2@
FAST MOVING TECHNOLOGY ,A UB LI

SZKOLENIE Z OBStUGI ROBOTOW
STAUBLI

cz.1l — poziom operator




TABELA ZAGADNIEN — OPERATOR

3 - PREZENTACJA SYSTEMU | URUCHOMIENIE ROBOTA
24 — CWIECZENIE 1 (nawigacja po menu robota)
25 - TRYBY RUCHU RAMIENIA
35 — CWICZENIE 2 (budowanie wiezy)
36 — APPLICATION MANAGER
48 — NAUKA PUNKTOW
63 — POINT MODE — DOJAZD DO PUNKTOW
68 — INSTRUKCJE RUCHU
74 — GLOBAL DATA
80 — EDYCJA PROGRAMU ZA POMOCA TEACHPENDANTA (pilota) — MCP
87 — CWICZENIE 3 (zadanie nr 1 — ,Rysowanie trajektorii’)
89 — CWICZENIE 4 (kontynuacja ruchu — connection move)



CZESC 1 - OPERATOR CS9

PREZENTACJA SYSTEMU |
URUCHOMIENIE ROBOTA

.



X2/ CS9: COW ZESTAWIE TAUBLI
Opcja: SP2 Manual control

pendant (MCP) — pilot  Opcja: Podstawa
(7 do SP2

CS9 Controller (IP20)

Sterownik:
(VAL3) + Safety

Opcja WMS:
Working Mode Selection




TX2 — RAMIE SravsLr

tokiec

Przedramie
Elbow

Forearm

./'
’ <,
Ende
% o
) .
e e
| ‘>

Nadgarstek

Bark Wrist

Shoulder Flansza (oS 6)

Flange

Podstawa
Base



POLACZENIA TAUBL/

= Sygnaty uktadu bezpieczenstwa (z WMS)

= 1 PCl-express na dodatkowe karty
Fieldbus master

Mt ——

o = 2 porty Ethernet — Fieldbus slav
= 1 zigcze 24V — zewnetrzne zasilanie (1 rodzaj, potaczenie daisy chain)

uktadu bezpieczenstwa
= 1 EtherCAT master

= 2 TCP/IP Ethernet
= 1 RS232

= 2 szybkie wejscia

= 2 szybkie wyjscia



CS9 - IP20 INTEGRACJA TAUBLI

WMS: Working Mode Selection

ALY
ALY
A

Przetacznik trybu pracy musi
by¢ zainstalowany poza
obszarem celi

IP20 — w celu zwiekszenia stopnia ochrony IP, kontroler musi by¢é
zainstalowany w dodatkowej szafie.

SP2 (IP54), po odtgczeniu od kontrolera
powinien zostaC schowany — nie dziata przycisk
E-STOP !



SP2 TEACH PENDANT TAUBLI

Przyciski sterowania ruchami robota:

* Przycisk E-Stop

* Przycisk zat./wyt. serwonapedy
* Przycisk Move/Hold

» Przyciski zmiany predkosci
Przyciski ruchu osi
* Przycisk zezwolenia na ruch — ,Deadman’

Przyciski nawigacyjne:

e Strona domowa
* Krok wstecz :
* Okno kontekstowe

Przyciski skrotéw sygnatéw Do Port USB



ZAAWANSOWANY UKLADU BEZPIECZENSTWA TAUBLI

= QOchrona ludzi
= Zmniejszenie obszaru wygrodzonego
= Zmniejszenie obszaru pracy robota

Dotychczasowe rozwigzania Zaawansowany uklad bezpieczenstwa

_ —— Slabsze wygrodzenia / kurtyny swietlne
= \ocne wygrodzenia mmmm Bezpieczne strefy ograniczajace zasieg



UKLAD BEZPIECZENSTWA CS9 TAUBLI

= W przypadku robotéw kolaboracyjnych (wspdtpracujgcych), uktad bezpieczenstwa

zaktada redukcje lub eliminacje wygrodzen

»Lekkie” wygrodzenie z drzwiami »Lekkie” wygrodzenie, bez drzwi, przestrzen wspoétdzielona

Skaner laserowy

— ,Lekkie” wygrodzenie lub kurtyna Swietlna
mmm \Vydzielona przestrzen

State elementy uktadu bezpieczenstwa

Ukfad bezpieczenstwa aktywowany w trybie automatycznym
~ 7 (kurtyna swietlna, skaner laserowy;, ...)

10




STOPNIE WSPOLPRACY CZLOWIEK — ROBOT (MRCyiius:s

Stopien 1 MRC: Mocne wygrodzenia oddzielajgce robota i cztowieka. Praca wykonywana przez robota

Stopien 2 MRC: Zastosowanie wygrodzen z kurtynami swietinymi. Praca wykonywana przez robota. Operator okazjonalnie wchodzi

w obszar pracy (wymian palety, zatadunek podajnika wibracyjnego, ...).
Stopien 3 MRC: Zastosowanie kurtyn i skanerow laserowych. Robot i operator biorg udziat w procesie produkcyjnym. Operator

regularnie wchodzi w obszar pracy robota (Kontrola Jakosci, przygotowanie detali do zatadunku, ...).
Stopien 4 MRC: Brak wygrodzen. Robot i operator biorg udziat w procesie produkcyjnym. Robot zatrzymuje sie¢ w momencie kontaktu

z operatorem (Kontrola Jakosci, przygotowanie detali do zatadunku, ..).
Stopien 5 MRC: Brak wygrodzen. Robot i operator biorg udziat w procesie produkcyjnym. Robot i operator poruszajg sie

jednoczesnie.

‘,;.;;: Jeden robot do wszystkich stopni MRC

"" Kontakt dozwolony —
Tv Kontakt niepozadany — pracajednoczesna

i- 1I )Q Mozliwy kontakt z zatrzymanie robota &
- Kontakt niepozadany zatrzymanym robotem [ ) ’\
Kontakt niemozliwy . -
-
.
-

Stopien MRC

M

f

STOPIEN 1 STOPIEN 2 STOPIEN 3 STOPIEN 4 STOPIEN 5

Robot zatrzymuje sie przed kontaktem Robot sie nie zatrzymuje

Produktywnos¢ (predkosc¢ robota)

Komplikacja analizy ryzyka

B Przestrzen pracy robota [] Przestrzen pracy operatora B Wspétdzielony obszar pracy

11



NA POCZATKU? SrauvsLr

Po zatrzymaniu produkcii:
= Pierwszy cykl z matg predkoscig (10 %)

= zmiana predkosci za pomocg odpowiednich
przyciskow

= Badz gotdéw zatrzymac robota:

= E-STOP — natychmiastowe odciecie zasilania
silnikdw i przerwanie ruchu (zatrzymuje catg linie) —
uzywany w ostatecznosci

o zatrzymuje tylko
robota

= przycisk MOVE/HOLD — “fagodny” stop bez
wytgczania serwonapedow

= Jezeli cela jest do tego dostosowana (kolaboracja robot
— operator) zatrzymanie moze nastgpi¢ po wyzwoleniu
odpowiedniego czujnika np. laser czy kurtyna laserowa

= Zawsze przestrzegaj zasad bezpieczenstwa

12



TRYBY PRACY ROBOTA SrauvsLr

= Automatyczny La-’ LUB 'I?;
LOKALNY ZDALNY
= cela jest zamknieta, nie ma nikogo w srodku
= ramie jest kontrolowane przez program
= ruchy ramienia mogg by¢ wykonywane z duzg predkoscig
= tryb zdalny: <+ Robot jest kontrolowany przez PLC

= Reczny (uczenie punktéw, ruchy reczne, dojazd do pozycji bazowej) <
MANUAL
= robot jest kontrolowany przez operatora z Teachpendantem
= program moze byc¢ wykonywany przy uzyciu przyciskow «Move/Hold»

= predkosc jest ograniczona do 250 mm/s, operator moze przebywac¢ w poblizu
robota

13



URUCHOMIENIE ROBOTA TAUBLI

JoG LOGGER

Poczekaj na A =
wyswietlenie sie | |
, (o] ROBOT SETTINGS
gtbwnego menu
« N TH

Zatgczenie gtdwnego
wytgcznika

@ 7500 % a -

Aplikacja moze by¢ automatycznie zatadowana
i/lub uruchomiona, po czym moze zostacé
wyswietlona strona interfejsu HMI




WLACZANIE SERWONAPEDOW -— TAUBLI
Safety!. Chyba, ze
konfiguracji uktadu

tryb automatyczny i, &
£ 1=
@ Brak E-Stop S l
@ Wybierz tryb automatyczny wprowadzono
§ bezpieczenstwa.
@) LUB -rl:ii! ;e _

o '{Q th
: —_— @ Nacis$nij « Restart »
niebieski przycisk
Zmiany w
(lokalny lub zdalny) f
LOKALNY ZDALNY

@ ZDALNY: Zatgczenie napedow
realizowane przez urzgdzenie

@ LOKALNY: Nacignij przycisk zewnetrzne np. PLC
zatgczania napedow a

L, -
-

@) gl : ZDALNY

Mozliwosc pracy bez WMS na trybie serwisowym

LOKALNY .y . , . .
— mozliwa zmiana trybow z poziomu pilota

15



WLACZANIE SERWONAPEDOW - tryb reczny TAUBLI

@ Wybierz tryb reczny =g joG E LoGGER
A V- B =
10 ROBOT SETTINGS
g ® t
Wecisnij przycisk zezwolenia —_— @ Naciénij « Restart »
Deadman na Teachpendancie niebieski przycisk

Safety! - tylko po
uruchomieniu
kontrolera

@ Nacisnij przycisk zatgczania
napedow

UWAGA: Napedy zostang wytgczone po puszczeniu przycisku zezwolenia ,Deadman”

16



STRONA STARTOWA

Komunikaty " HMI
7
. - .
i A
JOG LOGGER
A =
10 ROBOT SETTINGS
g S th
—]
7
75.00 % @i b
o 7\
Predkos¢|  Uruchomiona |Tryb pracy
pracy aplikacja .
+ szybka

17

nawigacja

JOG: Ruch reczny
= nauka punktow, ruch do punktow
VAL3: Aplikacja VAL3

= otwieranie, uruchamianie, modyfikacja, zapis ...
LOGGER: logi btedéw

|O: wejscia/wyjscia = komunikacja pomiedzy robotem i
peryferiami (wlgczajgc sygnaty uktadu bezpieczenstwa)

ROBOT:

= calibration (kalibracja), recovery (odzyskiwanie
pozycji), phasing, brake release (zwalnianie
hamulcéw),

= informacje o wersjach sprzetu i oprogramowania

= recorder (nagrywanie trajektorii), safety (ukftad
bezpieczenstwa)

SETTINGS: Ustawienia

= network (adres IP), language (jezyk menu), date time
(data i godzina), profiles (zmiana profilu uzytkownika)



SZYBKA NAWIGACJA

A =

10 ROBOT SETTINGS

18

SrauvsLr

Szybki dostep z kazdego poziomu menu do:
= Application manager — kontrola aplikacji
= Jog — kontrola ruchu ramienia

= 1/O — kontrola sygnatéw 1/O

= Szybki wybor trybu ruchu (Joint, Frame lub Tool) bez zmiany
ekranu

= Rezygnacja z recznego ruchu ramienia - uruchomienie
aplikacji w trybie recznym



WYBOR PROFILU UZYTKOWNIKA TAUBLI

110G LOGGER

@ -
' = 2 obszary: Current profile — aktualny profil
JOG VAL3 LOGGER y p y p g S

Starting profile — profil startowy

",WI . . r . [l
A V- = = Niektore profile sg zabezpieczone hastem
10 ROBOT SETTINGS = Profil Default nie wymaga podania hasta
o S Tt

Network Language Datetime

' Name mam:eneng: )«— Lista dostepnych profili
— Password srsnmnan

Starting Profile

Name dEfE’-O 3 prOflle dOmVéme

Password

= default — bez hasta
s = maintenance — chroniony hastem

= staubli — chroniony hastem

19



ZWALNIANIE HAMULCOW

JOG VAL3 LOGGER

Calibration

Information Recorder

20

SETTINGS

\\Bpakes
\

! Przytrzymaj ramie zanim zwolnisz hamulce !!!

BRAKES

l-"!"‘_ Caution. This operation may damage your robot.

12:

13:

J4:

§5:

Ja:

0.00

0.00

0.00

0.00

0.00

Select

Select ‘

Select

TAUBLI
=
HH

ady to be released. Hold deadman and press
(I to proceed.

‘ Done

J1: 0.00

12 0.00

Alternatywnie: opcja R.B.R

- Zmniejszona predkosc¢
opadania ramienia

- Moze by¢ uzywany gdy
kontroler jest wytgczony —

wymaga zewnetrznego
zasilacza 24V =



KOMUNIKATY SrauvsLr

= Kontroler informuje uzytkownika o statusie systemu za pomocg komunikatow
wyswietlanych na ekranie i pozostajgcych na nim przez kilka sekund

= Dotkniecie obszaru « i » otwiera logi btedéw

| el
'y
0N . "
I Mrm power enable request refused: cabinet working
maode is remote or invalid
.'_\‘
A Ve =
OBOT S ETTINGS
s
& © TH
e

= Kolor pozwala na identyfikacje rodzaju komunikatu:

! Btedy krytyczne — np. powazna usterka czesci elektroniczne;

« PEE Btedy w programie itp.
: Ostrzezenia dotyczgce obstugi robota itp.

2 Np. zmiana trybu pracy, itp.

21



LOGI BLEDOW

TAUBLI

i wl
0 OBOT TIN

| comcar | emar | E—
TiniEass | Arm pevErEnsnis A e = Logi bledéw sg dostepne z poziomu gtéwnego menu lub
poprzez nacisniecie obszaru « i »

5 min(s) age  Working mode @ remote.

6 min(s) ago COM-PL: destroy session 127.0.
7min(s)sge  COM-PC: craste session 127.00., = Logi sg uszeregowane wzgledem daty i godziny wystgpienia
7 min{s) ago Mode de marche: manuel.

7 min(s) ago MNouveau Profil : default.

= Mozliwos¢ zastosowania filtra wyswietlanych logow btedow:
,,I Critical, Error, Warning, Info

7 min(s) ago COM-PC: server cre a%\m

7 minis) a0 Refresh position ugiAN = Przyktad — wyswietlanie logéw Warning

7 min(s) ago Refresh position st

. -
7 min(s] ago Safety board ready. 1 il
7 min(s) ago Puissance du bras coupee.
LOGGER £
7 min{s) ago Build Cell Done
Critical Error Info

7 min(s) ago Payload default: mass=2 kg. gr...

o 7 min{=) ago Arm power enable request ref..
7 min(s) ago Default user payload used.
St ” e : 9 min(s)} ago Default user payload used
7 min{s) ago Mo safe speed monitoring sim... 7 = -
7 min{s)ago Mo file describing the safety pr.., 9 min(s) ago Mo safe speed monitoring sim..

r . . 9 minfs)ago Mo file describing the safety pr..
= Przewijanie listy za pomocg palca

3 min(s) ago Mo Hilscher interface added
= WyéWIthenle pe*nego komunlkatu pO kllkﬂlQClU 5 minfs) ago Controller 1P address 2 could n..
palcem na kOmUnlkaC|e 9 minjs) ago Controller IP address could not,_,

22



EKSPORT LOGOW BLEDOW SrAuBLI

1.
2.
3.
4.
5.

Podtgcz pamie¢ USB do kontrolera lub teachpendanta (FAT lub FAT32)

Z poziomu menu logow bteddw, wybierz menu boczne

Wybierz USBO jako pamiec¢ docelowg

Nacisnij przycisk Export

Pliki mogg by¢ odczytane za pomocg dowolnego edytora tekstu lub SRS (zalecane)

LOGGER

Critical Error

2 hour{s}jago Arm power enable request ref. 2 hourt

2 hourf} used - Expiort |2 system.log

Export in progress ).

23



NAWIGACJA PO MENU - ¢wiczenie

Cwiczenie nr 1: Nawigacja po menu robota

Prosze uruchomic kontroler

Nawigacja po menu — zapoznac sie z menu

Sprawdzic profil uzytkownika

Zatgczy¢ serwonapedy w réznych trybach pracy (reczny, automatyczny lokalny)
Zwolni¢ hamulce na poszczegdlnej osi (prosze o uwage i rozsgdek)

Prosze odczytac logi oraz zgrac je na pendrive’a



CZESC 1 — OPERATOR CS9

TRYBY RUCHU RAMIENIA

N &8
B
= r s F =7 8
SYFAUBL]
Bt . .



PORUSZANIE RAMIENIEM ZA POMOCA SP2

@ Wybierz reczny tryb pracy

Klasyczny:

gFh 100,00 %

SrauvsLr

2 sposoby wyboru trybu ruchu

L]
b
W)

RX -

RY

RZ

& 10000 % =

= Dostep do: punktéw, narzedzi, uktadéw wspotrzednych

= Dostep do rodzajéw ruchu: joint, frame, tool, appro itp.

26

5 b B
- * 1
i \’i l =
{ﬁ; \f.‘. Pas
’ » N ®
o E/S I ~
iogique(s): @, digiale(s): @ f Q
@ 10000 % 1 Y

Szybki dostep z dowolhego miejsca:

Srodek dolnego paska menu

= Szybki wybodr rodzaju ruchu bez zmiany
menu



PORUSZANIE ROBOTEM: JOINT = tryb reczny TAUBLI

= Menu JOG jest dostepne z poziomu gtéwnego. Wybdr trybu JOINT znajduje -
sie ponizej niebieskiego paska JOG (obowigzkowo tryb reczny!) |

ROBOT

[o] SETTINGS
d ® tH
& [
@ 100.00 % ‘ » ’ - ; —

pS—

i
Y.
%

G

A - = Wybierz tryb Joint

-‘_:_ = Aktualna pozycja robota jest wyswietlana
2 W prawej czesci ekranu, obok przyciskow
% = 1 i ruchu osiami. Wyswietlane sg pozycje

katowe wszystkich osi.

= Nacisniecie przyciskéw + / - powoduje
ruch osiami robota

= Informacja o aktywacji trybu Joint jest
wyswietlana na dolnym pasku menu

& 100.00 % O B

27



PORUSZANIE ROBOTEM: FRAME - tryb reczny

TAUBLYI

« World » jest domysinym uktadem kartezjanskim, zaczepionym w podstawie robota

Wspotrzedne {X,Y,Z}: wyliczane sg od poczatku
uktadu World do TCP (Tool Center Point)

= DomysIny punkt TCP znajduje sie w srodku
flanszy osi 6

Domysine TCP

Prawa dton

Ukfad wspotrzednych World jest staty, kierunki osi X, Y, Z sg zawsze takie same
28



PORUSZANIE ROBOTEM: FRAME —tryb reczny c.d. Sziuses

= Menu JOG jest dostepne z poziomu gtéwnego. Wybor trybu FRAME znajduje -
sie ponizej niebieskiego paska JOG (obowigzkowo tryb reczny!) .

= Informacja o aktywacji trybu Frame jest wyswietlana na dolnym pasku menu _ < ® e

i wal @ 100.00 % ‘ » ’

JOG

& Joint # Tool Wybrane narzedzie z danej aplikaciji

o / Wybrany ukfad wspotrzednych z danej
o/ aplikaciji

i : = X-Y-Z wspbétrzedne punktu TCP aktualnie wybranego narzedzia
W e ? w danym uktadzie wspétrzednych w mm

= RX-RY-RZ katy nachylenia osi aktualnie wybranego narzedzia
wzgledem osi uktadu wspotrzednych w stopniach

@ 10000 % Mozna wybra¢ dowolny uktad wspoétrzednych ze wszystkich aplikacii

29



ORIENTACJA NARZEDZIA W UKLADZIE )
WSPOLRZEDNYCH TAUBLY

Obrét zgodnie z ruchem
wskazéwek zegara

RX +

Tak samo dla osi
X + RY iRz

{RX,RY,RZ}.
Wspotrzedne orientacji
punktu TCP narzedzia

Katy nachylenia punktu
TCP wzgledem osi
danego uktadu
wspotrzednych

30



PORUSZANIE ROBOTEM: TOOL - tryb reczny TAUBLI

SETTINGS

Poruszanie punktem TCP wzgledem osi narzedzia

Y+

Domysinym narzedziem jest « Flange », na o0si 6
robota

UKLAD RUCHOMY:
- Kierunki osi X-Y zmieniajg sie wraz z obrotem osi 6
- Kierunek osi Z ,wychodzi” z flanszy robota

31



PORUSZANIE ROBOTEM: TOOL - tryb reczny c.d.  SrAusLs

= Menu JOG jest dostepne z poziomu gtobwnego. Wybor trybu TOOL znajduje %
sie ponizej niebieskiego paska JOG (obowigzkowo tryb reczny!) |

= |nformacja o aktywacji trybu Tool jest wyswietlana na dolnym pasku menu # _| ® =
i i—- @ 100.00 % m
N
JOG
/- Wybrane narzedzie z danej aplikaciji

& O/ | __— Wybrany uktad wspétrzednych z danej
aplikacji

= Y = X-Y-Z wspbétrzedne punktu TCP aktualnie wybranego narzedzie
W s w danym ukfadzie wspoétrzednych w mm
F
= = RX-RY-RZ katy nachylenia osi aktualnie wybranego narzedzia
wzgledem osi uktadu wspotrzednych w stopniach

RY

RZ
& 100,00 % m » Mozna wybra¢ dowolny uktad wspoétrzednych ze wszystkich aplikacii

32



PORUSZANIE ROBOTEM: RUCH KROKOWY STAUBLI

= Ruch krokowy jest mozliwy dla wszystkich trybow ruchu (Joint, Frame lub

Tool), w menu JOG
= Nalezy sprawdzi¢ parametry ruchu krokowego (wtgczanie, wartosc¢ kroku) o >
przed wykonaniem jakichkolwiek ruchow E—
s - & 100.00 % -
i s ==
JoG
A X # Tool

Wprowadz wartos¢ kroku

Wigcz tryb krokowy

Przykfad: 10 mm wzgledem osi X, Y, Z lub 10 ° obrotu RX, RY lub RZ
Pamietaj o wytgczeniu trybu krokowego aby powrdcic¢ do trybu JOG

RY

RZ

& 100,00 % = Y
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TRYB RUCHU POINT — USTAWIENIE NARZEDZIA Sriva
PROSTOPADLE DO OSI UKLADU WSPOLRZEDNYC

Przycisk J:* (align) pozwala na ustawienie osi Z aktualnie (Y}

wybranego narzedzia rownolegle do najblizszej osi X, Y lub Z -
aktualnie wybranego uktadu wspotrzednych e x om
\ :

" \ s00 Nacisnij i przytrzymaj R

= Q' Arrét > 4§ Iqint - A Repére”: J -Ol..l;i.l : @ prZyCISk MOVG/HO|d, aby
VZ'\ :

» ,

ustawi¢ narzedzie

)

/f Aligner 'outil tPincelo] [x]
J\ | = avec le repere Warld
) = X Distance
o et | & | % 0.00 ¥ 0.00 2 0.00
& e} v | ArEr) = ‘ y | rx -0.00 ry 45.00 rz 0.00
!! = | 1 | Arrit ESD Absolue 0.00

| Point - [x ] Pas de filtre L— i e
! ! ! : ppuyer o our exécuter ['alignement
pControle[0]

1754
0 pDepose[0] RX —
O plCIf0]
O pPrise[0] RY —
rz | Po osiggnieciu pozycji, w
5474 dolnym pasku menu pojawi

sie informacja <REACHED>

” @wny Em | a




SrausLr

PORUSZANIE RAMIENIEM ROBOTA - ¢wiczenie

Cwiczenie nr 2: Budowanie wiezy

Prosze zbudowac jak najwyzszg wieze z dostepnych pindw

Prosze wykorzystac:

*Ruch Joint

*  Ruch Frame

* Ruch Tool

« Ustawienie robota Align

*  Ruch krokowy



CZESC 1 — Operator CS9

APPLICATION MANAGER



APPLICATION MANAGER

Menu zarzgdzania aplikacjami napisanymi w jezyku VAL, jest
wyswietlane na stronie gtdwnej, jednak jest niedostepne.
Dostep do menu aplikacji, mozna uzyskac po nacisnieciu
przycisku dodatkowego menu

__Main menu

Application manager

Task manager

Menu zarzgdzania aplikacjami sktada sie z 2 pozycji:

= Application Manager — zarzgdzanie, otwieranie,
zamykanie i edycja aplikaciji

= Task Manager — debugging i uruchamianie krok po
kroku

= Przyciski RUN oraz STOP stuzg do uruchamiania i
zatrzymywania aplikacji

“lFl-“.F2 { F3 | F4 { F5 | F6 W Eif | F8

| [SHIFTI | kBD \ ENTER | ESC = Nawigacja po menu odbywa sie za pomocg
. klawiatury ekranowe]
Up Help

Left | Right Menu
Down Run

Stop




APPLICATION MANAGER — NAWIGACJA PO MENU  Syiiusss

= Alternatywg dla przyciskow strzatek, jest klikanie w gorny, dolny, lewy lub prawy obszar
ekranu. Zielony okrag wskazuje miejsce klikniecia

100%
__Main menu

Application manager
Task manager

38



RECZNE OTWIERANIE APLIKACJI TAUBLI

A < > =]
@ Przycisk dodatkowego menu
g ®»
100%
Main menu
=
Task manager e‘ [SHIFT] ‘ KBD | ENTER ‘ ESC
Wejscie do Application manager (ENTER lub przycisk prawej strzatki lub dotkniecie
prawej strony ekranu) : : : . :
= Przycisk prawej strzatki lub dotkniecie prawe
100%
raElicatich pansgar strony ekranu rozwija menu +Disk (lub pamieci
+App140 (11 01, 2018 09:45) USB Jezell je_St ppd’raczona)
+ex3 (26 04, 2018 17:32) = Woybierz aplikacje za pomocg kursora
= Zatwierdz przyciskiem F8 (OK) lub ENTER
1 100% 1] 100%
L_AppTlication manager L_Application manager
-Va__Open an application -Va__Open an application
+A| FPR +A|
+:I +e| p'I1'T>(4O Manual
| | Bind_Unbind_Pb Manual
CheckCRC Manual
ex3 Manual

| |
| |
: : oA | |
F7 | F8 | |  Ex_8Axis_Vision Manual
| |  Ex_4A_Q_DT_W Manual
' :
|
| |

F1 | F2 | F3 | Fa4 ‘ F5 | F6 ‘

@ Przycisk F7 (Open)

Ex_6Axis_Sensor Manual
Ex_6Axis_SensorOManual
Ex_6Axis_Vision Manual

|
|
|
|
|
Ex_4Axis_Sensor Manual |
|
|
|
|
|

Up Up

F5 FS‘F'J F8 |

Left Right Left Right

Down Down
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RECZNE URUCHAMIANIE APLIKACJI

@ Przycisk RUN

40

l! 100%

L_Application manager

-Val3 applications

+Ap __Run application

+ex| -Val3 applications
|

ex3

|
|
|
|
|
|
|
|
|

Up

Left Right

-
Down

Open Esc Ok

RRRRR

)

Wybor aplikacji z listy i zatwierdzenie przyciskiem F8
(Ok) lub ENTER

Uruchomienie aplikacji jest sygnalizowane
zapaleniem sie diody sygnalizacyjnej obok przycisku
RUN

TAUBL/

SETTINGS



TRYBY OTWIERANIA APLIKACJI TAUBLI

I! 100%

__AppTication manager
-Va__Open an application____
+A| -Disk

+e| AppT1iTX40 CETEY

|  Bind_Unbind_Pb Manual

100%
Application manager

Ex_6Axis_Sensor0Manual

Ex_6Axis_Vision Manual Ex_4Axis_Vision Manual

|
I
I
I
|  Ex_4A_Q_DT_VW  Manual
|
I
I
|

I CheckCRC Manual -Va__ Open an application
| ex3 Manual +A| -Disk

|  Ex_4Axis_Sensor Manual +e|  AppliTx40 Manual

|  Ex_4Axis_Vision Manual | Manual

|  Ex_4A_Q_DT_W  Manual Autoload

|  Ex_BAxis_Sensor Manual Autostart

I

I

|

Ex_6Axis_Sensor Manual
Ex_6Axis_SensorOManual
Ex_6Axis_Vision Manual

I
I
I
Ex_4Axis_Sensor Manual |
|
I
I
I
I
J

Del. Mode Esg
F3 | F4 | F5 | F6 I F? | F8
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STRUKTURA APLIKACJI

SrausLr

ZMIENNE GLOBALNE: zmienne réznego typu, oraz zdefiniowane przez
programiste:

= tool — narzedzia, local frame — uktady wspotrzednych, punkty Kartezjanskie
| Joint,

= zmienne Boolean, numeryczne, string — ciggi znakéw

= PROGRAMY: wszystkie programy zawarte w aplikaciji

START() STOP()



EDYCJA ZMIENNYCH

B A_1:

—fApplication managewr

—Global data
+f lange
+world
+joint
—mdesc

mFast
mS low
nom_speed
bool
—num
string
aio

Edit Ren. Inz. Del. Hew

STAUBLY

ENTER Edycja zmiennej

ESC Anuluje edycje

ENTER Zatwierdza

Eaue‘

i 8.1
—fpplication manager
—G%ghallgata ¢ dead
= —t 1Gri mm . deg
t|¥: iﬁ] Rx: A
+wo |¥: 5] Ruy: a
+jo |&: A R=: |
—md
m|Dio name: valvel
m
n|Otime = A
bo |Ctime == A
—nu
nCounter=A
string
L E=sc

W przypadku zmiennych ztozonych zatwierdzenie
nastepuje przez nacisniecie przycisku OK)

/




ZEZWOLENIE NA RUCH TRYB AUTOMATYCZNY
LOKALNY

Aplikacja jest uruchomiona, @)
wybrano tryb automatyczny lokalny

TAUBL/

i - Sprawdz stan uktadu bezpieczenstwa
06 VALS ey (E-Stop, zamknigte drzwi, stan
czujnikéw ,...)
A V- B Jak tylko zasilanie serwonapedow
zostanie witgczone,
Stan ramienia zmieni sie na
(Przycisk Move/hold zacznie gad)

10 ROBOT SETTINGS

Ping NS tH

: Jezeli ramie znajduje sie w
pozycji bazowej, nacisniecie
przycisku Move/hold uruchomi
cykl. Stan ramienia zmieni sie
na:

Za kazdym nacisnieciem przycis
Move/hold ruch ramienia zostaje
wstrzymany. Status ramienia zmienia
sie na Przycisk Move/hold
zacznie mrugacé

@ 7 % @ Kazde wytgczenie zasilania Stan »  oznacza

\ ramienia zmienia jego status  koniecznosé powrotu do punktu

na > przerwania wykonywanej
. trajektorii



ZEZWOLENIE NA RUCH TRYB AUTOMATYCZNY iy,
ZDALNY

Aplikacja jest uruchomiona, wybrano -'?’-r
tryb automatyczny zdalny

1 _ Sprawdz stan uktadu bezpieczenstwa (E-Stop, zamkniete drzwi,
IC VAL LOGGER stan czujnikdw, itp...)
A Vi =
0 ROBOT SETTIN
- 0 i Wiaczenie serwonapedow z teachpendanta jest niemozliwe.

Zostang one wtgczone przez zewnetrzne urzgdzenie:

= PLC lub inny sterownik.

Teachpendant moze zosta¢ odtgczony, a na jego
miejsce wpieta zaslepka.

Jezeli Teachpendant bedzie odtgczany, nalezy zapewni¢ inng
mozliwos¢ zmiany predkosci robota i jego zatrzymania inng niz

@ = % @ przycisk E-Stop
\

UWAGA: W zaleznosci od programu, zaraz po wigczeniu napedow,
45 robot moze wykonac ruch.



ZEZWOLENIE NA RUCH TRYB RECZNY TAUBLI

Aplikacja jest uruchomiona, wybrano ‘i
tryb reczny

i - Jak tylko zasilanie serwonapeddw
106 VALS oGaER zostanie wigczone, stan ramienia
- zmieni sig na
A V- El (Przycisk Move/hold zacznie mrugac)
10 ROBOT SETTINGS Nacisnigcie przycisku
Move/hold uruchomi cykl.
« ® tt | Nalezy trzymaé przycisk aby
- : — robot sie poruszat. Stan

ramienia zmieni sie na
Jesli wybrany jest jeden
tryb, przycisk przesuwania /
wstrzymania nie miga. Aby
dezaktywowac tryb, wybierz

Kazde puszczenie przycisku Move/hold
zatrzymuje ruchy robota (stan ramienia
Zmienia sie na ) — przycisk

«None» Move/hold zacznie mrugaé
V:-. Appli o
‘\ flange/world @l @@e

Stan » 0znacza

& 75 % - . 7z
@ 7 % @ @ ol ® ° Kkoniecznos$¢ powrotu do punktu

przerwania wykonywanej
trajektorii
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ZATRZYMYWANIE APLIKACJI TAUBLI
5

@ Nacisniecie przycisku dodatkowego menu . O
& ® th

@ Nacisniecie przycisku STOP

Pri Err
App1iTX40 10 0|

@ Potwierdzenie przyciskiem OK - F8

RUNNING

AppTiTX40~

—Stop application
|Caution ! The application

o | The 3 | Uwaga: W programie STOP() mozna zaprogramowac
(i1 e stoppad: I instrukcje wykonywane podczas zatrzymywania
: ' aplikacji (zerowanie, dodatkowe komunikaty itp.)

| _App1iTX40:start(14)

close(tGrp) u

FL | F2 | F3 F4‘F5 FB‘F? F8

[SHIFT] | KBD ‘ ENTER ESC

Up Help
Left Right

Down
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CZESC 1 — OPERATOR CS9

NAU KA PUNKTOW

=18
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B
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DOSTEP DO LISTY PUNKTOW W MENU JOG (1/2)  Syiusw

@ Wybor aplikacji za pomocg APPLICATION MANAGER (slajd 36) el e s

yo

49

Wybor aplikacji w menu JOG osobno dla
narzedzia i uktadu wspotrzednych

“ | Nazwa aplikacji pojawia

sie w menu TOOL i
FRAME



DOSTEP DO LISTY PUNKTOW W MENU JOG (2/2)

@ Nacisniecie menu wyboru punktow

=+ JOG
@ Off AN X # Tool
= Lo
& = 22 & Tool
Flange = = j:"
A
World =

H—
v Lok - of i
'-.l =] ‘|. v
] |BetweenBenches[0] ., z =
» O] pControl[0]
0 jFrontMachine[0] = o -
O jHome[0] = _

RY -

RZ -

50



PUNKT TYPU: JOINT TAUBLI

Przyktady nazw: jDepart, jHome, jApproach

= Wspotrzedne punktu przechowujg potozenie
katowe wszystkich osi robota: J1,....J6

= Staubli zaleca aby nazwy tego rodzaju punktow
zaczynac od matej litery |

= Punkt wymusza konfiguracje ramienia:

Przykfad:
= Ramie po prawej stronie przewodow

= tokieC powyzej osi 2

= Nadgarstek ustawiony tak ze przytgcza
pneumatyczne sg na gorze

Wykorzystane w przypadku:

= Unikanie kolizji z oprzyrzgdowaniem

= Unikanie punktow osobliwych

51



NAUKA PUNKTU JOINT (1/2) SravsLr

Ustaw ramie w pozadanej pozyciji, a

wykorzystujgc reczny trym ruchu i menu JOG

o ROBOT SETTINGS

- ® TH

@ Wybierz odpowiednie narzedzie 2 Wybierz przeuczany punkt

& Off & Joint A. Frame & Tool & Off A Joint L. Frame # Tool

e ————

;* Cxcle — i} !? Cycle ‘{}
( tGrip[{}]) - — _ tGrip[0] - {"I'
=

iil III‘ it | il

Cycl EECIE
‘L. World ‘J\ World -
| X
A &y d\, jFrontMachine[0] @. 2472
E i - | o 2 | f bl - |ow | = v
' BE o | on | 77435 |
Woe off ' = 4]
y 4 N
| Joint - ! ‘ [} | Mo Filter | Z— Nao Filter L—
([:] iBetweenBenches[a &2
D jFrontMachine[0] RX — RX —
[ -166.95 |
O jHome[0] B
RY — RY —

- v Bri WL 124

A e
RZ — ’{- 5“, RZ —
' =3
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NAUKA PUNKTU JOINT (2/2) TAUBLI

12

LOGGER

o ROBOT SETTINGS

Nacisnij przycisk nauki punkt
| potwierdz przyciskiem OK

& ® TH

53

@ Arrét & Joint A. Repére

*

Obok nazwy punktu

tPince[0] = I | Teach jFrentMachine[0] pOjaWi Sie informaCja 0
with tool tGrip(0] tym ze robot osiggnat
zgdang pozycje

Coordinates saved
World = E
i 51.74
PaszaaelD] . - D jBetweenBenches[0]
st I Sl i 26.56
Lt - %Sﬁ:ﬁ : j 74.64 : jFrontMachine[0] | at position_

il

= \ | | ‘;‘hﬂﬂ O Home[o]

Joint - [ [ . Pas de filtre
jApprocheCamera[0]
jApprocheMach[0] . ‘e
Nie zapomnij
iD o A P .
i zapisaé zmian
jPassage[0]

A Joint L. Frame # Tool




PUNKT TYPU: POINT TAUBLI

Przyktady nazw : pPick, pPlace, pTraj[ ]

= Wspotrzedne punktu przechowujg pozycje X,Y,Z w
mm oraz nachylanie RX,RY,RZ w stopniach punktu
TCP w wybranym uktadzie wspotrzednych

= Staubli zaleca oby nazwy tego rodzaju punktow
zaczynac od matej litery p

= Konfiguracja ramienia w danym punkcie moze sie
zmieniac

Uzywane do:

= Zapisania pozycji w uktadach wspotrzednych
(paletyzacja, skomplikowane trajektorie)

= Uwaga na mozliwos¢ wystgpienia punktow

2 osobliwych (pozycja osi 5 w poblizu 0 stopni,
\ nadgarstek w poblizu osi 1)
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DO 8 ROZNYCH KONFIGURACJI DLA JEDNEGO

PUNKTU POINT TAUBLI
2 konfiguracje 2 konfiguracje 2 konfiguracje
ramienia. tokcia nadga'iik? 2 x 2 x 2 kombinacji

55

Wymuszamy konfiguracje ramienia w punkcie JOINT

* Przejazdy (niedoktadne) po punktach typu: JOINT (szybka zmiana pozycji bez
zatrzymywania)

» Doktadne dojazdy do punktéw (pobieranie, odktadanie,) typu: POINT
« Zaprogramuj co najmniej 1 punkt JOINT w catej trajektorii

- Jezeli zachodzi koniecznos¢ zmiany konfiguracji ramienia, mozna to zrealizowac
poprzez przejazd przez punkty Joint.



SrauvsLr

Nalezy dokonac wyboru
odpowiedniego narzedzia
przed dojazdem oraz naukg
punktow kartezjanskich!

noo - o

O tGrip1[0]
tGrip2[0]
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ZALEZNOSC POMIEDZY PUNKTAMI
KARTEZJANSKIMI | NARZEDZIAMI

57

R Ry Rz Gripper
0 0 0 DsiIChQwalvel-1

Zdefiniowanie geometrii narzedzia pozwala na:

Dojazd do tych samych punktéw z réznymi narzedziami
Kontrole predkosci koncowek roboczych narzedzi
Zmiane geometrii narzedzia bez koniecznosci przeuczania punktow

tatwe nauczanie punktow przez ustalenie pozyciji i orientacji wokoét punktu TCP
(Tool Center Point)

TAUBLYI

QOTime

CTime



NAUKA PUNKTU POINT (1/2)

Ustaw ramie w pozgdanej pozycji,
wykorzystujgc reczny trym ruchu i menu JOG

@ Wybierz odpowiednie narzedzie @ Wybierz przeuczany punkt

joc

TAUBL]I
:
«* *% TH

JoGc

8 tGrip1[0]
] tGrip2[0]
-\

58

@ pControl[0]
[l pPick[0]
O pPlace[0]
b

RX —

RY—

RZ —



NAUKA PUNKTU POINT (2/2)

Naci$nij przycisk nauki punki @ |
potwierdz przyciskiem OK

Off

@ Joint A, Frame

a?..

tGrip1[0] - ‘ E

......

59

Coordinates
x

y

each Confluration
Config
shoulder
elbow

wrist

Cancel

Nauka konfiguracji ramienia, wymusza
jego pozycje \

Teach pPicki0]
with ool tGrp1[0]

Coordinates saved new
X 368.84 378.56
¥ -680.90 -689.69
z -190.02 -228.96
rx -12.73 -12.73
ry 166.32 166.32
rz 43.89 43.69

Teach Configuration

Config save new

shoulder lefry
elbow epositive
wrist wpositive

| —

TAUBLI

:
o] . ROBOT . SETTINGS

o ® th

Obok nazwy punktu
pojawi sie informacja o
tym ze robot osiggnat
zgdang pozycje

[:| pControl[0]

pPick[0]

] pPlace[0]
Nie zapomnij

: zapisa¢ zmian

/
©

so0T1m

& Tool

& Joint L. Frame



MOZLIWA POMYLKA SrausLr
m e &  s08

@ Off @ Joint X Frame # Tool & Off A Joint A Frame o Tool
Cycle I? Cycle = i}
’ Flange ' i Flange ) - = r‘:
N
Cyrie A Cycle = /:
)\; World | World = =
X —
& ! pPick[O] W EX
'?; | fi3 - '?; | ficit v Off = ¥y —
YW = 1 Off W o= 1 off [ cenad |
I£ Mo Filter ‘ Point - I_B_ Mo Filter Z—
tGrip1[0] ] pControl{0] R
tGrip2[0] pPick[0] RX —
O pPlace[0] &3
RY —
RZ —
| 4283

Podczas nauki punktow wybierz odpowiednie narzedzie — nie « flange » srodek flanszy osi 6

60



STATUS PUNKTU

A JOG
X Y Z RX
-136.75 19.92 824.36 0.01
'
o .'%

pApproMach[0]
pPickPart{0]
pPlacelnsert[(]

pPlacePart[0]

61

RY RZ
938 0.03

J1:0.03

J2:-36.84

J3:51.59

J4:0.00

J5:-24.12

J6: 0.00

SrauvsLr

Punkt nie nauczony, wszystkie wspotrzedne = 0

Robot na pozycji z wybranym narzedziem

(okoto 0.01 mm)

Robot w poblizu punktu (okoto 1 mm)

Pozycja nie osiggalna z wybranym

narzedziem



ZAPISYWANIE SravsLr

Jezeli nie zapisano aplikacji lub o o
punktéw, obok ikony zapisu Aby zapisaC zmiany, nacisnij
pojawia sie gwiazdka ikong dyskietki

”_\. Off A Joint A Frame & Tool
/ Cycle = _I_}
tPince[0] “ || = i
Cycle = /:
A
World - =
o ! pick(E] W EZa
- 1.3 - Off = y
YW o= 1 Off
‘ Foint - | | (] No Filter Z—
D pControl[0] L
pPick(0] RX —
O pPlace[0] —
RY —
| 16632 |
RZ —
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CZESC 1 — OPERATOR CS9

POINT MODE — DOJAZD DO PUNKTOW



TRYB RUCHU JOINT

Punkty JOINT

64

Nacisniecie przycisku o pozwala na
dojazd w trybie JOINT (po krzywej) do

danego punktu

&1 Off & Joint
& Flange
Waorld
“:
4 Lok *
W = | 1 | | Off
! L)
|:| jBetweenBenches[0]
O {FrontMachine[0]

Maoving joint jHome[0]
with tool Flange

Coordinates

|2 36.64

jHome[0]

5 55.37

Distance to jHome[0]
x 87017 y -789.94
rx 18.67 ry 13.64

Absolute 1176.32

perform the move

TAUBLYI

Nacisnij i przytrzymaj o | o e
przycisk Move/Hold, aby ¢ » m
dojecha¢ do punktu

Po dojechaniu do punktu,
obok jego nazwy pojawi
sie informacja

UWAGA NA KOLIZJE
ramie wykona ruch po
najkrotszej drodze do
punktu



TRYB RUCHU POINT
Punkty POINT

@)

65

pozwalajg na dojazd w 6 | e |

TAUBL/

SETTINGS

trybie JOINT (po krzywej) lub LINE (po prostej) do ERE A

Przyciski {7 i |
wybranych punktow
= 201
@ Off & Joint
4 tGrip2[0]
1| . =
World | =
X
o* | } o]
!' = 1 Off
Point = [ a Mo E z o
pControl[0]
il pPick[0] RX
(0  pPlacel0] 5
RY —

RZ —

Nacisnij i przytrzymaj
przycisk Move/Hold, aby
dojechac do punktu

Wybierz odpowiednie
narzedzie

Maoving jfint pControl[l 0
with Nl tarip2{0]

Coordinates

Po dojechaniu do punktu,
obok jego nazwy pojawi
sie informacja

655.51 ¢ -526.04 z-153.50
UWAGA NA KOLIZJE
o -12.73 vy 166.32 z 43.69 .
ramie wykona ruch po
Distance to pControl[0] najkro'tszej drodze do
x 114.56 v -307.19 z-93.79 punktu
< 0.00 ry 0.00 z 0.00
Absolute 341.01

Press 01:0 perform the move




TRYB RUCHU POINT = DOJAZD NAD PUNKTY

POINT (1/2)
Tylko dla punktow POINT

Aby dojechac nad punkt POINT:
Rozwin liste za pomocg strzatki znajdujgcej sie obok ikony

o’

TAUBL/

L] «

/
@ Off A Joint . o ” . . ,
Wybranie opcji ,...” pozwala na wpisanie wartosci
» odlegtosci dojazdu do punktu
tGrip1[0] I
J\ @ Off _i'- Appro
World
_‘\: -& X 0.00
; = — ¥ 0.00
o tridecalljl] J\ ll 5 e
" = 1 RX 0.00
Point . Q RY 0.00
. O? """" 0.00
@ Lista wys’lwietla ostatnio uzywane wartosci , R =
o Of =
L 2
...... = ‘.’ o] 1 . Arret
_ o

66

Nacisniecie przycisku |
pozostate wartosci

] trDecalX[0]
= WyéWIGtIa []  tDecalvio]
O trDecalZ[0]

ROBOT

SETTINGS



TRYB RUCHU POINT = DOJAZD NAD PUNKTY

POINT (2/2)

Tylko dla punktow POINT
@ Aktywacja/dezaktywacja dojazdu nad punkty POINT

odbywa sie przez nacisniecie przycisku

Na jednej stronie
menu, wyswietlono
wszystkie parametry
ruchu recznego:

- Aktualne narzedzie

- Aktualny uktad
wspotrzednych

- Wybrany punkt

- Aktywacje dojazdu
nad punkt

67

pPlace(0]

© 325.34 vy 327.79 z -1168.56

TAUBL/

Wybranie rodzaju ruchu
(po krzywej lub proste))
nad punkt POINT

Moving in line pPick{]
with tool thrip1{0] 0
Appro
« 0.00 0.00 z -50.00
« 0.00 0.00 z 0.00

Coordinates

346.67 -660.82 -101.14

-12.73 ry 166.32 z 43.69

Distance to pPick[0]

-0.00 -161.40 rz 42.16

e 1256.51

perform the move
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CZESC 1 — OPERATOR CS9

INSTRUKCJE RUCHU



RUCH PO LINIl KRZYWEJ: MOVEJ SrauvsLr

Nd@9 o~ ¢

)
L)l Home | VALS Modeling Sirnulation

=4 falogs BB
N:GNE BT Y

Paste Add  Show Transfer Profile Remote Debug
>< = 3Dview | Manager Editor Options on.~

Clipboard Cell Contrc

E] AppliTx2 90-start* x [ EATTS

Movej(point,tool,mdesc) oA ] hegtn

2 move] ( JAppMACH, tPincel,mNomSpeed)

Iub 4 end

Movej(joint,tool,mdesc) Movej(pA,tGrip,mFast)
pB  Movej(pB,tGrip,mFast)

Movej(pC,tGrip,mFast)

Movej(pD,tGrip,mFast)

Movej(pE,tGrip,mFast)

pD

E
= Interpolacja Joint: ruch po krzywe] P

= Predkosc¢ i przyspieszenia zapisane w zmiennych motion descriptor (Mdesc)
= Brak punktow osobliwych

= Tryb wykorzystywany gdy nie wystepujg: przeszkody, pobieranie, odktadanie,...



RUCH PO LINII PROSTEJ: MOVEL SrauBL

Movel(point,tool,mdesc) PA

Movel(pA,tGrip,mFast)

Movel(pB,tGrip,mFast)

Niemozliwe dla punktow JOINT !l Movel(pC,tGrip,mFast)
PB  Movel(pD,tGrip,mFast)

Movel(pE,tGrip,mFast)

Interpolacja Kartezjanska: ruch po linii prostej
Predkosc¢ i przyspieszenia zapisane w zmiennych motion descriptor (Mdesc)
Wystepujg punkty osobliwe => mniejsza predkosc ruchu

Tryb wykorzystywany gdy wystepujg: przeszkody, pobieranie, odktadanie,...



RUCH PO LtUKU: MOVEC SrauvsLr

PA
Movec(point,point,tool,mdesc)
pB
_ - ) Movel(pA,tGrip,mFast)
Niemozliwe dla punktéw JOINT !!!
Movec(pB,pC,tGrip,mFast)
C
P Movel(pD,tGrip,mFast)
pD
pPA
= Interpolacja kotowa: ruch po tuku DB
= Okrgg mozna zaprogramowac¢ za pomocg 4 punktow:
= Movec(pB,pC,tGrip,mFast) oD
pC

= Movec(pD,pA,tGrip,mFast)



OGRANICZENIA: MOVEC SriusLr

Niedozwolone ruch
y " 8,>180" . 8,.>180"
(brak rozwigzania) ! J ; g
| RLR : Be------ . :
L - “"-._‘ i § L-‘-"'.._‘_ I
"._,." n.“-..f -.1'.'. .
A -~ B ¢
@ L
C A
B

Punkt posredni musi tak umieszczony aby
kat pomiedzy nim z punktami 0, .;3 Ei *180°

poczatkowym i koncowym nie byt wiekszy
niz 180 °
A C



APLIKACJA (PROGRAM) A RUCH RAMIENIA SrauvsLr

Wykonywanie programu 1 [ Ruchy robota 1

movej, movel, movej,...

movej(pA, )
movel(pB , ,)
\ prD /

movej(pC, )
/

movel(pD, ,) \ nC
UMOVEMENT] 0B |
mE

STACK
# 100 % ( > ) 8 . Przycisk Move/Hold

Il NIEZALEZNOSC WYKONYWANIA PROGRAMU | RUCHU ROBOTA!!
W niektorych przypadkach, aplikacja (program) musi zostac zatrzymany, przetadowany |
uruchomiony ponownie, aby zmiany w punktach zostaty uwzglednione.
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SYNCHRONIZACJA RUCHU | APLIKACJI .
(PROGRAMU) S7TAUBLI

= Instrukcja waitEndMove() pozwala na wstrzymanie wykonywania programu do
momentu osiggniecia fizycznie danego punktu przez ramie robota

= Po dojechaniu do punktu robot sie zatrzyma — nastgpi wytgczenie wygtadzania
trajektorii (blending)

ACCEL VEL DECEL TVEL RVEL BLEND LEAVE REACH
= Przyktad: mRapide = {100, 100, 100, 99999, 92999, joint, 20, 20}
P

movel(pA,tGripper,mFast)

movel(pB,tGripper,mFast)
movel(pC,tGripper,mFast)
waitEndMove()

movel(pD,tGripper,mFast)

oD

= waitEndMove() wykorzystujemy tylko gdy robot musi sie zatrzymac w punkcie
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SrauvsLr

= CZESC 1 - OPERATOR CS9

GLOBAL DATA
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GLOBAL DATA

4 g Cycle2
4 ' jointRx
p M JParking
4 |~ mdesc
[ 'I!EI mLent

p " mMNomSpeed

v

"% mRapide
4 34 num

Hii nCompteur

v v

& nCycle
' pointRx

" pA

" pAppA
i PAPpPE
"% PAppInter
i3 pB

i plnter

v v v wv wv w =

4 @» tool

p M@ tPince

S—

i Cellule IEERELESS | ) Géométrie

76

SrauvsLr

Pozycje katowe, punkty typu jointRX

= Pozycja wzgledem zera mechanicznego (0, 0,0, 0, 0,0)

Parametry predkosci, mdesc

= Predkos¢, przyspieszenie, hamowanie, blending (on/off), predkos¢
liniowa, predkosc¢ kgtowa

Zmienne numeryczne, num
= nindex=20

= Operacje na zmiennych numerycznych: +, -, /, *, ...

Pozycje kartezjanskie, punkty typu pointRX (zawarte w ukfadzie
wspotrzednym globalnym « World » lub zagniezdzone w
lokalnym uktadzie wspotrzednym)

= X, Y, Z, RX, Ry, Rz

Definicja narzedzi, tool



GLOBAL DATA —-c.d. TAUBLI

b " acPump Zmienne analogowe Wejscia/Wyjscia

4 @ bool } . .

b %8 LOutoiZone Zmienne boolowskie (true / false)
b "3 bReady

4 & dio T

= Dplnit=true

» "3 diDoor

b "3 diSensorDetect

» "3& doControl

b "R doMachReady _
4 1 frame Lokalne uktady wspotrzednych, fFrame

F ura } = X,Y, Z, Rx, Ry, Rz

B jointhx

—— Zmienne cyfrowe Wejscia/\Wyjscia, Di, Do

F |~ mdesc

4 ._{J pointhx

5 :;;scnmmc } Zmienne « Serial » wymieniane po protokole RS232/422,
TCP/IP socket

[ 4

4 [ trsf . o .
b %8 kiR } Transformacje kartezjanskie, trsf

" Cellule [QEEGEUEESY |+ GEométrie

&* tool

Wszystkie zmienne mogg by¢ tablicg jedno lub wielo wymiarowa: zdefiniowana liczba elementow,
ktére mozna wstawiac lub usung¢

= Np.: traj[1], length[3], ...

7



MOTION DESCRIPTOR MDESC TAUBLI

*% newproject1-momspeed Dt |

Index Accel Vel Decel TVel RVel Blend Leave Reach
b 0 100 100 100 99 999 99 999 joint 50 50
% % % mm/s deg/s mm mm

= vel, accel, decel: wartosci podawane w procentach %

= Tvel: maksymalna predkos¢ TCP w mm/s

= Rvel: maksymalna predkos¢ TCP w stopniach/s

= Jezeli nie ma takiej koniecznosci zaleca sie pozostawienie wartosci
domysinej = 99999

Z posrod 3 parametrow predkosci, wykorzystany jest ten najmniejszy




MOTION DESCRIPTOR MDESC - BLENDING TAUBLI

"% newproject1-mNomspeed Dt |

Index Accel Vel Decel TVel RVel Blend Leave Reach
b 0 100 100 100 99 9499 99 9499 joint 50 50
% % % mm/s deg/s mm mm

Wartosci wyrazone w % odnoszg sie do predkosci nominalnych
poszczegolnych osi

_ _ L e Basic trajectory, without blending
Blend: wygtadzanie trajektorii: —— with blending

« Joint: wygtadzanie trajektorii realizowane przez
ruch JOINT

« Cartesian: Punkt TCP narzedzia zachowa ruch na
ptaszczyznie (ruch po tuku)

« Off: wygtadzanie wylgczone, punkt TCP zatrzyma

H H start
sie w punkcie Sornt

wx::::

TCP: Tool Center Point

Duze réznice wartosci parametrow
LEAVE i REACH



WYGLADZANIE RUCHU: BLENDING

blending = joint
Robot bedzie jechat ruchem jointowym, nie musi by¢ zachowana
ptaszczyzna podczas przejazdu (ruch najszybszy, najtatwiejszy |

najprostszy dla robota a zarazem nieprzewidywalny dla nas).

* blending = cartesian

Robot przejezdzajgc zachowa ptaszczyzne przechodzgcyg przez 3
punkty (leave, reach i punkt blendingowany) — podobnie jak do

kontrolowanego ruchu po tuku.



g e
ST AT}
SYFAUBL]
(2% 51 - .

CZESC 1 — Operator CS9

EDYCJA PROGRAMU ZA POMOCA MCP



Z poziomu menu Application Manager, ustaw kursor na wybranym
programie i nacisnij ENTER aby edytowac program lub wybierz
opcje EDIT

3 8.1
—fpplication manager
—Global data
+f lange
+uorld
+joint
—mdesc
mFast
mS Low
nom_speed
bhool
—num
string
aio

Edit Ren. Ins. Del. Hew Eaued

1

Edycja wybranego programu

Utworzenie nowego programu



EDYCJA PROGRAMU

Sktadnia musi by¢ poprawna > wszystkie zmienne muszg by¢ utworzone
(moga miec¢ wartosc 0)

Jedna instrukcja na linie

3 188;: 7
—s#proglC>
—hegin
end
Ppta MHark Pas. Copy Del Ins. Eaue_

/

Wstawia nowg linie pod kursorem



EDYCJA LINIl PROGRAMU

Automatyczne uzupetnianie stow kluczowych: wpisz pierwsze litery polecenia
a nastepnie przycisk VAL3 aby wybrac polecenie z listy

Nacisnij ENTER aby zakonczyc¢ edycje linii programu

10%

—=xstart()
=hegin
// Comment
wait{bhStart==true)
movej{jInit, tPointer, mFast)
movej{pA, tPointer,nFast)

waitEnddove()
mo
end
His, Loc. Prg. Glo. UHLE\\\\\\\\\\
Historia ostatnio Zmienne | \ | Nowa instrukcja
uzywanych polecen lokalne  Lista Zmienne

programow globalne



OPCJE EDYTORA

Kopiowanie/Wstawianie linii programu

B 108:
—=progl (2
—hegin
# clsC)
il resetMotion{) |

end

e

Zaznaczone linie

Pptﬁ Mark Pas. Copy Del Ins. Eaued
. =

N
Zaznaczanie / Kopiowanie / Kasowanie / Wstawianie

Przesuwanie Kliku linii: Zaznacz + Kopiuj + Usun + WKklej



PODSUMOWANIE

STAUBL)
Aby anulowac

Wecisnij « ENTER » aby edytowac linie programu
Wecisnij « ESC » aby anulowac edycje

Mozliwos¢ wprowadzania polecen znak po znaku
Mozliwos¢ wstawiania polecen z listy

Szybkie wstawianie: wybierz menu VAL, nacisnij pierwsze litery polecenia wybierz
polecenie i nacisnij « ENTER »

Przyktad: wstawianie instrukcji: movej(joint, tool,mdesc)
« Ins. » - wstawia nowg linie
« VAL3 » - wyswietla liste polecen
Wecisnij « m » + « 0 » + przycisk « Ok » aby dodac instrukcje
Uzupetnij 3 parametry za pomocg menu zmiennych globalnych « Glo. »



PROGRAMOWANIE RUCHU ROBOTA - ¢wiczenie

Cwiczenie nr 3: Rysowanie trajektorii (MCP) — zadanie 1

Prosze napisac program do wykonywania zadanej trajektorii w zadaniu 1, wykorzystujgc do

tego celu Teach Pendant (pilot):
Prosze utworzy¢ aplikacje.

W aplikacji prosze utworzy¢ narzedzie o odpowiednich wymiarach (zmienna tool).
Nastepnie sprawdziC czy sg one poprawne poruszajgc robotem — koniec narzedzia

powinien pozostawac nieruchomy podczas ruchow RX, RY, RZ.
Prosze utworzy¢ zmienne punktéw oraz nauczy¢ ich pozycje.
Prosze wyedytowac program START() i wstawi¢ do niego instrukcje ruchu.

Na koncu programu prosze wpisac instrukcje: WaitEndMove().



CONNECTION MOVE

EE

Przerwanie
cyklu pracy

88

<

A

Punkt pobieraniay

/

Trajektoria

Uwaga na
przeszkody

Punkt przerwania

Punkt odktadania

TAUBL/

Nacisniecie przycisku Move/hold
(i przytrzymanie) w dowolnym
trybie pracy: ruch z matg
predkoscig do punktu przerwania.
Robot zatrzyma sie w punkcie
przerwania

W tym momencie, mozna zmieni¢ tryb
pracy i recznie poruszac¢ robotem, na
przyktad celem ominiecia przeszkody.

Nacisniecie przycisku Move/hold
(i przytrzymanie, w trybie
recznym) lub pojedyncze
nacisniecie w trybie
automatycznym: wznawia
wykonywanie cyklu pracy

Wszystkie czynnosci bez zatrzymywania aplikacji!



KONTYNUACJA RUCHU - ¢wiczenie

Cwiczenie nr 4: Kontynuacja ruchu

Prosze wykonac program z ¢wiczenia nr 3 (zadanie 1) w trybie automatycznym z matg
predkoscig i przerwac jego wykonanie. Nastepnie wznowic prace programu z tego

samego miejsca.

Prosze wykonac¢ program z ¢wiczenia nr 3 (zadanie 1) w trybie automatycznym z matg
predkoscig i przerwac jego wykonanie. Nastepnie zmieni¢ pozycje robota i wznowic

wykonywanie programu.



2@
FAST MOVING TECHNOLOGY ,A UB LI

SZKOLENIE Z OBStUGI ROBOTOW
STAUBLI

Cz.2 — poziom user




TABELA ZAGADNIEN - USER

92 — SRS — STAUBLI ROBOTICS SUITE

= 127 — CWICZENIE 5 (zadanie nr 2 — ,Blending”)

= 127 - OPTIMIZE LAB — RECORDER

= 138 — CWICZENIE 6 (Nagrywanie trajektorii pracy robota)
= 139 — TASK MANAGER

= 143 — CWIECZENIE NR 7 (task manager i debugging)

= 144 - OBSLUGA /O

= 159 — OBLICZANIE POZYCJI DOJAZDU DO PUNKTOW KARTEZJANSKICH
= 165 — CWICZENIE NR 8 (zadanie nr 3 — ,Zamiana miejsc”)
= 166 — UKLADY WSPOLRZEDNYCH

= 175 - CWICZENIE NR 9 (Nauka uktadéw wspétrzednych)



TX-TS-RX-RS-TP/CS8

CZESC 2 — USER CS9

SRS
STAUBLI ROBOTICS SUITE

92

SrauvsLr




SOFTWARE SUITE POD WINDOWS’A TAUBLI

= ldealny do realistycznej symulacji, programowania w trybie off-line i zdalnego
dostepu do oddalonych od programisty robotow

93


http://www.staubli.com/en/robotics/products/robot-software/val3-robot-programming/

SPERSONALIZOWANA PRZESTRZEN PRACY Srauvsir

= Bezptatna mozliwos¢ zarzgdzania kilkoma panelami (kompatybilny soft)
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IMPORT PLIKOW CAD TAUBLI

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

* Import kreator (obstugiwane formaty: STEP, IGES, STL, WRL)

Py Clayout.step E]

Import precision:

. ' i | ]

Low Standard High
(Decrease file size and ({Increase file size and
fasten up application) slow down application)

Options:

(0} Copy and insert the file
) Insert as link
@ Convert to WRL and insert file

@ Import as assembly
@) Import as optimized assembly

[ ox ][ cancel |

= Modyfikacja wtasciwosci komponentow 3D (pozycj_a, kolor, itp.)

£
I
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ASYSTENT WYBORU INSTALOWANEGO ROBOTA  Sriuses
W CELI

Funkcja darmowa

= Wiele wersji modelu ramienia z opcjami (detekcja kolizji jest bardziej precyzyjna:
wirtualny robot identyczny z rzeczywistym)

. . . — ————— i L

‘\.) Newlocal Comtrafer
O o o e SN S - - oa e e s S

New Local Controller

3
15
Version 83
Filters
Type of the rabot Maunt Power Connactor Scara laint 3 Length Scara Joint 3 Diametar UL Light Extermal Hard Staps User Cable On Jaint 3 7 Axic Bellows
e - fioor v Indifferent v e BEE Indifferent v Indifferent
Indifferent
Heazontal I
XL = XL TXI0L
Vertical
flcor Maunt | floor Mount flaor Mot
Hovizuntal base cable gutlet | Hoizontal base cable outiet Horizonial base catvie culle
UL Carbhied #rm power oo Byhl Externai hard slopfsl
d ' 3 f
TX90U TX0L TXOOL
flaor Mawnr Fane Mount
Vertical Eate cable cutiet ‘ Vartical 2ase cable outiet cal basa cable outiet
Ext=mal hard stopis, Extermial Bard stop(s
UL Certdied arm power on laght ‘
if |
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SYMULACJA WIELU ROBOTOW TAUBLI

= Po zainstalowaniu w celi roboty sg wyswietlane na scenie 3D

;f\'fﬂ @90 oIVt Robots = SRS 2016 - STAUEL Robotics Suite b o S
s J Hemre VAL Madeirg Smuaben V
o) R N Hide -, ¢ Ravtme Srruaticn - y

B % 0 v e RG
¥ > ERITEIE b o s tiosnmonroni ¢ L
Jort |Catesien Mot | Move  Setds  Hese S Clear: | Calisions

Save all [nibel  Reset Record  Dsplay
Positors -+ Positiors | amovie selings

Mover| Moy Ifere = o CymedTool = Traces Traces

Traces | Cofsoms.

« Gl Explocer - X
4 Tf* CenWithRobots

» & Controllerl 743

» & Contraller2 (5743

» & Contraller3 |5743]

» & Contrallerd [5743

» & Contrallers |5743]

» & Contrallert [s800-Cs0_B64 2081020060

SN TR

« 0 %X Emolstor Controllerlis7 8310800 ' - % x 0 - x o - ol Cell Expiorer ERIPETR « Geometry

Properties >

104 | 10% 10% 10 10% 10 10%
=Main Mai —Main nen——--————— | =—Main =Main
Calibration Calibration Calibration Calibration Calibration
Events Logger Events logger Events logger Events logger Events logger

Output §§ Evor List

L BOIE 3013 B0 B01H BON SO P Hase
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MODELE 3D S

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= QOparte na formach podstawowych (pudetko, cylinder i kula), idealne do

uzupetnienia zaimportowanego modelu bez koniecznosci ponownej pracy z
programem CAD

= Pozycjonowanie obiektow jest tatwe w uzyciu i oparte na wykrywaniu
wierzchotkow

AH @9 = SR5Presentation - SRS 2015 - STAUBLI Robotics Suite
g Hame  vAl3 | todeing | Smusion
= P Lok 40 robo S ¢ ® et s cunyesry TLP . iy . z
o, 09| ws 0@ SRS R L s . o) e |@ Paosition and rﬂtai|m|
ot | Add |Bsport £d% Reteronce New Edt  Chece Aban Ditsen i h w
cap| = | Frame > Frytoad & i dan "!'\ﬁ 'y - “‘/ + e
Sotid Doveesana®s - * Sy Position aonly

Center from Middie'of Pointte Orgin, 3D z :
Ipoints  segment point X ¥ Offsst (g Rotation only
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TWORZENIE NARZEDZI S UELl

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Na podstawie zaimportowanych plikéw CAD lub utworzonych w SRS, tatwa
konfiguracja do obstugi czesci lub innych narzedzi (zmieniarka narzedzi)

.Du‘_aIG_ripp_er.h;ndle_r -5 3
4 1. opened + x Set as initial state 4
2. closed INa me
fioperes
Trigg

Handler @
Grasp State
closed

Type
Asls | Magnetic

Attachment Distance (mm)

|10

~| on [#ControlierL:tx60Lhand] ~ |

&)

avior From 'opened’ To 'closed’ (ms)

N

-

0

From 'closed’ To "opened’ (ms)

0 -
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CZESCI RUCHOME SriusLr

= Na podstawie zaimportowanych plikéw CAD lub utworzonych w SRS, tatwa
konfiguracja do obstugi w kilku pozycjach

'f\t)\ﬂ ﬂ M) O DSt T W e e— SRSPresentation - SRS 2016 - STAL
-

Home VAL Modeling Simulation

@ Q. » Show/Hide & : W, (Qeoms Realtime Simulation ?!e "‘f' g
\%‘}'_ <y -4 } 4 @ 0 - - 4 5
= i . ik, Show All/Hide All g b [» = [C]StopOnFirst Coliision | T T -
Joint | Cartesian Move = Move Set As Here Show Clear  Collisions Save all Initial  Reset Record Display
Mover| Mover Herew  To CumentTool ~ Traces Traces - S Reset  00m:005:000ms " Positions  Positions 3 movie seftings
Robot Movers | VAL3 Data | Traces | Coliisions | Synchro

@ New Tool
S New part
¥ Edit Reference Frame

Edit Position Cti=WZ
Object Positionners »
Center On
:2( Close Up
EI Visible
Search in tree
Group

Ungroup
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Unlock




DODATKOWE OBCIAZENIE (PAYLOAD) S

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Dotgczone obcigzenie na ramieniu i wykrywanie kolizji

= Automatyczne obliczanie bezwtadnosci




MASY | DEFINICJA BEZWLADNOSCI TAUBLI

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Okresl mase lub gestos¢ narzedzi, czesci, dodatkowego tadunku

S — + Data ['x Geometry [fgeC NIy

Properties
4 Inertia

Density (kg/m?) 830,71556973848556
Mass (kg) 1,200-}004534019393

A Mlisc [ 1.2000004534019393 | =
Clearance 0
Collisions Activated 2
Color Il 2000000 L1
Name Group

Path

Properties » 0 X
4 Inertia
Density {kg/m®} 2133,8372603407352
Mass (kg) 1, 25{0{]003?0963?84
4 Misc |1,25amm3?t}953?34
Clearance 0
Collisicns Activated
Color W 000000
Mechanism Name DualGripper
Mame DualGripper_L.wrl
Path CAUsershcroc8271\Documents\S
Transparsnt [

Wisible



SPRAWDZENIE PARAMETROW OBCIAZENIA SrausLr

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Automatyczne obliczanie bezwtadnosci (Srodek ciezkosci, bezwtadnosc)
= Parametry obcigzenia sg brane pod uwage podczas realistycznej symulaciji

¥ Payload - Comrollerl:ei0i %

= Refresh ﬂs:«& 1] Gererate yaL=

Tnertia Matrix / Gravity center Gravity center
A7 -DABE kpm* o -853152 mm
00340 kgan® v -37042 mm

e 00015 kg = 1E2E550 mm

Mz Z2000kg
Density 7145563 knfm
003t m?

faxt: Q0233 kpm

Load detaits

& DuslGripper

Migs L2500k hais 5 Azis §
Cartesin View Dty Z1IEHE My Inertia Matrix [ Gravity center Gravity center Lnertia Matrix f Gravity center Gravity center
1 Vi i ¥ 3 2 i
Jaints View oI i O0023kgm® e 00005 kg « 00045 o 0008 kg’ Lyt 00000 kg © 0008 mm
EatFoston  Ciriews Q0203 Agm” ¥ 0090 mm TR kg’ ts D000 kgm ¥ 00099 mm
0029 kgt s 1I3T: LR v : i
S G DOD29 g 1237348 mm DT kg m Q000 kg F37HI mm
Check Perlcad [ 3.
Uik From o
F Axis 5 Axs 6
Certer Or H‘”’_ 10000 kg B
% Coselin Density  F3ALITERL kgfm Ineitia Matiix / Gravity center Gravity ceiter Inertia Matrix / Gravity center Gravity center
¢ Vekime  £,0000m" " y
] v R AEAEN s Oisd0kgm  boG 0003 kpm? & -3LASOL mm Towd QNSIT hgan® Lo 00002 kgem® 14700 mm
o S 000 kgen® Bl 000G kym® s 1141486 mm Ty 0OL76 kg’ B -00002kam v 1184577 mn
4| snowrebet UM4Zkgm®  Tyel -D023L kgmt = ZLBLST mm Il RL42 kg™ byl 0057 kg’ = 1319157 mm
Snow ‘Workspace Righty
Son Yiotkopece Lefty Tatal
2.2500kg Axis 5 Ay §
555456057 kgfm" Inertia Matrix / Gravity conter Gravity conter Inastia Matrix [ Gravity centar Grawity contor
Wokims 00006 m' 2
il b b o QDTGS bt G DD0MZ kg « ~L4 1581 mm Ioeli; QOEEE kgt Il 00002 kgem®  0E5ZEmm
DE2igm’ DS 00063 kgm® ¥ 507367 mm loyl 00224 kgan® L -D0002 ko v S267ilmm
aris: O0LT1kgrs” B 00231 kgm® o 1584310 mm o Q7L bgm® 5 -DOLST dgen’ = ERAEIamm
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OBLICZENIE TCP - TOOL CENTER POINT, TAUBLI
CENTRALNEGO PUNKTU NARZEDZIA

Development Studio § :

Wymagana licencja do uzywama tych funkcji

= Szybkie pozycjonowanie TCP za pomocg graficznych pozycjonerow
= Skopiuj i wklej ze sceny 3D do zmiennej TOOL projektu VAL 3

§  AEcn o
& Detach
P ot
25, Setas cumrent TCP
Edit Position  Cirl+WZ

Lenter On

Search in tree

!_U_Li visible
[& CopyTool Dat{CiriC
X Delete Del
- nye
4 G flange[0]
= Rz
=4 Alachia 4 "3 tDualGripper [2]
;ﬁ ::_tm IQ}} tDualGripper(0] I 1L
i . ; i Mew Data Ctri+N, D
%, Setascurrent TCP b &7 tDualGripper{l]
Edit Position  Ctrl+W(Z %2 Orphans
[
External Parents [ cooy Bl
@ Paste Chrl+V
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RUCHY RECZNE (GRAFIKA) S7auvsLr

= KIliknij i przesun na osiach TCP (ruchy kartezjanskie) lub na danej osi robota
(ruchy kgtowe)
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BEZPOSREDNIE NAUCZANIE PUNKTOW TAUBLI

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= tatwe pozycjonowanie robota za pomocg ruchu recznego lub narzedzi graficznych
= Proste klikniecie prawym klawiszem VAL3 dla nauczenia

4 7 SRSPresentation
4 & Controllerl [s7.8.1]
™ w601
*L Recorder
4 é} exchChuck
4 I world[o]
4 "§ pChuck
|42 pChuckio] i
b o ;;t“a;‘— %5 New Data Ctrl+N, D
p UG fFrame b | Cut Clri+X
4 &P flangel0] [8 | Copy Ctri+C
4 '% tDualGripper [2] L | Paste Clri+V
& tDualGripperi{ X Delete Del
» &P tDualGripper] absals
%3 Qrphans Select In Data View
External Parents W Here
P T iointRx Here With Configuration
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PUNKTY GRAFICZNE S UBLY

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Punkty mozna tworzy¢ graficznie bez znajomosci jezyka VAL

= Moze by¢ nastepnie uzyty do zdefiniowania VAL 3 punktow lub uktadéw
wspotrzednych

= Roboty mozna przenosi¢ do punktow graficznych w celu analizy zasiegu

2 ';ﬂ

Add: | Bxport  Edit Peference

- o e

Solid
8 Box
@ Sphere
J Ovinder —
s~ Move Here Controfler1:x60|
Construction frames Edit Position Ctri=W.Z Controller2p30
e = N Object Positionners
:{: Center from 3 points h - p ;
I . Center On
- Perpendicular F - i
L+ Middie of segment S Search in tree
E Cut
5 Vertex - 4
: B (5] Copy
2y Origin, XY ' Backs
424 asie
.{_Tﬁ‘ On reference frame X Delete
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POZYCJA VAL3 — PUNKTY & UKLADY TAUBLI
WSPOLRZEDNYCH

Development Studio § :*

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= VAL3 punkty i uktady wspotrzednych mozna tatwo zlokalizowa¢ w scenie 3D
(zblizenie)

= Ponadto mozna je ustawiC graficznie za pomocg pozycjonera obiektow i

sprawdzi¢ zasieg (Move to)

|

4 " pStand
|(f§ pStang™=™
- ———— "3  New Data Ctrl+N, D
[ 4 fFrame
| Cirl+X
#7 flangelC0] m
o Coy Ctri+C
4 " tDualGrip| — i
@tDuai ; o
Delete Del
P &P tDual
3 Orphans ateniin
T Select In Data View
. F Here
@'Jomtﬁx s
’?ﬂjointRs Here With Configuration
)

troller2 [s7.8.1]
pE0

lecorder

;ffﬂ' Move To

Set As Current Tool
|£| Show/Hide
iy, Shaow All/Hide All

seometry w#h Close Up N
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4 " pStand I
| pStandio]
- "1 New Data Ctri+N, D
4 fFrame
2 flange[0] -
1| Cof Ctri+C
4 "% tDualGripper [2 L3 | Copy
&P tDualGripper] o
- _ K Delete Del
b &7 tDualGripper
Rename f
8 Orphans
Ecteimal Parsnts Select In Data View
= b
# jointRx et Here
?‘?“jointRs Here With Configuration
: =
roller2 [s7.8.1] i o S
080 et As Current Tool
‘ecorder |&| Show/Hide

RO o Cell Expl

A Show All/Hide A2l

: .1: Close Up




EDYCJA KODU VAL 3

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

TAUBL/

= Intuicyjny edytor ze zintegrowang obstugg do programowania, kolorowania
sktadni, powiekszania i wstawiania fragmentéw

= Zmienne mozna tworzy¢ bezposrednio z programu

& exchlhuck-start® X

1 begin

2 J#Switch emulator display to user page to display cycle time
userfagel)

4 fiInitialize tool 1 (helds 3 psrt at cycle start]
close(tDualGripper[1])
while true

for 1_nIndex=8 te 1_nlength

endFor
J/5tart at bose position
movei(jHome, thualGripper] 0] mlomSpe SN
12 ffPick up part from chuck with tool @
1 move ] {appro{pChuck, trippro) , thualGripper [@] mid
14 movel{pChuck, tDualGripper @ | ;mNomSpead )
15 close{tDualGripper[@])
f/Measuring loop cycle time at & stop polnt
17 nTime=clock(}-nStart
n5tart=clocki )
Fisplay cycle tlmse on emulator screen
28 cls()
21 gotoxy(2,5)
22 put{“Cycle time: ™)

23 put{nTime}
24 movel (appro{pChuck, trappro) , t0Wa1Gr ipper [@ ], miomSpeed)
25 f/Place part in chuck with tool 1

movej{appro{plhuck, trippro) , tDualeripper[1],mNomSpeed)
7 movel {plhuck, tDualGripper[1] nHomSpeed )
28 open(thualGripper[1])
29 movel{appro{pthuck, tréppro) , tDualGripper[1] ,momSpeed)
t #/Place part on stand with tool @
=03 movej{appro{pStand, trdpprol , tlualGripper 8] mlomSpeed)
12 movej{pStand, tOualGripper[d] ,mlomSpeed)

33 open(tDualGripper[d])
3a movelappro{pStand, trippro)  tDuslGripper [0] , miomSpzed)
3% JiGoing back home
movej{ jHome , tlualGripper| @], mlomSpesd |
moy
@ movec |
9 move] | num movej {joint, tool, mdesc) {+ 1 owerload(s))
4 move1 [ T ’ S

109

- Tworzenie zmiennych

for 1 nInd O—t—1 -1 L

Add k| BE Mew Data Ctri+M, O
endFor -'EL Insert Snippet.  Cirl+kKX Mew Parameter Ciri+N, X
//5tart at |3 suround With.. Cirl=KS New Local Variable, Ctri+N, L

F omapw

- Kawatek
for 9 to 1_nlength - zoom

endFor i Nowos¢

- Automatyczne uzupetnianie
moy

i@ movec
i move] Jnum movej (joint, tool, mdesc) (+ 1 overload(s))
¥ movel R




STRUKTURA APLIKACJI

Funkcja darmowa

= Drzewo potgczen pozwala tatwiej zrozumiecC strukture aplikacji VAL3

110

Call Tree

": Refresh # Remave Root -

~ 0 X

F | ﬁ start Controllerl Prevost2015_C

4 = call langage()

4 % taskCreate "display”, 100, display()

#,. taskCreate "scankKey", 100, scanKey()

#,. taskCreate "airCheck” 100, pression()

4 = call motion()

= call messagel)

= call stop()

= call M_Prise_PROTCD{pPrisPos_PROTOD[1],{0.-50,0,0,0,0},{0.-50,0,0,0,0} tGripper,tr}
= call Demo_Proto_ D)

= call Demao Balle()

= call M_Pose_PROTCD{pPrisPos_PROTCD[0],{0,-50,0,0,0,0},{0,-50,0,0,0,0} tGrippert
= call M_Prise_PROTOG(pPrisPos_PROTOG[1),{0,50,0,0,0,01,{0,50,0,0,0,0} tGripper, tru
= call Demo_Proto_G()

= call M_Pose PROTCG(pPnsPos_PROTCG[O],{0,50,0,0,0,01,{0,50,0,0001tGrpper, trud

TAUBL/



EDYTOR KODU VAL 3 Z EMULATOREM (CS8) TAUBLI

= Programy VAL 3 mogg by¢ réwniez edytowane w emulatorze (ten sam edytor co
na panelu pilota)

//Pick up part from chuck with too
move j(appro(pChuck, trAppro), tDualG \
move L (pChuck, tDualGripper[0], nNomS @
close(tDualGripper[0]) -
//Measuring loop cycle time at a s
nTime=clock()-nStart

nStart=clock()

//Display cycle time on emulator s

cls()

X' ControBier1[s7.8.1}6:600 l - e | p——
>Fnie Ct-ann«hon View S;mem Languages  Help )
e o =28
TAUBLI 200
1004 o) & [dom | [ [xe]
=start() o) o, frame] () [32]
-while true - ) B2 2]
5p) o S E
//Start at home position 5::' fm”m3é;
movej( jHome, tDualGripper[0], nNomSp (e (B
B=
s
1))

His. Loc. Prg. Glo. VAL3

B Jlr Ja Jn Jlm s J g ]l )

111 | Connect on 127.0.0.1:850'



WIRTUALNE OKABLOWANIE S
| Development Studio [

Wymagana licencja do uz'ywahla tych funkcji

= Pofgczenia wejscia — wyjscia pomiedzy kontrolerami robotow

= Najtatwiejsza konfiguracja komunikacji robotow

@ 2D view* P exchChuck-start” Cell /O Linker* X

f 8 valid(s) .fi\, 0 warning(s) e 0 error(s)

Drop Input/Qutput here to create a link %L

A # Output Physical Link 4 Input Physical Link -]
of Controllerl\Basid0-113%Q15 of Controller?\BasiclO-1\%115
of Controllerl\Basid0-1\%Q4 o Controller?\BasiclO-1\2418
of Controller2\BasidO-1\%Q0 o Controllerl\BasiclO-112210
of Controllerl\BasidO-11%Q0 o Controller2\BasiclO- 11310

&8 Physical 10s-Controllerl X 7 Physical I0s-Controller2 x -
Physical I0s / Description  Physical link Format Logical Name Physical IOs /  Description Physical link Format Logical Name ol
FHJE@  Basido-1 » EHO Basicl0-1

["|4m  Digital Inputs f—}l:‘@ Digital Inputs
E{ ey Digital Outputs He w0 bInd Basicl0-11%I0
b e N N N N e wn bt ——
HEl =  %Q1 boutl BasicIO-11%Q1 Hgee %2 bin2 BasiclO-1\%I2
HEl = %Q2 bOut2 BasiclO-1\%Q2 H 4= %l3 bIn3 Basicl0-1\%I3
Hl= %Q3 bout3 Basicl0-1\%Q3 H e %4 bIn4 BasiclO-11%:14
Hol=  %Q4 bout4 Basicl0-11%04 Hlee %S bIns Basicl0-11%I5 =
Hl=  %Qs bouts BasiclO-1\%Q5 Hle %S bIng Basicl0-11%16
Hol =  %Q6 bOute BasiclO-11%06 Hode %7 bin7 BasiclO-1\%I7
H] =  %Q7 bout? BasiclO-1\%Q7 H ¢ %18 bIng Basic10-1\%18
Hl= %Qs boutd Basicl0-11%Q8 Hle % bIng Basicl0-11%I9
Hl=  %Qs bouts Basicl0-1\%Q% H e %10 bInid Basicl0-11%I10
Ho= %Qu bout1o Basicl0-1\%Q 10 Hie %1 bInil BasiclO-1\%I11
HOl = %Q11 bOut11 BasiclO-1\%Q 11 H 4= %I12 bIn12 Basicl0-1\%[12
Hl= %Q12 bOut12 Basicl0-1\%Q12 Hl4ee %13 bIn13 Basicl0-1\2I13 T
Hl= %Q13 bout13 Basicdl0-1\%Q13 Hlee %14 bIni4 BasiclO-1\%I14
Hl=  %Qi4 bout14 BasiclO-1\%Q 14 e 15 bIn1s Basicl0-11%I15
Hrl = %Q15 bOut15 BasicIO-11%Q15 tH e Digital Outputs
S JE@  Cpul0 I |E@  CpulO il
— —

112



EDYTOR IOMAP

Development Studio |

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= tagczy fizyczne sygnaty we/wy kontrolera z sygnatami systemowymi

s, Editeur dIOMAR - Controlierl
10 systeme

- 23 sénelle
papup

= & Entrée digitzle
enablePower
remoteMoveHold
safetyRestart
reducedSafety
remoteEnablePower
remoteTestMode
femoteManualiMode
remotelocalMode
remoteRemoteMode
remoteloglointhode
remotelogFrameMode
remotelog Toolods
femotelogUseridode
remoteSpesdlimit

L]

& Entrée analogique
remoteMonitorSpeed
remoteloghovel
remotelogMove2
femoteloghoved
remoteloghMoved
remotelogMoves

remotelogMoves

~ « Sortie digitale
power
fastSpeed
dummyPlug
deadman

moweHold

* o Sorbe analogigue
monitorSpeed
workingMode
inahdode

113

Description

transmission des message popup

puissance bras en mode automatique déporté

remplacement du bouton Maove/Hold du MCP {uniquement si le MCP est remplacé par be b..

redémarre Ia safety

active la safety réduite

replacement du bauton puissance bras du MCP

passage en mode manuel test fnécessite 'option ‘remote Mop?)

passage en mode manuel (nécessite Noption ‘remate Mop')

passage en mode automatique local (nécessite 'option ‘remote Mep)
passage en made automatigue déports (nécessite Moption ‘remote Mop')
remplacement du bouton foint du MCP inécessite Poption remote Mcp')
remplacement du bouton Frame du MCP (nécessite 'option ‘remote Mcp')
remplacement cu bouton Tool du MOP (nécessite I'opiicn ‘remote Mop')
remplacement du bouton Point du MCP (nécessite Foption ‘remote Mep’)

augmentation de fa vitesse cartésienne max. en mode manued test [nécessite I'option ‘rem...

10:+100] - remplace les boutons de vitesse -/+ dis MCP (fonctionne s le MCP est remplacé..,

[-100,+100] - remplacement des boutons ¥ -7+ du MCF {nécessite Moption ‘remote Mcp')
[-100,+100] - remplacement des boutons ¥ -+ du MCP (nécessite 'option ‘remote Mcp)
[-100,+100] - remplacement des boutons £ -/+ du MCP (nécessite loption remote Mcp')
[-100,+100] - remplacement des boutans RX -/+ du MCP (nécessite 'optian ‘remote Mep')
[-100,+100] - remplacerment des boutons RY -/+ du MCP (nécessite I'option ‘remote Mep)
[-100,+100] - remplacement des boutons R -/+ du MCP (nécessite loption “remote Mcp')

&tat de la puissance bras

&13t du mode vitesse rapide en mode manuel test

présence du bauchon en remplacement du MCP

etat du switch homme présent du MCP (déduit des signaux DEADMANT e1 DEADMANZ)

etat du genérateur de mouvement jon = mouvements actives, off = mouvements suspend...

10+ 1} - valeur courante de a vitesse moniteur

sartie analogique (0 (nvalid), L (manual] , 2 (rest), 3 Jocal), 4 remote)] - mode de marche ..,
sortie analogiaue (0 (disabled), 1 Gointh, 2 {frame), 3 (tool), 4 fmoved, 5 (connsctl - mode d..,

Lien physique

TAUBLYI

-8 X

ExoFormation - SRS 2016.5.1

‘ Général {

ir Simulation Maintenance CS9 Fonctions de sécunté
0, .
24 A D
= Quvrir 'éditeur Ajouter une | Filtres
de IOMAP carte d'E/S -
Insérer

4



ONLINE DEBUGGER

Development Studio

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Wykonywanie krok po kroku

= ,Szpieg” na zmiennych, panel sterowania wejsciami i wyjsciami

= Modyfikacja kodu online

= Praca na emulowanych lub prawdziwych robotach

’] |E exchChuck

References

» [ Pid_DualGrig —

P start ()
» E stop ()

3 Controller? [s7.81]
#tpso

114

Check ‘exchChuck’
Reload Application
Select As Source To Compare  Cirl+T, 5

Upioad Application

Print Cirl+F
Print Preview

Save Application As

Run Application Cirl+R X

Rurr and debug Application D?Ctrh RD

A

Pyed ik
DessiT-Lien
Bamerl. i1
Bagl0-L1%]
Baselil-L15%600
Backl0-1156Q1
BeemiD-LI%02

ek ik toral infonatior

i Ui Tumeh il chfuncChich o
it 10} 26 D66 = 350 012312 1m 5. G20R20 1y mil ry=E0OBE . penty D JewehndliedChuds ol
i3l PGS = 350 0 I 35, AT 1t =l rymGR 203,
10, 60065

180D

LRl

[
B2.8E007

Tz
e

fEigaaz

- Pl T

begin
#/Switch emulator display o wser page ta display cycls =i
usaraga( )
FiInitialize tosl 1 (holds & pAST AT CyCle STarT)

5 cleca{tDualérippan1])

a7 while true

r /{Start st home position

c ] mavailiHons, tiualted ppar[8 ], mlomSp--—*
9 JIPLOK up part From chuck with tom
18 movej{approfpChuck, trippra ], EDuall H, Eeasice. ok
11 maveliplhuck, tivalGelpper 81, mhons & surmird it ow-cs
12 close(thualGripper[8]]

| GoTolerrnon M2
13 /iMeacuring loeop cyclo time at a s

e [)-nStan @ TopeBuipact R
15 nStart-clock( ) i T
1a JiDisplay cycle time on emslator s [y T —
17 cls{) Y
13 Eotomy{d 5} x |"¢
13 put{"Cycle tiee: *) i o L]
i e hieis T oopy [T
I Fmte i+
Fenrat .

AxEay
M S Picity
U piChuck- Topped 10

Created By Lecstion
DisicfepehiChuckizathChuck ps . startid) movej iHame A DuaiCrppeni mhomipeed

Rurdtinie Exnoy

TAUBL/

- Taumwiy -0 %

2 I 535Prceintion
4 &) contratarl 721
[ ekt
L Recordkr
& @ aschChuck
a1 weorid
» "8 pChuck
4 *JFSIEFC
(12 petand(f]
b "RiFrme
& @ angsn
4 R s Grppe
7 D Kirpper
b & iDaiGrpparl
M Orphars

Exterrsl Porenta
¥ Ry
1P jeanths
4 @ Contralerd 74
%
AL Recorder

BONE SONF i




DETEKCJA KOLIZJI TAUBLI

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Mozliwosc¢ obejrzenia kolizji na catej scenie 3D, mozliwos¢ ustawienia wykluczen na
niektorych obiektach

= Rozmiar luzu w celu przewidywania mozliwosci wystgpienia kolizji
= Ruchy sg wstrzymywane podczas wykonywania zaprogramowanego cyklu

115



REALISTYCZNY POMIAR CZASU CYKLU TAUBLI

= symulowany zegar czasu rzeczywistego

= Realistyczna trajektoria ruchu dla wykrywania kolizji i doktadnego pomiaru czasu
cyklu

“’ ‘\" <) . Show/Hide ' f Q ’ ] Realtime Simulation _’ e [ ;

»| ¥ & | % v ¢ R @
: how All/Hide Al et # 1P @ [V Stop On First Collision ' ‘

Joint [Cartestan| Move | Mo Here Show Clear |Collisions Save all Initlal  Reset Record Display

Mover | Mover | Here To CurrentTool ~ Traces Traces v x Reset 00m :065:080ms | Positions Positions = amovie settings

Synchro

Robot Movers VALS Data Traces___ Colisions

1 40 ms _ Realtime Simulation
Ik @ [¥]Stop On First Coliision

x Reset  00m : 065 : 0B0ms
Synchro

=y

116




KAMERY UZYTKOWNIKOW Bl

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Pozycja kamery okreslona przez uzytkownika w scenie 3D
= Moze by¢ tatwo uzyta lub zaktualizowana

3|
|
Ly
= H n
i
3] Ll
L3
L &,
- 3 Inzert Camera
L 5] Insert Camera ﬁ-"’]
Ly Togale visibility r Update point of view
:1 -ﬁ’ Save all Initial Positions ﬂ 1 t&
; 5’! Reset Positions ] * 'E'..lt Ctl"l +K
Simulation status Ctri=W,B
Loy Cirl+C
oy | Paste Cirl+V
¥ Delete Del
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NAGRYWANIE VIDEO TAUBLI

= Scena 3D
= Standardowe generowanie plikow AVI

VAI3  Modeling | Simulation |

Show/Hide é’ & % @ 40ms  [¥] Realtime Simulation % '@ ﬁ LT@.

Show All/Hide Al "2 | Stop On First Collision ;
Save all Initial  Reset Record | Display

Move = Move Set As Here Show Clear |Collisions
el ek e M Traces. Traces - $ Reset 00m:235:960ms " positions  Positions | & movie | settings -
Robot Movers VAL3 Data Traces Collisions Synchro

F Name | 20151207_164459_SRSPresentation
o

Directory é::(::\Users\guest\Videos ‘ B

A

Frame Rate :\15 Py

Codecs | Microsoft Video 1
Intel IYUV codec
Intel IYUV codec
Xvid MPEG-4 Codec

Open directory when the movie is finished

£ ‘i
* H
Gl

[ ok || cancel

585335535
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INTERFEJSY UZYTKOWIKOW (CS9) TAUBLI

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Tworzenie graficzne stron uzytkownikow za pomocg dedykowanego interfejsu
(proste przecigganie i upuszczanie)
* Mozliwosc taczenia elementow mterfejsu ze zmiennymi aplikacyjnymi VAL 3

= | : TXI-60 demo - SRS 201651 - STAUBLT Rabotics Suite [ - Iil@&ﬁ
5 | o

Eccuril alL3 Modekeir Ml tion Mairtenance 59 Feonctinns de sdcumé Général

] & demo_safety-paged X -
L3 o) o TX2-60 DEMO . b Bt
Paointeur Bautan < 93/; .4_('; » Bistop D
. 4 [inteckac
= Jc) Rebot status:
Combo Image . & paged.iumi
Arm power status: &1 pageljs
A A Cycle status: 4| pagel htmi -
Label Lien ;
& pageljs
| i Todo: T
Ligne H. Ligne V.
E =
LLLLL Mot ge.,
0= O =
] Rectangle E
d: LASER SCANMER
. START STOP PALEE

B Sorme B Liste des ereurs




TRANSFER PLIKOW — TRANSFER MANAGER

Funkcja darmowa

= Dwukierunkowy transfer miedzy emulowanymi i prawdziwymi robotami

= Kopia zapasowa systemu za pomocg jednego klikniecia

P

File

View Language 7

=--C 84 Profies

----- O &3 default

t...[] @8 maintenance
= &j. Recorder

..... O [;] records cfx
----- O [_J records3D.cfx
[ [_J recordsService.cfx
£-[ &) WAL3 Applications
_3d exchChuck
=-0OCd io

200 & WAL3 Templates
---I:| 3 call

---|:| 3 default

% Transfer Manager - 10.10,84.78 [s8.0.0Cs9_B179_8ffe548ch&70]

| == Tranzfer == |
I+

(S5

E=3 ol =

*

m

O E Arm

E||:| B3 0
-0 ] Logger
=084 Profiles

L0 88 default

‘.1 @ maintenance
=0 &4 Recorder

O [:J record.rec
-0 [ records.cfx
-0 [ records3D.cfx

O [ J recordsService.cfx

=0 &t WAL3 Applications
i~ CH _entreesTexte
O[] aaaaa

‘O[] bbbkb

O[3 eycleStatus
O[3 disp_cS8

O[3 disp_C59_SCREEN
OCa HM

O3 instruction

i)
BD Controller - 10.10.84.73 [28.0.0C=9_B179_&8ffe548cbE70]

|3

m

Refresh

]

Backup

l

Delete

? Exclude filters

120
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STRUKTURA PLIKOW

Windows-PC
RAM
SRS Emulator
VAL3- VAL3-
Applicati Applicati
on on

Load/Save/Reload

VAL3-Application

Twardy dysk

Transfer

Manager

CS8(C)-Controller

RAM
Application manager

VAL3-Application

Load/Save/Reload

» VAL3-Application

Pamie¢ kontrolera



ZARZADZANIE EMULATOREM

T
Development Studio ",:'.

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Proste zarzgdzanie i instalacja réznych wersji emulatorow CS8 i CS9

@ vue 30

E:;. Voir les émulateurs X

& Rafraichir| © Emulateurs déja installés |@ Emulateurs disponibles |

Version

4 Contréleur: CS9

» [E Version: 8.

4 Contréleur: CS8 / CS8C

4 [@ version: 7.*

@@ @

s7.8.2

57.8.1

s7.8

s7.7.2

s7.7

57.6.3

s7.6.2

s7.6.1

s7.6

s7.54

s7.5.3

§7.5.2

57.5.1

Etat

Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible
Disponible

Disponible

* Taille

252 Mo
252 Mo
252 Mo
252 Mo
25,3 Mo
24,8 Mo
24,8 Mo
24,8 Mo
24,8 Mo
24,7 Mo
24,7 Mo
24,7 Mo

24.7 Mo

i

A propos de...

© Copyrght - STAUBLI S - 2003-2017

SRS - ZDLESL
Détails
f Votre versian est & jour
12 Install Explore
] Télécﬁ?argement en cours 15,8 Mo ...

@ Télécharger
@ Télécharger
@ Telécharger
‘3 Teélécharger
fﬁ Télécharger
@ Telécharger
@ Télécharger
@ Télécharger
‘.;‘9 Telécharger
@ Télécharger

@ Télécharaer

TAUBL/

Agoond de licence

Verifier @




S7ausLr

ZDALNY

Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

= Potgczenie robotéw 3D z prawdziwymi robotami

(ramiona 3D sledzg ruchy prawdziwych robotow)
= Zdalny dostep do pilota
(logi, control panel, 1/0,...)

1

. P4

;Rﬂ.bot'l‘ . oJR0hOt2”

' e i1 i L]
v : = Bt g

s 8 i
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Wymagana licencja do uzywania tych funkcji

TAUBL/

= Edytor logow do prostej wizualizacji komunikatow o btedach przy uzyciu
dostosowanych filtréw

Niveau

“ Dém
Q Error
€3 Error
€3 Error
“ Dém
€ Error
€3 Error
Q Error

Logger

/2017 08:49:46

system
system

system

/2017 08:07:32

system
system

system

7 Démarrage 14/09/2017 08:16:15

€3 Error
Q Errar
0 Error
€ Error
€3 Error
Q Error
Q Error
€ Error

system
system
system
system
system
system
system

system

Date

02/10/2017
02/10/2017
02/10/2017

02/10/2017
02/10/2017
02/10/2017

14/09/2017
14/09/2017
14/09/2017
14/09/2017
14/09/2017
14/09/2017
14/09/2017
14/09/2017

i rcnier Log - 1011052.136 ) |

Heure

08:49:49
08:50:02

08:50:02

08:07:41
08:07:54

08:07:54

08:16:23
08:16:23
08:16:23
08:16:32
08:16:32
08:16:32
08:16:32

08:18:12

8,254690802
22343364174

22345244733

8127728024
8,921890624
8,927042245
17,118503961
17,12001678
17,129460791
17,137547101

117,781699621

0x5D02
0x0001

0x4D02

0x5D02
0x0001
0x0001
0x0001
0x4D02
0x1507
Ox151F
0x0001

VAL3 Modeleur Simulatien ‘ Maintenance CS9 l
Enregistrer le Log sous E @ '
F; Télécharger le Log ~ Hég]ngS _.":"':- Bs Info Attentior
| ;%. Controllerl Reglages Filtres p

Depuis le 02/10/2017 08:07, Jusqu'au 02/10/2017 08:07

Hilscher trace: "rtcifx(: MAC address 0:60:B5:34:DC:F5 successfully set (RCX_SET_MAC_Al

Error during J206 master start

L'initialisation de l'interface utilisateur (J206) a échoué : EtherCAT build error : Timed oul
Depuis le 14/09/2017 08:16, Jusqu'au 14/09/2017 08:18

Hilscher trace: "rtcifx0: MAC address (:60:B5:34:DC:F5 successfully set (RCX_SET_MAC Al

Error during system ECAT master configure

Could not start system ECAT master - module was not configured correctly

Error during J206 master start

L'initialisation de l'interface utilisateur (J206) a échoué ; EtherCAT build error : Timed oul

System event ROBOT-Init.

Refresh position error.

RSLinit timed out!

e

[Niveau] = 'Error’ -~
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LICENCJE | AKTUALIZACJE

TAUBL/

= Staubli Robotics Suite zawiera domysinie bezptatne funkcje

= Dwie licencje, Development Studio i Maintenance Studio, aktywuje licencje
poprzez klucz USB (dongle)

= Drobne aktualizacje sg bezptatne

Klucz lokalny, 1 licencja-1 klucz Klucz sieciowy, kilka licencji na 1 kluczu
g = o<
Maintenance Studio ) -

Klucz sieciowy aktywuje:
...« licencje az do max 50 :
uzytkownikow

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
-

Klucz lokalny aktywuje licencje
¥ nakomputerze PC do ktérego : e
: aktualnie jest podpiety

-
------------------------------------------------
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BLENDING — ¢wiczenie

Cwiczenie nr 5: Blending

Prosze zmodyfikowac¢ program z ¢wiczenia nr 3 (zadanie 1), zmieniajgc ustawienia
Blending-u, zgodnie z poleceniami w zadaniu 2, wykorzystujgc do tego celu program

SRS.

Prosze doda¢ odpowiednie zmienne.



SrauvsLr

TX-TS-RX-RS-TP/CS8C, TX2/CS9 ?

CZESC 2 — USER CS9

OPTIMIZE LAB - RECORDER

127



RECORDER — NAGRYWANIE TRAJEKTORII

128

—

Plik konfiguracyjny generowany za pomocg Optimize Lab®

Plik wgrywany na kontroler przez :Optimize Lab®, SRS®,
FTP, lub na pamie¢ USB podfgczang do kontrolera

-~ Zapis | kopiowanie nagran

—

Wyniki sg zapisywane na pamieci USB lub wewnetrznej
pamieci kontrolera, skgd mogg by¢ skopiowane przez
Optimize Lab®, SRSO), lub FTP

TAUBLYI

Nagrywanie trajektorii

r

\\
\

* Uruchomienie robota w normalnym cyklu produkcyjnym

» Nagrywanie trajektorii jest uruchamianie i/lub zatrzymywane z
teachpendanta

Analiza nagran
== = B

.......

—

» Analiza nagran odbywa sie za pomocg programu Optimize Lab®. Pozwala
na okreslenie wptywu wykonywanej trajektorii na stan ramienia
(dostosowanie serwisu, optymalizacja czasu cyklu)

»  Optimize Lab® umozliwia utworzenie wykreséw z warto$ciami np.
predkosci, przyspieszen, prgdow, sit i momentéw na poszczegodlnych osiach

Wizualizacja wynikow

 Trajektoria moze by¢ wyswietlona w 3D w SRS



OPTIMIZE LAB CONFIGURATION

Optimize Lab :t

1. Parametry konfiguracji recordera

TAUBL/

2 Wyslij plik konfiguracyjny na kontroler lub zapisz go na pamieci USB

Langue Aide

ﬁ Ouvrir un fichier d'enregistrement
?!T Télécharger un fichier d'enregistrement

=

HEN ROBOTICS

129

% Configurer les enregistrements d'un contrle

— Controller type

— Controller recorder

— Drive recorder

(@) Heal CE8c controlier (with army [¥] wirite to file | Wirite to file
El_pt.im.i.zgl__;thrc-- rec OptimizeLab_d| .rec
'1:,.' Real CS& controller (with army). ariables ariables
jntCmdPos pcmd
moveType pfbk
| Real C59 controller (with arm) moveld icmd
iphA
_ iphC
I Simulated controlier
|| Emulator Time length | 30| = Time length | 30| =
Freguency percentage 100 % Frequency percentage [ 5| %
— Information - T
‘ersion = 37.2: no parallel recordings. Please unselect the .
controller recorder, — Save the configuration file
Version = 27.4: the recorder 'STOF button cancels the - . .
drive recording. Please wait for the end of the recl:rrdlng Recordings output location:
Starc 1 boa| =i éE 1 1
work corre| I Proprigtés de la cible — USB flash drive (USBO:) - | Save ]
configuratiol P (BRSO e
L A, 011052 140 A =T - -
. irectly to the controller
Hom Fullatiur ecordings output location:
dataut | (&) &
- Controller disk {/usrirecorder) Send configuration ]
Iiotd= Fasse
ﬂlg annuler




KONFIGURACJA tADOWANA PRZEZ USB (CS8C)

TAUBLJ

= W przypadku uzycia kontrolera CS8C, pliki wynikowe bedg zapisane na pamieci

USB

Podtagcz pamie¢ USB do lewego portu
(na root pamieci USB musi znajdowac
sie plik konfiguracyjny: records.cfx)

130

100% IO

==Control panel
+I/0
+Controller status
=Controller configuration
+Versions
+Arn Linits
+Cell Limits
Max manual Cartesian speed : 250 nn/s
Units : mm,deg,s
Language : english
+Access control
Date&kTime : 02 June 2018, 13:10:55
Recorder
+Hetwork
elr, Init star

LF1J(r2 J(re J{ e g5 [ Fs )7 ][ 8 |

Init: inicjalizacja pliku
clr: Kasuje konfiguracyjnego
poprzednie
nagrane pliki

trajektorii


https://www.google.fr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjys7Hvro7WAhVCaxQKHakiCekQjRwIBw&url=https://www.crazydavepromo.com/flat-logo-printed-usb-stick-cpf400&psig=AFQjCNEaKuCdVj8sVWc5FLtzaEP85o1Wcw&ust=1504711923310268

RECORD (CS8C)

100% 1I0

==Control panel
+I/0
+Controller status
=Controller configuration
+Versions
+Arm Limits
+Cell Limits
Max manual Cartesian speed : 250 nm/s
Units : mm,deg,s
Language : english
+Access control
Date&Time : 02 June 2018, 13:10:55
Recorder
+Hetwork
clr, Init star

| F1 [ F2 |[F3 || F4 |[Fs

| Fs || F7 || F8 |

Date&Time : 02 June 2018, 13:20:17

—n - e s mmw m g mma mmw a w

HRecorder — — — — — |

Recorder
+Netuurlk +NEt-Nl:lI"|(

clr, Init star stor stop

(F1 |[F2|[F |[Fa|[F5|[Fs |[F7 |[Fe ] EREREN R EN R

« stop » reczne [ 2
zatrzymanie
nagrywania

Nacisnij « start » aby (¢
rozpoczgc¢ nagrywanie
tajektorii

Date&Tine
Recorder
+Network

: 02 June 2018, 13:21:13

clr, Init star stor

LRGN RN ER R AN

« store » export / zapis
nagranej trajektorii na
pamie¢ USB (records.rec)



RECORD (CS9)

TAUBL/

= W przypadku uzycia kontrolera CS9, pliki wynikowe bedg domysinie zapisane na

pamieci USB

&

Podtgcz pamie¢ USB do portu
(na root pamieci USB musi znajdowaé
sie plik konfiguracyjny: records.cfx)

Srausir

132

-

i wl

RECORDER

Config file location : controller @—-—

"

Start recording Clear
controller
Description SRS 3D Studio
Record path Records://record.rec
Duration 15
Frequency 250
Variables

JntCmdPos[1], fntCmdPos[2] jntCmdPos{3], intCmdPos[4],
JntCmdPos[5], jntCmdPos[6], jntFbkPos[1], intFbkPos[2],
fntFbkPos[3], jntFbkPos[4], jntFbkPos[5], jntFbkPos[6]

&o 100.00 % | EEEETE Y

Dane konfiguracii



https://www.google.fr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjys7Hvro7WAhVCaxQKHakiCekQjRwIBw&url=https://www.crazydavepromo.com/flat-logo-printed-usb-stick-cpf400&psig=AFQjCNEaKuCdVj8sVWc5FLtzaEP85o1Wcw&ust=1504711923310268

RECORD (CS9) - C.D.

133

Start recording ~+] clear
contraller
Description SRS 3D Studio
Record path Records://record.rec
Duration 15
Frequency 250
Variables

Jjnt€mdPos[1], jntCmdPos[2], jntCmdPos[3], jntCmdPos4],
JntCmdPos[5], jntCmdPos[6], jntFbkPos(1], jntFbkPos(2],
JjntFbkPos[3], jntFbkPos[4] jntFbkPos[5] jntFbkPos[6]

Config file location : controller

SrauvsLr

Stop recording

controller

@ 10000 % | S

Config file location : controller

®

Start recording Store

controller




ANALIZA TRAJEKTORII PRACY ROBOTA PRZY SravsLr
UZYCIU PROGRAMU OPTIMIZE LAB

Optimize Lab

i3 Optimize Lab h‘

Language Help b

Optimize Lab

A\ 4

Jezeli plik do analizy znajduje s
sie na %amieci USBy g & Open a recording file

Jezeli plik do analizy znajduje
sie na dysku kontrolera

v

E Download ding fil
"f:] ownload a recording file

=&
ED Upload a recorder configuration file

o 2
FAST MOVING TECHNOLOGY STA UBLJ

134



WYBOR CYKLU S

= Jesli cykl sie powtarza, wybor danych odbywa sie automatycznie na krzywych
potozenia kgtowego

= Mozliwa jest modyfikacja wyboru

& Cyde imits selection L 12 |-
SN Bies
@] Jairit 1 @] Joint 2 [@ [@] Joim a [#] Joini 5 [&]-
Left-click to place the start, right-lick to place the end. Doub le<click to cancel.
T T T T T T T T T T T
T | ¥ [ A R H H
Kliknij na lewo aby| £| NARNAREAREAl AT ] Kliknij na prawo
. . . 5 | F Y 4 % - T . .,
zmieni¢ pozycje . e TN b aby zmieni¢
K = = ‘;«—; e R £ A A ie kof
ir B L S S (TR e I = i 1
poczatkowg E S d YR L pozycje koncowa
—3. | i ":' -\;,:? l‘ i
; . .
-1 o 1 2 3 4 5 B [ B g
Time {in seconds)
Siart zoom Endzoom
Click to place the limit. Click to place the limit,
=
TR, =
‘\ e
0 H
— —:;-\ ""'.\‘ :
| A R e = 3
Pty &5 B e
s x_\; —_—
0.4 0.2 o 0.2 04 B1 B2 83 84 HE BE 47 A28
Number of cycle selected. 7 | Cycle length - 1.2 seconds.
Canral Arditinnnal stop fime in e cyrle ol s ik
135 '



ANALIZA WYNIKU

TAUBL/

= QOptimize Lab po analizie daje wynik dotyczgcy obcigzenia kazdej osi robota i
pokazuje uzytkownikowi parametr i wykres najlepiej odzwierciedlajgce problem

Fichier Langue Aide

Version du bras : x90x.51-R5
| Ve deneentte ] | Durée du cycle - 37 17 secondes

— Lim#as du bhras

Ecnre un rapporl

— Eatimalion alalialioue de b durss da vi

= .

L B

Optimize Lab

B rechlrec = Couple de sortie [ 5]

pemd V Tout est namina

|
fue2 « Tout est narminal I
i
|
Hsad « Tout est naminal
F] F 4
dord « Toul est namina Temes den eerondae)
Couple de s
* Moteur mene:
Moger meran
Couple tynamigue man [mene)
Lt
Berts @ Hiveaux critigues . Couple Couple dynarnigue Mz [menanty

| v Tout izl
fxa 6

7

:
— Transmi
Axe 3 : :
@ Miveaux critiques : Couple

Tracés de données de la transmission en fonction du tempe :

Sélecti
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RAPORT Z ANALIZY
[Optimizo Lab M

TAUBLYI

= QOptimize Lab moze wygenerowac raport z przeprowadzonej analizy (format XML)

.!n 3

Rcl.ﬂmg.“.

Cycle length - 3 seconds

Aem limuts
et J All the values are OK
{ M{Q | v A the vaiues are OK
Asla 3 J Al the values are OK -;1Ll.l':;q-u
Cat et
Adds 4 ‘ J All the values are OK b recBo sy
gt ot
| P ‘ J Al the values are OK specitesnons
Dnt 0
| o | ( All the values are OK s

Am version B0L.S1.R2 ‘ |

137

Optimize Lab Report

Arm: tx90x1-81-R5

Computation
Gearboxes
Axis HName Maintenance level
1 JCS 252 M
2 JCS 252 M
3 JC5 102 M
4 JCE5Z M
5 Wearrn gear 48
L] JCS25E
Limits

105 linets were checked. Mo waming 1 entical parameter.

Aais Device Level Limit name Maximum value
L] gearbox Critical Max. dynamic forque (led) 1417 %
Figures

Output torque axis &

Maximum absolute value = 107 8358 Nm
100 T T T T T

50




SravsLi

NAGRYWANIE TRAJEKTORII — éwiczenie

Cwiczenie nr 6: Nagrywanie trajektorii pracy robota

Prosze zapoznac sie z filmem instruktazowym OptimizelLab
Prosze wgrac¢ odpowiedni plik konfiguracyjny na pendrive’a.

Prosze uruchomic program z zadania1 w trybie automatycznym i nagrac trajektorie
(zmieniajgc podparametry w parametrze predkosci — np. wt/wyt blending, zwiekszyc¢

podparametr przyspieszenia)



E?r.:u_- _ -r o R
ITAUEBL]

CZESC 2 - USER CS9

TASK MANAGER



TASK MANAGER

@ Przycisk na SP2

100%
Main menu

Application manager
Task manager

TAUBLJ

Podczas uruchomionej aplikacji widac jej status w « task manager »

Numer aktualnie
wykonywanej lini

1 100%

Task manager

ame State Appli Pri Err
App1iTX40~  RUNNING AppliTX40 10 0

App1iTX40:start(14)

N\

programu

Aktualnie wykonywan
linia programu —

o/

odswiezanie co 200 ms

close(tGrp)

Zatrzymaj zadanie/taska Zatrzymaj
& rozpocznij debugging zadanie/taska

140

Info Dbg. Kill Rsm. Sus. |

FL | F2 | F3 | F4 | F5 | F6 ‘ F7 | F8

_—Kod btedu<>0

\ Priorytet

zadania/taska (1-100)

Wstrzymanie
uruchomionego
zadania/taska

Wznowienie
wstrzymanego zadania/taska



TASK MANAGER

i O -l : (1) -~
VAL3 APPLICATIONS
Running app
Appli

Opened apps

Gdy aplikacja jest wykonywana, jej status zadania (task) jest
widoczny wewnatrz menedzera zadan

dotknij ikonki &5

141

Kazde zadanie/task posiada status « running », « stopped »,
« pending »

Mozliwa akcja zapauzowania zadania « rsm, sus » lub
zatrzymania zadania/taska « kill »

Dotkniecie linii zadan daje podglad na wiekszg ilos¢ informacji

TAUBLI
- *® 4]
Appli-
Run (’
Kill %)
Error
Code:123

Details : 10 not linked to a
hardware input-output.

Source

Project : Appli

Routine ; start

Line number ;5

Line :
wait(diCapteurPresence==true)

Status

State :
Priority : 10



DEBUGGER
@ Aby wyjsc

Pozwala uruchomic¢ program krok po kroku i
wyswietli¢/modyfikowa¢ wartosci zmiennych

ktualni B 188;:
aktualnie —pick{point pt.num nDistance>
—hegin
wykonywana—— > pErFmesmryerre
linia trApp={@.8,. nDistance. B, 0.8
*® move jlappro<pt . trApp> . t1Grip,. nom_spe
movel{pt . t1Grip,. nom_speed>
close<t1Grip>
move lCappro<pt . trApp> . t1Grip, . nom_spe
end
Breakpoint
pts = Data —> £3% {»} H=zmnm. Eaued

Dodawanle/Kasowanle
Breakpoint’ ow
K ¢ ext step o
omentarze Wznowienie taska

(CALL) int step.

Wykonaj kolejng linie (CALL)

Wyswietla zmienne



SravsLi

TASK MANAGER | DEBUGGING — ¢wiczenie

wiczenie nr 7: Task Manager | Debugqing

Prosze wstawi¢ do programu Brakepoint a nastepnie uruchomic¢ program.
Prosze przejs¢ do Task Managera i sprawdzi¢ stan uruchomionych programow.

Prosze wejs¢ do debuggingu programu i sprawdzi¢ stan zmiennych.

w0 N = O

Prosze uruchomic¢ program krok po kroku.



N &8
B
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SYFAUBL]
Bt . .

CZESC 2 - USER CS9

OBSLUGAII/O
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KOMUNIKACJA CS9 Z INNYMI URZADZENIAMI SrausLr

Sterowanie
silnikami
ramienia

Sygnaty z
enkoderow

145

vVVvYY

Fieldbus:
Profibus ...

A A A A

HMI / maszyny / PLC ...

»
»

Komunikacja przez interfejs szeregowy RS232 / RS422
Komunikacja TCP/IP

Ethernet Fieldbus (slave): Profinet, Ethercat, Modbus, ...



STANDARDOWE WEJSCIA /| WYJSCIA TAUBLI

jo6 | waz | LOGGER

A E

4

Fast Input 1

Fast Input 2

= 1 strona na wejscia & 1 strona na wyjscia
Sterowanie I/O:
= Status I/O (ON lub OFF) « Zalgczenie lub wylgczenie ©
(tylko wyjscia)

146 « Zablokowanie &



WYJSCIA CYFROWE sterowanie zaworami HUBL

= Rodzaje zaworow (w standardzie 2 zawory z wyjatkiem TX2-40 — 1 zawor)

STANDARD: 3 przewody bezposrednie

P1e ° Al
e ®*B1
p2e *p2

Opcja 1: 2 zawory bistabilne 5/2 (ci$nienie)
Lub 2 zawory monostabilne 5/3 (ci$nienie)

—o* Al

5/2 lub 5/3

*B1

Ple— L e A
5/2 lub 5/3

— B2

P2e ® p)

Opcja 2: 2 zawory monostaiblne
3/2 (préznia)

3/2
monostabilny *Al
Pl1e—
32 | o a0
monostabilny
P2 o— —® P2
P3: zwigkszenie ci$nienia w korpusie Przykl'ad TX2-90

147



WYJSCIA CYFROWE sterowanie zaworami HUBL

= Zasilanie zaworow z karty DSI (safety) s B
(karta DSI znajduje sie z tytlu podstawy ramienia pod przytgczem *  m
przewodu zasilajgcego ) T

Dostep do menu I/O z domowej
strony menu gtéwnego

s.d 0 a0 a
<

Dsilo ) Digital In Digital Out
B 22 Fastio > 2 1- S
| | J1ox Rsi910 > Valve 1 (MONOSTABLE)
= direct
é/ ok
Arm Y, )
QTN Valve 2 (MONOSTABLE) direct @ @

= Woyjscia sterujgce zaworami (ON lub OFF)

Sterowanie I/O:
« Zalgczenie lub wylgczenie ©
(tylko wyjscia)

148 « Zablokowanie &



MODULY 1/0 1P20, (MONTOWANE NA SZYNIE DIN

ETHERCAT MASTER)

149

EtherCAT coupler
8 Digital IN + 4
Digital OUT

8 Dgital IN + 8
Digital OUT

4 Analogic Inputs
-10 .. +10V, 16 bits

4 Analogic Outputs
-10 .. +10V, 16 bits

1 x encoder input
ABZ, 5VDC

2 x RS232
2 X RS422/RS485
1 Ebus Power

Supply 24V-2A

1 bus end cap

D244 031 xx

D244 427 xx

D244 428 xx

D244 429 xx

D244 430 xx

D244 431 xx

D244 432 xx

D244 032 xx

m"l'ﬂrl« 1 e
b - F(
;ﬂl“;’ =

\tso'

_ Zuzycie pradu

D244 030 xx

Zasilanie
24V 1A

130 mA

180 mA

265 mA

130 mA

130 mA

270 mA

Supply
24V 2A

TAUBL/


http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244030
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244030
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244030
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244031
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244427
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244428
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244429
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244430
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244431
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244431
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244431
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244432

TX2: PODLACZENIE NARZEDZIA TAUBLI

= Standard

= Opcje

150

Przewdd Ethernet (cat 58) przeprowadzony przez ramie robota
Wigzka przewodow uzytkownika przeprowadzona przez ramie robota
Przewody pneumatyczna przeprowadzona przez ramie robota
Przytacza na podstawie i przed nadgarstkiem

Ztacza umozliwiajgce zwiekszenie cisnienia w ramieniu

Wbudowane elektrozawory
Moduty EtherCAT I/O instalowane na przedramieniu robota
Ethernet

Electrical

Air lines




MODULY 10 IP67 (MONTOWANE NA RAMIENIU LUB _ .
CHWYTAKU) AavEL

—_

Modut EtherCAT TX2-90 D244 464 xx
8 DIl or DO
Zestaw z mocowaniem i
kablami

EtherCAT box 8 DI or DO D244 435 xx
Power cable 1m D244 436 xx
Kable

EtherCAT cable 1m D244 437 xx
I/O connector TX2-40 D244 468 xx

(31202/31203, J1217/31218)

I/0O connector TX2-60 D244 467 xx
(J1202/J1203, J1217/J1218)

Konektory

I/0O connector TX2-90 D244 463 xx
(J1202/J1203, J1217/31218)

= Dokumentacja dostepna pod adresem:
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
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http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/
http://www.staubli.com/en/robotics/robot-controller/robot-controller-cs9/io/D244435

ODCZYT STANU WEJSC

¥
L™
el

Sprawdzanie stanu wejsc
diCapteur == true zwraca 1 jezeli aktywne

diCapteur == false zwraca 1 jezeli nieaktywne

Mozliwe wykorzystanie w poleceniach:

Warunkowe:
If (diSensor == true)

else

end|f

Petle:
do While (diSensor == true)
until (diSensor == true) endWhile

Oczekiwanie na sygnat: wait(diSensor == true)



ODCZYT STANU WEJSC - c.d.

Oczekiwanie na sygnat:

wait(iSensor==true)

Oczekiwanie przez okreslony czas na sygnat:
watch(iSensor==true,2)

zwraca true jezeli warunek bedzie spetniony w przeciggu maximum 2 sekund,
w przeciwnym wypadku zwraca false

Zadeklarowano:
point pA

tool tSucker
mdesc mFast
dio iSensor

program main()
begin
movej(pA, tSucker, mFast)
if watch(iSensor == true, 5) == false
putin¢“Failure from Input iSensor “)
wait(iSensor == true and iQuit == true)
endlIf
end




STEROWANIE WYJ S CIAMI SrauvsLr

doConveyor=true aktywacja wyjscia

doConveyor=false dezaktywacja wyjscia



SYNCHRONIZACJA RUCHOW | STEROWANIA
WE/WY

VAL3 : Aby zsynchronizowa¢ sterowanie wejsciami/wyjsciami z ruchami robota:
waitEndMove()

np.

movej(pControl,tGrip, mFast)
waitEndMove()
DoStartcontrol=true

Nalezy wytaczyc¢ blending na poprzedzajgcym ruchu



INSTRUKCJE WAITENDMOVE ORAZ DELAY SrausLr

delay(num)
Wstrzymuje wykonywanie programu na podany czas w sekundach

movej(pControl, tGrip, mFast)
waitEndMove()
l0:sigmeasure= true
delay(2.5)
j0:sigmeasure=false
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WAIT() — PRZYKLAD

W ktorym punkcie robot bedzie oczekiwat na sygnat ,iSensor” ?

relach pC
pB */l +
leave T
pA

Declaration:

tool tSucker
mDesc mFast
point pA, pB, pC,

program main()

begin
mFast.blend=joint
mFast.leave=mFast.reach=20
movej(pA, tSucker, mFast)
movel(pB, tSucker, mFast)
wait(iSensor == true)
movel(pC, tSucker, mFast)
waitEndMove()

end




INSTRUKCJA: DELAY/()

delay(num) zatrzymuje wykonywanie programu na okreslony czas w sekundach.

Zadeklarowano:
point pControl
tool tSucker
mdesc mFast

dio oOutput
program main()
begin
movej(pControl, tSucker, mFast)
waitEndMove()
10:00utput = true
delay(2.5)

10:00utput = false
end

Zatgcza wyjscia oOutput na 2,5 sekundy



SrauvsLr

= CZESC 2 — USER CS9
OBLICZANIE POZYCJI DOJAZDU
DO PUNKTOW KARTE

ZJANSKICH

ol
> " 2
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TYP ZMIENNEJ TRANSFORMATY: TRSF

SrauvsLr
Vue 3D “% Données 'Cycle-trShiftZ™ X _
Index X Y Fi R Ry Rz
’ 0 0 0 -50 0 0 0

Zmienna transformaty TRSF pozwala na przeliczanie wspotrzednych

punktow kartezjanskich

Np: Dojazd do punktu, obliczenie wspotrzednych na palecie, ....
6 zmiennych numerycznych: x, y, z, rx, ry, rz
Definicja transformaty: trShift
W programie :
trShift={0,0,-100,0,0,0}

lub trShift.x=0 trShift.y=0 trShift.z=-100 trShift.rx=0 ...

Nie ma mozliwosci wykonywania ruchow bezposrednio do transformat

160 I Uzywane tylko z punktami kartezjanskimi !!!



TRANSFORMATA {X, Y, Z, RX, RY, RZ} = SravsLr
{250,350,450,20,10,30}

z1 z
A z
‘ M . .| )
z2 X=X
50 mm )
y=>y
z=>7

g
xzk

W \ 350 mm ( > Y
RX «*

{250,350,450,20,0,0}

{250 350,450,0,0,0}

4 s —>X”
Faa _>y”
_>Z”

.-'—raf =y’ RY

{250 350,450,20,10 O} {250,350,450,20,10,30}
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APPRO na punktach kartezjanskich POINT SravsLr

162

POINT <== appro(POINT, TRSF)
APPRO oblicza wspotrzedne punktu kartezjanskiego przesunietego wzgledem bazowego

punktu kartezjanskiego z wykorzystaniem transformaty

Zdefiniowano: POINT pTemp POINT pPick TRSF trShiftz  NUM nDistance=100

trShiftz={0,0,-nDistance,0,0,0}
pTemp=appro(pPick,trShiftz)
movej(pTemp,tGrip,mFast)

Inny zapis:
movej(appro(pPick,trShiftz),tGrip,mFast)

Inny zapis: S o . )
movej(appro(pPick,{0,0,-100,0,0,0}),tGrip,mFast) -100 » . m

appro zwigzane jest z uktadem narzedzia — dojazd do punktu



Zt.OZONY DOJAZD DO PUNKTU - C.D. S7ausLr

movej(appro(pPick,{180,0, 0,0,0}),tGrip,mSlow) (2

movel(appro(pPick,{0,0, ,0,0,0}),tGrip,mSlow) 2

movel(pPick,tGrip,mSlow)) 3
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Zt.OZONY DOJAZD DO PUNKTU - C.D. S7ausLr

movel(pPick,tGrip,mSlow) (2

movel(appro(pPick,{0,0,0,0,-20,0}),tGrip,mSlow)( 2

(Blend = off == @[’
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WYKORZYSTANIE FUNKCJI APPRO - ¢wiczenie SrausLr

Cwiczenie nr 8: ,Zamiana miejsc”’ — zadanie 3

1. Prosze napisac program do zamiany miejsc, zgodnie z poleceniami w zadaniu 3,
wykorzystujgc do tego celu program SRS.
2. Prosze obliczy¢ pozycje punktéw posrednich wykorzystujgc funkcje APPRO.



CZESC 2 — USER CS9

UKLADY WSPOLRZEDNYCH

N &8

i

= r s F =7 8

SYFAUBL]
Bt . .



DO CZEGO WYKORZYSTUJEMY UKLADY L
WSPOLRZEDNYCH? STEH

Robot pracuje na lini

Aplikacja dziata z petng predkoscig ...

%.

Janek jedzie wozkiem
widtowym ...

... jeden dzien na
przeuczanie punktow ...
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DO CZEGO WYKORZYSTUJEMY UKLADY L
WSPOLRZEDNYCH? avEL

Zalety stosowania uktadoéw wspotrzednych:

- tatwe przeuczanie duzej ilosci punktow

- tatwe duplikowanie pozycji
- Latwe wyliczanie pozycji na palecie

f WORLD

fPalletl

[y =S

g 188: ) Y
—fApplication managemr
—Global data

+f lange

_wrld fP 11 AT | 4

pPlace0rigin fPallet2

+joint

+mdesc

bhool

+num

string

alo

dio

510

Teac Edit Ren. Inz. Del. Hew Save

168 r

kL4




NAUKA UKLADU WSPOLRZEDNYCH

188::

—fpplication manager

Definicja przez nauke 3 punktow:  teaching “frame fPallet®

Tool "<exerciseS>» tl1Grip"
Location in frame "world"' :

Y Z - —-312.9% =1.27 884._89
RxRByR=:=: -29.17 —-17.34 41 .94

Origin : IOLEYEOTTI
Axi=z ¥: wndefined
Axis ¥Y: wundefined

Wykorzystaj precyzyjne narzedzie

Ustaw je jako aktywne narzedzie Ovigin: @ o 8
RxRyRz: A A a

Here Edit Esc Ok

-~

Punkty referencyjne powinny byc¢ jak najbardzie;

oddalone od siebie i jak najdoktadniej nauczone v

FaX

=—RApplication managet
— teaching "fPalette"
Tool "{exercise_22) tGripper"
Location in frame "world" :
XY Z2: a0 a0 950
RxRyR=: 0 0 (0

Origin: 880.5 217.9 -102,18
Axis X: 20 20 930
Axis Y¥: 754,59 -211.89 -102.18

Origin: -l 217.9 -102,. 18
RxRyR=z=: 21.54 21.4 170,19

Here Edit Eszc | Ok

ER] R E R R G G

pOrigin X >
fPallet World



NAUKA UKLADU WSPOLRZEDNYCH - C.D.

Nauka uktadu wspotrzednych to prosta wyznaczana przez 2 punkty Origin i X.
Y uczymy gdzie chcemy zgodnie z kierunkiem wyznaczonym z reguty prawej
dtoni (uktad wspotrzednych prawoskretny). System wyznaczy prostg
prostopadtg przebiegajaca przez punkt Y do prostej pomiedzy punktami Origin i

X (zostanie wyznaczona ptaszczyzna).



OBLICZANIE UKLADU WSPOLRZEDNYCH PRZEZ  Syiiusu
PROGRAM

nError = setFrame(pOrigin, pX,pY, fPallet)

\ |/

3 punkty O, X, Y

Kod btedu: Nazwa wyliczonego

O : uktad obliczony prawidtowo uktadu wspotrzednych
-1 : pX za blisko pOrigin
-2 . 3 punkty sg w poblizu jednej prostej



PUNKTY W UKLADZIE WSPOLRZEDNYCH

Punkty tworzymy w drzewku uktadu wspotrzednych:

» Podczas uczenia, wspotrzedne sg wyliczane wzgledem

danego uktadu wspotrzednych

= W instrukcji ruchu nie ma koniecznosci deklarowania

uktadu wspotrzednych:

movej(pPickOrigin,tGrip,mFast)

World X

fPallet



TWORZENIE ZMIENNEJ TYPU FRAME

100%

=Hpplication manager
=Global data
-Flange
tSucker

Jjoint
+ndesc
hool
numn
string
aio
dio
sio
config
Hew\ Save

[P ][ F2 |[Fa ][ Fe |[Fs [ [ F7 || Fe]

1004

=HApplication manager

-Global data
-Flange

tSucker
=wor Ld

joint
+ndesc

bhool

num

string

aio

dio

sio

Teac Edit Ren. Ins., Del./ Hew\ Save

| Ft [ F2 |[F3 |[Fa |[Fs || Fs }|F7 || Fe |

10

=Hpplication managet
=Global data

=FL—Heu data

t|Hame : fTHAble

Wo

.1'3 Type SN0

+n oint

bo|  IZITN : 1
nu
st|Attribut :Private
ai

+di
sio
config

Esc/ Ok
F| re| 3| ra| s | /| F2 FEI

1004

=HApplication manager
~Global data
-Flange
tSucker
=world
=fTahle

joint
+ndesc
bool
HUm
string
aio
dio
Teac Edit Ren, Ins. Del, Hew Save

| Ft [ F2 |[F3 |[Fa |[Fs || F8 |[F7 ][ Fe |




PALETYZACJA W UKLADZIE WSPOLRZEDNYCH  Syiusus

Compose(point,frame,trsf): wylicza punkt przesuniety o zadang transformate

wzgledem uktadu wspotrzednych np. palety (zwigzany jest z uktadem wspotrzednym)

pTemp=compose(pFirst,fPallet,{160,50,0,0,0,0})
movel(pTemp,tGrip,mSlow)

World X fPallet

174



WYKORZYSTANIE DWOCH IDENTYCZNYCH S7ausLr
PALET

Aby wykorzystac ten sam punkt w dwoch réznych uktadach wspotrzednych:
« Zdefiniuj punkty w obydwu uktadach wspoétrzednych

* Naucz jeden z punktow

« Skopiuj trsf jednego punktu do drugiego

pRef2.trsf=pRefl.trsf

fRefl
World X
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UKLADY WSPOL RZEDNYCH | PALETYZACJA - SrausLr
é¢wiczenie

Cwiczenie nr 9: Nauka uktadéow wspotrzednych

1. Prosze nauczyc¢ 2 uktady wspotrzednych (ptaski i skosny), nastepnie utworzy¢ w nich
punkty.

2. Prosze wykorzysta¢ odpowiednie narzedzia (do nauki uktadu wspotrzednych pointer i
chwytak).

3. Prosze wigczy¢ odpowiedni tryb poruszania robotem i porusza¢ ramieniem wzdtuz osi
wspotrzednych zaprogramowanych uktadow

4. Prosze ustawi¢ narzedzie prostopadle do ptaszczyzny zaprogramowanych uktadéw

wspotrzednych.



2@
FAST MOVING TECHNOLOGY ,A UB LI

SZKOLENIE Z OBStUGI ROBOTOW
STAUBLI

cz.3 — poziom programista




TABELA ZAGADNIEN - PROGRAMISTA

= 179 - PROGRAMOWANIE STRUKTURALNE
= 189 — EDYCJA ZLOZONYCH TYPOW ZMIENNYCH

= 209 — ZMIENNE LOKALNE ORAZ PRZEKAZYWANIE PARAMETROW

= 218 — UKLADY WSPOLRZEDNYCH | PALETYZACJA- C.D.

= 223 - CWICZENIE NR 10 (zadanie 5),11 (zadanie 6),12 (zadanie 7) — paletyzacja
= 224 — POLECENIA SYSTEMOWE | WIELOZADANIOWOSC

= 242 — BIBLIOTEKI

= 250 — 251 — CWICZENIE NR 13 (wykorzystanie bibliotek)

= 252 — CALIBRATION — ADJUSTMENT

= 255 — HMI - INTERFEJS UZYTKOWNIKA NA CS8C

= 264 — HMI — INTERFEJS UZYTKOWNIKA NA CS9

= 270 - DOSTEP DO INTERNETOWEJ BAZY STAUBLI



SrauvsLr

= CZESC 3 — PROGRAMISTA CS9

PROGRAMOWANIE STRUKTURALNE

179



OPERATORY — WARUNKI: IF

Operatory: <, >, ==, =, >= <=, and, or, xor, !
ny =3

Warunki:

nX==1 (true) lub (false)

If NX==1

endIf

Instrukcje VAL3

nY nie rowne 3

if nY 1= 3

| Instrukcje A
elself nX>2

| Instrukcje B
elself (nY==5) or (nNX==6)

| Instrukcje C
else

| Instrukcje D

endlIf




PRZYKLADY: IF

Przyktad 1

Zadeklarowano:
num nTemperature
string sCommand
bool bEnd

If nTemperature>20
| Block A
else

If sCommand == “Radiator On*“

| Block B
else
iIf bEnd !'= true
| Block C
endlf
endIf
endIf

Przyktad 2

Zadeklarowano:
num nTemperature
string sCommand
bool bEnd

If nTemperature>20
| Block A

elself sBefehl == “Radiator On*
| Block B

elself bEnd !'=true
| Block C

endlf




POLECENIE: switch

switch nVal

case 1 _
Instrukcje .

break

case 2 _
Instrukcje .

break

case 3 _
Instrukcje .

break

default _
Instrukcje .

break

endSwitch

Instr. A

Instr. B

Instr. C

SravsLi

Instr. D

CASE 1.2,3:nVal==11lub2Ilub 3



PRZYKLADY - SWITCH

Przyktad 1

Zadeklarowano:
num nTemperature
string sCommand
bool bEnd

switch true
case nTemperature>20
| Block A
break
case sBefehl == “Radiator On “
| Block B
break
case bEnd !'=true
| Block C
break
endSwitch

Przyktad 2

Zadeklarowano:
string sText

switch sText
case “Arm power on*
| Block A
break
case “Arm power off
| Block B
break
case “new position*
| Block C
break
endSwitch

¢




PETLE - definicja: for

for nindex= start to koniec step inkrementacja
<Instrukcje>
endFor

for nindex=0 to 50
movel(pTraj[nindex],tGrip,mFast)
endFor

for nindex = 100 to 10 step -1 step<>1
nShift[nIndex]= nH*nindex
endFor



PETLE: DEFINIOWANIE ILOSCI PETLI

Declaration:
num nindex

put(“line: “)
put(nindex)
endFor

for nindex =0 to 13
gotoxy(0,nIndex)

Declaration:
num nindex
string sMessage

for nindex = 0 to 13 step 2
put(“line: “)

putin(nindex)
%% | endFor 10%
line: @ Line: 0O
line: 1 line: 2
line: 2 line: 4
line: 3 Line: B
line: 4 line: 8
line: 5 Line: 10
line: & Line: 12
line: 7
line: 8
line: 9
line: 10
line: 11
line: 12
Line: 13

A re| 3| ra| /| /| 7| Fa |

| re| ra| Fa| /5| re| F7| Fe |




PETLE WARUNKOWE: WHILE ORAZ DO

while nVal > 3

| Instrukcje

endWhile

do

until sindex =

| Instrukcje

Fatsz while get() 1= 271
putin“Wrong key pressed “)
endWhile
Prawda | putin(“The FI key was pressed )
Instrukcje

Declaration:

— num nindex

Instrukcje

do

Fatsz w

Prawda

nindex=get()
until nindex==271
putln(“The F1 key was pressed )




PODPROGRAMY

program appli()

éALL subprog() '

program subprog()
‘ <Instrukcje>

Powrot do programu appli z podprogramu subprog
Mozliwos¢ wykorzystania instrukcji RETURN

187
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JOGGING MODE & local Frame

A Cycle [ tGripper{(]

i J2 I3 Ja

-0.06 18.52 77.62

R &%

Palletd Ol -

world

0.00

pFirstf0]

J5 16

61.67 0.00

X:631.15

Z:192.27

RX :-0.02

RY :157.81

RZ: 0.06

y Biezacy uktad wspotrzednych
uzywany do poruszania sie robota

Filtr wyswietlania punktow:

/

« World »

« Pallet »

I
JoG Q LOGGER
A =|

« Any frame » wyswietla wszystkie punkty
ze wszystkich uktadow wspotrzednych
(rowniez z ukfadu « World »)

World wyswietla wszystkie punkty
potozone wzgledem ukfadu wspotrzednych

fPallet wyswietla wszystkie punkty
powigzane z uktadem wspotrzednym



HEEN ROBOTICS TA.U B l I

= CZESC 3 — PROGRAMISTA CS9

EDYCJA ZLOZONYCH TYPOW ZMIENNYCH




PARAMETRY MDESC

MDESC MDESC speed :
vel (%) speed.vel =speed.vel/2
.accel (%)

.decel (%)

tvel  (mm/s)
rvel  (deg/s)
.blending (off / joint) | speed.blending=joint

leave (mm) speed.reach=speed.leave= 20
reach (mm)




PARAMETRY POINT

POINT POINT pta :
POINT ptb :

Arsf

.config Kopiowanie wspoétrzednych punktu do innego

Powigzane z | punktu :

uktadem

wspoétrzednych | pta=ptb

(niewidoczne) |!!! pta przyjmuje taki sam uktad wspotrzednych
jak pto !'!

Kopiowanie wspoirzednych punktu do inneqo
= punktu bez ukfadu odniesienia:

== pta.trsf=ptb.trsf

Whpisanie wartosci 100 do wspotrzednej X punktu
pta:

pta.trsf.x=100




OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT

E?r.:u_- _ -r o R
ITAUEBL]

point: pPoint
trsf: trPoint
config: cfPoint

trPoint = pPoint.trsf
cfPoint = pPoint.config
pPoint.trsf.x = pPoint.trsf.x + 100




OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT - C.D.

world

pB

Zadeklarowano:
frame fTable
point pA, pB

program main()
begin

pA = pB
end

4

E?r.:u_- _ -r o R
ITAUEBL]



OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT - C.D.

world

pB

Zadeklarowano:
frame fTable
point pA, pB

program main()
begin

pA = pB
end

world

E?r.:u_- _ -r o R
ITAUEBL]




OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT - C.D. SrauvsLr

Zadeklarowano:
frame fTable
point pA, pB

program main()
begin

pA.trsf = pB.trsf
end

world X



OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT - C.D. SrauvsLr

Zadeklarowano:
frame fTable
point pA, pB

program main()
begin

pA.trsf = pB.trsf
end

XV

world X 200 I
world



OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT - C.D. SrauvsLr

Zadeklarowano:
point pA

program main()
begin

pA.trsf.x = pA.trsf.x + 100
end

A

world X



OPERACJE NA ZMIENNYCH POINT - C.D.

;. P =3 N
rifFr=Jr,
i -»éa-’ s ¥ f=F N,

2 5o

Zadeklarowano:
point pA

program main()
begin

pA.trsf.x = pA.trsf.x + 100
end

A A

>



PARAMETRY TOOL

TOOL TOOL grip :

Arsf Mozliwe takie same operacie jak dla punktow |
.gripper transformat

.otime

.ctime

Potgczone z | grip.gripper=true  komendy potgczone z wyjsciem
narzedziem false

(niewodoczne)
grip.otime=0.2

grip.ctime=grip.otime

= Kopiowanie narzedzia :

gripl=qgrip2




PARAMETRY JOINT/FRAME SriusL

FRAME Takie same operacje jak na punktach
Arsf

= == I=

JOINT JOINT start

- start={0,10,20,30,40 ,50}  lub

|I= start.j1=0

> start.j2=10

< start.j3=20

- start.j4=start.j2+start.j3
+ start.j5=40

start.j6=50




PARAMETRY CONFIG

CONFIG

.shoulder
.elbow
Wrist

CONFIG conf :
conf.shoulder =righty / lefty/ ssame / sfree

conf.elbow=epositive jt3>0
enegative jt3<0
esame / efree

conf.wrist=wpositive jt5>=0
wnegative jtci<0
wsame / wfree

conf={righty,epositive,wnegative}
POINT pta ptb:

Zapisanie konfiquracji punktu :
conf= pta.config

Kopiowanie konfiquracji punktu :
pta.config=ptb.config

Wymuszenie konfiguracji w punkcie :

pta.config.wrist=wpositive




PARAMETRY TRSF

TRSF TRSF 11 :
TRSF 12 :
TRSF 3 :

= Ztozenie transformat : *

== t1=t2 * t3

Odwrdcenie transformat ;|

t1=112




OPERACJE NA TRSF SravsLr

. =TT A
Transformacja odwrotna P 4

Strzatki w przeciwnym kierunku - Trsf

tr3=tr1*tr2
lub

tr2 =ltr1*tr3

203



Kalkulacja narzedzia przez program

Nauka punktu referencyjnego, znanym
narzedziem:

pRef=here(tPointer,world)

Nauka punktu tymczasowego niezdefiniowanym
narzedziem:
pTemp=here(flange,world)

Obliczenie uktadu narzedzia:
tTool.trsf = IpTemp.trsf *pRef.trsf

Uwaga: wartos¢ RZ nie jest dobrze zdefiniowana.
Rozwigzanie: zamiana pRef na uktad wspotrzednych fRef
nauczony za pomocg 3 punktow.




Odczyt aktualnej pozycji Joint:
jPosition=herej()

Sprawdzenie czy pozycja jStart jest osiggalna:
bOk = isInRange(jStart)

Odczyt konfiguracji pozyciji jPosition:
conf=config(jPosition)

conf jest zmienng typu config np. pX.config=config(jX)



PRZYKLAD JOINT: ROBOT W POZYCJI JSTART

program main() Opis:
begin . : :
i abs( herei() — jStart ) < { herej _() zwr.a_cg aktualng pozycje robota
22210,20,20 } W zmiennej joint (stopnie)
putin(“Robot in start position ) * Poprzez uzycie abs() zadane zakresy
else przyjmujg wartosci
putin(“Robot not in start position )
endlIf
end
Blad! Obllczen_le: | | |
(actPos.j1 — jStart.j1) > 2 & (actPos.j2 —
program main() l jStart.j2) > 2 & ... & (actPos.j6 — jStart.j6) >
begin 20)

if abs( herej() - jStart { >X
2,2,2,10,20,20 } . :
putin(“Robot not in start position *) ~ Tylko gdy wszystkie osie sg poza

else tolerancjami, kod dziata poprawnie

putln(“Robot in start position “)
endIf
end




OPERACJE NA POINT

Odczyt aktualnej pozycji kartezjanskiej w uktadzie wspoétrzednych fRef za

pomocg narzedzia tGrip:
pt = here(tGrip,fRef)
Obliczenie odlegtosci pomiedzy 2 punktami ptl i pt2:
nDist = distance(ptl, pt2)
Obliczenie wspotrzednych punktu pt w uktadzie wspotrzednych fRef:

trCoord = position(pt, fRef) Uwaga! Coord jest zmienng trsf



KONWERSJA JOINT <-> POINT

Obliczenie punktu kartezjanskiego pt rownego pozycji joint jPosition w uktadzie

fRef z narzedziem tTool:

pt =jointToPoint(tTool, fRef, jPosition)

Obliczenie punktu joint jResult rownego punktowi kartezjanskiemu pPosition za

pomocg narzedzia tTool i konfiguracji okreslonej w punkcie joint jInitial:

bOk= pointToJoint(tTool, jInitial, pPosition, jResult)

bOk = false jezeli nie da sie obliczy¢ pozycji



HEEN ROBOTICS TA.U B l I

= CZESC 3 — PROGRAMISTA CS9

ZMIENNE LOKALNE ]
ORAZ PRZEKAZYWANIE PARAMETROW




ZMIENNE GLOBALNE / LOKALNE

Zmienne globalne;

Wspolne dla wszystkich programow

Ryzyko wystgpienia konfliktu!

Zmienne lokalne:

Niezalezne od innych programow

konieczne przekazywanie do innych programow

N &8
i
= r s F =7 8
SYFAUBL]
Bt . .



ZMIENNE LOKALNE

~

188:

—fpplication manager

—ex5 (17 Nov. 2884
+Libraries
+Glohal data
—Programs

—pallet

num nGColumn

num nLine

num nNumPart
point pPick
point pPlace
trsf trShiftPal
trsf trShiftPil

14:51>

e

Mew

Eaued

Zmienne lokalne muszg by¢ zdefiniowane w programie

Kopia istniejgcej zmiennej

pLocal = pPick

Wygenerowana przez obliczenia lub funkcje

nLocalValue = clock()

pLocal = here(tGrip, world)



PRZEKAZYWANIE PARAMETROW

-~

nVal =10

program main()

call subprog(nVal)

\

—flpplication manager

—ex5 (17 HNov. 2884
+Libraries
+3lohal data
—Programs

+pallet
—pick
+Local data
—Parameters
oint pt

+place
+start
+ztop
Ref& Edit Ren.

108::

14:51>

Ins. Del. Hew Eaued

!

program subprog(nDistance)

put(nDistance)

Tyle parametrow, ile jest potrzebne

I Uwaga !

==> wyswietla 10

Na liczbe i kolejnos¢ parametrow

l Uwaga ! Parametry muszg byc¢ tego samego typu



TWORZENIE PARAMETRU

10%

=RApplication manage
-Test02 (30 June, 2010 13:24)
Libraries
User types
+Global data
-Prograns
+main
-pick
Local data
+start
+stop
+Parameters

New Save:

() () (5] () () (s (v |

=RApplication manager

Nazwa
parametru

10%

=Test02 (30 June,\ 2010 13:24)
Libraries
Use —New parameter———

i

S T ATFET ]
__."-‘1 -?,f s ¥ f=F N,

@

Rodzaj:
* Array
» Collection

+Elo #ame : nDistance e Element (Array 0
-Pro e :hum .
Tworzenie e rozmiarze 1)
-pi|Container :Element
nowego IE Passing :[MEIaann:
parametru @
+st
t
@ Typ +;§r:Eeter's

Esc 0Ok

e J{e2 J{e3 [ g8 ) s J[ Fs J[ 2 ]1F8

/

/}/

Ok:
potwierdzenie

przekazywanie:
* przez wartos¢
* przez referencje



PRZEKAZYWANIE PARAMETROW ,,PRZEZ

WARTOSC”

Wywotanie podprogramu muliplication()

« System tworzy zmienne parametrow x_nValuel oraz x_nValue2

« Liczba 5 zostanie zapisana w parametrze x_nValuel

« Liczba 3 zostanie zapisana w parametrze x_nValue2

Jak tylko podprogram sie wykona parametry x_nValuel and x_nValue2 zostang usuniete.

- Wynik dziatania podprogramu: 7 w parametrze x_nValuel nie jest przekazywana do

programu gtéwnego!

Zadeklarowano:
num nNumberl
num nResult

num nCounter

program main()

begin
nResult=0
nNumberl =5
call multiplication(nNumberl, 3)
put(“‘nResult has the value “)
putin(nResult)

end

program multiplication(num x_nValuel, num x_nValue2)
begin

nResult=0

for nCounter = 1 to x_nValuel

nResult = nResult + x_nValue2

endFor

X_nValuel =7
end




PRZEKAZYWANIE PARAMETROW ,,PRZEZ .
REFERENCJE” SravsLr

Wywotanie podprogramu muliplication()
« System tworzy zmienne parametrow x_nValuel oraz x_nValue2
« Liczba 5 zostanie zapisana w parametrze x_nValuel
« Liczba 3 zostanie zapisana w parametrze x_nValue2
« Zmienna X_nResult wskazuje na to samg zmienng co nResult
- Jezeli x_nResult ulega zmianie, nResult takze jest zmieniana

Jak tylko program multiplication() sie zakonczy, parametry x_nValuel, x_nValueZ2 i wskaznik

X_nResult bedg usuniete.

Zadeklarowano:
num nValuel
num nResult
num nCounter
R l

program main() program multiplication(num x_nValuel, num x_nValue2, num& x_nResult)
begin begin

nValuel =5 l X_NnResult=0

call multiplication(nValuel, 3, nResult) | | for nCounter =1 1tox_nValuel

put(“nResult has the value “) X_nResult = x_nResult + x_nValue2

putin(nResult) endFor
end end




PRZEKAZYWANIE PARAMETROW - SrausL
PODSUMOWANIE

» przez wartos¢: num x_nWertl
» Tworzy lokalng kopie zmienne;

« Zmiana wartosci zmiennej w podprogramie nie ma wptywu na wartosc¢
W programie gtownym

W programie main(): NNumberl =5
W programie multiplication(): X_nValuel =7
“przekazana” wartos¢ w main(): nResult = 15

> przez referencje: numé& x_nResult
» Brak kopii lokalnej, jedna zmienna pod dwoma nazwami

« Zmiana wartosci zmiennej w podprogramie zmienia jej wartos¢ w
programie gtdwnym

W programie main(): nResult = ?
W programie multiplication(): X_nResult = 15
“przekazana” wartos¢ w main(): nResult = 15



ZMIENNE DEFINIOWANE PRZEZ UZYTKOWNIKA  Syiusu

1. Typ zmiennych definiowany podobnie do
bibliotek
=>» 1 aplikacja ze zmiennymi publicznymi: (np. pulse)

& E E'L”Ezin 2. Typ jest deklarowany w aplikaciji, ktora bedzie z
£ niego korzystac (np. struct)
- 8 dOut . . L
1 33/ hum 3. Zmienne tego typu sg definiowane w aplikacji
- E *E nDuration Public (np. Flash) .
5. al Stk 4.  Sktadnia typu: menu zmiennych
- "E sTut
 References v R X
@ Controller - 57,0 A FIaSh.dOUt:true
= B struct .
; @ s Deklaracja typu w ) delay(Flash.nDuration)
menu Referenc] Flash.dout=false
e logMsg(Flash.sTxt)
o studt 0 |BasiciD-103
. [= \@ pulze
Variable —> = 55 Flash
= Flash{0]

W d0ut
@ nDuration

Fields /{ s s

217



CZESC 3 - PROGRAMISTA CS9

UKLADY WSPOLRZEDNYCH |
PALETYZACJA - C.D.

WPROWADZENIE STRONY 163-171



ZMIENNA TYPU FRAME SrauvsLr

Uktad wspotrzednych ,world”
« Kartezjanski uktad wspotrzednych w
podstawie robota
* Nie moze by¢ zmieniany

Wszystkie pozostate uktady wspotrzednych
S z nim powigzane

X+
WORLD



OPERACJE NA ZMIENNEJ FRAME Sriiustr

Zadeklarowano:
frame fTable

program main()

begin
v A fTable.trsf.x = fTable.trsf.x + 250
end
A 4 +
N \éj
& &
e ————nmm >

world

A
\ 4
X

250mm



OPERACJE NA ZMIENNEJ FRAME

world X

Zadeklarowano:
frame fTablel
frame fTable2
frame fPalletl
frame fPallet2

program main()
begin

fPalletl = fPallet2
end




OPERACJE NA ZMIENNEJ FRAME Sriiusw

Zadeklarowano:
frame fTablel
frame fTable2
frame fPalletl
frame fPallet2

program main()
begin

fPalletl = fPallet2
end

XV

world




Uklady wspotrzednych i paletyzacja — ¢wiczenie SravsLr

Cwiczenie nr 10: Paletyzacja: punkt <-> paleta — zadanie nr 4
Robot pobiera elementy ze stotu i uktada je na palecie.

Cwiczenie nr 11: Paletyzacja: paleta <-> punkt — zadanie nr 5

Robot pobiera elementy z palety i uktada je na stole.

Cwiczenie nr 12: Paletyzacja: paleta <-> paleta — zadanie nr 6

Robot pobiera elementy z pierwszej palety i uktada je na drugiej palecie.

1. Prosze nauczy¢ uktad wspotrzednych wykorzystujgc odpowiednie punkty.

2. Prosze wykorzysta¢ odpowiednie narzedzia (do nauki uktadu wspotrzednych oraz
chwytak)

3. Jedna z palet ustawiona pod kgtem do uktadu wspdtrzednych robota druga ptaska — dla
robota 6-cio osiowego. Dla robota 4 osiowego uzy¢ dwdch paletek ptaskich.

4. Odstep miedzy detalami wynosi 50 mm wysokosc¢ detalu wynosi 40 mm.

5. Zaleca sie wykorzystanie podprogramow (funkciji), zmiennych oraz petli.



HEEN ROBOTICS TA.UBLI

= CZESC 3 — PROGRAMISTA CS9

POLECENIA SYSTEMOWE |
WIELOZADANIOWOSC




TIMER: CLOCK()

nVal = clock()

Zwraca aktualng wartos¢ zegara systemowego w sekundach
Precyzja = ms
Wartos¢ 0 przyjmuje podczas wigczenia kontrolera
Przewiniecie po okoto 49 dniach

Pomiar czasu cyklu:
nStart=clock()

nTime=clock()-nStart

getDate(): Zwraca date oraz godzine ustawiong w systemie



INSTRUKCJE SYSTEMOWE

iIsPowered(): zwraca TRUE jezeli sg zatgczone serwonapedy;

isCalibrated(): zwracaTRUE jezeli robot jest skalibrowany (jezeli robot nie jest

skalibrowany, wyswietlany jest komunikat po uruchomieniu kontrolera);

IsSettled(): zwraca TRUE jezeli robot zatrzyma sie po wykonaniu ruchu lub po

wytgczeniu napedow lub po nacisnieciu przycisku MOVE/HOLD;

ISEmpty(): zwraca TRUE jezeli stos polecen ruchu jest pusty = wszystkie ruchy

zostaty wykonane;

esStatus(): zwraca stan uktadu bezpieczenstwa = 2 jezeli E-STOP jest aktywny;



INSTRUKCJE SYSTEMOWE - C.D. SriuBL

workingMode(): zwraca aktualny tryb pracy:
1: tryb reczny
2: tryb testowy
3: tryb automatyczny lokalny
4: tryb automatyczny zdalny
0: zmiana trybu pracy
disablePower(): wytgcza serwonapedy;
enablePower(): zatgcza serwonapedy (tylko w trybie automatycznym zdalnym)
getMonitorSpeed(): zwraca aktualnie ustawiong predkos¢ robota w %;

setMonitorSpeed(num): zmienia predkosc¢ w trybie automatycznym zdalnym;



POLECENIE WORKINGMODE()

program main()

begin
Il sprawdza tryb pracy
nWorkingMode=workingMode()

Il sprawdza tryb pracy
/1 uzyskuje dodatkowe informacje
(state)

nWorkingMode=workingMode(nMorel
nfo)
end

Mode

State

workingmode

Explanation

o

Invalid
workingmode

manual

Programmed move

Connection move

Joint

Translation move (Frame)

Translation move (Tool)

Joglinterface (Point)

Hold

100% Test

Programmed move (<250mm/s)

Connection move (<250mm/s)

Programmed move (>250mm/s)

Hold

Local automatic

Move (programmed move)

Move (connection move)

Hold

N|lFR,|]OIN|P|O]lWINMN|P|]|O|lO|JlO ]| BM|lWI|IN]|F-]|O

Remote automatic

Move (programmed move)

Move (connection move)

Hold



PROFILE UZYTKOWNIKOW - DOSTEP Z POZIOMU Sriuse

VAL3

string getProfile()

« ZWraca zmienng string z nazwg aktualnie wybranego uzytkownika

num setProfile(string sProfile, string sPassword)

« zmienia na wybrany profil uzytkownika
 zwracane wartosci

0: wybrano profil uzytkownika

-1. profil nie istnieje

-2. wprowadzono zte hasto

-3. nie mozna uzy¢ profilu ,Staubli”

-4. aktualny profil to ,Staubli” i nie mozna go zmienié



E-STOP TAUBLI

Sygnaly E-stop : esStatus() zwraca status uktadu

bezpieczenstwa
* Nacisnieto Estop na MCP lub

Nie przerwano tancucha
WMS 0 | bezpieczenstwa

o . Zwolniono E-stop, lecz nie zatgczono
» Nacisnieto E-Stop w celi 1 | sasilania ramienia

* Przeftgcznik zwalniania hamulcow Przerwano fancuch bezpieczenstwa.

W pozycji innej niz 0
« Zatgczona krancowka ogranicznika
ruchu

W trybie recznym po wcisnieciu przycisku E-stop, MCP musi by¢
umieszczony na podstawie. W przeciwnym wypadku zasilanie ramienia nie

zostanie wilgczone. Podstawa MCP musi by¢ umieszczona poza cela.



WIELOZADANIOWOSC

Wielozadaniowos¢ = kilka programéw moze dziata¢ w tym samym czasie.
Pozwala na wykonywanie kilku funkcji za pomocg niezaleznych programow.
Wspotdzielony czas CPU, ale szybkie przetgczanie pomiedzy zadaniami.

Komunikacja i synchronizacja pomiedzy programami odbywa sie za pomocg zmiennych

globalnych i sygnatow 1/O. %

Przykiad : \,/\l %

Podprogram ruchéw ramienia:

Podprogram nadzoru (tryb pracy celi , zarzgdzanie btedami, inicjalizowanie zmiennych:

Podprogram ekranow uzytkownika:

Komunikacja z urzadzeniami peryferyjnymi: RS232, Eth socket:



WIELOZADANIOWOSC C.D.

Brak limitow ilosci jednoczesnie wykonywanych zadan (ograniczeniem jest pamiec

operacyjna)
Kazde zadanie ma swojg nazwe i priorytet

Priorytet okresla maksymalng ilosc linii do wykonania, potem nastepuje przejscie do

nastepnego zadania.

taskCreate “security”,100,prog(params) tworzy nowego taska

oy

Nazwa zadania , Nazwa programu .
Priorytet od 1 do 100 do uruchomienia Parametry (opcjonalne)

Aplikacja jest uruchomiona tak dtugo jak jej zadania sg uruchomione.



POROWNANIE CALL() | TASKCREATE()

Przebieg programow call():

Przebieg programow taskCreate() & call():

Task 1
1 2,
— «—| progll()
= B
progl()
4 5
«—| prog12() —progl21()
7 6
start()
9:
101 prog2()

Task 1 , Task 2
> — progll()
3
progl()
4 5
«—] progl2() [—] progl21()
7 6
start()
2 Task 3
N —] prog21()
3
prog2()
4 5
«— Prog22() [ prog221()
7 6

Wykonanie sekwencyjne,

Programy wykonywane jeden po drugim
Jeden potok wykonywania programow

Wykonywanie rownolegte,
Wiele potokow wykonywania programow




PRIORYTETY W VAL3

taskCreate “secu”, 10, prog(Parameter)

Priorytet okresla, jak wiele linii programu moze by¢ wykonanych za jednym razem,
zanim inne zadanie zostanie wykonane.

Priorytet moze przyjac wartosci od 1 do 100

Ponizsze instrukcje powodujg przejscie do nastepnego zadania:
watch(), delay(), wait(), waitEndMove(), setMutex()
open(), close()
get()
disablePower()
taskResume(), taskKill()
libLoad(), libSave(), libDelete(), libList(), setProfile()

Read/Write to SIO: sioGet(), sioSet() i operator =



WYKONYWANIE ZADAN ASYNCHRONICZNYCH

Zadania tworzone przez taskCreate() sg wykonywane niezaleznie od czasu cyklu

Podczas jednego cyklu VAL3-cycle sg wykonywane:
1. Odczyt wejsé
2. Wykonanie wszystkich zadan VAL3-Tasks w zaleznosci od priorytetu
3. Ustawienie wyjsc¢

Na czas cyklu VAL3 majg wplyw:
« llos¢ wykonywanych zadan
- Im wiecej tym dtuzszy czas cyklu
» Priorytet zadan
= Im wiekszy tym dtuzszy czas cyklu
« Instrukcje wait(), waitEndMove(), itp.
-  jezeli nie ma oczekiwania, czas cyklu sie skraca
« llo$¢ wejsé/wyjsc
= Im wiecej tym dtuzszy czas cyklu

Czas cyklu nie jest staty i okreslony
Nieprzydatne do zadan cyklicznych np. tracking
Wykonuje sie najszybciej jak to mozliwe

N2 Z



VAL3 TASKS - ZADANIA VALS

Zasada dziatania:

System operacyjny

\ 4

VAL3 PRlanowanie VAL3 VAL3
0S ,OS" | trajektorii PLC Interpreter SinEe Interpreter

4 ms

Czas cyklu

planowania

trajektorii

Zadania asynchroniczne VAL3
» PAB T, T, T, Ty

?ms



ZARZADZANIE ZADANIAMI

taskKill(“secu”) zakancza zadanie
taskSuspend(“secu”) wstrzymuje wykonywanie zadania
taskResume(“secu”,jump) wznawia wykonywanie zadania
jezeli jump =0 w obecnej linii
jezeli jump >0 o X linii po
jezeli jump <0 o X linii przed
taskStatus(“secu”) zwraca status zadania
(1:wykonywane, 0:zatrzymane,-1: nie istnieje)

inne wartosci to pozostate kody btedéw



ZARZADZANIE
ZADANIAMI - C.D.

taskStatus(“secu”)
Zwraca status zadania: “secu”

Code Description

1 There is no task created by this application or library with the specified name

0 Mo runtime error

1 The specified task is running

10 Invalid numerical calculation (division by zero).

11 Invalid numerical calculation (e.g.ni-1))

20 Access to an array with an index that is larger than the array size.

21 Access to an array with a negative index.

29 Invalid task name. See taskCreate() instruction.

30 The specified name does not correspond to any VAL task.

M A task with the samea name already exists. See taskCreate instruction.

K¥] Only 2 different periods for synchronous tasks are supported. Change scheduling period.

40 Mot enough memory space available.

41 Mot enough memory space to run the task. See the run memory size.

60 Maximum instruction run time exceeded.

61 Internal VALS interpreter errar

i Invalid instruction parameter. See the corresponding instruction.

a0 Lses data or a program from a library not loaded in the memory.

a1 Incompatible kinematic: Use of a pointjointficonfig that is not compatible with the arm kinematic.

g9 The reference frame or tool of a variable belongs to a library and is not accessible from the variable's
scope (library not declared in the variable's project, or reference variable is private).

a0 The task cannot resume from the location specified. See taskResume() instruction.

100 The speed specified in the motion descriptor is invalid (negative or too great).

101 The acceleration specified in the motion descriptor is invalid (negative or too great).

102 The deceleration specified in the motion descriptor is invalid (negative or too great).

103 The translation velocity specified in the motion descriptor is invalid (negative or too great).

104 The rotation velocity specified in the motion descriptor is invalid (negative or too great).

105 The reach parameter specified in the movernent descriptor is invalid (negative).

106 The leave parameter specified in the movement descriptor is invalid (negative).

122 Atternpt to write in a system input.

123 Lse of a dio, alo or sio inputfoutput not connected to a system inputioutput.

124 Attempt to access a protected systam inputioutput

125 Read or write error on a dio, aio or sio (field bus error)

150 Cannot run_ this mq.remen_t instr_uction: a previous movement request could not be completed (point out
of reach, singularity, configuration problem, etc.)

153 Movement command not supported

154 Invalid movement instruction: check the movement descriptor.

160 Invalid flange tool coordinates

161 Invalid world tool coordinates

162 Lse of a point without a reference frame. See Definition.

163 Use of a framea without a reference frame. See Definition.

164 Lse of a tool without reference tool. See Definition.

165 Invalid frame or reference tool (global variable linked to a local variable)

250

Mo runtime licence for this instruction, or demo licence is over,




URUCHAMIANIE | ZATRZYMYWANIE SrausLr
PROGRAMOW

Po nacisnieciu przycisku RUN wykonywane sg instrukcje w programie

START.

Po nacisnieciu przycisku STOP lub po zakonczeniu aplikaciji

wykonywane sg instrukcje w programie STOP. @

Po nacisnieciu przycisku STOP zadanie START jest automatycznie
zatrzymywane i niszczone, po wykonaniu programu STOP wszystkie

zadania sg niszczone.



ZADANIA SYNCHRONICZNE

taskCreate tworzy zadanie asynchroniczne, wykonywane najszybciej jak to mozliwe.

W niektorych przypadkach zachodzi koniecznos¢ wykonania zadania w okreslonym czasie:
zbieranie danych, obliczenia powigzane z czasem rzeczywistym, sledzenie transporterow.
Zadania synchroniczne zarzadzajg czasem tak jak PLC => przerywajg wykonywanie zadan

asynchronicznych co okreslony czas

taskCreateSync “conveyor” 0.004, bOverRun, prog(Parameter)

Nazwa zadanla \ \ Opcjonalnie paramerty
Czas cyklu w sekundach
Nazwa programu do
uruchomienia

Zmienna bool = prawda jezeli

przekroczony czas cyklu
» Czas cyklu: wielokrotnos¢ 4 ms,
« Zezwala na przejscie do innego zadania przez delay(0) (lub 3000 linii)
» Analiza czasu CPU w task manager w menu « info »



SYNCHRONICZNE  ASYNCHRONICZNE ZADANIA

VAL3

Zasada dziatania:

System operacyjny

\ 4

Czas cyklu planowania

trajektorii

Zadania asynchroniczne VAL3

VAL3 [Trajectory- Synchron| VALS VAL3
0S ,OS“ | planning PLC VAL3 (Interpreter SinEe Interpreter
4 ms l

\ 4

PAB

T

T, T3

?ms
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CEL

Wykorzystanie tych samych danych w wielu programach

Przyktad: biblioteki z programami wykorzystywanymi wielokrotnie w réznych

podprogramach

Biblioteki z danymi do pojedynczej aplikacji wykorzystujgcej wiele referencji

1 unikalna aplikacja + 1 biblioteka z referencjami czesci

Biblioteka jest uproszczong aplikacjg, ALE trzeba zadeklarowac

zmienne/podprogramy, ktére bedg wykorzystywane i widoczne dla innych aplikacji



EKSPORT DANYCH / PROGRAMOW

3 100 h
—fApplication manager
—Global data
flMew data
—wo |[Mame = phA_
j L]
P|Type -point
j L]
Jo |Elements nb. = 1
md
bho |Attribut =Private
nu
st
aio
dio
L Esc 0Ok

3 188 h
—fpplication manager
—Global data
flange
—world

DA .
P [Name R Zmiana atrybutu na PUBLICZNY
33 Attribut :Public
ho
g%ﬂing

dio

L Ezc 0Ok




DEKLARACJA BIBLIOTEK

Interfejs biblioteki stanowig dane i programy w niej zawarte.

Interfejs biblioteki wykorzystywany w aplikacji musi zosta¢ zadeklarowany.

i 188 | i 188
—fApplication manager —flpplication manager
—exercize6 ¢24 June 2084 14:83> —Val—fidd a library
—ex| —Disk
+Global data -L exh .
+Programs exerciszel
+Parameters Exercise4
+refl (24 June 28084 13:51> +G exercised
+P exerciseh
+P io
| refl
ref2
+Floppy
L Add Save) k<:éi; Esc Ok

[ 188:

—fpplication manager

—ex—fAdd a library

-L| -Disk
exh 53
exercisel

Esc 0Ok

Wybor biblioteki
Np: Refl

B SiGencifien

+P g[Iih_ : : : .

wel il Nazwa identyfikatora w aplikaciji
ek wykorzystujgcej biblioteke np. libRefl




WYKORZYSTANIE BIBLIOTEK SrauvsLr

» Wykorzystanie punktu pA zdefiniowanego jako publiczny w bibliotece Refl
movej(libRefl:pA, tGripper, mFast)

* Wykorzystanie zmiennej numerycznej X zdefiniowanej jako publiczna w bibliotece Refl
libRefl:nX=10

» Wywotanie programu INIT zdefiniowanego jako publiczny w bibliotece Refl

call libRefl:init()



LADOWANIE BIBLIOTEK

nErr=lib:libload("refl1")
movej(lib:pA,tGrip,mFast)

Przyktad aplikacji wykorzystujgcej kilka bibliotek z punktami pA w refl oraz ref2:

refl
pA refl
ref2

nErr=lib:libload("ref2")
movej(lib:pA,tGrip,mFast)

[ 1088
—fApplication manager
—exercizseb <24 June 2884 14:83>
—Libraries
io
+Global data
+Programs
+Parameters
+prefl <24 June 2084 13:51>

Ren. Del. Add Sauel

ref2

Jedna nazwa zmiennej wspolna dla
kilku bibliotek, zawierajgca ten sam typ danych

o innych wartosciach.



ZAPISYWANIE DO BIBLIOTEK

Mozliwosc¢ zapisu do bibliotek

nErr=lib:libSave()
nErr=lib:libload("ref2")
movej(lib:pA,flange,nom_speed)
lib:nX=10

nErr=lib:libSave()
nErr=lib:libload("refl")
put(lib:nX)
nErr=lib:libSave("ref3")

nErr=lib:libload("ref2")
nErr=lib:libSave("ref3")

ref3

« lib »
ref2
pA ref2
nXx ref2
nXx
refl
nXx refl
ref2 ref3

SrausL



ZARZADZANIE BLEDAMI

Wszystkie instrukcje muszg zwraca¢ wartos¢: 0: bez btedow
nErr= lib:libLoad("data")

11: btgd tadowania = interfejs nie odnosi sie do biblioteki

12: niepoprawne dane lub programy w bibliotece — ryzyko uszkodzenia pliku
nErr = lib:libLoad("data™) lib:libSave("data”) libDelete(“data”)
Niepoprawna forma nazwy

20: niepoprawny katalog gtéwny

21: niepoprawna sciezka

22: niepoprawna nazwa biblioteki

nErr = lib:libLoad("data") lib:libSave() lib:libSave("data")

30: btad odczytu/zapisu

nErr = lib:libSave("data")

31: btad zapisu = biblioteka istnieje(nadpisanie niemozliwe: najpierw skasuj starg
biblioteke)



BIBLIOTEKI — CWICZENIE

Cwiczenie nr 13: Wykorzystanie bibliotek — zadanie nr 7:

Tworzenie bibliotek pozycji celem obstugi kilku miejsc uktadania czesci.

Zadanie 1:

Wykorzystaj program z ¢wiczenia 8 (zadanie 3 — ,Zamiana miejsc”);

Utworz biblioteke pozycji ,refl” zawierajgcag punkty A, B i C z ¢wiczenia 11;
Upewnij sie, ze zmienne w bibliotece sg publiczne;

Naucz pozycji w bibliotece ,refl” z wykorzystaniem odpowiedniego narzedzia;
Skopiuj biblioteke ,refl” do ,ref2”, “ref3”, “ref4”;

Naucz pozycji w bibliotece “ref2”, “ref3”, “ref4” — inne pozycje niz w ,refl”;
Zadeklaruj wykorzystanie punktow z biblioteki “ref1l” w gtownej aplikaciji;
Zmien program tak aby korzystat z punktow z biblioteki “refl”;

Wykonaj program.

Zadanie 2:

Zmodyfikuj program tak aby w zaleznosci od stanu wejscia cyfrowego korzystat z

punktéw z “refl”, “ref2”, “ref3” lub “ref4”.



SrauvsLr
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CALIBRATION VS ADJUSTMENT

Dwie procedury sg dostepne na kontrolerze CS8/C oraz CS9: Calibration i
Adjustment

Calibration (F5 Rec - recovery) — kalibracja polega na przywrdoceniu potozenia
katowego poszczegodlnych osi ramienia w sterowniku (w stopniach)

Ta pozycja jest mierzona za pomocg bezwzglednych enkoderéw numerycznych firmy
Heidenhain (po jednym na kazdej osi)

Kazda o$ jest wyposazona w znacznik (staty i ruchomy), ktéry jest bardzo blisko
potozenia geometrycznego zera

Odzyskiwanie to odbywa sie kompletnie (wszystkie osie) lub czesciowo utrata (1 lub 2
osi), moze by¢ przyczyna:

fizyczne odtgczenie sprzezenia zwrotnego enkodera (typ kontrolera CS8)

lub utrata komunikacji na sprzezeniu zwrotnym enkodera podczas ruchu (typy
kontrolerow CS8, CS8C lub CS9)

Adjustment (F1 Adj - adjustment) — korekta polegajgca na wymuszeniu
wspolnej pozycji do okreslonej wartosci. Korekta taka jest wykonywana gdy:

Wykonana byta ludzka interwencja polegajgca na mechanicznym oddzieleniu
enkodera, silnika od przektadni

Kolizja, ktéra powoduje mechaniczng zmiane, ktorej enkoder nie zauwaza



ROZNE TYPY ENKODEROW

TAUBL/

= Kazda pozycja jointowa jest obliczona przy uzyciu dwoch informacii:

= |los¢ obrotow enkodera

= Pozycja enkodera przy ostatnim obrocie

RX/CS8 (stary zakres robotow)

|
Sﬁgi

Liczenie obrotéw

6 X pozycja w jednym obrocie

(DAPS board) -

s

TX-TS-RX-RS-TP/CS8C

TX2/CS9

Sercos bus (2 swiattowody)

Pozycja absolutna (komplet)

Numeryczne enkodery single-turns

® . 6 x pozycja w jednym
obrocie

-
A

Sercos bus (2 swiattowody)

Pozycja absolutna (komplet)

Informacja zawarta w
ramieniu:

- 6 x pozycja w jednym
obrocie

6 x ilos¢ obrotéw
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EtherCAT bus (przewdd miedziany)




KALKULACJA POZYCJI

Dla kontrolera typu CS8, liczenie obrotow jest wykonywane przez modut DAPS
znajdujgca sie wewnatrz kontrolera

Ten modut jest zasilany bateryjnie aby caty czas dziatat

W przypadku utraty zasilania lub ewentualnie roztgczenia miedzy ramieniem a
sterownikiem, CS8 nie rozpoznaje pozycji (jedna lub kilka osi)

Calibration — kalibracja pozwala na odzyskanie tych pozyciji:

Odzyskiwanie to odbywa sie poprzez umieszczenie danej osi lub wszystkich osi na
znacznikach. Wymagana jest duza doktadnos¢ tego ustawienia w stosunku do
jednego obrotu enkodera. Nastepnie automatyczna procedura wywotana z pilota
zainicjuje liczenie obrotéw liczgc od tej pozycji

Dla kontrolerow CS8C i CS9, liczenie to odbywa sie w ramieniu robota, utrata
pozycji ramienia ze sterownika moze nastgpi¢ jedynie w przypadku utraty
tgcznosci, wykorzystywanej do odzyskania tej pozycji podczas ruchow

Kalibracja pozwala kontrolerowi ponownie odzyskac pozycje ramienia. Informacja ta,
pochodzgca z ramienia jest kompletna. Procedura moze by¢ wykonana (z pilota) w
dowolnej pozycji ramienia (F5 Rec.)
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EKRAN UZYTKOWNIKA — USER PAGE

Wyswietlany po nacisnieciu USER

Ekran uzytkownika pozwala na wyswietlanie komunikatow i wprowadzanie danych.

i ? 108z )
enter number of cycles = JHE_
userPage() : Wyswietlenie ekranu uzytkownika
cls() : Czyszczenie ekranu uzytkownika

title(string) : Nadaje tytut ekranowi uzytkownika



USER PAGE — WYSWIETLANIE NAPISOW

(%[———4>)(
,* —

gotoxy(nX, nY) 13

Ustawia kursor na zadanej pozycji please enter the number of cycles: B
(0,13)

put(num) / put(string) v

Wyswietla tekst lub warto$é zmienne; Y

numerycznej na aktualnej pozycji kursora. Po
zakonczeniu dziatania, kursor jest ustawiany za

ostatnim znakiem.
(bez przejscia do nastepnej linii)
putin(num) / putin(string)

Tak jak put() lecz nastepuje
przejscie do kolejnej linii

SrausLi

39 (39, 0)

(0, 0) . X

10%

Declaration:
num nindex
string sMessage

=production

mber: S
rk..

part
is at

cls()

title(“Production”)
gotoxy(2,3)

put(“part number: )
nindex =5

putin(nindex)
sMessage="“ is at work ..
putin(sMessage)

[ F1 [ F2 || k3 |[Fa |[F5 |[F8 |[ F7 |[ F8 |




USER PAGE - WPROWADZANIE DANYCH SrausL

num get(numé&) lub num get(string&)
Instrukcje wstrzymujgce — czekajg na potwierdzenie

przyciskami Wyswietlany jest “?” w linii statusu, gdy

- ‘ENTER” aplikacja oczekuje na wprowadzenie danych.

- “ESC” ? 10%

Hetlo Declaration:

num nKey, num nValue
string sText, bool bPressed
sText = “Hello“

num get() o _ _ nKey = get(sText)

Oczekuje na nacisniecie przycisku i zwraca kod

przypisany do niego. nValue = 5

nKey = get(nValue)
num getKey() zwraca kod ostatnio
nacisnietego przycisku. Zwraca -1 kiedy nie nKey = get()
nacisnieto przycisku. Instrukcja nie wstrzymuje
programul.

nKey = getKey()

Il 271 is the keycode of F1

bool isKeyPressed(num) Zwraca TRUE jezeli bPressed = isKeyPressed(271)
przycisk jest wcisniety.



WIELE EKRANOW: ZMIENNE EKRANOWE TAUBLI
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* Zmienne SCREEN pozwalajg na zarzgdzanie wieloma ekranami uzytkownika
 Takie same instrukcje:

confi
userPage(screen) = wyswietla ekran wybrany poprzez zmienng tref J
cls(screen)
title(screen,string) scPage1

scPage

gotoxy(screen,num,num) -Prograns
put / putin(screen,num) +start
get(screen,num) lub get(screen,string) +stop

userPage(scPagel) . . . |
title(scPagel, " Menu") Nawigacja pomiedzy ekranami:
putin(scPage1,“Running ...") -

title(scPage2, " Settings")




KONWERSJA ZMIENNYCH NUM NA ZMIENNE SrauvsLr
STRING

Konwersja zmiennej numerycznej na tekstowg z zaokragleniem

message =toString("x.y",val)

val: konwertowana zmienna numeryczna
message: zmienna STRING rezultat konwersiji
"x.y" . formatowanie x >y i
X: minimalna ilos¢ znakow
. numer miejsc po przecinku

18

2.4

putin(toString(“2.1, 12.42)) food

putln(toString(“2.1%, 12.49)) s **-°
putin(toString(“3.3%, 12.42))
putin(toString(“7.1%, 12.49))
putin(toString(“0.0%, 12.51))




USER PAGE - TIMER

num clock()

« Zwraca aktualng wartosc¢ zegara systemowego w sekundach;

* Doktadnos¢ w ms;

* Podczas uruchomienia kontrolera wartos¢ ustawiana jest na 0.

Declaration:
num nStartTime, nStopTime, nTotalTime

/l eg. Cycle time measurement

nStartTime = clock()

nStopTime = clock()
nTotalTime = nStopTime - nStartTime

Declaration:
num nTime

I/ eg. Cycle time measurement
nTime = clock()

nTime = clock() - nTime




USER PAGE — DATA | CZAS

string getDate(string sFormat)

« Zwraca aktualng date oraz godzine ustawiong na kontrolerze

* Format jest okreslony parametrami. Wynik w formie zmiennej string:

Y 2 cyfry rok (00 — 99)

* %Y 4 cyfry rok (np. 2008) 10%
* %m miesigc (00 — 12) TENRamtsme: PH

* %d dzien (00 — 31)

* %H godzina (00 — 23)

* %l godzina (01 — 12)

* %p AM./P.M.

* %M minuta (00 — 59) Srel‘;‘]'gr;tr']%ﬁt

* %S sekunda (00 — 59)

sInput = “It is %[ : %M %op
putin(getDate(sInput))




PRZYKLAD PROGRAMU EKRANU UZYTKOWNIKA  Syius:,

= gj PageTlair'mg

[IWyswietla liste punktow w kolekcji =€ pointRx

userPage () = %% pControl (5 keys)

cls () y 3 =

title (" Select production type ") e pCmﬂmEfﬂ4P}

gotoxy (0,2) - ol pControl["E26F"]

sElt=first (pControl) Aiﬂ_pCmmdPUSGﬂ

while sEl1t!="" ‘ i, pControl["T734"]
putln (sElt) - i, pControl%X39F"]
sElt=next (pControl [sElt]) =20 sting

endWhile ®-%a stk

gotoxy (0,12) Eiéﬁsﬂﬁ

put ("Enter your choice ? ")

get (sRef)

putln (sRef)

if isDefined (pControl[sRef])
put ("Reference selected")

10%
= Belect production type

else R44T
put ("Invalid reference") E26F
return #;EE
endIf yaaF

Enter your choice 7 L18G
Reference selected
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TWORZENIE EKRANOW UZYTKOWNIKA USER
PAGES

= Nowa strona uzytkownika jest tworzona z aplikacji VAL 3, w oknie celi

265

cne Cell Explorer & X Data

Geometry

TAUBL/

45 TX286

ey

J B Controllerl [s8.6-Cs0 B1279 f0144bc1b632]

=2 90
4 N APPUI
References
b M start ()
4 F stop ()

i n interface

¥

Add

[ T
rasic
Delete

Select As Source To Compare  Cirl+T, 5

Explare

,." Properties

F4

& Mew UHEQE Ciri+N, F

Mew Foider

F.i. Existing Image




WYBOR WYSWIETLANIA TAUBLI

= Strone mozna wyswietli¢ na pilocie SP2 lub na dowolnym innym ekranie przy
uzyciu przegladarki internetowej

FileName newl

Format

SP2 Portrait Custom
Size [width x height] Size [width x height]
480 px x 690 px 1690 px3|x|480 pxg]
oK | Cancel

266



TOOL BOX TAUBLI

= Pozycjonowanie widgetow odbywa sie graficznie z pola narzedzi (toolbox)
= Automatycznie proponowani sg asystenci pozycjonowania

Toolbox ~-—0Ox APPLI-newl™ = X ¢ Cell Explorer Data Geometry
Painter Bouton o
= '
EF 2 |
Combo Container Text ,:‘
Image Label (]
Lien Ligne H,
| 100%
Ligne V. Liste ' H
o— th
e
Mot de p...  Plage de...

267 Designer | Preview | Html



LINK Z VAL 3

TAUBL/

= Wigzania mozna rowniez edytowac lub tworzy¢ za pomocg dedykowanych
instrukcji VAL 3

1™ Cellule EVue 3D E demo_safety-interface X

begin
//Displaying page ©
1 nPage=userPage("page8")

al

1 nPage=08

1

2

3

5 1 sCurrentPage="paged"”
6 1 _nStep=-1

7 sTodoTmp="nothing”
8  |[//Page @ bindings |
9 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnEnd","innerHTML", sButtonText[&],1,"r",1)

10 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnPause”,"innerHTML", sButtonText[1],1,"r",1)

11 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnlLaser”,"innerHTML", sButtonText[2],1,"r",1)

12 userPageBind(1_sCurrentPage,"btnlLaser","style.backgroundColor”,sButtonColor[4],1,"r",
13 userPageBind(1_sCurrentPage, "robStatus™,"innerHTML", sRobotStatus[@],1,"r",1)

14 userPageBind(1_sCurrentPage, "powStatus™,"innerHTML", sPowerStatus[@],1,"r",1)

15 userPageBind(1_sCurrentPage,"cyStatus”,"innerHTML",sCycleStatus[@],1,"r",1)

268

16 userPageBind(1_sCurrentPage, "todc","innerHTML",sTodo[@],1,"r",1)

17 userPageBind(1_sCurrentPage,"btnStart”,"style.backgroundColor”,sButtonColor[8],1,"r",
18 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnStop"”,"style.backgroundColor",sButtonColor[1],1,"r",1
19 userPageBind(1_sCurrentPage,"btnEnd","style.backgroundColor",sButtonColor[2],1,"r",1)
28 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnPause","style.backgroundColor”,sButtonColor[3],1,"r",
21 userPageBindClick(1l sCurrentPage, "btnStart"”,bStartPressed,true)

22 userPageBindClick(1_sCurrentPage, “btnStop”,b5topCy,true)

23 userPageBindClick(1l_sCurrentPage, "btnEnd"”,bEndCy,true)

24 userPageBindClick(1l_sCurrentPage, "btnPause" ,bPauseCy,true)

25 userPageBindClick(1l sCurrentPage, "btnlLaser”,nPage,1)

26 |

27 //Page 1 bindings

28 1 sCurrentPage="pagel”

29 usePPageBindClick(l_sCurPentPage,"btnBack“,nPage,@}|

30 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnBack",”innerHTML", sButtonText[2],1,"r",1)

31 userPageBind(1_sCurrentPage, "btnBack","style.backgroundColor",sButtonColor[4],1,"r",1
32 userPageBind(1_sCurrentPage, "safeStopZone”,"style.backgroundColor™, sSafeZone[@],1,"r
33 userPageBind(1_sCurrentPage, "safeSpeedZone”, "style.backgroundColor”, sSafeZone[1],1,"
3 |

35 1 sCurrentPage="page@"

I - rabd Ta dmiea




WYSWIETLACZ

TAUBL/

= Po przeniesieniu i uruchomieniu aplikacji, strony uzytkownika bedg wyswietlane
na dotgczonym ekranie (np. na pilocie SP2)

269

i wad

TX2-60 DEMO

Robot status: local, hold
Arm power status: off

Cycle status:

To do: turn on arm power

LASER SCANNER: CLEAR

STOP END

@& 100.00 %

SrausLr
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ZAKEADANIE KONTA TAUBLI

http://www.staubli.com

CONNECTORS ROBOTICS TEXTILE

CONNECTORS ROBOTICS TEXTILE

S7ausLr

staublicom ¢ Robolics / Login

Robotics et coun >
CF ] »
Motek 2017
ih 1o 12th October
H : 2 art
Technical support library X
We are pleased to make & wealth of support information available to our customers. Here you may
access the Staubli Robotics tachnical database and download the latest tachnical information on our Fakuma 2047
Login products. If you do not have an account, you can aiso create one here October 17th — 21t
Taxtik ] »
-
About
Contacts
Wejscie do b d h
ejscie do bazy danyc —
Technical database Create an account ¢
. together manufacturing
Zaktadanie konta ARk s b s et
NCMCUIER TECHMMGAL QAR Robotics technical support for the Staubk Robotks technologies
. . library You will need 1o provide technical suppart litvary To nitedlic nd
2 user name and password expedite the process, we i
recommend that you contact us e _fj,“;“ oLl
first ’
= Celebrating 125 years
Yechnical databass ’ Create an sccount » of Stiubli

27 l ..




ZAWARTOSC
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Dokumentacja

Pliki CAD

Katalog czesci
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Tutoriale
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DOWNLOAD: click here to download a PDF drawina for a
standard pedestal for this robot

Arm Model
[Tx90 [+]
Power Connection Position

|sTANDARD =

UL Certified Arm Power Light
[wHouT =
Click on the image for

File Format better preview options.
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README: how to best import STEP into SolidWorks
3

README: please read the controller instruction manual first,
installation section, click here to download
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DOKUMENTACJA

= WYybor rodziny robotow
= Wybor modelu

= Wybor jezyka

= Manual download
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See Also:

Standard Arms
Application Specific Arms
Controllers

TX40 - 6 AXES

{ -

Txa0 Instruction manual - TX40 I] E I] E II' - E

(controller : CSBC)

TX60/TX60 L - 6 AXES

% ‘ Read Me

TX60/TX60 L ‘ Instruction manual - TXE0 I] E I] E El - u :

{controller : CS&C)

TX90/TX90 L/TX90 XL - 6 AXES

Read Me ‘
TX90/TX90 L/TX90 XL Instruction manual - TX0 NN EE T A e (o] ol BB el
{controller : C58C)
| TX250PAINT (preserial) - 6 AXES
! TX200/TX200 L - 6 AXES
.
,' 2 Read Me
TX200/TX200 L ‘ Instruction manual - TX200 ‘

{controller : CS&C HP)

TX340SH (preserial) - 6 AXES
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= Wybor opcji

+ Third Party Product.

+Contact Us

= Podglad 3D

= WYybor formatu

= Pobieranie pliku |
ramienia

= Pobieranie pliku
kontrolera
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README: how to best import STEP into SolidWorks

| 3D STEP

Click on the image for
better preview options
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{LOAD: free

STEP viewer

[JPG Preview] [30 Preview] [Download]
Report a problem with this file

DOWNLOAD: click here to downioad a PDF drawing for a

Report a problem with this file

README: please read the controller instruction manual first
installation section, click here to download

vé||Download

standard pedestal for this robot
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Wyszukiwanie po
numerze seryjnym

Graficzny wybor korpusu
robota

Graficzny wybor czesci
zamiennych

Dodawanie czesci do
koszyka

Bezposrednie wysytanie
zapytania o oferte do
Staubli
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INTERAKTYWNA MAPA STRONY

TAUBLYI

= Rozwijane menu, gdy mysz przechodzi nad sekcjami i podsekcjach

= Bezposredni dostep na stronie
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Bookmark this page.
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70 H3M Machining Robot
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Report a Problem



STRONA « MY STAUBLI » TAUBLI

= Dostosowana strona zapewnia szybki dostep do ulubionych stron
= Podczas nawigacji link na kazdej stronie pozwala dodac go jako zaktadke
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