Cwiczenie E

Robot Kawasaki FSO03N



Cel ¢wiczenia.

Celem ¢wiczenia jest poznanie zasady programowania robota przemystowego firmy Kawasaki.
Poznanie metod definiowania puntu narz¢dziowego efektora, praca w trybie ztaczowym, bazowym
1 narzgdziowym. Zapoznanie si¢ z mozliwosciami jakie oferuje kontroler robota serii D70.

Informacje podstawowe
Widok robota przedstawiony jest na rysunku 1. Zaznaczone sa na nim wszystkie osie robota JT1-
JT6. Robot posiada wyprowadzone na ramieniu sygnaly elektryczne a takze wyjscia
elektrozaworow sprezonego powietrza.

Rysunek 1. Widok robota Kawasaki serii FS003N

Przestrzen robocza wraz z zakresami ruchow poszczegdlnych osi pokazana jest na rysunku 2.
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Rysunek 2. Widok przestrzeni roboczej robota Kawasaki serii FSO03N



Zestawienie podstawowych parametry robota Kawasaki serii FS003N

Liczba stopni swobody 6
Udzwig [kg] 3
Zasieg [mm] 700
Powtarzalno$¢ [mm] +0.05
I %160
12 +150 ~-60
13 +120 ~ -150
Zakres ruchu [°]
J4 360
J5 *+135
J6 360
J1 360
12 250
Predkosé ruchu B3 225
[ J4 540
J5 225
J6 540
Odwrotna praca ramienia 3 TAK
Enkodery Absolutne
Mechaniczne hamulce osi TAK
Catkowita waga manipulatora [kg] 20
Podloga TAK
Sposob montazu Sufit TAK
Sciana TAK (z ograniczeniami)

Wyprowadzenia pneumatyczne na
ramieniu

Wyprowadzenia elektryczne na ramieniu

Cykl pracy [cykli/min]

Tak
(zawor 3/2)

Tak
(wy 001-009)

~120 (obciazenie 1kg)




Kontroler robota FD70
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Rysunek 3. Widok kontrolera FD70 robota Kawasaki serii FSO03N z rgcznym panelem

operatorskim.

Rysunek 4. Przedni panel kontrolera FD70.

Opis przetacznikdw i kontrolek znajdujacych sig¢ na przednim panelu sterownika FD70 (rysunek 4)

1.

Lampka zasilania kontrolera - Swieci si¢ gdy jest wiaczone zasilanie kontrolera.

Lampka btedu - Swieci sie, gdy wystapit btad.

Przycisk zerowania btedu - Po naci$nigciu tego przycisku w celu anulowania btedu,

Lampka btedu zostanie wytaczona. Jesli btedy wciaz wystgpuja, oznacza to, 1 nie moga by¢
anulowane.

Przetacznik wstrzymaj/wiacz - Umozliwia dziatanie robota (wlacz) lub tymczasowe
zatrzymanie (Wstrzymaj).

Przycisk uczenia/odtwarzania - Przelacza tryb na uczenie lub odtwarzanie.

Przycisk rozpoczgcia cyklu z lampka - Przyci$niecie tego przycisku w trybie odtwarzania
zapala lampke 1 uruchamia odtwarzanie.

Przycisk zasilania silnika z lampka -Przyci$niecie tego przycisku wiacza zasilanie silnika.
Lampka $wieci sig, jesli proces zasilania przebiega prawidlowo.

Przycisk awaryjnego zatrzymania - Przycis$niecie tego przycisku, w przypadku awarii,
przerywa zasilanie silnika 1 zatrzymuje robota. Jednocze$nie wylaczone zostaja lampki
zasilania silnika i rozpoczgcia cyklu. Jednak zasilanie kontrolera nie zostaje wylaczone.
Wylacznik zasilania kontrolera - Wytacznik ON/OFF zewngtrznego zasilania kontrolera.



Warunki bezpiecznej pracy z robotem Kawasaki FSO03N

Przed rozpoczeciem pracy nalezy przeczyta¢ ze zrozumieniem wszystkie instrukcje dotaczone do
¢wiczenia. Nalezy roéwniez zna¢ procedury postgpowania podczas uczenia, uruchamiania i
utrzymania robota. Zwroci¢ szczegdlna uwage czy wszystkie konieczne $rodki ostroznos$ci zostaty
podjgte 1 wszystkie zabezpieczenia zostaty zainstalowane i poprawnie funkcjonuja.

Przed wiaczeniem zasilania silnikow w trybie uczenia lub odtwarzania, upewnij si¢, ze w okolicy
robota nie znajduje si¢ zadna osoba lub przeszkoda.

Podczas zalaczania zasilania silnikow trzymaj reke na przetaczniku AWARYJINE ZATRZYMANIE
(EMERGENCY STOP), aby w przypadku awarii robota mdc natychmiast wylaczy¢ zasilanie
silnikow 1 zatrzymac robota.

Przed rozpoczeciem programowania ruchu robota wiacz blokadg trybu uczenia na programatorze
recznym (TEACH LOCK w pozycji ON) w celu uniemozliwienia omytkowego wlaczenia trybu
odtwarzania. Jesli robot wykona jakikolwiek nieprawidlowy ruch, natychmiast naci$nij przetacznik
AWARYINE ZATRZYMANIE (EMERGENCY STOP).

Po zakonczeniu procesu uczenia, zanim zatwierdzisz dane i rozpoczniesz pracg robota, upewnij sie,
ze zadna z oséb nie znajduje si¢ w przestrzeni roboczej manipulatora ani przeszkody mogace
spowodowac kolizj¢ z ramieniem manipulatora.

Czynno$ci zwiazane z uruchomienie robota po awaryjnym zatrzymaniu powinny zostac
przeprowadzone po wczesniejszym sprawdzeniu czy warunki sa bezpieczne (osoby lub przeszkody
nie znajduja si¢ w zasiggu robota).

Rozpoczynajac uczenie robota, nalezy uwaznie sprawdzi¢ zakres ruchéw robota. Podczas catego
procesu uczenia nalezy zachowac szczegdlna ostroznos¢ i nie nalezy zbliza¢ si¢ do robota.

Ze wzgledow bezpieczenstwa maksymalna predkos¢ pracy robota w trybie uczenia lub kontrolnym
jest ograniczona do 250 mm/s (bezpieczna pr¢dkos¢ pracy). Jednakze, obslugujac robota w trybie
kontrolnym, jesli dokonywana jest wizualna weryfikacja danych uczenia wymagajaca przebywania
w poblizu pracujacego robota, nalezy ustawi¢ predkos¢ kontrolna na jak najnizszym poziomie.

Po zakonczeniu uczenia ruchdw nalezy ustawi¢ programowe ograniczenia zakresu ruchéw robota
nieco poza obszarem pracy robota wynikajacym z wykonywanych ruchéw. W celu uzyskania
informacji na temat programowego ograniczania zakresu ruchow robota, nalezy zapoznaé sig¢ z
Instrukcja Uzytkownika.

Jesli robot, w czasie operacji wykonywanych automatycznie, oczekuje na sygnal zegara lub
zewngtrzny sygnat, moze sprawia¢ wrazenie, jakby zostat zatrzymany. Jednakze, nie nalezy zbliza¢
si¢ do robota, gdyz wznowi on swoj ruch do kolejnego kroku bezposrednio po uptynigciu
okreslonego czasu lub po otrzymaniu sygnatu zewngtrznego.

Nieprawidlowo chwycony przedmiot, podczas operacji wykonywanych automatycznie stwarza
wielkie niebezpieczenstwo, gdyz przedmiot ten moze wypas¢ wskutek ruchu robota. Nalezy zadbac,
aby w zaprogramowanym procesie mozliwe byto prawidlowe chwycenie przedmiotu.

Jesli podczas operacji wykonywanych automatycznie wystapit btad, ktory zatrzymal robota,
sprawdz wyswietlony komunikat btedu, przeprowadz stosowne procedury naprawcze i ponownie
uruchom robota.



Srodki bezpieczenstwa stosowane w robotach Kawasaki

Roboty firmy Kawasaki sa wyposazone w omowione ponizej funkcje zabezpieczajace uzytkownika.

1.

2.

2.

Wszystkie obwody wylacznikéw awaryjnych sktadaja si¢ z uktadow zbudowanych w
oparciu o logike sztywna (sprzgtowa).

Programator reczny oraz kontroler posiadaja zainstalowane przyciski (EMERGENCY
STOP)w ksztatcie grzyba. Istnieje mozliwos¢ zastosowania dodatkowych, zewnetrznych
przyciskow AWARYJINE ZATRZYMANIE, ktore nalezy umie$ci¢ w widocznych i tatwo
dostepnych miejscach.

Predkos¢ robota i odchytka potozenia sa monitorowane przez kontroler i jesli warto§¢
zmierzona przekracza ustalone wartosci tych parametrow, wykrywany jest biad i robot jest
zatrzymywany.

Ze wzgledow bezpieczenstwa, maksymalna predkos$¢ robota w trybie uczenia i kontrolnym
jest ograniczona do 250 mm/s (bezpieczna predkose).

Fabrycznie, zakres ruchu robota jest ustawiany na maksymalny, chyba ze okreslono inaczej.
Jednak warto$§¢ te mozna regulowaé zgodnie z potrzebami, zmieniajac ustawienia
oprogramowania lub ogranicznikdw mechanicznego stopera.

Wszystkie osie robota wyposazone sa w hamulce elektromagnetyczne. Nawet po zaniku
napigcia zasilania, hamulce funkcjonuja poprawnie.

Cwiczenia do wykonania

. Zapoznaé si¢ z recznym programatorem. Za jego pomoca dokona¢ sprawdzenia zakresu

ruchu poszczegdlnych zlacz. Sprawdzi¢ trajektori¢ ruchu narzedzia, sterujac robotem w
trybie zmiennych ztaczowych, w trybie zmiennych globalnych (bazowych) oraz w trybie
zmiennych narzedziowych. Sprawdzi¢ dziatanie przycisku EMERGENCY STOP.

Punktuczenia
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Dokona¢ 4-ro i 6-cio punktowej automatycznej definicji narzedzia zgodnie z instrukcja
dotaczona do ¢wiczenia (Instrukcja uzytkownika kontrolera D skrdcona.pdf strony 145-
152 ).Rysunek 5. 4-ro punktowa automatyczna identyfikacja punktu narzedziowego.

Szesciopunktowa identyfikacja narzedzia wzbogacona jest o zapamigtanie dwoch dodatkowych
pozycji w stosunku do identyfikacji 4-ro punktowej. Pierwsza z nich jest pozycja narzedzia dla
kierunku wzdluz osi Z (rysunek 6), druga jest pozycja wyznaczajaca kierunek osi Y
identyfikowanego narzedzia (rysunek 7).
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Rysunek 6. Rysunek 7.

3. Zaprogramowanie trajektorii ruchu wyznaczone] przez prowadzacego zajgcia  z
wykorzystaniem wyznaczonego punktu narz¢dziowego i bez punktu narzgdziowego.

4. Napisa¢ program w jezyku AS do paletyzowania elementéw w zaleznosci od wcisnigtego
przycisku na zdefiniowanym interfejsie panelu uzytkownika. Dodatkowo wprowadzi¢
przycisk zapewniajacy rysowanie okregu o okreslonej przez prowadzacego Srednicy. Jako
sygnaty warunkowe nalezy wykorzysta¢ sygnaly wewngtrzne kontrolera D70.
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Podsumowanie i wnioski
Sprawozdanie powinno zawiera¢ informacje na temat r6znicy ruchu manipulatora w zalezno$ci od

wybranego trybu pracy. Dodatkowo nalezy zalaczy¢ listing programu realizujacego wskazane przez
prowadzacego zadanie.



