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1.0 Informacje ogoéine

Kontroler serii D jest wyposazony w najnowsze urzadzenia elektroniczne, komputery

1 oprogramowanie umozliwiajace wykorzystanie szerokiej gamy wyszukanych funkcji
kontrolnych robota. Wszystkie kontrolery posiadaja podstawowe funkcje w zakresie
pozycjonowania, predkosci, przyspieszenia oraz we/wy w standardzie. Jako opcja dla specjalnych
zastosowan dostgpne sa dodatkowe osie i funkcje kontrolne.
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90203-1083DEG-PL Informacje ogdine — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1.1 MODELE KONTROLEROW SERII D

Kontrolery serii D sa dostgpne w trzech specyfikacjach w zaleznosci od regionu instalacji 1

w czterech r6znych modelach, w zaleznosci od przytaczanego ramienia.
1. Spec. japonska (D20, D22, D23, D24)

2. Spec. poétnocnoamerykanska (D30, D32, D33, D34)

3. Spec. europejska (D40, D42, D43, D44)

Modele Dn0, Dn2, Dn3 i Dn4 sa taczone odpowiednio z matymi robotami oraz $rednimi/duzymi,
z robotami wykonujacymi paletyzacje¢ i z robotami serii M.
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ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1.2 DOKUMENTACJA TECHNICZNA KONTROLEROW SERII D
Kontrolery do spec. europejskiej

[2] Kontroler
1. Model D40/D42/D43/D44/D70/D71
2. Konstrukcja Typ samono$ny
3. Wymiary Patrz, "Instrukcja instalacji i potaczen kontrolera serii D"
4. Liczba sterowanych osi 6 osi dla D40/D42/D44/D70/D71, 4 osie dla D43(Std.), 5 osi dla D44-MD(Std.)

7/8 osi (wbudowany dodatek, opcja), Maks.16 osi (zewngtrzny dodatek dzigki wzmacniaczowi
wbudowanego silnika, opcja)

5. Serwonaped W petlni cyfrowy system serwonapedu
i system napgdowy
6. Typ sterowania Tryb uczenia Osi, podstawy, narzedzia, nieruchomeo narzedzia (opcja)

Tryb odtwarzania PTP, tryb ciaglej kontroli §ciezki ruchu

osi, liniowy, interpolacja kotowa (opcja)

7. Metoda uczenia

Uczenie lub programowanie w jezyku AS

8. Pojemno$¢ pamigci

1 MB (W tym pamig¢ systemowa)

9. Sygnatly zewngtrznych

External Motor Power Off, External Hold, itp.

operacji
10. Sygnaty uniwersalne Sygnaty wejscia 32 kanaty (w tym sygnaty dedykowane)
Sygnaty wyjscia 32 kanaty (w tym sygnaty dedykowane)
11. Panel sterowania Podstawowe wytaczniki (Motor Power On, Cycle Start,
Error Reset, Emergency Stop, Hold/Run, Teach/Repeat)
12. Dhugoé¢ kabla Kabel zasilajacy/sygnalf 10 m
Kabel TP 10 m
13. Masa 155 kg (D40), 190 kg(D42/D44), 200 kg (D43, D44-MD) z transformatorem
30 kg (D70/D71) bez transformatora
14. Zapotrzebowanie mocy AC380/400/415/440 V£10% z transformatorem, 50/60 Hz, 3 fazy (D40/D42/D43/D44)
AC200-240 V+10%/ 50/60 Hz, 1 faza (D70/D71)
5.9 kVA(D40), 11.4 kVA(D42/D43/D44), 1.5 kVA (D70), 3 kVA (D71)
15. Temperatura otoczenia 0-45°C
16. Wzgledna wilgotnosé 35 - 85 % (bez kondensacji)
17. Uziemienie Mniej niz 100 €2 (uziemienie dedykowane robotowi), prad uptywowy: maks. 10 mA
18. Kolor Munsell: 10GY9/1 odpowiednik
19. Programator rgczny Kolorowy wys$wietlacz (LCD 6.5 cala) z panelem dotykowym
Emergency Stop, Teach Lock i Deadman Switches, 58 klawiszy sprz¢towych
20. Pamig¢ pomocnicza Interfejs karty PC
21. Opcje
Memory capacity 4 MB (Includes system memory)
Sygnaty uniwersalne Sygnaty wejscia Moga by¢ rozszerzone na 960 linii, z uzyciem Device-Net,
Profibus, CC-Link, itp.
Sygnaty wyjscia Moga by¢ rozszerzone na 960 linii, z uzyciem Device-Net,
Profibus, CC-Link, itp.
Kabel zasilajacy/sygnatu || 5m, 15 m
Kabel TP S5m,15m
Karta PC 16/32/64/128 MB
Kabel PC 1,5m,3m
Inne Whbudowana tablica wizji, wbudowany sterownik programowalny PLC, sie¢ LAN, Interbus-S, we
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SYMBOLE

Pozycje wymagajace w niniejszej instrukcji szczegdlnej uwagi sa oznaczone nastgpujacymi
symbolami.

Aby zagwarantowac prawidlowa i bezpieczng obstugg robotéw oraz unikna¢ urazoéw fizycznych
oraz szkdd materialnych, stosuj zasady bezpieczenstwa podane w oknach opatrzonych tymi
symbolami.

A NIEBEZPIECZENSTWO

Niezastosowanie si¢ do wskazanych kwestii moze skutkowacé
nieuchronnym urazem lub $miercia.

Niezastosowanie si¢ do wskazanych kwestii moze skutkowacé
ewentualnym urazem lub Smiercia.

Niezastosowanie si¢ do wskazanych kwestii moze skutkowa¢é
ewentualnym urazem i/lub $miercia.

[UWAGA]

Wskazuje $rodki ostroznosci w zakresie specyfikacji robota,
przenoszenia, uczenia, obstugi 1 utrzymania.

A  OSTRZEZENIE

1. Dokladnos$¢ i efektywnos¢ wykresow, procedur oraz wyjasnionych

szczegolow, zawartych w niniejszej instrukcji nie moze by¢ potwierdzona
z cala pewnoscia. W razie jakichkolwiek pytan lub probleméw, goraco
zach¢camy do kontaktu z firma Kawasaki Machine Systems.

2. Tres¢ dotyczaca bezpieczenstwa opisana w niniejszym podre¢czniku znajduje
zastosowanie dla kazdej wykonywanej pracy, nie tylko dla tej zwiazanej
z opisywanym robotem. W celu bezpiecznego wykonywania pracy,
przeczytaj i zapoznaj si¢ z niniejszym podrecznikiem, wszelkimi
zwigzanymi z tematem zasadami, regulacjami prawnymi i istotnymi

materialami, a takze opisanymi w kazdym rozdziale zasadami
bezpieczenstwa, a w koncu, podejmij niezbedne kroki do zapewnienia
bezpieczenstwa w czasie kazdej konkretnej pracy.




UWAGI WSTEPNE

1. KLAWISZE | PRZELACZNIKI (PRZYCISKI) SPRZETOWE

Kontrolery serii D sa wyposazone w klawisze sprzgtowe oraz przelaczniki umieszczone na panelu
obstugi i programatorze r¢cznym, wykorzystywane w roznorodnych operacjach. W niniejszej
instrukcji nazwy klawiszy sprzetowych 1 przetacznikodw zostaty ujete w prostokatne pola. Pojecia
"klawisz" lub "przetacznik", ktore powinny towarzyszy¢ odpowiednim nazwom, sa czasami
pomijane, aby uzyska¢ wigksza prostote przekazu. Jesli dwa lub wigcej klawiszy ma by¢
nacisnigtych rownoczesnie, klawisze sa wskazane przy pomocy znaku "+", jak zaprezentowano
w przyktadzie ponize;.
PRZYKLADY

SELECT: oznacza klawisz sprzgtowy “SELECT”.

A+ MENU: wskazuje, by nacisna¢ oraz przytrzymac A i nastgpnie nacisna¢ MENU.

2. KLAWISZE | PRZELACZNIKI OPROGRAMOWANIA

Kontrolery serii D sa wyposazone w klawisze oprogramowania oraz przetaczniki umieszczone na
ekranie programatora recznego, wykorzystywane w roznorodnych operacjach, w zaleznosci od
specyfikacji 1 potrzeb. W niniejszej instrukcji nazwy klawiszy 1 przetacznikow oprogramowania
zostaly ujete w nawiasy “<>”. Pojecia "klawisz" lub "przetacznik", ktdre powinny towarzyszy¢
odpowiednim nazwom, sa czasami pomijane, aby uzyskac¢ wigksza prostote przekazu.
PRZYKLADY

<ENTER>: oznacza klawisz “ENTER” pojawiajacy si¢ na ekranie programatora r¢cznego.

<NEXT PAGE>: oznacza klawisz “NEXT PAGE” na ekranie programatora r¢cznego.

3. WYBOR POZYCJI

Czesto pozycja musi by¢ wybrana z menu lub z menu rozwijanego na ekranie programatora

rgcznego. W niniejszej instrukcji nazwy pozycji menu bgda wstawiane w nawiasy [ XXX].

PRZYKLADY

[BASIC SETTING]:  oznacza pozycje “BASIC SETTING” w menu. Aby ja wybrac,

nacisnij klawisz “SELECT” po przesunigciu kursora na odpowiednia
pozycje, przy uzyciu klawiszy ze strzatkami. W szczegdélowym opisie
procedura ta powinna by¢ prezentowana kazdorazowo, jednak
zamiast tego, w celu zwigkszenia przejrzystosci tekstu, uzywany
bedzie zwrot “wybierz pozycje [ XXX]”.
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90203-1083DEG-PL 2. Przetaczniki, klawisze i wyswietlacze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.0 PRZELACZNIKI, KLAWISZE | WYSWIETLACZE

W niniejszym rozdziale przedstawiono informacje ogolne dotyczace kontrolera, ré6zne rodzaje

przetacznikéw, w ktére wyposazony jest opisywany kontroler oraz klawisze sprzgtowe i

wyswietlacze programatora rgcznego.
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90203-1083DEG-PL 2. Przetaczniki, klawisze i wyswietlacze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.1 INFORMACJE OGOLNE DOTYCZACE KONTROLERA

Rysunek 2.1 przedstawia widok kontrolera z zewnatrz, od przodu. Przednia strona kontrolera jest
wyposazona w wyltacznik zasilania, pamig¢ zewngtrzna, panel obstugi, itp. Korzystaj z
programatora r¢cznego podiaczajac przewdd do gniazda zlokalizowanego z przodu kontrolera i

umieszczaj go na gorze kontrolera, gdy nie korzystasz z niego.

Programator

reczny

/ Panel obstugi \

Gniazdo
programatora
recznego

Wytacznik zasilania

kontrolera \ . e
\ A

Zewnetrzna pamieé /{E’: 2 :
D2x/D4x D7x
Programator
reczny
Przetacznik A
rozlaczajacy { fa D Panel obstugi
Tablica rozdzielcza I/F - Gniazdo
R programatora
Drzwi  panelu : reeznego
wejscia/wyjscia B

ﬁ Rysunek 2.1

D3x
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90203-1083DEG-PL 2. Przetaczniki, klawisze i wyswietlacze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1. Wylacznik zasilania kontrolera: wylacznik ON/OFF niniejszego kontrolera

2. Panel obstugi: posiada r6zne przetaczniki niezbedne do obstugi robota. W celu uzyskania

szczegOtowych informacji, patrz rozdziat 2.1 Przetaczniki kontrolera.

3. Programator reczny: posiada rézne klawisze niezbedne do programowania robota,
wprowadzania danych, a takze ekran umozliwaijacy wyswietlanie r6znego
rodzaju danych oraz operowania nimi. W celu uzyskania dalszych informacji,
patrz odpowiednio, rozdzial 2.4 Przetaczniki programatora recznego oraz
funkcje klawiszy sprzetowych oraz rozdzial 4.0 Instrukcje dotyczace ekranu
operacyjnego programatora r¢cznego.

4. Zewngtrzna pamig¢: istnieje mozliwos¢ uzycia kart PC.

A NIEBEZPIECZENSTWO

Jesli przewod programatora recznego zostal usunigty i zastapiony zwarciem
lacznika, a nastepnie ponownie podiaczony do lacznika, sprawdz
prawidlowos¢ dzialania przelacznika E-STOP na programatorze r¢cznym
przed uzyciem robota.

- J
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90203-1083DEG-PL 2. Przetaczniki, klawisze i wyswietlacze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.2 PRZELACZNIKI KONTROLERA

W niniejszym rozdziale opisano panel obstugi i rézne rodzaje przetacznikow, w ktore

wyposazony jest opisywany kontroler. Przetaczniki i ich funkcje sa opisane w ponizszej tabeli,

panel obshugi jest przedstawiony na rysunku 2.2.

Nr Przetacznik i lampka Funkcja

1 | Lampka zasilania Swieci si¢ gdy jest wlaczone zasilanie kontrolera.

kontrolera

2 | Lampka bledu Swieci sie, gdy wystapit btad.

3 | Przycisk zerowania blgdu | Po naci$nigciu tego przycisku w celu anulowania bledu,
lampka bledu zostanie wytaczona. Jesli btedy wceiaz
wystepuja, oznacza to, iz nie moga by¢ anulowane.

4 | Przetacznik Umozliwia dziatanie robota (wlacz) lub tymczasowe

wstrzymaj/wiacz zatrzymanie (wstrzymaj).

5 | Przycisk Przetacza tryb na uczenie* lub odtwarzanie™*.

uczenia/odtwarzania

6 | Przycisk rozpoczecia cyklu | Przycisnigcie tego przycisku w trybie odtwarzania

z lampka zapala lampke 1 uruchamia odtwarzanie™**,
7 | Przycisk zasilania silnika z | Przycisnigcie tego przycisku wiacza zasilanie silnika.
lampka Lampka §wieci sig, jesli proces zasilania przebiega
prawidlowo.

8 | Przycisk awaryjnego Przyci$nigcie tego przycisku, w przypadku awarii,

zatrzymania przerywa zasilanie silnika i zatrzymuje robota.
Jednoczes$nie wyltaczone zostaja lampki zasilania silnika
1 rozpoczgcia cyklu. Jednak zasilanie kontrolera nie
zostaje wylaczone.

9 | Wylacznik zasilania Wylacznik ON/OFF zewngtrznego zasilania kontrolera.

kontrolera

UWAGA* Wybierz ten tryb jesli uczysz robota lub uzywasz programatora rgcznego. W trybie

UWAGA**

uczenia nie jest mozliwe wykonanie operacji odtwarzania.

Jest to tryb, w ktorym wiaczone jest odtwarzanie.

UWAGA*** Stan, w ktorym robot pracuje automatycznie i wykonuje zapamigtany program w

sposob ciagly.
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90203-1083DEG-PL 2. Przetaczniki, klawisze i wyswietlacze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

2.3 INFORMACJE OGOLNE DOTYCZACE PROGRAMATORA RECZNEGO

Rysunki 2.3 1 2.4 przedstawiaja widok programatora r¢cznego. Programator r¢czny posiada
klawisze i przelaczniki niezbedne do recznej obstugi robota, edycji danych, a takze ekran

umozliwiajacy wyswietlanie réznego rodzaju danych. Rysunek 2.5 przedstawia rozktad klawiszy.

Ekran obshugi
Przycisk
awaryjnego
0~ zatrzymania
(] = .
q° @ Wil Przycisk blokady
10000 @j : w trakcie uczenia
100000554
: l”L } j : Klawisze
E —- sprzgtowe
Przycisk zatrzymujacy: as? éw
Rysunek 2.3 razie zastabnigcia operatora Rysunek 2.4

(Deadman Switch)

CHECK ‘NTER
TEA CH
SPEED
FROG
EXT /\x s
ﬁobon

)
'sPD M Acc W’ TMR M TOOL

(I

‘ OX WX " ws " cc

2 o oo/ uslez
ON o

...........

Rysunek 2.5

Programator reczny jest zgodny ze wszystkimi modelami robotow 1 moze by¢ wykorzystywany

w wigkszosci zastosowan, za wyjatkiem malowania przeciwwybuchowego. Jednakze, arkusz

wykorzystywany do uktadu klawiszy r6zni si¢ w przypadku zastosowan dotyczacych zgrzewania
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hukowego.

2.4 PRZELACZNIKI PROGRAMATORA RECZNEGO ORAZ FUNKCJE KLAWISZY
SPRZETOWYCH

Ponizej przedstawiono wszystkie przelaczniki oraz klawisze sprzgtowe programatora r¢cznego.

trakcie uczenia

Klawisze Funkcja

@ Wylacz zasilanie i1 zatrzymaj robota.
Wytacznik

awaryjny

Wiacz, aby umozliwi¢ ruchy reczne i kontrolne.
\ Wylacz, aby umozliwi¢ odtwarzanie w trybie odtwarzania.
Blokad Uwaga: Przed rozpoczgciem uczenia upewnij sig, ze przetacznik ten zostat

okada w

wlaczony, aby zabezpieczy¢ robota przed bledna obstuga w trybie
odtwarzania.

Deadman

Jest to przelacznik zezwalajacy. Osie robota nie moga si¢ poruszac, jesli
przetacznik ten nie zostal naci$nigty.

Zasilanie silnika zostaje wylaczone, a robot jest zatrzymywany, jesli
przetacznik "deadman" jest catkowicie wytaczony - w pozycji trzeciej - lub
jesli jest on zupetnie zwolniony.

Klawisze

Funkcja

Wyswietl menu rozwijane aktywnego obszaru.

Nacisnij przetaczniki A + MENU, aby przetaczy¢ aktywne obszary.
(Pomiedzy obszarami B i1 C)

Nacisnij S + MENU, aby wyswietli¢ menu rozwijane warunkow odtwarzania.
W przypadku ekrandw wyswietlajacych klawisze funkcyjne (np. ekran funkcji
pomocniczych, itp.), nacisnigcie MENU przesuwa kursor na pozadany klawisz
funkcyjny. Na niektérych ekranach nalezy nacisna¢ A+MENU.

Przesun kursor pomig¢dzy krokami, pozycjami, ekranami, itp. poprzez
pojedyncze lub podwojne uzycia klawisza.

Podwojne przycisnigcie klawisza z S,
S + T Przetacz do poprzedniego ekranu pionowo.
S + {: Przelacz do nastepnego ekranu pionowo.

Podwoine przycisnigcie klawisza z A,
A + T: Przesun do poprzedniego kroku uczenia lub edycji.
A + {: Przesun do nastepnego kroku uczenia lub edycji.

Wybierz funkcje i pozycje.
Okres$l wprowadzane dane na ekranie.

Anulyj operacje.
Zamknij menu rozwijane.
Powrd¢ do oryginalnego ekranu.
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Klawisze

Funkcja

Klawisz “A”. Umozliwia dostgp do operacji lub funkcji.
Czasami jest uzywany z klawiszami w niebieskie paski.

Klawisz “S”. Zmienia funkcje/wybor.
Czasami jest uzywany z klawiszami w szare paski.

Przejdz do kolejnego kroku w trybie kontrolnym.
W trybie odtwarzania dla pojedynczych dziatan krokowych, jest on uzywany
jako klawisz przesuwajacy o krok do przodu.

BACK

SHEE - |-

Wrd6¢ do poprzedniego kroku w trybie kontrolnym.

) [

Zmien predkos¢ sterowania recznego.

Nacisnij S + CHECK/TEACH SPEED, aby zmieni¢ predkos$¢ kontrolna.
Uwaga: Predko$cia domysina jest niska predkos¢ (predkos¢ 1). (Nie powolne
przesuwanie matymi skokami)

o |
™
=

Wybierz tryb sterowania recznego.
Uwaga: Domyslna jest interpolacja osiowa.
Nacisnij S + INTER, aby zmieni¢ tryb interpolacji w uczeniu blokowym.

Nacisnij, aby aktywowa¢ menu wyboru kroku.
Nacisnij S + PROG/STEP, aby aktywowa¢ menu wyboru programu.

ol I
=gz
j—UQ

Wybierz dodatkowa o$ (JT7) lub przesuwanie krokowe robota - w zaleznosci

ooy od konfiguracji systemu. (N/D robotow 6-osiowych jednocztonowych).
@ Wybierz JT8 do JT14, gdy $§wieci si¢ ponizsza dioda.
Wybierz JT15 do JT18, gdy Swieci si¢ powyzsza dioda.
) Przesuwaj robota krokowo w trybie uczenia lub kontrolnym.
JOG Uwaga: dziala tylko, gdy klawisz jest nacisnigty.
| —
) Przetacz pomigdzy krokiem ciaglym a pojedynczym, podczas kontroli.
TCONTJ’ Uwaga: Domyslny jest pojedynczy krok.
~———
M) Przetacz w tryb wstawiania krokow.
INS
—
— Przetacz w tryb anulowania krokow.
DEL
~
rAU—X\ Przetacz w tryb edycji informacji pomocniczych.
MOD
~
KR Przetacz w tryb edycji informacji dotyczacych pozycji.
MOD
——
pp— Dodaj nowy krok po kroku biezacym. '
REC Nacisnij A + RECORD, aby nadpisa¢ nowy krok na kroku biezacym.
Przetacz sygnal wlaczenia/wyltaczenia narzedzia 1 na ON lub OFF.
Przetacz info dotyczace uczenia dla CL1: ON — OFF — ON.
CL1 Nacisnij A + CL1, aby przetaczy¢ info dotyczace uczenia oraz sygnat dla

CL1: ON = OFF — ON.
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Klawisze Funkcja

Przetacz sygnal wlaczenia/wyltaczenia narze¢dzia 2 na ON lub OFF.
Przetacz info dotyczace uczenia dla CL2: ON — OFF — ON.

2 Nacisnij A + CL2, aby przetaczy¢ info dotyczace uczenia oraz sygnat dla
CL2: ON —» OFF — ON.

C

I

Przetacz sygnatl wlaczenia/wyltaczenia narz¢dzia n na ON lub OFF.
Nacisnigcie klawisza powoduje miganie diody zlokalizowanej u gory po lewej
stronie.

Nacisnij CLn + NUMBER (1-8), aby przetaczy¢ info dotyczace uczenia dla
CLn: ON — OFF — ON.

Nacisnij A + CLn + NUMBER (1-8), aby przetaczy¢ info dotyczace uczenia
oraz sygnat dla CLn: ON — OFF — ON.

Przesun dowolna o$ od JT1 do JT7.

134

Wprowadz “.”.
Nacisnij S + -/., aby wprowadzi¢

(132

Wprowadz “0”.
Nacisnij S +,/0, aby wprowadzi¢ «,”.

Wprowadz “1”.
Nacisnigcie A + ON/1 wlacza wybrany sygnat wiaczenia/wytaczenia
narzedzia.

Wprowadz “2”.
Nacisnigcie A + OFF/2 wylacza wybrany sygnal wlaczenia/wylaczenia
narzedzia.

Wprowadz “3”.
Nacisnij S + CL AUX/3 podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
chwytaka pomocniczego (O/C).

X Wprowadz “4”.
Nacisnij S + OX/4/A podczas uczenia blokowego, aby wywotaé pozycje
wejscia sygnatu OX, w innym przypadku wprowadz "A".

Wprowadz “5”.
Nacisnij S + WX/5/B podczas uczenia blokowego, aby wywotaé pozycje
sygnatu zewnetrznego WX, w innym przypadku wprowadz "B".

Wprowadz “6”.
Nacisnij S + WS/6/C podczas uczenia blokowego, aby wywotaé¢ pozycje
sygnalu WS, w innym przypadku wprowadz "C".

BB (B LAY D ED

SPD Wprowadz “7”.
Nacisnij S + SPD/7/D podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
dotyczaca predkosci, w innym przypadku wprowadz "D".

ACC Wprowadz “8”.
Nacisnij S + ACC/8/E podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
doktadnosci, w innym przypadku wprowadz "E".

Wprowadz “9”.
Nacisnij S + TMR/9/F podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
zegara, w innym przypadku wprowadz "F".

Skasuj znaki (cofnij).
Nacisnij S + TOOL/BS podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
narzedzia.

= =
@)

E %
=
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CC Skasuj biezace dane wejsciowe.
Nacisnij S + CC/CLEAR podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
CC.
Klawisze Funkcja

Wybierz bezposrednio numer funkcji pomocnicze;.
Nacisnij S + WRK/C podczas uczenia blokowego, aby wywota¢ pozycje
robocze.

B

J/E Aktywuj funkcje edycji programu.
Nacisnij S + J/E/ I podczas uczenia blokowego, aby wywotac pozycje J/E.

Zarejestruj wprowadzanie danych.

-

Przetacz wyswietlacz pomigdzy ekranem uczenia, a panelem ekranu interfejsu
(I/F).  Podczas naciskania tego klawisza zadne inne ekrany nie sa

wyswietlane.
(klawisz ten bedzie dalej zwany klawiszem PRZELACZANIA EKRANU)

=

Nie uzywany.

gl

d
\
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2.5 WYSWIETLACZ PROGRAMATORA RECZNEGO

Niniejszy kontroler posiada wyswietlacz (dziatania) umieszczony w gornej czgsci programatora
rgcznego, jak pokazano na rysunku 2.3. Sktada si¢ on z trzech obszarow - A, B 1 C; przyktadowy

ekran pokazano ponizej, na rysunku 2.6.

Obszar Obszar Obszar

Obszar programu/komentarza kroku progra | Obszar powiadomieri

Obszar wiadomosci systemowych
* «—Okno obszaru B

Glowny obszar (wyswietlanie zawarto$ci programu, obszar edycji)

Obszar

«—QOkno obszaru C

Obszar informacji pomocniczych (biezace ustawienie, stan sygnatu, szczegoty dotyczace kroku,

Obszar C itp.)

Rysunek 2.6
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2.5.1 OBSZAR A WYSWIETLACZA

Obszar A sktada si¢ z nast¢pujacych pigciu obszarow. Funkcje kazdego obszaru wyswietlacza

zostaty wyszczegodlnione w tabeli ponize;j.

Obszar

programu/komentarza

Wyswietla informacje dotyczace aktualnie wybranego
programu.

W gornym rzedzie brak informacji. (pusta pozycja)
Drugi rzad wyswietla nazwe wybranego programu.
Trzeci rzad wy$wietla komentarze dotyczace programu.
Jesli istnieja dwie nazwy programu, drugi i trzeci rzad
wyswietlaja obie nazwy programu wraz z odno$nymi
komentarzami.

Obszar kroku

Wyswietla biezacy numer kroku.
W gornym rzedzie brak informacji. (pusta pozycja)
Drugi rzad wyswietla biezacy numer kroku.

Trzeci rzad wyswietla komentarz dotyczacy zbieznosci osi.

Obszar programu PC

Wyswietla informacje dotyczace aktualnie wybranego
programu PC.

Obszar wiadomosci

systemowych

Wyswietla wiadomosci dotyczace np. bledow.

Obszar powiadomien

Wyswietla r6znego rodzaju informacje dotyczace biezacego
stanu robota.
Istnieja dwa typy wyswietlaczy, odrebny dla trybu uczenia i

odtwarzania.
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2.5.2 OBSZAR B WYSWIETLACZA
W obszarze B istnieja nastgpujace ekrany.
1. Ekran uczenia

Ekran ten jest wykorzystywany do wyswietlania, edycji i rejestrowania zawarto$ci programéw
oraz w celu ustawiania réznego rodzaju informacji pomocniczych. Rysunek 2.7 pokazuje ekran
uczenia. Dalsze informacje dotyczace tego ekranu, patrz rozdziat 6.0 Uczenie.

Progran [Comvent 1 Step [ PG
ped L
[ TN ]

o Tor Tol W

Intp  Gpd Ao

< Clanp J/E

JOINT g I 0 1 0 [ il
TN 9 1 0 1 0
SLINESR 7 3 1 1 0 [ i ]
gJamT 9 2 0 1 0l [ 10z ]
4LINEBR 5 1 2 1 O [2,5 il ]
5 JOINT T4 0 1 g2 [ 10 ]
6 JOINT 8 1 3 1 0 [ 108 ]
7 JOINT g 1 0 1 90 [ 10 ]
I X - (P;I!J . >‘.~i “ N‘(P!P!] Z (L O (DEG, | A (DEG, | T (DEG, }
9371, a4 OB, 000 75, 000 90, 000 30, 000 =90, 000
JI 1 JT 2 JT 3 JI 4 JI 5 JT 6
| 0. 000 1. 000 1, 000 0, 000 0, 000 0, 000
I
Rysunek 2.7

2. Ekran funkcji pomocniczych

Ekran ten jest wykorzystywany do ustawiania r6znego rodzaju danych, zarejestrowanych przy
uzyciu funkcji pomocniczych. Rysunek 2.8 stanowi przyktad ekranu funkcji pomocniczych.
Dalsze informacje dotyczace funkcji pomocniczych, patrz rozdzial 9.0 Funkcje pomocnicze.

. Progran Conversion

. bavesLoad

fux, Data Setting
Baszic getting
Sdvanced Setting

, Input/Output Sisnal
Moritor

., Byaten

00 =1 O 071 s 00 pfi

Selects Program Conwersion

Rysunek 2.8
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3. Ekran interfejsu

Ekran ten jest wykorzystywany do ustawiania r6znego rodzaju paneli interfejsu. Rysunek 2.9
pokazuje ekran paneli interfejsu. Dalsze informacje dotyczace funkcji ekranu interfejsu, patrz
rozdziat 11.0 Ekran interfejsu.

22

| 2-gw
Qo

Rysunek 2.9

4. Ekran klawiatury

Ekran ten jest wykorzystywany do wprowadzania znakow poprzez klawiatur¢ umieszczong na
dole ekranu. Rysunek 2.10 przedstawia ekrany z klawiatura. Dalsze informacje dotyczace
ekranu klawiatury, patrz rozdziat 4.0 Instrukcje dotyczace ekranu operacyjnego programatora
recznego.

|
! # $ b & [ 1] = = 7 8 9
q w E T t it 3 o g ] 4 5 i
a 8 d i h 5 k 1 ol O 2 2
z bt i y b n i i EBS
i T SPACE 7t | — |GHIFT| CIRLIL
SHIFT MERT | | | ENTER

Rysunek 2.10
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2.5.3 OBSZAR C WYSWIETLACZA

W obszarze B istnieja nastgpujace ekrany.

1. Ekran osi

Ekran ten wys$wietla osiem pozycji, w tym informacj¢ o pozycji, wartosciach polecen, itp.
Rysunek 2.11 jest przyktadowym ekranem przedstawiajacym informacje o pozycjach, na
ktérym wyswietlone sa informacje dotyczace pozycji kazdej osi JT1 do JT6 oraz X, Y, Z, O, A,
T. Informacje dotyczace JT8 oraz powyzsze wyswietlono w rz¢dach ponizej JT1 do JT7*.
Dalsze informacje dotyczace ekranu osi, patrz rozdziat 4.0 Instrukcje dotyczace ekranu
operacyjnego programatora recznego.

LJoint, Monitor Pose info.
X L} Y (L] Z (1, :]} O (DEG, 1 A {DEG, ) T (DEG, ]

3508, 089 3916,410  -BZ55, 636 87,618 69, 037 =31, 054
JI 1 JI 2 JI 3 JI 4 JI 5 JI 6
=0, 002 3,532 12,837 15, 350 &, 438 42,899

Rysunek 2.11

UWAGA* Informacje dotyczace osi JT1 do JT6/7 sa wySwietlone w gornym rzedzie.
Informacje dotyczace osi JT8 do JT14 sa wyswietlone w dolnym rzedzie, a te
dotyczace osi JT15 1 powyzszych sa wyswietlone w rzg¢dzie ponizej JT8 do JT14.

2. Ekran sygnatu

Ekran ten wyswietla informacje dotyczace sygnatoéw we/wy oraz ich warunkéw. Istnieja dwa
typy ekrandéw, osobny dla indeksu sygnatu i osobny dla nazw sygnatu. Rysunek 2.12 stanowi
przyktad ekranu indeksu sygnatu. Dalsze informacje dotyczace ekranu sygnatu, patrz rozdziat
4.0 Instrukcje dotyczace ekranu operacyjnego programatora recznego.

5ignal Monitor Signal ( Signal name, )

TOX2 option WE2

OK3 sie. 2 0%d i3 iKd
0%5 0%6 W5 WEB wait

OR7 0%8 Wi7 WEg

0X9 O%L0 WES W10 hand close
UALL CEle WELL WELS

Rysunek 2.12
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. Ekran informacji o programie

Ekran ten wy$wietla pomocnicze dane oraz informacje o chwytaku dotyczace kazdego kroku
wybranego programu lub informacje dotyczace do pigciu programow PC. Rysunek 2.13
pokazuje ekran informacji o programie. Dalsze informacje dotyczace ekranu informacji o
programie, patrz rozdziat 4.0 Instrukcje dotyczace ekranu operacyjnego programatora

1gczZNego.

iProgran Info, — Step ( Aux ) Comment. :

| JUINT  Spesdd Becul Tamer() Toodl Workl
Of= 2,5,9,11
Wi= 3,8

Rysunek 2.13
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3.0 PROCEDURY DOTYCZACE WLACZANIA/WYLACZANIA ZASILANIA ORAZ
ZATRZYMYWANIA ROBOTA

W niniejszym rozdziale przedstawiono procedury dotyczace wlaczania/wyltaczania zasilania
kontrolera robota oraz metody zatrzymywania robota.

3.1 Procedura quczania ZASTIATIIA v v rrerrorrorrrmrenr ettt 3-2
3.1.1 Procedura quczania 7zasilania Kontrolera: -« -«--«-scerrerrerrerrmemeiminiiriiiieaes 3-2
3.12 Procedura quczal’lia 7aS11an1a STINIKOW #ovveeeerrrerereereernerrtririiiiiiiiiiinneeeeees 3-2
32 Procedura Wyiqczania ZASTLATIIQ *vvrerrerrerrormermerr e et ettt 3-3
33 MetOdy Zatrzymywania 101070 | 7 R LR LT T T T TR Tr R 3-3
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3.1 PROCEDURA WLACZANIA ZASILANIA

Upewnij sig, ze w miejscu pracy nie ma ludzi oraz, ze wszystkie urzadzenia zabezpieczajace
dzialaja i znajduja si¢ na swoim miejscu. Aby wiaczy¢ zasilanie kontrolera, a nastgpnie zasilanie
silnika, wykonaj opisane ponizej kroki.

3.1.1 PROCEDURA WLACZANIA ZASILANIA KONTROLERA
1. Upewnij sig, ze do kontrolera dostarczane jest zasilanie zewngtrzne.

2. Nacis$nij wytacznik CONTROLLER POWER umieszczony u gory, po lewej stronie przedniej
czesci kontrolera.

3.1.1 PROCEDURA WELACZANIA ZASILANIA SILNIKOW

1. Upewnij sig, Ze w miejscu pracy nie ma ludzi oraz, ze wszystkie urzadzenia zabezpieczajace
dzialaja 1 znajduja si¢ na swoim miejscu. (np.: czy drzwi i bariera ochronna sa zamknigte, a

wtyczka bezpieczenstwa wiaczona, itp.)

2. Nacisnij przycisk MOTOR POWER na kontrolerze, aby wlaczy¢ zasilanie. W tym czasie
$wieci si¢ lampka zasilania silnika.*

3. Jedynie w przypadku spec. pétnocnoamerykanskiej, w czasie gdy dzwignia znajduje si¢ w
pozycji trybu uczenia, nacisnij albo przycisk
MOTOR POWER, albo <Motor power> na r¢gcznym programatorze, aby wlaczy¢ zasilanie
silnika oraz lampkg zasilania silnika.

UWAGA* Jesli zasilanie silnika si¢ nie wlacza, przeczytaj informacje¢ o btedzie wy$wietlona na
wyswietlaczu oraz w obszarze wiadomosci systemowych; nastgpnie odpowiednio
przywro¢ system i naci$nij ponownie przycisk
MOTOR POWER.

A NIEBEZPIECZENSTWO

Przed wlaczeniem zasilania kontrolera i silnika upewnij sig,
Ze w miejscu pracy nie ma ludzi oraz ze w okolicy robota nie

znajduja sie zadne przedmioty mogace utrudniac jego prace.
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3.2 PROCEDURA WYLACZANIA ZASILANIA

Zatrzymaj robota i wylacz zasilanie kontrolera w odwrotnej kolejnosci, niz podczas wlaczania.
Jednakze, w przypadku awaryjnym, nacis$nij przycisk EMERGENCY STOP, aby natychmiast
odcia¢ zasilanie silnika. Bardziej szczegétowe informacje na temat wytacznika awaryjnego

(emergency stop), patrz 3.3 Metody zatrzymywania robota.

1. Upewnij sig, ze robot zostat zatrzymany. Bardziej szczegdtowe informacje, patrz 3.3 Metody
zatrzymywania robota.

2. Przetacz wytacznik HOLD/RUN (wstrzymaj/wtacz) na panelu obstugi na pozycj¢ HOLD.

3. Nacis$nij przycisk EMERGENCY STOP na programatorze r¢cznym, aby odcia¢ zasilanie
silnika.*

4. Po wytaczeniu si¢ lampki zasilania silnika, wylacz zasilanie, wciskajac wylacznik
CONTROLLER POWER umieszczony u gory, po lewej stronie przedniej czgsci kontrolera.

UWAGA* W trybie odtwarzania, przetaczajac wytacznik TEACH/REPEAT
(uczenia/odtwarzania) na kontrolerze na pozycje TEACH, rowniez wylaczamy zasilanie
silnika.

A OSTRZEZENIE

1. W zakresie metod wylaczania zasilania z wykorzystaniem
sygnalow zewnetrznych, patrz Instrukcja dotyczaca
zewnetrznych sygnalow we/wy.

2. Podczas wylaczania zasilania kontrolera, nacisnij przycisk
EMERGENCY STOP, aby najpierw wylaczy¢ zasilanie silnika,
a potem wylacz wylacznik CONTROLLER POWER.

- /

3.3 METODY ZATRZYMYWANIA ROBOTA

Metody zatrzymywania robota w trybie uczenia i odtwarzania r6znia si¢ od siebie.

1. W trybie uczenia,

(1) Zwolnij wylacznik DEADMAN na programatorze r¢cznym.
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(2) Upewnij sig, ze robot zatrzymal sig calkowicie i1 przetacz wytacznik HOLD/RUN
(wstrzymaj/wlacz) na panelu obstugi na pozycjg HOLD.

2. W trybie odtwarzania,

(1) Dokonaj wyboru kroku na [Step Once] lub [Repeat Once]. Wigcej szczegotow, patrz
rozdziat 4.2.5.8 Zmienianie warunkow odtwarzania.

(2) Upewnij sig, ze robot zatrzymat si¢ catkowicie i przetacz wyltacznik HOLD/RUN
(wstrzymaj/wiacz) na panelu obstugi na pozycj¢ HOLD.

1. Po zatrzymaniu robota wylacz zasilanie silnika, naciskajac przycisk
awaryjnego zatrzymania, aby uniemozliwic¢ dalszy ruch.

2. Po wylaczeniu zasilania silnika zabezpiecz urzadzenie przed
przypadkowym wlaczeniem zasilania przez personel (umocuj i

_ zablokuj wylaczniki zasilania, itp.)

3. Uzywajac wylacznika awaryjnego,

Jesli robot pracuje w sposob nietypowy i istnieje niebezpieczenstwo, np. spowodowanie
urazow ciata, naci$nij natychmiast jakikolwiek przycisk EMERGENCY STOP - na
programatorze r¢cznym, na przedniej czesci kontrolera, na barierze ochronnej, itp., aby odcia¢
zasilanie silnika.

Uzycie wylacznika awaryjnego moze spowodowac wiaczenie lampki btedu lub wyswietlenie
wiadomosci o biedzie. Aby uruchomic robota o takim statusie ponownie, przed wlaczeniem
zasilania silnika, wyzeruj bledy. Bardziej szczegétowe informacje, patrz 7.4 Metody
wznawiania operacji odtwarzania.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO

Przed przesuwaniem robota upewnij si¢, Ze wszystkie
przyciski awaryjnego zatrzymania dzialaja prawidlowo.
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4.0 INSTRUKCJE DOTYCZACE EKRANU OPERACYJNEGO PROGRAMATORA
RECZNEGO

W niniejszym rozdziale przedstawiono réznego rodzaju ekrany programatora r¢cznego
opisywanego kontrolera, funkcje dostepne na kazdym ekranie oraz procedury zwiazane z

obstuga.

4.1 KWESHE POASTAWOWE 1++++++++++++ 405140001000ttt 4-3
4.1.1 Stan aKtyWny i NHEAKEYWILY« -+ +++ssessseessessssessssssssssmsseiis it 4-3
412 Przelaczanic 0bSZarOW aKtyWIyCh =+ s sessseessssesssessssissseissisisssiis i 4-4
413 IVLEIIUL TOZWJAIE e+ +++++eeeseesseesenssems st 4-4
4.0 ODBSZAT A WYSWIGHIACZA ++++++++++e+eeseeseessemssns sttt sttt 4-5
421 Funkcje 0bSZaru Programu/KOMEntarza «ssrrrrssssssssssssssssssimmsssisssssssssssiesssess 4-5
42.1.1  Funkcja [SPECifyy] «-+ws+esseesseesseesseesstusstusstusstusstis sttt sttt 4-6
4212 FUNKCja [SEIECH] -wsrrerersseererssrsserssrsstmssttstus sttt sttt 4-7
4213 Funkcja [DElete] =+ wseesseereessrserssrsstusitiniusitistis ittt 4-8
4214  Funkcja [Input COMUMENE] -+ s sessseeessseesssssssssssssssssssisisssetissssiisssiss s 4-9
42.1.5  Funkcja [Display COREnts] -+ +ssseessseeessssesssessssssssssisissisissisisssisisssiis s 4-10
42.1.6  Funkcja [COpy] weeeeeeeeseeseeserssmsstsstistiiti it 4-11
42177  Funkcja [RENAIME] e wsseesseeseessesseessessemssesstms sttt sttt e 4-12
42.1.8  Funkcja [Cancel RegiSter] -« s wwsssessseesssesssessssssssisissiiissiiisiissssissiisisis s 4-13
422 FUNKC]E ODSZAIU KTOKUr++++#+essseesseessseessseissssiss it 4-13
422.1  Funkcja [SPEcifiy] s+ s eesseeeessesseessesstusstitusstitis sttt 4-14
4222 FUNKC]a [TOP]reresreereesseeseesseeseessesseesstss sttt sttt 4-14
4223 Funkcja [BOtHOM] s ewsesseesseeserssessersstmsensstitnisti ittt e 4-14
4224  Procedura przesuwania do przodu 0 jeden Krok: --srrrssssssssrrsssssinserrsinsisse 4-15
4225  Procedura cofania 0 Jeden Krok s+ s swsssessseesssssesssisiusssiissisiisiiisiisis s 4-15
423 Funkcje w obszarze programow PC (Process COntrol): - --wewseesseeseueisiiienennnns 4-16
424 Funkcje obszaru wiadomosci SYStEmMOWYCh «rrrsssssssrrrsssssssserssississsrssiessss s 4-16
425 ODSZAT POWIAAOITIER *+++++++++++++ #0551 s000s sttt 4-17
4251  Tresé wyswietlacza obszaru powiadomiens (A) - -wssrrssssssrssmsssrrsssisserinssssieens 4-18
4252  Tresé wyswietlacza obszaru powiadomieft (B) -+ wwwssserssssssrrsmsssrssssissesinssssinnns 4-19
4253  Tresé wyswietlacza obszaru powiadomieft (C) -+ -wwssserssssssrssmsissrrssssssrrinssssinnns 4-20
4254  Tresé wyswietlacza obszaru powiadomiefs (D)« wwwsssresessssrssmsssrrssssssessnssssienss 421
4255 Tresé wyswietlacza obszaru powiadomieft (E) -+ wrwssssrressssssrrsmsssrrsssissrsinssssinnes 4-22
4256  Zmiana WarunKOW OQEWAIZANIA -+« +-+-ssrsererrerserersereeressesessessesesseesssssesessessesessessssennes 4-27
4257 7Zmiana WarunkOw OQtWArZANIa -+« -«-+-+++sssserserserersersersesiesienenenesesesessese s 4-28
43 ObSZAr B WYSWICHACZA:++++++++++vseeseesseesseusssesstms sttt 4-32



90203-1083DEG-PL 4. Instrukcje dotyczace ekranu dotykowego — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

43.1
432
433
44
44.1
442
443
443.1
4432
444
444.1
4442
4443
4444
4.5

4.6

Przetaczanie na ekran KIawiatury -+« weesseeseessesssmmseissisninsisti e 4-33
Specyfikacja Klawiatury eKranowej-« - - sswssesseesssesssesssesssnsssnsssnsssnsssnsssisssns s 4-33
ObSTUZA KIaWIAtULy -+ +eseesseesseesseessees st 4-34
OBSZAT C WYSWICHIACZA:++++++++++esseesseesseessemssees sttt 4-35
PrzelaCzanie eKIranOW «+ -+ +swssessessesssssssssissis ittt 4-36
IKIAI OS] +++++e++essesserserseereeneeneentetestetestete st et s ettt ae sttt a st s s s e ss e sa e sn s snesaenne s 4-36
EKIAN SyGRalOw «- - +esssesseesseesseesstms sttt 4-39
EKran (Nazw) SYNalOw « -+ +esseseessessemssesstesstintisititin sttt 4-40
Ekran (indeksu) SY@nalow -+« ++sessesseessessesstistussiiniissiitin i 4-42
Ekran informacji 0 programmie:- - -+ wsssesseessessesssussssssissiississiisisstisisssisnsene 4-44
Ekran informacji o kroku (dane pomocnicze) -« +swsseeseessessessesssusssisussiinsineens 4-44
Ekran informacji o kroku (dane dotyczace narzedzia) -+« +-+ssesseeseesseessesseeenscens 4-45
Ekran programow PC (Process CONtrol) -+« swsseessessessessussiisussiisissiisinssisineens 4-46
Ekran programu kontroli spawania (wytacznie dla D3x)s+ewseesseesseesseesssesseessennac. 4-46
EKLAN DEQUU +#++++eeeeesesseesesssns sttt 4-47
EKIAN OStIZEZEIIA ++++++++++++erserrerrerrersessersuatastatastastastsse st st st s sttt sse s s ssesaesaesse s 4-49
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4.1 KWESTIE PODSTAWOWE

Rysunek 4.1 stanowi przyktad ekranu obstugi programatora rgcznego. W niniejszej czgsci
przedstawiono podstawowe funkcje 1 procedury obstugi kazdego obszaru omawianego ekranu. W
obszarze powiadomien, w gornej czgsci ekranu po prawej stronie moga pojawiac si¢ lub zmienia¢

réznego rodzaju ikony, w zaleznosci od stanu robota.

P Prosran  [Comment I} Step . PG
o5 1 1 poprel :

[ i) I ]

| RPS RAUTO

2 LINESR 7
3 JOINT <)
4 LINEAR B
5 JOINT 7
& JOINT 3
9
O

— s p OO
o ey

,_‘,_‘,_.,_.,_‘,_‘
&2
il
P U
P I

| 7 amT
| Joint Honitor Post
X (M) Z LLLY) O (DEG, | A {BEE, ) T {BEE, )

9371, 099 795, 000 375,000 90. 000 0. 000 =390, 000
JI 1 JI 2 JI 3 JI 4 JI 5 JI 6
| 0, 000 (. 000 0. 000 0,000 0. 000 0,000

Rysunek 4.1

4.1.1 STAN AKTYWNY | NIEAKTYWNY

Ekran obstugi moze by¢ aktywny lub nieaktywny, co jest zaznaczone kolorem okna. Dzialaja te
funkcje, ktére znajduja si¢ w obszarze aktywnym.

Obszar A sktada sig z pigciu obszaréw objasnionych w rozdziale 2.5 Wyswietlacz programatora
recznego. Obszary te sa zawsze aktywne. Jednakze okno obszaru powiadomien zmienia kolor w

zaleznosci od trybu uczenia lub odtwarzania, co przedstawiono w ponizszej tabeli.

Tryb uczenia Tryb
odtwarzania
Obszar programu/komentarza 7oty 7oty
Obszar kroku 7oty Zotty
Obszar programu PC 7oty 7oty
Obszar wiadomosci systemowych | Brak okna Brak okna
Obszar powiadomien Niebieski Zielony
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Obszary B 1 C posiadaja rozne kolory okna 1 znakow w trybie uczenia i odtwarzania, aby
wyrdzni¢ obszar aktywny lub aktualnie wybrany. Patrz tabela ponize;.

Tryb uczenia | Tryb odtwarzania
Aktywny (wybrany) Okno | Niebieski Zielony
Znaki Biaty Czarny
Nieaktywny Okno Szary Szary
(nie wybrany) Znaki Biaty Biaty

4.1.2 PRZELACZANIE OBSZAROW AKTYWNYCH

W obszarze A nie ma potrzeby przelaczania, gdyz obszar ten jest zawsze aktywny. W obszarach B
1 C nacis$nigcie okna innego obszaru uaktywnia go. Przetacza¢ aktywne obszary mozesz réwniez
naciskajac A+ MENU.

[UWAGA]

1. Przetaczanie obszarow aktywnych nie jest mozliwe, gdy na ekranie wyswietlane
sa wiadomosci o btedach, ostrzezenia lub potwierdzenia.
2. Ekrany nie moga by¢ przelaczane zewngtrznymi sygnatami.

4.1.3 MENU ROZWIJANE

Obstuga okreslonych obszarow ekranow obstugi w czasie gdy sa one aktywne, powoduje

wyswietlenie menu rozwijanego i wykonanie podstawowych funkcji w oparciu o wybrane menu.

Szczegdtowe informacje dotyczace tresci menu, funkcji i metod obstugi kazdego obszaru sa
przedstawione w czesci ponizej, zaczynajac od 4.2 Ekran obszaru A, na nast¢pne;j stronie.
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4.2 OBSZAR A WYSWIETLACZA

Zgodnie z 4.1.1 Stan aktywny i nieaktywny, obszar ten sktada si¢ z pigciu ekrandw. Sekcje
ponizej opisuja funkcje dostgpne na kazdym ekranie oraz procedury zwiazane z obstuga.

4.2.1 FUNKCJE OBSZARU PROGRAMU/KOMENTARZA

W obszarze tym wys$wietlana jest zarejestrowana nazwa programu i jego komentarze. Menu
rozwijane w tym obszarze posiada osiem funkcji. Patrz rysunek 4.2. Aby wyswietli¢ menu
rozwijane, nacis$nij S + PROG/STEP lub bezposrednio obszar programu/komentarza.

Programator reczny posiada wyswietlacz dotykowy i pozycje na
ekranie moga by¢ wybierane za pomoca palcow, pior,
wskaznikow, itp. Pamig¢taj jednak, aby podczas obslugi nie
zabrudzic¢, ani nie uszkodzi¢ ekranu wyswietlacza
cieklokrystalicznego.

[rﬁﬁrogram [Comment 1[0 Stee [ EC

e 1 1 poprel
i ] [
fpecify  pg

select

[elet: =

IipiteCOmment ‘mr Tol Wek  Clamp  J/]

: 0 1 0

Dizplay contents
[ Copy

Renamns

Cancel register

]
0
]
]
]
]

1

[

B JUTINE I

TIINT 9 1
Rysunek 4.2

o D R
ettt e [

[UWAGA]

1. Jesli wyswietlisz menu rozwijane, kursor znajduje si¢ na [Specify].
2. Jesli przetaczysz aktywne obszary lub ekrany w czasie wy$wietlania
rozwijanego menu, zostanie ono zamknigte.

4-5



90203-1083DEG-PL 4. Instrukcje dotyczace ekranu dotykowego — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

4.2.1.1 FUNKCJA [SPECIFY]

Zadany program mozesz okre$li¢ wprowadzajac jego numeru, jesli sktada sig on z "pg" oraz

numeru. Wyswietl menu rozwijane 1 okresl go, stosujac ponizsza metode.
1. Nacisnij NUMBER (0-9). (Okre$la nazwe programu.)

2. Naci$nij J, aby wyswietli¢ okreslong nazwg programu w obszarze programu/komentarza.

[UWAGA]

1. Jesli wprowadzisz btedny numer, naci$nij CC/CLEAR lub BS i wprowadz
poprawny numer.
2. Operacja ta jest mozliwa tylko wtedy, jesli nazwa programu sktada si¢ z "pg" oraz

numerow. Programy moga posiada¢ w nazwie maksymalnie pig¢ cyfr.
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4.2.1.2 FUNKCJA [SELECT]

Pozadany program mozesz wybrac z listy, jesli jego nazwa jest zarejestrowana. Wyswietl menu

rozwijane i wybierz go, stosujac ponizsza metodg.
1. Aby wyswietli¢ ekran wyboru programu, przesun kursor na [Select] i naci$nij SELECT, jak
pokazano na rysunku 4.3. Jesli ekran posiada wigcej, niz jedna strong, naci$nij <Prev Page> lub

<Next Page>.

2-1.* Przesun kursor na <pg??> 1 wprowadz numer programu, naciskajac NUMBER (0-9) lub
przesun kursor na nazwe programu i naci$nij SELECT.

2-2.* Albo przesun kursor na <Input char> 1 naci$nij SELECT, aby wyswietli¢ ekran
klawiatury** w obszarze C i naci$nij - lub <ENTER> na ekranie klawiatury po
wprowadzeniu nazwy programu.

3. Wybrana nazwa programu jest wyswietlana w obszarze programu/komentarza.

UWAGA* Obie operacje daja ten sam rezultat.

UWAGA** Dalsze informacje dotyczace ekranu klawiatury, patrz 4.3 Obszar ekranu B.

|:_'.—.1.—. —.t
Trput ched ext Pagse
poprel [ ] peb3 [ ]
popre? [ ] pepd [ 1
pepred [ 1 peth [ 1
pel [ ] pefb [ ]
pas [wx 1 pef7? [ 1
pas [ox 1 pebs [ ]
pah [ ] peRd [ ]
pebl) [ 1 pe6 [ i
pebl [ ] ped0 [ ]
pebl [ ] % [ ]
2

Rysunek 4.3

[UWAGA]

1. Jesli wprowadzisz btedny numer w kroku 2-1, naci$nij BS i wprowadz

poprawny numer.
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4.2.1.3 FUNKCJA [DELETE]

Mozesz usuwac wybrany program. Wyswietl menu rozwijane i usun go, stosujac ponizsza
metodg.

1. Aby wyswietli¢ ekran wyboru programu podobny do przedstawionego na rysunku 4.3, przesun
kursor na [Delete] i nacisnij SELECT. Jesli ekran posiada wigcej, niz jedna strong, nacisnij

<Prev Page> lub <Next Page>.

2-1.* Przesun kursor na <pg??> 1 wprowadz numer programu, naciskajac NUMBER (0-9) lub
przesun kursor na nazwe programu i naci$nij SELECT.

2-2.* Albo przesun kursor na <Input char> 1 naci$nij SELECT, aby wyswietli¢ ekran
klawiatury** w obszarze C i naci$nij - lub <ENTER> na ekranie klawiatury po
wprowadzeniu nazwy programu.

3. Wyswietlone zostanie okno potwierdzenia, jak pokazano na rysunku 4.3.

4. Aby usuna¢ wybrany program i powr6ci¢ do ekranu wyboru programu, przesun kursor na
<Yes> i naci$nij SELECT. Mozesz takze usuwac kolejne programy.

5. Aby powroci¢ do ekranu wyboru programu bez usuwania wybranego programu, przesun
kursor na <No> i naci$nij SELECT. Mozesz takze usuwac kolejne programy.

UWAGA* Obie operacje daja ten sam rezultat.

UWAGA** Dalsze informacje dotyczace ekranu klawiatury, patrz 4.3 Obszar ekranu B.

[elete

peprel ]
pCpre? Deletes pgl , OK 7 ]
pCprEs ]
pgé Yeg Tl %
pg LTT. I E° T T

bl [ox ] pess [ ]
ped [ ] pebd [ ]
Dol [ ] peb [ ]
pebl [ 1 pedl [ ]
pebi [ ] pe%% [ ]
pzl

Rysunek 4.4
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[UWAGA]

1. Jak pokazano powyzej, <No> jest wybrane (zacienione), gdy wyswietlane jest
wstepne potwierdzenie.

2. Program wyswietlony w najwyzszym rzgdzie obszaru wyswietlacza “Program
[Comment]” nie moze by¢ usunigty. (lewa strona obszaru A)

3. Zamknij funkcj¢ usuwania, naciskajac CANCEL na ekranie wyboru programu.

4.2.1.4 FUNKCJA [INPUT COMMENT]

Mozesz wprowadza¢ komentarze w obszarze komentarza wybranego programu. Wyswietl menu
rozwijane i wprowadz komentarz, stosujac ponizsza metodg.

1. Aby wyswietli¢ ekran wyboru programu podobny do przedstawionego na rysunku 4.3, przesun
kursor na [Input Comment] i naci$nij SELECT. Jesli ekran posiada wigcej niz jedna strong,
nacisnij <Prev Page> lub <Next Page>.

2-1.* Przesun kursor na <pg??> 1 wprowadz numer programu, naciskajac NUMBER (0-9) lub
przesun kursor na nazwe programu i naci$nij SELECT.

2-2.* Albo przesun kursor na <Input char> 1 nacisnij SELECT, aby wyswietli¢ ekran
klawiatury** w obszarze C i naci$nij ! lub <ENTER> na ekranie klawiatury po

wprowadzeniu nazwy programu.

3. Wprorwadz komentarz na ekranie klawiatury i1 nacisnij - lub <ENTER> na ekranie
klawiatury. **

4. Ekran wyboru programu jest wyswietlany ponownie, a wprowadzony komentarz jest

wyswietlany wraz z wybranym programem. Mozesz takze wprowadza¢ kolejne komentarze.

UWAGA* Obie operacje daja ten sam rezultat.

UWAGA** Dalsze informacje dotyczace ekranu klawiatury, patrz 4.3 Obszar ekranu B.

[UWAGA]

Zamknij t¢ funkcjg, naciskajac CANCEL na ekranie wyboru programu.
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4.2.1.5 FUNKCJA [DISPLAY CONTENTS]

Mozesz wyswietla¢ tres¢ wybranego programu. Wyswietl menu rozwijane i zastosuj ponizsza

metodg.

1. Aby wyswietli¢ ekran wyboru programu podobny do przedstawionego na rysunku 4.3, przesun
kursor na [Display contents] i naci$nij SELECT. Jesli ekran posiada wigcej niz jedna strong,
nacis$nij <Prev Page> lub <Next Page>.

2-1.* Przesun kursor na <pg??> 1 wprowadz numer programu, naciskajac NUMBER (0-9) lub
przesun kursor na nazwe programu i naci$nij SELECT.

2-2.* Albo przesun kursor na <Input char> 1 naci$nij SELECT, aby wyswietli¢ ekran
klawiatury** w obszarze C i naci$nij - lub <ENTER> na ekranie klawiatury po
wprowadzeniu nazwy programu.

3. Mozesz wyswietla¢ tres¢ wybranego programu. Patrz rysunek 4.5. Jesli ekran posiada wigcej

niz jedna strong, naci$nij <Prev Page> lub <Next Page>. Nacis$nigcie <Change> przelacza na

inne ekrany, takie jak sygnat wlaczenia/wytaczenia narzedzia.

4. Wybierz <Close>, aby powroci¢ do ekranu wyboru programu. Mozesz teraz wyswietla¢ dalsze
tresci.

UWAGA* Obie operacje daja ten sam rezultat.

UWAGA** Dalsze informacje dotyczace ekranu klawiatury, patrz 4.3 Obszar ekranu B.

+ Tor Tol Wek  Clamp  J/E
1 JOINT
2 JOINT
3 JOINT
4 JOTHT
5 JOINT
6 JOTHT
7 JOINT
8 JOINT
9 JOTNT

10 JOINT

Change Next Pagel Close
Pt [ 1 pedt [ ]

—

158, 10, %

[oilife i Col tol du il io M Coll falt doliCel (.
e
e D O
et el e e S
D O O
— e i —
R e e

pEZ

Rysunek 4.5

[UWAGA]

Zamknij t¢ funkcjg, naciskajac CANCEL na ekranie wyboru programu.
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4.2.1.6 FUNKCJA [COPY]

Mozesz kopiowacd tres¢ wybranego programu. Wyswietl menu rozwijane i kopiuj je, stosujac
ponizsza procedurg.

1. Aby wyswietli¢ ekran wyboru programu podobny do przedstawionego na rysunku 4.3, przesun
kursor na [Copy] 1 naci$nij SELECT. Jesli ekran posiada wigcej niz jedna strong, nacisnij
<Prev Page> lub <Next Page>.

2-1.* Przesun kursor na <pg??> 1 wprowadz numer programu, naciskajac NUMBER (0-9) lub
przesun kursor na nazwe programu i naci$nij SELECT.

2-2.* Albo przesun kursor na <Input char> i naci$nij SELECT, aby wyswietli¢ ekran

klawiatury** w obszarze C i naci$nij - lub <ENTER> na ekranie klawiatury po
wprowadzeniu nazwy programu.

3. Wprowadz nazwe programu dla docelowej kopii na ekranie klawiatury i naci$nij - lub
<ENTER> na ekranie klawiatury.**

4. Ekran wyboru programu jest wySswietlany ponownie, a program wybrany w krokach 2-1 lub
2-2 jest kopiowany do programu zarejestrowanego w kroku 3. Mozesz takze kopiowac kolejne

programy.
UWAGA* Obie operacje daja ten sam rezultat.

UWAGA** Dalsze informacje dotyczace ekranu klawiatury, patrz 4.3 Obszar ekranu B.

[UWAGA]

1. Zamknij t¢ funkcje, naciskajac CANCEL na ekranie wyboru programu.
2. Jesli dla docelowego programu kopii podasz nazwe istniejacego programu,
wystapi blad.
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4.2.1.7 FUNKCJA [RENAME]

Mozesz zmienia¢ nazwg wybranego programu. Wyswietl menu rozwijane i zmieh nazwe,

stosujac ponizsza procedurg.

1. Aby wyswietli¢ ekran wyboru programu podobny do przedstawionego na rysunku 4.3, przesun
kursor na [Rename] i naci$nij SELECT. Jesli ekran posiada wigcej niz jedna strong, nacisnij
<Prev Page> lub <Next Page>.

2-1.* Przesun kursor na <pg??> 1 wprowadz numer programu, naciskajac NUMBER (0-9) lub
przesun kursor na nazwe programu i naci$nij SELECT.

2-2.* Albo przesun kursor na <Input char> 1 nacisnij SELECT, aby wyswietli¢ ekran
klawiatury** w obszarze C i naci$nij - lub <ENTER> na ekranie klawiatury po

wprowadzeniu nazwy programu.

3. Wprowadz nowa nazwe programu na ekranie klawiatury 1 nacisnij - lub <ENTER> na ekranie
klawiatury. **

4. Ekran wyboru programu jest wySswietlany ponownie, a nazwa programu wybrana w krokach
2-1 lub 2-2 jest nadpisywana i zmieniana. Mozesz teraz zmienia¢ nazwy kolejnych
programow.

UWAGA* Obie operacje daja ten sam rezultat.

UWAGA** Dalsze informacje dotyczace ekranu klawiatury, patrz 4.3 Obszar ekranu B.

[UWAGA]

1. Wprowadzi¢ mozna maksimum 15 znakow.

2. Dostgpne sa wytacznie znaki alfanumeryczne.

3. Pierwszy znak nazwy programu musi by¢ znakiem alfabetycznym.

4. Jesli program, ktdrego nazwa jest zmieniana, otrzymuje nazwg innego

programu, wystepuje btad.
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4.2.1.8 FUNKCJA [CANCEL REGISTER]

Mozesz usunaé program z obszaru programu/komentarza. Wyswietl menu rozwijane i usun

program, stosujac ponizsza procedurg.

1. Aby wyswietli¢ okno potwierdzenia pokazane na rysunku 4.6, przesun kursor na [Cancel
register] 1 naci$nij SELECT.

2. Przesun kursor na <Yes> i naci$nij SELECT, aby usuna¢ program z rejestru. Ekran wyboru
programu jest teraz pusty.

3. Alternatywnie, przesun kursor na <No> i naci$nij SELECT, aby zachowa¢ program w

rejestrze.

' ]
5 JOTHT ]
4 LTNESR Cancels, OF 7 1
5 JOINT : _ ]
& JOINT _ Yes | _ e | ]
7XIT 9 1 0 1 0 [ I ]
Rysunek 4.6
[UWAGA]

<No> jest wybierany, gdy wyswietlane jest okno
potwierdzenia.

4.2.2 FUNKCJE OBSZARU KROKU

W omawianym obszarze wyswietlany jest numer kroku programu, itp. Menu rozwijane w tym
obszarze posiada trzy funkcje. Patrz rysunek 4.7. Aby wyswietli¢ menu rozwijane, naci$nij
PROG/STEP lub bezposrednio obszar kroku.

[ Prozram [Comment [ GStep | __ By
w 1 1 poprel
| ] [
'! Specify |
! Top
Intp Spd boc To ot
Rysunek 4.7
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[UWAGA]

Jesli wyswietlisz menu rozwijane, kursor znajduje si¢ na [Specify].

4.2.2.1 FUNKCJA [SPECIFY]

Mozesz okresli¢ pozadany krok w programie. Wy$wietl menu rozwijane i okresl krok, stosujac
ponizsza procedure.

1. Naci$nij NUMBER (0-9). (Okresla numer kroku.)

2. Nacis$nij SELECT, aby wyswietli¢ okreslony krok w obszarze kroku.

[UWAGA]

Jesli wprowadzony numer jest wigkszy niz numer ostatniego kroku w
programie, automatycznie wyswietlany jest ostatni krok.

4.2.2.2 FUNKCJA [TOP]

Mozesz wybra¢ pierwszy krok w programie. Wyswietl menu rozwijane 1 okresl pierwszy krok,
tak jak podano ponizej:

1. Przesun kursor na [Top].

2. Naci$nij SELECT, aby wyswietli¢ pierwszy krok programu w obszarze kroku.

4.2.2.3 FUNKCJA [BOTTOM]

Mozesz wybra¢ ostatni krok w programie. Wyswietl menu rozwijane i okresl ostatni krok, tak jak
podano ponize;j:

1. Przesun kursor na [Bottom].

2. Nacis$nij SELECT, aby wyswietli¢ ostatni krok programu w obszarze kroku.
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A NIEBEZPIECZENSTWO

Po zmianie kroku, jesli wlaczono start cyklu, robot zaczyna
przesuwac si¢ do wybranego kroku z pozycji, w ktorej zostal
zatrzymany. Zastosuj wszelkie dostgpne Srodki bezpieczenstwa,
aby robot, jego ramiona i przedmioty obrabiane nie zderzyly si¢
ze sprzetem peryferyjnym lub nie przeszkadzaly mu oraz aby w

obszarze roboczym nie znajdowatl si¢ personel.

J

4.2.2.4 PROCEDURA PRZESUWANIA DO PRZODU O JEDEN KROK
Aby przesuna¢ do przodu o jeden krok, nacinij A + 4.
4.2.2.5 PROCEDURA COFANIA O JEDEN KROK

Aby cofnaé o jeden krok, naciénij A + 7.
[UWAGA]

Przesuwanie do przodu lub cofanie o jeden krok jest:
1. niemozliwe podczas pracy robota.
2. mozliwe zarowno w trybie uczenia, jak i odtwarzania, dopoki

dzialanie robota jest wstrzymane.
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4.2.3 FUNKCJE W OBSZARZE PROGRAMU PC

W omawianym obszarze wyswietlane sa programy niezawierajace instrukcji ruchu dla robota i
wyodrebnione z programéw kontroli ruchu. Dostgpnych jest pig¢ programéw PC 1 do 5; w
omawianym obszarze wyswietlane sa tylko trzy programy w porzadku chronologicznym.

Kazdy program PC jest wyswietlany wedtug nazwy programu (pcprogl, itp.) i numeru (1-5) na
polozonym najbardziej na lewo marginesie. Po lewej stronie dziatajacego programu PC
wyswietlany jest znak “+”. Rysunek 4.8 pokazuje, ze programy PC 1, 2, 3 sa wybierane w takiej
kolejnosci i ze dziata PC 1.

Dalsze informacje dotyczace polecen programéw PC (execute/end, abort, continue, itp.), patrz
rozdziat 9.0 Funkcje pomocnicze.

Program  [Comment 17 Ster || ¢ |

D5 1 1#poprel

[ i | e
3 popred

h hers for displaying error message
1088) Destination is out of motion ra EE 1 L
= =

T J0IRT
2 LINRAR
3 JOINT
4 LINEAR
5 JOINT
6 JOTNT
7 JOTNT

O 0D -1 O 0o I (i
I T et |
NESER——— | |

Rysunek 4.8

4.2.4 FUNKCJE OBSZARU WIADOMOSCI SYSTEMOWYCH

W omawianym obszarze wyswietlane sa wiadomosci o bledach i r6znego rodzaju wiadomosci
generowane w czasie pracy robota, tre$¢ operacji, przycisk reset, itp. Rysunek 4.8 przedstawia
wiadomo$¢ o bledzie i przycisk reset.
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4.2.5 OBSZAR POWIADOMIEN

W niniejszej czgsci przedstawiono podstawowe informacje dotyczace obszaru powiadomien.

Omawiany obszar znajduje si¢ po prawej stronie obszaru programu PC, na gorze ekranu obstugi
programatora recznego. Rysunek 4.9 stanowi przyktad ekranu w trybie uczenia. Ikony moga
znika¢ lub zmieniac si¢, w zaleznosci od stanu robota. W trybie odtwarzania wy$wietlana tres¢
zostanie zmieniona. “Lv2” wyswietlone w gornym rzgdzie pomigdzy Status, a data/czasem
wskazuje aktualnie ustawiony poziom funkcji dziatania. (Dalsze informacje, Patrz Aux. 0896.)

fe5 1 1 peprel J
[ 1 ] :

ﬂf’b’rog-ram [Comnent I Step [ B0

|

|

% LINEAR
3 JOTNT
4 LTNEGR
| 5 JmT
| & JmT
| 7 Jomr

()

[
e e
(55}

S S

10
1[
10
1[
10
1[

=5

Vonitor Pose info.

X (LU Y (LI Z (LLI 0 {DEG, | A (DEE, ) T (DEE, )
9271, 099 95, 000 376, 000 90, 000 90. 1100 -a(, 000
JI 1 JI 2 JI 3 JT 4 JI 5 JI 6
| 0. 000 0. 000 0. 000 . 000 0. 000 . 000

Rysunek 4.9

Obszar powiadomien sktada si¢ z 6 blokow, dwoch rzedow w trzech kolumnach z gérnym
rzedem posiadajacym (A) do (C) 1 dolnym rzedem (D) do (F), od lewej do prawej. Niektore
obszary moga by¢ naciskane jak przetacznik. Obszar (D) zawiera funkcj¢ menu rozwijanego.
Obszar (F) jest generalnie pusty i nie wyswietla zadnych informacji.

Sekcje ponizej opisuja kazdy z obszar6w w obszarze powiadomien.
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4.2.5.1 TRESC WYSWIETLACZA OBSZARU POWIADOMIEN (A)

T o=l
1. Teach Speed (predkos¢ uczenia)

Okresla predkos¢ ruchu robota w trybie uczenia. Dostgpne sa cztery ustawienia:

(1) Inching (Red Circle) - powolne przesuwanie matymi skokami (czerwone koto) —
przesuwanie robota o bardzo mata, okreslona odlegtos¢ za kazdym
nacisnigciem klawisza. Naci$niecie wraz z JOG w tym samym
czasie, powoduje przesunigcie robota trzy razy o okreslona
odleglos¢.

(2) Teach Speed 1 (A Square) - predkos¢ uczenia 1 (kwadrat A) — przesuw krokowy z mata

predkoscia.

(3) Teach Speed 2 (A Square) - predkos¢ uczenia 2 (dwa kwadraty) — przesuw krokowy ze

srednia predkoscia.

(4) Teach Speed 3 (A Square) - predkos¢ uczenia 3 (trzy kwadraty) — przesuw krokowy z

duza predkoscia.

[UWAGA]

1. Nacis$nij JOG w teach speed 1 lub teach speed 2, aby przyspieszy¢ robota do
teach speed 3.

Naci$nij CHECK/TEACH SPEED lub obszar powiadomien (A) na ekranie, aby przelaczac
predkos¢ jak ponize;j:

Inching => Teach Speed 1 => Teach Speed 2 => Teach Speed 3 => Inching

C =il
2. Check Speed (predkos¢ kontrolna)

Okresla predkos¢ ruchu robota w trybie kontrolnym. Dostgpne sa trzy ustawienia:

(1) Check Speed 1 (A Square) - predkos¢ kontrolna 1 (kwadrat A) — przesuw z mata
predkoscia.

(2) Check Speed 2 (Two Squares) - predko$¢ kontrolna 2 (dwa kwadraty) — przesuw ze
srednia predkoscia.

(3) Check Speed 3 (Three Squares) - predkos¢ uczenia 3 (trzy kwadraty) — przesuw z duza
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predkoscia.

Naci$nij S + CHECK/TEACH SPEED lub S + obszar powiadomien (A), aby przetacza¢
predkos¢ jak ponize;j:

Check Speed 1 => Check Speed 2 => Check Speed 3 => Check Speed 1
3. Repeat Speed (predko$¢ odtwarzania) R
Wyswietla predkos$c¢*, gdy robot porusza si¢ w trybie odtwarzania.

UWAGA* Przy predkosci odtwarzania od 1% do 99% liczby sa w kolorze czerwonym a tto, w
niebieskim. Przy100% liczby sa koloru biatego a tlo, czerwonego.

Wprowadz bezposrednio liczby od 1 do 100, aby ustawi¢ predkos¢. Wyswietlana predkosc¢
odtwarzania moze takze by¢ zwigkszana/zmniejszana o warto$¢ 10%. Wigcej szczegdtéw
dotyczacych ustawien, patrz rozdziat 4.2.5.7 Zmienianie warunkow odtwarzania.

4.2.5.2 TRESC WYSWIETLACZA OBSZARU POWIADOMIEN (B)

1. Tryb ruchu robota w trybie uczenia
Dostepne sa nastgpujace trzy tryby.

(1) W;ﬁ" Joint Mode (tryb osi) — Kazda o$ robota porusza sig¢ niezaleznie.

(2) HHEE Base Mode (tryb podstawowy) — Robot porusza si¢ na podstawie wspotrzednych

globalnych.

3) _m:j'i Tool Mode (tryb pracy wg wspohzednych narzedzia) — Robot porusza sig na
podstawie uktadu wspotrzednych narzedzia.

Nacisnij INTER lub ikong trybu ruchu w obszarze powiadomien (B), aby przetacza¢ tryb w
nastepujacy sposob:

Joint Mode => Base Mode => Tool Mode => Joint Mode

2. Numer narzedzia w trybie uczenia
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(1) Jesli wiaczono QTOOL, wyswietlana jest ponizsza ikona.

T
7‘1,&[’:};1 Numer narz¢dzia jest wyswietlany w prawym dolnym rogu ikony.

Przetacza pomigdzy T1 => T2 =>T3 => ... T9.

(2) Jesli system robota jest okreslony przy pomocy trybu narzedzia nieruchomego (Fixed Tool
Mode - opcja), numer narzedzia jest wyswietlany w prawym dolnym rogu ikony.

3,5:1 Przetacza pomigdzy F1 => F2 =>F3 => ... F9.

[UWAGA]

Numer narze¢dzia jest wyswietlany w prawym dolnym rogu

CYCLE
. Cycle Start State (stan startu cyklu)

Lampka §wieci sig po starcie cyklu w trybie odtwarzania i wylacza si¢ po wytaczeniu startu
cyklu.

RN
. Hold/Run State (stan wstrzymaj/uruchom) @

Pojawia si¢ po wlaczeniu przetacznika HOLD/RUN (wstrzymaj/wtacz) na panelu obstugi na
pozycje RUN 1 znika po przelaczeniu na pozycj¢ HOLD.
E-STOF

. Emergency Stop State (stan zatrzymania awaryjnego) .

Pojawia si¢ po nacisnigciu przycisku EMERGENCY STOP na kontrolerze lub na

programatorze r¢cznym i znika po uwolnieniu wytacznika awaryjnego.
4.2.5.3 TRESC WYSWIETLACZA OBSZARU POWIADOMIEN (C)
M-FiR
1. Motor Power State (stan zasilania silnika) O
Pojawia sig, gdy wlaczono zasilanie silnika, a znika po wytaczeniu zasilania silnika.
2. External Hold/Run State (zewngtrzny sygnal wstrzymania/dzialanie) E@UI .

Pojawia sig, gdy robot zostat zatrzymany poprzez zewngtrzny sygnat wstrzymania i znika po

uruchomieniu robota.
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3 Motor Power Switch State (stan wylacznika zasilania silnika) ":'l'iﬂ"

Wyswietlany jest, gdy kontroler jest ustawiony w tryb uczenia, a wytacznik deadman jest
wlaczony. Moze by¢ uzywany do wiaczania zasilania w trybie uczenia. Po zwolnieniu

wylacznika deadman, zasilanie silnika zostaje wytaczone.

4.2.5.4 TRESC WYSWIETLACZA OBSZARU POWIADOMIEN (D)

1. Motion Condition (charakterystyka ruchu) (Wyswietlacz zmienia si¢ w zaleznosci od
ustawienia w tryb kontrolny lub odtwarzania.)

(1) W trybie uczenia,

¢ %" Kontrola ruchu krokowego programu nastgpuje co jeden krok.

@ Ciagta kontrola krokow.
Nacisnij przetacznik CONT, aby zmieni¢ tryb jak ponizej:

Single Step (pojedynczy krok) => Continuous Step (krok ciagly) => Single Step

[UWAGA]

1. naci$nij GO, aby skontrolowac¢ nastepny krok w ustawieniach pojedynczej
kontroli.
2. Nacis$nij BACK, aby kontrolowac¢ kolejne kroki niezaleznie od ustawien.

(Ruch ciagly wstecz nie jest mozliwy.)

(2) W trybie odtwarzania,

¢ %"  Jednorazowe odtwarzanie wybranego programu.

@ Ciagte odtwarzanie wybranego programu.

Ustaw tryb w menu rozwijanym, w obszarze powiadomien (D). Wigcej szczegotow
dotyczacych ustawien, patrz rozdziat 4.2.5.7 Zmienianie warunkdéw odtwarzania.

2. Charakterystyka dzialania programu w trybie odtwarzania

x
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Dziatanie programu nastg¢puje co jeden krok.

@ Wykonanie wszystkich krokow programu w ciaglym dziataniu.

Ustaw charakterystyke dziatania w menu rozwijanym, w obszarze powiadomien (D). Wigcej
szczegotdw dotyczacych ustawien, patrz rozdziat 4.2.5.7 Zmienianie warunkow odtwarzania.

4.2.5.5 TRESC WYSWIETLACZA OBSZARU POWIADOMIEN (E)
1. Wybor Dry Run (przebieg probny) it
- Wy y gprobny)  RUNS
Ikona jest wyswietlana, jesli wybierzesz Dry Run - wykonanie programu bez ruszania robota.

Ustaw funkcje Dry Run w menu rozwijanym w obszarze powiadomien (D). Funkcja Dry Run
moze by¢ uzywana zarowno w trybie uczenia, jak i odtwarzania. Wigcej szczegotow

dotyczacych ustawien, patrz rozdziat 4.2.5.7 Zmienianie warunkéw odtwarzania.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO

Gdy funkcja Dry Run jest wylaczona, roboty przesuwaja sie.
Przed uruchomieniem odtwarzania, sprawdz dzialanie
wszystkich zabezpieczen, upewnij si¢, Ze w obszarze pracy nie
ma personelu i Ze sprzet peryferyjny oraz przedmioty obrabiane
nie beda sobie przeszkadzac.

- /

4.2.5.6 ZMIANA WARUNKOW ODTWARZANIA

Menu rozwijane w obszarze (D) obszaru powiadomien posiada siedem funkcji. Patrz rysunek
4.12. Aby wyswietli¢ menu rozwijane, nacisnij S + MENU lub bezposrednio obszar

powiadomien (D).

=) auto | Refda0

Specify 3
A+ 103

¥-10%

Repeat: Cont/Once
| Step: Cont/Once

RES: ON/OFF

Ory Run: OM/OFE

[ It ]

Rysunek 4.12
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[UWAGA]

1. Naci$nij ponownie obszar (D) lub CANCEL, aby zamkna¢ menu rozwijane.
Wyswietlenie innego menu rozwijanego réwniez zamyka to menu.

2. Za wyjatkiem zmiany danych o [A + 10%] lub [ ¥ - 10%], po dokonaniu
ustawien menu rozwijane jest zamykane.

3. Jesli wyswietlisz menu rozwijane, kursor znajduje si¢ na [Specify].

4.2.5.7 ZMIENIANIE WARUNKOW ODTWARZANIA

Funkcje od 1 do 7 na menu rozwijanym warunkéw odtwarzania w obszarze (D) sa objasnione
ponize;j.

1. Zmiana warunkow odtwarzania [Specify]

Ustaw predkos¢ odtwarzania. Wyswietl menu rozwijane i wybierz predkos¢, stosujac ponizsza
metodg.

(1) Nacisnij NUMBER (0-9), aby ustawi¢ pozadana predkosc.

(2) Naci$nij , aby ustawi¢ predkos¢ odtwarzania zgodnie z wartoscia wprowadzong powyzej.

[UWAGA]

1. Standardowo wprowadzane wartosci
mieszcza si¢ w zakresie od 1 do 100.

2. Zmiana warunkéw odtwarzania | 4 +10%]

Zwigksz predkos¢ odtwarzania o 10% biezacej warto$ci. Wyswietl menu rozwijane i ustaw
predkosé, stosujac ponizsza metode.

(1) Przesun kursor na [A + 10%)].

(2) Po kazdorazowym naci$nigciu SELECT, biezaca predkos¢ odtwarzania zwigksza si¢ o 10%.
Jednakze pamigtaj, ze pierwsze nacisni¢cie SELECT zwigksza predkos¢ do najblizsze;j
warto$ci zaokraglonej do pelnych 10%. Np. naciskajac SELECT przy ustawieniach na
wartosci 72%, zmieniasz predkos¢ na 80%. Pozniej predkosé zwigksza sig o 10%.
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(3) Nacisnij CANCEL na pozadanej wartosci.

[UWAGA]

1. Maksymalna warto$¢ ustawien wynosi normalnie 100%.

2. Liczby i tlo sa odpowiednio biale i czerwone tylko przy
ustawieniach na wartosci 100%, w przypadku ustawien
ponizej 100% sa odpowiednio czerwone i niebieskie.

3. Zmiana warunkow odtwarzania | v. 10%]

Zmniejsz predkos¢ odtwarzania o 10% biezacej wartosci. Wyswietl menu rozwijane 1 ustaw

predkosé, stosujac ponizsza metodg.
(1) Przesun kursor na | A4 10%].

(2) Po kazdorazowym nacis$nigciu SELECT biezaca predkos¢ odtwarzania zmniejsza sig o
10%. Jednakze pamigtaj, ze pierwsze naci$nigcie SELECT zmniejsza predkos¢ do
najblizszej wartosci zaokraglonej do petnych 10%. Np. naciskajac SELECT przy
ustawieniach na warto$ci 38%, zmieniasz predkos¢ na 30%. P6zniej predkos¢ zmniejsza
si¢ 0 10%.

(3) Nacisnij CANCEL na pozadanej warto$ci.

[UWAGA]

Najnizsza wartoscia jaka mozna ustawi¢ w tym trybie jest 10%.

4. Zmiana warunkow odtwarzania [Repeat: Cont/Once]

Ustaw program na dziatanie ciagte lub pojedyncze. Wyswietl menu rozwijane i wybierz

predkosé, stosujac ponizsza metodg.
(1) Przesun kursor na [Repeat: Cont/Once]

(2) Nacis$nij SELECT, aby zmienia¢ pomigdzy: Repeat Cont (Odtwarzaj ciagle)— Repeat
Once (Odtworz raz)— Repeat Cont.
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5. Zmiana warunkoéw odtwarzania [Step: Cont/Once]

Ustaw program na dziatanie ciagte lub co jeden krok. Wyswietl menu rozwijane i wybierz
predkosé, stosujac ponizsza metodg.

(1) Przesun kursor na [Step: Cont/Once]

(2) Nacis$nij SELECT, aby zmienia¢ pomigdzy: Step Cont (Ciagle kroki) — Step Once (Jeden
krok)— Step Cont.

[UWAGA]

Przy ustawieniach Step Once, naci$nij GO, aby przejs¢ do nastgpnego kroku.

7. Zmiana warunkow odtwarzania [Dry Run: ON/OFF]

Wiacz Dry Run, aby skontrolowac tres¢ lub warunki sygnaly we/wy bez przesuwania robota.
Wyswietl menu rozwijane i wybierz t¢ funkcje, stosujac ponizsza metode.

(1) Przesun kursor na [Dry Run: ON/OFF]

(2) Nacisnij SELECT, aby zmienia¢ pomigdzy: Dry Run ON* — Dry Run OFF — Dry Run
ON.

Aby kontynuowa¢ dziatanie po dokonaniu omawianych ustawien, patrz 7.2 Wykonywanie
operacji odtwarzania.

UWAGA* Jesli whaczysz funkcj¢ Dry Run, jej ikona bedzie wyswietlona w obszarze

powiadomien (E). Dalsze informacje, patrz 4.2.5.5 Tres¢ wyswietlacza obszaru
powiadomien (E)

Jesli wylaczysz funkcje Dry Run, umozliwisz robotowi ruch
podczas operacji odtwarzania. Wlaczajac i wylaczajac
funkcj¢ Dry Run zachowaj szczegdlng ostroznosc.

- J
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4.3 OBSZAR B WYSWIETLACZA

Po lewej stronie tego obszaru znajduje si¢ menu rozwijane umozliwiajace dostgp do

nastgpujacych czterech ekranow. Patrz rysunek 4.13.

Aby wyswietli¢ menu rozwijane, aktywuj obszar B i naci$nij MENU lub bezpos$rednio okno
obszaru (B). Wybierz [Upsize], aby powigkszy¢ obszar B i przykry¢ jego trescia obszary B i C.

Program  [Comment ] Step [ BC
5eE 1 1 poprel

spd dec Tor Tol bir

i Clamp J/

o1

T T e T o e
()

| B dux Furietion
T I/F Panel
B8l Fevhoard
lpaize

B JUINT ST
T JOINT g

—

oo B0 o e o B el
= e e

Rysunek 4.13
1. Ekran uczenia

Ekran ten umozliwia uczenie lub edycje programu robota w uczeniu blokowym. Dalsze
informacje dotyczace tego ekranu, patrz rozdziat 6.0 Uczenie.

2. Ekran funkcji pomocniczych

Ekran ten umozliwia ustawianie r6znych rodzajow danych robota. Dalsze informacje

dotyczace tego ekranu, patrz rozdziat 9.0 Funkcje pomocnicze.

3. Ekran interfejsu

Ekran ten zapewnia przetaczniki i funkcje niezbedne do obstugi robota i urzadzen
peryferyjnych. Dalsze informacje dotyczace tego ekranu, patrz rozdziat 11.0 Ekran interfejsu.

4. Ekran klawiatury

Ekran ten jest wykorzystywany do wprowadzania znakow, jak np. nazwy programu,
komentarzy, itp. Ponizej wyjasniono podstawowe operacje wykonywane na ekranie

klawiatury.
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4.3.1 PRZELACZANIE NA EKRAN KLAWIATURY

Postgpuj zgodnie z ponizsza procedura, aby przetaczy¢ na ekran klawiatury.

1. Aby aktywowac obszar B, nacisnij A + MENU lub bezposrednio okno obszaru B.

2. Aby wyswietli¢ menu rozwijane jak pokazano na rysunku 4.13, naci$nij MENU lub okno
obszaru B.

3. Aby wyswietli¢ ekran klawiatury, przesun kursor na [Keyboard] 1 nacisnij SELECT, jak
pokazano na rysunku 4.14.

| Keyboard

j |
! # $ 3 & 3 [ 1] = = 1 5 g
q W < © i u & o P g | 4 5 g
a & d i h a k 1 W k| 1 2 2
z X & v b n ul , 3 I o B3
[ 1 T% SPACE ~ | — SHIFT| CTRLAL |
SHIFT HEAT | | | ENTER

Rysunek 4.14

[UWAGA]

Jesli obszar B jest juz aktywny, zacznij od kroku 2.

4.3.2 SPECYFIKACJA KLAWIATURY EKRANOWEJ

Wyswietlacz ekranu klawiatury zawiera 78 kolumn i 15 rzgdow. W sekcji ponizej opisano metody
wprowadzania znakow.
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4.3.3 OBSLUGA KLAWIATURY

Klawiaturg pokazano na rysunku 4.15. Ponizej przedstawiono procedurg obshugi.

> (tutai sa
! i b 3 & : [ 1] = = 7 8 g
q W = T t b U i o L @ ] 4 5 B
R [ N e =) I [ O [ ] L e
Z by o 0 b n il ; . o | IR BS
L1 1% SPACE ~' | — |SHIFT| CTRL4L
SHIFT MERT | | l ENTER

Rysunek 4.15
1. Metody przesuwania kursora
Nacis$nij — : przesunigcie o jeden znak w prawo.
Nacisnij < : przesunigcie o jeden znak w lewo.
Nacisnij ¥ : przesuniecie o jeden znak w dot.
Nacisnij T : przesuniecie o jeden znak w gore.
2. Metody wyboru znakéw
Istnieja dwie metody wyboru znakow.
(1) Nacisnij bezposrednio znak na klawiaturze.
(2) Przesun kursor na znak, ktory chcesz wprowadzi¢ i nacisnij SELECT.
3. Uzycie <SHIFT>- klawisze z dwoma znakami
Domyslnie wprowadzany jest znak znajdujacy si¢ po lewej stronie klawisza. Aby wprowadzi¢
znak znajdujacy si¢ po prawej stronie klawisza, naci$nij <SHIFT>. Po ponownym naci$nigciu
<SHIFT> powrdcisz do ustawien domyslnych.

4. Uzycie <SHIFT>- wersaliki 1 mate litery

Domyslnie wprowadzane sa mate litery. Aby wprowadzi¢ duze litery, naci$nij <SHIFT>. Po
ponownym nacis$nigciu <SHIFT>, powrécisz do matych liter.
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5. Obstuga innych klawiszy

(1) Jesli informacja jest zbyt duza, aby zmiesci¢ si¢ na jednym ekranie, jest ona przewijana i
zatrzymuje si¢ po zapetieniu ekranu. Aby kontynuowac przegladanie, naci$nij <NEXT>.

(2) W celu usunigcia znakow jeden po drugim, naci$nij BS lub A + <—. CLEAR usuwa
jednorazowo wszystkie wprowadzone znaki.

(3) Wybierz <CTRLA+L>, aby przywota¢ ostatnio wprowadzony ciag znakéw. Mozesz
przywota¢ do dziewigciu poprzednio wprowadzonych ciagdw (linii).

Np. przyciskajac szesciokrotnie <CTRL+L>, nastepnie <SHIFT> i potem trzykrotnie
<CTRLA+N> przywolasz trzeci poprzednio wprowadzony ciag znakow (drugi ciag wstecz,
liczac od ostatnio wprowadzonego).

[UWAGA]

Po wstepnym wyswietleniu klawiatury kursor znajduje si¢ na
<!>, a klawisze sa ustawione na wprowadzanie matych liter.

4.4 OBSZAR C WYSWIETLACZA

Obszar ten zawiera trzy rodzaje ekranéw, kazdy z nich jest dostepny poprzez menu rozwijane.

1. Ekran osi

Ekran ten wyswietla osiem typdw informacji, w tym informacje o biezacym ustawieniu robota,
warto$ciach polecen, itp. Bardziej szczegotowe informacje, patrz 4.4.2 Ekran osi.

2. Ekran sygnatu

Ekran ten wy$wietla nazwe poprzednio ustawionych sygnatow we/wy 1 monitoruje stan
kazdego sygnatu. Bardziej szczegotowe informacje, patrz 4.4.3 Ekran sygnatu.

3. Ekran informacji o programie

Ekran ten wy$wietla pomocnicze dane oraz informacje o narz¢dziu w utworzonym programie

lub informacje dotyczace do pigciu programow PC. Bardziej szczegétowe informacje, patrz
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4.4.4 Ekran informacji o programie.
4.4.1 PRZELACZANIE EKRANOW

Postgpuj zgodnie z ponizsza procedura, aby przetaczaé¢ ekrany.
1. Aby aktywowac obszar C, naci$nij A+ MENU lub bezposrednio okno obszaru C.
2. Aby wyswietli¢ menu rozwijane, naci$nij MENU lub okno obszaru C. Patrz rysunek 4.16.

3. Aby wyswietli¢ wybrany ekran w obszarze C, przesun kursor na pozadane menu i1 nacisnij
SELECT.

bloint Monitor — Pose info,

IJOJ.nt MOI‘]itOI: | Z {:L1] O {DEG, | A (DEG, ] T (DEG, )
Signal Monitor 350, b37 29, 729 2, 106 -89, 617
Program Info,

_ 3 JI 4 JI 5 JI 6

L =[], (46 0, 743 =0, 357 {1, 665 =1, 000 0,732

Rysunek 4.16

[UWAGA]

Jesli obszar C jest juz aktywny, zacznij od kroku 2.

4.4.2 EKRAN OSI

Jesli w kroku 3 rozdzialu 4.4.1 Przetaczanie ekrandw wybierzesz [Joint Monitor], wyswietlisz
ekran pokazany na rysunku 4.17 w obszarze C.

LJoint Monitor

| - Pose info. - Motor Speed
- Command = Current Yalue
- Feed-back

|~ Encoder

| - Envelops

| - Joint Speed

Rysunek 4.17
Wyswietlonych zostanie osiem typow pozycji, w tym informacja o pozycji, itp. Przesun kursor na

pozadana pozycje 1 nacisnij SELECT, aby wyswietli¢ odpowiedni ekran. Szczegdty dotyczace
kazdego ekranu zostaly opisane ponizej

4-36



90203-1083DEG-PL 4. Instrukcje dotyczace ekranu dotykowego — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

1. Pose information - Informacja o pozycji

Wyswietla stopien (deg) oraz XYZOAT (mm, deg) kazdej osi dla biezacej pozycji robota.
Rysunek 4.18 stanowi przyktad ekranu informacji o pozycji. Informacje dotyczace JT1 do JT7
sa wyswietlone w dolnym rzedzie, a te dotyczace JT8 i wyzszych sa wyswietlone w rzedzie
ponizej JT1 do JT7.

X Y m Z O A T e
3506, 089 3918, 410 6255, 656 87,618 69, 037 =31, 054
JI 1 Jr 2 JI 3 JI 4 JI 5 JI 6

=0, 00z 3,532 12,837 18, 350 5, 438 42,893

Rysunek 4.18
2. Command value - warto$¢ polecenia

Wyswietla biezaca warto$¢ polecenia przypisana kazdej z osi robota. Rysunek 4.19 stanowi
przyktad ekranu warto$¢ polecenia.

Joint Moritor Command
JI 1 JI 2 JI 3 JI 4 JI b JI &

(. 000 0,000 =0, 000 {1, 000 0, 000 0. 000

Rysunek 4.19

3. Feed-back

Wyswietla biezaca warto$¢ feed-back przypisana kazdej z osi robota. Rysunek 4.20 stanowi
przyktad ekranu warto$¢ feed-back.

LJoint Monitor Feed-back

JI 1 JI 2 JI 3 JI 4 JI 5 JI 6
{1, 000 0. 000 =0, 000 {1, 000 {1, 000 0. 000
Rysunek 4.20
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4. Enkoder

Wyswietla biezace pozycje kazdej z osi robota w wartosciach encodera (bit). Rysunek 4.21
stanowi przyktad ekranu wartosci enkodera.

=iy
JT l(BIT] JT 2(5[1‘] JT 3(BIT] JT 4'(BII‘] JT 5(BIT] JT 6(BII‘]
260436456 269435456  26043D456 260435456 268436456 269435456

Rysunek 4.21

5. Envelope

Wyswietla odchylenie pomigdzy biezaca warto$cia a warto$cia polecenia dla kazdej osi,
wedhug danych zarejestrowanych przez enkoder w bitach. Rysunek 4.22 stanowi przyktad
ekranu envelope.

._-.[Iijlil'lt Monitor Ers

JT 1 (BIT) . JT 3 (BIT) JT 4 (BIT) JT 5 (BIT] JT 6 (BIT]
fl I I i I ff
Rysunek 4.22

6. Joint Speed - predkosc¢ osi

Wyswietla predkos$¢ (deg/s - st./s) koncowki ramienia robota kazdej z osi. Rysunek 4.23
stanowi przyktad ekranu predkosci osi.

::._'.h::]int Monitor Joimt Speed
JT l(DEE.IrSEI:] JT 2(DEEISEE] JT 3(DEEISEE] JT 4(DEEISEE] JT 5(DEEfSE|:] JT B(DEEISEE]

(4 000 (. 000 =0, 000 {1, 000 (3 000 =0. 000

Rysunek 4.23
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7. Motor speed - predkos¢ silnika

Wyswietla predko$¢ obrotowa watu (rpm - obr./min.) silnika dla kazdej osi robota. Rysunek
4.24 stanowi przyktad ekranu predkosci silnika.

::.]IZZZIZ.I_I'lt. Momitor Motor Speed
JT ]'(RPH] JT Z(RPH] JT 3(RPH] JT 4(RPH] JT 5(RPH] JT G(RPH]

0 0 0 0 0 0

Rysunek 4.24

8. Current value - biezaca wartos¢

Wyswietla biezaca warto$¢ dostarczang do silnika. Rysunek 4.25 stanowi przyktad ekranu
biezacej warto$ci.

Toint, Mordtor Current Valus
| JT ]'(EEHS] JT Z(EEHS] JT 3(EEHS] JT 4(#&"5] JT 5(EEHS] JT GCEEHS]

{3, 000 {1, 000 0. 000 {1, 000 {3, 00 {1, 000

Rysunek 4.25

4.4.3 EKRAN SYGNALOW

Jesli w kroku 3 rozdzialu 4.4.1 Przelaczanie ekranéw wybierzesz [Signal Monitor], wyswietlisz
ekran pokazany na rysunku 4.26 w obszarze C.

"':':-igl'l.al Monitor
|- Signal ( Signal nane, )

- 8ignal [ S1gnal indew, )

Rysunek 4.26
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4.4.3.1 EKRAN (NAZW) SYGNALOW

Jesli w rozdziale 4.4.3 Ekran sygnatlu wybierzesz [Signal (Signal name.)], wyswietlisz ekran w
obszarze C podobny do przedstawionego na rysunku 4.27.

DRl =1g, 1 OF2 optiom W&l home WE2

0F3 g1z, 2 04 W3 i

i3] 076 [11:5] Wi6 walt

Ox7 08 WEY it

079 Ox10 WE9 WELO hand close

OfL1 0f12 WKLl WilE
Rysunek 4.27

1. Przetaczanie obszaru aktywnego na ekranie (nazwy) sygnatu
Ekran po lewej stronie jest obszarem aktywnym.
2. Przetaczanie ekranu (nazwy) sygnatu
(1) Nacisnij S + —, aby przelacza¢ kombinacj¢ ekranow wyswietlacza jak ponize;:
OUT IN = IN INT = INT OUT = OUT IN
(2) Naci$nij S + <, aby przetacza¢ kombinacjg ekranow wyswietlacza jak ponize;j:
OUT IN = INT OUT = IN INT = OUT IN
(3) Nacisnij T (), aby przesuwaé kursor w gore (dot) o jeden rzad.

(4) Naciénij S + T (1), aby przesuwaé ekran w gore (dot) o jedna strone, liczac od biezacej
pozycji kursora.

3. Pozycja i wyswietlanie kursora na ekranie (nazwy) sygnatu.
Po wyswietleniu ekranu, kursor pojawia si¢ w tym samym miejscu, w ktorym znajdowat sig,

gdy ekran zostat ostatnio zamknigty, a sygnat jest zaznaczony kolorem czerwonym.
Przetaczanie obszaru aktywnego, przetacza takze pozycj¢ kursora.
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4. Format wys$wietlania nazw sygnatow na ekranie (nazwy) sygnatu

Nazwy sygnatow sa wyswietlane w nastgpujacy sposob:

Wyjécie: OX1 — 0X96*, OUT97 — OUT256 (Maksimum)
Wejécie: WX1 — WX96*, IN97 — IN256 (Maksimum)

UWAGA* Maksymalna liczba sygnatow jaka mozna ustawic.

5. Wyswietlanie nazw sygnatow na ekranie (nazwy) sygnatu

Jesli numer sygnatu zostat zarejestrowany wraz z nazwa, nazwa sygnatu jest wyswietlana po

prawej stronie kazdego sygnatu. Jesli nazwa sygnatu nie zostata zarejestrowana, nic si¢ nie

wyswietla. Do wprowadzania nazw sygnalow, uzywaj funkcji pomocniczej 0606.

6. Kolor wyswietlania sygnalow na ekranie (nazwy) sygnatu

Patrz tabela ponize;.
Typ sygnatu Kolor znaku Kolor znaku Kolor Kolor
(ON) (OFF) obramowania | obramowania

(ON) (OFF)

Step - krokowy* Czarny Czamy Zolty Szary

Keep - utrzymania** | Niebieski Niebieski Zolty Szary

Double - Ciemnozielony | Czerwony Zolty Szary

podwojny**

Pulse - pulsacyjny** | Czerwony Ciemnozielony | Zotty Szary

Dedicated Signal - Czarny Biaty Pomaranczowy | Ciemnozielony

sygnat

dedykowany™***

UWAGA* Typ sygnatu standardowej specyfikacji.

UWAGA** Te typy sygnalow sa mozliwe dzigki ustawieniom funkcji pomocniczej 0604.

UWAGA** Ten typ sygnatu jest mozliwy po wyborze funkcji pomocniczej 0602.
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7. Wymuszanie wyj$cia sygnatow na ekranie (nazwy) sygnatu

Aby wymusi¢ wyjscie okreslonego sygnatu niezaleznie od aktualnie wybranego programu,
postepuj zgodnie z ponizsza procedura.

(1) Przesun kursor na pozadany sygnat.
(2) Nacisnij A + 1, aby wysta¢ sygnal wybrany w punkcie (1).
(3) Nacisnij A + 2, aby odcia¢ sygnal wybrany w punkcie (1).

[UWAGA]

1. Operacja ta jest wykonalna jedynie w odniesieniu do sygnatow celowych
lub wewnegtrznych.

4.4.3.2 EKRAN (INDEKSU SYGNALOW) SYGNALOW

Jesli w rozdziale 4.4.3 Ekran sygnatow wybierzesz [Signal (Signal index.)], wyswietli si¢ ekran w
obszarze C podobny do przedstawionego na rysunku 4.28.

ignal Monitor Signal ( Signal index, ) Cursor Position : sig, 1

OUT il
02 8 ¢ 5 6 7 8[ 1 2 8 4 5 6 7 8
9 10 11 12 13 14 15 16| 9 10 11 12 13 14 15 16
17 18 19 20 21 22 23 24| 17 18 19 20 21 22 28
% % 0 sECIEIEAEA 5 x 7 2 2 EIEE]
33 34 ®H 36 37 38 29 40| 83 3 B 3B 87 3B 39 40
41 42 45 44 45 46 47 48| 41 42 43 44 45 46 47 43

Rysunek 4.28

1. Przelaczanie obszaru aktywnego na ekranie (indeksu sygnatu) sygnatu
Ekran po lewej stronie jest obszarem aktywnym.
2. Przetaczanie ekranu (indeksu sygnatu) sygnatu
(1) Naci$nij S + —, aby przetacza¢ kombinacje ekranow wyswietlacza jak ponizej:

OUT IN = IN INT = INT OUT = OUT IN
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(2) Naci$nij S + <, aby przetacza¢ kombinacjg ekranow wyswietlacza jak ponize;j:
OUT IN = INT OUT = IN INT = OUT IN
(3) Nacisnij T (), aby przesuwaé kursor w gore (dot) o jeden rzad.

(4) Naciénij S + T ({), aby przesuwaé ekran w gore (dot) o jedna strone, liczac od biezacej
pozycji kursora.

3. Pozycja i wyswietlanie kursora na ekranie (indeksu sygnatu) sygnatu.
Po wyswietleniu ekranu, kursor pojawia si¢ w tym samym miejscu, w ktorym znajdowat sig,
gdy ekran zostat ostatnio zamknigty, a sygnat jest zaznaczony kolorem czerwonym.
Przetaczanie obszaru aktywnego, przetacza takze pozycjg kursora.

4. Format wyswietlania nazw sygnatow na ekranie (indeksu sygnatu) sygnatu.

Patrz 4. Format wy$wietlania nazw sygnalow na ekranie (nazwy) sygnalu w 4.4.3.1 Ekran
(nazwy) sygnatlu

5. Wyswietlanie nazw sygnatow na ekranie (indeksu sygnatu) sygnatu
Jesli numer sygnatu zostat zarejestrowany wraz z nazwa, nazwa sygnatu jest wySwietlana na
prawo od “Cursor Position:” (pozycja kursora), w gérnej linii okna obszaru C. Jesli nazwa
sygnatu nie zostata zarejestrowana, nic si¢ nie wyswietla. Na rysunku 4.28, sygnat 1 po stronie

OUT posiada nazwg “sig. 1”’. Do wprowadzania nazw sygnatow, uzywaj funkcji pomocniczej
0606.

6. Kolor wys$wietlania sygnatéw na ekranie (indeksu sygnatu) sygnatu

Patrz 6. Kolor wyswietlania sygnalow na ekranie (nazwy) sygnatu w 4.4.3.1 Ekran (nazwy)
sygnatlu

7. Wymuszanie wyj$cia sygnalow na ekranie (indeksu sygnatu) sygnatu

Patrz 7. Wymuszanie wyjscia sygnatéw na ekranie (nazwy) sygnatu w 4.4.3.1 Ekran (nazwy)
sygnatlu
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4.4.4 EKRAN INFORMACJI O PROGRAMIE

Jesli w kroku 3 rozdzialu 4.4.1 Przelaczanie ekranéw wybierzesz [Program Info.], wyswietlisz
ekran pokazany na rysunku 4.29 w obszarze C.

- Step [ fux )
| =5tep [ Clamp )
= PC Program

Rysunek 4.29

4.4.4.1 EKRAN INFORMACJI O KROKU (DANE POMOCNICZE)

Jesli w rozdziale 4.4.4 Ekran informacji o programie wybierzesz [Step (Aux)], wyswietlisz ekran
w obszarze C podobny do przedstawionego na rysunku 4.30.

WProgram Info, - Step [ bux ) Comment. :

| JOINT  Speedd Seenl Timer() Tooll Workd
Of= 2,5,9,11
W= 3,8

Rysunek 4.30
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Ekran ten wy$wietla wszystkie pomocnicze dane dla wybranego kroku w wybranym programie.
W czasie dzialania w trybie odtwarzania, itp., gdy jest wykonywany kolejny krok, tres¢ aktualnie
wykonywanego kroku jest wyswietlana.

4.4.4.2 EKRAN INFORMACJI O KROKU (DANE DOTYCZACE NARZEDZIA)

Jesli w rozdziale 4.4.4 Ekran informacji o programie wybierzesz [Step (Clamp)], wyswietla si¢
ekran w obszarze C podobny do przedstawionego na rysunku 4.31.

mp ) Comment :
Clawp 1 (OFF, 0, 0,0) 2 (OFF, 0, 0,0) 3 (OFF, 0, 0,0) 4 (OFF, 0, 0,0
5 (0FF, 0, 0,0) 6 (OFF, 0, 0,0) 7 (OFF, 0, 0,00 8 (OFF, 0. 0,0)
L
Rysunek 4.31

Ekran ten wyswietla wszystkie dane sygnatu wiaczenia/wylaczenia narzg¢dzia dla wybranego
kroku w wybranym programie. W czasie dziatania w trybie odtwarzania, itp., gdy jest
wykonywany kolejny krok, tres¢ aktualnie wykonywanego kroku jest wyswietlana.

[UWAGA]

Aby przetacza¢ ekran Step (Aux) i Step (Clamp),

nacisnij S+1 (]).
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4.4.4.3 EKRAN PROGRAMOW PC

Jesli w rozdziale 4.4.4 Ekran informacji o programie wybierzesz [PC Program], wyswietlisz
ekran w obszarze C podobny do przedstawionego na rysunku 4.32.

2 Progran ptatis Comment,
: peprel Rurming, [ ]
: popred Hold, [ ]
I popres Hold, [ ]
; lo Regist, [ 1
llo Regist, [ ]
Rysunek 4.32

Ekran ten wy$wietla dane dotyczace do pigciu programow PC.

Jesli nacisniesz SELECT na ekranie przedstawionym na rysunku 4.32, wyswietla si¢ ekran dla
A-0810 PC Program Run/Stop w rozdziale 9.0 Funkcje pomocnicze.
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4.5 EKRAN BLEDU
Po wystapieniu btedu w trakcie dziatania robota, wyswietlany jest ekran btedu pokazany na

rysunku 4.34. . Progran  [Comment ]|° Step | EC
546 1 1 poprel iNﬁ “
[ ] [ o
Program aborted, lo = 1
| & Hrror
(E1088) 02-08-20(Tue) 10:03:12
Destination 1s out of motion rangs,
Close
JT 1 JT 4 JT 5 JT 6
0, 000 0, 000 0, 000 0, 000 0, 000 0, 000

Rysunek 4.34
Istnieja dwa sposoby wyzerowania btedu.

1. Procedura zerowania btedu-1
Przesun kursor na <Reset> 1 naci$nij SELECT, aby zamkna¢ ekran btedu, a w obszarze

wiadomosci systemowych zostanie wyswietlony komunikat “Cleared error state.” (btad zostat
usunigty). Patrz rysunek 4.35.

. Program  [Comwent ] Step | B
T pepral | ™ R PR
pefi 1 L5 1 | % \
[ 1RE ] oo | # Eﬁ?ﬂ?
R € @

Cleared error state.

JOTIT
4 LINESR
3 JOINT
4 LINEAR
5 JOINT
& JOINT
7 JOINT

D00 ~3 o LD~ fie] R
e e

(L] (m!] Z CHe) O (DEG, } A (DEG, } T (DEG, ]
9LOW  THOND 375,000 20, 000 50,000 80,000
Jr 1 JT 2 JI 3 JT 4 JI 5 JT 6
01, 000 0, (00 0, 000 0, 000 0, 000 0. 000
Rysunek 4.35

2. Procedura zerowania bledu-2

(1) Przesun kursor na <Close> i naci$nij SELECT, aby zamkna¢ ekran btedu i wyswietli¢ tres¢
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btedu oraz przycisk zerowania blgdu w obszarze wiadomosci systemowych. Patrz rysunek
4.36.
(2) Aby wyzerowac btad, nacisnij przycisk zerowania btedu.

| Program  [Comment ]| Step [ PC
{1 poprel |1 . m w R e
peh 1 LE 1 | v )
C —a-1__1 CYELE E-S5TOR &
[ 1L ] R .
{ [Push here for displaying error message o

[NEE,

1.
7 LINESR

1 1 0
T 0 1 0
7 08 1 1 0 L I ]
ST 9 2 0 1 01 [ 112 ]
4INER 5 L 2 1 0 s Il ]
SIN 7 4 0 L 02 [ I ]
G 8 L 3 1 0 [ 113 ]
JONT 2 L 0 1 0 [ I ]
X (L] Y (LU Z (L O {DEG, } A {DEG, | T (DEE, )
GTLOGY TH000 000 90.000  90.000  -90.000
J 1 3T 2 JT 3 Jr 4 5 Jt 6
0. 000 0. 000 0. 000 0. 000 0. 000 0. 000
Rysunek 4.36
[UWAGA]

1. Wyswietlany jest ostatni btad. Jesli w ciagu tej samej godziny wystapi kilka btedow,
wyswietlonych moze zosta¢ maksimum pig¢ z nich.

2. Aby ponownie wyswietli¢ poprzedni ekran btedu (rysunek 4.34), nacis$nij obszar
wiadomosci systemowych przed naci$nigciem przycisku zerowania btedu. Jest to
uzyteczne podczas sprawdzania kilku bledoéw jednoczesnie.

3. W czasie wyswietlania ekranu btedu nie jest mozliwe przetaczenie na inne ekrany.

4. Jesli lampka biedu nie gasnie, nawet po nacisnigciu przycisku zerowania biedu,
wyswietlona zostanie tres¢ kolejnego btedu.
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4.6 EKRAN OSTRZEZENIA

W niniejszej czgsci przedstawiono procedury dotyczace reakcji na ekran ostrzezenia.

Po wystapieniu ostrzezenia wyswietlany jest ekran przedstawiony na rysunku 4.37.

pel 1

[ Program  [Comment 1| Step R
[ 10 L 1

Control Warning
| (H1060) 02-08-20(Tue) 11:00:25
| Camnet, move along straight line JI3 in this confisuration

_Reset | _ Close |
JI 1 JT 2 JT 3 JT 4 JI B JI 6
‘ 18, 222 53, 886 29,558 10,437 44, 037 11,940
Rysunek 4.37

Istnieja dwa sposoby reakcji na ekran ostrzezenia.

1. Aby wyzerowac ekran,
(1) Przesun kursor na <Reset> i naci$nij SELECT.
(2) Ekran ostrzezenia zostaje zamknigty, a w obszarze wiadomosci systemowych jest
wyswietlany komunikat “Cleared error state.”
2. Aby zamkna¢ ekran
(1) Przesun kursor na <Close> i naci$nij SELECT.
(2) Ekran ostrzezenia zostaje zamknigty, a tre$¢ ostrzezenia i przycisk zerowania btedu sa
wyswietlane w obszarze wiadomosci systemowych.
(3) Aby wyzerowac blad, naci$nij przycisk zerowania btedu. Aby ponownie wyswietli¢ ekran
ostrzezenia, naci$nij obszar wiadomosci systemowych przed nacisnigciem przycisku
zerowania bledu.

[UWAGA]

W czasie wyswietlania ekranu ostrzeZenia nie jest mozliwe przelaczenie na
inne ekrany.
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5.0 STEROWANIE RECZNE ROBOTEM

W niniejszym rozdziale przedstawiono metody recznego sterowania robotem, nazwy osi
roboczych, tryby ruchu, itp.

5.1

5.1.1
5.12
5.13
52

521
522
523

Metody dotyczace operacji podstawowych: - - wsweeeseesssesssnssnisnisnisiisisiies 5.2
Nazwy kaZde_] A0 ) LR T T T TR 5-2
Procedura sterowania recznego SZESCIUL QST twrererrerrerresnosnssustuetietartortatuotuotuetietistastaceoes 5-2
Sterowanie reczne Sléqu OSia. (OpCja) ........................................................................ 5-4
Tryb sterowania recznego D101070)7518 8 IRLERRE R LR P P P PP PP P PP PR PR PP PP PRPPP 5-4
Tryb WSpéhZany(:h OSiOWYCh JOTIINT seevereeeereseetessentetiruiiitiiiiiiiiiiiiiitiiietitiiietiseiiatnanes 5-5
Tryb WSpéh‘ZQdHYCh globalnych BASE oeeeeererenertmtnntiiiii e 5-7
Tryb uktadu WSp(')h‘ZanyCh narZQdZia TOQOL ceeeeeeeeerererenentineneniiiiieee 5-9
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5.1 METODY DOTYCZACE OPERACJI PODSTAWOWYCH

W niniejszej sekcji przedstawiono standardowe metody recznego sterowania robotem, zwane

joggingiem - przesuwaniem krokowym.

5.1.1 NAZWY KAZDEJ Z OSI

Robot jest zwykle wyposazony w szes¢ osi, jak pokazano na rysunku 5.1. Osie te sa oznaczone
symbolami od JT1 do JT6, jednak czasami okresla si¢ je w sposob przedstawiony ponize;j,
zgodnie z dawna praktyka.

JT1 =208 R,JT2=050O,JT3 = 0§ D,JT4 = 08 S, JT5 = 0§ B, JT6 = 0§ T

Rysunek 5.1

5.1.2 PROCEDURA STEROWANIA RECZNEGO SZESCIU OSI
Aby przesuwac robota krokowo, stosuj opisana ponizej procedure.

1. Wiacz wytacznik CONTROLLER POWER 1 sprawdz, czy §wieci si¢ lampka zasilania
kontrolera.

2. Przetacz na panelu obstugi przycisk TEACH/REPEAT na pozycj¢ TEACH, a przelacznik
HOLD/RUN na pozycje HOLD.
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3. Wiacz przetacznik TEACH LOCK na programatorze recznym.

4. Nacis$nij INTER lub obszar B w obszarze powiadomien, aby ustawi¢ tryb sterowania: Joint,
Base lub Tool. Dalsze informacje dotyczace ustawien, patrz 4.2.5.2 Tre$¢ wyswietlacza
obszaru powiadomien (B)

5. Ustaw predkos¢ sterowania naciskajac CHECK/TEACH SPEED lub obszar A w obszarze
powiadomien. Aby przesuwac robota o bardzo mata, okreslona odlegltos¢, wybierz inching
(powolne przesuwanie matymi skokami). Dalsze informacje dotyczace ustawien, patrz 4.2.5.1
Tres¢ wyswietlacza obszaru powiadomien (A)

6. Po ukonczeniu krokow 1 do 5, wlacz zasilanie silnika.

7. Przetacz przetacznik HOLD/RUN na pozycj¢ RUN.

8. Naciskajac wytacznik DEADMAN na programatorze r¢cznym (SMOTOR ON> dla D3x*),
przesuwaj robota krokowo, naciskajac jednoczesnie klawisze sterowania osia +/- od 1 do 6.

Robot bedzie sig poruszal dopoki naciskane beda klawisze.

UWAGA* Lampka wskazujaca wiaczenie serwonapgdu umieszczona na ramieniu $wieci sig,
gdy nacisnigte jest <MOTOR ON>,

Lampka wskazujaca wlaczenie serwonapedu

Z prawej

Rysunek 5.2

9. Zwolnij klawisze sterujace +/- lub wytacznik DEADMAN na programatorze r¢cznym, aby
zatrzymac robota.

5-3



90203-1083DEG-PL 5. Sterowanie reczne robotem — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

A OSTRZEZENIE

Jesli sterujesz robotem r¢cznie wewnatrz bariery ochronnej, przed
wejSciem do obszaru chronionego nacisnij przycisk EMERGENCY
STOP. Ustaw si¢ w taki sposob, aby w trakcie sterowania r¢cznego

moc w dowolnym momencie zatrzymac robota.
o J

[UWAGA]

Po zakonczeniu sterowania r¢cznego wyjdz za barierg ochronna i
nastepnie wyltacz przetacznik TEACH LOCK na programatorze
recznym.
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5.2 TRYB STEROWANIA RECZNEGO ROBOTEM

W niniejszej sekcji opisano tryb sterowania robota podczas sterowania r¢cznego. Tryb ten okresla
sposob, w jaki robot bedzie poruszat swoimi osiami.

5.2.1 TRYB WSPOLRZEDNYCH OSIOWYCH JOINT

Nacisnij INTER lub obszar B, aby zmieni¢ wyswietlacz trybu na wspétrzedne osiowe. Po
wyborze tego trybu, mozesz przesuwac¢ krokowo osie robota oddzielnie, jak pokazano na rysunku
5.3. Po jednoczesnym nacis$nigciu kilku klawiszy sterowania osia, mozesz przesuwac¢ krokowo
osiami robota tacznie.

Rysunek 5,3
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Ruchy osi robota

JT1(R) Obrét ramiona w lewo i prawo JT4(S) Obrot kisci

D _\ i
J
L
JT2(0O) Ruch ramienia w tyt i w przod { JT5(B) Ruch kisci w goére i w dot
|
[+ |
S ,/ |
1) [] R
/ j
(mm] —

JT3(D) Ruch ramienia w goére i w dot JT6(T) Obrdét lica kisci
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5.2.2 TRYB WSPOLRZEDNYCH GLOBALNYCH BASE

Naci$nij INTER lub obszar B, aby zmieni¢ wyswietlacz trybu na wspoétrzedne globalne. Po
wyborze tego trybu mozesz przesuwac krokowo osie robota w oparciu o uktad wspoirzednych
globalnych. Po jednoczesnym nacis$nigciu kilku klawiszy sterowania osia, mozesz przesuwac

krokowo osiami robota tacznie.

Sterowanie w oparciu o wspotrzedne globalne bedzie si¢ rozni¢ ze wzgledu na wartosci
wprowadzone dla wspotrzednych globalnych. Rysunek 5.4 opiera si¢ na wartosci zerowej (0) dla
X,Y,Z,0,A, T.

Rysunek 5.4
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Ruch uktadu wspotrzednych globalnych

Jesli patrzysz na ponizsze wspotrzedne globalne od — do +, kierunek obrotu w strong + jest

zgodny z kierunkiem ruchu wskazéwek zegara.

X Ruch ramienia w lewo i prawo,
réwnolegle do wspétrzednych
globalnych X (Pozycja kisci jest
stata).

-]

KE

4
L
-

< A
L»l

Y Ruch ramienia w tyti przéd,
réwnolegle do wspdtrzednych
globalnych Y (Pozycja kisci jest
stata).

z

1

~ RY

RX  Obrét wokoét wspotrzednych

globalnych X (- oznacza kier. w strone
patrzacego) (Kohcéwka narzedzia
jest nieruchoma.)

}_

X
(-] SR

N

Obrot wokot wspétrzednych globalnych Y (
oznacza kier. do przodu dla JT2)
(Koncowka narzedzia jest nieruchoma.)

]

Z| Ruch ramienia w goére i dot, réwnolegle
do wspotrzednych globalnych Z (Pozycja

kidci jest stata).

RZ  Obrot wokét wspétrzednych globalnych 2
oznacza kier. w strone patrzacego) (Kor
narzedzia iest nieruchoma.)

F

7 (+

cowka
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5.2.3 TRYB UKLADU WSPOLRZEDNYCH NARZEDZIA TOOL

Naci$nij INTER lub obszar B, aby zmieni¢ wyswietlacz trybu na uktad wspotrzednych narzedzia.
Po wyborze tego trybu, mozesz przesuwaé krokowo osie robota w oparciu o uktad
wspotrzednych narzgdzia.

Uktad wspotrzednych narzedzia wykorzystuje zestaw wspotrzednych okreslajacych pozycje
narzedzia w przestrzeni. Zestaw ten (uktad wspotrzednych narzedzia) zmienia si¢ wraz z kazda
zmiang pozycji 1 postawy robota. Sterowanie, w oparciu o uktad wspotrzednych narzedzia, bedzie
sig rozni¢ ze wzgledu na warto$ci wprowadzone do uktadu wspotrzednych narzedzia. (Przyktad:
wprowadzone wartosci uktadu wspotrzednych narzedzia musza by¢ zmienione podczas uzywania
nowego narz¢dzia, posiadajacego odmienny ksztatt/wymiary.)

Na rysunku 5.4, JT4 do JT6 znajduja si¢ pod katem 0 stopni, a dla kisci powigkszonej na rysunku
55,X,Y,Z, 0, A, Tmaja wszystkie wartos¢ 0.
Dla gérnego ramienia

w pozycji horyzontalne;.

Rysunek 5.5

Dla gornego ramienia
pochylonego w dot.

Gdy postawa kisci zmienia si¢, zmienia si¢ takze uktad wspotrzednych narzedzia.

Rysunek 5.6
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Ruch uktadu wspotrzednych narzedzia

Jesli patrzysz na ponizsze wspotrzedne globalne od — do +, kierunek obrotu w strong + jest
zgodny z kierunkiem ruchu wskazéwek zegara.

X Ruch ramienia réwnolegle do rx, Obrot wokét ukladu wspéirzednych narzedzia

uktadu wspétrzednych narzedzia
X (Pozycja kisci jest stata).

X (- oznacza kier. w strone patrzacego)

(Koncdéwka narzedzia jest nieruchoma.)

ny Qbroét wokd

y Ruch ramienia rownolegle do narzedzia Y (- oznacza kier. w strone
uktadu wspotrzednych narzedzia Y

patrzacego) (Koncéwka narzedzia jest
(Pozycja kisci jest stata).

nieruchoma.)

]

N
Ll

z Ruch ramienia rownolegle do I

N

z  Obrdét wokét wspdtrzednych globalnych

ukfadu wspdtrzednych narzedzia
Z (Pozycja kisci jest stata).

(+ oznacza kier. do przodu dla JT2)

(Koncowka narzedzia jest nieruchoma.)

" ‘6%.:5:-:?? -~
i =
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6.1 CZYNNOSCI PRZYGOTOWAWCZE DO UCZENIA

Przed rozpoczgciem dzialania, sprawdZ ponizsza listg, aby zapewni¢ bezpieczenstwo podczas
uczenia.

1. Upewnij sig, ze wszystkie przyciski awaryjnego zatrzymania dziataja prawidtowo.

2. Wiacz przetacznik TEACH LOCK na programatorze recznym.

W zakresie uczenia i kontroli procesu uczenia uprawnione sa

wylacznie osoby, ktore ukonczyly autoryzowane przez firme
Kawasaki szkolenia.

6.1.1 SPRAWDZANIE DZIALANIA PRZYCISKU AWARYJNEGO ZATRZYMANIA
EMERGENCY STOP

Przyciski awaryjnego zatrzymania sa wykorzystywane do natychmiastowego zatrzymania robota,
w przypadku powstania ewentualnego niebezpieczenstwa, np. urazoéw ciala. Przed rozpoczeciem
obshugi robota, wykonaj co nastepuje, w odniesieniu do wszystkich przyciskow awaryjnego
zatrzymania: na kontrolerze, programatorze recznym i innym sprzecie.

1. Naci$nij przycisk EMERGENCY STOP na panelu obstugi, programatorze r¢cznym, ekranie
interfejsu, itp. Upewnij sig, Ze zasilanie silnika zostalo wytaczone, a lampka zasilania silnika

zgasta po nacisnigciu kazdego z przyciskow.

2. Po nacisnigciu przycisku EMERGENCY STOP wyzeruj blad i sprawdz, czy zasilanie silnika
moze by¢ wlaczone.

A\ NIEBEZPIECZENSTWO

Przed przesuwaniem robota upewnij si¢, ze
wszystkie przyciski awaryjnego zatrzymania
dzialaja prawidlowo.
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Natychmiast po nacisni¢ciu przycisku E-STOP, wlaczane s3 hamulce
zatrzymujace ruch robota. Kazde nagle zatrzymanie powoduje nadmierne
przeciazenie mechanicznych cze¢sci ramienia robota. Z tego powodu uzywaj

przycisk E-STOP tylko w przypadku awarii.
- J

[UWAGA]

1. Zatrzymanie awaryjne jest mozliwe w kazdej chwili, zar6wno w trybie uczenia,
jak 1 odtwarzania.

2. Po nacisnigciu przycisku E-STOP zapala si¢ lampka btgdu na kontrolerze, a na
ekranie obstugi wyswietlane sa komunikaty o btedzie.

3. Po wystapieniu btgdu nie jest mozliwe wlaczenie zasilania silnika. Przed proba
ponownego uruchomienia robota usun btad/bledy, zerujac je.

6.1.3 USTWIENIA PRZELACZNIKA BLOKADY (ON/OFF) W TRAKCIE UCZENIA -
TEACH LOCK

Wiacz przetacznik TEACH LOCK na programatorze regcznym. Po wlaczeniu tego przetacznika,
robot pozostanie nieruchomy, nawet jesli przycisk TEACH/REPEAT jest omytkowo ustawiony
na tryb odtwarzania. Jednakze, jesli przetacznik TEACH LOCK jest wylaczony, robot nie moze
by¢ obshugiwany rgcznie w trybie uczenia.

6.1.4 METODY ZATRZYMYWANIA ROBOTA

Metody zatrzymywania robota w trybie uczenia i odtwarzania r6znia si¢ od siebie.

1. W trybie uczenia,

(1) Zwolnij wytacznik DEADMAN na programatorze r¢cznym

(2) Upewnij sig, ze robot zatrzymat si¢ catkowicie i przetacz wytacznik HOLD/RUN
(wstrzymaj/wtacz) na panelu obstugi na pozycjg HOLD.
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2. W trybie odtwarzania,

(1) Dokonaj wyboru kroku na [Step Once]. (Wigcej szczegdtow, patrz rozdziat 4.2.5.7
Zmienianie warunkéw odtwarzania).

(2) Jesli robot zatrzymat si¢ catkowicie, przetacz wytacznik HOLD/RUN (wstrzymaj/wtacz)
na panelu obstugi na pozycje HOLD.

1. Po zatrzymaniu robota wylgcz zasilanie silnika, aby uniemozliwi¢
dalsze ruchy, naciskajac przycisk awaryjnego zatrzymania
EMERGENCY STOP na kontrolerze lub na programatorze r¢cznym.

2. Po wylaczeniu zasilania silnika, zabezpiecz urzadzenie przed
przypadkowym wlaczeniem zasilania przez personel (umocuj i

zablokuj wylaczniki zasilania, itp.)

N /

6.1.5 WYBOR METOD PROGRAMOWANIA

Aby robot wykonywat okreslona pracg, niezbgdne jest stworzenie programu opisujacego ja. W
sekcji ponizej opisano roznorodne metody programowania. W zalezno$ci od zadania, wybierz
odpowiednia metodg i stworz program.

6.1.5.1 KLASYFIKACJA METOD PROGRAMOWANIA
Metody programowania mozna sklasyfikowac, biorac pod uwagg co nastgpuje.

» Uzytkowanie robota podczas programowania: Uzytkowanie (online)/Nie uzytkowanie
(offline)/Oba

» Uzytkowanie narzg¢dzia podczas programowania: TP (Teach Pendant)/PC/Oba

* Metodg uczenia danych pozycji i innych informacji: Jednoczesne uczenie kilku punktow
dotyczacych tego samego kroku (uczenie
blokowe - Block teaching)/
Uczenie punktéw oddzielnie

* Wykorzystanie jezyka AS: Bezposrednie wprowadzanie na klawiaturze/Wybor z listy, itp.
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W oparciu o powyzsza klasyfikacje, firma Kawasaki oferuje nast¢pujace metody programowania.

1. Online

(1) Wykorzystywanie TP - programatora rgcznego i tworzenie programu poprzez uczenie
danych pozycji oraz innych informacji pomocniczych jednoczesnie, w tym samym kroku.
Jest to tzw. uczenie blokowe - block teaching.

(2) Wykorzystywanie PC 1 tworzenie programu bezposrednio w jezyku AS. W przypadku
danych pozycji mozesz przesuwac robota do wyuczonego punktu przez TP lub
wprowadzanie wartosci w programie PC. Jest to tzw. programowanie AS.

(3) Wykorzystywanie PC 1 tworzenie programu bezposrednio w jezyku AS. W przypadku
danych pozycji, mozesz przesuwac robota do wyuczonego punktu przez TP, a nastgpnie
uczy¢ go. (Danych pozycji nie mozna uczy¢ w programie PC (PC).)

(4) Wykorzystywanie TP i tworzenie programu bezposrednio w jgzyku AS na ekranie
klawiatury TP. W przypadku danych pozycji mozesz przesuwac robota do wyuczonego
punktu przez TP i nastgpnie uczy¢ go.

(5) Wykorzystywanie TP i tworzenie programu we wprowadzonym wstepnie jezyku AS na
ekranie klawiatury TP. W przypadku danych pozycji mozesz przesuwac robota do
wyuczonego punktu przez TP i nastgpnie uczy¢ go.

(6) Wykorzystywanie zarowno TP, jak 1 PC 1 tworzenie programu poprzez uczenie polecen
jezyka AS 1 danych pozycji jednocze$nie w tym samym kroku w czasie uzywanie polecen
T command. (Jest to dogodna metoda do programowania ruchu, w ktérym robot
przechodzi przez ciagla seri¢ punktow.)

2. Offline

(1) Zapisywanie danych pozycji jako plik tekstowy poprzez memo pad, MIFES, itp. 1
tworzenie programu offline.

(2) Wykorzystywanie do tworzenia programu offline, w tym danych pozycji, symulatora firmy
Kawasaki PC-ROSET .

(3) Tworzenie tylko danych pozycji z wykorzystaniem symulatoréw robota firmy Kawasaki.
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Program lub dane pozycji utworzone offline moga zosta¢ zatadowane do robota poleceniem
LOAD. Takze odwrotnie, program lub dane pozycji moga zosta¢ zatadowane z robota do
PC-ROSET. Dzigki temu, mozesz tworzy¢ programy zaréwno online, jak i offline

6.2 PROCEDURA OBStUGI EKRANU UCZENIA BLOKOWEGO

Stosujac uczenie blokowe programéw, korzystaj z ekranu uczenia blokowego. Ponizsze

podsekcje przedstawiaja metody wykorzystania tego ekranu.

6.2.1 WYSWIETLANIE EKRANU

Aby wyswietli¢ ekran uczenia blokowego, aktywuj obszar B 1 naci$nij MENU lub okno obszaru
B, aby wyswietli¢ menu rozwijane, nastgpnie [Teach] w menu. Alternatywnie, aktywuj obszar B i
naci$nij klawisz SCREEN SWITCHING, znajdujacy sig¢ na klawiaturze na lewo od SPD/7/D.
Kazdorazowe nacis$nigcie klawisza przetacza pomig¢dzy ekranem uczenia a <> ekranami
interfejsu.

6.2.2 KONFIGURACJA EKRANU

Ponizej przedstawiono konfiguracj¢ ekranu uczenia blokowego. Patrz rysunek 6.1.

Goérny wiersz jest nazywany wierszem tytulowym; wyswietlane sa pozycje niezbedne do uczenia
blokowego. Jednakze, ze wzglgdu na ograniczone rozmiary ekranu, ustawienia sygnatu
wlaczenia/wylaczenia narzedzia sa wyswietlane na nastgpnym ekranie. Patrz rysunek 6.2.

Wiersz
tytutowy

Wiersz

Intp Commeny
JOINT
1 JOINT

2 LINESR
‘ 3 JOINT
4 LINEAR

‘ 5 JOINT

5 p[;[ il Clamp  Jf

¢ Tar Tol Wrk

—
=

edycji

& JOINT
T JOINT

ldaBle ot B EE@ N (|
e = SR — ] —
b e s [
oo e S e o o

(a3

—
PN Y T T
L e e e R R
PN Y T T

Rysunek 6.1

]9 (OFF, 0) 0, 0)

T 1 0, 0,00 2 (OFF, | i 0,0) 0,0)

| 2 1 (OFF, 0, 0,0 2 (OFF, 0, 0.0) 3 (OFF, 0, 0,0} 4 (OFF, 0, (,O)
‘ 3 1@, 0 0,00 2 (OFF, 0, 0,0) 3 (OFF, 0, 0,00 4 (OFF, 0, 0,0
4 1 (OFF, @, 0,00 2 (OFF, 0, 0,O) 3 (OFF, 0, 0,00 4 (OFF, 0, (,0O)

5 1 (OFF, 0, 0,00 2 (M, 0, 0,0) 3 (OFF, 0, 0,00 4 (OFF, 0, 0,0

& 1 (OFF, 0. 0,00 2 (OFF, 0. .00 3 (OFF, 0. 0.00 4 (DFF, 0. 0.0)

Rysunek 6.2

Nacis$nij S + —, aby przetaczy¢ ekran z rysunku €/ na ekran z rysunku 6.1. Naci$nij S + <, aby
przetaczy¢ z powrotem na ekran z rysunku 6.1.
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Na ekranie przedstawionym na rysunku 6.2, jeden ekran moze wyswietla¢ maksimum cztery
sygnaly wlaczenia/wylaczenia narzedzia. Z tego wzgledu, jesli ustawionych jest wigcej niz cztery
sygnaly wlaczenia/wylaczenia narzedzia, wykorzystywane sa dwa ekrany. Nacisnij S + —, aby
przetacza¢ ekrany, jak opisano powyzej.

Wiersz edycji znajduje si¢ ponizej wiersza tytutowego. Wiersz ten stuzy do edycji tresci kazdego
kroku. Wtacz na programatorze recznym przetacznik TEACH LOCK, przesun kursor klawiszem
— lub <« i zmieniaj kazda pozycje danych pomocniczych klawiszem T lub ., albo tez
wprowadzajac liczby bezposrednio.

Pod wierszem edycji znajduje si¢ obszar, w ktorym wyswietlana jest tres¢ kazdego kroku
programu. Liczba po lewej stronie wskazuje krok; normalnie wyswietlanych jest siedem krokow.
Pomocnicze dane dotyczace uczenia kazdego kroku sa przedstawione w wierszach po prawe;.
Tres¢ kazdej pozycji jest pokazana w tabeli na nastepne;j stronie.
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Pozycja Tres¢
Interpolation | Wybor trybu ciaglego ruchu robota pomigdzy kazdym punktem uczenia. Np.
- wybor interpolacji liniowej tworzy $ciezke liniowa pomigdzy punktami.
interpolacja
Speed - Okreslenie predkosci ruchu robota do punktu uczenia.
predkosé
Accuracy - | Okreslenie stopnia, do ktdrego zbliza sig robot 1 ktory ma mie¢ po znalezieniu si¢
doktadno$¢ | w wyuczonym punkcie.
Timer - Okreslenie czasu oczekiwania w punkcie uczenia.
zegar
Tool - Okreslenie liczby narzgdzi roboczych, w ktore wyposazona jest koncowka
narzedzie ramienia robota.
Work - Okreslenie liczby uktadéw wspodtrzednych zwiazanych z przedmiotem
przedmiot obrabianym
obrabiany
Clamp - Okreslenie stanu ON/OFF chwytaka podczas chwytania przedmiotu obrabianego,
narzedzie itp.
J/E Okreslenie przelaczania programow zewngtrznymi sygnatami.
O/X Okreslenie sygnatu wyjscia z robota do urzadzen peryferyjnych.
W/X Okreslenie sygnatu wejscia do robota z urzadzen peryferyjnych.
Comment - | Mozliwe wprowadzenie dowolnego komentarza. Na ekranie uczenia mozna
komentarz | wyswietli¢ maks. osiem znakow.

W oparciu o powyzsze, w nastgpnej sekcji przedstawiono procedury dotyczace uczenia i edycji

programow z wykorzystaniem ekranu uczenia blokowego.

6.3 UCZENIE

W niniejszej sekcji opisano procedury tworzenia danych uczenia metoda uczenia blokowego.

Uczenie jest wykonywane na ekranie uczenia, z wykorzystaniem programatora r¢cznego. W
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niniejszej sekcji wyjasniono, w jaki sposob wyuczy¢ - zaprogramowac cztery punkty, zgodnie z
rysunkiem 6.3.

/_\ Nr 4
. .

Nr 3

Procedura uczenia

1. Najpierw ustaw nazwg programu, ktory ma by¢ edytowany. Dalsze informacje, patrz 4.2.1.1
Funkcja [Specify]. Jesli ustawisz program na pgl, wy$wietlony zostanie ekran uczenia, jak
przedstawiono na rysunku 6.4.

Intp Spd foc Tmr Tol Wrk  Clamp J/

JOINT 9 1 0 1 10

Rysunek 6.4

2. W sekgji tej uczysz tresci wyszczegolnionych w tabeli ponizej.

Punkt uczenia Tres¢ uczenia

Krok 1 Punkt rozpoczegcia operacji.

Krok 2 Przej$cie z mata predkoscia od Nr 1 do Nr 2 interpolacja liniowa. Ustawianie
odpowiedniego poziomu doktadnosci oraz oczekiwania robota przy pomocy
zegara.

Krok 3 Przejscie z mata predkoscia od Nr 2 do Nr 3 interpolacja liniowa. Ustawianie
narzedzia.

Krok 4 Przejscie ze $rednia predkoscia od Nr 3 do Nr 4 interpolacja liniowa.

Krok 5 Przejscie ze $rednia predkoscia od Nr 4 do Nr 1 interpolacja osiowa.
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3. Uzywajac +/-, przesun robota krokowo do punktu uczenia kroku 1.
4. Ustaw predkos¢* na 9 a doktadno$¢** na 4.
UWAGA* Aby ustawi¢ predkosc,

Przesun kursor na Spd (speed) w wierszu tytutu danych pomocniczych, naciskajac S + SPD/7,
— lub «.

U

Naciskajac T, zmieniasz ustawienia predko$ci w wierszu edycji takie jak “9 -0 — 1 —2 —
3—54-5—6—7— 89" Naciskajac |, zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci.
Mozesz réwniez ustawi¢ predkos¢, naciskajac bezposrednio NUMBER (0-9).

U

Ustawianie predkosci jest ukonczone po pojawieniu si¢ pozadanej liczby (w tym przypadku 9).
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UWAGA** Aby ustawi¢ doktadnos¢,

przesun kursor na Acc (accuracy) w wierszu tytutu danych pomocniczych naciskajac S +
ACC/8, — lub «.

U
Naciskajac T, zmieniasz ustawienia doktadnosci w wierszu edycji takie jak “1 — 2 — 3 — 4
—> 17. Naciskajac ¥, zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci. Mozesz rowniez ustawié
doktadnos¢, naciskajac bezposrednio NUMBER (1-4).

U
Ustawianie doktadnosci jest ukonczone po pojawieniu si¢ pozadanej liczby (w tym przypadku
4).

5. Aby przeprowadzi¢ jednoczes$nie uczenie pozycji i danych pomocniczych kroku 1, nacisnij
RECORD. Wyswietlony zostanie ekran uczenia, jak pokazano na rysunku 6,5.

Intp Spd bec Tor Tol Wrk  Clamp J/E
JOTNT o 1 0

Rysunek 6.5
6. Uzywajac +/-, przesun robota krokowo do punktu uczenia kroku 2.

7. Ustaw interpolacje™** na liniowa, predkos$¢ na 7, doktadno$¢** na 3, a zegar®*** na 1.
Aby ustawi¢ predkos¢ i doktadnos¢, stosuj procedurg opisana w uczeniu kroku 1.
UWAGA*** Aby ustawi¢ interpolacje,

przesun kursor na Intp (interpolation) w wierszu tytutu danych pomocniczych, naciskajac S +
INTER, — lub <.

U
Naciskajac T, zmianiasz ustawienia interpolacji w wierszu edycji takie jak “JOINT —
LINEAR — (LIN(EAR) 2) — (CIR(CULAR) 1) —» (CIR(CULAR) 2) — (F LIN(EAR)) —
(F CIR(CULAR) 1) — (F CIR(CULAR) 2) — (X LIN(EAR)) — JOINT ”. Naciskajac {,
zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci. Pozycje w nawiasach stanowia specyfikacje
opcjonalna.

U
Ustawianie interpolacji jest ukonczone po pojawieniu si¢ pozadanej pozycji (w tym przypadku
Linear - liniowa).
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UWAGA**** Aby ustawi¢ zegar,

przesun kursor na Tmr (timer) w wierszu tytulu danych pomocniczych, naciskajac S + TMR/9,
— lub «.

U
Naciskajac T, zmieniasz ustawienia predkosci w wierszu edycji takie jak “0 > 1 —>2 — 3 —
4—5-—6—7—8—9—0". Naciskajac ¥, zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci.
Mozesz réwniez ustawi¢ zegar, naciskajac bezposrednio NUMBER (0-9).

U

Ustawianie zegara jest ukonczone po pojawieniu si¢ pozadanej liczby (w tym przypadku 1).

8. Aby przeprowadzi¢ jednoczesnie uczenie pozycji i danych pomocniczych kroku 2, nacisnij
RECORD. Wyswietlony zostanie ekran uczenia, jak pokazano na rysunku 6,6.

Intp  Spd fAce Tor Tol Wrk  Clamp

| ]

Rysunek 6.6
9. Uzywajac +/-, przesun robota krokowo do punktu uczenia kroku 3.
10. Ustaw interpolacj¢ na liniowa, predkos$¢ na 5, doktadnos¢ na 3, a narze¢dzie™ na 2.

Aby ustawi¢ predkos¢ i doktadnos¢, stosuj procedurg opisana w uczeniu kroku 1, za§ w
przypadku ustawiania interpolacji, stosuj procedurg opisang w uczeniu kroku 2.

UWAGA* Aby ustawi¢ narzedzie,

przesun kursor na Tol (tool) w wierszu tytutu danych pomocniczych, naciskajac S +
TOOL/BS, — lub <.

U
Naciskajac T, zmieniasz ustawienia narzedzia w wierszu edycji takie jak “1 —2 — 3 — 4 —
5—6—>7—8—9— 1”. Naciskajac ¥, zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci.
Mozesz réwniez ustawi¢ numer narzedzia, naciskajac bezposrednio NUMBER (1-9).

U

Ustawianie narz¢dzia jest ukoficzone po pojawieniu si¢ pozadanej liczby (w tym przypadku
2).
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11. Aby przeprowadzi¢ jednoczesnie uczenie pozycji i danych pomocniczych kroku 3, nacisnij
RECORD. Wyswietlony zostanie ekran uczenia, jak pokazano na rysunku 6,7.

Rysunek 6.7

12. Uzywajac +/-, przesun robota krokowo do punktu uczenia kroku 4.

13. Ustaw interpolacj¢ na liniowa, predkos$¢ na 6 a doktadno$¢ na 3.

Aby ustawi¢ interpolacje, predkos¢ i doktadno$é, stosuj procedure opisana powyzej.

14. Aby przeprowadzi¢ jednoczesnie uczenie pozycji i danych pomocniczych kroku 4, nacisnij
RECORD. Wyswietlony zostanie ekran uczenia, jak pokazano na rysunku 6,8.

Hc@ TH¢ Tol th Clamp J/f

{0 1, {

1 JOINT
2 LINEAR
3 LINESR
4 LINESR

Rysunek 6.8

15. Uzywajac +/-, przesun robota krokowo do punktu uczenia kroku 5.

16. Ustaw interpolacj¢ na liniowa a predkos¢ na 7. Aby tego dokona¢, zastosuj procedurg opisana
powyzej.
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17. Aby przeprowadzi¢ jednoczesnie uczenie pozycji i danych pomocniczych kroku 5, naci$nij
RECORD. Wyswietlony zostanie ekran uczenia, jak pokazano na rysunku 6.9.

boe Tor Tol Wrk  Clamp Jf

o 1 0
1 JOINT
% LINEAR
3 LINEAR

Rysunek 6.9

Uczenie dla pgl jest teraz zakonczone.

[UWAGA]

Po zmianie danych w wierszu edycji, naci$nigcie CANCEL lub CLEAR
nie powoduje przywotania poprzedniej tresci.

1. Po utworzeniu programu systematycznie zapisuj dane w

zewnetrznej pamigci, np. na kartach PC, itp.
2. Aby unikng¢ usunigcia zabezpieczonych danych, przechowuj karty

PC w bezpiecznym miejscu.

J

6.4 USTAWIANIE INNYCH INFORMACJI POMOCNICZYCH

Informacje pomocnicze zawieraja takze inne sygnaty, niz te opisane powyzej. Procedura

ustawiania tych sygnatow jest opisana w ponizszych podsekcjach.
6.4.1 USTAWIANIE SYGNALOW J (JUMP)/E (END)

J (Jump) spetnia nastepujace funkcje. W kroku wyuczonym w aktywnym trybie RPS (zewngtrzny
wybor programu), mozliwe jest przej$cie do innego programu poprzez wejscie zewnetrznego
sygnatu, JUMP ON. Podobnie, wejscie sygnatu JUMP OFF powoduje kontynuacj¢ oryginalnego
programu, bez przechodzenia do innego programu.

Aby robot nie oczekiwat na wejscie sygnatu, niezbedne jest wprowadzenie sygnatu JUMP ON
lub JUMP OFF w krokach uczenia Jump.
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E (End) spetnia nastepujace funkcje. W kroku wyuczonym w aktywnym trybie RPS (zewngtrzny
wybor programu), po wejsciu zewngtrznego sygnatu RPS ON, program zatrzymuje si¢ w tym
punkcie i nastgpuje przejscie do innego programu.

Jesli sygnat RPS ON nie zostanie wprowadzony w kroku uczenia poprzez End, robot pozostanie

w stanie czuwania (stand-by) az do wejScia sygnatu.
Konfigurowanie ustawien

Przesun kursor na J/E w wierszu tytutu danych pomocniczych, naciskajac S + J/E/ I, — lub «.
U

Naciskajac T zmieniasz ustawienia J/E w wierszu edycji takie jak “Blank — J — E — Blank”.

Naciskajac ¥, zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci.

U

Ustawianie J/E jest ukonczone po pojawieniu si¢ pozadanej pozycji.

[UWAGA]

Jump/End sa nieaktywne, jesli tryb RPS jest wylaczony.

6.4.2 USTAWIANIE SYGNALOW OX (WYJSCIA)

Sygnaty wychodzace z robota do urzadzen zewnetrznych sa nazywane sygnatami wyjscia OX.
Np., jesli sygnat wyjscia OX jest wyuczony w pozycji P, sygnat jest generalnie wysytany w
poprzedniej pozycji P, 1 wytaczany w pozycji P,. Patrz rysunek 6.10.

Py P,

ON
wyjscie sygnalu OX Oft— —
Rysunek 6.10

Konfigurowanie ustawien

1. Przesun kursor na OX w wierszu tytutu danych pomocniczych, naciskajac S + OX/4, — lub «
1 nacisnij SELECT.
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2. Ekran wprowadzania sygnatu wyjs$cia OX jest wyswietlany w obszarze C. Wprowadz numer
sygnatu wyjscia OX, uzywajac NUMBER (0-9). Aby ustawi¢ kilka sygnatéw wyjscia OX,
oddziel kazdy z nich przecinkiem lub kropka. (Na rysunku 6.11 ustawione zostaly OX1, OX5 i
0X12.)

1,5,

Current Data:

Rysunek 6.11

3. Jesli po wprowadzeniu wszystkich sygnatow nacis$niesz .J, ekran z rysunku 6.11 zostanie
zamknigty, a sygnaty zostana wyswietlone w wierszu edycji. W tym momencie nacisnij
RECORD, aby ukonczy¢ uczenie tych sygnatow. Rysunek 6.12 stanowi przyktad ustawien
sygnatu wyjscia OX. OX1 i OX2 sg uczone w kroku 1, aOX1, OX2 i OX3 w krokach 2 i 4.

¢ Tor Tol Wk Claup

1] i i}

Rysunek 6.12

[UWAGA]

1. Sygnaly OX moga by¢ sklasyfikowane w 4 typach, w zaleznos$ci od ich
taktowania we/wy. Dalsze informacje, patrz 14.0 Specyfikacja
wielofunkcyjnych sygnalow wyjscia OX/sygnalow zewngtrznych WX
(Opcja).

2. Jesli podezas edycji nacisniesz CANCEL, przywrdcone zostang oryginalne
ustawienia danych.
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6.4.3 USTAWIANIE SYGNALOW ZEWNETRZNYCH WX

Synchroniczne sygnaly przesylane pomigdzy robotem, a urzadzeniami zewngtrznymi sa
nazywane sygnatami zewngtrznymi WX. Np., jesli przeprowadzono uczenie w pozycji P,, robot
zatrzyma si¢ 1 bedzie oczekiwal w pozycji P, az do wejscia odpowiedniego sygnatu z zewnatrz.
Patrz rysunek 6.13.

Po wejsciu odpowiedniego sygnatu, robot wykonuje kolejne operacje.

Jesli WX jest w pozycji OFF, robot Po wiaczeniu WX, robot
oczekuje nawet po przejsciu w ustawienie | rozpoczyna ruch do nastgpnego
Pz. oku.

Py P Do

° e e
T jest ON przez
ON i€ > min. 0,1 sek.
WX OFF

Rysunek 6.13

Konfigurowanie ustawien

1. Przesun kursor na WX w wierszu tytulu danych pomocniczych, naciskajac S + WX/5, — lub
<« inaci$nij SELECT.

2. Jak w przypadku sygnatéw wyjscia OX, ekran wprowadzania sygnalu zewngtrznego WX jest
wyswietlany w obszarze C. Wprowadz numer sygnatu zewnetrznego WX, uzywajac
NUMBER (0-9). Aby ustawi¢ kilka sygnatow zewngtrznych WX, oddziel kazdy z nich
przecinkiem lub kropka.

3. Jak w przypadku ustawiania sygnatow wyjscia OX, jesli po wprowadzeniu wszystkich
sygnalow nacis$niesz .J, ekran zostanie zamknigty, a sygnaty zostana wyswietlone w wierszu
edycji. W tym momencie nacisnij RECORD, aby ukonczy¢ uczenie tych sygnatéw. Rysunek
6.12 przedstawia, ze WX1 1 WX2 sa wyuczone w kroku 2 i 4.

[UWAGA]

1. Jesli podczas edycji nacisniesz CANCEL, przywrdcone zostang oryginalne

ustawienia danych.
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6.4.4 USTAWIENIA SYGNALOW WLACZENIA/WYLACZENIA NARZEDZIA

Sygnaty wlaczenia/wylaczenia narzg¢dzia instruuja robota, jak ma kierowac¢ pistoletem do
zgrzewania lub jak uchwyci¢ obrabiany przedmiot. Dostgpnych jest osiem rodzajéw ustawien
sygnalow wlaczenia/wylaczenia narzgdzia. Istnieja dwa rodzaje specyfikacji, specyfikacja

zgrzewania punktowego i specyfikacja przenoszenia.
6.4.4.1 UCZENIE SYGNALOW WLACZENIA/WYLACZENIA NARZEDZIA

Aby ustawi¢ sygnal wlaczenia/wytaczenia narzgdzia, zastosuj opisana ponizej procedure.

1. Nacis$nij CL 1 (CL2), aby przetaczy¢ informacje dotyczace uczenia dla narzedzia (clamp) 1

(narzedzia - clamp 2) ON — OFF — ON. Rysunek 6.12 przedstawia, ze CL2 jest w kroku 2 w
pozycji ON.

2. Nacisnij A+ CL 1 (CL2), aby przetaczy¢ informacje dotyczace uczenia i aktualny sygnat* dla

narzedzia (clamp) 1 (narzedzia - clamp 2) ON — OFF — ON.

3. Naci$nij CLn + NUMBER (1-8), aby przetaczy¢ informacje dotyczace uczenia dla narzedzia
(clamp)-n ON — OFF — ON.
Przyktad: Naci$nij CLn + 3, aby wyuczy¢ CL3.

4. Nacisnij A + CLn + NUMBER (1-8), aby przetaczy¢ informacje dotyczace uczenia i aktualny
sygnal* dla narzedzia (clamp)-n ON — OFF — ON.

UWAGA* uzycie A + CL aktywuje biezace urzadzenia potaczone z sygnatami
wlaczenia/wylaczenia narzedzia. Badz ostrozny podczas przetaczania sygnatu
wlaczenia/wyltaczenia narz¢dzia z ON na OFF lub z OFF na ON w trakcie uczenia w
specyfikacji przenoszenia, gdy robot trzyma obrabiane narzedzie, gdyz chwytak
otworzy si¢ 1 obrabiane narz¢dzie moze wypasc.

6.4.4.2 UCZENIE SPECYFIKACJI ZGRZEWANIA PUNKTOWEGO

W specyfikacji zgrzewania punktowego istnieja cztery rodzaje ustawien danych w przypadku
kazdego sygnatu wlaczenia/wytaczenia narzedzia: ON/OFF, WS (Weld Schedule number), CC
(Clamp Condition) i O/C (Open/Close dla 2-skokowego pistoletu chowanego). Aby
przeprowadzi¢ uczenie tych danych, przetacz na ekran narzedzia i postgpuj zgodnie z procedura
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opisang ponizej.

1. Przesun kursor znacznie na prawo od pozycji Comment, naciskajac S + — lub —. Ekran

zostat przelaczony na ekran narzedzia.

2. Przesun kursor na zadany sygnat uzywajac—. Mozesz réwniez ustawi¢ warunki sygnatu,
naciskajac T, ¥ lub bezposrednio wprowadzajac NUMBER (0-9).

Rysunek 6.14 stanowi przyktad ekranu narzedzia. Jak pokazano od lewej do prawej w drugiej

linii, wewnatrz nawiasow, CL1 jest ustawione na ON, WS na 1, CC na 14, a O/C na C.

Clamp

Rysunek 6.14

[UWAGA]

Alternatywne sposoby ustawiania WS, CC 1 O/C w clamp1 w specyfikacji
zgrzewania punktowego:

1. Nacisnij S + WS/6, aby przesunac¢ si¢ na pozycj¢ w sygnale WS.

2. Nacisnij S + CC/CLEAR, aby przesunac si¢ na pozycje w CC.

3. Nacis$nij S + CL AUX/3, aby przesunac si¢ na pozycje w O/C.

Gama ustawien wyszczeg6lnionych ponizej rdzni si¢ w zaleznosci od rodzaju sygnatu. Liczby w
nawiasach stanowia maks. mozliwe ustawienia, dostgpne w opcji.

WS: 0-63 (999)

CC: 0-9(20)

O/C: 0O, C (W niektorych specyfikacjach, nazwa sygnatu to F/M.)

Dalsze szczegdty dotyczace specyfikacji zgrzewania punktowego, patrz 10.0 Sygnaty
dedykowane aplikacji.

6.4.4.3 UCZENIE SPECYFIKACJI PRZENOSZENIA

W specyfikacji przenoszenia istnieja cztery rodzaje ustawien danych w przypadku kazdego
narzedzia: ON/OFF i1 CC. Aby przeprowadzi¢ uczenie tych danych, przetacz na ekran narzedzia i
postepuj zgodnie z procedura opisana powyzej w specyfikacji zgrzewania punktowego. Bardziej
szczegdtowe informacje, patrz 10.0 Sygnaty dedykowane aplikacji.
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6.4.5 USTAWIENIA SEKCJI KOMENTARZY

Sekcja ta umozliwia wybdr wprowadzonych stow i zapisanie ich w kazdym kroku. Mozesz takze

wprowadza¢ dowolne komentarze.
Konfigurowanie ustawien
1. Przesun kursor na Comment w wierszu tytutu danych pomocniczych, naciskajac — lub «.

2-1. Naciskajac T, zmieniasz tres¢ sekcji komentarzy w wierszu edycji, jak np. “Home — Escape
— Wait — Blank — Home”. Naciskajac ¥, zmieniasz ustawienia w odwrotnej kolejnosci.

2-2. Mozesz takze wyswietli¢ ekran klawiatury w obszarze C, naciskajac SELECT, nastgpnie
wprowadzi¢ komentarz i nacisna¢ ! lub <ENTER>. Na ekranie uczenia mozna wyswietli¢
maksymalnie osiem znakow.

3. Aby zakonczy¢ uczenie sekcji komentarzy, nacisnij RECORD.

6.5 SPRAWDZANIE PROGRAMU

Aby potwierdzi¢ odtwarzanie wyuczonego programu, uzyj GO i BACK w trybie kontrolnym
(Check Mode). Omawiana procedurg opisano ponize;.

1. Wybierz sprawdzany program. Dalsze szczegoty dotyczace  Function [Select], patrz 4.2.1.2

2. Ustaw sprawdzany krok(i) w wybranym programie. Dalsze informacje dotyczace ustawiania
krokow, patrz 4.2.2 Funkcje obszaru kroku.

3. Przelacz na tryb uczenia i wiacz przetacznik TEACH LOCK na programatorze recznym.
Nacis$nij CONT, aby przelaczy¢ metodg kontroli, dziatajaca co jeden krok lub ciagle. Metoda

kontroli jest wyswietlana w obszarze powiadomien (D).

4. Ustaw predkos$¢ kontroli. Dalsze informacje, patrz 4.2.5.1 Tre$¢ wyswietlacza obszaru
powiadomien (A)

5. Po wlaczeniu zasilania silnika, wiacz przetacznik HOLD/RUN (wstrzymaj/wtacz) na panelu
obstugi na pozycj¢ RUN, aby sterowa¢ ruchem robota z programatora r¢cznego.
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6. Naciskaja wytacznik DEADMAN na programatorze r¢cznym, nacisnij GO, aby przesunac
robota do ustawionego kroku.

7. Wykonujac kontrolg co jeden krok (ONCE), robot zatrzymuje si¢ na zbieznosci osi w
przypadku kazdego kroku. Ponowne naci$nigcie GO lub BACK przesuwa robota do
nastgpnego (poprzedniego) kroku.

8. Wykonujac kontrolg krokéw w trybie ciagtym (CONT), robot przesuwa si¢ w sposob ciagly do
kolejnego kroku, jesli nacisnigte jest GO. Jednakze, naci$nigcie BACK nie powoduje kontroli
krokow w trybie ciaghym.

1. Po utworzeniu programu, systematycznie zapisuj dane w
zewnetrznej pamigci, np. na kartach PC, itp.

2. Aby unikng¢ usunigcia zabezpieczonych danych, przechowuj karty
PC w bezpiecznym miejscu.

\ [UWAGA] <

Jesli wytaczysz tryb krokow ciagtych w Aux. 0807, musisz uzy¢
kombinacji S+ GO 1S + BACK.

6.6 EDYCJA DANYCH PROGRAMU
W niniejszej czgsci przedstawiono podstawowe procedury edycji wyuczonych danych programu.

1. Zmiana ustawienia

2. Zmiana danych pomocniczych
3. Wstawianie krokow

4. Usuwanie krokow

Wykorzystujac rysunek 6.15 ponizej jako przyktad, w nastgpujacych podsekcjach wyjasniono

réznorodne mozliwos$ci zwiazane z edycja danych uczonych w kroku 5.
fcc Tor Tol Wrk  Clamp J/E

JOTH 4 0 1 0 ¢ [ MU ]

2LINESR 7 3 1 1 0@ [l 11 ]

| 2 JoInt 9 2 0 1 01 [ 102 ]

4LINESR 5 1 2 1 10 [2.5 il 1
JOTH T

& JOINT 8 1 2 1 10 [ 108 ]

7 JOINT 9 1 0 1 0 [ 10 ]

Rysunek 6.15
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6.6.1 ZMIANA USTAWIENIA (POZYCJI)

W niniejszej sekcji opisano wytacznie procedurg edycji danych ustawienia w kroku, bez edycji

informacji pomocniczych.

1. Naciénij A + T lub 4, aby przesuna¢ kursor na krok, ktory ma by¢ edytowany. W tym
przypadku, przejscie do kroku 5 powoduje pod$wietlenie wiersza na zielono.

2. Naci$nij POS/MOD, aby zmieni¢ kolor kroku 5 na fioletowy 1 wyswietli¢ po lewej stronie
wiersza edycji POS.M. (Patrz rysunek 6.16.)

3. Uzywajac +/-, przesun robota krokowo do wlasciwej pozycji. Bardziej szczegélowe informacje
na temat obstugi robota, patrz 5,1 Metody dotyczace operacji podstawowych.

4. Nacis$nij RECORD, aby wprowadzi¢ nowe dane pozycji do kroku 5. (Patrz rysunek 6.17. Krok
6 jest teraz wyswietlany w kolorze fioletowym.)

5. Aby kontynuowa¢ zmienianie danych pozycji, powtarzaj kroki przedstawionej procedury od 1
do 4. Aby opusci¢ ten tryb, nacis$nij ponownie POS/MOD.

o Trrr; Tol

[ fiz
& LINEAR 1
3 JUINT 1
4 LINEAR 1
o JOINT ST

1
1

Wrek  Clamp J/
]

Rysunek 6.17
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6.6.2 ZMIANA DANYCH POMOCNICZYCH

W niniejszej sekeji opisano wylacznie procedurg edycji danych pomocniczych w kroku, bez
edycji danych pozycji. Dane moga by¢ edytowane bez potrzeby wprawiania robota w ruch.

1. Naciénij A + T lub 4, aby przesuna¢ kursor na krok, ktory ma by¢ edytowany. W tym
przypadku, przejscie do kroku 5 powoduje pod$wietlenie wiersza na zielono.

2. Naci$nij AUX/MOD, aby zmieni¢ kolor kroku 5 na ciemnozotty i wyswietli¢ po lewej stronie
wiersza edycji AUX.M. (Patrz rysunek 6.18.)

3. Przesun kursor na wymagane dane pomocnicze. Jesli wszystkie dane pomocnicze nie sa

widoczne na jednym ekranie, przechodz ze strony na strong, naciskajac S + — lub «.
4. Edytuj dane pomocnicze, naciskajac T, 4 lub bezposrednio wprowadzajac NUMBER (0-9).
5. Naci$nij RECORD, aby wprowadzi¢ nowe informacje pomocnicze do kroku 5. W tym
przypadku edytowane sa ustawienia doktadnosci i zegara. (Patrz rysunek 6.19. Krok 6 jest

teraz wyswietlany w kolorze ciemnozoitym.)

6. Aby kontynuowac¢ zmienianie danych pomocniczych, powtarzaj kroki przedstawionej
procedury od 1 do 5. Aby opuscic¢ ten tryb, nacisnij ponownie AUX/MOD.

Gpd  bee Tar Tol Wek  Clamp  J/E )i Comment
7 4 0 0 2 1 1
T 2 1 1 0 [1 10 ]
| 9 2 0 1 01 [ 1[2 ]
5 1 2 1 0 [2:5 10 1
3 1 3 1 0 [ 103 1
9 1 0 ] [ 10 1

ntp Spd 8o Tor Tol Wek  Clamp J/ (
JOIK g 1 1 9 103 ]
3 JOINT 9 2 0 1 01 [ 102 ]
4LINESR 5 1 2 1 9@ [2,5 1L ]
5 JOINT F0 [ 10 ]
g 1 0 1 0 [ 10 1

Rysunek 6.19
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6.6.3 WSTAWIANIE KROKOW
W niniejszej czgsci przedstawiono procedury dotyczace wstawiania nowych krokow.

1. Naciénij A + T lub 4, aby przesuna¢ kursor na wymagany krok. W tym przypadku, przejscie do
kroku 5 powoduje pod$wietlenie wiersza na zielono.

2. Nacisnij INS, aby zmieni¢ kolor kroku 5 na jasnoniebieski 1 wyswietli¢ po lewej stronie
wiersza edycji INS. (Patrz rysunek 6.20.)

3. Naci$nij RECORD, aby w piatym kroku wstawi¢ nowy krok, tym samym krok 5 staje si¢
krokiem 6. Tres¢ kazdej pozycji wstawionego kroku jest identyczna z tre§cia w wierszu INS. w
kroku 2. (Patrz rysunek 6.21. Krok 6 jest teraz wyswietlany w kolorze jasnoniebieskim.)

4. Aby kontynuowac¢ wstawianie krokdéw, powtarzaj kroki przedstawionej procedury od 1 do 3.
Aby opusci¢ ten tryb, naci$nij ponownie INS.

Intp  Spd fec Tor Tol Wek  Clamp  J/E 0% Comment

NS, JOIWT Sl [ W 1
2LINESER 7 3 1 1 0 [l 10 ]
3 JOINT 9 2 0 1 01 [ 102 ]
4LINEER 5 1 2 1 0 [2.5 10 1
5 JOINT 7 2 2 1 0 2 [ i ]
& JOINT g 1 3 1 0 [ 103 ]
7 JOINT g 1 0 1 0 [ 1L 1

Rysunek 6.20

boe Tor Tol Wek  Clamp J/E

A [ il ]
3 JOINT 3 2 0 1 01 [ T[2 ]
| 4LINEBR & 1 2 1 0 [2.5 il ]
& JOINT 7 2 2 1 0 2 [ 10 ]
6 JOTNT e [ [ 10 ]
7 JOINT 8 1 2 1 ¢ [ =] ]
& JOINT 9 1 0 1 0 [ il 1

Rysunek 6.21

[UWAGA]

Aby wstawi¢ wiele krokéw, nacisnij RECORD okreslona ilo$¢ razy.
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6.6.4 USUWANIE KROKOW

W niniejszej czgsei przedstawiono procedury dotyczace usuwania krokow.

1. Naciénij A + T lub 4, aby przesuna¢ kursor na wymagany krok. W tym przypadku, przejscie do

kroku 5 powoduje pod$wietlenie wiersza na zielono.

2. Nacis$nij DEL aby zmieni¢ kolor kroku 5 na czerwony 1 wyswietli¢ po lewej stronie wiersza

edycji DEL. (Patrz rysunek 6.22.)

3. Naci$nij RECORD, aby usuna¢ krok 5, tym samym krok 6 staje si¢ krokiem 5. (Patrz rysunek

6.23).

4. Aby kontynuowac usuwanie krokéw, powtarzaj kroki przedstawionej procedury od 1 do 3. Aby

opusci¢ ten tryb, nacisnij ponownie DEL.

| Intp
[EL, JOINT
2 LINEAR
3 JOINT

4 LINESR.
5 JOINT

1 birk
1 0

Spd ."3,{:‘.':; Tl‘l‘lJ:'_' To

___Iif.lamp J/E

_— o o

—

T,
L ()
L R ] —1

)
L ()

= B s 0 R
= = R

]
]

Rysunek 6.22

Tol Wrk Clamp J/E 0% Comment
2 1 0 2

—i——
PR}
—iar—
o]
PR}

Rysunek 6.23

[UWAGA]

1. Naci$nij RECORD na ekranie potwierdzenia, aby wykona¢ usuwanie.

2. Aby usuna¢ wiele krokow, nacisnij RECORD okreslona ilos¢ razy.

\_

1. Po utworzeniu programu, systematycznie zapisuj dane w zewne¢trznej
pamigci, np. na kartach PC, itp.

2. Aby unikng¢ usunigcia zabezpieczonych danych, przechowuj karty PC w
bezpiecznym miejscu.
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7.0 OPERACJA ODTWARZANIA

Operacja odtwarzania polega na odtwarzaniu tresci programu, ktoérego uprzednio robot zostat

nauczony. W niniejszym rozdziale opisano procedurg obstugi robota podczas operacji

odtwarzania.

7.1 Przygotowanie dO OperaCji Odtwarzania ....................................................................... 7-2
72 Wykonanie Operacj 1 Odtwarzal'lia ................................................................................. 7-2
73 MetOdy Zatrzymywania OperaCji Odtwarzania .............................................................. 7-4
73 . 1 Przerywanie programu .................................................................................................. 7_4
73 2 KOﬁczenie Wykonywania programu ............................................................................. 7_5
7.4 MetOdy ponownego uruchamiania Operacj 1 Odtwarzania ............................................. 7-5
74.1 Ponowne uruchamianie po PrZerwaniul ProGramIu-: - - - ssessseessssesssssssenssssessnesss 7.5
7.4.2 Ponowne uruchamianie po zakonczeniu wykonywania programuy -«««=«««-«ss=-ss=ss-- 7-5
7.4.3 Ponowne uruchamianie po zatrzymaniu wylacznikiem awaryjnym Emergency Stop 7-5
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7.1 PRZYGOTOWANIE DO OPERACJI ODTWARZANIA

Ze wzgledu na fakt, iz robot podczas operacji odtwarzania porusza si¢ cz¢sto z duza predkoscia,

Scisle przestrzegaj srodkow ostroznosci przed uruchomieniem robota w trybie odtwarzania.

A  NIEBEZPIECZENSTWO

1. Upewnij sig¢, Ze personel znajduje si¢ poza bariera ochronna i uprzatnij
obszar pracy robota/systemu.

2. Upewnij sig, ze wszystkie przyciski awaryjnego zatrzymania dzialaja

prawidlowo.

3. Upewnij si¢, ze w zakresie instalacji robota, zainstalowanych narzedzi
oraz urzadzen zewne¢trznych, takich jak np. kontroler, itp. nie wystepuja
zadne nieprawidlowosci.

4. Upewnij si¢, ze robot nie bedzie kolidowal z bariera ochronng i

\—__urzadzeniami zewnetrznymi. J

7.2 WYKONANIE OPERACJI ODTWARZANIA

W niniejszej sekcji wyjasniono podstawowe metody uruchamiania robota w trybie odtwarzania
z wykorzystaniem panelu obstugi kontrolera. W zakresie procedur uruchamiania operacji
odtwarzania z wykorzystaniem sygnatow zewngtrznych, patrz Instrukcja dotyczaca
zewngetrznych sygnatow we/wy.

Procedura operacji odtwarzania

1. Wiacz wytacznik CONTROLLER POWER zlokalizowany w gornej, przedniej czgsci

kontrolera, z lewej strony i sprawdz, czy $wieci si¢ lampka zasilania kontrolera.

2. Przetacz na kontrolerze przetacznik HOLD/RUN na pozycj¢ HOLD, a przycisk
TEACH/REPEAT na pozycj¢ REPEAT.

3. Wybierz program/kroki, ktore zamierzasz uruchomic. Dalsze informacje dotyczace wyboru
programu, patrz 4.2.1.2 Funkcja [Select] oraz 4.2.2 Funkcje obszaru kroku.

4. Ustaw warunki odtwarzania. Wigcej szczegdtow, patrz rozdziat 4.2.5.7 Zmienianie

warunkow odtwarzania. W tabeli, ktora znajduje si¢ na nastgpnej stronie przedstawiono w
skrécie dostgpne ustawienia biezacych warunkéw odtwarzania.
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Nr Pozycje ustawien Tres$¢ ustawien
1 Repeat Speed Ustawianie predkosci operacji odtwarzania.
(predkose
odtwarzania)

Repeat Cont/Once | Ustawianie programu na dziatanie ciagte lub jednostkowe.

3 Step Cont/Once Ustawianie krokdw programu na dziatanie ciagte lub co jeden
krok.
4 RPS Mode Wiaczanie/wylaczanie mozliwosci przetaczania do okreslonego

programu poprzez zewngtrzne sygnaty.

5 Dry Run OFF/ON | Kontroluje wyuczona tre§¢, funkcja w pozycji Dry Run ON

uruchamia wykonanie programu bez ruchu robota.

5. Wylacz przetacznik TEACH LOCK na programatorze r¢cznym.

6. Nacis$nij wytacznik MOTOR POWER na kontrolerze i sprawdz, czy §wieci si¢ lampka
zasilania silnika.

7. Nacis$nij wytacznik CYCLE START na kontrolerze 1 sprawdz, czy §wieci si¢ lampka
rozpoczecia cyklu.

8. Przetacz przetacznik HOLD/RUN na pozycje RUN. Robot rozpoczyna operacj¢ odtwarzania.

- [UWAGA] B
1. Jesli przetacznik TEACH LOCK jest wlaczony, operacja odtwarzania jest
niewykonalna.

2. Nacisnij przycisk CYCLE START, aby uruchomi¢ program od dowolnego
kroku, wyswietlonego na programatorze recznym 1 przesuna¢ robota do
nastepnego kroku w sekwencji programu. Jesli program wymaga
uruchomienia od innego kroku niz biezaco wyswietlany, mozesz uzy¢

funkcji wyboru kroku, aby ustawi¢ program w wymaganym kroku.

A NIEBEZPIECZENSTWO

1. Omawiane dzialanie uruchamia operacj¢ odtwarzania robota. Ponownie
upewnij si¢, Ze przedsigwzigto wszelkie sSrodki bezpieczenstwa, ze personel
znajduje si¢ poza bariera ochronna, itp.

2. Uporzadkuj obszar w taki sposob, aby w przypadku wystapienia zagrozenia

Y moc w kazdej chwili nacisng przycisk E-STOP. )
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W przypadku wystapienia jakichkolwiek anomalii zwigzanych z

robotem podczas operacji odtwarzania, natychmiast przelacz
przelacznik HOLD/RUN na pozycj¢ HOLD lub nacis$nij przycisk
E-STOP.

[UWAGA]
W czasie startu cyklu (cycle start) istnieje mozliwos¢ zmiany

ustawien repeat speed (predkosci odtwarzania), repeat Cont/Once
lub step Cont/Once, jednak nie jest mozliwa zmiana programu lub
kroku.

7.3 METODY ZATRZYMANIA OPERACJI ODTWARZANIA

Podczas operacji odtwarzania istnieja dwie metody zatrzymania robota - przerwanie programu

lub zakonczenie wykonania programu.

[UWAGA]

Kazdorazowo, gdy operator musi natychmiast zatrzymac ruch robota,
powinien nacisna¢ przycisk E-STOP (zlokalizowany na programatorze
recznym lub na obudowie kontrolera). Jednakze zaleca sig, aby nie
uzywac przycisku E-STOP rutynowo w celu zatrzymywania ruchu robota.
Po nacisnigciu przycisku E-STOP wytaczane jest zasilanie silnika i
wlaczane sa hamulce. Ze wzgledu na fakt, iz w warunkach zatrzymania
awaryjnego robot nie wytraca predkosci w sposob normalny, jednostka

mechaniczna moze by¢ w takiej sytuacji nadmiernie przeciazona.

7.3.1 PRZERYWANIE PROGRAMU

1. Przetacz wylacznik HOLD/RUN (wstrzymaj/wtacz) na panelu obstugi na pozycje HOLD lub
ustaw warunki odtwarzania na Step Once. Wigcej szczegdtow, patrz rozdziat 4.2.5.7
Zmienianie warunkéw odtwarzania.

2. Po catkowitym zatrzymaniu robota, nacisnij przycisk E-STOP, aby wylaczy¢ zasilanie silnika.

Alternatywnie, mozesz przelaczy¢ wytacznik TEACH/REPEAT (uczenia/odtwarzania) na
kontrolerze z pozycji REPEAT na pozycje TEACH, co réwniez wylaczy zasilanie silnika.
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7.3.2 KONCZENIE WYKONYWANIA PROGRAMU

1. Ustaw warunki odtwarzania na Repeat Once. Wigcej szczegotow, patrz rozdziat 4.2.5.7

Zmienianie warunkow odtwarzania.

2. Po calkowitym zatrzymaniu robota, naci$nij przycisk E-STOP, aby wytaczy¢ zasilanie silnika.
Alternatywnie, mozesz przelaczy¢ wytacznik TEACH/REPEAT (uczenia/odtwarzania) na
kontrolerze z pozycji REPEAT na pozycje TEACH, co réwniez wylaczy zasilanie silnika.

7.4 METODY WZNAWIANIA OPERACJI ODTWARZANIA

Procedura ponownego uruchamiania operacji odtwarzania rdzni si¢ w zaleznosci od tego, w jaki
sposob nastapilo zatrzymanie programu. Wybierz odpowiednia procedurg z podsekcji ponize;.

7.4.1 PONOWNE URUCHOMIENIE PO PRZERWANIU PROGRAMU

Jesli lampka rozpoczgcia cyklu jest wytaczona, upewnij sig, ze kroki od 2 do 5 z sekcji 7.2
Wykonywanie operacji odtwarzania zostaty ukonczone i rozpocznij od kroku 6. Jesli lampka
rozpoczecia cyklu swiect sig, przetacz przetacznik HOLD/RUN na pozycje RUN. Robot
uruchamia ponownie operacj¢ odtwarzania.

A  NIEBEZPIECZENSTWO

1. Omawiane dzialanie uruchamia operacj¢ odtwarzania robota. Ponownie
upewnij si¢, Ze przedsigwzieto wszelkie sSrodki bezpieczenstwa, ze
personel znajduje si¢ poza bariera ochronna, itp.
2. Uporzadkuj obszar w taki sposob, aby w przypadku wystapienia
\__zagrozenia moc w kazdej chwili nacisnaé przycisk E-STOP. J

7.4.2 PONOWNE URUCHAMIANIE PO ZAKONCZENIU WYKONYWANIA
PROGRAMU

Rozpocznij od kroku 2 w sekcji 7.2 Wykonanie operacji odtwarzania.

7.4.3 PONOWNE URUCHAMIANIE PO ZATRZYMANIU WYLACZNIKIEM
AWARYJNYM EMERGENCY STOP

Aby ponownie uruchomic¢ operacje¢ odtwarzania po naci$nigciu przycisku E-STOP w trakcie
operacji wykonywanych automatycznie, zastosuj si¢ do ponizszej procedury.
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1. Zwolnij przycisk/stan awaryjnego zatrzymania.

2. Jesli swieci sig lampka biedu, wyzeruj blad/btedy.

3. Przetacz przetacznik HOLD/RUN na pozycj¢ HOLD.

4. Nacisnij przycisk MOTOR POWER na kontrolerze.

5. Nacisnij przycisk CYCLE START na kontrolerze.

6. Przetacz przetacznik HOLD/RUN na pozycj¢ RUN. Robot uruchamia ponownie operacjg

odtwarzania.

A  NIEBEZPIECZENSTWO

1. Omawiane dzialanie uruchamia operacj¢ odtwarzania robota.
Ponownie upewnij sig, Ze przedsigwzigto wszelkie Srodki
bezpieczenstwa, ze personel znajduje si¢ poza bariera ochronna, itp.

2. Uporzadkuj obszar w taki sposob, aby w przypadku wystgpienia

\___zagrozenia moc w kazdej chwili nacisna¢ przycisk E-STOP. Y,

7-6



90203-1083DEG-PL 9. Funkcje pomocnicze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

A- 0301 SPEED

Funkcja ta umozliwia ustawianie danych dotyczacych predkosci (0-9) uzywanych w uczeniu
blokowym. Wszystkie dane dotyczace predkosci sa ustawiane jako procent (%) predkosci
maksymalnej. (Zakres ustawien: 1-100)

Dla interpolacji osiowej: Procent maksymalnej predkosci dla kazdej osi

Dla interpolacji liniowej/kotowej: Procent maksymalnej predkosci interpolacji

W zakresie maksymalnej predkosci kazdej osi 1 interpolacji, patrz oddzielna instrukcja
Installation and Connection Manual = Arm = (instrukcja instalacji i potaczen = ramig =).

1. Wprowadz wszystkie dane dotyczace

pread — predkosci, uzywajac NUMBER (0-9).
Speed 2 30 1% q- ..

Speed 3 % Jesli konfiguracja jest poprawna,

Speed 4 50 % . e

Speed 5 [ 60 % nacisnij .

Spead 6 [ 70 %

Speed 7 |

Gpead 8 [ 55 %

Speed 9 I

| | | ] |
&11owable dnput range : [0 - 100]

Jesli w A-399 Block Instruction Change [Acceleration and Deceleration] jest ustawione na
[Enable], przyspieszanie i hamowanie moga by¢ ustawiane na ponizszych ekranach.
(Powyzszy ekran jest wyswietlany, gdy [ Acceleration and Deceleration] jest ustawione na
[Disable].) Funkcja ta jest uzyteczna przy ttumieniu wibracji na koncowce ramienia robota lub
przy spowalnianiu koncéwki poprzez zmniejszenie przyspieszania’hamowania.

Wszystkie dane dotyczace przyspieszenia sa ustawiane jako procent (%) maks.przyspieszenia.
(Zakres ustawien: 1-100)

Wszystkie dane dotyczace hamowania sa ustawiane jako procent (%) maks.hamowania.
(Zakres ustawien: 1-100)

Jesli [Acceleration and Deceleration] jest ustawione na [Enable], polecenia ACCEL i DECEL
nie maja wptywu na przyspieszanie 1 hamowanie w krokach instrukcji blokowych.

Speed Aecel, Decel, Speed bocel Decel,
Freed 0 10§ [ 00 % [ 00 % Fpeed 0 [ 50, 0 mn/s] [ 100 % 100 %
Speed 1 20 % [ % [ % Speed 1 [ 750, 0 an/g [ % [
Speed 2 0% [ 0% 0% Speed 2 [ 260, 0 an/g [ 100 % 0%
speed 3 [ 40 13 [ 00 % 00 % Speed 3 750, 0 mn/s 100 % 00 _ %
Speed 4 [ 50 % \ 00 % 00 % Speed &4 760, 0 an/g 100 % 00 _ %
Speed 5 \ B0 % [ 0% 0% Speed b 750, 0 mn/s 100 % 00 _ %
Speed 6 [ Y [ % LIS Speed 6 L0s ml_ % o] %
Speed 7 [ 50 1% [ 00 % 00 % Speed 7 10= 100 % 00 _ %
Speed 8 [ g [ 00 % o % Speed 8 0,08 00 % 00 %
Spead 9 10 % 10 & 00 & fpeed 9 0.0 mi & %
| | | | | | | | | | | | | |

Input range @ [1 - 100] Input ranse @ (1,0 - 9999, 9]
v-54



90203-1083DEG-PL 9. Funkcje pomocnicze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

OFF- Multifunction speed Option ON - Multifunction speed Option

1. Wprowadz dane dotyczace predkosci, przyspieszenia i hamowania, uzywajac NUMBER
(0-9). Jesli konfiguracja jest poprawna, nacisnij ..

[UWAGA]

Jesli w A-0399 (Block Teaching) [ACCEL. AND DECEL.] jest

ustawione na [Disable] przyspieszanie/hamowanie sa rowne 100%

przyspieszania’hamowania przy ustawieniu na [Enable].

9-55



90203-1083DEG-PL 9. Funkcje pomocnicze — kontroler serii D
ASTOR Sp. z 0.0. Autoryzowany Dystrybutor robotéw Kawasaki w Polsce

A- 0302 ACCURACY

Funkcja ta umozliwia ustawianie danych dotyczacych doktadnosci (1-4), uzywanych

w uczeniu blokowym.

Boracy 1

| Beouracy 2 I 0. 0w doktadnosci (accuracy), uzywajac
deouracy 3 [ &0, 0m 1 .
fecuracy & [ 100.0 m NUMBER (0-9). Jesli konfiguracja

jest poprawna, nacisnij .J.
(Zakres ustawien: 0.0-9999.9)

{81 lowable dnput rangs : [0,0 - 5000, 0]

[\NS}

1. Wprowadz wszystkie dane dotyczace

FTMMNAIA AT
J M\

— b aNey . .
. Ustawienie zbyt matego zakresu dokfadnosci powoduje zatrzymanie robota

ze wzgledu na btad niezgodnosci osi. Ustaw wigksza warto$¢, niz
doktadnos¢ odtwarzania. Jednakze, btad niezgodnos$ci osi moze dalej
wystgpowac nawet po wprowadzeniu wigkszej warto$ci niz wartos¢
odtwarzania, poniewaz ustawiona tutaj doktadnos¢ jest odchyleniem
pomigdzy trybem uczenia a odtwarzania, ktore zmienia si¢ w zaleznosci od
konkretnego robota i obciazenia.

. Pamigtaj, ze przy okreslaniu ruchu robota warunki oczekiwania maja

pierwszenstwo przed konfiguracja doktadnosci. Jesli warunki oczekiwania
(timer, WS, itp.) sa wprowadzane w punkcie B (patrz nastgpna strona),
a warunki wylaczenia oczekiwania nie sa spetnione, robot przechodzi do

punktu B, nawet jesli zakres doktadnosci jest ustawiony szerzej (np. 500 mm).
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Doktadnos¢ i trajektoria (accuracy, trajectory)

Ruch typu 1

Jesli np. robot wykonuje ponizsze ruchy z przetacznikiem CP w pozycji ON: A -B—C.
Dopdki warto$ci biezacych ustawien robota mieszcza si¢ w zakresie doktadnosci (tj. robot
osiaga punkt D), naktadanie zaczyna si¢ od warto$ci biezacej $ciezki ruchu warto$ciami

polecenia ruchu dla nastgpnej $ciezki. Robot zmieni ruch na state, w kierunku nast¢pnej $ciezki,
zgodnie z tymi warto$ciami polecenia (command value).

B Speed(v)
warto$¢ polecenia

Trajektoria dla instrukcji
ACCURACY
f Biezace trajektoria

(odchylenie
spowodowane

ondznieniem)

‘I

A = TH(B) c Time (t)

Robot osiaga D

Im wigkszy zakres okreslony przez ACCURACY, tym wcze$niej zaczyna si¢ naktadanie.
Jednakze, przyspieszenie na nast¢pnej §ciezce nie zaczyna si¢ przed punktem, w ktorym robot
zaczyna hamowanie (punkt E), dlatego tez mozna stwierdzi¢, iz efekt ACCURACY przy
okreslonej warto$ci jest nasycony, tj. ze efekt uwidoczniony w ustawieniach doktadnosci jest
nie wigkszy, niz odlegto$¢ pomigdzy punktami B i1 E. (Patrz wykres ponize;j.)

Speed(v)

A

C Time (t) - czas

Nawet jesli warto$¢ polecenia osiaga w tym czasie punkt doktadnosci (accuracy point),
przyspieszenie dla nastgpnej Sciezki nie rozpocznie sig, dopoki nie zostanie

zapoczatkowane hamowanie w punkcie E.
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Jesli ustawiono mniejsze wartosci przyspieszenia i hamowania, naktadanie zaczyna si¢
wczesniej 1 robot porusza sig po trajektoriach o wigkszym promieniu, jednak czas catkowity
niezbgdny do osiagnigcia C nie zmienia si¢ w sposob istotny.

Speed (v)

ACCURACY

Nawet jesli hamowanie jest zmniejszone a przyspieszenie dla nastgpnej $ciezki zwigkszone,
predkos¢ zlozona nie bedzie przekraczaé okreslonej predkosci maksymalnej, gdyz naktadanie
nie zaczyna si¢ dopdki robot nie osiaga punktu F (punktu, w ktérym zaczyna si¢
przyspieszanie). Innymi stowy, czas niezbgdny do ukonczenie hamowania i przyspieszania jest
taki sam (punkt B).

Speed (v)

B Time (t) -
A EF (B)

Ruch typu 2

W przypadku ruchu typu 2, koncepcja doktadnosci 1 predkosci w ruchu liniowym 1 kotowym
jest odmienna od koncepcji w standardowym typu ruchu. Standardowy typ ruchu i ruch typu 2
moga uzywac tych samych programow, bez zadnych modyfikacji, jednak rzeczywista Sciezka
ruchu 1 predkos¢ ruchu beda sig r6znic.
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1. Konfiguracja doktadnosci
(1) Doktadno$¢ w ruchu z interpolacja osiowa

Sciezka ruchu robota analogiczna do konfiguracji doktadnosci jest przedstawiona na
rysunku ponizej. W przyktadzie tym warto$¢ doktadnosci w punkcie B wynosi 1 mm,
100 mm 1 200 mm. W taki sam sposéb, jak podczas ruchu standardowego, robot
rozpoczyna skrot przed osiagnigciem punktu B, jednak niekoniecznie rozpoczyna zwrot
w punkcie, w ktorym wchodzi w zakres doktadnos$ci. Odleglos¢, na jaka robot zbliza sig
do punktu B przed rozpoczgciem zakretu, jest okreslona katem kazdej z osi, obliczonym
proporcjonalnie do wartosci doktadnosci. Jesli ustawisz wigksza warto$¢ doktadnosci,
robot moze skroci¢ krotsza odlegto$¢ pozostatego dystansu biezacej Sciezki lub potowe

odleglosci nastgpnej Sciezki od B do C.

Ruch z interpolacja osiowa | . g
A

Maksymalna warto$¢:
potowa odleglosci
nastepne;j Sciezki

(2) Doktadnos$¢ w ruchu z interpolacja liniowa 1 kotowa
Trajektoria ruchu robota, analogicznie do konfiguracji doktadnosci, jest przedstawiona na
rysunku ponizej. W przyktadzie tym, warto$¢ doktadnosci w punkcie B wynosi 1 mm,
100 mm i 200 mm. Robot rozpoczyna zwrot w punkcie, w ktorym wchodzi w zakres
dokfadnosci. Robot podaza po trajektoriach kota w promieniu zakresun-doktadnosci.

N

Ruch z interpolacja
liniowa

Maksymalna

warto$¢: polowa

odleglosci nastepne;j
C  &ciezki

Jesli ustawisz wigkszy zakres doktadnosci, robot moze skrocié¢ krotsza odlegtose
pozostatego dystansu biezacej $ciezki lub polowg odleglosci nastgpnej $ciezki od B do C.
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Warto$¢ doktadnos$ci moze by¢ ustawiona na warto$¢ rowna potowie odleglosci drugiej

Sciezki.

Dzigki skrotom, czas cyklu moze zosta¢ skrocony. Jednakze, po ustawieniu ponizszych
warunkow, wykonywanie konfiguracji doktadnosci bgdzie przebiega¢ identycznie, jak
w przypadku ruchu standardowego:

Gdy instrukcja oczekiwania (TWAIT, SWAIT, itp.) jest wykonywana w punkcie B,

Gdy przedmiot obrabiany/narz¢dzie jest zmieniane w punkcie B,

Gdy tryb interpolacji nastepnej $ciezki jest zmieniany dla interpolacji osiowej,

Gdy tryb ruchu jest zmieniany w punkcie B (tryb zwykly <> ruch w oparciu o staly

uktad wspotrzednych narzedzia),

Gdy wykonywanie jest rozgatezione przez condition judgment, np. IF, itp.

2. Konfiguracja predkosci
(1) Predkos¢ w ruchu z interpolacja osiowa
Identycznie jak w przypadku standardowego typu ruchu.

(2) Predkos¢ w ruchu z interpolacja liniowa i kotowa
W ruchu typu 2, jesli warto$¢ doktadnosci jest wigksza, a konfiguracja robota nie zmienia
si¢ pomigdzy dwoma okreslonymi pozycjami, okreslona predkos¢ jest osiagana nawet

jesli odlegtos¢ pomiedzy tymi dwoma pozycjami jest mata.

Okreslona
prekos¢

Ruch typu 2
Standardowy typ

Jednakze, po ustawieniu ponizszych warunkow, proces bedzie przebiega¢ identycznie, jak
w przypadku doktadnosci w ruchu z interpolacja osiowa:
Gdy instrukcja oczekiwania (TWAIT, SWAIT, itp.) jest wykonywana w punkcie B,
Gdy przedmiot obrabiany/narzedzie jest zmieniane w wyuczonym punkcie,
Gdy tryb interpolacji nastgpnej $ciezki jest zmieniany dla interpolacji osiowej,
Gdy tryb ruchu jest zmieniany w wyuczonym punkcie z trybu zwyklego (przedmiot
obrabiany jest umocowany, a narzgdzie jest w ruchu) na wymiary nieruchomego

narze¢dzia,
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Gdy wykonywanie jest rozgatezione przez condition judgment, np. IF, itp.

[UWAGA]

Podczas proby wykonania programu, gdzie pozycja robota jest znacznie
zmieniana na krotkim dystansie, czas niezbedny do zmiany pozycji bedzie
dhuzszy od czasu potrzebnego do przebycia tego dystansu z okreslona
predkoscia. W takim przypadku ruchy osi maja priorytet i dlatego ruch nie
osiagnie okres$lonej predkosci.

3. Predko$¢ w interpolacji kotowej

W ruchu typu 2, maksymalna predkos$¢ jest ustawiana automatycznie zgodnie z wydajnoscia
robota do wykonywania prawidtowego ruchu z interpolacja kotowa.

W ruchu typu 2 robot podaza po trajektoriach kota w promieniu zakresu doktadnosci.
Maksymalna predko$¢ tych trajektorii jest takze ustawiana w oparciu o wydajnos¢ robota.
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A- 0507 MOTION LIMITS (Réwnowazne z ULIMIT, LLIMIT Command of AS
Language)

Funkcja ta umozliwia konfiguracj¢ w oprogramowaniu goérnych i dolnych ograniczen zakresu

ruchu robota dla wszystkich osi.

A  OSTRZEZENIE
Omawiane ograniczenia zakresu ruchu dzialaja

wylacznie z oprogramowaniem. Uzywanie
samych ograniczen ruchu w oprogramowaniu,
nie moze zagwarantowac bezpieczenstwa.

[UWAGA]

Jesli nie okreslono inaczej, wartosci zwigzane z
omawiang konfiguracja sa ustawione fabrycznie na
maksymalny zakres.

(607, Motion Limits

1. Przesun kursor na kazda [JT]

Lower Limit Upper Limit , L.

811owed Lower Lot Setting walus 811owed Upper Lot Setting value parametrow Lower Limit/ Upper
T 1 -180, 000 [ 18000 deg] JT 1 180, 000 180, 00 deg . , . .
a2 -60,000 [ 60000 dsg T 2 75, 000 oo deg Limit 1 WpI'OWﬂdZ dane, uzywajac
g3 ~120. 000 -120, 000 deg JT 3 250, 000 200, 00 deg i .
JT 4 ~360.000 [=350.000 deg T 4 se0.000 [ 30,000d==  NUMBER (0-9). Jesli konfiguracja
JI 5 =130, 000 130,000 deg JT B 130, 000 130, 000 deg
JT 8 ~360,000 [ -60.000deg  JT 6 360.000 [ 360,000 deg  jest poprawna, naci$nij .

| | |
Input range : [-180. 000 - 180, 0007
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A- 0510 COLLISION DETECTION FUNCTION (Opcija)

Funkcja ta umozliwia wykrywanie awarii lub zaktdcen pracy ramienia/narzedzia robota przez
urzadzenia zewngtrzne, w tym przedmiot obrabiany, przyrzad obrobkowy, itp.

z wykorzystaniem oprogramowania, bez uzywania czujnikéw. Po osiagnigciu ustawienia
progowego, uruchamiany jest wytacznik awaryjny Emergency Stop, co minimalizuje ryzyko

uszkodzen robota i urzadzen zewngtrznych.

Funkcja ta sktada si¢ z nastepujacych pigciu podfunkcji. Konfiguracja danych dla trybu uczenia
1 odtwarzania powinna by¢ odmienna.

., (510, Collision Detection Function

. oet threshold for Teach mode.
| 2 Bet threshold for Repeat mode.
. Register threshold.

. 8uto Calibration

. Property

LA W 00 fnf

Selects Set threshold for Teach mode,

Dalsze informacje, patrz oddzielna instrukcja dotyczaca funkcji wykrywania kolizji (Collision
Detection Function Instruction Manual).
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11.0 EKRAN INTERFEJSU

Zazwyczaj panel obshlugi, znany jako panel blokowania (interlock panel), jest wykorzystywany do
obstugi robota oraz urzadzen zewngtrznych poprzez réznorodne przetaczniki typu "hard switch"

1 lampki. Kontroler wyposazony jest w ekran interfejsu, ktory posiada te funkcje. Omawiany
ekran umozliwia konfiguracjg¢ przetacznikow i ich funkcji oraz zmiang uktadu przetacznikow lub
ich wykluczanie. W niniejszym rozdziale przedstawiono przedmiotowy ekran interfejsu.

11.1 Metody przelaczania na ekran interfejsu (I/F Panel)« e eeeeeeserssesseiseiseiniininnenenne 11-2
11.2 Metoda konfiguracji ekranu interfejsu (I/F Panel) -« eeeeeeeeeserssessniseiniiniininnenenne 11-3
11.3 Metoda konfiguracji przetacznikow « e swssesseeseiseiseinimiiiiiiiiiine 11-4
11.3.1 LLAIIIPKA ++++eeeeereereesees sttt e 11-4
11.3.2 PrZyCiSK POIECEIIA w++++++ereeseereessrssenssesenssti ittt 11-5
1133 Przycisk polecenia z Jampka: e seseessrsnemsstiimisiiiitii e 11-6
11.3.4 PrzetaCznik 2-POZyCyjiiy- -+ s swseessesseessrsstusstiimssiitiististii st e 11-7
1135 PrzetaCznik 3-POZyCyjiiy: -+ wssweeesseeserssesersstiniussttsinisiitii st e 11-9
11.3.6 PrzetaCznik CyFrowy « s eesseeseessessersstmeristienisti i 11-11
11.3.7 WYSWICHACZ CYFTOWY - +erevsseereessessersstmsersstistristi it 11-12
11.3.8 Wyswietlacz rOZnych danych «+ e eeeeeeserserserssminsintiniitit e, 11-14
11.3.9 Okno wyswietlania cia@u Znakow e eeeeeeserssmissistintintinti e 11-16
11.3.10  Przycisk polecent wprowadzanych z eKranup« -« s+seseeseeseeemersensnninniniiniiniininennes 11-17
11.3.11  KOIOry @tyKi@t +eeeereeseeseeseeserssmsstsstistintinei it 11-18
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11.1 METODY PRZELACZANIA NA EKRAN INTERFEJSU (I/F PANEL)

[F Panel] mozesz wyswietli¢ poprzez menu rozwijane w obszarze B, jak pokazano na rysunku
11.1. Przesun kursor na to menu i naci$nij SELECT, aby przelaczy¢ obszary B i C na ekran
interfejsu, jak pokazano na rysunku 11.2. Alternatywnie, aktywuj obszar B i naci$nij klawisz
SCREEN SWITCHING znajdujacy si¢ na lewo od SPD/7/D na klawiaturze. Kazdorazowe

nacisnigcie klawisza przetacza pomigdzy ekranem uczenia, a <> ekranami interfejsu.

y pod foc TrmE- Tol [-‘-]1"1:'. Clamp  Jf
M Teach - % -
B fux Function 1 0 il T ]
e IR [ 102 ]
Sl 2 1 0 [2,5 1 1
0 1 0 2 [ i ]
31 0 [ 103 1
1 0 1 0 I i i
- Z L] O {DEB. 1 A (DEG, 1 T (DEG, 1
9371, 099 74, (00 375, (00 90, 000 90, 000 =50, 000
JI 1 JI 2 JI 3 JT 4 JI 5 JT 6
{000 0. 000 0. 000 0, 000 0. 000 0. 000

Rysunek 11.1

Progran  [Comment |7 Step |7 PC

buz Function noog

BBl Hevboard :
%%ﬁ%l on  off on off] out.

datal data? ap

000 2000 | ooog

Rysunek 11.2
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11.2 METODA KONFIGURCJI EKRANU INTERFEJSU (I/F PANEL)

Ekran interfejsu sktada si¢ z czterech stron. Naciskajac [Next Page] i [Prev Page] w menu

rozwijanym obszaru B, jak pokazano na rysunku 11.2, mozesz przetacza¢ pomigdzy ekranami
interfejsu wyswietli¢ poprzez menu rozwijane.

Kazdy ekran posiada do 28 przelacznikéw/parametréw. W I/F Panel dostgpne sa tylko te
przetaczniki, ktdore moga by¢ skonfigurowane w funkcji pomocniczej 0509.

Wybierz te funkcj¢ pomocnicza 0509, aby wyswietli¢ ekran przedstawiony na rysunku 11.3.
Ekran ten sktada si¢ z czterech stron z numerami strony wyswietlanymi nad ekranem, po prawe;.
Nacis$nij <Next Page>, aby przejs¢ do nastgpnego ekranu.

Jesli pod numerem pozycji przetacznika wprowadzisz liczby od 1 do 10, okreslisz typ dla tego
przetacznika. Jesli wprowadzisz warto$¢ 0, pozycja danego przelacznika na ekranie interfejsu
bedzie pusta. Po wprowadzeniu liczby, naci$nij <Set>, aby wyswietli¢ ekran konfiguracji
przetacznika odpowiedni do jego typu..

joux, (509, Interf

l Up, :Display Pos, Low, :Type Switch/Lamp Type,

[ TR

[Z [3 4[5 [6 [T l:Pilot Lanp G:Digital Switch

2 9 10 11 12 13 14 2:Push Button T:Digital Display

[8 [9 [0 [E [0 [E L0 3:Push Button With Lanp  8:Variable Data Display
15 16 17 18 19 20 21 4:2-Notch Sel. Switch 9:5tring Windows

[0 [8 [0 [8 [0 [8 [T 5:3Motch el Switch  10:Momdtor Command
2023 M B oz 27 28 0:lot Use

[0 [0 [3 [0 [8 [0 [0

|

{Tnput, rangs = [0 - 10]

Rysunek 11.3
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11.3 METODA KONFIGURACJI PRZELACZNIKOW

W niniejszej sekeji opisano funkcjg 1 procedurg konfiguracji przetacznikow, znajdujacych si¢ na
omawianym kontrolerze.

11.3.1 LAMPKA

Wprowadz 1 w wymaganej pozycji przetacznika na rysunku 11.3 1 naci$nij <Set>, aby wyswietli¢
ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.4. Rysunki 11.5 1 11.6 przedstawiaja
konfiguracj¢ lampek (lamp) z rysunku 11.4.

l Fosition[ 1]: Pilot Lamp

| Labell [amp | Label Color i)
. Rackground Coler [
3 [
4
Color (E)] [2
(OFF) [T

$1anal Mumber (Lamp) [ 2001
Excl, Mark(!)in Sig OFFC On & Off

00 1M oM 3N Ams BT
8 9 10N 14mLG
| | | | | T

\Input range : 10 characters

Rysunek 11.4
Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesi¢¢ znakow [Label 1 to 4]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury i wprowadzi¢ etykiete (label), przesun kursor na [Label 1 to 4] 1 nacisnij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.5, wy$wietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.4 znaki “lamp”. Znaki wprowadzone w [Label 2 to 4] sa wy$wietlane
wierszach od drugiego do czwartego ponizej znakow [Label 1].

Ustaw kolor dla znakéw w [Label Color] i kolor tta lampki w [Background Color]. Rysunek 11.4
przedstawia ustawienia, w ktorych znaki sa czarne a tto szare. Dalsze informacje, patrz 11.3.11

Kolory etykiet.

[Color (ON), (OFF)] konfiguruje kolor lampki, gdy sygnat jest ustawiony w [Signal Number
(Lamp)] na pozycje odpowiednio ON 1 OFF.
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Konfiguracja z rysunku 11.4 wywotuje czerwona lampke, jak pokazano na rysunku 11.5, gdy
sygnal (signal number) 2001 jest w pozycji ON lub niebieska, jak pokazano na rysunku 11.6, gdy
2001 jest w pozycji OFF. Lub tez, jesli ustawisz [Excl. Mark (!) in Sig OFF] w pozycji ON, gdy
sygnal 2001 jest OFF, wyswietlany bgdzie wykrzyknik, jak pokazano na rysunku 11.7.

Znaki Label e —
1 P 1 amp
Czer —@ Niebieskd————— C

Rysunek 11.5 Rysunek 11.6 Rysunek 11.7
11.3.2 PRYCISK POLECENIA
Wprowadz 2 w wymaganej pozycji przelacznika na rysunku 11.3 i naci$nij <Set>, aby wyswietli¢

ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.8. Rysunki 11.9 1 11.10 przedstawiaja
konfiguracjg przyciskéw polecenia (push buttons) z rysunku 11.8.

s,

l Pozition[ 2]: Push Button
| Label 1 Label Color ]
2

Mo Operating te) Enable  Disable
3 ]
4 .
Color (] [2
(OFF) 1

’_.
Signal Humber  (Switch) 1

o 1M M s m5 6
g8 9 1M1 17130 1415

{Input range : 10 characters

Rysunek 11.8
Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesie¢ znakow [Label 1 to 4]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury 1 wprowadzi¢ etykietg (label), przesun kursor na [Label 1 to 4] i nacis$nij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.8, wy$wietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.9 znaki “switch”. Znaki wprowadzone w [Label 2 to 4] sa wyswietlane
w wierszach od drugiego do czwartego, ponizej znakoéw Label 1.

Ustaw kolor dla znakow w [Label Color]. Rysunek 11.8 przedstawia konfiguracje, w ktorej
znaki sa czarne. Dalsze informacje, patrz 11.3.11 Kolory etykiet.

[Color (ON), (OFF)] konfiguruje kolor, gdy przelacznik jest naciskany i zwalniany. Aby wiaczy¢
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(ON) sygnat w [Signal Number (Switch)], nacis$nij ten przetacznik.

Konfiguracja z rysunku 11.8 wywoluje czerwony przycisk, jak zaprezentowano na rysunku 11.9,
gdy przelacznik jest naciskany, a sygnat (signal) 1 jest w pozycji ON lub niebieska, jak
zaprezentowano na rysunku 11.10, gdy przelacznik jest zwolniony, a signal 1 jest w pozycji OFF.

Rysunek 11.9 Rysunek 11.10

Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wytaczysz obstuge tego przetacznika na ekranie
interfejsu. Aby wilaczy¢ go, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wyswietlany w obszarze
powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozeniu Accept.

11.3.3 PRZYCISK POLECENIA Z LAMPKA

Wprowadz 3 w wymaganej pozycji przetacznika na rysunku 11.3 i naci$nij <Set>, aby wyswietli¢
ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.11. Rysunki 11.12 1 11.13 przedstawiaja
konfiguracj¢ przyciskow polecenia z lampka (push buttons with lamp) z rysunku 11.11.

oz, 0509, Interface Panel
| Position[ 3]: Push Button with Lamp
| Labell Label Color i}
2 No Operating &) Enable O Disable
3
4 |
Color (O) [2
[OFF) [1]
Signal Mumber (Switch) [ 2
{Lanp) [ 2001

00 M oMo M5 6 7
5 9 1011 12EEISE 14ML5
| | | il %o b

|Input range : 10 characters

Rysunek 11.11

Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesi¢¢ znakow [Label 1 to 4]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury i wprowadzi¢ etykiete (label), przesun kursor na [Label 1 to 4] 1 nacisnij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.11, wy$wietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.12 znaki “button”. Znaki wprowadzone w [Label 2 to 4] sa
wyswietlane w wierszach od drugiego do czwartego, ponizej znakow Label 1.
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Ustaw kolor dla znakow w [Label Color]. Rysunek 11.11 przedstawia konfiguracjg, w ktorej
znaki sa czarne. Dalsze informacje, patrz 11.3.11 Kolory etykiet.

[Color (ON), (OFF)] konfiguruje kolor, gdy przetacznik jest naciskany i zwalniany. Aby wlaczy¢
(ON) sygnat w [Signal Number (Switch)], nacis$nij ten przetacznik.

Jesli w [Signal Number (Lamp)] ustawisz sygnal na pozycj¢ ON, przelacznik bedzie posiadat
kolor zgodny z [Color (ON)], niezaleznie od statusu ON/OFF przetacznika.

Gdy sygnat 2001 jest w pozycji OFF, konfiguracja z rysunku 11.11 wywoluje czerwony
przetacznik, jak pokazano na rysunku 11.12, gdy przetacznik jest nacisnigty, a sygnat (signal) 2
jest w pozycji ON lub niebieska, jak pokazano na rysunku 11.13, gdy przetacznik jest zwolniony,
a signal 2 jest w pozycji OFF.

Gdy sygnat 2001 jest w pozycji ON, przetacznik jest czerwony, jak pokazano na rysunku 11.12,

niezaleznie od tego, czy jest naci$nigty, czy zwolniony.

Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wytaczysz obstuge tego przetacznika na ekranie
interfejsu. Aby wlaczy¢ go, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wy$wietlany w obszarze
powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozZeniu Accept.

Czerwon'y—>- Niebieski_>.

Rysunek 11.12 Rysunek 11.13

11.3.4 PRZELACZNIK 2-POZYCYJNY

Wprowadz 4 w wymaganej pozycji przetacznika na rysunku 11.3 1 naci$nij <Set>, aby wyswietli¢
ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.14. Rysunki 11.151 11.16 przedstawiaja
konfiguracj¢ 2-stopniowych przetacznikoéw wybierakowych (2-notch selector switches) z rysunku
11.14.
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fuie. 0509, Interface Panel

Pozition[ 4]: 2-Notch Selector Switch
Label 1 Label Color i)

% llo Operating @ Enable © Disable
Daplay Type 0 lp Downt® Rotation

3 [
4
Color (Left) (Up) 2
(Right) (Dowr) [T

Signal Mmber (Left) (Up) [ 3
{(Right) (Dowr) [ 4

0 1M oMl 3 4E 5 6 7
8 9 10EL 12T 14
| | ] | | . £

Input range : 10 characters

Rysunek 11.14

o

Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesie¢ znakow [Label 1 to 4]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury i wprowadzi¢ etykietg (label), przesun kursor na [Label 1 to 4] i naci$nij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.14, wyswietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.15 znaki “2-switch”. Znaki wprowadzone w [Label 2 to 4] sa
wyswietlane w wierszach od drugiego do czwartego, ponizej znakow Label 1.

Ustaw kolor dla znakow w [Label Color]. Rysunek 11.14 przedstawia konfiguracj¢, w ktorej
znaki sa czarne. Dalsze informacje, patrz 11.3.11 Kolory etykiet.

W przypadku przetacznikow 2-stopniowych dostgpne sa dwa typy. Wybierz [Up Down] lub
[Rotation] w [Display Type].

[Color] konfiguruje kolor przetacznika, gdy wyswietlany jest okreslony poziom, (Left) i (Right)
lub (Up) i (Down).

Po polaczeniu z okreslonym poziomem, (Left) i (Right) lub (Up) i (Down), sygnat jest ustawiony
w [Signal Number (Left), (Right) lub (Up), (Down)] na pozycjg ON.

W zakresie typu obrotowego, konfiguracja z rysunku 11.14 wywotuje czerwony kolor
przetacznika, jak pokazano na rysunku 11.15, gdy przetacznik jest ustawiony na (Left), a sygnat
(signal) 3 jest w pozycji ON lub niebieski, jak pokazano na rysunku 11.16, gdy przetacznik jest
ustawiony na (Right), a signal 4 jest w pozycji OFF.

Z—switch Z-switch

Niebieski
Czerwony
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Rysunek 11.15 Rysunek 11.16

Dla typu Up Down, konfiguracja z rysunku 11.17 wywotuje czerwony przetacznik po
przelaczeniu w potozenie (Up), gdy sygnat (signal) 3 jest w pozycji ON lub niebieski, jak
pokazano na rysunku 11.18, gdy przelacznik jest ustawiony w potozeniu (Down), a signal 4 jest
w pozycji ON.

2-switch Z-awifch
Czerwony
Niebieski —_
Rysunek 11.17 Rysunek 11.18

Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wylaczysz obstuge tego przetacznika na ekranie
interfejsu. Aby wlaczy¢ go, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wyswietlany w obszarze
powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozZeniu Accept.

11.3.5 PRZELACZNIK 3-POZYCYJNY

Wprowadz 5 w wymaganej pozycji przelacznika na rysunku 11.3 1 naci$nij <Set>, aby wyswietli¢
ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.19. Rysunki 11.20 do 11.22 przedstawiaja

konfiguracj¢ 3-stopniowych przelacznikoéw wybierakowych (3-notch selector switches) z rysunku
11.19.

iz, 0509, Interfacs Panel

Position[ 5]: 3-lotch S=lector Switch
| Label 1 P-awitch | Label Color )
2 Mo Operating & Enable ¢ Disable

3 Display Type ¢ Up Downt® Rotation
A )
Color (Left) (U [2
(Midd1s) (6

—|

{Right) (Down) [T

Sdgnal Mumber (Left) (Up) b
(Middle)

(Risht) (Down) 7 1M M dms 5 7

) 2 9 10E0 1M 14.15

| | | | | | e

\Tnput. range - 10 characters

(=)

Rysunek 11.19
Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesi¢¢ znakow [Label 1 to 4]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury i wprowadzi¢ etykiete (label), przesun kursor na [Label 1 to 4] 1 nacisnij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.19, wyswietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.15 znaki “3-switch”. Znaki wprowadzone w [Label 2 to 4] sa

wyswietlane w wierszach od drugiego do czwartego, ponizej znakow Label 1.
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Ustaw kolor dla znakéw w [Label Color]. Rysunek 11.19 przedstawia konfiguracje, w ktorej
znaki sa czarne. Dalsze informacje, patrz 11.3.11 Kolory etykiet.

W przypadku przetacznikow 3-stopniowych dostgpne sa dwa typy. Wybierz [Up Down] lub
[Rotation] w [Display Type].

[Color] konfiguruje kolor przelacznika, gdy wyswietlany jest okreslony poziom, (Left), (Middle),
(Right) lub (Up), (Middle), (Down).

Po potaczeniu z okreslonym poziomem, (Left), (Middle), (Right) lub (Up), (Middle), (Down),
sygnat jest ustawiony w [Signal Number (Left), (Middle), (Right) lub (Up), (Middle), (Down)] na
pozycje ON.

W zakresie typu obrotowego, konfiguracja z rysunku 11.19 wywotuje czerwony kolor
przelacznika, jak pokazano na rysunku 11.20, gdy przetacznik jest ustawiony na (Left), a sygnat
(signal) 5 jest w pozycji ON lub zoétty, jak pokazano na rysunku 11.21, gdy przetacznik jest
ustawiony na (Middle), a signal 6 jest w pozycji ON lub niebieski, jak pokazano na rysunku 11.22,
gdy przelacznik jest ustawiony na (Right), a signal 7 jest w pozycji ON.

3-aswitch S-gwitch Z-zwitch
Czerw oy Q Zéhy % NlebleSkl 40
Rysunek 11.20 Rysunek 11.21 Rysunek
11.22

Dla typu Up Down, konfiguracja z rysunku 11.23 wywotuje czerwony przetacznik po
przelaczeniu w potozenie (Up), gdy sygnat (signal) 5 jest w pozycji ON; z6tty, jak pokazano na
rysunku 11.24, gdy przelacznik jest ustawiony w potozeniu (Middle), a signal 6 jest w pozycji
ON lub niebieski, jak pokazano na rysunku 11.25, gdy przetacznik jest ustawiony w potozeniu
(Down), a signal 7 jest w pozycji ON.

S-awitch -switch I—owitch
Czerwo

ZOhy —_——
Niebieski _
Rysunek 11.23 Rysunek 11.24 Rysunek
11.25

Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wytaczysz obstuge tego przetacznika na ekranie
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interfejsu. Aby wilaczy¢ go, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wyswietlany w obszarze
powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozZeniu Accept.

11.3.6 PRZELACZNIK CYFROWY

Wprowadz 6 w wymaganej pozycji przetacznika na rysunku 11.3 i naci$nij <Set>, aby wyswietli¢
ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.26. Rysunek 11.27 przedstawia przetacznik
cyfrowy (digital switch) skonfigurowany na rysunku 11.26.

joux, 0509, Interface Panel

l Fosition[ 6]: Digital Awitch

| Label 1 Label Color il
o Rackground Color [
Flgures (3-8 [£ Mo Operating & Enable ) Disable
Input Type @ Ten Keye O Push Switch  Minus Value 1 O v Off
Data Limit O 0n & 0ff
Top Sienal Mo, [ 2000]
Mumber of Sigmals Used [ &
S1gnal Type (7 BCD (= Binary
Upper Limit 200

Lower Limit i Ol B BT R
& 9 10ML0 1ZELc 141G
| | | | | Ea:

\Input range : 10 characters

Rysunek 11.26

Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesi¢¢ znakow [Label 1 or 2]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury 1 wprowadzi¢ etykiete (label), przesun kursor na [Label 1 or 2] 1 naci$nij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.6, wy$wietlono wprowadzone
w [Label 1] na rysunku 11.27 znaki “digital”. Znaki wprowadzone w [Label 2] sa wyswietlane

w drugim wierszu.

Ustaw kolor dla znakéw w [Label Color] i kolor tta przetacznika w [Background Color]. Rysunek
11.26 przedstawia ustawienia, w ktorych znaki sa czarne a tlo szare. Dalsze informacje, patrz
11.3.11 Kolory etykiet.

[Rysunki (2-5)] konfiguruja liczbg cyfr, ktore moga by¢ wyswietlane na przetaczniku cyfrowym.
[Input Type] okresla sposdb wprowadzania liczb na przetaczniku cyfrowym z wykorzystaniem
klawisza lub poprzez naciskanie przetacznika. Jesli wybierzesz [Ten Keys], nacisnij przetacznik,

aby wyswietli¢ ekran Digital SW Input, nastgpnie wprowadz NUMBER (0-9). Jesli wybierzesz
[Push Switch], zwigkszy¢ liczbe mozesz wylacznie poprzez naciskanie przetacznika.
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[Data Limit] konfiguruje ograniczenia w zakresie dopuszczalnych danych wejsciowych. Jesli
limit jest ustawiony w pozycji ON, niezbgdne jest okreslenie zarowno [Upper Limit], jak i

[Lower Limit].

Liczba ustawiona w [Top Signal No.] staje si¢ pierwszym kanatem sygnatu wyjscia
z przelacznika cyfrowego. [Number of Signals Used] odpowiada liczbie bitow danych
wyj$ciowych.

[Signal Type] konfiguruje sposob wysytania numeru wejsciowego w BCD (w systemie
dziesigtnym kodowanym dwojkowo) lub binarnie.

Jesli istnieja dwa typy danych wejsciowych, wybierz ON w [Minus Value], uzywajac sygnatow
plusa lub minusa.

Na rysunku 11.26 skonfigurowano [Top Signal No.] 2001, [Number of Signals Used] 8, [Signal
Type] Binary i [Minus Value] OFF. Dlatego, ustawienie w przelaczniku cyfrowym wartosci 60 na
rysunku 11.27 skutkuje wyjsciem jak ponize;.
igital

00ed

Rysunek 11.27
4

Sygnat 2008 | 2007 |2006 |2005 |2004 |2003 |2002 |2001
Stan wyjscia | OFF | OFF | ON ON ON ON OFF | OFF

Jesli ustawisz [Signal Type] BCD, patrz rysunek 11.26, ustawienie w przetaczniku cyfrowym
wartosci 60 na rysunku 11.27 skutkuje wyjsciem jak ponize;.

Sygnat 2008 | 2007 |2006 |2005 |2004 |2003 {2002 |2001
Stan wyjscia | OFF | ON ON OFF | OFF | OFF |OFF |OFF

Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wytaczysz obstuge tego przetacznika na ekranie
interfejsu. Aby wlaczy¢ go, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wyswietlany w obszarze
powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozeniu Accept.

11.3.7 WYSWIETLACZ CYFROWY

Wprowadz 7 w wymaganej pozycji na rysunku 11.3 1 naci$nij <Set>, aby wyswietli¢ ekran
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konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.28. Rysunek 11.29 przedstawia wyswietlacz cyfrowy
(digital display) skonfigurowany na rysunku 11.28.

s, (0509, Interface Pane
[
Position[ 7]: Digital Display
Label 1 Label Color m
2

| Background Color [
Figures (2-0) [2 Minus Yalue ) On @ Off
Top Signal Mo 2001

Humber of Signals Used 3
Signal Type ) BCD % Binary

08 UMM 2T s B 7
8 9 101 1CEET 14
[ — | | I [ %t

\Input range : 10 characters

Rysunek 11.28

Skonfiguruj pola danych jak ponize;j.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesie¢ znakow [Label 1 or 2]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury i wprowadzi¢ etykietg (label), przesun kursor na [Label 1 or 2] i naci$nij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.28, wy$wietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.29 znaki “display”. Znaki wprowadzone w [Label 2] sa wySwietlane w

drugim wierszu.

Ustaw kolor dla znakow w [Label Color] i kolor tta wyswietlacza w [Background Color].
Rysunek 11.28 przedstawia ustawienia, w ktorych znaki sg czarne a tlo szare. Dalsze informacje,
patrz 11.3.11 Kolory etykiet.

[Rysunki (2-5)] konfiguruja liczbe cyfr, ktore moga by¢ wyswietlane na wyswietlaczu cyfrowym.

Liczba ustawiona w [ Top Signal No.] staje si¢ pierwszym kanatem sygnatlu wejscia do
wyswietlacza cyfrowego. [Number of Signals Used] odpowiada liczbie bitow danych
wejsciowych.

[Signal Type] konfiguruje sposob wyswietlania numeru wejsciowego w BCD (w systemie
dziesigtnym kodowanym dwojkowo) lub binarnie.

Jesli istnieja dwa typy danych wejsciowych, wybierz ON w [Minus Value], uzywajac sygnatow
plusa lub minusa.

Na rysunku 11.28 skonfigurowano [Top Signal No.] 2001, [Number of Signals Used] 8, [Signal
Type] Binary i [Minus Value] OFF. Dlatego, jesli sygnal wejsciowy jest taki jak ponizej,
wyswietlacz cyfrowy wyswietla jak pokazano na rysunku 11.29.
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Sygnat 2008 | 2007 |2006 |2005 |2004 |2003 |2002 |2001
Stan wejscia | OFF | OFF | ON ON ON ON OFF | OFF
4
11splay
Bi)

Rysunek 11.29
11.3.8 WYSWIETLACZ ROZNYCH DANYCH
Wprowadz 8 w pozadanej pozycji na rysunku 11.3 1 naci$nij <Set>, aby wyswietli¢ ekran

konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.30. Rysunek 11.31 przedstawia wyswietlacz danych
(data display) skonfigurowany na rysunku 11.30.

Wi, 0609, Interface Panel

l Pogition[ 8]: Variable Data Display

| Label 1 Label Color M
z Background Color [

Figures (3-5) [ llo Operating @ Bnable ¢ Disable
Yariable F Data Type " Real & Int.

o0 1M M3 4m5 6 7
8 9 10 12IST 1415
| | | | | o Back]

|Input range : 10 characters

Rysunek 11.30

Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesie¢ znakow [Label 1 or 2]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury 1 wprowadzi¢ etykietg (label), przesun kursor na [Label 1 or 2] i naci$nij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.30, wy$wietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.31 znaki “data dis”. Znaki wprowadzone w [Label 2] sa wy$wietlane

w drugim wierszu.

Ustaw kolor dla znakow w [Label Color] i kolor tta wyswietlacza w [Background Color].
Rysunek 11.30 przedstawia ustawienia, w ktorych znaki sg czarne a tlo szare. Dalsze informacje,
patrz 11.3.11 Kolory etykiet.
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[Rysunki (2-5)] konfiguruja liczbg cyfr, ktore moga by¢ wyswietlane na wyswietlaczu roznych
danych.

W pozycji [ Variable], wprowadz nazwe zmiennej dla wyswietlanych danych.

W pozycji [Data Type] skonfiguruj sposdéb wyswietlania danych w liczbach rzeczywistych lub
catkowitych.

Na rysunku 11.30 skonfigurowano [Figures] 4, [ Variable] a 1 [Data Type] Int. Dlatego, gdy a=135,
dane sa wyswietlane jak na rysunku 11.31.

data dis |

(1135

Rysunek 11.31

Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wylaczysz wyswietlanie danych na tym
wskazniku ekranu interfejsu. Aby go wilaczy¢, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wyswietlany
w obszarze powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozeniu Accept.
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11.3.9 OKNO WYSWIETLANIA CIAGU ZNAKOW

Wprowadz 9 w pozadanej pozycji na rysunku 11.3 i nacis$nij <Set>, aby wyswietli¢ ekran

konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.32.

jiuz, (509, Interface Panel

Position[ 9]: String Display Window
Window thumber
findow Size 1
Default Rackeround Color [0

(N INCEc s & 7
3 9 10MLC sl
'| | | | I @

[Tnput range = [1 - 4]

Rysunek 11.32
Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W [Window Number] wprowadz liczbg od 1 do 4. Na ekranie interfejsu mozesz ustawi¢ maks.
cztery okna wyswietlania ciagu (string display windows).

W [Window Size] ustaw szerokos$¢ kazdego okna. Wprowadz 1, aby ustawi¢ taka sama szerokos$¢,
jak w przypadku innych przetacznikow, 2 lub 3, aby uzyska¢ dwu lub trzykrotnos¢

standardowego rozmiaru.

W [Default Background Color] ustaw kolor wyswietlacza okna. Rysunek 11.32 przedstawia
konfiguracjg, w ktorej okno jest szare. Dalsze informacje, patrz 11.3.11 Kolory etykiet.
Konfiguracja jak na rysunku 11.32 powoduje wyswietlenie wyswietlacza okna jak pokazano na
rysunku 11.33 po wprowadzeniu na ekranie klawiatury IFPWPRINT 1,1,1,0,10= “kawasaki”.*

kawasakl

Rysunek 11.33
UWAGA* Dalsze informacje w zakresie wprowadzania znakow do okna wy$wietlania ciagu,

znajduja si¢ w poleceniu IFPWPRINT w Instrukcji stosowania jezyka AS- 5.0
Polecenia wprowadzane z ekranu.
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11.3.10 PRZYCISK POLECEN WPROWADZANYCH Z EKRANU

Wprowadz 10 w wymaganej pozycji przelacznika na rysunku 11.3 i naci$nij <Set>, aby
wyswietli¢ ekran konfiguracji przedstawiony na rysunku 11.34. Rysunki 11.351 11.36
przedstawiaja konfiguracje przyciskow polecen wprowadzanych z ekranu (monitor command
buttons) z rysunku 11.34.

Pz, 0509, Interface Panel

l Fosition[ 10]: Monitor Command Button

| Label 1 Label Color 0
2 lo Operating te; Enable (O Disable

[OFF)
Comnand String Mo,
Command String
Ho home

([

O FERF G
g 9 10MILC12ENISII4MI5
|

| | |

\Input range : 10 chavacters

Rysunek 11.34

Skonfiguruj pola danych jak ponize;.

W kazdym wierszu mozna wprowadzi¢ maks. dziesie¢ znakow [Label 1 to 4]. Aby wyswietli¢
ekran klawiatury 1 wprowadzi¢ etykiete (label), przesun kursor na [Label 1 to 4] 1 nacisnij
SELECT. W gérnym wierszu, jak pokazano na rysunku 11.34, wyswietlono wprowadzone

w [Label 1] na rysunku 11.35 znaki “monitor”. Znaki wprowadzone w [Label 2 to 4] sa
wyswietlane w wierszach od drugiego do czwartego, ponizej znakow Label 1.

Ustaw kolor dla znakow w [Label Color]. Rysunek 11.34 przedstawia konfiguracj¢, w ktorej
znaki sa czarne. Dalsze informacje, patrz 11.3.11 Kolory etykiet.

[Color (ON), (OFF)] konfiguruje kolor, gdy przelacznik jest naciskany i zwalniany odpowiednio.

W [Command String] wprowadz polecenie do wykonania. Aby wyswietli¢ ekran klawiatury
1 wprowadzi¢ znaki, przesun kursor na [Command String] i naci$nij SELECT.

Nacisnigcie przycisku ustawionego na rysunku 11.34 powoduje pod$wietlenie przetacznika na
czerwono, jak pokazano na rysunku 11.35 i wykonanie “DO HOME,” tj. powrotu do pozycji
domowej (home position). Natomiast, zwolnienie przycisku powoduje podswietlenie
przetacznika na niebiesko, jak pokazano na rysunku 11.36.
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Czerwo

interfejsu. Aby wlaczy¢ go, ustaw przetacznik <INH/ACCEPT>, wy$wietlany w obszarze

Rysunek 11.35
Jesli ustawisz [No Operating] na Enable (wlacz), wyltaczysz obstuge tego przetacznika na ekranie

Niebieski

Rysunek 11.36

powiadomien (F), jak pokazano na rysunku 11.2, w potozeniu Accept.

11.3.11 KOLORY ETYKIET

Dostepnych jest 15 nastepujacych koloréw (colors). Okresl kolor liczbami od 0 do 15.

Number Color Number Color Number Color Number Color
0 Szary 4 Zielony 8 Rézowy 12 Granatowy
1 Niebieski 5 Jasnoniebieski 9 Biaty 13 Czerwonobrazowy
2 Czerwony 6 Zolty 10 Czarny 14 Ciemnozielony
3 Pomaranczowy 7 Bialy 11 Niebieskozielony 15 Lawendowy
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12.0 AUTOMATYCZNA REJESTRACJA NARZEDZIA

W niniejszym rozdziale przedstawiono procedury dotyczace automatycznej rejestracji wartosci

uktadu wspotrzednych narzedzia z wykorzystaniem rgcznego programatora.

12.1
12.2
12.2.1
12.2.2
12.2.3
12.3.
12.4
12.4.1
12.4.2

A OSTRZEZENIE

Automatyczna rejestracja narzedzia stanowi forme
uczenia. Do jej stosowania uprawniony jest wylacznie
specjalnie przeszkolony personel, wykwalifikowany

w zakresie uczenia lub kontroli dzialan robota.

- J
Ogolny zarys funkcji automatycznej rejestracji narzgdzia -« - +wssesseesseessseseeens 122
Niezbgdne dane dla automatycznej rejestracji narzgdzia -««+«-+-«serwewesesseesnesneennenees 12-2
Uczenie czterech podStawowych Pozycjis - -+ swssseesseesssessssessssssssissssisssiisssisnenss 12-3
Uczenie pozycji narzedzia dla kierunku narzedzia Z -+ -ssessseessseesssessseesssnenss 12-3
Uczenie pozycji narzedzia dla kierunku narzedzia Y - --wesseeesseessseesssessssissnenss 12-4
Instrukcje dotyczace uczenia podStawowych POzZycji -« - swssseesssesssemssseesssnessenes 12-4
Procedura automatycznej rejestracji Narzgdziar- - e seesseessemssessssisssisssisssnnns. 12-5
Przygotowania do automatycznej rejestracji narzgdziar- - - s seesseesseesseesseunsc. 12-5
Rejestracja danych pozycji pOdStawowe] -+ -+ +ssseesseesseessemsssusssisssissiisssisssisssisssinee. 12-6
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12.1 OGOLNY ZARYS FUNKCJI AUTOMATYCZNEJ REJESTRACJI NARZEDZIA

Podczas obstugi robota, na kotierzu kisci - na koncu ramienia mozna zamontowac rézne
narzedzia o ré6znorodnych ksztaltach (pistolet, chwytak, itp.). Jesli w tym czasie nie wykonasz
poprawnego pomiaru danych narzedzia, $ciezka ruchu robota moze zosta¢ wypaczona;

dodatkowo istnieje ryzyko zwigkszenia btedéw lub awarii podczas przeksztatcenia oft-line.

Innymi stowy, dane narzedzia sa podstawowym czynnikiem w prawidtowej obstudze robota.
Ogodlnie rzecz biorac, dane narzedzia sa wprowadzane za posrednictwem warto$ci liczbowych

1 rejestrowane, jednak pomiar potozenia oraz pozycji uktadu wspotrzednych narzedzia moze by¢
niedoktadny lub tez wymaga¢ dtugiego czasu.

Omawiana funkcja umozliwia automatyczna rejestracje wartosci przeksztatcenia narzedzia
poprzez uczenie kilku punktéw w przestrzeni, bez koniecznosci wprowadzania wartosci za

posrednictwem klawiszy numerycznych.
12.2 NIEZBEDNE DANE DLA AUTOMATYCZNEJ REJESTRACJI NARZEDZIA

Podczas uzywania funkcji automatycznej rejestracji narzedzia, przechowywany jest nastgpujacy
zestaw danych ustawienia, zgodnie z ksztattem 1 warunkami mocowania narzedzia. W zaleznos$ci
od aplikacji narzedzia, pomiar danych ustawienia jest przeprowadzany w celu wskazania,
podczas jednego uczenia, 4 lub 6 r6znych pozycji (postures) ustawienia narzedzia.

Podczas rejestracji  wylacznie potozenia uktadu
wspotrzednych (punktu poczatkowego) narzedzia (tylko

X, Y, Z)
D Punkt uczenia sklada si¢ =z czterech pozycji
ane —
narzedzia podstawowych, Al, A2, A3, A4.

Podczas rejestracji potozenia ukladu wspotrzednych

narzedzia 1 pozycji ukladu wspotrzednych narzedzia
(stopnie kata dla O, A, T).

Punkt uczenia skfada si¢ z szesciu pozycji
podstawowych, A1, A2, A3, A4; BiC.
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12.2.1 UCZENIE CZTERECH PODSTAWOWYCH POZYCJI

Wykonaj uczenie 4 podstawowych pozycji (A1, A2, A3, A4) pod ro6znym katem w stosunku do
punktu poczatkowego, jak pokazano na rysunku 12.1, na nastgpne;j stronie. Upewnij sig, ze katy
pomiedzy kazda pozycja mieszcza si¢ zakresie 45°- 90°. Powierzchnia kotnierza kisci powinna
posiada¢ odmienna ptaszczyzne w kazdej pozycji podstawowej. Wykonaj uczenie pozycji
podstawy w taki sposob, aby punkty poczatkowe uktadu wspotrzednych narzgdzia i przyrzadu
obrobkowego stykaty sig.

uIC’unkt Punkt uczenia
Punkt A3
uczenia N
)
Al 45~90
45~90° Punkt
uczenia
poczat
miﬂl

Rysunek 12.1
12.2.2 UCZENIE POZYCJI NARZEDZIA DLA KIERUNKU NARZEDZIA Z

Wykonaj uczenie dla pozycji podstawy B w taki sposob, jakby punkt poczatkowy przyrzadu
obrébkowego byt styczny z potozeniem oddalonym od punktu centralnego narzedzia (TCP) o
100 mm lub wigcej w pozadanym kierunku -Z na linii przechodzacej przez punkt poczatkowy
uktadu wspotrzednych narzedzia, jak pokazano na rysunku 12.2.

Pozycja
podstawy B

100 mm
lub wigcej /

>~ Punkt
Kleru(rlle.k Przyrzad
narzeczia obrobkowy

Rysunek 12.2
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12.2.3 UCZENIE POZYCJI NARZEDZIA DLA KIERUNKU NARZEDZIAY

Wykonaj uczenie dla pozycji podstawy C w taki sposob, jakby punkt poczatkowy przyrzadu
obrobkowego byt styczny z potozeniem oddalonym od punktu centralnego narzedzia (TCP) o
100 mm lub wigcej w pozadanym kierunku +Y na linii przechodzacej przez punkt poczatkowy
uktadu wspotrzednych narzedzia, jak pokazano na rysunku 12.3.

Pozycja
podstawy

100 mm}ub

aaaaaaaa

nnnnn

Kierunek

obrobkowy narzedzia

Rysunek 12.3

12.3 INTSRUKCJE DOTYCZACE UCZENIA PODSTAWOIWYCH POZYCJI

Funkcj¢ automatycznej rejestracji narzedzia stworzono w celu zautomatyzowania procesu
rejestracji danych narzedzia przy uzyciu robota. Przed uzyciem omawianej funkcji w trakcie
uczenia, zwro¢ uwage na ponizsze pozycje. Uchybienie w tym zakresie moze spowodowac
powazniejszy btad/odchylenie w danych narzedzia.

1. Kat pomigdzy osiami narzedzia Z w pozycjach podstawowych (Base Postures) Al, A2, A3 i
A4 powinien zawiera¢ si¢ w zakresie od 45°- 90°, jak pokazano na rysunku 12.1.

2. Odlegtos¢ pomigdzy punktem poczatkowym przyrzadu obrobkowego a punktem
poczatkowym uktadu wspotrzgdnych narzedzia w podstawowej pozycji B i C powinna

wynosi¢ 100mm lub wigcej, jak pokazano na rysunku 12.2 1 12.3.

3. W przypadku przyrzadu obrobkowego, pozycje podstawy B 1 C nie powinny by¢ ustawione
w tym samym potozeniu. (Skutkuje bigdem.)

4. Pamigtaj w trakcie uczenia podstawowych pozycji Al, A2, A3, A4, B, C, ze jesli dane dla 2 lub
wigcej pozycji sa identyczne, moze wystapi¢ blad.
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Jako przyktad, na rysunku 12.4 przedstawiono jedna metodg uczenia pozycji B i C.

Punkt B

Rysunek 12.4

Wykonaj uczenie pozycji A4, tak zeby o$ narzedzia Z dziatata
rownolegle ze wspotrzednymi globalnymi osi X.

v v
Uczenie pozycji B Uczenie pozycji C
Wykonaj uczenie pozycji B, przesuwajac Wykonaj uczenie pozycji C, przesuwajac
narzgdzie krokowo o 100 mm lub wigcej od narzgdzie krokowo o 100 mm lub wigcej od
punktu poczatkowego, w tej samej pozycji punktu poczatkowego, w tej samej pozycji
co A4, w kierunku wspotrzednych co A4, w kierunku wspotrzednych
globalnych +X (kierunek narzedzia -Z). globalnych +Y (kierunek narzedzia +Y).

12.4 PROCEDURA AUTOMATYCZNEJ REJESTRACJI NARZEDZIA
12.4.1 PRZYGOTOWANIA DO AUTOMATYCZNEJ REJESTRACJI NARZEDZIA
Zastosuj procedurg opisana ponizej.

1. Wybierz [ Aux Function] z menu rozwijanego w obszarze B, aby wyswietli¢ ekran funkcji
pomocniczych..

2. Wybierz funkcj¢ pomocnicza (Auxiliary Function) 0405.
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3. Wprowadz [ Tool Name] 1 [Tool Type] na ekranie przedstawionym na rysunku 12.5.

Wybo6r nazw narz¢dzi od 1 do 9 odpowiada narz¢dziom od 1 do 9 w funkcji pomocniczej
0304. Mozesz takze wprowadza¢ opcjonalne nazwy narz¢dzi poprzez <Variable> i

rejestrowac je jako nazwy zmiennych lub nazwy systemowe.

W przypadku [Tool Type] wybierz [Only X, Y, Z] lub [X, Y, Z, O, A, T].

Gux, (0405, Auto Tool Coordinates
{1} Tool Wame

Tool Nae (+]
Taol Tvpe @ Onlyl, 4, 2 O RYELLAT

#11-9: for Tool Transformation Yalus
Others: for General Transformation Value

|

Input range : 16

Rysunek 12.5
4. Jesli konfiguracja jest zakonczona, nacisnij .
12.4.2 REJESTRACJA DANYCH POZYCJI PODSTAWOWEJ

Rejestracja danych podstawowej pozycji na ekranie rejestru punktow podstawowych (Record

Base Points).

o, (405, Auto Tool Coordinates Reglster
(%1 Record Base Posturestooll

1. Przesun robota do pozycji Al

. 000 am

7 [1:Posture 41 | 4 ..
7 %:Posture A2 ¥ 0. 000 un czterech pozycji podstawowych.
¥ 3:Posture 83 7 01, 000 i .
9 4:Postire b4 0 0. 000 deg Przesun kursor na [A1], jak
A 0. 000 deg . . ,
7 0. 000 deg przedstawiono na ekranie po lewej
Select pose with cursor and press Record key. i naciénij RECORD. Zarejestruj
Record all poses. and press Enter ke,
[A2] do [A4] (B i1 C) w ten sam
)l Prev Pagel | || ;
Sete Posture 41 Sp 056b.
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e, (405, Luto Tool Coordinates Be
| (@) Record Base Postirestooll
1:Posturs 81 it 0, 000
2:Posture 42 ¥ 0. 000w
3:Posturs 43 g 0, 000 mn
[4:Posture fid 0 0,000 deg
4 0, 000 deg
T 0, 000 deg

| Select pose with cursor and press Record ke,
| Record all poses, and press Enter kew.

. I
\Bets Posture 44

2. Po zarejestrowaniu
danych dotyczacych
podstawowych pozycji,
znika znak*?”
usytuowany u gory
pozycji. Zarejestruj
wszystkie dane
dotyczace
podstawowych pozycji i
nacisnij .J.

Wykonujac uczenie 4 podstawowych pozycji (Al-

A4), skonfiguruj kazda wartos¢ d w zakresie od 45°-
90e.

Confivm record
o, Tool name [ teooll ] registered 7

X 100, 014 @m
i 200, 277 mm
Z 239, 773 mu
a0 0. 000 deg
iy 0,000 deg
I 0,000 deg

i Yes Mo

FECUTT Eil PUSes; il Pross GIUED FeEys

|
Sets Posture &4
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3. Jesli na ekranie
wyswietlane jest ostrzezenie,
jak pokazano po lewej,
wybierz <No> i ponownie
zarejestruj dane narzedzia.
Jesli ostrzezenie nie jest
wyswietlane, wybierz
<Yes>.
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i 0405, Luto Tool Coordina
[#1Record Base Postursstooll

1:Posture 41 X 100, 014 mm
2:Posture 62 ¥ 200, 277 mon
3:Posturs 43 % 299,773 mu
|4:Pogture 04 0 0, 000 deg
4 0, 000 deg
T 0, 000 deg

Select pose with cursor and press Record key.
Record all poses, and press Enter key.

Seta Pogture 44
Setting complate,

4. Po zakonczeniu
rejestracji, dane uktadu
wspotrzednych narzedzia
obliczone na podstawie
zarejestrowanych danych,
sa wyswietlane 1
zapisywane w pamigci.
Dane dotyczace nazw od
1 do 9 sa rejestrowane w
odpowiednich numerach
narzedziod 1 do 9, w
Aux 0304. W przypadku
nazw narzedzi
zawierajacych inne znaki
(abc, tooll, itp.), dane sa
rejestrowane jako nazwy
zmiennych warto$ci

przeksztatcenia.

Jesli wybierzesz [ Tool Type]- [Only X, Y, Z], dane dla od A1 do A4 sa rejestrowane, a X, Y 1

Z sa wyswietlane jako dane wspotrzednych.

Jesli wybierzesz [Tool Type]- [X, Y, Z, O, A, T], dane dla od A1 do A4, B i C sa rejestrowane,
aX,yY, Z, O, A1T sawyswietlane jako dane wspotrzednych, jak pokazano na rysunku

ponize;j.

0405, Buto Tool Coordinates
(21 Record Base Posturestooll

1:Posture 41 i -14437, 974 mn
2:Posture 62 ¥ 1681, 865 mn
3:Posture 83 z 126, 494 mn
4:Posture 84 0 =71, 734 deg
B:Point B 4 49, 796 deg
[6:Point C | T a0, 000 deg

Select pose with cursor and press Record hew,
Record all poses, and press Enter kew

| Il | I

Seta Point
letting conplets,
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