odbywa sie rowniez automatycznie na dysku D:\.
Tworzony jest tam plik INTERN.ZIP.

Przypadek szczegodlny KreDiag:

To polecenie menu tworzy na pamieci USB folder KRCDiag. Zawiera on plik
ZIP. Dodatkowo plik ZIP jest automatycznie archiwizowany takze na dysku
C:\KUKA\KRCDiag.

Mozna stosowac¢ wylgcznie pamie¢ USB
NOTYFIKACJA firmy KUKA. Korzystanie z innych pamigci

USB moze spowodowac utrate danych lub ich zmiane.

Wymagania m Podiaczona jest pamie¢ KUKA.USBData.
Pamie¢ mozna podtaczy¢ do KCP lub do ukfadu sterowania robota.

Sposéb postepo- 1. W menu gtéwnym wybra¢ Plik > Archiwizuj > USB (KCP) lub USB (sza-
wania fa) a nastepnie zadany podpunkt.

2. Potwierdzi¢ zapytanie systemu naciskajgc Tak. Tworzone jest archiwum.

W oknie komunikatu wyswietlana jest informacja o zakonczeniu archiwiza-
cji. Przypadek szczegdlny KreDiag: W przypadku archiwizacji za pomocg
tego polecenia menu, po zakoriczeniu archiwizacji wyswietlane jest osob-
ne okno. Okno to nastepnie samoczynnie znika.

3. Gdy dioda LED na pamieci USB zgasnie, mozna jg wyciagnaé.

6.8.3  Archiwizacja w sieci

Opis Tego rodzaju procedura pozwala utworzy¢ na $ciezce sieciowej plik ZIP. Plik
otrzymuje domyslng nazwe, ktéra jest identyczna z nazwag robota. W polu
Dane robota mozna jednak ustali¢ wlasng nazwe dla pliku.

Sciezke sieciowa do archiwizacji nalezy skonfigurowaé w polu Dane robota.
(>>> 4.16.7 "Wyswietlanie/edycja danych robota" Strona 71)

Archiwum wyswietlane jest w nawigatorze w katalogu ARCHIVE:\. Poza $ciez-
ka sieciowg odbywa sie automatyczna archiwizacja na dysku D:\. Tworzony
jest tam plik INTERN.ZIP.

Przypadek szczegdiny KrcDiag:

To polecenie menu tworzy na sciezce sieciowej folder KRCDiag. Zawiera on
plik ZIP. Plik ZIP jest poza tym automatycznie archiwizowany na dysku C:\KU-
KA\KRCDiag.

Wymagania m  Skonfigurowana jest $ciezka sieciowa do archiwizacji.

Sposéb postepo- 1. W menu gtéwnym wybra¢ Plik > Archiwizuj > Sie¢ a nastepnie zgdany
wania podpunkt.
2. Potwierdzi¢ zapytanie systemu naciskajgc Tak. Tworzone jest archiwum.

130 / 207 Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



KUKA

W oknie komunikatu wyswietlana jest informacja o zakonczeniu archiwiza-
cji. Przypadek szczegdlny KreDiag: W przypadku archiwizacji za pomoca
tego polecenia menu, po zakohczeniu archiwizacji wyswietlane jest osob-
ne okno. Okno to nastepnie samoczynnie znika.

6.8.4 Archiwizacja dziennika

Opis Jako archiwum tworzony jest plik Logbuch.txt w katalogu C:\KRC\ROBO-
TER\LOG.

Sposob postepo- = W menu gtéwnym wybraé Plik > Archiwizuj > Dziennik .

wania Tworzone jest archiwum. W oknie komunikatu wyswietlana jest informacja
0 zakohczeniu archiwizacji.

6.8.5 Przywracanie danych

Opis

I A OSTRZEZENIE I W programie KSS 8.2 nalezy fadowa¢ wy-

tacznie pliki archiwalne wersji KSS 8.2. Za-
tadowanie plikow archiwalnych w innych wersjach moze wywotac
nastepujace konsekwencije:

= Komunikaty o btedach.
m  Brak mozliwoéci pracy uktadu sterowania robota.
= Niebezpieczenstwo powstania szkdd osobowych i materialnych.

Przy przywracaniu mozliwy jest wybdr nastepujacych pozycji menu:
m  Wszystko

= Aplikacje

= Konfiguracja

Jesli zarchiwizowane pliki majg wersje inng niz pliki dostepne w systemie, przy
przywracaniu generowany jest komunikat o btedzie.

Komunikat o btedzie pojawi sie rowniez w przypadku niezgodnosci zarchiwi-
zowanych pakietéow technologicznych z zainstalowana wersja.

Wymagania m  Przywrécenie danych z pamieci USB: Podtaczona jest pamie¢ USB firmy
KUKA z archiwum.

Pamie¢ mozna podtgczy¢ do KCP lub do ukfadu sterowania robota.

—_

Sposob postepo- W menu gtéwnym Plik > Przywro€, a nastepnie zadane podpunkty.
wania 2. Potwierdzi¢ zapytanie systemu wybierajgc Tak. Zarchiwizowane pliki sg
przywracane w uktadzie sterowania robota. Po zakoriczeniu procedury
przywracania pojawia sie komunikat.
3. Przywrécenie danych z pamieci USB: Wyja¢ pamie¢, gdy dioda LED na
pamieci przestanie swiecic.
4. Ponownie uruchomi¢ uktad sterowania robota.

6.8.6 Kompresja danych do analizy btedéw w firmie KUKA

Opis Jesli konieczna jest analiza btedéw przez firme KUKA Roboter GmbH, mozna
w ten sposob skompresowac potrzebne dane w celu dostarczenia ich do firmy
KUKA. Tym sposobem tworzony jest na dysku C:\KUKA\KRCDiag plik ZIP.
Zawiera on dane, ktére sg potrzebne w firmie KUKA Roboter GmbH do analizy
btedu. (Naleza do tego réwniez informacje o zasobach systemowych, zrzuty
ekranu i wiele innych.)
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Sposéb postepo-
wania przy
wykorzystaniu
funkciji "Diagno-
styka"

Sposéb postepo-
wania przy
wykorzystaniu
programatora
smartPAD

Sposéb postepo-
waniaw
przypadku
polecenia "Archi-
wizacja"

= Wybra¢ w menu gtéwnym Diagnostyka > KrcDiag.

Odbywa sie kompresja danych. Postep wyswietlany jest w oknie. W oknie
pojawia sie rowniez informacja o zakonczeniu procesu. Nastepnie okno
samoczynnie sie zamyka.

W przypadku tego sposobu nie korzysta sie z polecen menu, lecz z przyci-
skow na programatorze smartPAD. Tego rodzaju obstuga jest zatem mozliwa
réwniez wowczas, gdy nie jest dostepny smartHMI, np. z powodu probleméw
z systemem Windows.

Warunek:

m  Programator smartPAD jest podtagczony do uktadu sterowania robota.
m  Ukiad sterowania robota jest witgczony.

@ | Przyciski nalezy nacisna¢ w ciggu 2 sekund. Nie ma znaczenia, czy
l smartHMI wyswietli przy tym menu gtéwne i klawiature.

1. Nacisng¢ i przytrzymaé przycisk menu gtéwnego.
2. Dwukrotnie nacisng¢ klawisz klawiatury.
3. Pusci¢ przycisk menu gtéwnego.
Odbywa sie kompresja danych. Postep wyswietlany jest w oknie. W oknie

pojawia sie rowniez informacja o zakonczeniu procesu. Nastepnie okno
samoczynnie sie zamyka.

Poza tym dane mozna spakowac¢ réwniez wybierajgc Plik > Archiwizacja >
[---]. Istnieje tu mozliwos¢ zapisania danych w pamieci USB lub na $ciezce sie-
ciowe;.

(>>> 6.8 "Archiwizacja i przywracanie danych" Strona 128)
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7 Podstawy programowania ruchu

71 Przeglad rodzajéw ruchu

Zaprogramowac mozna nastepujgce rodzaje ruchu:

®  Ruch Point-to-Point (PTP)

(>>> 7.2 "Rodzaj ruchu PTP" Strona 133)
= Ruch liniowy (LIN)

(>>> 7.3 "Rodzaj ruchu LIN" Strona 133)
=  Ruch po tuku (CIRC)

(>>> 7.4 "Rodzaj ruchu CIRC" Strona 134)
®  Ruch Spline

(>>> 7.7 "Rodzaj ruchu spline" Strona 137)

Ruch LIN, CIRC i spline sg rowniez opisywane facznie pojeciem ,ruchéw CP”
(,Continuous Path”).

Punktem poczatkowym ruchu bedzie zawsze punkt docelowy ruchu go po-
przedzajacego.

7.2 Rodzaj ruchu PTP

Robot prowadzi TCP do punktu celowego po torze najszybszym. Tor najszyb-
szy nie jest z reguty torem najkrotszym, czyli nie jest linig prostg. Poniewaz
osie robota poruszajg sie obrotowo, tory po tuku sg wykonywane szybciej niz
tory proste.

Doktadnego przebiegu ruchu nie da sie przewidziec.

Rys. 7-1: Ruch PTP

7.3 Rodzaj ruchu LIN

Robot prowadzi TCP ze zdefiniowang predkoscig po prostej do punktu doce-
lowego.
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Rys. 7-2: Ruch LIN

7.4 Rodzaj ruchu CIRC

Robot prowadzi punkt odniesienia narzedzia (TCP) ze zdefiniowang predkos-
cig po torze kotowym do punktu docelowego. Tor kotowy jest wyznaczany
przez punkt poczatkowy, punkt pomocniczy oraz punkt docelowy.

Rys. 7-3: Ruch CIRC

7.5 Przyblizenie

Przyblizenie oznacza: Zaprogramowany punkt nie jest doktadnie najezdzany.
Przyblizenie jest opcja, ktérg mozna wybra¢ programujac ruch.
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@ | Przyblizenie nie jest mozliwe, jesli po instrukcji ruchu nastepuje in-
1 strukcja wstrzymujgaca buforowanie przebiegu.

Ruch PTP

TCP opuszcza tor doktadnego najazdu na punkt docelowy i porusza sie po
szybszym torze. Podczas programowania ruchu ustalana jest odlegto$¢ do
punktu docelowego, przy ktérej TCP moze najwczesniej opusci¢ swoj dotych-
czasowy tor ruchu.

Przebieg toru dla przyblizonego ruchu PTP jest nieprzewidywalny. Nie mozna
réwniez przewidzieé, po ktorej stronie punktu przyblizonego bedzie przebie-
gac tor.

P3
P1

Rys. 7-4: Ruch PTP, P2 jest namierzony z przyblizeniem
Ruch LIN

TCP opuszcza tor doktadnego najazdu na punkt docelowy i porusza sie po
krotszym torze. Podczas programowania ruchu ustalana jest odlegtos¢ do
punktu docelowego, przy ktérej TCP moze najwczesniej opusci¢ swoj dotych-
czasowy tor ruchu.

Tor w zakresie przyblizania nie ma ksztattu tuku.

P3
P1

Rys. 7-5: Ruch LIN, P2 jest namierzony z przyblizeniem

Ruch CIRC

TCP opuszcza tor doktadnego najazdu na punkt docelowy i porusza sie po
krotszym torze. Podczas programowania ruchu ustalana jest odlegtos¢ do
punktu docelowego, przy ktérej TCP moze najwczesniej opusci¢ swoj dotych-
czasowy tor ruchu.

Punkt pomocniczy jest zawsze osiggany doktadnie.

Tor w zakresie przyblizania nie ma ksztattu tuku.
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PSTART

Rys. 7-6: Ruch CIRC, Pgpp jest namierzony z przyblizeniem.

7.6 Prowadzenie orientacji LIN, CIRC

Opis TCP moze mie¢ r6zng orientacje w punkcie poczatkowym i docelowym ruchu.
Orientacja w punkcie poczatkowym moze przejs¢é w réozny sposob w orientacje
w punkcie docelowym. Podczas programowania ruchu CP nalezy dokonaé
wyboru sposobu.

W jaki sposéb okresla sie prowadzenie orientacji ruchéw LIN i CIRC:

= W oknie opcji Parametry ruchu
(>>> 8.2.9 "Okno opcji - parametry ruchu (LIN, CIRC)" Strona 158)

Ruch LIN Prowadzenie orientacji Opis
Stala orientacja Orientacja TCP nie zmienia sie podczas
ruchu.

Do punktu docelowego ignorowana jest
orientacja zaprogramowana i uzywana jest
orientacja punktu poczatkowego.

Standardowo Orientacja TCP zmienia sie podczas ruchu
W SposOb ciggty.

Wskazowka: Gdy robot w trybie Standard
wejdzie w osobliwo$¢ osi chwytaka,
zamiast tego zastosowa¢ Chwytak PTP.

PTP reczny Orientacja TCP zmienia sie podczas ruchu
w sposoéb ciggly. Odbywa sie to poprzez
liniowe przejscie (posuw osiowy) katéw osi
chwytaka.

Wskazéwka:Reczny PTP zastosowac
wtedy, gdy robot w trybie Standard wejdzie
w osobliwosé chwytaka.

Orientacja TCP zmienia sie podczas ruchu
w sposoéb ciggly, jednak nie w catosci jed-
noczesnie. Reczny PTP nie nadaje sie z
tego powodu do prac, gdy okreslony prze-
bieg bedzie musiat by¢ doktadnie zacho-
wany, np. przy spawaniu laserowym.

e | Gdy w trybie Standard wystapi osobliwosc osi kisci, a w trybie Recz-
1 ny PTP nie bedzie mozna precyzyjnie zachowa¢ zgdanej orientaciji,
zaleca sie nastepujgce dziatania pomocnicze:

Ponowne wczytanie punktu poczatkowego i/lub docelowego. Orientacje
ustawi¢ przy tym tak, by nie wystepowata juz osobliwo$¢ osi kisci, a ruch po
torze mogt byé prowadzony w trybie Standard.
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Rys. 7-7: State prowadzenie orientacji

Rys. 7-8: Standard lub Recznie PTP

Ruch CIRC W ruchach CIRC sg dostepne do wyboru takie same prowadzenia orientacji,
jak w ruchach LIN.

W ruchach CIRC uktad sterowania robota uwzglednia tylko zaprogramowang
orientacje punktu docelowego. Zaprogramowana orientacja punktu pomocni-
czego jest pomijana.

7.7 Rodzaj ruchu spline

Spline to kartezjanski rodzaj ruchu, nadajacy sie szczegodlnie do ztozonych ru-
chéw po tuku. Takie tory mozna zasadniczo tworzyé¢ réwniez przy pomocy
przyblizonych ruchéw LIN i CIRC, ruch spline ma jednak okreslone zalety.

Wady przyblizonych ruchéw LIN i CIRC:

m  Torjest definiowany za pomoca przyblizonych punktéw, ktére nie lezg na
torze. Zakresy przyblizenia sg trudne do przewidzenia. Utworzenie zgda-
nego toru wymaga wysitku.

m W licznych przypadkach dochodzi do trudnych do przewidzenia redukcji
predkosci, np. w zakresach przyblizenia oraz w przypadku punktéw lezg-
cych niemalze jeden obok drugiego.

= Przebieg toru zmienia sie, jezeli przyblizenie nie jest mozliwe, np. z przy-
czyn czasowych.

m  Przebieg toru zmienia sie w zalezno$ci od wartosci override, predkosci lub
przyspieszenia.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1 137 / 207



KUKA KUKA System Software 8.2

PO

P&

Rys. 7-9: Tor po tuku z LIN

Zalety spline:
m Tor jest definiowany za pomocg punktéw, ktdre lezg na torze. Zadany tor
mozna utworzy¢ w prosty sposoéb.

m  Utrzymana zostaje zaprogramowana predkosc¢. Tylko w nielicznych przy-
padkach dochodzi do redukcji predkosci.

(>>> 7.7.1 "Profil predkosci przy ruchach spline" Strona 139)

m  Przebieg toru jest zawsze taki sam, niezaleznie od wartosci przesterowa-
nia, predkosci czy przyspieszenia.

m  Okregi i waskie promienie sg pokonywane z wysoka precyzja.

PO

Rys. 7-10: Tory po tuku z blokiem spline

Ruch spline moze sktadaé sie z wielu pojedynczych ruchéw, z segmentéw
spline. Sg one programowane pojedynczo. Segmenty faczg sie w tak zwany
blok do wspdlnego ruchu. Blok spline jest planowany i wykonywany przez
uktad sterowania robota jako 1 rekord ruchu.

Ponadto mozliwe sg pojedyncze ruchy SLIN i SCIRC (bez bloku spline).
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Pozostate wiasciwosci wszystkich ruchéw spline:
m  Gdy wszystkie punkty beda potozone na jednej ptaszczyznie, tor bedzie
lezat rébwniez na tej ptaszczyznie.

= Gdy wszystkie punkty beda lezaty na jednej prostej, tor rowniez bedzie
prosta.

7.71 Profil predkosci przy ruchach spline

Tor przebiega zawsze réwno, niezaleznie od funkcji przesterowania, predko-
Sci lub przyspieszenia. Odchylenia przy ré6znych predkosciach moga by¢ wy-
wotywane tylko przez efekty dynamiki.

Zaprogramowane przyspieszenie nie dotyczy kierunku tylko wzdtuz, ale takze
pionowo do toru. To samo dotyczy ograniczenia zwrotnego. Przyktadowe kon-
sekwencje:

m W okregach uwzglednia sie przyspieszenie odsrodkowe. Tym samych
uzyskiwana predkosc¢ zalezy réwniez od zaprogramowanego przyspiesze-
nia i promienia okregu.

m  Przy krzywych dozwolona predkos¢ maksymalna wynika z promienia
krzywej, przyspieszenia i ograniczenia zwrotnego.

Obnizenie predkosci

W ruchu spline w okreslonych wypadkach dochodzi do spadku predkosci po-

nizej zaprogramowanej wartosci. Nalezg do tego przede wszystkim:

= Narozniki wyttoczone

m  Duze zmiany orientacji

m  Duze ruchy osi dodatkowych

@ | Przy mniejszych odstepach miedzy punktami predkos¢ nie spada.

1

Obnizenie predkosci do 0

Sytuacja taka ma miejsce w nastepujacych przypadkach:
m  Nastepujace po sobie punkty o takich samych wspétrzednych kartezjan-
skich

m  Segmenty SLIN i/lub SCIRC nastepujace jeden po drugim. Przyczyna:
Nierowny przebieg kierunku predkosci.
Przy przejsciach SLIN-SCIRC predkos$¢ wynosi 0 réwniez wtedy, jezeli
prosta przechodzi stycznie w okrag, poniewaz okrag w przeciwienstwie do
prostych jest ztamany.

P1 P2

P3

Rys. 7-11: Zatrzymanie doktadne w P2
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P1 P2 P3

L= o

Rys. 7-12: Zatrzymanie doktadne w P2
Wyijatki:

m  Przy nastepujacych po sobie segmentach SLIN, z ktérych wynika jedna
prosta oraz przy ktérych orientacje zmieniajg sie rownomiernie, predkos¢
nie jest redukowana.

P1 P2 P3

Rys. 7-13: Punkt P2 jest pokonywany bez zatrzymania doktadnego.

m W przypadku przejscia SCIRC-SCIRC predkos¢ nie jest redukowana, je-
zeli obydwa okregi majg ten sam punkt srodkowy i ten sam promien, oraz
jezeli orientacje zmieniajg sie rownomiernie. (Trudne do zaprogramowa-
nia, dlatego nalezy programowac przy wyliczonych punktach.)

@ | Okregiotym samym punkcie srodkowym i tym samym promieniu pro-
1 gramuje sie czasami, aby uzyskac okregi = 360°. Latwiejsza mozli-

woscig jest zaprogramowanie kata kota.

7.7.2 Wyboér rekordéw przy ruchach spline

Blok spline

Blok spline jest planowany i wykonywany przez uktad sterowania robota jako
1 rekord ruchu. W segmentach spline mimo to bedzie mozliwy wybor rekordu.
Posuw SAK jest wykonywany jako ruch LIN. Wyswietli sie to w komunikacie,
ktory nalezy zatwierdzic.

Gdy drugim segmentem w bloku spline bedzie segment SPL, w nastepujacych
przypadkach ruch bedzie prowadzony po zmienionym torze:

= Wybor rekordu na pierwszy segment w bloku spline
= Wybdr rekordu na blok spline

= Wybdr rekordu na jeden wiersz przed blokiem spline, gdy nie zawiera on
instrukcji ruchu oraz gdy do bloku splin nie nastapita Zadna instrukcja ru-
chu

Gdy po posuwie SAK zostanie nacisniety przycisk Start, zmiana toru zostanie
zasygnalizowana komunikatem, ktéry trzeba zatwierdzic.

Przykiad:

1 PTP PO

2 SPLINE

3 SPL P1

4 SPL P2

5 SPL P3

6 SPL P4

7 SCIRC P5, P6
8 SPL P7

9 SLIN P8

10 ENDSPLINE
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Wiersz | Opis

2 Poczatek bloku spline
3...9 | Segmenty spline
10 Koniec bloku spline

?P‘x

P3

Rys. 7-14: Przyktad: Zmieniony tor przy wyborze rekordu na P1

SCIRC W przypadku wyboru rekordu wg instrukcji SCIRC, dla ktérej zaprogramowa-
no kat kota, punkt docelowy zostanie osiagniety tacznie z katem kota, przy za-
fozeniu, ze uktad sterowania robota zna punkt startowy. Jezeli nie jest to
mozliwe, osiggniety zostanie zaprogramowany punkt startowy. W takim wy-
padku wyswietla sie komunikat, ze kat kota nie jest uwzgledniony.

Potozenie/rodzaj instrukcji Punkt docelowy przy wyborze
SCIRC rekordu

Segment SCIRC to pierwszy seg- Kat kofa nie jest uwzgledniony
ment w bloku spline

Inne segmenty SCIRC w bloku Kat kofa jest uwzgledniony
spline
Pojedyncze ruchy SCIRC Kat kofa nie jest uwzgledniony

7.7.3 Zmiany w blokach spline

Opis ®  Zmiana pozycji punktu:
Gdy w obrebie bloku spline dojdzie do przesuniecia punktu, tor zmieni sie

maksymalnie w dwéch punktach przed tym punktem i w 2 segmentach za
tym punktem.

Mniejsze przesuniecia punktéw powodujg zwykle mniejsze zmiany toréw.
Gdy jednak po sobie beda wystepowaty bardzo dtugie i bardzo krétkie
segmenty, niewielkie zmiany mogg powodowac znaczne skutki, poniewaz
w tym wypadku silnie zmienig sie styczne i krzywizny.

= Zmiana typu segmentu:
Gdy segment SPL zmieni sie w segment SLIN lub odwrotnie, tor zmieni sie
w poprzednim i w nastepnym segmencie.
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Przyklad 1 PTP PO

SPLINE

SPL P1

SPL P2

SPL P3

SPL P4

SCIRC P5, P6
SPL P7

SLIN P8
ENDSPLINE

P3

Rys. 7-15: Pierwotny tor

Przesuwamy punkt P3. Powoduje to zmiane toru w segmentach P1 - P2, P2 -
P3iP3 - P4. Segment P4 - P5 w tym wypadku nie zmienia sie, poniewaz na-
lezy do SCIRC i przez to ustalany jest tor kotowy.

P5

PO

P7 P8

Rys. 7-16: Punkt zostatl przesuniety

W pierwotnym torze zmienia sie typ segmentu P2 - P3 z SPL na SLIN. Powo-
duje to zmiane toru w segmentach P1 - P2, P2 - P3i P3 - P4.

PTP PO
SPLINE

SPL P1

SPL P2

SLIN P3

SPL P4

SCIRC P5, P6
SPL P7

SLIN P8
ENDSPLINE
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Przykiad 2

P5

PO

P7 P8

Rys. 7-17: Typ segmentu zostal zmieniony

SPLINE
SPL {X 100,
SPL {X 102,
SPL {X 104,
SPL {X 204,
ENDSPLINE

oi ..
0}
0}

KK KK

P1 P2 P3 P4 P5

. i
v v

L ]

e
v

Rys. 7-18: Pierwotny tor

Przesuwamy punkt P3. Zmienia sie przez to tor we wszystkich prezentowa-
nych segmentach. Poniewaz P2 - P3 i P3 - P4 sg bardzo krétkimi segmentami
a P1-P2iP4 - P5 bardzo dtugimi segmentami, mate przesuniecie bedzie po-
wodowato duzg zmiane toru.

SPLINE
SPL {X 100,
SPL {X 102,
SPL {X 104,
SPL {X 204,
ENDSPLINE

KK KK
=
<=

P1 P2 > P4 P5

Rys. 7-19: Punkt zostal przesuniety

Pomoc:

®  Rozmieszczenie odstepow punktdw z wiekszg regularnoscia,

m Zaprogramowanie prostych (oprocz bardzo krétkich prostych) jako seg-
menty SLIN

7.7.4 Przyblizanie ruchoéw spline

Przyblizanie miedzy ruchami spline (pojedyncze ruchy SLIN i SCIRC oraz blo-
ki spline) jest mozliwe.

KUKA
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Przyblizanie miedzy ruchami spline oraz LIN, CIRC lub PTP nie jest mozliwe.

Przyblizanie nie jest mozliwe z powodu czasu lub zatrzymania przebie-
gu:

Jezeli przyblizanie z przyczyn czasowych lub z powodu zatrzymania przebie-
gu nie jest mozliwe, robot czeka na poczatku tuku ruchu przyblizonego.

m W przypadku przyczyn czasowych: Robot przejezdza dalej, zaraz po tym
jak mozliwe byto zaplanowanie nastepnego rekordu.

m W przypadku zatrzymania przebiegu: Wraz z rozpoczeciem tuku ruchu
przyblizonego osiggany jest koniec aktualnego rekordu. Oznacza to, ze
zatrzymanie przebiegu jest anulowane i uktad sterowania robota moze za-
planowaé nowy rekord. Robot przejezdza dalej.

W obydwu przypadkach robot przejezdza teraz tuk ruchu przyblizonego. Przy-
blizenie jest wiec dokfadnie rzecz biorgc mozliwe, tylko sie opdznia.

Zachowanie to stoi w sprzecznosci z ruchami LIN, CIRC lub PTP. Jezeli w tym
przypadku przyblizenie nie jest mozliwe z wymienionych przyczyn, punkt do-
celowy zostaje doktadnie najechany.

Brak przyblizenia w MSTEP oraz ISTEP:

W trybach wykonywania programu MSTEP oraz ISTEP punkt docelowy jest
réwniez doktadnie osiggany przy ruchach przyblizonych.

Przy przyblizeniu bloku spline do bloku spline, w konsekwencji zatrzymania
doktadnego, tor w ostatnim segmencie pierwszego bloku i w pierwszym seg-
mencie drugiego bloku jest inny niz w trybie wykonywania programu GO.

Przy wszystkich innych segmentach w obydwu blokach spline tor w trybach
MSTEP, ISTEP i GO jest taki sam.

7.7.5 Zastepowanie przyblizonego ruchu blokiem spline

Opis Aby zastgpi¢ zwykte ruchy przyblizone blokami spline, nalezy zmienic pro-
gram w nastepujacy sposob:
m  LIN - LIN zastagpi¢ przez SLIN - SPL - SLIN.
m LIN - CIRC zastgpi¢ przez SLIN - SPL - SCIRC.
Zalecenie: Ustawi¢ SPL w taki sposéb, aby zachodzit nieco na pierwotny
okrag. SCIRC zacznie sie tym samym pdzniej niz pierwotny CIRC.

W przypadku ruchéw przyblizonych programowany jest punkt narozny. W blo-
ku spline natomiast programowane sg zamiast tego punkty na poczatku i kon-
cu ruchu przyblizonego.

@ | Lukiruchow przyblizonych moga rozni¢ si¢ w zaleznosci od przeste-
1 rowania. Przy kopiowaniu przyblizonego ruchu nalezy z tego wzgledu
uwazac, aby ruch zostat wykonany z Zzagdanym przesterowaniem.

Skopiowany ma zostaé nastepujacy ruch przyblizony:

LIN P1 C_DIS
LIN P2

Ruch spline:

SPLINE
SLIN P1A
SPL P1B
SLIN P2

ENDSPLINE

P1A = poczatek przyblizonego ruchu, P1B = koniec przyblizonego ruchu

144 / 207 Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



Przykitad

7 Podstawy programowania ruchu

1 PO
tP1A

+ *
P1  P1B P2

Rys. 7-20: Przyblizony ruch - ruch spline

Mozliwosci ustalenia P1A i P1B:

m  Przejechac po przyblizonym torze i w zZadanym miejscu zapisaé pozycje
poprzez wyzwalacz.

= Obliczy¢ punkty w programie za pomoca KRL.

m  Poczatek ruchu przyblizonego mozna ustali¢ w oparciu o kryterium przy-
blizenia. Przyktad: Jesli jako kryterium przyblizenia podano C_DIS, wéw-
czas odlegtos¢ od poczatku ruchu przyblizonego do punktu naroznego
odpowiada wartosci $APO.CDIS.

Koniec ruchu przyblizonego jest zalezny od zaprogramowanej predkosci.
Tor SPL nie odpowiada dokfadnie tukowi ruchu przyblizonego, nawet jesli P1A
i P1B lezg doktadnie na poczatku i koncu ruchu przyblizonego. Aby uzyskacé

dokfadny tuk ruchu przyblizonego, nalezy doda¢ do spline dodatkowe punkty.
Z reguty wystarczy dodaé jeden punkt.

Skopiowany ma zostaé nastepujacy ruch przyblizony:

$APO.CDIS=20
$VEL.CP=0.5

LIN {Z 10} C DIS
LIN {Y 60}

Ruch spline:

SPLINE WITH $VEL.CP=0.5
SLIN {Z 30}

SPL {Y 30, Z 10}

SLIN {Y 60}
ENDSPLINE

Poczatek tuku ruchu przyblizonego wyliczono w oparciu o kryterium przyblize-
nia.

KUKA
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Rys. 7-21: Przyktad: Przyblizony ruch - ruch spline, 1

Tor SPL nie odpowiada jeszcze dokfadnie tukowi ruchu przyblizonego. Z tego
powodu do spline dodawany jest kolejny segment SPL.

SPLINE WITH $VEL.CP=0.5
SLIN {z 30}
SPL {Y 15, Z 15}
SPL {Y 30, z 10}
SLIN {Y 60}
ENDSPLINE

70

60

50

40

30

N

10 + — »

0 10 20 30 40 50 60 70
Rys. 7-22: Przyktad: Przyblizony ruch - ruch spline, 2

Dzieki dodatkowemu punktowi tor jest zgodny z tukiem przyblizonego ruchu.

7.7.5.1 Przejscie SLIN-SPL-SLIN

W przypadku sekwencji segmentéw SLIN-SPL-SLIN wskazane jest z reguty,
aby segment SPL przebiegat wewnatrz mniejszego kata miedzy dwiema pro-
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stymi. Zaleznie od poczatkowego i docelowego punktu segmentu SPL tor
moze jednak przebiegac¢ réwniez poza tym obszarem.

r
(
v

Rys. 7-23: SLIN-SPL-SLIN

Tor miesci sie wewnatrz, gdy spetnione sg nastepujace warunki:

= Obydwa segmenty SLIN przecinaja sie po przedtuzeniu.
m 2/3<alb<3/2

a = odstep od poczatkowego punktu segmentu SPL do punktu przeciecia
segmentow SLIN

b = odstep od punktu przeciecia segmentéw SLIN do punktu docelowego
segmentu SPL

7.8 Prowadzenie orientacji SPLINE

Opis TCP moze mieé rozng orientacje w punkcie poczatkowym i docelowym ruchu.
Podczas programowania ruchu CP nalezy dokona¢ wyboru sposobu postepo-
wania z réznymi orientacjami.

W jaki sposdb okresla sie prowadzenie orientacji ruchéw SLIN i SCIRC:

m W oknie opcji Parametry ruchu

(>>> 8.3.2.2 "Okno opcji - parametry ruchu (SLIN)" Strona 162)
(>>> 8.3.3.2 "Okno opcji - parametry ruchu (SCIRC)" Strona 164)
(>>> 8.3.4.3 "Okno opcji Parametry ruchu (blok spline)" Strona 167)
(

>>> 8.3.4.8 "Okno opcji Parametry ruchu (segment spline)" Strona 170)

Prowadzenie orientacji Opis
Stala orientacja Orientacja TCP nie zmienia sie podczas
ruchu.

Orientacja punktu poczatkowego zostaje
zachowana. Zaprogramowana orientacja
punktu docelowego nie jest uwzgledniana.
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Prowadzenie orientacji Opis

Standard Orientacja TCP zmienia sie podczas ruchu
w sposéb ciagly. W punkcie docelowym
TCP ma zaprogramowang orientacje.

Bez orientacji Ta opcja jest dostepna tylko dla segmentow

spline. (Nie w przypadku bloku spline lub
pojedynczych ruchow spline.)

Znajduje ona zastosowanie, gdy w danym
punkcie nie jest wymagana okres$lona
orientacja.

(>>> "Bez orientacji" Strona 148)

Rys. 7-24: State prowadzenie orientacji

Rys. 7-25: Standard

Bez orientacji Opcja Bez orientacji znajduje zastosowanie, gdy w danym punkcie nie be-
dzie wymagana orientacja. Gdy zostanie wybrana ta opcja, namierzona lub
zaprogramowana orientacja punktu zostanie zignorowana. Zamiast tego
uktad sterowania robota na podstawie orientacji otaczajgcych punktéw wyliczy
do tego punktu optymalng orientacje.

Wiasciwosci opcji Bez orientaciji:

= W trybach wykonywania programu MSTEP i ISTEP robot zatrzyma sie z
orientacjami wyliczonymi przez uktad sterowania robota.

®m przy wyborze rekordu na punkt z opcja Bez orientacji robot przyjmuje
orientacje wyliczong przez ukfad sterowania robota.

W nastepujacych segmentach opcja Bez orientacji nie jest dozwolona:

= Pierwszy segment w bloku spline
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SCIRC

= Ostatni segment w bloku spline

m  Segmenty SCIRC z opcjg Obwoéd prowadzenie orientacyjne = w odnie-
sieniu do toru

= Segmenty, po ktérych nastepuje segment SCIRC z opcjg Obwéd prowa-
dzenie orientacyjne = w odniesieniu do toru

m  Segmenty, po ktérych nastepuje segment z opcjag Obwoéd prowadzenie
orientacyjne = Stala orientacja

m  Gdy jeden po drugim nastepuje po sobie wiele segmentéw o takich sa-
mych kartezjanskich punktach docelowych, opcja Bez orientacji nie be-
dzie dostepna do pierwszego i ostatniego segmentu.

W ruchach SCIRC sa dostepne do wyboru takie same prowadzenia orientacji,
jak w ruchach SLIN. W ruchach SCIRC mozna dodatkowo okresli¢, czy pro-
wadzenie orientacji bedzie przestrzenne, czy torowe.

Prowadzenie orientacji Opis

W odniesieniu do pod- Prowadzenie orientacji w odniesieniu do

stawy podstawy podczas ruchu okreznego

W odniesieniu do toru Prowadzenie orientacji w odniesieniu do
toru podczas ruchu okreznego

(>>> 7.8.1 "Kombinacje "Prowadzenie orientacji" i "Prowadzenie orientacji po
okregu"" Strona 150)

W przypadku nastepujacych ruchéw opcja W odniesieniu do toru nie jest do-
zwolona:

m  Segmenty SCIRC, przy ktérych obowigzuje prowadzenie Bez orientacji

®m  Ruchy SCIRC poprzedzone segmentem Spline, przy kiérym obowigzuje
prowadzenie Bez orientacji

Orientacja punktu pomocniczego:

Przy ruchach SCIRC z prowadzeniem orientacji Standard ukfad sterowania
robota uwzglednia zaprogramowana orientacje punktu pomocniczego, jednak
tylko warunkowo.

Orientacja poczatkowa zostaje przekierowana na drodze do orientacji docelo-
wej, ktéra wtacza zaprogramowang orientacje punktu pomocniczego. Tzn.
orientacja punktu pomocniczego jest po drodze przejmowana, ale niekoniecz-
nie w punkcie pomocniczym.

KUKA
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7.8.1 Kombinacje "Prowadzenie orientacji" i "Prowadzenie orientacji po okregu”

Rys. 7-26: Stale prowadzenie orientacji + w odniesieniu do toru

Rys. 7-27: Standard + w odniesieniu do toru
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Rys. 7-29: Standard + w odniesieniu do podstawy

7.9 Osobliwosci

Putap

Potozenia
rozciagniecia

Roboty KUKA o 6 stopniach swobody majg 3 rézne potozenia osobliwe.

= Osobliwos¢ putapowa
= Osobliwosé¢ potozen rozciggniecia
m  Osobliwos¢ osi chwytaka

Potozenie osobliwe charakteryzuje sie tym, ze transformacja odwrotna (prze-
liczenie wspotrzednych kartezjanskich na wspotrzedne osiowe) nie jest jedno-
znacznie okreslona, mimo ustalonych parametréw "status" i "obrot". W takim
wypadku lub gdy najmniejsze zmiany kartezjanskie bedg powodowaty bardzo
duze zmiany katow osi, bedziemy mowili o potozeniach osobliwych.

W przypadku osobliwosci putapowej punkt pierwotny chwytaka (= punkt srod-
kowy osi AS) lezy pionowo na osi A1 robota.

Potozenie osi moze przyjmowaé dowolne warto$ci, poniewaz transformacja
odwrotna nie pozwala jednoznacznie okresli¢ potozenia osi A1.

Gdy punkt docelowy rekordu ruchu PTP znajdzie sie w tej osobliwosci putapo-
wej, uktad sterowania robota moze poprzez zmienng systemowg
$SINGUL_POS[1] zareagowa¢ w nastepujacy sposob:

m 0: Kat osi A1 ustala sie na zero stopni. (Ustawienie domysine)

m 1: Kat osi A1 pozostaje niezmienny od punktu poczatkowego do docelo-
wego.

W przypadku osobliwosci potozen rozciggniecia punkt pierwotny chwytaka (=
punkt srodkowy osi A5) lezy na przedtuzeniu osi A2 i A3 robota.
Robot znajduje sie na krawedzi swojego obszaru roboczego.

Transformacja odwrotna pozwala okresli¢ jednoznaczny kat osiowy, przy
czym jednak mate predkosci kartezjanskie bedg powodowaty duze predkosci
osi A2 i A3.

Gdy punkt docelowy rekordu ruchu PTP znajdzie sie w tej osobliwosci potozen
rozciggniecia uktad sterowania robota moze poprzez zmienng systemowg
$SINGUL_POSJ[2] zareagowa¢ w nastepujacy sposob:

m 0: Kat osi A2 ustala sie na zero stopni. (Ustawienie domysine).
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= 1: Kat osi A2 pozostaje niezmienny od punktu poczatkowego do docelo-
wego.

Osie chwytaka Przy osobliwo$ci osi chwytaka osie A4 i A6 znajduja sie w potozeniu réwnole-
glym wzgledem siebie, a 0$ A5 w obrebie zakresu +0,01812°.

Przez transformate odwrotng nie da sie jednoznacznie okresli¢ potozenia obu
osi. Istnieje jednak dowolnie wiele potozen osi A4 i A6, ktérych sumy katéw sg
identyczne.

Gdy punkt docelowy rekordu ruchu PTP znajdzie sie w tej osobliwosci osi
chwytaka uktad sterowania robota moze poprzez zmienng systemowg
$SINGUL_POS[3] zareagowac w nastepujacy sposob:

m 0: Kat osi A4 ustala sie na zero stopni. (Ustawienie domysine)

= 1: Kat osi A4 pozostaje niezmienny od punktu poczatkowego do docelo-
wego.

@ | W robotach Scara mogg wystapic¢ tylko osobliwosci potozen rozcigg-
1 niecia. W tej sytuacji robot bedzie bardzo szybki.

152 / 207 Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



8 Programowanie w grupie uz

8 Programowanie w grupie uzytkownikéw Uzytkownik (za po-
mocga formularzy)

W aplikacji KSS dostepne sa formularze najczesciej wykorzystywanych in-
strukcji. Utatwiajg one programowanie.

@ | Instrukcje mozna programowac rowniez bez formularzy. Stosowany
1 jest tu jezyk programowania KRL (KUKA Robot Language). Informa-
cje znajduja sie w instrukcji obstugi i programowania integratoréw sy-
stemow.

W przypadku programéw z nastepujacymi

NOTYFIKACJA ruchami lub pozycjami osi przy przektad-
niach osi moze doj$¢ do zniszczenia powtoki smarnej:
= Ruchy < 3°
m  Ruchy oscylujgce
m Zakresy przekfadni stale znajdujgce sie na gorze
Nalezy sie upewnié, ze przektadnie otrzymajg wystarczajgcq ilos¢ smaru. W
tym celu nalezy w przypadku ruchéw oscylacyjnych lub krotkich (< 3°) pro-
gramowac w taki sposob, aby odnosne osie regularnie (np. na kazdy cykl)
przesuwaly sie o wartos¢ wieksza niz 40°.
W przypadku zakresow przektadni stale znajdujgcych sie na gorze koniecz-
ne jest zapewnienie wystarczajgcego zasilania srodkiem smarnym, co moz-
na osiggnac programujac zmiany orientacji kisci. W ten sposob, dzieki sile
ciezkosci, olej moze dostac sie do wszystkich obszaréw przektadni. Wyma-
gana czestotliwos¢ zmian orientacji:

= Przy niewielkim obcigzeniu (temperatura przekfadni < +35°C): 1 raz

dziennie

m  Przy srednim obcigzeniu (temperatura przektadni +35 do 55°C): co go-
dzine

®m  Przy znacznym obcigzeniu (temperatura przektadni > +55°C): co 10 mi-
nut

W przypadku nieuwzglednienia tych zalecen przektadnie moga zosta¢

uszkodzone.

8.1 Nazwy w formularzach

W formularzach rekordom danych moga by¢ nadawane nazwy. Moga to by¢
np. nazwy punktéw, nazwy rekordéw danych ruchowych itd.

W przypadku kazdej nazwy obowigzujg nastepujace ograniczenia:
m  Maksymalna dtugos¢ 23 znaki

= Nie dopuszcza sie zadnych znakow specjalnych poza $.

= Nazwa nie moze zaczynac sie od cyfry.

Powyzsze ograniczenia nie dotyczg nazw wyjsc.

Przy formularzach w pakietach technologicznych mogg obowigzywac inne
ograniczenia.

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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8.2 Programowanie ruchéw PTP, LIN, CIRC

8.21 Programowanie ruchu PTP

Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-
mu przewdd uktadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania = Program jest wybrany.
m  Tryb pracy T1

Sposob postepo- 1. Ustawi¢ punkt odniesienia narzedzia (TCP) w pozyciji, ktéra ma by¢ wczy-
wania tana jako punkt docelowy.
2. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja ruchu.
3. Wybra¢ Polecenia > Ruch > PTP.
4. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.2.2 "Formularz PTP" Strona 154)
5. Zapisa¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.2.2 Formularz PTP

@@@@R@_

.
1

CONT Vel= 100 % |PDAT1 | =]

Rys. 8-1:

Formularz ruchu PTP

Poz.

Opis

1

Rodzaj ruchu PTP

2

Nazwa punktu docelowego

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.7 "Okno opcji ramki" Strona 157)

m  CONT: Punkt docelowy jest osiggany z przyblizeniem.
m  [pusty]: Punkt docelowy jest precyzyjnie najezdzany.

Predkosé
= 1..100%

Nazwa rekordu danych ruchowych

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.8 "Okno opcji - parametry ruchu (PTP)" Strona 158)

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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8.2.3 Programowanie ruchu LIN

Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-
mu przewdd ukfadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

Sposoéb postepo- 1. Ustawi¢ punkt odniesienia narzedzia (TCP) w pozyciji, ktéra ma by¢ wczy-
wania tana jako punkt docelowy.
2. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja ruchu.

w

Wybra¢ w menu Polecenia > Ruch > LIN.

4. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.2.4 "Formularz LIN" Strona 155)
5. Zapisa¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.24 Formularz LIN

?

1

=
‘LII\

S A

- -
bEI‘ CONT Vel=‘2.00‘m!5 cPDATL | =]

Rys. 8-2:

Formularz ruchu LIN

Poz.

Opis

1

Rodzaj ruchu LIN

2

Nazwa punktu docelowego

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

Aby edytowa¢ dane punktu, poruszy¢ strzatka. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.7 "Okno opcji ramki" Strona 157)

= CONT: Punkt docelowy jest osiagany z przyblizeniem.
m  [pusty]: Punkt docelowy jest precyzyjnie najezdzany.

Predkos¢
= 0.001...2m/s

Nazwa rekordu danych ruchowych

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

Aby edytowa¢ dane punktu, poruszy¢ strzatka. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.9 "Okno opcji - parametry ruchu (LIN, CIRC)"

Strona 158)

KUKA
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8.2.5 Programowanie ruchu CIRC

Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-
mu przewdd uktadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

Sposoéb postepo- 1. Ustawié punkt odniesienia narzedzia (TCP) w pozyciji, ktéra ma by¢ wczy-
wania tana jako punkt pomocniczy.
2. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja ruchu.
3. Wybrac Polecenia > Ruch > CIRC.
4. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.2.6 "Formularz CIRC" Strona 156)
5. Nacisnac przycisk Touchup HP.
6. Ustawic punkt odniesienia narzedzia (TCP) w pozycji, ktéra ma by¢ wczy-
tana jako punkt docelowy.
7. Zapisac instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.2.6 Formularz CIRC

@@@ LA A ¢

J_—L P1 El' CONT Vei=‘ Z.GO‘m,-’S CPDAT1 b:ll

Rys. 8-3: Formularz ruchu CIRC

Poz. | Opis
1 Rodzaj ruchu CIRC
2 Nazwa punktu pomocniczego

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

3 Nazwa punktu docelowego

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.7 "Okno opcji ramki" Strona 157)

4 = CONT: Punkt docelowy jest osiggany z przyblizeniem.

m [pusty]: Punkt docelowy jest precyzyjnie najezdzany.
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Poz. | Opis
5 Predkos¢
= 0.001...2m/s
6 Nazwa rekordu danych ruchowych

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

Aby edytowa¢ dane punktu, poruszy¢ strzatka. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.9 "Okno opcji - parametry ruchu (LIN, CIRC)"
Strona 158)

8.2.7  Okno opcji ramki

Tool Podstawa

®_i TOOL_DATA[1] > NULLFRAME > I__®

o

Zewnetrzny TCP Rozpoznanie kolizji

- @

Ramki ‘

Rys. 8-4:

Okno opcji ramki

Poz.

Opis

Wybrac¢ narzedzie.
Jesli True w polu Zewnetrzny TCP: Wybrac element obrabiany.

Zakres wartosci: [1] ... [16]

Wybrac¢ podstawe.

Jesli True w polu Zewnetrzny TCP: Wybraé narzedzie stacjonar-
ne.

Zakres wartosci: [1] ... [32]

Tryb interpolacji

m False: Narzedzie jest zamontowane na kotnierzu montazo-
wym.

= True: Narzedzie jest narzedziem stacjonarnym.

True: Dla tego ruchu uktad sterowania robota ustala momenty
osi. Sg one potrzebne do rozpoznawania kolizji.

m False: Dla tego ruchu uktad sterowania robota nie ustala mo-
mentow osi. Z tego powodu rozpoznawanie kolizji w przypadku
tego ruchu nie bedzie mozliwe.

KUKA
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8.2.8 Okno opcji - parametry ruchu (PTP)

To okno opcji wywotywane jest z nastepujgcego formularza dotgczonego:
= PTP

Przyspieszenie [%] Odleghost przyblizenia [rmim]

@)——\;/ :00‘ + \;” 100 lLl_'@)

Parametry ruchu

Rys. 8-5: Okno opcji Parametry ruchu (PTP)

Poz. | Opis

1 Przyspieszenie

Okreslane jest w stosunku do wartosci maksymalnej podanej w
danych maszyny. Warto§¢ maksymalna zalezy od typu robota i
wybranego trybu pracy.

= 1..100%

2 Pole to jest wyswietlane tylko wtedy, gdy w dotaczonym formula-
rzu wybrano CONT.

Odlegtos¢ przed punktem docelowym, gdzie najwczesniej rozpo-
czyna sie przyblizenie.

Odlegto$¢ maksymalna 100%: potowa odlegto$ci miedzy punktem
poczatkowym a punktem docelowym w odniesieniu do konturu
ruchu PTP bez przyblizenia

= 1..100%

8.2.9  Okno opcji - parametry ruchu (LIN, CIRC)

To okno opcji wywotywane jest z nastepujacych formularzy:
= LIN, CIRC
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Przyspieszenie toru [%] Odlegtosc przyblizenia [mm]
@7‘ - 100 < | = ” wol o4 ‘4@
|
Prowadzenie orientacji
®__ Standard l -
]
‘ Parametry ruchu

Rys. 8-6: Okno opcji Parametry ruchu (LIN, CIRC)

Poz. | Opis
1 Przyspieszenie

Okreslane jest w stosunku do wartosci maksymalnej podanej w
danych maszyny. Wartos¢ maksymalna zalezy od typu robota i
wybranego trybu pracy.

2 Odlegtos¢ przed punktem docelowym, gdzie najwczesniej rozpo-
czyna sie przyblizenie.

Odlegtos¢ ta moze wynosi¢ maksymalnie potowe odlegtosci mie-
dzy punktem poczatkowym a docelowym. Jesli wprowadzona
zostanie wieksza warto$¢, bedzie ona ignorowana, a w jej miejsce
zostanie uzyta warto$¢ maksymalna.

Pole to pojawia sie tylko wtedy, gdy w formularzu wybrano CONT.

3 Wybra¢ prowadzenie orientacji

= Standard
m  PTP reczny
m Stale prowadzenie orientacji

(>>> 7.6 "Prowadzenie orientacji LIN, CIRC" Strona 136)

8.3 Ruchy Spline

8.3.1 Wskazoéwki do programowania ruchéw spline

m  Blok spline powinien obejmowac tylko 1 proces (np. 1 spoina klejona).
Przy wiekszej liczbie proceséw w bloku spline, program staje sie mato
przejrzysty i trudny do wprowadzania zmian.

m Tam, gdzie poprzez element obrabiany definiowane sg proste i odcinki
okregdw, stosuje sie segmenty SLIN i SCIRC. (Wyjatek: Do bardzo krét-
kich prostych stosowa¢ segmenty SPL.) W przeciwnym wypadku stoso-
wac segmenty SPL, szczegdlnie przy krotkich odstepach miedzy
punktami.

m  Postepowanie przy wyznaczaniu toru:

a. Najpierw zaprogramowac lub obliczy¢ kilka charakterystycznych
punktéw. Przyktad: Punkty, w ktoérych zatamuje sie krzywizna.

b. Przetestowaé tor. W miejscach, w ktérych doktadnosc nie jest wystar-
czajgca, wstawi¢ dodatkowe punkty SPL.
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m  Unika¢ wystepowania segmentow SLIN i/lub SCIRC jeden po drugim, po-
niewaz na skutek tego predkosc¢ czesto zostaje zredukowana do 0.

Miedzy segmentami SLIN i SCIRC zaprogramowac¢ segmenty SPL. Diu-
gosc¢ segmentéw SPL musi by¢ wieksza niz 0,5 mm. W zaleznosci od kon-
kretnego przebiegu toru moga by¢ rowniez wymagane wyraznie wieksze
segmenty SPL.

= Unika¢ punktéw o takich samych wspétrzednych kartezjanskich jeden po
drugim, poniewaz predkos¢ zostaje na skutego tego zredukowana do 0.

m Parametry (Tool, Base, predkos¢ itp.), przypisywane do bloku spline, po-
wodujg takie same konsekwencje, jak przyporzadkowania przed blokiem
spline. Przyporzadkowanie do bloku spline ma jednak te zalete, ze w wy-
padku wyboru rekordu wczytywane sg prawidtowe parametry.

= Gdy w okreslonym punkcie nie bedzie wymagana okreslona orientacja,
zastosowac opcje Bez orientacji. Wtedy uktad sterowania robota na pod-
stawie orientacji otaczajacych punktow wyliczy do tego punktu optymalng
orientacje. W ten sposéb miedzy dwoma punktami na lezgce miedzy nimi
punkty posrednie mozna optymalnie przydziela¢ nawet duze zmiany
orientaciji.

®m Do cofniecia mozna zaprogramowac ograniczenie. Cofniecie jest zmiang
przyspieszenia.

Sposéb postepowania:
a. Najpierw zastosowac wartosci domysine.
b. Gdy w matych naroznikach wystepujg drgania: Zmniejszy¢ wartosci.

Przy skokach predkosci lub braku uzyskania zadanej predkosci:
Zwieksz wartosci lub przyspieszenie.

m  Gdy robot pokona punkty, potozone na powierzchni roboczej, przy dojsciu
do pierwszego punktu moze dojs¢ do kolizji z powierzchnig robocza.

SPL SLIN

Rys. 8-7: Kolizja z powierzchnia robocza

Aby unikngg¢ kolizji, uwzgledni¢ zalecenia przy przechodzeniu pomiedzy
SLIN-SPL-SLIN.
(>>>7.7.5.1 "Przejscie SLIN-SPL-SLIN" Strona 146)

(SLIN)
\__ SPL SLIN

#

Rys. 8-8: Unikanie kolizji z powierzchnig robocza
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8.3.2 Programowanie ruchu SLIN (ruch pojedynczy)

Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-
mu przewdd ukfadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

Sposéb postepo- 1. Przestaw TCP do punktu docelowego.
wania 2. Ustaw kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiony ruch.

(Jednak nie w obrebie bloku spline. W tym przypadku otwiera sie inny for-
mularz.) (>>> 8.3.4.6 "Formularz segmentu spline" Strona 169)

3. Woybierz Polecenia > Ruch > SLIN.
4. Ustaw parametry w formularzu.

(>>> 8.3.2.1 "Formularz SLIN" Strona 161)
5. Nacisnij Polecenie OK.

8.3.2.1 Formularz SLIN

SLIN \

bl
- R[]

2.;‘#1;5 ‘CDDATE [

Rys. 8-9:

Formularz SLIN (ruch pojedynczy)

Poz.

Opis

1

Rodzaj ruchu SLIN

2

Nazwa punktu docelowego. System przypisuje nazwe automa-
tycznie. Nazwe te mozna nadpisac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.7 "Okno opcji ramki" Strona 157)

m  CONT: Punkt docelowy jest osiggany z przyblizeniem.
m  [pusty]: Punkt docelowy jest osiagany precyzyjnie.

Predkos¢
= 0.001...2m/s

Nazwa rekordu danych ruchowych. System przypisuje nazwe
automatycznie. Nazwe te mozna nadpisac.

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.3.2.2 "Okno opcji - parametry ruchu (SLIN)" Strona 162)

KUKA
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8.3.2.2 Okno opcji - parametry ruchu (SLIN)

Przyspieszenie toru [%] Ograniczenie zrywu [%%]
@—- - 00| 4 - o e ‘ ——@
OdleglosC przyblizenia [mm] PredkosC osi [%]
@ - 100 | + J - | 100 - __@
Przyspieszenie osi [%] Prowadzenie orientachi
@ - w0 4 Standard - ‘ __@
‘ Parametry ruchu ‘

Rys. 8-10: Okno opcji Parametry ruchu (SLIN)

Poz. | Opis

1 Przyspieszenie toru. Wartos¢ odnosi sie do warto$ci maksymaine;j
podanej w danych maszyny.

E 1...100%

2 Ograniczenie zrywu. Cofniecie jest zmiang przyspieszenia.
Warto$¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej podanej w danych
maszyny.
= 1..100%

3 Pole to pojawia sie tylko wtedy, gdy w formularzu wybrano CONT.

Odlegtos¢ przed punktem docelowym, gdzie najwczesniej rozpo-
czyna sie przyblizenie.

Odlegto$¢ ta moze wynosi¢ maksymalnie potowe odlegto$ci mie-
dzy punktem poczatkowym a docelowym. Jesli wprowadzona
zostanie wieksza warto$¢, bedzie ona ignorowana, a na jej miej-
scu zostanie uzyta warto$¢ maksymailna.

4 Predkos¢ osi. Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej poda-
nej w danych maszyny.

= 1..100%

5 Przyspieszenie osi. Warto$¢ odnosi sie do warto$ci maksymalnej
podanej w danych maszyny.

B 1..100%

6 Wybér prowadzenia orientacji.

8.3.3 Programowanie ruchu SCIRC (ruch pojedynczy)

Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-
mu przewdd uktadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1
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Sposob postepo- 1. Przestaw TCP do punktu pomocniczego.
wania 2. Ustaw kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiony ruch.

(Jednak nie w obrebie bloku spline. W tym przypadku otwiera sie inny for-
mularz.) (>>> 8.3.4.6 "Formularz segmentu spline" Strona 169)

3. Wybierz Polecenia > Ruch > SCIRC.
4. Ustaw parametry w formularzu.
(>>> 8.3.3.1 "Formularz SCIRC" Strona 163)
5. Nacisnij przycisk Touchup HP.
6. Przestaw TCP do punktu docelowego.
7. Nacisnij Polecenie OK.

8.3.3.1 Formularz SCIRC

7

2 C?@@P

SCIRCHPI sz CONT | Vel=| 2.00 |m/s | | CPDAT2 b:]‘

ANGLE =|90.00|=

b

Rys. 8-11: Formularz SCIRC (ruch pojedynczy)

Poz.

Opis

Rodzaj ruchu SCIRC

Nazwy punktéw pomocniczego i docelowego. System przypisuje
nazwy automatycznie. Nazwy te mozna nadpisac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.2.7 "Okno opcji ramki" Strona 157)

m  CONT: Punkt docelowy jest osiggany z przyblizeniem.
m  [pusty]: Punkt docelowy jest osiggany precyzyjnie.

Predkos¢
= 0.001...2m/s

KUKA
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Poz. | Opis

5 Nazwa rekordu danych ruchowych. System przypisuje nazwe
automatycznie. Nazwe te mozna nadpisac.

Aby edytowa¢ dane punktu, poruszy¢ strzatka. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.3.3.2 "Okno opcji - parametry ruchu (SCIRC)" Strona 164)

6 Podaje kat catkowity ruchu okreznego. Umozliwia dzieki temu
przedtuzenie ruchu poza zaprogramowany punkt docelowy lub
réwniez jego skrécenie. Rzeczywisty punkt docelowy nie odpo-
wiada przez to zaprogramowanemu punktowi docelowemu.

= Dodatni kat kota: Tor kotowy jest wykonywany w kierunku
Punkt startowy » Punkt pomocniczy » Punkt docelowy.

= Ujemny kat kota: Tor kotowy jest wykonywany w kierunku
Punkt startowy » Punkt docelowy » Punkt pomocniczy.

= -9999°... +9999°

Jezeli wprowadzony kat kota jest mniejszy niz - 400° lub wiekszy

niz + 400°, przy zapisie formularza otwiera sie zapytanie, w kt6-

rym nalezy potwierdzi¢ lub odrzuci¢ wprowadzong warto$c.

8.3.3.2 Okno opcji - parametry ruchu (SCIRC)

Prowadzenie orientadi po okregu

Przyspisszenie toru [%] Ograniczenie zrywu [%6]
R
Odlegtos¢ przyblizenia [mm]  Predkosc osi [%a]
I
@ | = 100]| = ‘ - H '_nc-‘ 4 O
Przyspigszenie osi [%a] Prowadzenie orientaci
| |
®__| - 100 | Standard - |

| W odniesieniu do podstawy - ‘
1

‘ Parametry ruchu | Konfiguracgja obwodu

Rys. 8-12: Okno opcji Parametry ruchu (SCIRC)

Poz. | Opis

1 Przyspieszenie toru. Wartos¢ odnosi sie do warto$ci maksymaine;j
podanej w danych maszyny.
= 1...100%

2 Ograniczenie zrywu. Cofniecie jest zmiang przyspieszenia.
Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej podanej w danych
maszyny.
= 1...100%
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Poz. Opis

3 Odlegtos¢ przed punktem docelowym, gdzie najwczesniej rozpo-
czyna sie przyblizenie.

Odlegtos¢ ta moze wynosi¢ maksymalnie potowe odlegtosci mie-
dzy punktem poczatkowym a docelowym. Jesli wprowadzona
zostanie wieksza wartos¢, bedzie ona ignorowana, a na jej miej-
scu zostanie uzyta warto$¢ maksymalna.

Pole to pojawia sie tylko wtedy, gdy w formularzu wybrano CONT.

4 Predkos¢ osi. Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej poda-
nej w danych maszyny.
B 1...100%

5 Przyspieszenie osi. Warto$¢ odnosi sie do warto$ci maksymalnej
podanej w danych maszyny.
= 1...100%

6 Wybér prowadzenia orientacji

7 Wybér uktadu odniesienia prowadzenia orientacji.

8 W tej zaktadce wyswietlane sg parametry kofa. Tych parametrow

nie mozna zmienidé.

8.3.4 Programowanie bloku spline

Opis Przy pomocy bloku spline mozna grupowac kilka segmentéw SPL, SLIN i/lub
SCIRC w jednym ruchu. Blok spline, ktéry nie zawiera segmentow, nie jest in-
strukcjag ruchowa.

Blok spline powinien zawierac:

Segmenty spline (liczba ograniczona tylko przez pojemno$¢ pamiegci.)
Wyzwalacz PATH

Komentarze i spacje

Polecenia Inline z pakietéw technologicznych dysponujacych funkcja spli-
ne

Blok spline nie powinien zawiera¢ zadnych innych instrukcji, jak np. przypisa-
nie zmiennych lub instrukcje logiczne. Blok spline nie wyzwala zatrzymania
przebiegu.

Wymagania = Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

Sposdéb postepo- 1. Ustawié kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiony blok spline.
wania 2. Wybrac¢ Polecenia > Ruch > Blok SPLINE.
3. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.3.4.1 "Formularz bloku spline" Strona 166)
4. Nacisna¢ Polecenie OK.

5. Nacisng¢ Otw./zamk. ciag. Teraz mozna wstawi¢ segmenty spline oraz
kolejne wiersze do bloku spline.

(>>> 8.3.4.4 "Programowanie segmentu SPL lub SLIN" Strona 168)
(>>> 8.3.4.5 "Programowanie segmentu SCIRC" Strona 168)
(>>> 8.3.4.9 "Programowanie wyzwalacza w bloku Spline" Strona 171)
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8.3.4.1 Formularz bloku spline

A S R
S o [

Rys. 8-13: Formularz bloku spline

2.00 |m/s | cpoaT1 [ ]

Poz. | Opis

1 Nazwa bloku spline. System przypisuje nazwe automatycznie.
Nazwe te mozna nadpisac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

Aby edytowaé dane ruchu, dotknag¢ strzatki. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.3.4.2 "Okno opcji ramki (blok spline)" Strona 166)

2 = CONT: Punkt docelowy jest osiggany z przyblizeniem.
m  [pusty]: Punkt docelowy jest osiagany precyzyjnie.

3 Predkos¢ obowigzuje domysinie do catego bloku spline. Mozna jg
definiowa¢ dodatkowo oddzielnie dla poszczegdinych segmen-
tow.
= 0.001...2mJ/s

4 Nazwa rekordu danych ruchowych. System przypisuje nazwe

automatycznie. Nazwe te mozna zastgpic.

Aby edytowaé dane ruchu, dotkna¢ strzatki. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.3.4.3 "Okno opcji Parametry ruchu (blok spline)"
Strona 167)

Dane ruchu obowigzujg domysinie w odniesieniu do catego bloku
spline. Mozne je dodatkowo zdefiniowa¢ osobno dla poszczegol-
nych segmentéw.

8.3.4.2 Okno opcji ramki (blok spline)

Tool Podstawa

®_ lTDOL‘_D.ﬂTa‘A[ 1] . v . NULLFRAME = |__®

Zewnetrzny TCP

O

False -

‘ Ramid

Rys. 8-14: Okno opcji Ramki (blok spline)
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Poz. | Opis
1 Wybierz narzedzie.

Jesli True w polu Zewnetrzny TCP: Wybierz element obrabiany.
= [1]...[16]
2 Wybierz podstawe.

Jesli True w polu Zewnetrzny TCP: Wybierz narzedzie stacjonar-
ne.

= [1]...[32]
3 Tryb interpolacji

m False: Narzedzie jest zamontowane na kotnierzu montazo-
wym.

m  True: Narzedzie jest narzedziem stacjonarnym.

8.3.4.3 Okno opcji Parametry ruchu (blok spline)

Przyspieszenie toru [%] Ograniczenie zrywu [%] ( :)

Prowadzenie orentadji po okregu
= W odniesieniu do podstawy -

‘ Parametry ruchu

‘ - wof - sof 4 ‘

Odleglosc przyblizenia [mm] Predkoéc osi [%]
O e b o ©

Przyspieszenie osi [%] Prowadzenie orientadi .
®__ - 100f Standard - _®

Rys. 8-15: Okno opcji Parametry ruchu (blok spline)

Poz. | Opis

1 Przyspieszenie toru. Wartos¢ odnosi sie do warto$ci maksymaine;j
podanej w danych maszyny.
= 1...100 %

2 Ograniczenie zrywu. Cofniecie jest zmiang przyspieszenia.
Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej podanej w danych
maszyny.
= 1...100 %

3 Pole to pojawia sie tylko wtedy, gdy w formularzu wybrano CONT.

Odlegtos¢ przed punktem docelowym, gdzie najwczesniej rozpo-
czyna sie przyblizenie.

Odlegtos¢ moze maksymalnie osiggna¢ rozmiar ostatniego seg-
mentu w spline. Jezeli dostepny jest tylko jeden segment, moze
on mie¢ maksymalnie potowe dtugosci segmentu. Jesli wprowa-
dzona zostanie wieksza warto$¢, bedzie ona ignorowana, a na jej
miejscu zostanie uzyta wartos¢ maksymaina.
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Poz. | Opis

4 Predkosc¢ osi. Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej poda-
nej w danych maszyny.
= 1..100%

5 Przyspieszenie osi. Warto$¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej
podanej w danych maszyny.
B 1..100%

6 Wybér prowadzenia orientacji

7 Wybér uktadu odniesienia prowadzenia orientacji.
Ten parametr oddziatuje tylko na segmenty SCIRC (jezeli sg
dostepne) w bloku spline.

8.3.4.4 Programowanie segmentu SPL lub SLIN

Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-
mu przewod uktadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1
m Ciag bloku spline jest otwarty.

Sposéb postepo- 1. Przestawi¢ TCP na punkt docelowy.

wania 2. Ustawi¢ kursor w wierszu w bloku spline, za ktérym ma by¢ wstawiony
segment.

3. Wybra¢ Polecenia > Ruch > SPL lub SLIN.
4. Ustawi¢ parametry w formularzu.

(>>> 8.3.4.6 "Formularz segmentu spline" Strona 169)
5. Nacisna¢ Polecenie OK.

8.3.4.5 Programowanie segmentu SCIRC
Programujac ruchy robota nalezy zwrécic
NOTYFIKACJA uwage, aby w czasie wykonywania progra-

mu przewod uktadu zasilania nie zaplatat sie (np. nawinat) lub nie zostat
uszkodzony.

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1
m Ciag bloku spline jest otwarty.

Sposob postepo- 1. Przestaw TCP do punktu pomocniczego.

wania 2. Ustaw kursor w wierszu w bloku spline, za ktérym ma by¢ wstawiony seg-
ment.

3. Woybierz Polecenia > Ruch > SCIRC.
4. Ustaw parametry w formularzu.
(>>> 8.3.4.6 "Formularz segmentu spline" Strona 169)
5. Nacisnij przycisk Touchup HP.
6. Przestaw TCP do punktu docelowego.
7. Nacisnij Polecenie OK.
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.

8.3.4.6 Formularz segmentu spline

FCEL FIT p2 E Vel= EE‘ m/s ’gjfﬁ E‘ FNGLE‘="§D.DO =

Rys. 8-16: Formularz Segment spline

Pola formularza mozna stopniowo wyswietla¢ lub ukrywa¢ za pomocg przyci-
sku Przet. param..

Poz.

Opis

1

Rodzaj ruchu

= SPL
= SLIN
= SCIRC

Nazwa punktu docelowego. Tylko SCIRC: Nazwy punktéw
pomocniczego i docelowego.

System przypisuje nazwe automatycznie. Nazwe te mozna nadpi-
sac.

(>>> 8.1 "Nazwy w formularzach" Strona 153)

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.3.4.7 "Okno opcji ramki (segment spline)" Strona 170)

Predkos¢

Tainformacja odnosi sie tylko do segmentu, do ktérego nalezy. Nie
dziata ona na nastepujace segmenty.

= 0.001...2m/s

Nazwa rekordu danych ruchowych. System przypisuje nazwe
automatycznie. Nazwe te mozna nadpisac.

Aby edytowaé dane punktu, poruszy¢ strzatkg. Otwiera sie odpo-
wiednie okno opcji.

(>>> 8.3.4.8 "Okno opcji Parametry ruchu (segment spline)"
Strona 170)

Dane ruchu odnosza sie tylko do segmentu, do ktérego naleza.
Nie dziatajg one na nastepujace segmenty.

Jest do dyspozycji tylko wtedy, gdy wybrany jest rodzaj ruchu
SCIRC.

Podaje kat catkowity ruchu okreznego. Umozliwia dzieki temu
przedtuzenie ruchu poza zaprogramowany punkt docelowy lub
réwniez jego skrécenie. Rzeczywisty punkt docelowy nie odpo-
wiada przez to zaprogramowanemu punktowi docelowemu.

m  Dodatni kat kota: Tor kotowy jest wykonywany w kierunku
Punkt startowy > Punkt pomocniczy » Punkt docelowy.

= Ujemny kat kota: Tor kotowy jest wykonywany w kierunku
Punkt startowy » Punkt docelowy > Punkt pomocniczy.

= -9999°... +9999°

Jezeli wprowadzony kat kota jest mnigejszy niz - 400° lub wiekszy
niz + 400°, przy zapisie formularza otwiera sie zapytanie, w kto-

rym nalezy potwierdzi¢ lub odrzuci¢ wprowadzong wartosc.

KUKA
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8.3.4.7 Okno opcji ramki (segment spline)

Rozpoznanie kolizii

) e n

Frames

Rys. 8-17: Okno opcji ramki (segment spline)

Poz. | Opis

1 m  True: Dla tego ruchu uktad sterowania robota ustala momenty
osi. Sg one potrzebne do rozpoznawania kolizji.

m False: Dla tego ruchu uktad sterowania robota nie ustala mo-
mentéw osi. Z tego powodu rozpoznawanie kolizji w przypadku
tego ruchu nie bedzie mozliwe.

8.3.4.8 Okno opcji Parametry ruchu (segment spline)

Przyspieszenie toru [%] Ograniczenie zrywu [%e]
() - zon‘ + = sn‘ + @
NENEENENREENEENRRREENEEEERE] TTTTITLITIIT]

Predkosc osi [%] Przyspieszenie osi [%]
@—— - 100‘ + - 100‘ + ——@
EEEEEEENEEEEEEENENEEENEEEEEI EEEEEEENNEEEEEENEENENEENEEEI

Prowadzenie orientadi Prowadzenie orientacii po okregu
@—— Standard v W odniesieniu do podstawy > @
‘ Parametry ruchu ] Konfiguracja obwodu @

Rys. 8-18: Okno opcji Parametry ruchu (segment spline)

Poz. | Opis

1 Przyspieszenie toru. Wartos¢ odnosi sie do warto$ci maksymaine;j
podanej w danych maszyny.
= 1...100%

2 Ograniczenie zrywu. Cofniecie jest zmiang przyspieszenia.
Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej podanej w danych
maszyny.

E 1...100%

3 Predkosc¢ osi. Wartos¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej poda-
nej w danych maszyny.
= 1...100%

4 Przyspieszenie osi. Warto$¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej
podanej w danych maszyny.

E 1...100%
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Poz. Opis

5 Wybér prowadzenia orientacji

6 Tylko w przypadku segmentéw SCIRC: Wyboér uktadu odniesienia
prowadzenia orientacji.

7 Tylko w przypadku segmentéw SCIRC: W tej zakladce wyswiet-
lane sg parametry kota. Tych parametrow nie mozna zmienic.

8.3.4.9 Programowanie wyzwalacza w bloku Spline

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1
= Ciag bloku spline jest otwarty.

Sposaéb postepo- 1. Ustawié kursor w wierszu w bloku spline, za ktérym ma by¢ wstawiony wy-
wania zwalacz.

2. Wybierz Polecenia > Ukt. logiczny > Wyzwalacz spline.

3. Domyslnie wyswietla sie formularz Ustaw wyjs$cie. Za pomocg przycisku
Przel. typ mozna wyswietli¢ inny formularz.

4. Ustawi¢ parametry w formularzu.
5. Nacisnag¢ Polecenie OK.

Opis Wyswietlany formularz jest zalezny od typu wybranego przez Przet. typu.
Typ formularza Opis
Ustaw wyjscie Wyzwalacz ustawia wyjscie.

(>>> 8.3.4.10 "Formularz wyzwalacza spline,
typ "Ustaw wyjscie™ Strona 172)

Ustaw wyjscie pulso- | Wyzwalacz ustawia impuls o zdefiniowanej dtu-
wania gosci. (>>> 8.3.4.11 "Formularz wyzwalacza
spline, typ "Ustaw wyjscie pulsowania™

Strona 173)

Przyporzadkowanie Wyzwalacz przypisuje warto$¢ do zmiennej.
wyzwalacza Funkcja ta jest dostepna jedynie w grupie uzyt-
kownikéw Ekspert.

(>>> 8.3.4.12 "Formularz wyzwalacza spline,
typ "Przyporzadkowanie wyzwalacza™"
Strona 174)

Wyzwalacz wywolta- Wyzwalacz wywotuje podprogram. Funkcja ta
nia funkcji jest dostepna jedynie w grupie uzytkownikéw
Ekspert.

(>>> 8.3.4.13 "Formularz wyzwalacza spline,
typ "Wyzwalacz wywotania funkcji"" Strona 175)

e | Dalsze informacje dotyczace wyzwalaczy, przesuwania punktu prze-
l taczenia oraz granic przesuwania mozna znalez¢ w instrukcji obstugi
i programowania integratoréw systemu.
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8.3.4.10 Formularz wyzwalacza spline, typ "Ustaw wyjscie"

TRIGGER WHEN PA'I'I-I=Emm ONSTART DELAY= 0|ms DO

Rys. 8-19: Formularz wyzwalacza spline, typ Ustaw wyjscie

Poz. | Opis

1 Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta miejscowo, nalezy podac tu
zadang odlegtos¢ od punktu poczatkowego lub docelowego.
Jezeli miejscowe przesuniecie nie jest pozadane, wprowadzié¢

wartosc 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu.

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert: Przet. Path umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)

2 Przy pomocy Przet. OnStart mozna ustawi¢ lub usung¢ parametr
ONSTART.
m Bez ONSTART: Warto$¢ PATH odnosi sie do punktu docelo-
wego.
m  Z ONSTART: Wartos¢ PATH odnosi sie do punktu poczatko-
wego.
3 Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta w czasie (wzglednie do war-

tosci na poz. 1), nalezy podac tu zadany czas. Jezeli czasowe
przesuniecie nie jest pozadane, wprowadzi¢ warto$¢ 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu. Maksimum: 1 000 ms

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikow Ekspert: Przet. Delay umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)

4 Numer wyjscia
= 1...4096

5 Status, na ktéry przetgczane jest wyjscie
= TRUE
= FALSE
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8.3.4.11 Formularz wyzwalacza spline, typ "Ustaw wyjscie pulsowania"

® © 9

TRIGGER WHEN PATH= mm ONSTART DELAY= 0|ms DO
PULSE 1 |State= TRUE fhime=| 0.1 |Sec

Rys. 8-20: Formularz wyzwalacza spline, typ Ustaw wyjscie pulsowania

Poz. | Opis

1 Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta miejscowo, nalezy podacé tu
zadang odlegtos¢ od punktu poczatkowego lub docelowego.
Jezeli miejscowe przesuniecie nie jest pozadane, wprowadzié¢

wartosc 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu.

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikow Ekspert: Przet. Path umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)

2 Przy pomocy Przet. OnStart mozna ustawi¢ lub usung¢ parametr
ONSTART.
m Bez ONSTART: Warto$¢ PATH odnosi sie do punktu docelo-
wego.
m  Z ONSTART: Wartos¢ PATH odnosi sie do punktu poczatko-
wedo.
3 Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta w czasie (wzglednie do war-

tosci na poz. 1), nalezy podac tu zadany czas. Jezeli czasowe

przesuniecie nie jest pozadane, wprowadzi¢ wartos¢ 0.

m  Warto$¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu. Maksimum: 1 000 ms

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikow Ekspert: Przet. Delay umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)

4 Numer wyjscia
= 1...4096
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Poz. | Opis

5 Status, na ktory przetgczane jest wyjscie
=  TRUE: Prog "High"

= FALSE: Prog "Low"

6 Dtugos¢ impulsu

= 0.10...3.00s

8.3.4.12 Formularz wyzwalacza spline, typ "Przyporzadkowanie wyzwalacza"

TRIGGER WHEN PATH= 0 [ mm O:iART DELAY= 0|ms DOJi[3] =77

Rys. 8-21: Formularz wyzwalacza spline, typ Przyporzadkowanie wyzwa-
lacza

Poz. | Opis

1 Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta miejscowo, nalezy podac tu
zadang odlegtos¢ od punktu poczatkowego lub docelowego.
Jezeli miejscowe przesuniecie nie jest pozadane, wprowadzi¢
wartosc 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu.

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert: Przet. Path umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)

2 Przy pomocy Przet. OnStart mozna ustawi¢ lub usung¢ parametr
ONSTART.

m Bez ONSTART: Warto$¢ PATH odnosi sie do punktu docelo-
wego.

m  Z ONSTART: Warto$¢ PATH odnosi sie do punktu poczatko-
wego.

3 Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta w czasie (wzglednie do war-

tosci na poz. 1), nalezy poda¢ tu zadany czas. Jezeli czasowe

przesuniecie nie jest pozadane, wprowadzi¢ wartos¢ 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu. Maksimum: 1 000 ms

m  Warto$¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikow Ekspert: Przet. Delay umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)
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Opis

Zmienna, do ktérej przyporzadkowana ma zostaé wartosc

Wskazoéwka: Nie mozna stosowa¢ zmiennych czasu przebiegu.

Wartos¢, ktéra ma by¢ przyporzagdkowana zmiennym

8.3.4.13 Formularz wyzwalacza spline, typ "Wyzwalacz wywotania funkcji"

TRIGGER WHEMN PATH= 0 | mm O:iART DELAY= 0 |ms DOJDF[)‘I PRIO= —IL

Rys. 8-22: Formularz wyzwalacza spline, typ Wyzwalacz wywotania funk-

cji

Poz.

Opis

1

Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta miejscowo, nalezy podac¢ tu
zadang odlegtos¢ od punktu poczatkowego lub docelowego.
Jezeli miejscowe przesuniecie nie jest pozgdane, wprowadzic¢
wartosc¢ 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu.

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert: Przet. Path umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"
Strona 176)

Przy pomocy Przel. OnStart mozna ustawic lub usung¢ parametr
ONSTART.

m Bez ONSTART: Warto$¢ PATH odnosi sie do punktu docelo-
wego.

m  Z ONSTART: Warto$¢ PATH odnosi sie do punktu poczatko-
wego.

Jezeli instrukcja ma by¢ przesunieta w czasie (wzglednie do war-

tosci na poz. 1), nalezy podac tu zadany czas. Jezeli czasowe

przesuniecie nie jest pozgdane, wprowadzi¢ wartos¢ 0.

m  Wartos¢ dodatnia: Przesuwa instrukcje w kierunku konca ru-
chu. Maksimum: 1 000 ms

m  Wartos¢ ujemna: Przesuwa instrukcje w kierunku poczatku ru-
chu.

Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert: Przet. Delay umozliwia
wprowadzenie w tym polu zmiennej, statej lub funkcji. W przy-
padku funkcji obowigzujg ograniczenia.

(>>> 8.3.4.14 "Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline"

Strona 176)
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Poz. Opis
4 Nazwa podprogramu, ktéry ma zosta¢ wywotany
5 W polu PRIO nalezy podac¢ priorytet. Do dyspozycji sg priorytety

1, 2,4 -39 oraz 81 - 128. Priorytety 3 oraz 40 - 80 sg zarezerwo-
wane dla przypadkéw, w ktérych priorytet jest automatycznie przy-
dzielany przez system. Jezeli priorytet ma by¢ automatycznie
przydzielany przez system, programuje sie: PRIO = -1.

Jezeli podprogramy wywotuje kilka wyzwalaczy jednoczesnie, naj-
pierw edytowany jest wyzwalacz o najwyzszym priorytecie, a
nastepnie kolejne o nizszych priorytetach. 1 = najwyzszy priorytet.

8.3.4.14 Ograniczenia funkcji w wyzwalaczu spline

Wartosci dla PATH i DELAY mozna przyporzadkowac za posrednictwem funk-
cji. W przypadku tych funkcji obowigzujg nastepujace ograniczenia:
m  Program KRL zawierajacy funkcje musi posiadac¢ wiasciwos¢ Ukryty.
m  Funkcja musi obowigzywacé globalnie.
m  Funkcje mogg zawierac¢ tylko nastepujace instrukcje i elementy:
Przyporzadkowanie wartosci
Instrukcje IF
Komentarze
Puste wiersze
RETURN
Odczytywanie zmiennej systemowej
Wywotywanie predefiniowanej funkcji KRL

8.3.5 Kopiowanie formularzy spline

Przeglad Mozna wykonaé nastepujace operacje kopiowania:
m  Kopiowanie pojedynczego ruchu do bloku spline
m  Kopiowanie bloku spline
m  Kopiowanie segmentu spline do innego bloku spline
m  Kopiowanie segmentu spline poza blok spline

Wymagania m  Grupa uzytkownikéw Ekspert
m  Program jest wybrany lub otwarty.
m  Trybpracy T1, T2 lub AUT
Kopiowanie Kopiowanie pojedynczego ruchu do bloku spline:

Mozna skopiowac i wklei¢ do bloku spline nastepujgce pojedyncze ruchy:

= SLIN
= SCIRC
= LIN

= CIRC
Warunek:

= Nastepujgce dane ramki (= dane w oknie opcji Ramki) pojedynczego ru-
chu i bloku sg identyczne: Narzedzie, Podstawa i Tryb interpolacji

Kopiowanie bloku spline:

176 / 207 Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



8 Programowanie w grupie uz

Blok spline mozna skopiowac¢ i wklei¢ w innym miejscu programu. Wstawiany
jest przy tym zawsze jedynie pusty blok. Nie ma mozliwosci wklejenia od razu
bloku i jego zawartosci.

Zawartos$¢ nalezy skopiowac i wklei¢ osobno.

Kopiowanie segmentu spline do innego bloku spline:

Jeden lub kilka segmentow spline mozna skopiowac i wklei¢ w innym bloku.
Warunek:

m Nastepujace dane ramki (= dane w oknie opcji Ramki) blokéw spline sg
identyczne: Narzedzie, Podstawa i Tryb interpolacji

Kopiowanie segmentu spline poza blok spline:

Jeden lub kilka segmentéw spline mozna skopiowac i wklei¢ poza blok spline.
Typy ruchéw zmieniajg sie w nastepujacy sposob:

Segment spline ... ... staje sie pojedynczym ruchem
SLIN SLIN

SCIRC SCIRC

SPL PTP

m Dlapojedynczych ruchéw SLIN, SCIRC: Dane ramki i dane ruchu sa przej-
mowane z segmentu, a jesli segment jest niedostepny woéwczas z bloku
spline.

m Dla pojedynczego ruchu PTP: Dane pozycyjne i dane ramki sg przejmo-
wane z SPL do PTP. Dane ruchu nie sg przejmowane.

8.3.6 Konwersja formularzy spline z wersiji 8.1

Opis

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

W wersji KSS 8.2 w przypadku formularzy spline mozna ustawi¢ wiecej para-
metréw niz w wersji KSS 8.1. W ten sposdb mozna doktadniej ustali¢ zacho-
wanie sie podczas przesuwu.

Programy z formularzami z wersji 8.1 mozna wykorzystywa¢ w przypadku
wersji 8.2. W tym celu nalezy przyporzgadkowa¢ warto$ci do nowych parame-
trow. Odbywa sie to przy otwarciu i ponownym zamknieciu formularza. Do
wszystkich nowych parametréow automatycznie przydzielane sg wartosci do-
mys$ine.

m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

1. Ustawi¢ kursor w wierszu z formularzem.

2. Nacisng¢ Zmien. Formularz sie otwiera. Dla wszystkich nowych parame-
trow automatycznie ustawiane sg wartosci domysine.

3. W razie potrzeby: Zmieni¢ wartosci.
4. Nacisnag¢ Polecenie OK.
5. Powtdrzy¢ kroki 1 do 4 dla wszystkich formularzy spline w programie.

8.4 Zmiana parametréow ruchu

Wymagania

Sposaéb postepo-
wania

m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

1. Ustawi¢ kursor w wierszu z instrukcjg, ktéra ma zosta¢ zmieniona.
2. Nacisna¢ Zmien. Otwiera sie formularz dotgczony do instrukciji.
3. Zmieni¢ parametry.

KUKA
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4. Zapisa¢ zmiany, naciskajac Polecenie OK.

8.5 Zmiana wspoéirzednych wczytanego punktu

Opis

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

Wspotrzedne wezytanego punktu mogg byé zmieniane. W tym celu nalezy na-
jechac zadang nowa pozycje i nadpisac stary punkt nowa pozycja.

m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

1. Punktem odniesienia narzedzia (TCP) najechac na zadang pozycje.

2. Ustawi¢ kursor w wierszu z instrukcja ruchu, ktéra ma by¢ zmieniona.
3. Nacisng¢ Zmien. Otwiera sie formularz dotgczony do instrukgii.
4

Dla ruchéw PTP i LIN: Nacisna¢ Touch Up, aby zapisa¢ aktualng pozycje
TCP jako nowy punkt docelowy.

Dla ruchéw CIRC:

Nacisna¢ Touchup HP, aby zapisa¢ aktualng pozycje TCP jako nowy
punkt pomocniczy.

Lub nacisng¢ Touchup ZP, aby zapisa¢ aktualng pozycje TCP jako
nowy punkt docelowy.

5. Potwierdzi¢ naciskajac Tak.
6. Zapisa¢ zmiany naciskajac Polecenie OK.

8.6 Programowanie instrukcji logicznych

8.6.1 Wejscialwyjscia

Cyfrowe wejscia/wyjscia

Uktad sterowania robota moze zarzadzaé maksymalnie 4096 cyfrowymi wej-
Sciami oraz 4096 cyfrowymi wyjsciami. Konfiguracja jest indywidualna dla kaz-
dego klienta.

Wejscia/wyjscia analogowe
Uktad sterowania robota moze zarzgdzac 32 analogowymi wejéciami i 32 ana-
logowymi wyjsciami. Konfiguracja jest indywidualna dla kazdego klienta.

Dopuszczalny zakres wartosci wejsé/wyjs¢ analogowych: -1,0 do +1,0. Odpo-
wiada to zakresowi napiecia od -10 V do +10 V. W przypadku przekroczenia
tej wartosci wejscie/wyjscie przyjmuje warto$¢ maksymalng i wyswietlony zo-
staje komunikat, ktéry gasnie po osiagnieciu przez warto$¢ dozwolonego za-
kresu.

Wejscia/wyjscia zarzagdzane sg poprzez nastepujgce zmienne systemowe:

Wejscia Wyjscia
Cyfrowe $IN[1] ... $IN[4096] $OUTI[1] ... SOUT[4096]
Analogowe | $ANIN[1] ... SANIN[32] $ANOUTI1] ... SANOUT[32]

8.6.2 Ustawianie wyjscia cyfrowego - OUT

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

= Program jest wybrany.
m  Tryb pracy T1

1. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja logicz-
na.
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2. Wybrac¢ Polecenia > Ukl. logiczny > OUT > OUT.
3. Ustawi¢ parametry w formularzu.

(>>> 8.6.3 "Formularz OUT" Strona 179)
4. Zapisac¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.6.3 Formularz OUT

Instrukcja ustawia cyfrowe wyjscie.

— — -\~
ouT 1‘ ‘State=‘TRUE COI\TI

Rys. 8-23: Formularz OUT

Poz. | Opis
1 Numer wyjscia
= 1...4096

2 Jesli wyjscie ma przypisang nazwe, nazwa ta jest wyswietlana.
Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert:

Naciskajac przycisk Tekst opisu mozna wprowadzi¢ nazwe.
Mozna wybra¢ dowolng nazwe.

3 Status, na ktéry przetgczane jest wyjscie

TRUE
FALSE

CONT: Obrébka podczas przebiegu
[pusty]: Obrdbka ze wstrzymaniem buforowania przebiegu

8.6.4 Ustawianie wyjscia impulsowego - PULSE

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1
Sposoéb postepo- 1. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja logicz-

wania na.
2. Wybrac¢ Polecenia > Ukl. logiczny > OUT > PULSE.

3. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.6.5 "Formularz PULSE" Strona 179)
4. Zapisac¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.6.5 Formularz PULSE

Instrukcja ustawia impuls o okreslonej dtugosci.

S . & 4 @R

TRUE CO\IT

test_output j§ State= Tme— 0. 15

Rys. 8-24: Formularz PULSE

KUKA
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Poz. | Opis
1 Numer wyjscia
= 1...4096
2 Jesli wyjécie ma przypisang nazwe, nazwa ta jest wyswietlana.

Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert:

Naciskajac przycisk Tekst opisu mozna wprowadzi¢ nazwe.
Mozna wybra¢ dowolng nazwe.

3 Status, na ktéry przetgczane jest wyjscie

TRUE: Prég "High"

FALSE: Prog "Low"

CONT: Obrdbka podczas przebiegu

[pusty]: Obrébka ze wstrzymaniem buforowania przebiegu
5 Dtugos$¢ impulsu

= 0.10...3.00s

8.6.6 Ustawianie analogowego wyjscia - ANOUT

Wymagania = Program jest wybrany.
m  Tryb pracy T1
Sposob postepo- 1. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja.
wania 2. Wybrac¢ Polecenia > Wyjscie analogowe > Statyczne lub Dynamiczne.
3. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.6.7 "Formularz ANOUT statyczny" Strona 180)
(>>> 8.6.8 "Formularz ANOUT dynamiczny" Strona 181)
4. Zapisac¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.6.7 Formularz ANOUT statyczny

Instrukcja ta ustawia wyjscie analogowe statyczne.

Réwnoczesnie moze by¢ uzywane 8 wyjs¢ analogowych (zaréwno statycz-
nych jak i dynamicznych). ANOUT wyzwala buforowanie przebiegu.

Napiecie jest ustawiane przez wspotczynnik na statej wysokosci. Rzeczywista
wysokos$¢ napiecia jest uzalezniona od uzywanego modutu analogowego. Na
przyktad modut 10 V dostarcza przy wspotczynniku 0,5 napiecie 5 V.

ANOUT ICH.&NNEL_I |- O.EL

Rys. 8-25: Formularz ANOUT statyczny

Poz. | Opis
1 Numer wyjscia analogowego

= CHANNEL_1 ... CHANNEL_32
2 Wspotczynnik napiecia

m 0...1 (stopniowanie: 0.01)
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8.6.8 Formularz ANOUT dynamiczny

Instrukcja wiacza lub wytacza dynamiczne wyjscie analogowe.

Réwnoczesnie mogg by¢ wigczone maksymalnie 4 dynamiczne wyjscia ana-
logowe. ANOUT wyzwala buforowanie przebiegu.

Napiecie ustalane jest przy pomocy wspotczynnika. Rzeczywista wysokos¢
napiecia jest uzalezniona od nastepujacych parametréw:

m  Predkos¢ lub generator funkc;ji
Na przykfad predkos¢ 1 m/s przy wspotczynniku 0,5 daje napiecie 5 V.
m  Przesuniecie

Na przyktad przesuniecie +0,15 w stosunku do napiecia 0,5 V daje napie-
cie6,5V.

ANOUT J_ON | CHANNEL 1 1 00 Offset- 0.00 Delay-‘ 0.00 ‘[SEC]

Rys. 8-26: Formularz ANOUT dynamiczny

*| TECHVAL[1]

Poz. | Opis
1 Wiaczanie lub wytgczanie wyjscia analogowego
= ON
= OFF
2 Numer wyjscia analogowego

= CHANNEL_1 ... CHANNEL_32

3 Wspotczynnik napiecia

= 0...10 (stopniowanie: 0.01)

4 m  VEL_ACT: Napiecie jest uzaleznione od predko$ci.

m TECHVAL[1] ... TECHVAL[6]: Napiecie jest sterowane gene-
ratorem funkgc;ji.

5 Wartosc, o ktérg napiecie ma byé zwiekszone lub zmniejszone

= -1...+1 (stopniowanie: 0.01)

6 Czas, o ktéry wyprowadzany sygnat bedzie op6zniony (+) lub
przyspieszony (-)

= -0.2..+05s

8.6.9 Programowanie czasu oczekiwania - WAIT

Wymagania

Sposaéb postepo-
wania

m  Program jest wybrany.

m  Trybpracy T1

1. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja logicz-
na.

2. Wybrac¢ Polecenia > Ukl. logiczny > WAIT.

3. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.6.10 "Formularz WAIT" Strona 182)

4. Zapisac¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

KUKA
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8.6.10 Formularz WAIT

Przy pomocy funkcji WAIT mozna programowacé czas oczekiwania. Ruch ro-
bota bedzie wstrzymany przez zaprogramowany wczesniej czas. WAIT za-
wsze wstrzymuje buforowanie przebiegu.

P

wr i -

Rys. 8-27: Formularz WAIT

Poz.

Opis

1

Czas oczekiwania

= 20s

8.6.11 Programowanie funkcji oczekiwania zaleznej od sygnatu - WAITFOR

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

Sposoéb postepo- 1. Ustawié kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja logicz-

wania na.

2. Wybra¢ Polecenia > Ukl. logiczny > WAITFOR.
3. Ustawi¢ parametry w formularzu.

(>>> 8.6.12 "Formularz WAITFOR" Strona 182)
4. Zapisaé instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.6.12 Formularz WAITFOR

Instrukcja ustawia funkcje oczekiwania zalezng od sygnatu.

W razie potrzeby mozna logicznie potaczy¢ kilka sygnatéw (maksymalnie 12).
Podczas dodawania nowego potaczenia w formularzu wyswietlane sg pola dla
dodatkowych sygnatow i kolejnych potaczeh.

WAITFORJI §L(‘ ‘ 7H ‘)‘cow;

¢ 9999 ¢

Rys. 8-28: Formularz WAITFOR

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1
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Poz. | Opis

1 Doda¢ potaczenie zewnetrzne. Operator jest umieszczony miedzy
wyrazeniami w nawiasach.
= AND
= OR
= EXOR
Doda¢ NOT.
= NOT
" [pusty]
Odpowiednim przyciskiem doda¢ zadanego operatora.

2 Doda¢ potaczenie wewnetrzne. Operator jest umieszczony
wewnatrz wyrazenia w nawiasach.
= AND
= OR
= EXOR
Doda¢ NOT.
= NOT
" [pusty]

Odpowiednim przyciskiem doda¢ zadanego operatora.
3 Sygnat oczekiwany

= IN
= OUT
= CYCFLAG
= TIMER
= FLAG

4 Numer sygnatu
= 1...4096

5 Jesli sygnat ma przypisang nazwe, nazwa ta jest wyswietlana.
Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert:

Naciskajac przycisk Tekst opisu mozna wprowadzi¢ nazwe.
Mozna wybra¢ dowolng nazwe.

6 = CONT: Obrobka podczas przebiegu

m [pusty]: Obrobka ze wstrzymaniem buforowania przebiegu

8.6.13 Przetaczenie na torze - SYN OUT

Wymagania m  Program jest wybrany.
m  Tryb pracy T1

Sposob postepo- 1. Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja logicz-
wania na.
2. Wybrac¢ Polecenia > Ukt. logiczny > OUT > SYN OUT.

3. Ustawi¢ parametry w formularzu.
(>>> 8.6.14 "Formularz SYN OUT, opcja START/END" Strona 184)
(>>> 8.6.15 "Formularz SYN OUT, opcja PATH" Strona 186)

4. Zapisac¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.
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8.6.14 Formularz SYN OUT, opcja START/END

Operacja przetgczania moze by¢ wyzwalana w odniesieniu do poczatkowego
lub docelowego punktu rekordu ruchu. Operacji przetagczania nie mozna prze-
suwac czasowo. Rekordem ruchu moze by¢ ruch LIN, CIRC lub PTP.

Przyktadowe zakresy zastosowania:

m  Zamykanie lub otwieranie zgrzewadta przy zgrzewaniu punktowym
m  Wigczanie lub wylgczanie pradu zgrzewania przy spawaniu po torze

m  Dotaczanie lub odtgczanie strumienia objetosciowego przy klejeniu lub
uszczelnianiu

SYN OUT | \ State= TRUE START

at

Dehy—

Rys. 8-29: Formularz SYN OUT, opcja START/END

Poz. | Opis
1 Numer wyjscia
= 1...4096

2 Jesli wyjscie ma przypisang nazwe, nazwa ta jest wyswietlana.
Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert:

Naciskajac przycisk Tekst opisu mozna wprowadzi¢ nazwe.
Mozna wybra¢ dowolng nazwe.

3 Status, na ktéry przetgczane jest wyjscie

= TRUE
= FALSE
4 Punkt, w ktorym nastepuje przetaczanie

m  START: Przetgczanie w punkcie poczatkowym rekordu ruchu.
m  END: Przetagczanie w punkcie docelowym rekordu ruchu.

= PATH:

5 Czasowe przesuniecie akcji przetaczania

= -1000...+1000 ms

Wskazéwka: Podawana warto$¢ czasu jest bezwzgledna. Punkt
przytaczania zmienia sie w zaleznosci od predkosci robota.

Przykiad 1 Punkt poczatkowy i docelowy sg punktami zatrzymania precyzyjnego.

LIN Pl VEL=0.3m/s CPDAT1
LIN P2 VEL=0.3m/s CPDAT2
SYN OUT 1 '' State= TRUE at START Delay=20ms
SYN OUT 2 '' State= TRUE at END Delay=-20ms
LIN P3 VEL=0.3m/s CPDAT3
LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4
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.

Rys. 8-30

OUT 1i OUT 2 podaje przyblizone potozenia, w ktdérych nastgpi przetaczenie.
Linie punktowane wskazujg granice przetgczania.

Granice przefaczania:

m  START: Punkt przetgczania mozna op6zni¢ maksymalnie do punktu za-
trzymania precyzyjnego P3 (+ ms).

m  END: Punkt przetaczania mozna przestawi¢ maksymalnie do punktu za-
trzymania precyzyjnego P2 (- ms).

Gdy przy przesunieciu czasowym zostang podane zbyt duze wartosci, ukfad
sterowania wykona czynnos¢ sterowania automatycznie na granicy przeta-
czania.

Punkt poczatkowy jest punktem zatrzymania precyzyjnego, a punkt docelowy
jest przyblizony.

LIN Pl VEL=0.3m/s CPDAT1

LIN P2 VEL=0.3m/s CPDAT2

SYN OUT 1 '' State= TRUE at START Delay=20ms
SYN OUT 2 '' State= TRUE at END Delay=-20ms
LIN P3 CONT VEL=0.3m/s CPDAT3

LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4

+ms:
/Eoun_
©OUT _iagens .n‘/PS

\]

Rys. 8-31

OUT 1i OUT 2 podaje przyblizone potozenia, w ktdérych nastgpi przetaczenie.
Linie punktowane wskazujg granice przetgczania. M = srodek zakresu przybli-
zenia.

Granice przefaczania:

m  START: Punkt przetgczania mozna op6zni¢ maksymalnie do poczatku za-
kresu przyblizenia P3 (+ ms).

KUKA
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= END: Punkt przetagczania mozna przestawi¢ maksymalnie do poczatku za-
kresu przyblizenia P3 (-).
Punkt przetaczania mozna opdzni¢ maksymalnie do konca zakresu przy-
blizenia P3 (+).

Gdy przy przesunieciu czasowym zostang podane zbyt duze wartosci, uktad
sterowania wykona czynnos$¢ sterowania automatycznie na granicy przeta-
czania.

Przyktad 3 Punkt poczatkowy i docelowy sg przyblizane.

LIN Pl VEL=0.3m/s CPDAT1

LIN P2 CONT VEL=0.3m/s CPDAT2

SYN OUT 1 '' State= TRUE at START Delay=20ms
SYN OUT 2 '' State= TRUE at END Delay=-20ms
LIN P3 CONT VEL=0.3m/s CPDAT3

LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4

:+ ms;
P M

[ . /
‘out 1 OUT2.9'p3
H . i

Rys. 8-32

OUT 1i OUT 2 podaje przyblizone potozenia, w ktérych nastgpi przetaczenie.
Linie punktowane wskazujg granice przetgczania. M = srodek zakresu przybli-
zenia.

Granice przetaczania:

m  START: Punkt przetgczania moze sie znajdowac¢ najwczesniej na koncu
zakresu przyblizenia P2.

Punkt przetagczania mozna op6zni¢ maksymalnie do poczatku zakresu
przyblizenia P3 (+ ms).

= END: Punkt przetagczania mozna przestawi¢ maksymalnie do poczatku za-
kresu przyblizenia P3 (-).
Punkt przetaczania mozna opdzni¢ maksymalnie do konca zakresu przy-
blizenia P3 (+).

Gdy przy przesunieciu czasowym zostang podane zbyt duze wartosci, uktad
sterowania wykona czynnos$¢ sterowania automatycznie na granicy przeta-
czania.

8.6.15 Formularz SYN OUT, opcja PATH

Operacja przetagczania moze by¢ wyzwalana w odniesieniu do punktu docelo-
wego rekordu ruchu. Operaciji przetagczania nie mozna przesuwac¢ w miejscu
ani czasie. Rekordem ruchu moze by¢ ruch LIN lub CIRC. Nie moze by¢ to
ruch PTP.
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PRI 5 ?

SYN OUTf 2 | Wsmte= TRUE | | PATH =‘ 0|mm Delay=‘ 5|ms
Rys. 8-33: Formularz SYN OUT, opcja PATH
Poz. | Opis
1 Numer wyjscia
= 1...4096
2 Jesli wyjscie ma przypisang nazwe, nazwa ta jest wyswietlana.

Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert:

Naciskajac przycisk Tekst opisu mozna wprowadzi¢ nazwe.
Mozna wybra¢ dowolng nazwe.

3 Status, na ktéry przetgczane jest wyjscie

= TRUE
= FALSE
4 Punkt, w ktorym nastepuje przetaczanie

m  PATH: Przetgczanie w punkcie docelowym rekordu ruchu.

m  START: (>>> 8.6.14 "Formularz SYN OUT, opcja START/
END" Strona 184)

=  END: (>>> 8.6.14 "Formularz SYN OUT, opcja START/END"
Strona 184)

5 Usuniecie punktu przetgczania z punktu docelowego
= -2000...+2 000 mm

Pole to jest wySwietlane tylko wtedy, gdy zostato wybrane PATH.
6 Czasowe przesuniecie akcji przetaczania

= -1000...+1000 ms

Wskazowka: Podawana warto$¢ czasu jest bezwzgledna. Punkt
przytaczania zmienia sie w zalezno$ci od predkosci robota.

Przykiad 1 Punkt poczatkowy jest punktem zatrzymania precyzyjnego, a punkt docelowy
jest przyblizony.

LIN Pl VEL=0.3m/s CPDAT1

SYN OUT 1 '' State= TRUE at START PATH=20mm Delay=-5ms
LIN P2 CONT VEL=0.3m/s CPDAT2

LIN P3 CONT VEL=0.3m/s CPDAT3

LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4
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-5ms 20mm P3

Rys. 8-34

OUT 1 podaje przyblizone potozenie, w ktérym nastapi przetgczenie. Linie
punktowane wskazujg granice przetgczania. M = srodek zakresu przyblizenia.

Granice przetaczania:
m  Punkt przetgczania mozna przesung¢ najwczeséniej do punktu zatrzyma-
nia precyzyjnego P1.

m  Punkt przetgczania mozna opd6zni¢ maksymalnie do nastepnego punktu
zatrzymania precyzyjnego P4. Gdyby punktem zatrzymania precyzyjnego
byt P3, punkt przetaczania mozna bytoby op6zni¢ maksymalnie do P3.

Gdy przy przesunieciu miejscowym lub czasowym zostang podane zbyt duze
wartosci, ukfad sterowania wykona czynnos¢ sterowania automatycznie na
granicy przetgczania.

Przyktad 2 Punkt poczatkowy i docelowy sg przyblizane.

LIN Pl CONT VEL=0.3m/s CPDAT1

SYN OUT 1 '' State= TRUE at START PATH=20mm Delay=-5ms
LIN P2 CONT VEL=0.3m/s CPDAT2

LIN P3 CONT VEL=0.3m/s CPDAT3

LIN P4 VEL=0.3m/s CPDAT4

-5ms 20mm P3

Rys. 8-35

OUT 1 podaje przyblizone potozenie, w ktérym nastapi przetgczenie. Linie
punktowane wskazujg granice przetagczania. M = srodek zakresu przyblizenia.
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Granice przefaczania:

Punkt przetagczania mozna przesung¢ najwczesniej do poczatku zakresu
przyblizenia punktu P1.
Punkt przetagczania mozna opézni¢ maksymalnie do nastepnego punktu

zatrzymania precyzyjnego P4. Gdyby punktem zatrzymania precyzyjnego
byt P3, punkt przetgczania mozna bytoby op6zni¢ maksymalnie do P3.

Gdy przy przesunieciu miejscowym lub czasowym zostang podane zbyt duze
wartosci, uktad sterowania wykona czynnosc¢ sterowania automatycznie na
granicy przetgczania.

8.6.16 Ustawienie impulsu na torze - SYN PULSE

Wymagania

Sposéb postepo-
wania

Program jest wybrany.
Tryb pracy T1

Ustawi¢ kursor w wierszu, po ktérym ma by¢ wstawiona instrukcja logicz-
na.

Wybra¢ Polecenia > Uk}. logiczny > OUT > SYN PULSE.
Ustawi¢ parametry w formularzu.

(>>> 8.6.17 "Formularz SYN PULSE" Strona 189)
Zapisa¢ instrukcje naciskajac Polecenie OK.

8.6.17 Formularz SYN PULSE

Impuls moze by¢ wyzwalany w odniesieniu do poczatkowego lub docelowego
punktu rekordu ruchu. Impuls mozna przesuwac miejscowo i czasowo.

SYN PULSE State—

@@PG?GP(?GP

TRUE

Time=| 0.10

Delay= ‘ 5|ms

;

Rys. 8-36: Formularz SYN PULSE

Poz. | Opis
1 Numer wyjscia
= 1...4096

2 Jesli wyjscie ma przypisang nazwe, nazwa ta jest wyswietlana.
Tylko dla grupy uzytkownikéw Ekspert:

Naciskajac przycisk Tekst opisu mozna wprowadzi¢ nazwe.
Mozna wybra¢ dowolng nazwe.

3 Status, na ktory przetaczane jest wyjscie
= TRUE
= FALSE

4 Czas trwania impulsu
= 01...3s

KUKA

189 / 207

Stan na: 18.02.2011 Wersja: KSS 8.2 END V1



KUKA

KUKA System Software 8.2

Poz. | Opis
5 = START: Impuls jest wyzwalany w punkcie poczatkowym rekor-
du ruchu.
= END: Impuls jest wyzwalany w punkcie docelowym rekordu ru-
chu.

Przyktady granic przetaczania, patrz SYN OUT.
(>>> 8.6.14 "Formularz SYN OUT, opcja START/END"
Strona 184)

= PATH: Impuls jest wyzwalany w punkcie docelowym rekordu
ruchu.

Przyktady granic przetaczania, patrz SYN OUT.
(>>> 8.6.15 "Formularz SYN OUT, opcja PATH" Strona 186)

6 Usuniecie punktu przetgczania z punktu docelowego
= -2000...+2 000 mm

Pole to jest wyswietlane tylko wtedy, gdy zostato wybrane PATH.
7 Czasowe przesuniecie akcji przetgczania

= -1000...+1000 ms

Wskazéwka: Podawana warto$¢ czasu jest bezwzgledna. Punkt
przytgczania zmienia sie w zaleznosci od predkosci robota.

8.6.18 Zmiana instrukcji logicznej

Wymagania = Program jest wybrany.
m  Trybpracy T1

Sposob postepo-
wania

1. Ustaw kursor w wierszu z instrukcjg, ktérg chcesz zmienié.

2. Nacisnij Zmien. Otwiera sie formularz dotgczony do instrukciji.
3. Zmien parametry.

4. Zapisz zmiany, naciskajgc Polecenie OK.
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9 Komunikaty

9.1 Komunikaty o btedach, Automatyka zewnetrzna
Nr Tekst komunikatu Przyczyna

P0O0:1 Btedna wartos¢ PGNO_TYPE Podano btedny typ danych

dopuszczalne wartosci (1,2,3) numeru programu.

P00:2 Btedna wartos¢ PGNO_LENGTH Zaprojektowano btedng szero-

zakres warto$ci 1 < PGNO_LENGTH < kos¢ bitowg numeru programu.
16
P00:3 Btedna wartos¢ PGNO_LENGTH Gdy do odczytywania numeru pro-
dopuszczalne wartosci (4,8,12,16) gramu wybrano format BCD, musi
by¢ réwniez ustawiona odpowied-
nia szeroko$¢ bitowa.
P00:4 Btedna wartos¢ PGNO_FBIT Do pierwszego bitu numeru pro-
nie miesci sie w zakresie $IN gramu podano warto$¢ "0" lub nie-
znane wejscie.

P00:7 Btedna wartos¢ PGNO_REQ Do wyjscia, przez ktére ma by¢

nie miesci sie w zakresie $OUT zazadany numer programu,
podano wartos¢ "0" lub nieznane
wyijscie.

P00:10 Btad przesytania, Przy sprawdzaniu parzystosci

btedna parzystosc wystgpita niezgodnosc. Musiat
wystgpi¢ btad przesytfania.

P00:11 Btad przesytania, Nadrzedny uktad sterowania prze-

btedny numer programu kazat numer programu, dla kt6-
rego w pliku CELL.SRC nie
istnieje gataz CASE.

P00:12 Btad przesytania, Préba odczytania numeru pro-

btedne kodowanie BCD gramu w formacie BCD doprowa-
dzita do nieprawidtowego
rezultatu.

P00:13 Nieprawidtowy tryb pracy Interfejs wej./wyj. nie zostat wia-
czony, czyli zmienna systemowa
$I_O_ACTCONF ma aktualnie
warto$¢ FALSE. Mogg by¢ naste-
pujace przyczyny tego stanu:

m  Przetgcznik trybow pracy nie
jest ustawiony w potozeniu
"Automatyka zewnetrzna".

m  Sygnat$l_O_ACT ma jeszcze
aktualnie wartos¢ FALSE.

P00:14 Wykona¢ przesuw do pozycji wyjsciowej | Robot nie osiagnat pozycji HOME.

w trybie pracy T1
P00:15 Btedny numer programu Przy nr "1 z n" ustawiono wiecej

niz jedno wejscie.
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10 Serwis KUKA

10.1 Pomoc techniczna

Wstep Dokumentacja firmy KUKA Roboter GmbH zawiera informacje na temat eks-
ploatacji i obstugi produktu oraz usuwania zaktécen. W przypadku dalszych
pytan, lokalny oddziat firmy jest do Panstwa dyspozyc;ji.

Informacje Do opracowania pytania serwisowego sg potrzebne nastepujace informacje:

Typ i numer seryjny robota

Typ i numer seryjny sterownika

Typ i numer seryjny jednostki liniowej (opcja)

Wersja oprogramowania systemowego KUKA
Dodatkowe oprogramowanie lub modyfikacje

Archiwum oprogramowania

Dostepne aplikacje

Dostepne osie dodatkowe (opcja)

Opis problemu, czas, czestotliwos¢ wystepowania usterki

10.2  Biuro obstugi klienta KUKA

Dostepnosé¢ Biuro obstugi klienta KUKA jest dostepne w wielu krajach. Jestesmy do Pan-
stwa dyspozyc;ji!

Argentyna Ruben Costantini S.A. (Agentur)
Luis Angel Huergo 13 20
Parque Industrial
2400 San Francisco (CBA)
Argentyna
Tel. +54 3564 421033
Faks +54 3564 428877
ventas@costantini-sa.com

Australia Headland Machinery Pty. Ltd.
Victoria (Head Office & Showroom)
95 Highbury Road
Burwood
Victoria 31 25
Australia
Tel. +61 3 9244-3500
Faks +61 3 9244-3501
vic@headland.com.au
www.headland.com.au
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Belgia KUKA Automatisering + Robots N.V.
Centrum Zuid 1031
3530 Houthalen
Belgia
Tel. +32 11 516160
Faks +32 11 526794
info@kuka.be
www.kuka.be

Brazylia KUKA Roboter do Brasil Ltda.
Avenida Franz Liszt, 80
Parque Novo Mundo
Jd. Guanga
CEP 02151 900 Sao Paulo
SP Brazylia
Tel. +55 11 69844900
Faks +55 11 62017883
info@kuka-roboter.com.br

Chile Robotec S.A. (Agency)
Santiago de Chile
Chile
Tel. +56 2 331-5951
Faks +56 2 331-5952
robotec@robotec.cl
www.robotec.cl

Chiny KUKA Automation Equipment (Shanghai) Co., Ltd.
Songjiang Industrial Zone
No. 388 Minshen Road
201612 Shanghai
Chiny
Tel. +86 21 6787-1808
Faks +86 21 6787-1805
info@kuka-sha.com.cn
www.kuka.cn

Niemcy KUKA Roboter GmbH
Zugspitzstr. 140
86165 Augsburg
Niemcy
Tel. +49 821 797-4000
Faks +49 821 797-1616
info@kuka-roboter.de
www.kuka-roboter.de
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Francja KUKA Automatisme + Robotique SAS
Techvallée
6, Avenue du Parc
91140 Villebon S/Yvette
Francja
Tel. +33 1 6931660-0
Faks +33 1 6931660-1
commercial@kuka.fr
www.kuka.fr

Indie KUKA Robotics India Pvt. Ltd.
Office Number-7, German Centre,
Level 12, Building No. - 9B
DLF Cyber City Phase Il
122 002 Gurgaon
Haryana
Indie
Tel. +91 124 4635774
Faks +91 124 4635773
info@kuka.in
www.kuka.in

Wiochy KUKA Roboter Italia S.p.A.
Via Pavia 9/a - int.6
10098 Rivoli (TO)
Wtochy
Tel. +39 011 959-5013
Faks +39 011 959-5141
kuka@kuka.it
www.kuka.it

Japonia KUKA Robotics Japan K.K.
Daiba Garden City Building 1F
2-3-5 Daiba, Minato-ku
Tokyo
135-0091
Japonia
Tel. +81 3 6380-7311
Faks +81 3 6380-7312
info@kuka.co.jp

Korea KUKA Robotics Korea Co. Ltd.
RIT Center 306, Gyeonggi Technopark
1271-11 Sa 3-dong, Sangnok-gu
Ansan City, Gyeonggi Do
426-901
Korea
Tel. +82 31 501-1451
Faks +82 31 501-1461
info@kukakorea.com
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Malezja KUKA Robot Automation Sdn Bhd
South East Asia Regional Office
No. 24, Jalan TPP 1/10
Taman Industri Puchong
47100 Puchong
Selangor
Malezja
Tel. +60 3 8061-0613 or -0614
Faks +60 3 8061-7386
info@kuka.com.my

Maksyk KUKA de Mexico S. de R.L. de C.V.
Rio San Joaquin #339, Local 5
Colonia Pensil Sur
C.P. 11490 Mexico D.F.
Maksyk
Tel. +52 55 5203-8407
Faks +52 55 5203-8148
info@kuka.com.mx

Norwegia KUKA Sveiseanlegg + Roboter
Bryggeveien 9
2821 Gjovik
Norwegia
Tel. +47 61 133422
Faks +47 61 186200
geir.ulsrud@kuka.no

Austria KUKA Roboter Austria GmbH
Regensburger Strasse 9/1
4020 Linz
Austria
Tel. +43 732 784752
Faks +43 732 793880
office@kuka-roboter.at
www.kuka-roboter.at

Polska KUKA Roboter Austria GmbH
Spoéitka z ograniczong odpowiedzialnoscig
Oddziat w Polsce
Ul. Porcelanowa 10
40-246 Katowice
Polska
Tel. +48 327 30 32 13 or -14
Faks +48 327 30 32 26
ServicePL@kuka-roboter.de
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Portugalia KUKA Sistemas de Automatizacion S.A.
Rua do Alto da Guerra n° 50
Armazém 04
2910 011 Setubal
Portugalia
Tel. +351 265 729780
Faks +351 265 729782
kuka@mail.telepac.pt

Rosja OO0 KUKA Robotics Rus
Webnaja ul. 8A
107143 Moskau
Rosja
Tel. +7 495 781-31-20
Faks +7 495 781-31-19
kuka-robotics.ru

Szwecja KUKA Svetsanlaggningar + Robotar AB
A. Odhners gata 15
421 30 Vastra Frélunda
Szwecja
Tel. +46 31 7266-200
Faks +46 31 7266-201
info@kuka.se

Szwajcaria KUKA Roboter Schweiz AG
Industriestr. 9
5432 Neuenhof
Szwaijcaria
Tel. +41 44 74490-90
Faks +41 44 74490-91
info@kuka-roboter.ch
www.kuka-roboter.ch

Hiszpania KUKA Robots IBERICA, S.A.
Pol. Industrial
Torrent de la Pastera
Carrer del Bages s/n
08800 Vilanova i la Geltra (Barcelona)
Hiszpania
Tel. +34 93 8142-353
Faks +34 93 8142-950
Comercial@kuka-e.com
www.kuka-e.com
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Republika Potudnio- Jendamark Automation LTD (Agency)
wej Afryki 76a York Road

North End

6000 Port Elizabeth

Republika Potudniowej Afryki

Tel. +27 41 391 4700

Faks +27 41 373 3869

www.jendamark.co.za

Tajwan KUKA Robot Automation Taiwan Co., Ltd.
No. 249 Pujong Road
Jungli City, Taoyuan County 320
Taiwan, R. O. C.
Tel. +886 3 4331988
Faks +886 3 4331948
info@kuka.com.tw
www.kuka.com.tw

Tajlandia KUKA Robot Automation (M)Sdn Bhd
Thailand Office
c/o Maccall System Co. Ltd.
49/9-10 Soi Kingkaew 30 Kingkaew Road
Tt. Rachatheva, A. Bangpli
Samutprakarn
10540 Thailand
Tel. +66 2 7502737
Faks +66 2 6612355
atika@ji-net.com
www.kuka-roboter.de

Czechy KUKA Roboter Austria GmbH
Organisation Tschechien und Slowakei
Sezemicka 2757/2
193 00 Praha
Horni Pocernice
Czechy
Tel. +420 22 62 12 27 2
Faks +420 22 62 12 27 0
support@kuka.cz

Wegry KUKA Robotics Hungaria Kift.
Fo ut 140
2335 Taksony
Wegry
Tel. +36 24 501609
Faks +36 24 477031
info@kuka-robotics.hu
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USA KUKA Robotics Corp.
22500 Key Drive
Clinton Township
48036
Michigan
USA
Tel. +1 866 8735852
Faks +1 586 5692087
info@kukarobotics.com
www.kukarobotics.com

Wielka Brytania KUKA Automation + Robotics
Hereward Rise
Halesowen
B62 8AN
Wielka Brytania
Tel. +44 121 585-0800
Faks +44 121 585-0900
sales@kuka.co.uk
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e KUKA

Spis haset

Symbole

#BSTEP 121

#ISTEP 121

#MSTEP 121

$ANIN 178

$ANOUT 178

$IN 178

$OUT 178
$ROBRUNTIME 71, 72

Cyfry
2004/108/WE 36
2006/42/WE 36
89/336/WE 36
95/16/WE 36
97/23/WE 37

A

Administrator 51

Akcesoria 11, 13

Akcja przetaczania, w odniesieniu do toru 183
ANOUT 180

Archiwizacja w sieci 130

Archiwizacja, dziennik 131

Archiwizacja, na pamieci USB 130
Archiwizacja, przeglad 128

Asystent uruchamiania 73

Automatyka zewnetrzna, komunikaty o btedach
191

Automatyka zewnetrzna, uruchamianie 125

B

Bezpieczenstwo 13

Bezpieczenstwo, informacje ogélne 13
Bezpieczne zatrzymanie pracy 15, 23
Biuro obstugi klienta KUKA 193

Blok spline, programowanie 165
Blokada zabezpieczen oddzielajacych 21
Blokowanie, ukfad sterowania robota 51
Bufor przebiegu 122

Cc

CELL.SRC 125

CIRC, rodzaj ruchu 134
Cofanie 162, 164, 167, 170
Continuous Path 133

Czas eksploatacji 72

Czas oczekiwania 181
Czas pracy 71

Czujnik zegarowy 83
Czynnosci pielegnacyjne 34
Czyszczenie 34

D

Dane dodatkowego obcigzenia (polecenie me-
nu) 111

Dane maszynowe 30, 71, 72

Dane maszyny 73

Dane obcigzenia 110

Dane obcigzenia narzedzia (polecenie menu)
111

Dane robota (polecenie menu) 71
Dekalibracja 85

Deklaracja montazu 13, 14

Deklaracja zgodnosci 14

Deklaracja zgodnos$ci z normami WE 14
Dokumentacja, robot przemystowy 9

Droga hamowania 15

Droga reakcji 15

Droga zatrzymania 15, 18

Drukowanie programu 128

Dyrektywa ,Kompatybilno$¢ elektromagnetycz-
na” 36

Dyrektywa ,Maszyny” 36

Dyrektywa ,Urzadzenia cisnieniowe, 37
Dyrektywa EMC 14

Dyrektywa maszynowa 14

Dyrektywa niskonapieciowa 14

Dyrektywa w sprawie urzgdzen cisnieniowych 34

E

Edycja (przycisk) 44
Edytor 115

Ekran dotykowy 39, 46
Electronic Mastering Device 77
EMD 77

EN 60204-1 37

EN 61000-6-2 37

EN 61000-6-4 37

EN 614-1 37

EN ISO 10218-1 37
EN ISO 12100-1 37
EN ISO 12100-2 37
EN ISO 13849-1 37
EN ISO 13849-2 37
EN ISO 13850 37

F

Filtr 114

Folder, tworzenie nowego 114

Formularze 153

Funkcja oczekiwania, zalezna od sygnatu 182
Funkcje bezpieczenstwa, przeglad 19
Funkcje ochronne 27

G

Grupa docelowa 9

Grupa kinematyki 44, 56

Grupa uzytkownikéw, domysina 51
Grupa uzytkownikéw, zmiana 51

H
Hibernuj 50
HOV 59
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I

Impuls 179

Impuls, w odniesieniu do toru 189

Info (polecenie menu) 70

Informacja o zakresie odpowiedzialnosci cy-
wilnej 13

Integrator instalacji 16

Integrator systemow 14, 16, 17

Interfejs uzytkownika 43

INTERN.ZIP 130

Interpreter submitow 45

Interpreter submitow, wskaznik stanu 45

J
Jednostka liniowa 13, 101
Jezyk 50

K

Kalibracja 75

Kalibracja po pracach konserwacyjnych 84
Kalibracja referencyjna 84

Kalibracja, metody 76

Kalibracja, usuwanie 85

Kategoria zatrzymania 0 16

Kategoria zatrzymania 1 16

Kategoria zatrzymania 2 16

Kat kota 164, 169

KCP 15, 28, 39

Kinematyka zewnetrzna, wymierzenie 104
Klawiatura 40, 46

Klawiatura, zewnetrzna 28

Klucze technologiczne 40

Komentarz 126

Komunikaty 191

Komunikaty o btedach, Automatyka zewnetrzna
191

Konserwacja 33

Kontrola poprawnosci dziatania 30

Kopiuj 128

KUKA Control Panel 39

KUKA Customer Support 70

KUKA smartHMI 43

KUKA smartPAD 15, 39

KUKA.Load 110
KUKA.LoadDataDetermination 110

L

Licznik roboczogodzin 72
LIN, rodzaj ruchu 133
Lista plikow 113

M

Manipulator 11, 13, 15, 18
Mechaniczne ograniczniki krarncowe 24
Mechaniczny ogranicznik zakresu osi 25
Mechanizm swobodnego obrotu 25
Menedzer potaczen 40

Menu gtéwne, wyswietlanie 47

Metoda 2-punktowa ABC 90

Metoda 3-punktowa 93

Metoda 4-punktowa XYZ 87

Metoda ABC World 90

Metoda posrednia 94

Metoda referencyjna XYZ 89

Monitorowanie, predkosé¢ 24

Mostkowanie (polecenie menu) 65
Mostkowanie monitorowania przestrzeni roboc-
zej 64

Mysz, zewnetrzna 28

N

Nagtowek 113

Napiecie 69, 178, 180, 181

Naprawa 33

Narzedzie, pomiar 86

Narzedzie, stacjonarne 95

Narzedzie, wybdr 59

Narzedzie, zewnetrzne 108

Nastawnik 13, 104

Nawigator 113

Nazwa, archiwum 72

Nazwa, komputer sterujacy 71

Nazwa, robot 71, 72

Nieprawidtowe hamowanie 27

Nowy folder, tworzenie 114

Nowy program, tworzenie 115

Nowy wiersz (polecenie menu) 121

Numer seryjny 72

Numeryczne wprowadzanie, jednostka liniowa
103

Numeryczne wprowadzanie, narzedzie
zewnetrzne 109

Numeryczne wprowadzanie, spodek kinematyki
106

Numeryczne wprowadzanie, zewn. TCP 98

o

Obrotowy stét wychylny 104
Obstuga 39

Obszar ochronny 18

Obszar roboczy 18

Ochrona operatora 19, 21
Ochrona uzytkownika 27

Ogolne srodki bezpieczenstwa 27
Ograniczenie cofania 162, 164, 167, 170
Ogranicznik zakresu osi 25

Opcje 11, 13

Operator 51

Opis produktu 11
Oprogramowanie 11, 13

Osie dodatkowe 13, 16, 65, 71
Osobliwosci 151

Otwarcie, program 115

OouT 178

Oznaczenia 26

Oznaczenie CE 14

P
Pakiety technologiczne 12, 71, 153
Pamie¢ 71

Pasek stanu 43, 44

Performance Level 20
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Personel 16

Pierwsza kalibracja 78

Pierwsze uruchamiania 73

Pierwsze uruchomienie 29

Plik, zmiana nazwy 115

Podstawa przedmiotu obrabianego, pomiar 106
Podstawa przedmiotu obrabianego, wprowadza-
nie numeryczne 108

Podstawa, pomiar 92

Podstawa, wybér 59

Point to Point 133

Pojecia, bezpieczenstwo 15

Pomiar 86

Pomiar, element obrabiany 95
Pomiar, jednostka liniowa 102
Pomiar, kinematyka spodka 104
Pomiar, kinematyka TOOL 108
Pomiar, narzedzie 86

Pomiar, narzedzie stacjonarne 95
Pomiar, podstawa 92

Pomiar, zewn. TCP 96

Pomoc techniczna 193

Ponowne uruchamianie 29, 73

POV 122

Pozycja HOME 120

Pozycja przedkalibracyjna 76
Pozycja rzeczywista 65

Pozycja transportowa 29

Predkos¢ 59, 122

Predkos¢, monitorowanie 24
Program, edycja 126

Program, otwarcie 115

Program, resetowanie 125

Program, tworzenie nowego 115
Program, uruchamianie automatycznie 124
Program, uruchamianie reczne 123
Program, wybér 115

Program, wycofanie wyboru 116
Program, zamykanie 117

Program, zatrzymanie 124, 126
Programator 11, 13

Programista 51

Programowanie ruchu, podstawy 133
Programowanie, formularze 153
Programowanie, Uzytkownik 153
Programowe wytaczniki krancowe 85
Programowy wytgcznik krancowy 24
Prowadzenie orientacji 159
Prowadzenie orientac;ji (spline) 165, 168, 171
Prowadzenie orientacji, LIN, CIRC 136
Prowadzenie orientacji, SPLINE 147
Przebieg do tytu 124

Przecigzenie 27

Przeglad robota przemystowego 11
Przesterowanie 59, 122
Przesterowanie programu 122
Przesterowanie reczne 59
Przesuniecie 78, 80, 181

Przesuw w odniesieniu do osi 59
Przesuw, kartezjanski 60, 63
Przesuwanie reczne, osie dodatkowe 64

Przesuwanie, kartezjanskie 54
Przesuwanie, reczne, robot 54
Przesuwanie, w odniesieniu do osi 54
Przewody taczace 11, 13
Przyblizenie 134, 158, 159

Przycisk akceptacji 27

Przycisk klawiatury 40

Przycisk potwierdzajacy 23, 41
Przycisk potwierdzajacy, zewnetrzny 23
Przycisk Start 40, 41

Przycisk Start-Wstecz 40

Przycisk STOP 40

Przycisk ZATRZYMANIA AWARYJNEGO 21, 30
Przyciski do przesuwania 40
Przyciski ruchowe 54

Przyciski ruchu 59, 60

Przytacze USB 41

Przyrost 63

Przyrostowy przesuw reczny 63
Przywracanie, dane 131

PTP, rodzaj ruchu 133

PULSE 179

Punkt pierwotny chwytaka 151

Punkt pomocniczy 134

Punkty pomiarowe (p. menu) 70

R

RDC, wymiana 84

Reakcje powodujace zatrzymanie 19

Robot przemystowy 11, 13

Robot z doktadnym pozycjonowaniem, kontrola
uaktywnienia 74

Roboty do paletyzacji 92

Roboty uktadajgce na paletach 87

Rodzaj przesuwu "Przyciski ruchu" 56
Rodzaj przesuwu "SpaceMouse" 57

Rodzaj przesuwu, aktywacja 58

Rodzaje ruchu 133

Ruch CIRC 156

Ruch CP 133

Ruch LIN 155

Ruch PTP 154

Ruch SCIRC, programowanie 162

Ruch SLIN, programowanie 161

Ruch spline, prowadzenie orientacji 165, 168,
171

S

Segment SCIRC, programowanie 168
Segment SLIN, programowanie 168
Segment SPL, programowanie 168
Serwis, KUKA Roboter 193

Silnik, wymiana 84

Single Point of Control 35
Sktadowanie 35

Sktadowe oprogramowania 11
smartHMI 12, 43

smartPAD 15, 39

Space Mouse 40

SpaceMouse 54, 60, 62, 63

Spline, rodzaj ruchu 137
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SPOC 35

Stempel 126

STOP 0 15, 16

STOP 1 15, 16

STOP 2 15, 16

Stosowane normy i przepisy 36
Stoét obrotowo-przechylny 13
Strefa bezpieczenstwa 15, 18
Strefa robocza 15

Strefa zagrozenia 15
Struktura folderow 113
Substancje niebezpieczne 34
Symulacja 33

SYN OUT 183

SYN PULSE 189

Szkolenia 9

T
T116

T2 16

Tabliczka znamionowa 41, 73

TCP 86

TCP, zewnetrzny 95

Tool Center Point 86

Transport 29

Tryb automatyczny 33

Tryb impulsowy 24, 27

Tryb interpolacji 157, 167

Tryb pracy, zmiana 52

Tryb reczny 32

Tryb uruchamiania 31

Tryb wykonywania programu, wybér 121
Tryby wykonywania programu 121

Typ, robot 71

Typ, uktad sterowania robota 71

U

Ukfad kompensaciji ciezaru 34

Uktad monitorowania zakresu osi 25

Uktad sterowania robota 11, 13

Uktad wspotrzednych BASE 53, 92

Uktad wspotrzednych FLANGE 54, 86

Uktad wspotrzednych ROBROOT 53

Ukfad wspotrzednych TOOL 53, 86

Uktad wspotrzednych WORLD 53

Ukfad wspotrzednych, dla przyciskéw ruchu 44
Uktad wspotrzednych, dla SpaceMouse 43
Ukfady wspoétrzedne, kat 54

Uktady wspétrzedne, orientacja 54

Ukfady wspétrzednych 53

Uruchamianie programu (do tytu) 124
Uruchamianie, KSS 46

Uruchamianie, program 123, 124

Urzadzenia ochronne, zewnetrzne 26
Urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNEGO 21,
22

Urzadzenie ZATRZYMANIA AWARYJNYEGO
27

Ustawienie awaryjne 23

Usterki 28

Usuwanie 35

Utrata kalibraciji 78, 81

Uzytkowanie zgodnie z przeznaczeniem 13
Uzytkowanie, niezgodne z przeznaczeniem 13
Uzytkownik 15, 16, 17

w

WAIT 181

WAITFOR 182

Weczytywanie 178

Wejscia/wyjscia, analogowe 68, 178
Wejscia/wyjscia, automatyka zewnetrzna 69
Wejscia/wyjscia, cyfrowe 66, 178

Wersja, interfejs graficzny 71

Wersja, system operacyjny 71

Wersja, system podstawowy 71

Wersja, uktad sterowania robota 71

Widok szczegotowy (ASCII) (polecenie menu)
120

Widok szczegdtowy, wyswietlenie 120
Wiersz DEF (pozycja menu) 120

Wiersz DEF, wyswietlenie/ukrycie 120
Wiersz stanu 113

Wiersze programu, usuwanie 127
Wirtualne taczniki krancowe 27
Wiaczanie, uktad sterowania robota 46
Wprowadzanie danych numerycznych,
narzedzie 92

Wprowadzanie danych numerycznych, po-
dstawa 95

Wskazowki 9

Wskazéwki bezpieczenstwa 9

Wskaznik rekordu 117

Wstaw 128

Wstep 9

Wybér rekordu 124, 140

Wybér trybow pracy 19, 20

Wybér, program 115

Wycofanie z eksploatacji 35

Wycofanie, program 116

Wyjscie analogowe 180

Wyjscie cyfrowe 178

Wymierzenie, kinematyka zewnetrzna 104
Wyposazenie ochronne 24

Wyswietlanie, informacje o robocie 70
Wyswietlanie, informacje o uktadzie sterowania
robota 70

Wytnij 128

WYZWALACZ, do spline 171

Y4

Zabezpieczajacy uktad sterowania 20
Zakres osi 15

Zamknij (polecenie menu) 48

Zamykanie, KSS 47

Zarzadzanie programem 113

Zastap 128

ZATRZYMANIE AWARYJNE 40
ZATRZYMANIE AWARYJNE, lokalne 30
ZATRZYMANIE AWARYJNE, zewnetrzne 22
ZATRZYMANIE AWARYJNYE, zewnetrzne 30
Zatrzymanie bezpieczenstwa 0 15
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Zatrzymanie bezpieczenstwa 1 15
Zatrzymanie bezpieczenstwa 2 16
Zatrzymanie bezpieczenstwa STOP 0 15
Zatrzymanie bezpieczehnstwa STOP 1 15
Zatrzymanie bezpieczehnstwa STOP 2 16
Zatrzymanie bezpieczenstwa, zewn. 23, 24
Zimny start 50

Zmiana nazwy, narzedzie 100

Zmiana nazwy, plik 115

Zmiana nazwy, podstawa 100

Zmiana, instrukcja logiczna 190

Zmiana, parametry ruchu 177

Zmiana, wspotrzedne 178

Znajdz 128

Znaki kalibracyjne 76

Znaki specjalne 153

Znaki towarowe 10
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