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Przed zainstalowaniem produktu nalezy doktadnie zapoznaé¢ sie z niniejsza
instrukcjg i postepowac zgodnie z zawartymi w niej wskazéwkami.

Tres$¢ podrecznika jest aktualna najpozniej do daty publikacji.
Informacje o produkcie mogg ulec zmianie bez wcze$niejszego powiadomienia

uzytkownikow.

Jesli nie masz pewnosci co do wymagan, zalecen lub procedur bezpieczenstwa
opisanych w instrukcji, skontaktuj sie z CoRobotics Sp. z 0.0.

Uzytkownicy ponoszg odpowiedzialnos¢ za wszelkie szkody spowodowane ich
niewtasciwym uzytkowaniem, nie przestrzegajgc ponizszych instrukcji.

Uwaga

Niektore ilustracje w podreczniku majg na
celu pomoc uzytkownikom w zrozumieniu
koncepciji robotéw i zagadnien zwigzanych
z instalacjg. Rzeczywisty produkt moze
nieznacznie réznic sie od instrukcji.
Zachowaj te instrukcje w bezpiecznym
miejscu, aby mac z niej skorzystac w
przysztosci.
Napiecie: 100 ~ 240VAC, 50 / 60Hz (1kW)
(Powinno by¢ podtaczone do zasilania
jednofazowego z uziemieniem)
Prosze sprawdzi¢ potgczenie uziemienia w
instalacji i na stanowisku pracy. (Aby
sprawdzi¢ lokalizacje linii uziemiajgcej,
patrz punkt 3.3).
Wszelkie odbiorniki
z nieodpowiednim uziemieniem
mogg mie¢ negatywny wptyw. np.
zaktécenia komunikacji z robotem
Zwtaszcza, jesli robot jest
zainstalowany z urzgdzeniem
indukcyjnym o duzym poborze
pradu, takiego jak grzatka, silnik,
wymagana jest osobna dodatkowa
linia uziemiajaca.
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Prawa autorskie i prawa wtasnosci intelektualnej do wszystkich tresci
i schematéw w podreczniku nalezg do Hanwha Precision Machinery Co.

Prawa autorskie do ttumaczenia tresci nalezg do CoRobotics Sp. z 0.0.

W zwigzku z tym nielegalne uzywanie, powielanie, rozpowszechnianie lub
rozpowszechnianie podrecznika bez uprzedniej pisemnej zgody Hanwha
Precision Machinery Co. lub CoRobotics Sp.z 0.0. w zakresie ttumaczenia

jest surowo zabronione, a dziatanie takie stanowi naruszenie praw wtasnosci
intelektualnej firmy Hanwha Precision Machinery Co. lub CoRobotics Sp.z 0.0. w
zakresie ttumaczenia.

Uzytkownicy ponoszg odpowiedzialno$¢ za wszelkie szkody spowodowane
niewtasciwym uzyciem lub modyfikacjg praw patentowych do sprzetu
i oprogramowania.

Informacje zawarte w instrukcji sg uwazane za sprawdzone i gwarantowane
przez firme Hanwha Precision Machinery Co. Firma Hanwha Precision Machinery
Co. nie ponosi odpowiedzialnosci za sytuacje wynikajgce z niescistosci

lub literéwki w tresci instrukgciji.

W ramach polityki ciggtego rozwoju, informacje zawarte w instrukcji mogg ulec
zmianie bez wczesniejszego powiadomienia, a szczegoétowe informacje na temat

zmian wprowadzonych w instrukcji mozna znalez¢ na stronie internetowej firmy
CoRobotics Sp.z 0.0. https://corobotics.pl

© 2017 Hanwha Precision Machinery Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzezone

© 2019 CoRobotics Sp.z 0.0. Prawa do ttumaczenia zastrzezone
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Robot wspodtpracujgcy Hanwha Precision Machinery, HCR jest przyjaznym
dla uzytkownika robotem, ktéry zapewnia mozliwos¢ automatyzacji operaciji,
w ktérych moze bezpiecznie wspétpracowac z ludzmi w réznych zadaniach.

Dzieki funkcji bezposredniego nauczania i intuicyjnemu interfejsowi graficznemu
uzytkownicy moga fatwo skonfigurowac i sterowac robotem.

Trzymajgc ramie robota, uzytkownicy mogg wykonywaé zgdane ruchy, aby
robot mogt wykrywac i zapamietywac ruchy.

Uzytkownicy mogg przegladac ruchy robota w czasie rzeczywistym w 3D

i korzystac z intuicyjnego GUI opartego na ikonach, aby utatwic¢ obstuge.
Poniewaz metoda instalacji jest prosta, nawet jesli uzytkownicy nie sg
inzynierami, mogg tatwo skonfigurowaé ustawienia poczatkowe

i zaprogramowac robota.

Uzytkownicy mogg tatwo zmieni¢ dziatanie robota tak, aby mozna go byto tatwo
i szybko zastosowac do réznych procesoéw.

Poniewaz uzytkownicy mogag obstugiwac robota na niewielkiej przestrzeni,
istnieje mozliwo$¢ zmiany rozmieszczenia robota bez zmiany uktadu linii
produkcyjnej.

Robot jest lekki i tatwy w przenoszeniu, a jego intuicyjne srodowisko
programistyczne pozwala na tatwe dostosowanie robota do wysokiej
zmiennosci proceséw, nawet przy produkcji krotkoseryjnej.

Korzystajgc z réznych funkcji bezpieczenstwa, uzytkownicy mogg bezpiecznie
pracowac obok robota bez uzycia dodatkowych zabezpieczen lub urzgdzen
bezpieczenstwa w postaci klatek, wygrodzen czy barier optycznych.

Robot zostaje automatycznie zatrzymany po wykryciu kolizji, wiec mozna go
zainstalowac i uzywa¢ w dowolnym miejscu z zachowaniem bezpieczenstwa
eksploatacji.
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1.2.Komponenty robota HCR

Ponizej znajduje sie lista elementéw sktadajgcych sie na robota HCR.

Ramie robota Pilot nauczania
[teach pendant]

Sterownik robota Uchwyt do zawieszania
pilota nauczania

12- pinowy kabel Instrukcja obstugi

(Grobotics
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Specyfikacja ilosciowa produktu

Robot Ramie robota 1 szt
Kontroler robota 1 szt.
Kontroler Pilot uczenia [teach pendant] 1 szt
i pilot do nauki P '
Uchwyt do zawieszania pilota uczenia 1 szt
12- pinowy kabel narzedziowy 1 szt.
Inne
Instrukcja obstugi 1 szt.

Ramie robota: Jest przemystowym robotem wspotpracujgcym, ktéry moze
by¢ uzywany do przenoszenia przedmiotéw lub montazu czesci i moze byé
uzywany przez dotgczanie réznych narzedzi, takich jak chwytaki, narzedzia do
spawania, polerowania, malowania, itp.

Sterownik robota: moze sterowa¢ r6znymi ruchami ramienia robota zgodnie
z programem przygotowanym przez uzytkownika. Moze by¢ potgczony

z réznymi urzgdzeniami i sprzetem za posrednictwem dostepnych portéw
komunikacyjnych i wejsé/wyjsc.

Pilot uczenia - Tech Pendant (TP): Jest to urzgdzenie niezbedne do
prawidtowego dziatania i programowania robota. Mozna nauczyc¢ robota
okreslonej pozyciji lub kontroli i konfigurowac¢ dziatanie robota na wiele
Sposobow.
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Kotnierz
do montazu
narzedzia EOAT*

J6 Wrist 3

J5 Wrist 2

J4 Wrist 1

Przedramie o J2 Shoulder
tokie¢ (0] Ji

J3 ® Baza
Ramie

* EOAT — End of Arm Tooling
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Nr Nazwa Opis
Kotnierz Jest to element robota, do ktérego zamontowane
1] narzedzia jest narzedzie. Aby uzyska¢ wiecej informaciji,
EOAT patrz
Jest to ztgcze uzywane do sterowania
zamontowanym narzedziem. Aby uzyskac wiecej
2] Port I/O szczegotowych informacji na temat specyfikacji,
patrz
Port komunikacyjny w standardzie Ethernet do
komunikacji z narzedziem w protokole EtherCAT.
3] EtherCAT Aby uzyskac¢ wiecej szczegdtowych informacji na
temat specyfikaciji, patrz
Wskazuje status robota.
o LED Z|_elo_ny: t__ryb pracy _
Niebieski: bezposredni tryb nauczania
Czerwony: tryb zatrzymania awaryjnego E-Stop
e Baza robota To element robota przymocowany do podfoza lub

Sciany.
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Nr Nazwa

(1] Uchwyt

(2] Otwor wylotu powietrza (filtr wyjsciowy)

(3] Otwor wlotu powietrza (filtr wejsciowy)

(4] Sruba blokujgca pokrywe kontrolera

(5] Otwory do mocowania uchwytu pilota uczenia
(6] Wspornik do mocowania kontrolera

(7] Uchwyt do zawieszania pilota uczenia
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HCR-5 Instrukcja Obstugi — wersja 11.2018

Widok kontrolera z dotu

Nr Opis

(1] Zigcze robota

(2] Ztagcze do pilota uczenia

(3] Przycisk zasilania

(4] Gniazdo zasilania prgdem zmiennym

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
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Nr  Nazwa Opis

Wiacz/wytacz pilot uczenia.

P Przycisk
zasilania Aby uzyskac¢ wiecej informaciji,
patrz
Przycisk Nacisnij, aby zatrzymac robota.
e zatrzy_mama Aby uzyskac¢ wiecej informaciji,
awaryjnego

patrz

Rezystancyjny ekran dotykowy, ktory wykrywa dotyk,

© Ekran dotykowy nawet jesli uzytkownik nosi rekawice.

Port USB 2.0, ktéry moze by¢ uzywany do

© PortUSB podtgczenia pamieci USB, klawiatury, myszy itp. :

+ Niektore urzagdzenia mogag nie by¢ kompatybilne z pilotem uczenia.
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Nr  Nazwa Opis

Uzytkownicy mogg swobodnie wktadac reke
i tatwo trzymac pilota uczenia w czasie
o Uchwyt programowania.
Uzytkownicy mogg obraca¢ uchwyt w pozgdanym
kierunku umieszczajagc wygodnie reke w uchwycie.
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Robot HCR skfada sie z szesciu osi, a 0$ kazdego przegubu ma nastepujgce
wspoéirzedne i zakresy obrotu. Kierunek strzatki wskazuje (+) kat obrotu, a
przeciwny kierunek strzatki wskazuje (-) kat obrotu.

Os Zakres obrotu

Os J1 -360°<rz,<+360°
0s J2 - 360 ° e <+ 360 °

0s$ J3 -165 ° <rz ; £ +165 °
Os J4 -360°<rz,<+360°
0s J5 -360°rz,<+360°
Os J6 -360°<rz,<+360°

Uwaga Os$ J3 ma ograniczony zakres ruchu ze
wzgledu na jej unikalng strukture.



() Hanwha (Grobotics

HCR-5 Instrukcja Obstugi — wersja 11.2018

Gdy 0s$ J3 ma +165 ° Gdy 0$ J3 ma -165 °
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1.8. Przestrzen robocza ramienia

Promienh obrotu robota, gdy jego ramie jest w petni wyprostowane,

wynosi 915 mm. Promien 176,5 mm od osi srodkowej podstawy to obszar,
do ktérego ramie robota nie moze w petni dosiegng¢ ze wzgledu na swojg

konstrukcje.

915 mm

| | 149 mm

", ' 'y
", iy

R176.5 mm

" A: Zakres roboczy, w ktérym ramie robota nie moze dosiegngc¢

" B: Zasieg, w ktérym ramie robota posiada ograniczony zasieg roboczy



O Hanwha @robotics

1.9.Maksymalny udzwig ramienia
Obcigzenie ramienia robota moze sie rézni¢ w zaleznosci od odlegtosci miedzy

kotnierzem narzedzia a srodkiem ciezkosci tadunku. Zalezno$¢ obcigzenia od
odlegtosci jest nastepujgca:

Ls

Y

HCRS5 payload

5 -
\ —a—payload
4 \

3 +

[mm]

Odlegtos¢ miedzy kotnierzem narzedzia, a Srodkiem ciezkosci
tadunku[mm)]
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Instrukcja obstugi zawiera nastepujgce znaki bezpieczenstwa.
A Zagrozenie

Jezeli uzytkownik nie przestrzega znaku bezpieczenstwa, moze to spowodowac
powazny wypadek, w tym smier¢ lub powazne obrazenia uzytkownika.

/N Ostrzezenie

Jesli uzytkownik nie przestrzega znaku bezpieczehstwa, moze to spowodowac
wypadek, w tym powazne obrazenia uzytkownika.

/N Uwaga

Jesli uzytkownik nie przestrzega znaku bezpieczehstwa, moze to spowodowac
uszkodzenie produktu lub obrazenia uzytkownika.

A Zagrozenie

Uzytkownik musi zainstalowac¢ robota i potgczenia elektryczne, postepujgc
zgodnie z instrukcjami podanymi w rozdziale 3 Instalacja.

/I\ Ostrzezenie

Integratorzy aplikacji robotdw i uzytkownicy robotéw powinni zapoznac sie

z tym podrecznikiem i ukonczyé szkolenie dotyczace obstugi robota.
Upewnij sie, Ze jest wystarczajgco duzo miejsca, aby ramie robota mogto sie
swobodnie poruszacé.

Podczas korzystania z robota uzytkownik nie powinien nosic¢ luznych ubran
ani akcesoriow. Jes$li masz dtugie wtosy, zwiaz je z tylu glowy, aby nie utknety
w przegubach robota.

Nigdy nie uzywaj uszkodzonego robota.

Jesli w oprogramowaniu wystgpi btad krytyczny, natychmiast go zatrzymaj

i skontaktuj sie z dostawcg produktu.

Sprawdz, czy wartosci takie jak kat instalacji robota, ustawienia narzedzia

i ustawienia bezpieczenstwa sg prawidtowo wprowadzone.

Nie podtagczaj urzgdzen bezpieczenstwa do ogdlnych wejsé / wyjsc.
Urzgdzenia bezpieczenstwa mogg by¢ poditgczane tylko do wejsé / wyjsé
sterownika bezpieczenstwa.

Podczas uzywania pilota uczenia zwré¢ szczegdlng uwage na ruchy robota.
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Kiedy robot dziata, nie wchodz w zakres roboczy robota ani nie dotykaj
robota.

Nie modyfikuj robota we wtasnym zakresie. Jesli uzytkownik spowoduje
problemy poprzez samodzielng modyfikacje lub przebudowe produktu, firma
Hanwha Precision Machinery nie ponosi za to zadnej odpowiedzialnosci.
Robot i sterownik mogg generowac ciepto po wielu godzinach uzytkowania.
Nie dotykaj robota po wielu godzinach uzytkowania. Jesli chcesz dotkngé
robota w takiej sytuacji, wylgcz najpierw kontroler i poczekaj na obnizenie
sie temperatury robota.

Kiedy robot zderza sie z zewnetrznym obiektem, generowany jest znaczny
poziom energii kinetycznej, ktory jest proporcjonalny do predkosci

i fadunku. (Energia kinetyczna = 1/2 x masa x predko$¢?)

Jesli chodzi o instalacje robota, upewnij sie, ze uzywasz odpowiedniej
konfiguracji do instalacji. Jesli montaz robota, waga narzedzia, Srodek
ciezkosci narzedzia, dtugos¢ narzedzia, konfiguracja bezpieczenstwa itp.
nie zostang wprowadzone poprawnie, funkcja bezposredniego uczenia

lub wykrywania kolizji moze nie dziata¢ prawidtowo.

Powinienes$ uzywac funkcji bezposredniego nauczania w bezpiecznym
srodowisku. NIE uzywaj go bez dodatkowych srodkéw bezpieczenstwa,
jesli w narzedziu lub otaczajgcych instalacjach wystepuje niebezpieczne
czesci [ostre, gorgce, inne szkodliwe] lub istnieje ryzyko zakleszczenia.
Prawidtowo wprowadz informacje zwigzane z narzedziem (dlugos¢, waga,
srodek ciezkosci narzedzia itp.) Przed uzyciem funkcji bezposredniego
nauczania. Jesli wprowadzisz informacje inne niz rzeczywista specyfikacja
narzedzia, mozesz doswiadczy¢ nieprawidtowego dziatania podczas
korzystania z funkcji bezposredniego nauczania.

Jesli potgczenie jest obstugiwane z predkoscig przekraczajgca pewien limit
przy korzystaniu z funkcji bezposredniego nauczania, moze to spowodowaé
awaryjne zatrzymanie dla bezpieczenstwa operatoréw.

/N Uwaga

Zaleca sig przetestowanie wszystkich funkcji oddzielnie przed uzyciem
maszyny i/lub innego robota, ktéry moze uszkodzi¢ robota. Jesli inna
maszyna lub robot zostanie uszkodzona przez btedy programowania lub
usterki w wyniku niewtasciwej eksploatacji, Hanwha Precision Machinery nie
bedzie za to odpowiedzialna.

Nie wystawiaj robota na dziatanie silnego pola magnetycznego. Twdj robot
moze zostac¢ uszkodzony.
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Ten robot moze by¢ uzywany do transportu i montazu obiektéw za pomoca
narzedzi. Jednak uzywaj go tylko w Srodowisku okreslonym przez specyfikacje.

Poniewaz funkcja bezpieczenstwa jest wbudowana, wspétpraca z cziowiekiem
jest mozliwa bez fizycznego ogrodzenia ochronnego. Jednak w przypadku
dopuszczenia stanowiska z robotem do pracy powinna byé¢ przeprowadzona
ocena ryzyka przed uzyciem.

Integrator systemu lub uzytkownik koncowy, ktéry wdraza robota,

ktéry zastosowat system oceny ryzyka i dopuscit do pracy w nastepujacych
aplikacjach, ponosi petng odpowiedzialno$¢ za dziatanie stanowiska:

(Sa to przyktady i nie sg do nich ograniczone).

Aplikacje w srodowisku potencjalnie wybuchowym.

Zastosowania medyczne i zastosowania zwigzane z zyciem cziowieka
Do transportu ludzi i zwierzat

Uzywanie bez oceny ryzyka

Stosowac w miejscach, w ktoérych dziatanie funkcji bezpieczehstwa jest
niewystarczajgce

Aplikacje wykraczajgce poza specyfikacje i parametry robota

Jezeli ocena ryzyka, przeprowadzona przez koncowego integratora aplikaciji,
ktéry zastosowat robota, stwierdza, ze nie jest mozliwe catkowite zmniejszenie
ryzyka tylko przy wbudowanych funkcjach bezpieczenstwa, nalezy zastosowac
dodatkowe srodki ochronne.

Rozwaz potencjalne zagrozenia w nastepujacy sposoéb:

Urazy, ktére moga wystapic, gdy czesc¢ ciata ludzkiego, taka jak palec,
zostanie uwieziona w stawach robota lub narzedziu (zakleszczenie).

Urazy spowodowane ostrymi krawedziami lub rogami narzedzi (przebicie
lub odciecie)

Urazy spowodowane przez obiekty wokot robota (przebicie lub upadek)

Urazy, ktére moga wystapi¢ podczas pracy na toksycznych lub
niebezpiecznych materiatach (uszkodzenie skéry lub dusznosc)

Urazy spowodowane zderzeniami z robotem (siniak lub ztamanie)
Urazy spowodowane przez luzno potgczone czesci.

Urazy spowodowane przez przedmioty oddzielone lub upuszczone
Z narzedzia.

CoRobotics prowadzi szkolenia z zakresu bezpieczenstwa pracy robotéow

wspétpracujgcych HCR, na ktérych mozna poznac¢ petng specyfike tematu.

Uwaga Potencjalne zagrozenia mogg sie rézni¢ w
zalezno$ci od ostatecznej aplikacji robota.
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Niniejsza instrukcja obstugi nie obejmuje wszystkich urzgdzen peryferyjnych
wplywajgcych na bezpieczenstwo. Instalator systemu musi spetniaé wymogi
bezpieczenstwa zgodnie z zasadami bezpieczenstwa i przepisami
obowigzujgcymi w kraju, w ktéorym zainstalowany jest robot.

Robot po zainstalowaniu i zaprogramowaniu jest skonfigurowany jako stanowisko
zrobotyzowane potgczone z urzgdzeniami peryferyjnymi. Niniejsza instrukcja
obstugi nie obejmuje ani projektowania, instalacji, dziatania korcowego robota i
stanowiska ani wszystkich urzgdzen peryferyjnych, w tym urzadzen
bezpieczenstwa.

Ostateczne stanowisko, w ktérym zastosowano robota, musi by¢ zaprojektowane
i zainstalowane zgodnie z wymogami bezpieczenstwa, zgodnie z przepisami
ustawowymi i wykonawczymi obowigzujgcymi w kraju, w ktérym jest
zainstalowany.

Integrator systemu lub uzytkownik koncowy, ktéry wdraza robota, ktéry zbudowat
stanowisko zrobotyzowane, przyjmuje nastepujgce obowigzki:
(Sa to przyktady i nie sg do nich ograniczone).

Ocena ryzyka w aplikaciji
Dodanie urzadzen bezpieczenstwa zgodnie z wynikami oceny ryzyka

Sprawdzenie czy system jest poprawnie zaprojektowany, skonfigurowany
i zainstalowany

Definicja, jak korzystaé z systemu

Dostarczanie informacji na temat eksploatacji i bezpieczenstwa oraz
informacji kontaktowych

Udostepnianie dokumentéw technicznych, w tym instrukcji obstugi

Przestrzeganie wskazéwek bezpieczenstwa zawartych w podreczniku
uzytkownika nie oznacza, ze zapobiega sie wszelkim mozliwym zagrozeniom.
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Masa ramienia robota wynosi 20,8 kg, a skrzynka kontrolera 20,2 kg. Do
bezpiecznego przeniesienia wymagane sg co najmniej dwie osoby.

Nos$ pojemnik kontrolera, przytrzymujgc uchwyt u gory.

& Ostrzezenie

Podczas transportu nalezy unika¢ uszkodzen mechanicznych.
Gwarancja nie obejmuje uszkodzen powstatych podczas transportu.

Mozesz nacisngc¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby natychmiast zatrzymac
robota w razie niebezpieczenstwa. Przycisk zatrzymania awaryjnego znajduje sie
na pilocie nauczania, mozna zatrzymac robota, poditgczajgc kolejny przycisk
zatrzymania awaryjnego do sterownika robota.

& Uwaga

W przypadku kolizji i zatrzymania awaryjnego podczas ruchu z predkoscig 120°/s,
sprawdz ztgcza robota i w razie potrzeby skalibruj. Nastepnie sprawdz,

czy sciezka ruchu zestawu narzedzi w programie roboczym jest

prawidtowa. Skontaktuj sie z producentem lub przedstawicielem serwisu, jesli
potrzebujesz dodatkowej kalibraciji.

Mozesz nacisngc¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby natychmiast zatrzymac
robota.
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Przekre¢ przycisk zatrzymania awaryjnego w prawo, aby anulowac zatrzymanie
awaryjne.

W przeciwienstwie do innych rodzajow robotéw przemystowych, ktére wymagajg
fizyczne ogrodzenia, w HCR zaimplementowano wirtualne ogrodzenia,

aby upewnic sie, ze ramie robota nie osigga zaprogramowanych lokalizacji.

Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz

Ograniczajac kat obrotu i predkos$é kazdego ztgcza, mozesz zwiekszy¢ poziom
bezpieczenstwa. Aby uzyska¢ wiecej informaciji, patrz

W przypadku wystgpienia zagrozenia utraty zasilania, osoba dorosta moze
poruszaé kazdg osig wtasng sitg.

/N Uwaga

Jesli uzyjesz nadmiernej sity do poruszania osig, gdy robot nie jest zasilany,
mozesz przecigzy¢ napedy. Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za
uszkodzenia mechaniczne spowodowang uzyciem nadmiernej sity.
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Kontroler bezpieczenstwa dla robota HCR jest zgodny z 1ISO13849 Cat.3 — PL=d.

Ocena ryzyka jest jednym z waznych czynnikéw podczas instalacji robota

i tworzenia stanowiska zrobotyzowanego. Stopien bezpieczenstwa zwigzany

z aplikacja robota jest rozny w zaleznosci od sposobu zintegrowania go z catym
stanowiskiem, wiec nie mozna przeprowadzi¢ oceny ryzyka wytgcznie

w stosunku do robota. Robot posiada stosowne certyfikaty i deklaracje

jako maszyn nieukonczona zgodnie z dyrektywg maszynowg UE.

Osoba, ktéra konfiguruje robota, w tym stanowisko i przeprowadza ocene ryzyka,
powinna zainstalowac i obstugiwaé go zgodnie z instrukcjami norm 1SO 12100

i 1ISO10218-2. Wiecej informaciji znajduje sie w specyfikacji technicznej 1ISO /
TS15066.

Musisz wykona¢ ocene ryzyka zaraz po zainstalowaniu robota. Gtéwnymi celami
oceny ryzyka sg konfiguracja bezpieczehnstwa odpowiednia dla otaczajgcego
Srodowiska i ustawien robota oraz ustalenie ewentualnych dodatkowych
przyciskéw zatrzymania awaryjnego i srodkéw ochronnych.

Mozliwe jest skonfigurowanie funkcji zwigzanych z bezpieczehstwem robota
wspotpracujgcego za pomoca menu Konfiguracja konfiguraciji
bezpieczenstwa. Dostepne funkcje sg nastepujace:

taczny limit obrotu: Mozesz ograniczy¢ kat kazdego przegubu.

Wspdlny limit predkosci: Mozesz ograniczy¢ predkosé kazdego przegubu.
Limit predkosci TCP: Mozesz ograniczyé maksymalng predkosé ruchu
liniowego srodka ciezkosci zainstalowanego narzedzia.

Ograniczenie sity: Mozesz ograniczy¢ maksymalng site, ktora zatrzymuje
robota, gdy wykryje kolizje z otoczeniem.

Granica bezpieczenstwa: Mozesz zbudowaé wirtualne ogrodzenie w obszarze

roboczym robota, aby zapobiec przemieszczaniu sie ramienia robota
lub narzedzi poza granice bezpieczenstwa dla uzytkownikow.

Sterownik bezpieczehstwa: Mozesz ustawi¢ redundantne funkcje
bezpieczenstwa przy wykorzystaniu wejsé/wyjs¢ sterownika.

Jesli zagrozenia nie zostang odpowiednio zredukowane lub usuniete przez
powyzsze funkcje bezpieczenstwa, nalezy uzy¢ innych srodkéw ochronnych,

aby wyeliminowa¢ ryzyko lub obnizy¢ do akceptowalnego poziomu. Producent
nie ponosi odpowiedzialnosci za wypadki spowodowane niezgodnoscig

z odpowiednimi wymaganiami miedzynarodowych norm i lokalnych przepiséw
ustawowych i wykonawczych w odniesieniu do aplikacji lub z powodu
nieprzeprowadzenia przegladu tych wymagan podczas oceny ryzyka, jak opisano
powyze;.

Integrator powinien zainstalowac¢ i obstugiwac robota zgodnie z instrukcjami norm
ISO 12100 i 1S0O10218-2 oraz spetnia¢ odpowiednie wymagania
miedzynarodowych norm, takich jak ISO / TS 15066 oraz lokalnych przepisow i
regulacji.

Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za wypadki spowodowane
niezgodno$cig z odpowiednimi wymaganiami miedzynarodowych norm i
lokalnych przepiséw prawnych lub ze wzgledu na niewprowadzanie przegladu
oceny ryzyka, o ktérej mowa w punkcie 2.12.
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Zaleca sie instalacje systemu w miejscu spetniajgcym nastepujgce warunki:

Budynek o konstrukcji odpornej na trzesienie ziemi

Miejsce bez wyciekow wody

Miejsce wolne od tatwopalnosci lub materiatéw wybuchowych
Miejsce utrzymujgce statg temperature i wilgotno$¢

Miejsce o matym zapyleniu

& Uwaga

Jesli aplikacja nie zostanie wykonana w zalecanym miejscu, wydajnosc
i zywotnos¢ robota mogg zosta¢ zmniejszone.

Ramie robota mozna zamontowac na suficie, $cianie lub podtodze w nastepujacy
sposob.

Przyktad instalacji na podtodze,
stole

Przyktad instalacji na scianie



Hanwha @:robotics

Przyktad instalacji na suficie

Mozna go réwniez zainstalowaé na ruchomym podajniku, podstawie lub statym
postumencie.

Przyktad instalacji na ruchomym wézku Przyktad instalacji na stalym
stanowisku

& Ostrzezenie

Jesli instalujesz robota na ruchomym wézku, musisz upewni¢ sie, ze wozek
ruchomy jest przymocowany do ziemi podczas obstugi robota.
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Uwaga Ruchoma podstawa lub podstawa nie sg
dostarczane z robotem i nalezy je oddzielnie
zamowic.

Po zainstalowaniu robota nalezy skonfigurowa¢ parametry dotyczace instalacji
robota w zaleznosci od rodzaju instalacji. Aby uzyskac¢ wiecej informaciji,
patrz

Mozna zainstalowac ramie robota na suficie, $cianie lub podiodze za pomoca

4 sztuk srub M8 nie krétszych niz 15mm i zaleca sie, aby dokrecié¢ te sruby

z momentem 45 Nm. Jesli stabilnos¢ i wytrzymatos¢ podtoza instalacyjnego nie
jest wystarczajgca do podparcia ramienia robota, mozna uzy¢ podstawy
montazowej do instalacji. W takim przypadku, jesli chcesz zainstalowa¢ ramie
robota w doktadnym miejscu, mozesz uzyé dwoch sworzni ustalajgcych ®8
potozenie, aby okresli¢ doktadne potozenie. Ponadto, aby zapobiec tadunkom
elektrostatycznym, nalezy podtgczyé¢ linie uziemiajgcg za pomoca $ruby M4 x 10
mm.

Podtagczenie uziemienia
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& Ostrzezenie

Podczas mocowania robota nalezy odpowiednio zamocowac¢ sruby, aby
zapobiec ich poluzowaniu.

Zainstaluj go na ptaskiej powierzchni, ktéra moze wytrzymac ciezar robota
i ciezar, ktory jest generowany, gdy robot dziata.

Sprawdz, czy ptaszczyzna montazu ramienia robota jest w petnym

w kontakcie z bazg robota.

Uwaga Sruba mocujgca podstawe nie znajduje
sie w opakowaniu produktu.
Wiecej szczegotowych informacji na
temat specyfikacji podstawy robota
znajduje sie w dodatku

1. Uzywajac czterech zestawdw srub M6, przymocuj narzedzie do kotnierza
narzedzia.
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Uwaga Narzedzia i Sruby mocujgce M6
nie sg zawarte w opakowaniu
produktu.
Metoda tgczenia narzedzi rézni sie
w zaleznosci od narzedzia. Bardziej
szczegotowe metody mozna znalezé
w podreczniku uzytkownika
dostarczonym przez producenta
narzedzi.
Aby uzyska¢ wiecej informaciji
na temat specyfikacji kotnierza
narzedzia, patrz

Po zamocowaniu narzedzia podtgcz niezbedne kable do portu wejsc/wyjsé
urzgdzenia lub portu EtherCAT.

Port dla narzedzia posiada wejscia/wyjscia i mozna wybra¢ jedno z wejsé:
analogowego (prad (0-20 mA), napiecie (0-10 V), wejscie cyfrowe (4 kanaty)
i wyjscie cyfrowe (4 kanaty, 0, 12, 24 VDC).

Uwaga Aby uzyskac wiecej informacji o
specyfikacjach map pinéw dla we/wy
narzedzia, patrz
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3.5. Podtaczanie kabli

Podfaczanie pilota uczenia do kontrolera robota

Po podtgczeniu kabla do pilota uczenia, zabezpieczenia ztgcza za pomocg $rub
mocujgcych, nalezy go pewnie zamocowac, aby kabel nie wysunat sie.
Uwazaj na zginanie sworznia podczas tgczenia.

Podfaczanie ramienia robota do sterownika robota

Po podtgczeniu kabla ramienia robota do sterownika robota, zaczep blokade, aby
kabel nie wysunat sie.
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Podtgcz kabel zasilajgcy. Ztgcze zasilania kontrolera robota obstuguje
standardowe wtyczki IEC.

Minimalne wymagania dotyczace zasilania to uziemienie, gtdwne bezpieczniki
i wytgczniki, i powinny by¢ przygotowane przez osobe przygotowujgca
instalacje.

Ponizsze specyfikacje elektryczne odnoszg sie do zasilaczy.

Napiecie znamionowe 100 ~ 240 VAC

Zalecany bezpiecznik 8~ 16 A (100 ~240V)
obwodu zasilajagcego

Czestotliwosé wejsciowa 47 ~ 63 Hz

& Uwaga

Gdy robot jest wigczony, nie odigczaj: ztacza robota, ztgcza zasilania ani ztgcza
pilota uczenia. Podtgczajgc pilot uczenia, zwréé uwage na pin ztgcza.
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Skrzynke kontrolera mozna przymocowa¢ do podtoza za pomocg uchwytu
mocujgcego u dotu. Przymocowac¢ za pomocg srub M14 o diugosci nie mniejsze;j
niz 45 mm w potgczeniu z ptaskimi podktadkami.
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Uwaga Sruby lub wkrety mocujgce obudowe sterownika
nie znajduja sie w opakowaniu produktu.

Jesli chcesz podtgczyé inne urzadzenie zewnetrzne do kontrolera, musisz
najpierw podtgczy¢ go do wejscia/wyjscia wewnatrz kontrolera. Sterowanie we/wy
jest bardzo uniwersalne, wiec mozna je podtgczy¢ do réznych urzadzen, takich
jak przekazniki, PLC i przyciski zatrzymania awaryjnego.

Wewnatrz skrzynki sterownika istnieje nastepujgcy uktad podigczen
elektrycznych.
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3.8. Specyfikacja wejs¢/wyjs¢ cyfrowych

Sekcja okresla specyfikacje elektryczne nastepujacych cyfrowych wejsc / wyjse
24V dla skrzynki sterownika.

" Wejscia bezpieczenstwa: 4 Wejscia
= Uniwersalne wejscia / wyjscia: 8 Wejs¢, 8 Wyjsé
" Ogolne we/wy (cyfrowe We/Wy): 8 Wejs¢, 8 Wyjs¢

Implementujgc blok zaciskow o nazwie 10 Power (J8), mozna zasila¢ cyfrowe
wejscia / wyjscia z wewnetrznego zasilacza 24 V lub zewnetrznego zrodtfa
zasilania. Dwa pozostate bloki sktadajg sie z wewnetrznych 24V (INT_24V),
GND, a dwa prawe bloki sktadajg sie z zewnetrznych 24V (EXT_24V),

GND. Mogg dostarcza¢ energie z zewnatrz do cyfrowych wejs¢ / wyjsé.

Zasadniczo zasilanie wewnetrzne 24 V jest dostepne do
wykorzystania. Podstawowa konfiguracja zasilania jest nastepujaca.

10 Power
INV]ING|EXV]EXG

==

INV Wewnetrzny zasilacz 24V we/wy Max.obcigzenie: 2

ING Wewnetrzne we/wy GND A

EXV z trzny 24V zasil / Typ.DC24V
ewnetrzny zasilacz welwy Min. DC 23 V

EXG Zewnetrzne 24 V we/wy GND Max. DC 26 V
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Jesli cyfrowe zasilanie we/wy pobierane ze sterownika i nie jest wystarczajgce,
mozna podtgczy¢ zewnetrzne zasilanie. W przypadku zasilania wewnetrznego /
zewnetrznego stosuje sie ograniczenie pradu 2A.

Jesli cyfrowe wejscia / wyjscia wymagajg wiecej pradu, mozna podigczyc
zewnetrzne zrédto zasilania w nastepujgcy sposob.

10 Power
INV]ING|EXV]EXG
| | s | ma

@

Uwaga Jesli prad przekroczy gorny limit, moze dojs¢ do
przepalenia bezpiecznika we/wy. W przypadku
przepalenia, nalezy go wymienic.

Mozesz skonfigurowac ztgcze, nazywane przetgcznikiem mocy (J9), aby uzywac
je jako zewnetrzny przetgcznik zrédta zasilania.

Power Switch
SW+ | SW+]SW- [SW-

3

S
SW + Wejscie Push Button
SW + Wejscie Push Button
SW - GND
SW - GND

Ponizsze elektryczne parametry odnoszg sie do wewnetrznego lub zewnetrznego
zrodta zasilania.
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Przytacze Parametr Minimum Format Maksymalny Jednostka

Wewnetrzny zasilacz 24V

INT_24V -

INT_GND Napiecie 23 24 25 \Y
INT-OND Prad 0 . 2 A
Zewnetrzne zasilanie 24 V - wymagania
24V - oV Napiecie 20 24 29 \%
24V - 0V Prad 0 - 2 A
Cyfrowe wejscia / wyjscia produkowane sg zgodnie z normg IEC 61131-2.
Obowigzujg nastepujace specyfikacje elektryczne.
Terminal Parametr Minimum Format Maksymalny Jednostka
Wyjscie cyfrowe
COx /DOx Prad 0 - 0,2 A
COx /DOX Spadek 0 - 0,5 v
napiecia
COx /DOx Prad uptywowy 0 - 0,1 mA
COx /DOx Funkcje - PNP - Format
COx /DOx IEC 61131-2 - 1A - Format
Wejscie cyfrowe
Elx / SIx/ Clx /DIx Napiecie - \%
Elx / SIx/ Clx /DIx Obszar - %
wylgczony
Elx / SIx/ ClIx /DIx Obszar - \Y;
wigczony
Elx / SIx/ CIx /DIx ~ Prad (11-30 - mvV
V)
Elx / SIx/ Clx /DIx Funkcje - PNP - Format
Elx / SIx/ CIx /DIx |EC 61131-2 - 3 - Format

Poniewaz pojedyncza utrata sygnatu nie powinna prowadzi¢ do utraty funkcji
bezpieczenstwa, wszystkie wejscia / wyjscia zwigzane z bezpieczenstwem
powinny by¢ podwajane.

Wejscie bezpieczenstwa powinno zawsze by¢ zgodne ze wspdlnymi
specyfikacjami cyfrowych wejs¢é/wyjsé.

Podczas instalacji urzadzenia bezpieczenstwa lub sprzetu nalezy postepowac
zgodnie z instrukcjami z

Wejscia bezpieczenstwa obejmujg funkcje awaryjnego i bezpiecznego
zatrzymania. WyjScie zatrzymania awaryjnego stuzy do awaryjnego zatrzymania
robota, a wejscie bezpiecznego zatrzymania stuzy do ochrony wszystkich klas
bezpieczenstwa. Ich funkcje réznig sie od siebie w tym sensie.
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Awaryjny Zatrzymanie

zatrzymanie bezpieczenstwa
Robot zatrzymuje ruch Przykfad Przykfad
Uruchom program Stop Pauza
Moc robota Off On
Inicjalizacja Recznie Automatycznie lub

recznie

Czestotliwo$é uzycia Niska Srednia
Wymagana jest ponowna Tylko zwolnij blokade Nie
inicjalizacja
Kategoria zatrzymania 1 2
(IEC 60204)
Poziom bezpieczenstwa PLd PLd

(1SO 13849-1)

Korzystajgc z wejsé/wyjs¢, mozna dodatkowo ustawi¢ wejscia bezpieczenstwa
I/0. Na przyktad mozesz uzy¢ wyjscia awaryjnego zatrzymania. Ponadto mozna

skonfigurowa¢ we/wy dla funkcji bezpieczehstwa w GUI.

AZagroienie

Nie podtaczaj sygnatéw bezpieczenstwa do zwyktych sterownikow PLC. Tylko
specjalistyczne certyfikowane sterowniki bezpieczeristwa mogg by¢ podtgczone
do sygnatéw bezpieczenstwa. Jesli nie zastosujesz sie do ostrzezenia, funkcja
zatrzymania bezpieczenstwa moze sie nie zadziata¢, powodujgc powazne
obrazenia, a nawet $mier¢. Sygnat bezpieczenstwa i ogélny sygnat We/Wy
powinny by¢ odseparowane od siebie.

& Ostrzezenie

Wszystkie wejScia/wyjscia klasy bezpieczenstwa Pl=d kat.3 sg
rezerwowane. Oddzielajgc kanaty, nalezy upewni¢ sie, ze funkcja
bezpieczenstwa nie zostata zainicjowana przez awarie sygnatu.

Przed zainstalowaniem robota nalezy sprawdzi¢ funkcje
bezpieczenstwa. Ponadto instalacja powinna by¢ okresowo sprawdzana
pod katem ewentualnych uszkodzen.

Konfiguracja bezpieczenstwa dla robota jest ustawiona domy$inie,
wiec nie jest wymagana zadna dodatkowa konfiguracja. Poczatkowa konfiguracja
bezpieczenstwa jest pokazana w nastepujacy sposéb.
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SI3
24V
SI2
24V
SI1
24V
sIe
24V
ER2
ER1
ET2
ET1

— |

AL IHOHHHHNE

Emergency

Podtaczanie przycisku zatrzymania awaryjnego

Zaleca sie podtgczenie jednego lub wiecej przyciskow zatrzymania
awaryjnego. Schemat podtgczenia przycisku zatrzymania awaryjnego wyglada w
nastepujgcy sposob.

SI3|mem LI SI3 |-
24V | m— 24V | m—
SI2|mem ZI_H ST2 e
24V | == 24\ | m—
ST1 |wem L ST |mem
24V | - o ™ 24V | mm=
SIO|mm SI0|mm
24V | mem 24V | -
> [ER2 o= — & |ER2|m@=
5 |ER1[m@=t—T1] & [ER1[m@=]
§ [ET2[we= § [ET2[=e=
E [ET1[=0= £ |ETL|=0=

taczenie obwoddw zatrzymania awaryjnego z innymi urzadzeniami

Kiedy uzywasz robota z innym sprzetem, zaleca sie, abys korzystat z tego
samego obwodu zatrzymania awaryjnego. Jesli to zrobisz, nie bedziesz musiat
sprawdzac, ktéry przycisk zatrzymania awaryjnego musisz uzy¢ w nagtym
wypadku.

Przed udostepnieniem funkcji zatrzymania awaryjnego innym urzadzeniom
nalezy skonfigurowac funkcje we/wy w interfejsie GUI. Mozesz skonfigurowaé
funkcje zatrzymania awaryjnego w nastepujgcy sposob.



O Hanwha @robotics

L
FO7 [ mm FI7 [ : FO7[mem \IJ FI7[mmm
oV e 24V | ! oV e | 24V [
FO6 | mem FI6|mm | FOG | mem FI6|mm
oV |mmm 24V m= | oV |mmm 24V [ m=
FOS5 | mmm FI5|mem | FO5 | mem FI5|mem
oV |mmm 24V | | oV |mmm 24V [
FO4 | mem FI4|mm 5 A FI4|mem
gV [mem 24V mm : QV [mem 24V | mm
FO3[mem FI3[mem : FO3 [mem FI3[mm
gV [mem 24V [ : oV [mem 24V [ mm
5 [FO2[mm o [FI2|mem 1 3 [FO2|mwm o [FI2|mwm
= [ oV [mem 2 [24V[mm rog [V [mem 2 [24V[mm
C [Fo1|m@si— E [FTi[w@si : O [FO1|m@mi—d £ [FT1[n@ei-
2 [ oV [mm 2 [24V][w= v 2 [V [mm 2 [24V]w=
% [Foo|m@st— = [FIO|w@=t— = [FOO|m@sl— = [FIO|w@e={—
& [ev]e=| | £ [24V[== v [evem| | £ [24V[m=

3.10Konfiguracja ogélnych cyfrowych wejsé/wyjsé

Jesli nie jest uzywana jako funkcja bezpieczehstwa, mozesz uzy¢ uniwersalnych
wejsé/ wyjs¢ jako ogodlnych wejsc/wyjse.

Sygnaty doprowadzone do cyfrowych wejscia/wyjscia powinny by¢ zgodne ze
specyfikacja.

Wejscia/wyjscia cyfrowe mozna wykorzysta¢ do konfiguracji przekaznikow

lub systemoéw PLC. W tej konfiguracii, jesli program nie jest uruchomiony,
wyjscie jest zawsze utrzymywane na niskim poziomie.

Kontrola obcigzenia za pomocg wyj$¢ cyfrowych

Mozesz kontrolowaé obcigzenia za pomoca wyj$¢ cyfrowych.
Mozesz skonfigurowa¢ go w nastepujacy sposéb.

J LOAD,

DO7
oV
D0O6
oV
DO5
oV
D04
oV
DO3
oV
D02
oV
DO1
oV
D0o@e
oV

LHHEHHEHE R

Digital Output
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Cyfrowe sterowanie wejsciami za pomocg przyciskow

Mozesz podigczyé prosty przycisk do wejscia cyfrowego. Mozesz skonfigurowac

go w nastepujacy sposob.

DI7
24V
DI6
24V
DI5
24V
DI4
24V

f

DI3
24V
DI2
24V
DI1
24V
DIe
24V

HUHBOHOUETLE LG L

Digital Input

Komunikacja z innym sprzetem lub PLC

------- |

Cyfrowe wejscia/wyjscia moga by¢ skonfigurowane do komunikacji z innym
sprzetem, jesli zostanie ustanowione wspdlne GND i jesli urzgdzenie uzywa
technologii PNP. Mozesz skonfigurowa¢ go w nastepujacy sposob.
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Moze by¢ uzywany do ustawiania lub pomiaru napigecia (0-10V)
lub pradu (4-20mA) pomigedzy dwoma urzgdzeniami.

Aby uzyskac¢ wysokg wiarygodnos¢ pomiaru, zaleca sie uzycie ponizszej metody.

Uzyj wspdélnego zacisku zerowego.

Sprzet i kontroler powinny mie¢ to samo zero. Analogowe wej$cia / wyj$cia
nie sg izolowane w kontrolerze.

Uzyj kabla, ktory jest ekranowany najlepiej skretki. Podtgcz go do zacisku
masy teminala zasilania (J12).

Obecny sygnat nie jest wrazliwy na zaktdcenia, dlatego po prostu uzyj sprzetu
pracujgcego w aktualnym trybie.

Tryb wprowadzania mozna ustawi¢ w GUI. Ponizsze specyfikacje elektryczne
odnoszg sie do wejs¢ / wyjsc.

Termina Parametr Minimu  Forma Maksymaln  Jednostk
I m t y a

Wejscie w trybie pradowym

Alx - AG Prad 4 . 20 A

Alx - AG  Rezystancja - 20 . ohm

Alx - AG Rozdzielcznos - 12 . Bit
¢

Wejscie w trybie napieciowym

Alx - AG Prad 0 . 10 v

Alx - AG Rezystancja - 12 . Kohm

Alx - AG Rozdzielcznos - 12 . Bit
¢

Wyijscie w trybie pradowym

AOX - Prad 4 - 20 mama
AG

AOX - Rezystancja 0 - 10 \Y,
AG

AOX - Rozdzielczno$ - 12 - Bit
AG ¢

Wyjscie w trybie napieciowym

AOX - Napiecie 0 - 10 \%
AG

AOX - Prad -20 - 20 mA
AG

AOX - Rezystancja - 1 - Ohm
AG

AOX - Rozdzielcznos - 12 - Bit

AG ¢
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Wyjscie analogowe

Mozesz uzy¢ wyjs¢ analogowych jako wejs¢ sterujgcych predkoscig do tasmy
przenosnika. Mozesz skonfigurowac¢ je w nastepujgcy sposob.

AoV
AQ2
AgV
A0l
AoV
AT2
AgV
AT1

L

UL UL

n
>ao
9

Analog /O

10 Power
INV

EXV|EXG

H
B
[

Wejscie analogowe

Mozesz uzy¢ analogowych wyjs¢ czujnikéw jako wejs¢ analogowych. Mozesz
skonfigurowaé je w nastepujgcy sposob.

ABV [1
AO2
ABV
AO1
ABV
ATI2
ABV

AT1

T+t

LHHEHEE

Analog /O

10 Power
INV|ING|EXV|EXG
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Rozdziat 4 - Pierwsze kroki

4.1. Wiaczanie kontrolera robota

Wiacz przetacznik zasilania na dole kontrolera. Jesli wigczysz przetgcznik
zasilania kontrolera, rozpocznie sie procedura uruchomienia robota HCR.

4.2 .Wiaczanie pilota uczenia

Wiacz przycisk zasilania po lewej stronie panelu nauczania.

& Uwaga
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= Nie wilgczaj pilota uczenia z podtgczonymi urzgdzeniami USB.
Moze to powodowac problemy z uruchomieniem systemu.
Podtacz je dopiero po catkowitym uruchomieniu systemu.

® Nie nalezy niepotrzebnie dotyka¢ ekranu podczas uruchamiania
systemu. Moze to powodowac problemy z uruchomieniem systemu.

Rozdziat 5 - Omoéwienie oprogramowania
5.1. Przeglad menu

Rozwijane menu

rozwing¢ menu. Mozesz sprawdzi¢ nazwe kazdego podmenu i jesli

Nacisnij przycisk menu rozwijanego po lewej stronie ekranu, aby
istnieje podmenu, mozesz je réwniez wybraé.

Robot Operation

Programming

Monitoring

Dziatanie robota

Mozesz skonfigurowa¢ podstawowg obstuge / sterowanie (start,
pauza) swojego robota. Wiecej szczegbtéw znajduje sie
w Rozdziale 10 Uruchomienie robota.

Programowanie

Mozesz skonfigurowac ruch robota.
E Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz rozdziat 9 Programowanie.

i\

Monitorowanie
Mozesz sprawdzi¢ stan i czas pracy ramienia robota.
@ Wiecej informac;ji znajduje sie w rozdziale 11 Monitorowanie.

Raport
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Mozesz sprawdzi¢ czas dziatania ramienia robota.
Wiecej szczegdtow znajduje sie w rozdziale 12 raporty.

Ustawienie robota

Mozesz skonfigurowac¢ informacje o instalacji przed uruchomieniem

robota. Aby uzyskac¢ wiecej informacji, patrz Rozdziat 7
Instalowanie robotow.

Ustawienie bezpieczenstwa

Przed uruchomieniem robota w trybie bezpiecznym mozna
skonfigurowaé¢ elementy bezpieczenstwa. Aby uzyskac wiecej
informaciji, patrz rozdziat 8 Ustawienia bezpieczenstwa.

Ustawienie akcesoriow dodatkowych

robotem. Aby uzyskac¢ wiecej informacji, patrz rozdziat 12 tgczenie

Mozesz skonfigurowaé zewnetrzny sprzet, ktéry bedzie potaczony z
z urzgdzeniami zewnetrznymi.

Zarzadzanie

Mozesz zarejestrowac robota lub uzytkownika i zarzgdzaé
T+«IJ dziennikami itd. Aby uzyskaé wiecej informaciji, patrz Rozdziat
6 Rejestrowanie robotow i uzytkownikow, 16.4 Wyswietlanie i

zarzadzanie dziennikami i 16.5 Zarzadzanie konfiguracjg systemu
robotéw.

Konfiguracja SW

Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz Rozdziat 13 Ustawienie

H Mozesz skonfigurowaé srodowisko oprogramowania operacyjnego.
srodowiska.

Wiadomosc¢

Mozesz wybra¢ czy wyswietlaé okno wiadomosci, ktére wyswietla
@ komunikaty, ktore zostaty ustawione podczas pracy programu

robota.
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Tryb sterowania recznego — Manual MOVE

Ruchéw mozesz réwniez uczy¢ robota recznie przez pokazywanie.
Aby uzyskac wiecej szczegodtowych informaciji, patrz 5.3 Ekran
sterowania recznego.

5.2. Ekran podgladu 3D

System posiada ekran, na ktérym mozna wyswietli¢ podglad ruchu lub
wspotrzednych robota w 3D. Mozesz przeciggng¢ palcem po ekranie w
pozadanym kierunku, aby zmieni¢ perspektywe wyswietlanego obrazu.

Przycisk ustawienia ekranu

Mozesz skonfigurowac¢ informacje wyswietlane na ekranie podgladu i uktadzie
ekranu.

Przyciski ustawien podstawowych

Ukryj lub odkryj wspotrzedne TCP.

Zainicjuj rozmiar ekranu podgladu.

Zmniejsz rozmiar ekranu podgladu. (Poziom 10)

+ Zwigksz rozmiar ekranu podgladu. (Poziom 10)
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Odkryj przycisk dodatkowych ustawien.

Ukryj przycisk dodatkowych ustawien.

Przyciski dodatkowych ustawien

9 Ukryj lub pokaz punkt $ciezki ruchu dla aktualnie
e zaprogramowanego harzedzia.

@ Ukryj lub pokaz potozenie / kierunek aktualnie
ustawionego TCP dla robota.

-‘a’ Ukryj lub pokaz sciezke ruchu, ktéra jest
aktualnie zaprogramowana.

@ Ukryj lub pokaz granice bezpieczenstwa
ustawione dla robota.

Uwaga W zalezno$ci od celu menu niektore przyciski
nie sg dostepne na ekranie podgladu.

Mozesz wyswietli¢ podglad zaprogramowanych zadan robota.

miejscu zadania. Po nacisnieciu przycisku Start

n Uruchom program od poczgtku lub w wybranym
zmienia sie na przycisk Wstrzymaj.

Po nacisnieciu przycisku Wstrzymaj, ponownie

n Zatrzymaj uruchomiony program.
zmienia sie w przycisk Start.

> Wykonaj pojedyncze polecenie, ktore jest
aktualnie zaznaczone.
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n Zakoncz biezgce zadanie.

Uwaga W zalezno$ci od celu menu niektore przyciski
nie sg dostepne na ekranie podgladu.

5.3. Ekran sterowania recznego - MOVE

Na tym ekranie mozesz sterowac ruchami ramienia robota.

Korzystajgc z dostepnych przyciskéw strzatek lub wpisujgc liczbowe parametry
pozycji, mozna w fatwy sposéb osiggng¢ wymagang pozycje ramienia i TCP.
Istnieje réwniez tryb bezposredniej nauki, mozesz sterowac pozycjg robota
poprzez poruszane jego ramieniem.

wcisnij &l Ustawianie ruchu ramienia MOVE w gtébwnym menu.

Manual control of robot

Tool Position

X
RX

Joint Position
Joint 1

- Inching Dist.(mm) Rotation(®)

Reference Frame  Base

s g Speed on——( | 100 (%

" Coordinate System: wybiera system wspotrzednych dla ramienia
robota. (Aktualny widok, Baza Robota, TCP)

= Tool position: Wyswietla wspotrzedne narzedzia tzw. TCP [tool center
point]. Mozesz go zmieni¢, wprowadzajgc okreslone wartosci.

= Joint position: Wyswietla kat — pozycje przegubéw. Mozesz go
zmodyfikowac¢, wprowadzajgc okreslony kat.

= Move: Przemieszcza ramie robota wedtug wprowadzonych kgtéw obrotu
poszczegoblnych szesciu przegubdw oraz ustawia punkt TCP w pozycji
okreslonej za pomocg przyciskow sterowania — strzatek lub wprowadzonych
wartos$ci liczbowych.

= Rotation: Obraca punkt TCP za pomocg przyciskéw - strzatek.
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= Direct Teaching: po naci$nigciu tego przycisku mozna recznie prowadzi¢
ramie robota do pozgdanej pozyciji, gdy nacisniesz ten przycisk, system
wykrywa wszelkie zmiany pozycji i pokazuje na ekranie.

= Home: Przesuwa robota do jego poczatkowej pozyciji.

= Speed: reguluje predkos¢ ruchu ramienia robota podczas recznego
sterowania.

" Inching: Mozesz ustawi¢ robota tak, aby poruszat sie z przyrostem o
okreslong odlegtos¢ lub kat.
- Domysinie: 5 mm, 5 stopni
- Zakres ruchu: 0,01 ~ 10 mm
- Zakres obrotowy: 0,01 ~ 10 stopni

Uwaga W zalezno$ci od miejsca w menu, w ktérym
uzywana jest funkcja recznego sterowania
robotem, uktad ekranu moze sie odpowiednio
réznic.

Jesli naci$niesz warto$¢ zaktadke recznego wprowadzania wspotrzednych —
Manual Input, ekran zostanie zmieniony w nastepujgcy sposob, po czym mozesz
wprowadzi¢ doktadne wspotrzedne dla narzedzia TCP i katy obrotu przegubodw.

Manual control of robot

Tool Position Joint Position

490.00 ‘ 489.99 |

-170.50

Cleuriest -

Reference Frame  Base

2 Speed on——() | 100 (%

" Nacisnij przycisk Move, aby przesung¢ ramie robota do pozycji
okreslonej przez zadane wspoétrzedne.

" Nacisnij przycisk Input reset, zeby wyzerowac¢ wprowadzone
wczesniej wspotrzedne TCP i katy obrotu przegubdw.
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& Ostrzezenie

Podczas recznego sterowania robotem sprawdz przed jego uruchomieniem, czy
nie ma zadnych przeszkdd ani oséb kolidujgcych z planowanym ruchem robota.

N Uwaga

Korzystajgc z funkcji bezposredniego nauczania, sprawdz, czy srodek
ciezkosci tadunku TCP zostat poprawnie wprowadzony. Wprowadzenie
nieprawidtowej wartosci moze spowodowac nieprawidtowe dziatanie.
Jesli podczas korzystania z funkcji bezposredniego nauczania ruchu
ramienia jest ustawiona zbyt duza predkos$é, moze uruchomié sie alarm
dzwiekowy i funkcja awaryjnego zatrzymania w trosce o bezpieczenstwo
operatorow.

Oprogramowanie operacyjne obstuguije sie przy pomocy ekranu dotykowego
panelu uczenia, dzieki czemu mozna korzysta¢ z wirtualnej klawiatury na ekranie.
W zaleznosci od typu wprowadzanych danych istniejg trzy typy klawiatur
wirtualnych wygladajgce w nastepujgcy sposob.

Mozesz wprowadzac¢ lub edytowac proste angielskie teksty lub znaki
specjalne. Mozesz uzy¢ klawisza Shift, aby przetgczaé miedzy wielkimi / matymi
literami.

.
1 2 3 4 5 6.7 8 9 0 < o
g w e r t y u i o p -
a s d f g h k | Accept
{rShift z X ¢ v b n. . m . {rShift

Cancel

Jesli chcesz zatwierdzi¢ wprowadzony tekst, naci$nij klawisz Accept.
Jesli chcesz usung¢ caty wprowadzony cigg tekstowy, nacisnij E przycisk.

Jesli chcesz zamkna¢ klawiature, nacisnij X przycisk po prawej stronie.
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Uwaga Klawisz Accept jest nieaktywny i nie mozna go
uzy¢, jesli nie ma wprowadzonego ciggu
tekstowego.

Klawiatura numeryczna

Mozesz wprowadzac lub edytowacé proste liczby.

123456 X

= Jesli chcesz wyswietlic wprowadzone liczby, naci$nij klawisz Enter.
= Jesli chcesz usungé caty wprowadzony cigg tekstowy, nacisnij . przycisk.

= Jesli chcesz zamkna¢ klawiature, nacisnij X przycisk po prawej stronie.

Uwaga Klawisz Enter jest nieaktywny i nie mozna go
uzyc, jesli nie ma wprowadzonego ciggu
tekstowego.

Klawiatura zaawansowana

Mozesz wprowadzi¢ lub edytowaé proste wyrazenie logiczne.

= | @
LT J=] 2

and or High Low True False
e Xor not 7 8 9
_var_ Clear
= + | = X 4 5 6
< > = 1 2 3
o
Ent
< > L o |+ nter

" Woyrazenie logiczne stanowig trzy elementy wejsciowe podlegajgce
konfiguracji.
- Zielone pole wprowadzania: Mozesz wprowadzi¢ state zmienne i liczby.
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- Czerwone pole wprowadzania: Mozesz wpisa¢ operator
arytmetyczny/logiczny.

= Dodaj wyrazenie: wybierz zielone pole wprowadzania
i nacisnij przycisk Add. Wybrane zielone elementy wejsciowe zostang
zmienione na trzy kolejne podstawowe elementy wejsciowe i dodane do
nawiasow, umozliwiajgc budowe ztozonych wrazen.

» OO(nOn)

" Usun wyrazenie: Po wybraniu dowolnego elementu w nawiasie
nacisnij przycisk Delete. Podstawowy element wejsciowy dodany do nawiasu
zostanie usuniety.

"

= Jesli chcesz usungé wybrany element wejsciowy, nacisnij przycisk Clear.
= Jesli chcesz wyswietli¢ wprowadzone wyrazenie, nacisnij klawisz Enter.

>

= Jesli chcesz zamkng¢ klawiature, nacisnij przycisk po prawej stronie.

= Klikniecie przycisku - tryb skryptu pozwala wprowadzi¢ réwnanie
swobodne, takie jak skrypt. Jesli ten tryb jest wybrany, wyswietlana jest lista
funkcji dostepnych w skrypcie.
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Rozdziat 6 - Rejestrowanie robotéw i uzytkownikow

Po zainstalowaniu robota, uruchom go po raz pierwszy.
Pojawi sie tylko menu zarzgdzania.
Jedli nie zarejestrowano robota, inne menu nie bedg widoczne.

6.1. Zarzadzanie robotami

Mozesz zarejestrowaé nowe ramie robota, ktére ma by¢ potgczone z kontrolerem
lub zmieni¢ nazwe robota.

W menu gtéwnym wybierz Management > Robot.

HCR5 Specification
2P Number of Joints 6ea
5T Payload 11.02311b
19 Reach 36.02355in
C' Rotation +360°
oz Arm Weight 44.0924 b

Basic Information
Robot Model HCRS

Robot Name HCRS

Cancel Apply

Rejestrowanie robotéw

1. Wociénij przycisk Add.
2. Dodaj robota i nacisnij przycisk OK.

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
© 2019 - CoRobotics Translations Rights Reserved. Strona 59 z 180



O Hanwha @robotics

Select robot

HCR3 HCR5

< %

®

Cancel

3. Wprowadz nazwe robota i nacisnij przycisk Apply.
4. Po wyswietleniu okna potwierdzenia ponownego uruchomienia
nacisnij przycisk OK.
5. Musisz ponownie uruchomi¢ robota w celu rozpoczecia normalnej pracy.

Usuwanie robotéw

Na liscie zarejestrowanych robotéw wybierz robota.
Wcisnij przycisk Delete.

Po wyswietleniu okna potwierdzenia nacisnij przycisk OK.
Wcisnij przycisk Apply.

PwnNPE

Uwaga Jesli chcesz usungé robota, musisz ponownie
uruchomi¢ system, aby usuniecie zostato
wykonane i pokazane w oprogramowaniu.

Modyfikowanie nazwy robota

1. Nalliscie zarejestrowanych robotéw wybierz robota.
2. Po nacisnieciu pola tekstowego z nazwg robota, zmodyfikuj je, jak chcesz.

Basic Information

Robot Model

Robot Name | HCRS

3. Aby potwierdzi¢, wcisnij przycisk Apply.

6.2. Zarzgdzanie uzytkownikami

Mozesz sie upewnié, ze tylko okresleni uzytkownicy mogg korzystac
Z oprogramowania, rejestrujgc ich. Mozesz takze przyznaé indywidualne
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uprawnienia kazdemu uzytkownikowi, aby ograniczy¢ jego dostep
do niektérych funkcji.

W menu gtéwnym wybierz Management > User.

ar ..

Authority Level

. ‘ Name
Admin

user

v || Search Keyword

user
who who_op Qperation

Delete Edit User

Dodawanie uzytkownikdéw i ustawianie uprawnien

1. Wocisnij przycisk Add.

2. Ustaw informacje o uzytkowniku i ich uprawnienia, a nastepnie
nacisnij przycisk OK.

Add

Name

User Authority Select

Confirm Password

OK

3. Diugos¢ tekstu, ktéry mozna wprowadzié, jest ograniczona w nastepujgcy

Password

sposob.
- Name: 25 liter
- ID/hasto: 20 liter
- E-mail: 30 liter
4. Mozesz wybra¢ jedno z dwéch ponizszych uprawnien.
Admin: moze korzystac¢ ze wszystkich funkcji oprogramowania.

- Operation: Nie mozna uzy¢ funkcji bezpieczenstwa i krytycznych
ustawien. Ma dostep do informacji o biezagcych ustawieniach.
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Uwaga Jesli jeste$ uzytkownikiem, ktéry
zapomniat hasto, popro$ Administratora
0 zmiane hasfa.

Jesli hasto Administratora zostanie

utracone, skontaktuj sie z CoRobotics.

W zaleznosci od uprawnien ustawionych w menu zarzgdzanie uzytkownikami,
dostepne sg nastepujgce funkcje. Nawet jesli nie jeste$ zalogowany, nadal
mozesz korzystac z niektérych funkcji.

Menu gitéwne

Podmenu

Administrato
r

Operato
r

Wylog

Obstuga robota

Programowanie

Monitoring

Status robota

Status we / wy

Raporty

Wykorzystanie

Ustawienia

Konfiguracja
TCP

Montowanie

Konfiguracja I /
@]

Koordynacja

MODBUS TCP

Zmienne
globalne

O |O|O0| O |X| O |O|O|O|O|O

O |O|O0| ©O | X| O [Oo|O|O|O|O

X | X[X| X |[X] X |O[O|O|X|O

Obstuga bitéw
we/wy

@]

o

Ustawienia
bezpieczenstwa

Ograniczenie
ruchu

o

>

Bezpieczenstwo
we/wy

o

>

Granica
bezpieczenstwa

Akcesoria

System wizyjny

Zarzadzanie

Uzytkownik

Robot

Log

Ustawiania
zarzagdzania

Oprogramowani
e

Ogodlne

Sie¢

O0|O0| © |O|Oo|O|O| O

O|O0| O |O|O|x|O| D

O|IX]| X [O|X|X|X]| X

Aktualizacja
oprogramowani
a

x

x

Zamknij

>
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Administrato Operato Wylog

Menu gitéwne Podmenu ] ;
Kalibracja X X X
Uwaga Menu Kalibracja i menu Oprogramowanie sg dostepne

tylko dla uzytkownika Super Admin.
Jesli potrzebujesz pomocy przy kalibracji,
skontaktuj sie z serwisem CoRobotics.

Po wylogowaniu, ikona 8) jest wyswietlana w prawym gérnym rogu ekranu.

Po zakoniczeniu rejestracji uzytkownika i wylogowaniu, naciénij \~ ikone
i wprowadz swdj identyfikator / hasto i nacisnij przycisk Login.

5 o0 ©

. o o .
Po zalogowaniu sie, ikona M jest wySwietlana w prawym gérnym rogu

o) . :
ekranu. Po zalogowaniu nacisnij ikone M i nacisnij przycisk Wylogu.

T R 0O
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Mozesz sprawdzi¢ stan robota za pomocg ikony robota g obok nazwy robota

i ikony statusu Q w prawym gornym rogu ekranu.

Zielony: Napedy ramienia wtgczone i aktywne
Czerwony: Napedy ramienia wytgczone i nieaktywne

Mozesz sprawdzic¢ btedy, ktére wystepujg podczas pracy lub programowania

robota, gdy status btedu jest pokazywany przez @ ikona statusu wyswietlana
jest w prawym goérnym rogu ekranu.

Czerwona liczba: Pokazuje liczbe bteddw, ktére wystapity. Po kliknigciu ikony
wyswietlany jest komunikat o rodzaju btedu, jak pokazano na ponizszym

rysunku. Komunikat o btedzie pokazuje nazwe btedu, szczegoty btedu, przyczyne
i czas.

£ 5 0

X-Closa '@'Delete All

© ERROR

Error with making programs
Adjacent MOVE75491 points have th
& same moving point.

Target:

© ERROR T
[CODE : 2031021

Safety limit of the acceleration has be

Mozesz sprawdzi¢ aktualng wersje oprogramowania systemu operacyjnego
i oprogramowania sterujgcego, klikajgc przycisk @ ikona wyswietlania
informacji u géry ekranu.
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Software Version

Rodi S/W: 2.000.001
Controller S/W: 1.006.000

" System operacyjny: Wyswietla wersje systemu operacyjnego.
" Oprogramowanie kontrolera: Wy$wietla wersje oprogramowania sterujgcego.

Rozdziat 7 - Ustawianie robotow

7.1. Ustawianie sposobu fizycznej instalacji robota
Po zainstalowaniu robota nalezy ustawi¢ kat instalacji robota.

Celem tego procesu jest upewnienie sig, ze faktyczna praca ramienia robota
wyglada tak samo, jak to, co widzieliSmy na ekranie podglgdu i pozwala
sterownikowi poznac kierunek grawitaciji.

& Ostrzezenie

System nie jest w stanie automatycznie rozpoznaé¢ nachylenia ptaszczyzny, na
ktérym zainstalowana jest podstawa ramienia robota i zasiegu roboczego,
dlatego przed uruchomieniem robota nalezy wprowadzi¢ doktadne dane
wejsciowe w zaleznosci od rodzaju instalaciji.

W menu gtéwnym wybierz opcje <" Robot settings > Mounting menu.

Set tilt for X axis

o
-1g0” -90° 0" 90" 180"

Set tilt for Y axis

o
@ O=——0—0 o .,® 0
-180° -0 0" 90" 180"
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1. W zalezno$ci od ptaszczyzny instalacji, na ktérej zainstalowana jest
podstawa ramienia robota, nalezy odpowiednio ustawi¢ kat.

Jesli zainstalowany na ziemi, wybierz 0 °, jesli jest zainstalowany na
Scianie, wybierz 90° lub jesli zainstalowany na suficie, nacisnij
przycisk 180 °, aby szybciej ustawi¢ wartos¢ pochylenia.

90" 180°

Mozesz dotkng¢ wskaznika lub nacisng¢ przyciski lewo/prawo D12 do
precyzyjnego dostrojenia nachylenia osi X / Y.

Set tilt for X axis

I:./'Z'\:I - . |/> \_] _|o

Set tilt for Y axis

Mozesz dotkng¢ okno ’ , aby bezposrednio wprowadzi¢ okreslong
wartos¢ kata instalacji podstawy ramienia robota.

2. Wocisnij Zastosuj przycisk, aby zastosowac¢ ustawienia w systemie.

wcisnij Cancel, aby powréci¢ do poprzednich ustawien.

Kiedy montujesz narzedzie na koncu ramienia robota po raz pierwszy, musisz
réwniez ustawi¢ TCP (Tool Center Point). Ustawiajgc potozenie / kierunek
koncowki i ciezar zamontowanego narzedzia. Dzigki temu robot bedzie mogt
wiasciwie oblicza¢ parametry ruchu.

Mozesz ustawi¢ inny TCP dla kazdego z wielu potgczonych robotéw,

a jesli chcesz uzywacé wielu narzedzi dla pojedynczego robota, mozesz zapisac
rézne ustawienia TCP, pobrac je i zastosowa¢ do nowo zamienionego narzedzia.

Aby ustawi¢ TCP, w menu gtéwnym wybierz < Robot settings > TCP Setup.

& Ostrzezenie

Jesli profil TCP zostanie wprowadzony nieprawidtowo, podczas obstugi robota
mogg wystapi¢ wypadki, takie jak kolizja i zacinanie sie, a robot moze dziata¢
nieprawidtowo podczas korzystania z funkcji bezposredniego nauczania.
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Ponadto, poniewaz ruchliwo$é ramienia robota moze sie r6zni¢ w zalezno$ci
od TCP, przygotowany wczes$niej program moze nie dziata¢ prawidtowo

lub ramie robota moze nie poruszac¢ sie zgodnie z oczekiwaniami.

Przed uruchomieniem robota upewnij sie, ze wprowadzite$ poprawng wartosé
zgodnie z uzywanym narzedziem.

Tworzenie nowego profilu TCP

1. Wociénij przycisk Add.

TCP(Empty) ~ | Rename:

2. Wprowadz nowg nazwe TCP i nacisnij przycisk OK.

" Mozesz wpisa¢ maksymalnie 25 znakoéw. Znaki specjalne inne niz "-" i sg

niedozwolone.

TCP Name

OK

3. Wprowadz informacje dotyczgce parametrow TCP.

Position Orientation Center of Gravity
+  Use Center of Gravity

B B
@l B

[[s}jla=x |ze coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity.

Tool Length | 0 in Payload 0| lb

= Position: Wprowadz wartosci wspotrzednych (X, Y, Z) wzgledem srodka
przekroju miejsca, w ktdrym narzedzie jest zamontowane. Jednostka jest
w mm.
= Orienatation: Ustaw orientacjg narzedzia (Rx, Ry, Rz).
=  Center of gravity: Ustaw Srodek ciezkosci narzedzia.
- Zaznacz pole wyboru, aby wtgczyé opcije.
- Jesli nie uzywasz tej opcji, wszystkie wartosci sg ustawione na zero.
- Min: - 700, maks: 700, Jednostka jest w mm.
= Tool length: wskazuje dtugos¢ narzedzia.
- Dtugosc¢ narzedzia jest obliczana automatycznie, ale
uzytkownicy nie mogg wprowadzi¢ go samodzielnie.
= Payload: Ustaw mase narzedzia.
- Jesli nie jest okreslona, to jest automatycznie ustawiana na 0.00.

4. Wocisnij przycisk Zapisz.
= Po pomysinym zapisaniu przycisk Set Active TCP jest aktywowany.
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5. Jesli chcesz zastosowaé nowo ustawiony profil TCP do robota,
naciénij przycisk Set Active TCP.
Robot otrzyma aktualnie wybrane wartosci ustawien profilu TCP.

Uwaga Jesli w robocie nie ustawiono zadnego
TCP, domysinie ustawiony jest "pusty"”
(Empty) TCP.
Ustawienia domysine dla Empty TCP:
Position (0,0,0);
Orientacja (0,0,0);
Center of Gravity (0,0,0)
z odznaczonym polem Use.

Korzystajgc z bezposredniej funkcji nauczania, mozesz obliczy¢ potozenie TCP.

Aby doktadnie obliczy¢ potozenie TCP, odbieraj dane o potozeniu z réznych
katéw w odniesieniu do jednego punktu i analizuj je.

Po przesunieciu narzedzia, nalezy zblizy¢ sie do punktu na P1, wprowadz dane
pozycji. Nastepnie przejdZz do dowolnego punktu, P2 i pozwdl mu zmierzyé
odlegto$¢ od tego punktu i wprowadz dane pozycji. Kontynuuj te droge, az
uzyskasz co najmniej trzy punkty. Kat miedzy kazdym punktem (A, B) powinien
wynosi¢ co najmniej 10 °.

Uwaga Narzedzie nie jest zawarte w pakiecie z
robotem.
Lokalizacja TCP moze nie zostac
poprawnie obliczona w zaleznosci od
ksztattu narzedzia lub ruchu TCP.
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Poniewaz obliczana jest tylko
lokalizacja TCP, nalezy wprowadzi¢
wage i srodek ciezkosci narzedzia
przed bezposrednim nauczaniem.

Aby obliczy¢ potozenie TCP, wykonaj nastepujgce czynnosci.

1. Po nacisnieciu klawisza Edit, nacisnij przycisk Position.

f“\ Position m Orientation
/) Calculation ) Calculation

-------
H

Delete :Edit “ Set active TCP
--------

\\\\\\\

.
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3. Nacisnij przycisk P1, gdy jest aktywny.

" Po nacisnieciu przycisku P1 pojawi sie ekran recznego ustawiania.

Start

Caloviotan > P> m> m> p> > m> m> m> e EY SRR

L
You must enter at least 3 points to calculate position of TCP.

Tool Length
B 7 v X
[45] Calculated Position . oly -

4. Naciskajgc przycisk Direct Teaching na ekranie Manual Move, przesun
ramie robota, aby umiesci¢ wierzchotek narzedzia w punkcie odniesienia.

= Aby uzyskac¢ wiecej opisow na ekranie Manual Move, patrz 5.3 Ekran
sterowania recznego

5. Na ekranie programowania ruchu Manual Move nacisnij przycisk OK.
6. Gdy przycisk P2 aktywny, powtorz kroki od 3 do 5.
= Woystgpi btad, jesli poprzednio wprowadzona wspotrzedna i aktualnie
wprowadzona wspotrzedna nie roznig sie o wiecej niz 10°. Przycisk
punktowy z btedami zostanie zaznaczony na czerwono. Jesli wystgpi
btad, musisz zmieni¢ i zresetowac¢ kat dla tego punktu.

) Y O

" Im wiecej danych punktowych, tym dokfadniejszy staje sie wynik
obliczen. Mozesz ustawi¢ maksymailnie 10 punktow.

7. Nacisnij przycisk Calculate .

" Przycisk Calculate bedzie aktywowany tylko wtedy, gdy minimum trzy
punkty zostang ustawione poprawnie.

I o O o o s

. v v
You must enter at Jeast 3 points to calculate position of TCP. BERREENEAN

Tool Length
a . v X
[45 Calculated Position 0 Apply Cancel

8. Sprawdz wynik obliczonej pozyciji i naciénij przycisk Apply.
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" wcisnij Anuluj, aby anulowa¢ zadanie.

7 X Y Z Tool Length v X
= Calculated Position
B 0 0 0 0 Apply Cancel

Ustawianie orientacji TCP
Mozesz obliczy¢ orientacje narzedzia w uktadzie wspotrzednych automatycznie.

1. Wocisnij przycisk Edit przycisk i nacisnij przycisk Orientation.

Gripper2 ~ Add

Position Orientation Center of Gravity
' Use Center of Gravity

@ - :
@ - :
Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity.

Tool Length | 0 in Pavload 0 b

TCP Calculation

Please select the items on the side to .
auto-calculate Position and Orientation
of the tool.

Position Orientation 0

)
L] . .
&2 Calculation \ Calculation

®anmnmnuns

: Ed-lt : Set adive TCP
-.IIIII'

2. Wocisnij przycisk Set Orientation.

" Jesli nacisniesz przycisk Set Orientation, pojawi sie ekran Manual
Move

Gripper2 v Add

Position QOrientation Center of Gravity
| Use Center of Gravity

0

=
0 0 0
Lz

0

)]~

)@ Use coordinate system in Figure 1 for position and center of gravity.

Tool Length | O in Payload 0| b
emmmmsmmmmmEEEEmEnEny
.
Kz . . Ll
,{,//,?% Orientation :
1///,:‘ Please align the orientation of XYZ axis of the tool to the orientation of robot base’s = Orientation o »
coordinate, (see Figure 2) 5 - -

EEEEEEEEEEEEEEEEER?

»
Tool Z Robot X Tool X(-X} Robaot -Z(Z) Tool Y Robot Y

_ _ RX RY RZ v x
f4 Calculated Orientation . . . Aely o
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3. Na ekranie Manual Move uzyj przycisku Direct Teaching, aby ustawic¢
orientacje narzedzia w nastepujgcy sposob.

Aby uzyskac¢ wiecej informaciji na temat ekranu Manual Move, patrz

Jak pokazano na ponizszym rysunku, niech osie Z, -X i Y narzedzia
beda zwrdécone w tym samym kierunku, co osie X, Zi Y odpowiednio dla
podstawy robota.

4. Na ekranie Manual Move nacisnij przycisk OK.
5. wcisnij przycisk Apply, aby zastosowac¢ ustawienia w systemie.

wcisnij Cancel, aby anulowa¢ zadanie.

&
RX RY RZ : 7 X
.
Apply Cancel
0 0 0 5
LJ

asmnEER?

1. Wybierz profil ustawien TCP do modyfikacji.

= TCPEmpty) v E Rename

=
AN EEEE NN NN NN NN EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEES

wcisnij przycisk Edit.

wcisnij przycisk Rename.

Wprowadz Zzgdang nazwe i nacisnij przycisk OK. Mozesz wpisac
maksymalnie 25 liter, ale nie mozesz uzywaé znakéw specjalnych.
5. wecisnij przycisk Save.

PN

Po sprawdzeniu nazwy profilu TCP aktualnie uzywanego przez wybranego
robota, wykonaj nastepujgce czynnosci.

1. Woybierz profil TCP do edycji.

2. wcisnij przycisk Edit.
Nie mozna edytowac profilu TCP aktualnie uzywanego przez innego
robota.
Nie mozesz edytowac pustego profilu.
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Podczas edycji, przycisk Set Active TCP jest dezaktywowany.

3. Po zakoniczeniu modyfikacji nacisnij przycisk Save.
Po zakoniczeniu zapisywania aktywowany jest przycisk Set Active TCP.
Jesli chcesz przywrdci¢é zmodyfikowane ustawienia do poprzedniego
ustawienia, naciénij przycisk Cancel.

Po sprawdzeniu nazwy profilu TCP aktualnie uzywanego przez wybranego
robota, wykonaj nastepujgce czynnosci.

1. Woybierz profil TCP do modyfikaciji.
2. Wocisnij przycisk usuwania Delete.

Nie mozna usung¢ profilu TCP aktualnie uzywanego przez innego robota.

Nie mozesz usung¢ pustego profilu.
3. Wecisnij Przycisk OK .

Zmieniajgc nazwe wejs¢ / wyjsé uzywana przez kontroler, mozna upewni¢ sie, ze
sg one fatwo wykrywane, a takze przypisac¢ funkcje jakg spetniajg w zaleznosci
od sygnatoéw wejsciowych / wyjsciowych.

W menu gtéwnym wybierz b 5 Robot Settings > I/O Setup.

Istniejg trzy rodzaje cyfrowych wejsé / wyjs¢ okreslone w nastepujgcy sposob.

Redudant I/O: Wejscia i wyjscia z potgczeniami redundantnymi dla funkcji
bezpieczenstwa.

General I/O: wejscie i wyjscie do celéw ogdlnych.
Tool I/O: wejscie i wyjscie zwigzane z narzedziami.
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{ Digital input ‘ Digital output Analog input Analog output
El A
Type | No. | Name | Command | Edit
E 0 D_CONF_IN_O None
E 1 D_CONF_IN_1 None &
E 2 D_CONF_IN_2 Nane &
E 3 D_CONF_IN_3 None &
8 4 D_CONF_IN_4 None &
=] 5 D_CONF_IN_S None &
2 3 4
Cancel Apply

Edytowanie ustawien wejs¢ cyfrowych

Nacisnij przycisk Edit - ikone “dla cyfrowego we/wy do modyfikacji. Pojawi
sie okno edycji.

Digital input setting X

Name D_GEN_IN_O

Command Unassigned v Low v

Cancel

= Name: uzyj nazwy tatwej do zidentyfikowania przez uzytkownika lub
istniejgcej nazwy.
- Nie mozesz uzyc¢ tej samej nazwy, ktora jest juz uzywana przez inne
we/wy.
- Maksymalnie 15 liter (30 bajtéw) jest dozwolone.
Nie mozna uzywac¢ znakéw specjalnych.

= Command: Ustaw polecenie, ktére ma zosta¢ wykonane, gdy wstepnie
ustawiona wartos¢ (Low / High) zostanie wprowadzona lub wyprowadzona na
terminal | / O.

- Unassigned: We / wy nie jest uzywane.

- Program Play: Uruchom program.

- Program Stop: Zatrzymaj program.

- Program Pause: Wstrzymaj program.

- Reduced Mode: Zmniejsz predkos¢ robota.
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Uwaga Mozesz zmieni¢ tylko nazwe, jesli jest to
redundantne we/wy.

Edytowanie ustawien wyjs¢ cyfrowych

Nacisnij przycisk Edit dla wejs¢ / wyjs¢ cyfrowych do modyfikacii.
Pojawi sie nastepujace okno edyciji.

Digital output setting X

Name D_GEN_QUT_0

Command Program Running v Low

Cancel

= Name: uzyj nazwy tatwej do zidentyfikowania przez uzytkownika
lub juz istniejgcej nazwy.
- Nie mozesz uzy¢ tej samej nazwy, ktora jest uzywana przez inne we/wy.
- Maksymalnie 15 liter (30 bajtow) jest dozwolone.
Nie mozna uzywac¢ znakéw specjalnych.

= Command: Przypisz komende jakg ma wykonywac ramie robota w sytuacji
stanu wysokiego lub niskiego na okreslonym wejsciu (Low/High).
- Unassigned: wejscia / wyjscie nie jest przypisane.
- Program Running: Wyprowadza na zaprogramowane wyjscie okreslong
wartos¢ niskg lub wysoka, gdy program jest wykonywany.
- Program Stopped: Wyprowadza okreslong wartos¢ niskg lub wysoka na
zaprogramowane wyjscie po zatrzymaniu programu.

Uwaga Mozesz zmienic¢ tylko nazwe, jesli jest to
redundantne we / wy.

Rodzaje analogowych wejsé / wyjsé
Istniejg trzy rodzaje analogowych wej$¢ / wyjs¢ okreslone w nastepujgcy sposob.
= Safety I/O: wejscie i wyjscie bezpieczenstwa.

= General I/O: wejscie i wyjscie do dowolnego wykorzystania.
= Tool I/O: wejscie i wyjscie zwigzane z narzedziami.
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Digital input Digital output { Analog input ‘ Analog output
A

Type No. | Name Edit
0 A_GEN_IN_O &

1 A_GEN_IN_1 V73

iy 0 A_TOOL_IN_O pd
VAN 1 A_TOOL_IN_1 &

Cancel Apply

Edytowanie ustawienia analogowego we / wy

Nacisnij przycisk Edit ' analogowego wejscia lub wyj$cia do modyfikaciji, a
okno edycji pojawi sie w nastepujgcy sposob:

Analog input setting X

Name A_GEN_IN_O

Cancel

= Name: uzyj nazwy tatwej do zidentyfikowania lub istniejgcej nazwy.
- Nie mozesz uzy¢ tej samej nazwy, ktéra jest juz uzywana przez inne we / wy.
- Maksymalnie 15 liter (30 bajtéw) jest dozwolone.

Nie mozna uzywac¢ znakdéw specjalnych.

Uwaga W przypadku analogowych wejs¢ / wyjsé
mozesz zmieni¢ tylko jego nazwe.

7.4. Wspoirzedne punktow

Mozesz ustawi¢ informacje o lokalizacji punktéw, ktére sg dostepne w programie i
innych miejscach menu ustawien.

Z menu gtéwnego wybierz 5 Robot Settings > Coordinates.
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Point Line Plane *  RodiPoint1 Point1

© © ©

* RodiPoint1

*—+ Rodilinel

4 RodiPlanel

O__?Move

Cancel Apply

Point: Dodaj punkt.

Line: Dodaj linie sktadajgca sie z dwoch punktow.

Plane: Dodaj ptaszczyzne sktadajgcy sie z 3 punktow.

Wspdtrzedne generowane przez punkt, linie i ptaszczyzne sg dostepne po
wybraniu zmiennej.

= Punkty sktadajgce sie z kazdej z nich sg dostepne po wybraniu Wigcz (Use).
Po wybraniu nazwy punktu wyswietlone zostanie narzedzie wprowadzania,
umozliwiajgce edycje. (Do 25 znakdéw)

Rejestrowanie punktéw
Mozesz dodac i ustawi¢ wspotrzedne punktu.

" Pozycja, w ktérej ustawione sg wspotrzedne punktu, stajg sie pozycja
odniesienia, a uktad wspotrzednych jest ustawiony na ten sam uktad
wspotrzednych, w ktérym ustawiono TCP.

Rejestrowanie wspdtrzednych linii
Mozesz dodawac i ustawia¢ wspotrzedne linii.

= Kliknij punkt 1 i punkt 2, aby ustawi¢ dwa punkty, aby zdefiniowac linie.
= Skoordynuj informacje o uktadzie

- Punkt odniesienia: Pierwszy punkt staje sie punktem odniesienia.

- O$ Y: Kierunek pierwszego punktu do drugiego punktu jest osig Y.

- O$ Z: To staje sie 0$ Z robota.

- O$ X: Jest ustawiona na drugg os.

Rejestrowanie wspodtrzednych ptaskich

Mozesz dodac i ustawi¢ wspotrzedne ptaszczyzny.
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= Aby zdefiniowa¢ ptaszczyzne, ustaw punkt 1, punkt 2 i punkt 3 w kolejnosci.
= Skoordynuj informacje wspotrzednych
- Punkt odniesienia: Pierwszy punkt staje sie punktem odniesienia.
- O$ Y: Kierunek pierwszego punktu do drugiego punktu jest osig Y.
- O$ Z: Wybierz 0$ Z, uzywajac zasady prawej reki, uwzgledniajgc obrot w trzech
kierunkach oraz trzeci punkt.
- O$ X: Jest ustawiona na pozostatg 0s.

7.5. Konfigurowanie protokotu MODBUS TCP
MODBUS oparty na protokole TCP jest obstugiwany jako rozszerzony interfejs
do komunikacji z urzgdzeniami zewnetrznymi, takimi jak np. sterowniki PLC.
Jest on zaimplementowany w oprogramowaniu i umozliwia komunikacje

i ustawienie wielu wejs¢ / wyjsc.

Z gtébwnego menu wybierz Robot settings > MODBUS TCP.

oevice @@ RGN

. | Status | Value ‘ Response ‘ Type ‘ Address | Name
T —
Fo S 0 1 register_input 300 MCDBUS_1
Fe S 900 2 register_input 304 MODBUS_2
Fo S 0 3 register_input 305 MODBUS_3
o ® 3 digital_output 17 MODBUS_4
O 25 1 register_output 2 MQODBUS_5

“@-Connecied <Q-Disconnected =@-Invalid input value =@=Device busy =QeInvalid address
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Rejestracja urzadzen

Aby korzysta¢ z wejs¢ / wyjs¢ MODBUS, zarejestruj urzgdzenie, aby udostepnic
informacje i nawigza¢ komunikacje z urzgdzeniami zewnetrznymi.

1. Nacisnij przycisk

pevice @@

@ local @
127.0.0.1

2. Wprowadz nastepujace informacje na ekranie Add Device i
nacisnij przycisk Add.
" Device name: Wprowadz nazwe urzadzenia wy$wietlang na ekranie.
" |P Adress: Wprowadz adres IP urzadzenia.

" Slave ID: Wprowadz identyfikator urzgdzenia podrzednego. Jego zakres
wejsciowy wynosi od 0 do 255, a format to 3-cyfrowa liczba catkowita.

" Description: Mozesz wprowadzi¢ opis urzgdzenia. Mozesz wprowadzi¢
do 25 znakéw.

Add Device X

Device Name
IP Address Slave ID 255

Description

Add
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Edycja / kopiowanie ustawien urzagdzenia

Mozesz modyfikowaé ustawienia wczesniej zarejestrowanego urzgdzenia

lub skopiowa¢ ustawienia urzgdzenia, aby uzy¢ ich jako ustawienia dla nowego
urzgdzenia. Podczas kopiowania, kopiowane sg rowniez informacje o wejsciach /
wyjsciach urzgdzenia.

1. Nacisnij przycisk Edytuj @ na liscie zarejestrowanych urzadzen.

pevice @@

@ local @
127.0.0.1 N

g
tan®

2. Zmodyfikuj elementy, ktére chcesz zmieni¢, i nacisnij przycisk OK lub
nacisnij przycisk Copy, jesli chcesz skopiowa¢ ustawienia urzadzenia, aby
uzy¢ go jako ustawienia dla nowego urzgdzenia.
= Po nacisnieciu przycisku Copy, ustawienia urzgdzenia aktualnie

wybranego i informacje o we/wy zostang skopiowane pod nowe
urzgdzenie i dodany do listy. Nazwa nowo utworzonego urzgdzenia to
nazwa urzgdzenia skopiowanego z "_numer".

Edit Device X

Device Name ocal
IP Address 127 oo Slave ID 255
Description

Usuwanie urzadzenia z listy

1. Wybierz urzgdzenie, ktore chcesz usungé z listy.
" Zaznacz pole wyboru urzgdzenia.

pevice @@

W,
@ local @
eas’ 127.0,0.1
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2. Nacisnij przycisk Usun , a nastepnie nacisnij przycisk OK.
" Po usunieciu urzgdzenia wejscia / wyjscia urzadzenia réwniez zostang
usuniete.

pevice @ @&

@ local @
127.0.0.1

Rejestrowanie wejsé / wyjs¢

Po zarejestrowaniu urzadzenia nalezy ustawi¢ wejscia/wyjscia dla niego. Dodane
wejscia / wyjscia sg uzywane do odczytywania okreslonej wartosci z urzgdzenia
lub wysytania do niej wartosci statusu HCR.

Typy wejs¢ / wyjs¢ dla MODBUS sg nastepujace:

Digital input: Odczytuje wartosci cyfrowe (wysokie / niskie) z urzadzenia.
Digital output: Wysyta wartosci cyfrowe (wysokie / niskie) do urzgdzenia.
Register Input: Odczytuje wartosci 2-bajtowe (0-65535) z urzgdzenia.
Register output: Wysyta wartosci 2-bajtowe (0-65535) do urzadzenia.

1. Woybierz urzadzenie, aby doda¢ wejscia /wyjscia do urzadzen z listy.
Po wybraniu urzgdzenia wyswietlane sg obecnie we/wy wejscia do niego.
2. Nacisnij przycisk Dodaj

ot
pevice @@ R E + 3
. | Status | Value | Response | Type | Address ‘ Name
local @ time(ms)
127.0.0.1
-0 0 1 register_input 300 MQODBUS_1
-0 3900 1 register_input 304 MODBUS_2
O 0 1 register_input 305 MODBUS_3

3. Wprowadz informacje o wejsciach / wyjsciach i nacisnij przycisk OK.
= Name: Wprowadz nazwe wejscia / wyjscia.
= Signal adress: Wprowadz predefiniowany adres, ktory bedzie uzywany
dla wejsc¢ / wyjse.
= Type: Wybierz Cyfrowe wejscie / wyjscie lub zarejestruj wejscie/wyjscie.
= Frequency: Wybierz czestotliwo$¢ transmisji danych
dla wejs¢/wyj$c. Dostepne wartosci czestotliwosci to 0, 1, 2, 51 10.
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MODBUS Setting X

Name MODBUS_2 Signal Address 0
Type Register Input v
* Advanced Option

Frequency[Hz] 10 v

oo | o

Uwaga Mozna uzy¢ wejsé/wyjsé podczas tworzenia
programu. Zwtaszcza, mozna uzy¢ wejsc/wyjsé
typu register jako zmiennych w programie.

Wyswietlanie statusu komunikacji

Po zarejestrowaniu wejscia / wyjscia mozna wyswietli¢ jego status komunikacji.

B status  Value %m(nrgf Type Address ~ Name | Edit
v io i w 0 Registerinput | 300 | MODBUS_1 (£
v I O 1567 0 Register Input 304 MODBUS_S &
E 0O E 27 0 Register Input 305 MODBUS_6 &
o I © 0 Digital Output 0 MoDBUS_7 | (£
- 0 1 Register Output 0 MODBUS_8 | (&
L T
O
Normalna
Nie mozna potaczyé
Bfad wartosci wejsciowej
O

Opdznienie odpowiedzi
urzgdzenia

o

Btad adresu
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Wyswietlanie i ustawianie wartosci wejs¢ / wyjsé

Po zarejestrowaniu wejscia / wyjscia mozna wyswietli¢ lub ustawi¢ jego wartos¢.

R nse -
B stetus  Value ﬁﬁ?ms} Type Address Name Edit

L4 O i 27 g 0 Register Input 300 MODBUS_T1 prd
L4 O g 1567 ; 0 Register Input 304 MODBUS_5 &
O ; 27 é 0 Register Input 305 MODBUS_6 &
o @ 0 Digital Output 0 MODBUS_7 (&
-0 é 0 5 1 Register Output 0 MODBUS_8 &

" Wejscie cyfrowe: wskazuje ikone aktualnie wprowadzanej wartosci cyfrowej
(wysoki / niski - High / Low).

- O : Wysoki
- © :Niski
" Whyjscie cyfrowe: wskazuje ikone aktualnie wyswietlanej wartosci cyfrowej
(wysoki / niski). Nacisnij wartos¢, aby jg zmienic.
- O - Wysoki
- © :Niski
" Register Input: wskazuje warto$¢ aktualnie odczytang z urzadzenia.
" Rejestruj wyjscie: Wskazuje wartos¢ aktualnie wysytang do
urzadzenia. Nacisnij wartos¢, aby jg zmienic.

Edytowanie ustawienr We / Wy

1. Nacisnij przycisk Edytuj “do modyfikacji z listy wejs¢/wyjsé.
2. Zmodyfikuj ustawienia i nacisnij przycisk OK.

Uwaga Nie mozna zmienié typu wejsc/wyj$é. Aby
zmienic¢ typ, nalezy usung¢ ustawienie
wejsé/wyjsé i dodac je ponownie.

Usuwanie We / Wy

1. Woybierz wejscia/wyjscia do usuniecia z listy wejs¢/wyjsc.
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« MODBUS /0 00

Status  Velue RERONSE  mype  Address  Neme  Edit

- VE O 27 4] Register Input 300 MODBUS_1 Vs
E v -0 1567 0 Register Input 304 MODBUS_5 y7
E E R e g 27 0 Register Input 305 MODBUS_6 £
E I o (&) 0 Digital Output 0 MODBUS_7 | (£
o 0 1 Register Qutput 0 MODBUS.8 | (£
2. Naciénij przycisk Usun (@).
« MODBUS I/0 T
Response
Status Value time(ms)
v O 27 0 Register Input 300 MODBUS_1 £
v O 1567 0 Register Input 304 MODBUS_5 &
o 27 0 Register Input 305 MODBUS_6 &£
o ® 0 Digital Output 0 MODBUS_7 | (&
O 0 1 Register Output 0 MODBUS_8 p7s

7.6. Ustawianie zmiennych globalnych

Mozesz ustawi¢ zmienne globalne, ktére sg dostepne i wspotdzielone przez wiele
programéw po ponownym uruchomieniu robota.

. Name Type Value Edit
g var_1 number 5 (&)
g_var_2 number LS| (&)
« < > >
Add Delete

= Nazwa zmiennej: Okresla nazwe zmienne;.
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- Mozna wprowadzi¢ do 10 znakdw (20 bajtow).

= Warto$¢ zmiennej: Okresla warto$¢ zmienne;.
- Zakres: -2147483647 - 2147483647

7.7. Obstuga bitow wejs¢ / wyjsé

Mozna tgczy¢ wartosci wielu wejsé cyfrowych wejsé / wyjs¢ i przypisac je
do zmiennych lub przypisa¢ je do konkretnych dziatan - funkciji.

< IO Bit Operation g R ®
D_GENI D_GENI D.GENI D_GENI DGENI DGENI DGENI DGENI oo

N_O N1 N2 N3 N4 N5 N_6 N_7

O O O O O O O O 1 Program Stop ¥

O O O O O O O O 3 Program Play ¥

O O O O O O O O 4 Program Pause ¥
0 Program Play hd

Add Delete Cancel Apply
Dodaj / Usun

Dodaj lub usun ustawienia operaciji bitowej.

= Kilikniecie przycisku Add dodaje jedno ustawienie, a poczgtkowa wartos¢
kazdego I/ O jest wyswietlana jako Niska.

= Przycisk Delete jest aktywowany po zaznaczeniu dowolnego pola wyboru
z listy. Jedli zostanie klikniety, wybrany wiersz zostanie usuniety.

= Nie mozna dodawa¢ ustawien, gdy program jest uruchomiony
lub uruchomiony.

Ustawienia operacji bitowych 1 /0
Ustaw warto$¢ operaciji bitu we / wy i przypisz funkcje.

= Zakazdym razem, gdy klikasz ikone bitu we / wy, zmienia sie ona poprzez
sekwencje Low / High / Disable.

= High jest przypisane do 1, Low jest przypisane do 0, a bitowa wartos¢
jest wyswietlana w polu wartosci.

= We / wy bitu ustawionego na Disable jest traktowane jako "0" niezaleznie
od otrzymanej warto$ci rzeczywistej.
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Rozdziat 8 - Ustawienia bezpieczenstwa

Po skonfigurowaniu ustawien robota, nalezy skonfigurowac ustawienia
bezpieczenstwa, aby chroni¢ uzytkownikéw przed niebezpieczng sytuacja,
ktéra moze wystgpi¢ podczas dziatania robota.

& Ostrzezenie

Upewnij sie, aby sprawdzi¢ ustawienia bezpieczenstwa natychmiast

po zainstalowaniu robota. Ponadto wszystkie funkcje bezpieczenstwa
muszg by¢ regularnie sprawdzane.

8.1. Ograniczanie ruchu robota

Aby zapewni¢ bezpieczenstwo uzytkownika podczas interakcji z robotem, mozna
sie upewnié, ze kat i predko$¢ ztgcza robota nie przekracza okreslonego limitu.

nacisnij Safety Settings > Motion Limit w menu gtéwnym.

[ Limit settings

prse —

Force(Nm) Speed(in/s) Collision mitigation Speed(Reduced mode)(%)

e ——) . o) -

25 150 o 2937 | T ° Taek 1 100 >

Joint Rotation(?) Joint Speed(*/s)
Min Max Min Max
Joint1 -360 | Oe——() 360 Jointd -360 | Oe———() 360
Joint2 -360 | Qu——) 360 Joint5 -360 | Ou——() 360
Joint3 -165 | Que—) 165 Joint6 -360 | Qu——) 350
Cancel

Ustawienia domysine

W zaleznosci od ograniczenia dla kazdej pozycji dostepne sg cztery zestawy
ustawien domysinych.

Jesli chcesz uzy¢ ustawienia domysinego, zaznacz opcje Preset i wybierz jedng
z czterech opcji.

Preset Highiimit R —
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Jesli chcesz ustawi¢ kazdy element wedtug swoich ustawien, mozesz uzy¢ paska
regulacji, aby zmieni¢ wartos¢, gdy Preset nie jest zaznaczone lub po nacisnieciu
pola wprowadzania mozna wprowadzi¢ wtasne dane wejsciowe.

Force(Nm) Speed(mm/s) Collision mitigation Speed(Reduced mode)(%)
0 = |35 L O | 1000 Disable - 50
Joint Rotation(?) Joint Speed(’/s)
Joint1 360 O 360 Jointd 360 | O O 360
Joint2 350 O O 30 Joints 350 O O 360
Joint3 155 O 65 loint6 350 | OF O | 300

Istniejg cztery rozne sposoby ograniczenia ruchu robota.

Force: Mozesz ograniczy¢ maksymalng site, ktorg robot (TCP) wywiera

na otoczenie zewnetrzne.

Speed: Mozesz ograniczy¢ maksymalng predkosé ruchu liniowego TCP.
Collision mitigation: Mozna to ustawi¢, aby ztagodzi¢ wptyw poruszanego
obiektu w przypadku kolizji.

Deceleration mode speed (%): Ustawia predkos¢ w trybie opdznienia. Po
zastosowaniu trybu spowolnienia na goérze ekranu pojawia si¢ czerwony
alarm. Klikniecie alarmu powoduje przejscie do ekranu poczatkowego.
Joint rotation: Mozesz ograniczy¢ kat obrotu kazdego przegubu.

Joint speed: Mozesz ograniczy¢ predkos¢ kazdego przegubu.

Wcisnij Przycisk Cancel, aby przywrdci¢ ustawienia zmienione ostatnio przez
uzytkownika w biezgcej zakfadce (tryb ogdiny lub tryb spowolnienia)
do poprzedniej wartosci.

Po zakonczeniu ustawien nacisnij przycisk Apply, aby zastosowaé go do robota.

& Uwaga

t gczna predkosé nie moze by¢ ograniczona za pomoca opcji Speed.
Mozesz ograniczy¢ predkos¢ potgczenia tylko za pomoca opcji na

karcie Joint Speed.

Jesli temperatura otoczenia robota dla ramienia robota nie jest wieksza
niz 10 °C podczas pierwszego uruchomienia, moze wystapi¢ wykrywanie
kolizji z powodu ograniczonej sity Force. Jesli wystgpi taki problem,
zwieksz wystarczajgco wartos¢ graniczng sity Force, uzywaj go z niskg
predkoscig przez okoto 30 do 60 minut do czasu rozgrzania
mechanizméw i zmniejsz wartos¢ sity Force, aby go uzyé.
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8.2. Ustawianie granic bezpieczenstwa

Aby zwiekszy¢ bezpieczenstwo uzytkownikéw, mozna zbudowac wirtualne
ogrodzenia wokot robota, aby zapobiec przemieszczeniu sie robota lub narzedzia

poza granice tych wirtualnych ogrodzeh.

nacisnij Safety settings > Safety Boundary bezpieczenstwa w menu

gtéwnym.

Dodawanie granicznych barier bezpieczeristwa

Safety Boundary

Name

Boundary 1

Boundary 2

Boundary 3

00
Use View Info
«© o &
© < |6
«© o B

Po dodaniu wielu granicznych ptaszczyzn bezpieczenstwa tzw. wirtualnej klatki
bezpieczenstwa, jesli to konieczne, mozesz wybrac jedng z nich i uzyc jej.

1. Aby dodac bariere bezpieczenstwa, nacisnij przycisk Dodaj e
= Jesli nacisniesz przycisk Dodaj e , pojawi sie ekran Manual Move.

Safety Boundary

Name

Boundary 1

Boundary 2

Boundary 3
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2. Na ekranie Manual Move uzyj regulacji i przycisku Direct Teaching, aby
ustawi¢ pozycje graniczna.

Manual control of robot

Tool Position

X

Rotation(?)

} SPeEd

" Aby uzyska¢ wiecej informaciji na temat ekranu Manual Move, patrz 5.3
Ekran sterowania recznego.

" Twoja bariera bezpieczehstwa zostanie utworzona w miejscu, ktére jest
oddalone od osi srodkowej kotnierza narzedzia w takiej odlegtosci, jak
dlugos¢ TCP ustawiona w profilu TCP.

3. Aby zapisac¢ ustawienia, nacisnij przycisk OK.

Ogladanie ptfaszczyzn granicznych bezpieczenistwa

Nacisnij ikone w kolumnie VIEW, aby ukry¢ lub pokaza¢ ptaszczyzne bariery
bezpieczenstwa na ekranie podgladu.

B Name Use = View  Info
Boundary 1 E E
Boundary 2 E E
Boundary 3 E E
.
" : Aby wyswietla¢ w Manual Move.
=~ : Nie wy$wietlaé w Manual Move.

Nacisnij Info =/, aby sprawdzi¢ wspétrzedne dla bariery bezpieczenstwa.
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Boundary Info X
o |

Point 431927 269.533 7255

Direction -0.622 -0.783 0

= Point: wskazuje punkt centralny, w ktérym znajduje sie $rodek granicy
bezpieczenstwa.

= Direction: wskazuje kierunek (wektor) dla ptaszczyzny granicy, ktéra moze
wskazywac na kolizje z granicg bezpieczenstwa w kontrolerze. (Niebieska 0$
Z na ekranie)

Stosowanie granic bezpieczenstwa

1. Aktywuj bariere bezpieczenstwa.

B Name Use = View Info
Boundary 1 ; E é )
Boundary 2 ; E =
Boundary 3 ; ; > é
= @ : Aktywna
= : Nieaktywna

2. Nacisnij przycisk Apply .
" wecisnij Przycisk Cancel, aby anulowa¢ zmiany i przywrdcié¢
poprzednie ustawienia.

Uwaga Jedli na liscie znajduje sie osiem lub wiecej
granicznych ptaszczyzn bezpieczenhstwa,
nacisnij przycisk w gore / w dot (~] - przycisk
do przewijania.

Zmiana nazwy barier bezpieczeristwa

Jesli dodasz granice bezpieczenstwa, zostanie ona zapisana jako " Bariera -
Boundary" i domysinie kolejna liczba.
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1. Nacisnij nazwe granicy w celu modyfikacji.

Boundary 1

Boundary 2

S NN NN NN EEEEEEEEEEEEEEEY

Boundary 3

4sEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEES

2. Wprowadz zadang nazwe i nacisnij przycisk OK.

Boundary Name Edit X

Name new name

Usuwanie ustawien granic bezpieczenstwa

1. Wybierz granice bezpieczenstwa do usuniecia.

<

Boundary 1

Boundary 2

Boundary 3

<

2. Nacisnij przycisk Usun .

Boundary 1

v Boundary 2

Boundary 3

3. Wocisnij Przycisk OK.
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8.3 - Ustawianie barier bezpieczenstwa narzedzi

Uzytkownik moze ustawiac granice bezpieczenstwa dla uzywanego narzedzia,
aby narzedzie nie wykraczato poza granice bezpieczenstwa ustawionego
obszaru roboczego.

Safety Boundary { Tool Boundary ]

«

u u E u (m'dinam
0

wo o e @ o
e [

Dodawanie barier bezpieczenstwa narzedzi

Granice bezpieczenstwa dotyczgca narzedzia mozna ustawic tylko dla juz
istniejacych ustawien TCP.

1. Woybierz karte bariery narzedzia i wybierz element z nazwg TCP, dla

ktérego chcesz ustawi¢ bariere.
2. Po ustawieniu wybranego TCP do uzycia, domysinie tworzona jest bariera

bezpieczenstwa narzedzia w ksztatcie szescianu.

3. Granice narzedzia mozna ustawi¢ w nastepujgcych 4 typach:
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Box: Powierzchnia w ksztatcie sze$cianu z TCP, bedgcym jej srodkiem, z
osig Z TCP jako wysokoscig i osig X jako szerokoscig

Sphere: Powierzchnia sferyczna o statym promieniu i z TCP jako srodkiem
sfery

Cylinder: Powierzchnia cylindryczna z TCP jako srodkiem, majgca wysokos¢
naosi Z TCP

Cone: Powierzchnia stozkowa z TCP jako srodkiem, majgca wysokos¢ i
kierunek na osi Z TCP

Przyktad TCP aktualnie zastosowany do robota jest oznaczony

symbolem . Kazda powierzchnia bariery bezpieczenstwa
dla narzedzia ma taki sam ukfad wspotrzednych, co osie
wspotrzednych ukfadu TCP.

1. Powierzchnie barier zestawu narzedzi sg domysinie ustawione
na szescian - Box. Uzytkownik wybiera jeden z czterech ksztattéw bariery
narzedzia.

2. Wybrane granice sg wyswietlane na ekranie, a promien, wysokosg¢,
szerokosc itp. sg ustawiane zgodnie z dokonanym wyborem. Ponadto
mozna je przenosi¢ i ustawia¢ na podstawie wspétrzednych TCP, a
nastepnie wprowadzac kat obrotu wzdtuz osi uktadu wspéitrzednych.

u Coordinate

Width 100 |mm

Height 100 |mm

1. Przetacz powierzchnie, ktéra ma zosta¢ aktywowana lub dezaktywowana
dla ustawionego TCP.
2. Nacisnij przycisk Apply.

Nacisnij przycisk Cancel, aby anulowac¢ biezgce ustawienia i wréci¢ do
poprzedniego ustawienia.

Przyktad Jednoczesne nacisniecie przyciskéw Apply / Cancel powoduje
zastosowanie obszaru bariery bezpieczenstwa przestrzeni
roboczej do bariery bezpieczenstwa narzedzia.

Aby zapewni¢ bezpieczenstwo terminala wejs¢ / wyjs¢ lub waznych danych
we/ wy, nalezy uzywaé bezwzglednie redundantnych wejs¢ / wyjsé. Dzieki
zarezerwowaniu dwéch wejs¢ lub wyjs¢, sprawdzane sg wzajemnie sygnaty
wysokie lub niskie, aby okresli¢ spojnos¢ i prawidtowosé obwodu, co zapewnia
wysoki poziom bezpieczenstwa obwodu.
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W menu gtéwnym nacisnij Safety Settings > Redudant 1/0.

{ Digital Input ‘ Digital Output

. ‘ Input 1 | Input 2 | Function
D_CONF_IN_Q v D_CONF_IN_1 v Unassigned v
D_CONF_IN_2 ~ D_CONF_IN_3 ~ Unassigned ~
D_CONF_IN_4 v D_CONF_IN_5 v Unassigned v

D_CONF_IN_6& v D_CONF_IN_7 v Unassigned v

Add Delete Cancel Apply

Dostepne sg dwie zakladki - wejscie cyfrowe i wyjscie cyfrowe. Wybierz zakladke
do ustawienia i wykonaj nastepujgce czynnosci.

" W przypadku wejs¢ cyfrowych funkcja bedzie dziataé, jesli wejscie jest
wysokie lub niskie.

" W przypadku wyjs¢ cyfrowych, sygnat wysoki lub niski wysytany jest dla
przypisanej funkcii.

wcisnij przycisk Add.
Wybierz wejscie / wyjscie, ktére bedzie uzywane jako redundantne.
Ustaw funkcje, ktéra ma zosta¢ przypisana.

whh =

= Do wejs¢ cyfrowych mozna przypisa¢ nastepujace funkcje:
- Unassigned: funkcja nie jest przypisana.
- Emergency Stop: Jesli oba wyznaczone wejscia majg wartos¢ Low (0)
to przycisk zatrzymania awaryjnego jest zwolniony, jesli dowolne z wejs¢ jest
High (1), dziata tak, jakby przycisk awaryjny zostat nacisniety.

= Mozesz przypisaé nastepujgce funkcje do wyjsé cyfrowych.
- Unassigned: funkcja nie jest przypisana.
- Emergecy Stop: Jesli oba wyznaczone wejscia / wyjscia znajdujg sie
w stanie zatrzymania awaryjnego, wystawiany jest sygnat Low (0) na wyjsciu.
W przeciwnym razie wyprowadzany jest sygnat High (1). Po nacisnigciu
fizycznego przycisku zatrzymania awaryjnego, funkcja dziata o nawet wtedy,
gdy wyznaczone wejscia / wyjscia znajdujg sie w stanie zatrzymania
awaryjnego.
- Robot moving: Jesli robot porusza sie, wyznaczony sygnat wyj$ciowy
wyprowadza sygnat Low (0). W przeciwnym razie sygnat High (1).

= - Robot Not Stopping: Wyznaczone wyjscie wyprowadza sygnat High (1)
do momentu, w ktérym komenda zatrzymania zostanie wykonana przez
robota po 6wczesnym jej wywotaniu. W przeciwnym razie generuje Low (0).

4. wecisnij przycisk Apply.
= Wocisnij Cancel, aby powrdci¢ do poprzednich ustawien.
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Uwaga Uzytkownik moze samodzielnie nazwac kazde
wejscie / wyjscie.

Aby uzyskac¢ wiecej informacji, patrz Ustawianie
wejsc / wyjsé

8.5. Przekroczenie limitu bezpieczenstwa przegubéw

Jezeli przekroczony zostanie limit bezpieczenstwa jakiegokolwiek przegubu,
informacja na temat przekroczenia jest wyswietlana u gory ekranu, jak pokazano
na ponizszym rysunku.

Safety limit of the joint has been exceeded. [J3 ]

= Robot Operation

Gl Robot Status
Y Use safety limit check
* Operation Setting
£
Payload
i) 0ke
ol

Load Robot Configuration

Please select a setting file - -

Select Robot Program

Speed 100%\ 2nd release - | Apph ‘

Jesli przekroczony zostanie limit bezpieczenstwa przegubu, robot nie bedzie
dziatat wiasciwie. Dlatego zakres roboczy musi by¢ ustawiony w bezpiecznym
zakresie, zgodnie z ponizszg procedura.

1.

2.

No

Przejdz do ekranu administracyjnego, wybierajgc menu administracyjne lub
klikajgc gorna ikone z lewej strony paska nawigacyjnego.

Usun zaznaczenie opcji " Uzyj ustawien bezpieczenstwa” — Use safety limit
check.

Kliknij przycisk "Resetuj" - Reset, aby wykonac reset, a nastepnie kliknij
przycisk "Start".

Kliknij Sterowanie reczne w lewym dolnym rogu, aby przej$¢ do ekranu
sterowania recznego.

Przeguby przekraczajgce limity bezpieczenstwa sg kontrolowane tak, aby
znajdowaty sie w normalnym zakresie za pomocg przycisku jog.

Jesli znajdujg sie w normalnym zakresie, wré¢ do ekranu operacyjnego.
Zaznacz "Uzyj ustawien bezpieczenstwa” — Use Safe Settings.
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Rozdziat 9 - Programowanie

Musisz najpierw zaprogramowac ruchy robota, jesli chcesz, aby wykonat
okreslone zadanie.

Aby zaprogramowad robota, wybierz Bl Programming w menu gtéwnym.

9.1. Jak korzystaé z polecen

Wybér schematu blokowego

Istniejg dwa rodzaje schematéw blokowych - gtéwny i podrzedny.

.....

oo AR A vl o I = S G R O I o

-
move if loop switch wait set  subprogram Vanables Commands Edit

GURECIION L9 19 & ¢ L9 Y9 L9 oo

242
24.2(5) . C.s 205 0.1s 0.8s 0.8s 11s 1.0s

L]

= Main Program: W tej zaktadce mozna wprowadza¢ lub modyfikowa¢ program
gtéwny.

= Sub Program: W programie gldbwnym mozna wywota¢ wiele
podprograméw. Nacisnij ikone Sub, aby przejs¢ do zaktadki, w ktérej mozna
utworzy¢ lub edytowa¢ program podrzedny. Wiecej szczegétowych informacji
na temat podprogramu znajduje sie w rozdziale 9.16 Korzystanie z
podprogramu.

= Thread Program: Jest to program, ktory jest wykonywany rownolegle
z programem gtéwnym.

Typ polecen

W programowaniu mozesz uzyé nastepujgcych polecen: Move, If, Loop. Switch,
Halt, Wait, Set, Pattern, Sub Program and Vision.

Ustaw punkt, do ktérego zostanie przeniesiony
Move punkt TCP. Aby uzyskaé wiecej informac;ji,
patrz 9.7 Polecenie ruchu MOVE.

Rozgatez polecenia na podstawie warunkéw.
If Aby uzyskaé wiecej informacii, zobacz 9.8 IF
Command.
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Powtérz konkretne polecenie.
- Loop Aby uzyskac wiecej informacji,
patrz 9.9 Polecenie LOOP.

Przetgcz sposdb dziatania dla kazdego warunku
ol . Switch wyznaczonej zmiennej.
Wit Aby uzyskac wiecej informaciji,
patrz 9.10 Polecenie SWITCH.
Nakaz robotowi, aby poczekat, az zostanie
spetniony warunek wprowadzony przez
L: Wait uzytkownika.

Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, zobacz 9.11
Komenda CZEKAJ - WAIT.

*

Tworz sygnaty wyjsciowe, zmienne i profil TCP.
E - Set Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, zobacz 9.12
Polecenie ustaw — SET.
Odwotaj sie do podprogramu.
) Sub Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, zobacz 9.16
Program ’ '

Korzystanie z podprogramu.

= . Variables Mozesz zarzgdza¢ zmiennymi wymaganymi
Variables podczas tworzenia programu.
E i Commands Wskazuje, ze dodatkowe komendy moga byé
[ —— uzywane oprécz podstawowych polecen.
iy Zapewnia funkcje edycji, takie jak kopiowanie,
‘O Edit wycinanie, wklejanie, usuwanie i przenoszenie do
Edit

ikon aktualnie tworzonego programu.

Dodatkowe polecenia

Oprécz podstawowych iolecer’\, dodatkowe polecenia, ktére pojawiajg sie, gdy

przycisk Command c-mE-m jest klikniety: Folder, Message, Halt, Conveyor, Vision,

Pattern, Script, and Path.

Additional Commands X
EE sicle =
o0p

0 switch wait set  subprogram

folder  message a2t CONVEYOr

I I

vision

Basic
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Grupuje dodane ikony polecen programu i fgczy je

) Folder w podfolder.

Okresla typ komunikatu dla uzytkownika, ktéry

= Message . - , .
mozna wyswietla¢ w danym momencie programu.

= Halt Konczy dziatanie programu.

Definiuje dziatania zwigzane z ruchem

Conveyor
transportera.

Uzyj sprzetu wizyjnego, aby zeskanowac obiekt.

" Vision Aby uzyskac¢ wiecej informaciji, patrz 9.18
Polecenie Vision.

Nakaz robotowi, aby poruszat sie zgodnie
z wczesniej zdefiniowanym wzorem.

Aby uzyskac¢ wiecej informaciji,

patrz 9.15 PATTERN Command.

] Pattern

Qfelislefolw

=
o~
[

Script Zapewnia mozliwos¢ edycji skryptow.

- Umozliwia uzytkownikowi bezposrednie
"-\“ . Path uchwycenie ramienia robota i utworzenie ruchu w
celu wygenerowania ruchu robota.

Wprowadzanie polecen

Za kazdym razem, gdy nacisniesz polecenie, jest ono wprowadzane na osi
czasu, jedno po drugim i takiej kolejnosci bedg one wykonywane.

Edit

Main Program e LY ¥ -CI:[- lc:ff O 1:-°- .J.d '

24.2(s)

20c C.z C.8c 0.8c

I;f:)OP65BD77 = - | : - - - I._.._? ”T__? ‘F? "T_?‘ -y

- Emmm A NN ENEEREEEEE NN NN NN I NN NN NN NN NN NN EEEEEEEEEEEE 1
D

- 00 % Cancel
=" |

= Po zakonczeniu programowania wybierz ikone powtarzanie catego
programu w sposoéb ciggty.

= Jesli przepetni sie ekran, mozesz go przewija¢ nastepnego ekranu naciskajgc
przycisk w gore / w dét lub w lewo / w prawo przyciski do
przewijania.



O Hanwha @robotics

Na poczatku programu mozna inicjowac¢ zmienne, wejscia/wyjscia, pozycje
robota itp. Za pomocg ikony inicjalizacji. Ikony inicjalizacji nie mozna usunagé,
jest ona nieodtgczng sktadowg programu.

Status ikony oznaczony jest czerwonym lub zielonym kolorem i wskazuje na stan
nowo dodanego polecenia.

ir-)
" Ccommand, Dodane polecenie, ktére nie zostato jeszcze
skonfigurowane.
JQ
%% Command, Polecenie, ktore zostato skonfigurowane i posiada
wprowadzone parametry.

Gdy program zostanie zapisany, biezacy stan ikony zostanie réwniez
zapisany. Po kliknieciu przycisku Apply wszystkie ikony zmienig status
na skonfigurowane.

Kazde polecenie posiada niezbedne opcje niezbedne do jego wykonania. To
samo polecenie moze dziata¢ w rézny sposéb w zaleznosci od ustawienia jego
parametréw. W celu tatwiejszej identyfikacji polecen, mozna samodzielnie
ustawié¢ nazwe dla kazdego polecenia. Zeby zmienié¢ nazwe, po wprowadzeniu
polecenia na osi czasu, naci$nij na nazwe polecenia, aby jg zmodyfikowac.

9 Move_to_Point1 . O

1. Wpybierz polecenie, ktére chcesz usung¢ z osi czasu.
2. Wocisnij Delete.

9 Move_to_Point1 O

1. Kiliknij przycisk Szukaj, aby wyswietli¢ funkcje wyszukiwania na ekranie.

9 Move_to_Point1 O

2. Wprowadz nazwe szukanego polecenia, nacisnij lupke a program wyszuka
polecenia zwierajgce w swojej hazwie wprowadzony cigg znakow.
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3. Jesli w wyniku wyszukiwania program znajdzie wiecej polecen o identycznej
nazwie, to mozna tatwo przemieszczac¢ sie pomiedzy wynikami za pomocg
lewego / prawego przycisku nawigacyjnego.

Pomijanie polecen

W programie mozna poming¢ wykonywanie wskazanych polecen podczas
wykonywania programu. W tym celu nalezy wybra¢ jedno lub wiecej polecen.

1. Sprawdz ustawienie Skip.

.9 moveszoti ®) o | —

2. Polecenia, ktore zostaty ustawione na Skip - Pomin, sg wyszarzone i sg
pomijane podczas wykonywania programu.

© co e U R R by
L9 Lo tototoio o Mio o Lo (o

0.9s 0.9s 1.9s 1.9 1.9s

1.9s

Drzewo - Tree

Jesli klikniesz przycisk , wszystkie zaprogramowane polecenia zostang
wyswietlone w strukturze drzewa. Polecenia zostang wyswietlone jednoczesnie w
strukturze drzewa i ikon na linii czasu. Dodatkowo zostanie pods$wietlona ikona
dla aktualnie wykonywanego przez robota zadania. W przypadku gdy program
robota nie jest wykonywany podswietlona zostanie ikona wybrana przez
uzytkownika w wyniku klikniecia na jej symbol.
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) nitialize 9 nMovEs3921 O |[Q
9 vove i .
.-.Y Move_to_Point1 Frame | Flange o Waypoint
9 Move4oze21
Position Type Fixed v
{& seTo15293 Q. .
7 N dear u 6.53 u -90.05
[E] 00 woorsse077 Speed 50 degis
G} SET439033 | 9 Accel. 100 | degss’ T2 E By
92.14 ﬂ 653
(S waTs47837 0
.9 movesss7o1 O . 1 | Joint Move
Q vOVEE33746 r o .
RO B B
.9 woveso3soe C =) : U
wait set  subprogram Variables Commands Edit
9 movesiaoa
B oo@E LI o0
.9 vovesssoez S-S P A R
(€ wami61676
[#] °X3 F202733
9 vovearass7

9.2. Ustawianie zmiennych

Mozesz tworzy¢ zmienne, ktére bedg wykorzystywane w wielu miejscach
programu pracy robota. Zmienne moga by¢ dodawane / usuwane /
modyfikowane. Aby wejs¢ do trybu zmiennych, nacisnij przycisk menu Variables
na koncu listy polecen.

Q2 v oo g C & =

move if i wait set subprogram

Po nacisnieciu przycisku zarzgdzania zmiennymi na gorze wyswietlany jest ekran
do zarzgdzania i monitorowania zmiennych, jak pokazano ponizej.

Variables Monitoring X
Name Type Init. value o
Val323172 number 1837 e
Valg878336 number 10 '@'
Val704243 e 0 Delete
cnt number 0

Dodawanie zmiennych

Wecisnij Dodaj Add. Jesli nacisniesz przycisk Dodaj Add, domysina nazwa
i wartos¢ (0) zostang wprowadzone automatycznie. Mozna dodaé zmienne o
nastepujacych wtasciwosciach:

" Number: Zmienne do przechowywania liczb
" String: Zmienne do przechowywania ciggu znakéw
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" Boolean: Zmienne typu prawda lub fatsz
" Position: pozycja TCP
" Joint: Wartosci katow obrotu przegubow

Jesli wybierzesz typ zmiennej, zmienna zostanie automatycznie wprowadzona
z domys$ing nazwa.

Create Variable X

Type number hd

Modyfikowanie zmiennych

1. Nacisnij odpowiednie pole, jesli chcesz zmieni¢ nazwe lub warto$¢ zmienne;.
2. Zmien go na zgdang nazwe lub warto$¢ i nacisnij przycisk OK.

= Maksymalna dtugo$¢ nazwy dla zmiennej jest ograniczona do 10 liter.

= W przypadku wartosci zmiennej mozna wprowadzi¢ tylko liczbe.
Zakres wynosi od -999999999 do 999999999.

= Maksymalna dtugo$¢ zmiennej tekstowej typu String: 20 znakéw

Usuwanie zmiennych

1. Zaznacz pole wyboru dla zmiennej, ktérg chcesz usunaé.
2. Nacisnij przycisk Usunh Delete i nacisnij przycisk OK.

Monitorowanie zmiennych

Mozesz sprawdzi¢ liczbe aktualnie zarejestrowanych zmiennych globalnych

i warto$ci zmiennych zarejestrowanych w robocie w czasie

rzeczywistym. Zmienne numeryczne sg wyswietlane z maksymalnie czterema
miejscami dziesietnymi, zaokrgglonymi do pieciu miejsc po przecinku.

Variables | Monitoring x
Namsa Type Value
g_var_1 number 5
g_var_2 number 41
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9.3. Edytowanie programéw

Jesli chcesz zmieni¢ kolejnosé lub strukture polecen wprowadzonych na osi
czasu, nacisnij przycisk Edytuj Edit menu na koncu listy polecen.

L2 oo o @ @ =

mowe [§ loop switch wait set  subprogram Vanables Commands Edit

Uwaga Mozesz réwniez nacisng¢ polecenie na linii
czasu przez minimum trzy sekundy, aby

otworzy¢ menu Edycja Edit.

Omowienie menu edycji

('E' '@ I+ ad Batch Combine Clear

Copy  Delete left  Right Apply Folder | Selection

Wytnij wybrane polecenie. Mozesz wycig¢
Cut polecenie i wklei¢ pdzniej
do innej lokalizaciji.

Wklej wyciete lub skopiowane polecenie

Paste do wybranej lokalizacji.
Co Skopiuj wybrane polecenie. Mozesz
Py . X . . . . "
skopiowa¢ polecenie do innej lokalizaciji.
Delete Usun wybrane polecenie z programu.
Left or Przenie$ wybrane polecenie w lewo lub
Right W prawo na osi czasu.
e Batch Grupuje parametry _kilku wybrany_ch p_oleceﬁ
Apply Apbl ruchu_ MOVE w pakiet po wybraniu tej
PPy samej grupy polecen ruchu MOVE.
Combine Combine  Utworz folder na kofcu programu
Folder Folder i przenies wybrane ikony ponizej.
— Clear Anuluj wybdr polecenia
selection Selection J Wy p .
8 T_e Close Zamknij tryb edycji programu

i wré¢ do ekranu programu.
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Przykfad edycji programu

W tym przyktadzie mozesz wycig¢ polecenie wpisane na osi czasu i wklei¢ je
w inne miejsce.

1. Woybierz polecenia programu, ktére chcesz umiesci¢ w innym miejscu

programu.
" Czerwona liczba zaznaczona po wybraniu polecenia wskazuje

kolejnos¢ wklejania.

(_‘_'E:' @ Batch Combine Clear

Gm Delete Apply Folder Selection

L L9 0 @& o0

C.ds C.ds C.ls

~9 FoNCGEA;

2. W menu edyc;ji nacisnij przycisk Wytnij Cut lub Kopiuj Copy.
= Po naci$nieciu klawisza Wytnij Cut (lub Kopiuj Copy), wybrane
elementy zostang pod$wietlone na czerwono. Mozna anulowac
wybor i ponownie powrdéci¢ do wyboru.

('_E‘ ]ir Batch Combine Clear
Copy Delete Apply Folder Selection

L9 L9 W @& o0
Lo PRI

Batch Combine Clear L _l_e
Apply Folder Selection *

L9 L T @ o0

C.As 0.4c AP

3. Woybierz lokalizacje, do ktérej chcesz wkleic.
= Nie mozna wybra¢ przerwy miedzy poleceniami, dlatego musisz
wybra¢ polecenie doktadnie przed lokalizacjg wklejenia.
= Po wybraniu lokalizacji przycisk Wklej Paste w menu
Edycji Edit zostanie aktywowana.

Batch Combine Clear
Apply Folder selection

L9 L9 ¥ @& oo

C.a: C.dz C.1=

=9 @Lv

Senanay

4. Nacisnij przycisk Wklej Paste.
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Batch Combine Clear

Apply Folder Selection

® & & 1900 L9 L9 T @& o0

C.4s C.4c C.s

ECK

© & @& 19 co L9 L9 U @& oo

C.ds C.as C.1s

Funkcja cofnij

Cofnij Mozesz uzyc funkcji edycji, aby cofnac

zmiany wprowadzone w ikonach.

C  Redo Przywréé M(?zesz ponownie przywréci¢ zmiane,
ktora zostata cofnieta.

Uwaga Zapisanych jest maksymalnie 50 krokéw.

Historia edyciji jest inicjowana po otwarciu
nowegdo pliku — New File, Otworz — File Open
lub Anuluj - Cancel.
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9.4. Zarzadzanie programem

W dolnej czesci okna programowania nacisnij przycisk Plik File, aby zapisac¢,
zatadowac lub usungé program.

@ Initialize O Q

Always execute when repeating program

?_ Program start time: -

_‘ Program running time: 00:00:00

* Program repeat count: 0

= o Average running time: O seconds

L2 e oG 8 ®= = H ™

Edit

move if loop switch wait set  subprogram Variables Commands

Main Program oy £ x

27.2(5) . New file r

@ Load

9 Save

9 Export as script

vndo [l reso [ program ame:| (@) seve s
S

Template File Cancel

‘ Eﬂ ’ > ] Speed 100 |%

-

Zapisywanie programu

1. Aby zapisa¢ ukonczony program, wybierz Plik > Zapisz File > Save
u dotu ekranu.
2. Wprowadz nazwe programu i nacisnij przycisk OK.

= W przypadku nowoutworzonego programu, ktory nie posiada jeszcze nazwy
lub programu posiadajgcego nazwe, ktéry chcemy zapisa¢ pod nowg nazwa,
pojawi sie okno do wprowadzania nazwy.

Jesli chcesz zapisac program pod inng nazwa, nacisnij Zapisz jako — Save as
i wprowadz nazwe, a nastepnie nacisnij przycisk Zapisz - Save.

Tworzenie nowego programu

Jesli chcesz utworzy¢ nowy program, wybierz Plik > Nowy File > New u dotu
ekranu.

Uwaga Wprowadz nazwe programu po jego
zatwierdzeniu lub przy zapisywaniu.
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tadowanie programu
1. Aby zatadowac¢ zapisany program, wybierz Plik > Zataduj File > Load

u dotu ekranu.
2. Woybierz program do zatadowania i naci$nij przycisk OK.

L3 C: > Program Files > HCR Rodi Sim > data » files Inquiry Keyword
Directory ¢ File Name Edited on ~
» E2 HCR Storage [ Rodizo-file 02-Dec-2018 03:08:41
U SUBPROGRAMA33097 file 02-Dec-2018 03:08:40
I subfile 02-Dec-2018 03:08:40
L SUBFROGRAMA37142 file 02-Dec-2018 03:08:40

Sanmaa
File Name: Rodi20file H =l Cancel Delete
e

Usuwanie programu

1. Aby usuna¢ zapisany program, wybierz Plik > Zataduj File > Load u dotu
ekranu.

2. Wybierz program do usuniecia i nacisnij przycisk Usun - Delete.

ke C: > Program Files > HCR Rodi Sim > data » files Inquiry Keyword
Directory (¢,  File Name Edited on v
> g HCR Storage L Rodi20 file 02-Dec-2018 03:08-41
U SUBPROGRAMA33097 file 02-Dec-2018 03:08:40
J sub.file 02-Dec-2018 03:08:40
U SUBPROGRAMA97142 file 02-Dec-2018 03:08:40

File Name: | Rodi20.file m
sssmnun” |
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9.5. Korzystanie z szablonéw

Mozesz zapisa¢ przygotowang strukture programu jako szablon. Zapisywana jest
wtedy cata struktura programu, ale bez wartosci wprowadzonych dla kazdego
polecenia.

&) Initialize O Q

Always execute when repeating program

Program start time: -

Program running time: 00:00:00

Program repeat count: 0

Average running time: 0 seconds

L4 [4

T oo g G @& ™
move if loop switch wait set  subprogram Variables Commands Edit

Main Program = C.) 0 {s} {9 [o.9]

27.26)

EAAIA SRA v O Bie BN O R VR

@ Load
9 Save

Undo Redo. @ Save as
S -
‘ [ | 2 » W | Speed 100 bﬁ File Cancel

Zapisywanie szablonu

Aby zapisa¢ ukonczony program jako szablon, wybierz Szablon > Zapisz —
Template > Save u dotu ekranu.

Jesli chcesz zapisa¢ szablon pod inng nazwag, nacisnij Zapisz jako Save as i
wprowadz nazwe, a nastepnie naciénij przycisk Zapisz Save.

tadowanie szablonu

1. Aby zatadowac¢ zapisany szablon, wybierz Szablon > Zataduj — Template >
Load u dotu ekranu.
2. Woybierz szablon do zatadowania i nacis$nij przycisk OK.

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
© 2019 - CoRobotics Translations Rights Reserved. Strona 108 z 180



() Henwha (Crobotics
HCR-5 Instrukcja Obstugi — wersja 11.2018

Load Template

!

C: > Program Files > HCR Rodi Sim > data » templates nguiry Keywora
Hor les > di Sim > data > I I Ki
Directory ¢ File Name Edited on ~
B3 HCR Storage U Rodi20.template 05-Dec-2018 12:03:33

File Name: Rodi20.template

Usuwanie szablonu
1. Aby usung¢ zapisany szablon, wybierz Szablon > Zataduj - Template > Load

u dotu ekranu.
2. Wybierz szablon do usuniecia i nacisnij przycisk Usun - Delete.

Load Template

!

CJ C: > Program Files > HCR Rodi Sim > data > templates Inguiry Keyword
Directory ¢ File Name Edited on v
3 HCR Storage QU Rodi20 template 05-Dec-2018 12:03:33

File Name: Rodi20.template Delete

9.6. Uruchamianie programoéw

Przed uruchomieniem programu na robocie, nalezy wykona¢ symulacje
by sprawdzi¢ dziatanie programu.

Speed 100 %
I:ﬂ ’ > ] pee .

Template

Jesli chcesz sprawdzi¢ program na robocie, mozesz to zrobi¢ uruchamiajgc go na
fizycznym urzadzeniu ,Real Robot” lub sprawdzi¢ go na podgladzie w trybie off
line ,Simulation”. Nalezy wybraé sposéb sprawdzenia i

nacisnaé przycisk Zastosuj - Apply. Aby przywrdci¢ poprzednie ustawienia przed
wprowadzeniem zmian, nacisnij przycisk Anuluj - Cancel.
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= Aby sprawdzi¢ w trybie off-line na podgladzie, wybierz Symulacja -
Simulation.

= Aby potgczy¢ go z prawdziwym robotem i sprawdzi¢ dziatanie programu na
robocie, wybierz Real Robot.

= Predkos¢ wykonywania catego programu mozna regulowac za pomocg
suwaka predkosci - Speed.

9.7. Polecenie ruchu MOVE

Polecenie stuzy do programowanie ruchu ramienia robota poprzez okreslenie
miejsca docelowego i metody ruchu.

Wybdr metody ruchu

Istniejg cztery sposoby poruszania sie ramienia robota: Liniowa — Linear, Joint —
tryb od punktu do punktu, Arc — po tuku, Circle — po okregu. W kazdej w tych
metod mozesz ustawic¢ szereg parametrow np. predkosc¢, przyspieszenie, itp.

= Linear: Narzedzie porusza sie liniowo miedzy punktem poczatkowym
a punktem koricowym. Aby ruchu narzedzia byt wykonywany po linii prostej,
kazde przegub musi poruszac sie w bardziej ztozony sposéb.

= Frame: Wybierz, czy przesuwaé¢ za pomocg TCP [$rodka narzedzia]
czy Flange [$rodka pierscienia do mocowania narzedzial.

= Reference coordinate system - referencyjny uktad wspotrzednych:
Wybierz referencyjny uktad wspoétrzednych, w ktérym porusza sie
robot wykonujgc polecenie ruchu.

= Speed - Predko$¢: 0,1 mm /s ~1000 mm/s

= Accel. - Przyspieszenie: 0,1 mm /s? ~ 2500 mm / s?

= Don’t stop at this point - Nie zatrzymuj sie w tym momencie: To
ustawienie pozwala na poruszanie sie ze statg predkoscig bez
zatrzymywania operacji pomiedzy kilkoma poleceniami ruchu. Aby
uzyskac szczegodtowe informacje, patrz Ruch bez zatrzymywania w
zadanym punkcie.
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L 9 Frame | Flange v Waypoint
base ¥ | Position Type Fixed v
T
Speed 500 | mm/s 490.00 @ 179.99

Accel, 1000 | mm/s’ .50 -0.00
Radius 0| mm Ll a e 3

Den't stop at this peint

= Joint: Sciezka ruchu narzedzia miedzy punktem poczgtkowym a punktem
koncowym jest ignorowana, ale zamiast tego ruch ramienia jest
optymalizowany tak by byt jak najkrétszy i najszybszy.
" Speed - Predkos¢ : 0,1deg/s~180deg/s
" Accel. Przyspieszenie: 0,1 deg / s? ~ 360 deg / s?

L 9 Frame = Flange ~ Waypoint
~

Position Type Fixed v
J Qo

- Speed 50 | dears u 6.53 u -110.54

-68.75 E 6.53

" Arc - kuk: narzedzie przemieszcza sie wzdtuz ograniczonego okregu, ktérego
srodek jest srodkiem okregu opisanego na trojkgcie utworzonym przez punkt
wyjscia (S) i dwa punkty (W1, W2), co ilustruje ponizszy rysunek.

"  Predkosé¢: 0,1 mm /s~ 1000 mm /s
" Przyspieszenie: 0,1 mm /s? ~ 2500 mm / s?

A rame | Fange v Middle Point End Point
/
base ™~ | Position Type Fixed v
J o
- Speed 250 | mm/s 490.00 ﬂ 179.99

h
9

Accel 500 | mm/s’ R R L
se0.24 (B 8000 | -

Arc Mow
MiddlePoint

Q

O

Uwaga Wspdtrzedne TCP ostatniej pozycji osiggnietej
przez robota (przed wykonaniem polecenia Arc)
sg wspotrzednymi punktu poczatkowego tuku.
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= Circle - Okrag: Narzedzie porusza sie po okregu wyznaczonym przez punkt
poczatkowy (S) i dwa punkty orientacyjne (W 1, W 2).

= Predkosé: 0,1 mm /s~ 1000 mm/s
= Przyspieszenie: 0,1 mm/s2 ~ 2500 mm / s2
= Liczba obrotéow: 1 ~ 50 (domysinie 1)

Frame  Flange v Waypoint 1 Waypoint 2

base ¥ | Position Type | Fixed v wi

-~ . W2
Speed 500 | mm/s u e ﬂ Ui / t )

\‘.
Accel. 1000 | mm/s® 115.50 -0.00 |® '
560.24 a 8999 | N\ //

. —

Circle .
: MiddlePoint

Rotation Count

Uwaga Punktem wyjscia sg wspotrzedne TCP ostatniej
pozyciji robota.

Promien zakrzywienia sciezki liniowej
Jesli uzyjesz w ruchu liniowym zakrzywienia promieniem, a nastepnym

poleceniem jest znéw ruch liniowy, przesuwa on ramie robota bez zatrzymywania
podczas przechodzenia migdzy tymi rodzajami ruchu.

L 9 Frame | Flange v Waypoint

basze ~ | Position Type Fixed v
J o
- Speed | 19635 in/s u e

A 9 Accel 29370 | inds’ -1 54 LN -0.00

179.99 1

co Radius 50 |in 17.38 -89.99 |s
O _ | | tincariove |

= Minimalny promien wynosi zero. Jesli ustawisz promien na zero, to jego
Sciezka nie bedzie krzywa.
= Maksymalny promien to minimalna odlegto$¢, SP1 i odlegtosc, P1 Po.

Ruch bez zatrzymywania w zadanym punkcie.

Jest to ustawienie, ktére pozwala robotowi poruszac sie z okreslong predkoscig
bez zatrzymywania operacji pomiedzy zadanymi pozycjami. Je$li aktualnie
ustawionym poleceniem ruchu jest ruch liniowy, a nastepne polecenie ruchu jest
tym samym ruchem liniowym, robot porusza sie bez zatrzymywania.
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L ]
L ]

Jesli P1i P2 sg liniowe, a promien wynosi 0, polecenia ruchu P1 i P2 powinny
znajdowac sie na tej samej linii prostej wzgledem pozycji poczatkowej (S), jak
wyzej.

Nawet jesli P2 ruchem z niezerowym promieniem krzywizny, to ruch musi byé
zaprogramowany tak, aby poczatek ruchu P2 i pozycja koricowa P1 byty na tej
samej linii proste;.

Jesli jednak ustawione polecenie ruchu nie osiggnie ustawionej predkosci
lub jesli nastepne polecenie ruchu nie znajduje sie na linii prostej, moze wystgpié¢
btad i program robota moze dziata¢ nieprawidtowo.

- )
~, Pz-mid

v e
-
iy

R

P2-end

Ustawianie wspotrzednych ruchu

O L
"

L Q Frame  TCP v Wayooint
~
pase ¥ :Position Type Fixed v
L}
Speed = 19.885 | in/s 929 79.99

Accel, | 78740 inss

Radius 0 |in s

Linear Move

Don't stop at this paint

EIEIE
=]
-~
=

ﬂ.—< E |
|
=
=]
=

I NN NN NN NN NN EEEEEE

A NI NN NN NN NN NN NN NN

Aby ustawi¢ wspotrzedne ruchu, mozna uzy¢ wartosci bezwzglednej, ktéra jest
ustalona w przestrzeni lub wartosci wzglednej wzgledem poprzedniej lokalizacji.

" Fixed point - Staty punkt: Wspoirzedna 3D jest odbierana z uktadu
wspotrzednych robota i uzywana jako wspétrzedna ruchu.
Nacisnij przycisk Set, aby uruchomi¢ ekran sterowania recznego (Manual
Move), a nastepnie ustaw ramie robota w odpowiedniej pozycji. Aby uzyskac
wiecej informacji na temat ekranu Manual Move, patrz 5.3 Ekran sterowania
recznego.

" Relative - Wzgledny. Mozesz ustawi¢ wspotrzedna ruchu wzgledem
poprzedniej lokalizaciji.

" Variables - Zmienne. Mozesz ustawi¢ zmienng pozycji okreslong jako
lokalng.
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Uwaga Wprowadzona wspotrzedna jest sprawdzana
w oprogramowaniu sterujgcym, czy wskazuje
obszar, do ktérego robot moze sie przemiescic.

Nawet jesli wprowadzono dane wejsciowe w
odpowiednim zakresie zasiegu ramienia robota,
moze wystgpic¢ btad, jezeli obszar jest
zabroniony przez ustawienia bezpieczenstwa
lub ograniczenia fizyczne.

Po ustawieniu wspotrzednych nacisnij przycisk ruchu ramienia - Move,
aby przesung¢ ramie robota do lokalizacji, w ktérej ustawione jest narzedzie.

Grupowanie ikon

Jesli polecenia ruchu powtarzajg sie dwa lub wiecej razy, mozesz uzy¢ jedne;j
ikony, aby wskazac je wszystkie.

Q2T 0o g @ @& =

mowve [ loop switch wait set  subprogra

Main Program O] @C\,"} @ G & oo (& W @

27.3(s)

Na schemacie blokowym naciénij dwa lub wiecej razy przycisk = , zostang one
zgrupowane jako jeden. Liczba polecen w grupie bedzie oznaczona numerem po
prawej stronie ikony grupy.

9 .9 99 P

T0s 10s 10z 30s

9.8. Polecenie warunkowe IF

Uzyj polecenia, aby zainicjowac¢ dziatanie algorytmu pracy robota w zaleznosci od
okreslonego warunku.

s F cnt > 10 0

Les EeIF |NaiEs

Le Else IF |NagidpE! EI

Ls Ee IF |1 @R

Le Else 43

B
]

Wprowadz warunek w instrukcji IF.
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Nacisnij pole tekstowe, aby uruchomi¢ klawiature formuty. Aby uzyska¢ wiecej
informacji na temat klawiatury formuty, patrz 5.4 Wirtualna klawiatura.

Jesli uzyjesz polecenia IF, instrukcja if zostanie utworzona ponizej wybranego
elementu.

Wybierz pola wyboru Use Else, aby utworzy¢ instrukcje else pod instrukcjg if.

Main Flow
136 - G} QT:

- Y

0.16s)

Else {5}

0.14s)

Dodaj Else IF, aby doda¢ kolejny warunek w instrukcji if.
=  Aby dodaé¢ Else IF pod IF, nacisnij przycisk + Else IF.
= Aby usung¢ dodang instrukcje Else IF, zaznacz pole wyboru dla
instrukcji Else IF i nacisnij przycisk Usun - Delete.

Jesli wybierzesz ikone po prawej stronie instrukcji warunkowej, jak pokazano
ponizej, mozesz zaprogramowac, aby sprawdza¢ warunki instrukcji
warunkowej w czasie rzeczywistym.
= Nawet jesli warunek IF zostanie uznany za prawdziwy, warunek jest
sprawdzany w czasie rzeczywistym podczas wykonywania
programu. Jesli warunkiem jest Fatsz, wykonywanie polecenia programu
jest zatrzymywane i wykonywana jest gérna lub dolna instrukcja
warunkowa.
= Else jest wykonywana, gdy:
Jesli Else jest dodane, wykonaj polecenie programu z warunkiem Else.
Jesli Else nie jest dodane, wykonaj nastepne polecenie programu If.
= Kiedy Elself jest wykonywane:
Jesli Elself wystepuje w elementach podlegtych, wykonaj polecenie
programu Else If, ktére spetnia biezgcy warunek.
Jesli Else wystepuje w elemencie nadrzednym, wykonaj polecenie
programu Else.

e |F cnt > 10

Le Eke IF |Nagi @S]

[+
Le Else IF [Napi @3] :

Le Ese IF |Nafi b

Le Else Ab



Hanwha @robotics

Uzyj tego polecenia, aby wielokrotnie wykonywacé serie polecen w petli.

@ Disabled
Always apply
Loop input times.

Execute loop based on input expression

Disabled - Wylgczone: nie uzywaj polecenia LOOP.

Always - Zawsze: Powtarzaj wykonywanie.

Loop input times - llo$¢ iteracji petli: Wykonuj petle tyle razy, ile
wprowadzono.

- Domysinie jest ustawiony na jeden.

- Max: 1 000 000

Execute loop based on input - Wykonaj petle loop na podstawie danych
wejsciowych: Powtarzaj wykonywanie, dopoki warunek wprowadzony przez
uzytkownika nie zostanie spetniony.

Real time conditio check - Sprawdzanie stanu w czasie rzeczywistym. Stan
petli jest oceniany jako prawdziwy, a program odpowiadajgcy warunkowi jest
wykonywany. Gdy warunek zostanie sprawdzony w czasie rzeczywistym

i stanie sie False, polecenie wykonywania zostanie zatrzymane, polecenie Loop
zostanie zatrzymane, a nastepne zostanie wykonana nastepna instrukcja
programu.

Disabled
Always apply
Loop input times:

@, Execute loop based on input expression

D_GEN_IN_0 == 1 : KON
y ]

Uzyj polecenia, aby wykonac¢ inne polecenia w zalezno$ci od konkretnego
zaprogramowanego przypadku. Polecenie IF jest wykonywane po ocenie
wszystkich warunkow rozgateziajacych sie na Else IF, natomiast polecenie
SWITCH jest wykonywane bezzwtocznie przez znalezienie odpowiedniego
przypadku, a zatem jest ono znacznie szybsze niz wykonanie polecenia IF.
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[¥e]

212 A

=]

Le Use Default

1. Korzystajgc z menu rozwijanego obok przycisku Przetgcz - Switch, wybierz

zmienna.

Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat ustawieh zmiennych,

2. Wprowadz wartos¢ odpowiadajgca kazdemu przypadkowi.

Aby dodac¢ kolejny przypadek, nacisnij przycisk + Case.
Aby usung¢ dodany przypadek, zaznacz pole wyboru, ktéry przypadek
chcesz usungé, a nastepnie nacisnij przycisk Usun - Delete.

Ustawienie dziatania programu robota, aby poczekat okreslony czas.

Disabled

® Waiting time 20 | (s)
Digital Select v Low -
Analog Select v

Input Expression

Disabled — Wylgczone: Wytgczenie polecenia czekaj WAIT.
Waiting time — Czas zwtoki: Ustawiany wartoscig liczbowg czas opo6znienia.
Digital — Cyfrowy: Poczekaj, az zaprogramowany sygnat: niski lub wysoki
pojawi sie na wybranym wejsciu cyfrowym.

Analog — Analogowe: Poczekaj, az zaprogramowana wartos¢ sygnaty
analogowego pojawi sie ha wybranym wejsciu analogowym. Wybor rodzaju
sygnatu analogowego, prgdowy (A) czy napieciowy (V) ustawiamy w menu
Monitoring.

Input expression - Wyrazenie wejsciowe: Zaczekaj, az wyrazenie
warunkowe ustawione przez uzytkownika zostanie spetnione. Mozesz
wprowadzi¢ wyrazenie warunkowe wskazujgce tylko sam warunek zwtoki
czasowej.
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Mozesz ustawi¢ cyfrowg lub analogowg wartos¢ wyjsciowg lub przypisac
okreslong wartos¢ zmiennej lub nawet zmieni¢ aktualnie uzywany profil TCP.

Disabled
1/O - :
® Digital D_CONF_OUT_0  ~ | High w
Var Analog Select v
Tool Power (@) OV 12V 24y
TCP

Disabled - Wylgczenie polecenia ustaw - SET.

Digital: Ustaw okreslong wartos¢ wyjscia cyfrowego.
Analog: Ustaw okreslong warto$¢ wyjscia analogowego. Wybor rodzaju
sygnatu analogowego, pragdowy (A) czy napieciowy (V) ustawiamy w menu
Monitoring.

Tool power - Moc narzedzia: Ustaw napiecie wejs¢/wyj$¢ dla narzedzia.

Test: przetestuj zdefiniowane wyjscie przed uruchomieniem programu.

Disabled Test
/O
f 7 ® Variable g_var_1 v =| Aszsignment v

A

Message

var

> |z
TC

Variable - Zmienna: Przypisuje okreslong wartos¢ do zmiennej dodanej

do listy zmiennych i do pozycji rejestru ustawionej w menu MODBUS

TCP. Nacisnij pole tekstowe obok menu wyboru zmiennych, aby uruchomié
klawiature wyrazen logicznych. Aby uzyskac wigcej informacji na temat
wirtualnej klawiatury, zobacz

Disabled Test
1/0

@ Set TCP Select ~
Varz Set the payload 0| lb

Use active TCF as cemter of gravity

TC

p
4

TCP: Przetagcz na inny profil TCP.
Payload — tadownosc¢/obcigzenie TCP: Zmien obcigzenie biezgcego TCP.
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9.13. Folder

Ikony polecen programéw mozna pogrupowac w foldery.

Zmien zaprogramowane ikony do folderu

Clear
Selection

G W Batch

Copy Delete Apply

Combine
Folder

1. Kiliknij ikone Edytuj - EDIT.
2. Wybierz ikony, ktére chcesz zgrupowaé w folderze.
3. Kiiknij ikone Potgcz folder — Batch Apply.

Stwérz nowy folder

AR IR = N G O

move if loop switch wait set

Main Program ® 19 1919 L9 e

0(s}

FOLDER404183

ofs)

1. W widoku Polecenia kliknij ikone Folder, aby utworzy¢ folder.
2. Add - Dodaj wybrane ikony do utworzonego folderu.

9.14. Komunikat uzytkownika

Wyswietla zdefiniowany przez uzytkownika komunikat lub zmienng
w wyskakujgcym okiennie lub oknie konsoli.

Polecenie mozna doda¢ z karty Polecenie.

Message Type Pop-up Message v

None v

Message Output Type

® User Message

Variable Output Select -

Sposdb prezentacji komunikatow

" Pop-up: Wyswietla wyskakujace okno z komunikatem.
" Lista: wyswietla komunikaty w lewym dolnym oknie konsoli.
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Message list X

()

Message is empty

Obstuga komunikatéw

Jesli ustawisz format komunikatow jako wyskakujgce okno, mozesz odpowiednio
okresli¢ operacje: Brak operacji / Pauza / Stop

= Jesli ustawiona jest przerwa, mozna wybraé, czy dalej kontynuowaé program,
zatrzymacé czy anulowac¢ z poziomu wyswietlonego komunikatu.

© IMessage output

Message Popped Up

Format komunikatu
= Komunikat uzytkownika: wysyta wiadomos¢, ktérg wprowadzit uzytkownik.

= Wyjscie zmiennej: Wybiera zmienng, do ktérej ma zosta¢ wyprowadzona
wartosc.

9.15. Polecenie wzorca - PATTERN

Jesli robot wielokrotnie wykonuje to samo zadanie wedtug tej samej struktury np.
palety, mozna go zdefiniowac jako wzor za pomocg tego polecenia.

Rodzaje wzorcéw Pattern

Istnieje pie¢ rodzajéw wzorcow.
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= Stack pattern - Wzér stosu: w tym ukfadzie robot pakuje - uktada obiekty,
poruszajgc sie pionowo w okreslonych odstepach.

= Unstack pattern: W tym wzorze robot rozpakowuje - unosi obiekty,
poruszajgc sie pionowo w okreslonych odstepach.

= Line pattern - Wzér linii: W tym wzorze robot uktada, poruszajgc sie wzdtuz
linii prostej. Linie definiujemy dwoma skrajnymi jej punktami i iloscig obiektéw
na linii.

= Square pattern - Wzoér kwadratowy: W tym wzorze robot ukfada obiekty
na jednej warstwie, sktadajgcej sie z dwoch bokéw. Warstwe definiujemy
dtugoscig bokow i iloscig elementow.

2 @
s

" Box pattern - Wzor pudetka: W tym wzorze robot powtarza ukfadanie
obiektow, uktadajac je warstwa po warstwie w pionie. Warstwe definiujemy
dtugoscig bokéw i iloscig elementéw.

Ustawianie wspétrzednych wzorcéw Pattern

Po wybraniu wzoru do uzycia ustaw wspotrzedne okreslajace typ wzoru.
Ponizszy obraz ilustruje wzér pudetka - Box pattern
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Set Position Advanced
Frame Flange v Count Interval
3| | H
2 mm
- coord Base v
7 Lw ; -
| box Set Position n e 5 i
H : Height
L :length A
@ w dth Move

1. Wybierz odpowiednim przyciskiem z numerem, wspotrzedne pozyciji
granicznych wzoru [1, 2, 3, 4], ktére chcesz ustawic, zaczynajac od
pierwszego rogu wzoru ,1”.

2. Nacisnij przycisk Set Point .

Nacisnij przycisk Set Point, aby uruchomi¢ ekran ruchu Manual Move i
wskazac¢ punkt odpowiedni dla wybranego rogu wzoru.

Aby uzyskac¢ wiecej informacji na temat ekranu ruchu ramienia Manual Move,
patrz

Na ekranie Manual Move wprowadz ostateczne warto$ci wspotrzednych.

3. Kontynuuj ustawianie wszystkich czterech punktéw, az zaprogramujesz
wszystkie.

Dla kazdego wzoru musisz ustawi¢ liczbe powtdrzen miedzy punktem
poczatkowym i koncowym po kazdej stronie.

¥ S——

1 2 3 n

Count - Liczba (n): liczba powtarzajgcych sie ruchéw na boku
Interval (d): odlegtosc, ktdrg robot przesuwat za kazdym razem

Uwaga Jesli nie wprowadzisz wspétrzednych,
liczba powtérzen lub interwat nie beda
realizowane przez ramie robota.

Po ustawieniu liczby powtdrzen
interwaty sg obliczane automatycznie

i realizowane przez robota. Odstepy nie
sg edytowalne.

Zaawansowane ustawienia wzorca pozwalajg ustawi¢ monitorowanie zmiennych
oraz okreslanie ustawiania pozycji poczgtkowej wzorca.
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Set Position Advanced
Start at this position u
H
Check location
Select a variable for monitoring
stack )
variables - H
H - Height Use the position to move as the setting for the variable

" Ustawianie pozycji poczatkowej: Jesli zaznaczona jest opcja "Rozpocznij w
nastepnej pozycji", pozycja poczatkowa jest ustawiona w poczatkowej pozyciji
wzorca.

" Weryfikacja lokalizacji: Naciskajgc ten przycisk, przejdz do wprowadzonej
pozycji.

" Zmienna monitorujaca: Jesli chcesz poznac biezacy indeks wzorca, mozesz
uzy¢ zmiennej numerycznej do monitorowania biezacego indeksu
przyrostowego, ktéry zwieksza sie z postepem umieszczania obiektéw
w strukturze wzorca.

- Indeks poczagtkowy: 0 - w trybie podstawowym
- Po wykonaniu wzorca zmienna monitorujgca jest automatycznie
zwiekszana o 1.
= Ustaw zmienng, aby okresli¢ pozycje poczatkowa.

: Uzywane, aby przej$¢ do okreslonej pozycji za pomocg zmiennej.

Zmienne sg uzywane razem ze zmiennymi monitorujgcymi.

Jesli pozycja poczatkowa i zmienna monitorujgca sg uzywane razem, pozycja
poczatkowa ma priorytet.

Ustawianie punktéw wzorca

Po wprowadzeniu polecenia wzorca w programie, nalezy ustawi¢ punkt wzoru

i ikona Y. zostanie dodana. Kiedy kazdy wzor sie skonczy i nastepuje
powtdrzenie, jesli natychmiast przejdziesz do nastepnej lokalizacji, mozesz
zostac zatrzymany przez przeszkode w wyniku préby wykonania raz utozonej
warstwy. Tak wiec, uzywajgc punkty ustawionego wzoru, mozna unikngc¢ kolizji z
nig i ptynnie kontynuowa¢ zadanie nastepnego wzoru, wybierajgc pozgdang
Sciezke narzedzia.

Main Program LQ o0
o % oo *

PattermPoint
0.0()

[ ]
Nacisnij punkt wzoru .. ikona, aby uruchomi¢ nastepujgcy ekran ustawien.
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Pattern Point

Speed 12.685 |in/s a 19.29 .54 0.46
- —m |- 17989 -0.00 -89.99
Accel, 39.370 |in/s? a . a
Description
Robot will move relatively based on pattern
point.

Opcje ustawien punktéw wzoru sg takie same, jak opcje ruchu liniowego w sekcji
polecen ruchu, a ponadto mozna wstawiaé polecenia przemieszczania przed i za
punktem wzorca, aby dostosowac $ciezke narzedzia.

Uwaga Tylko polecenie typu ruchu liniowego moze by¢
uzywane przed i po punkcie wzoru.

9.16. Korzystanie z podprogramu

W gtéwnym programie mozna wywotac wiele podprogramow, ktére mozesz
uzywac w fatwy sposéb organizujgc wyglad gtéwnego programu pracy robota.

Tworzenie podprogramu

1. Na schemacie blokowym naci$nij karte Sub.

L2 0 g ¢ @& =

maove if loop switch wait set  subproogra

Main Program < O LQ JQ LQ {é} @ C\:‘ JQ

0.11(s) o0 0.0=

2. Nacisnij przycisk podprogramu subprogram w menu
polecen zaktadki Sub.
= Po nacisnieciu przycisku podprogramu subprogram zostanie
utworzony nowy podprogram.
= Nazwa podprogramu jest generowana automatycznie.
= Aby usungc¢ podprogram, nacisnij przycisk Usun Delete u gory lub
nacisnij przycisk Edytuj > Usun — Edit > Delete.
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[E] suePROGRAME44993 O Q

5] Load files 3] Load templates Load programs created
.if, Save Save a sub-program as a file

Keep Sub Program

I
I
1
l ! .
! subprogram Variables Commands Edit

Sub Program =y

0(s)

3. Po nacisnieciu podprogramu stworz program, ktory bedzie uzywany jako
podprogram.
" Po nacisnieciu podprogramu dostepne polecenia pojawig sie w menu
polecen i utworzona zostanie linia czasu, dzieki czemu mozna
przygotowac program.

AR IR = SN G O

move if loop switch wait

o Iz

B

1919 199

Zapisywanie i tadowanie podprogramu

Po utworzeniu podprogramu na zaktadce Sub mozna go zapisac¢ jako plik lub
zatadowac¢ podprogram lub szablon.

3] Load files »] Load templates Load programs created
A, save Save a sub-program as a file

Keep Sub Program

= Keep Sub Program - Zachowaj Podprogram: Jesli pierwotny podprogram
zostanie zmieniony, zmiany podprogramu w czasie tadowania zostang
zaktualizowane, nawet jesli zostat zmodyfikowany przez inny program, ktéry
wspotdzieli dany podprogram. Ustawienia podprogramu w czasie tadowania
zostang zachowane.

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
© 2019 - CoRobotics Translations Rights Reserved. Strona 125 z 180



O Hanwha @robotics

Wprowadzanie podprogramu

Po utworzeniu i zapisaniu programu podrzednego na karcie Sub wykonaj
nastepujgce czynnosci, aby uzyé go w programie giéwnym.

1. Wprowadz polecenie podprogramu subprogram w programie gtéwnym.

2T 0o g G & =

move if loop switch wait set  subprogram

Main Program e @ |:9 fo |:9 {é} @ oD {9 E

0.1(s)

2. Nacisnij przycisk podprogramu Sub-program.
" Po wybraniu podprogramu nazwa programu wyswietlona na przycisku.

-
"
»
"
-

E Select sub-programs

3. Woybierz podprogram do uzycia i nacisnij przycisk Wybierz - Select.

SubProgram X

Sub-program-pick
Sub-program-down

Sub-program

Select

Po wybraniu podprogramu polecenie podprogramu subprogram zostanie
dodane do osi czasu, jak pokazano ponizej, a linia podprogramu zostanie dodana
na dole, aby wskaza¢ zawartos¢ podprogramu.

W programie gtéwnym mozna réwniez modyfikowa¢ zawartosé podprogramu.
Poniewaz podprogramy zaréwno w gtéwnej jak i podrzednych zaktadkach

sg ze sobg powigzane, modyfikacje dokonane w jednym z nich bedg réwniez
zastosowane w innych miejscach.
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[E] SUBPROGRAMZ06710 O Q

Select sub-programs

=BG
switch wiait

Main Program
0.1(s)

SUBPROGRAM706™ o
0(s) sub =

Uwaga W programie gtdwnym mozna modyfikowaé
zawartos$¢ podprogramu, ale nie mozna go
zapisac. Jesli chcesz zapisa¢ modyfikacje
dokonane dla programu podrzednego w
programie gtdwnym, musisz zapisa¢ go w karcie
Sub - Podprogram.

9.17. Transporter

Wykonuje operacje zwigzane z ruchem przenosnika tasmowego.

Ustawienie przenosnika

Conveyaor Setting

Direction Direction v | Position offset 0lin

Conveyor Spead | Direct Input v 0 in/s

= Direction: Ustaw informacje o kierunku pracy przenosnika. Wybierz
wspotrzedne linii utworzone z ustawien wspotrzednych.

= Position offset: Ustawia odlegtos¢, aby op6zni¢ rozpoczecie monitorowania
pracy przenosnika.

= Conveyor Speed - Predkos¢ przenosnika: Ustaw predkosé
przenosnika. Wybierz zmienng numeryczng lub wpisz bezposrednio wartosé
wyrazong w cm/s.

Opcje uruchamiania przenosnika

Jesli wybrane wejscie / wyjscie w wyzwalaczu — Trigger, petnia warunek,
rozpoczyna sterowanie ruchu przenos$nika.
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Conveyor Start Options

Trigger Select v = Select v

= Trigger: Ustawienie wejs¢ / wyjs¢ i warunkow, ktére wyzwalajg poczatek
ruchu przenosnika. Dostepne jest tylko wejscie cyfrowe.

Ustawianie polecen dla przenosnika

Ustaw akcje, ktére bedg wykonywane podczas ruchu przenosnika.

2T oo oG & =

move if loop switch wait set  subprogran

Main Program < @ {9

0is)

CONVEYOR212091
ofs)

Podczas ruchu przenosnika, robot przemieszcza sie do potozenia referencyjnego
okreslonego przez kierunek ruchu przenosnika. W przenosniku mozna ustawic

tylko ruch liniowy.

Funkcja monitorowania w czasie rzeczywistym funkcji "If i Loop" nie moze by¢
ustawiona do pracy podczas $ledzenia przenosnika.

Sledzenie przenosnika jest zakofnczone po zakonczeniu wszystkich operacji
zwigzanych z zaprogramowanym ruchem przenos$nika.

9.18. Polecenie VISION

Mozesz komunikowa¢ sie z systemem wizyjnym, korzystajgc z danych systemu
skonfigurowanych w menu Ustawienia urzgdzen — Device setting.

Ustawianie podstawowych opcji

Nacisnij rozwijane menu, aby wybraé¢ uzywany system wizyjny i ustawi¢ czas
oczekiwania oraz opcje odbierania danych.

Set visions

Vision vision v

Workspace cognex v

Ustawianie predkosci ruchu

i

Po wpisaniu polecenia vision, punkt przechwytywania wizji Da ruchomy punkt
zostanie utworzony ponizej polecenia wizji.
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Main Program < @ LQ LQ LQ LQ LQ

]

2
Vision tf} L 9
i =

0.0(s)

Mozesz ustawic punkt przechwytywania wizji % na nastepnym ekranie.

® Select a result variable of capture job

Speed | 50

dea/s

Variables | Selected v

accel. | 100

deg/s

Options for receiving vision data

Input number of |'eques:~,| 1 | times
| © wiing imetse0 IR

Mozesz ustawi¢ predkosc¢ / przyspieszenie ruchu dla kamery wizyjnej
podtgczonej do robota, aby przejs¢ do miejsca pracy systemu wizyjnego.

Zastosowano taki sam zakres wejsciowy predkosci / przyspieszenia, jak w ruchu
liniowym.

Ustawienie zmiennej: Jesli istnieje zmienna zarejestrowana przez uzytkownika,
mozna jej uzy¢ do zapisania czy rozpoznawania obiektéw systemem wizyjnym.
Jesli wybierzesz zmienng, zapisuje ona sukces lub porazke podczas
wykonywania programu rozpoznawania wizyjnego i mozesz jg zaprogramowac za
pomocg odpowiedniej zmiennej w nastepnym programie. | odwrotnie, jesli nie
wybierzesz zmiennej, gdy detekcja sie nie powiedzie, program samoczynnie sie
zatrzyma.

Poniewaz pozycja skanowania jest skonfigurowana w menu Ustawienia — Device
Setting, nie trzeba jej ponownie wprowadzac¢ w poleceniach systemu wizyjnego.
Czas oczekiwania [s]: Po spozycjonowaniu ramienia robota do miejsca
monitorowania systemu wizyjnego, moze uptyng¢ troche czasu, az pozycja
ramienia robota zostanie osiggnieta. (Czas oczekiwania nie jest wymagany

w zalezno$ci od predkosci robota.) Ustaw czas oczekiwania na nadestanie danych
z systemu wizyjnego po wystaniu zazgdania o ich przestanie.

- Domysinie: 3 sek

- Zakres wprowadzenia: 1 ~ 10

Read and Fail Options - Opcje odczytu i bledu: Mozesz ustawic liczbe zgdan
danych w przypadku, gdy otrzymywanie danych jest niestabilne.

= Request only one time - Zazgdaj tylko jeden raz: zgdaj danych tylko jeden
raz. (Domysina)
= Request count - Liczba zapytan: Zakres wprowadzenia wynosi 2 ~ 10.

Ustawianie lokalizacji ramienia dla systemu wizyjnego

Po dotarciu ramienia robota z systemem wizyjnym do miejsca, w ktérym ma
skanowac¢ obszar roboczy, mozesz uzy¢ dodatkowego polecenia ruchu MOVE,
aby dostosowac 0s$ Z dla TCP. Mozesz uzy¢ polecenia ruchu MOVE pod
poleceniem systemu wizyjnego w nastepujgcy sposab.
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Move Speed Set Move Point(Z)

Speed | 50 | mm/s | 441.50 :|mm

accel, | 100 | mim/s

" Zastosowano taki sam zakres wejsciowy predkosci / przyspieszenia, jak w
ruchu liniowym.

" Wspotrzedne X, Y i zastosowane wspotrzedne RX, RY, RZ sg odbierane z
urzgdzenia wizyjnego i tylko wspotrzedna Z moze by¢ ustawiona zgodnie z
preferencjami uzytkownika.

Uwaga Jesli chcesz uzy¢ narzedzia takiego jak griper,
bedziesz musiat dodatkowo
wprowadzi¢ polecenie set.

9.19. Watek

Gdy wykonywany jest program robota, mozliwe jest wykonywanie réwnolegtych
programoéw, ktére wymagajg wejsé/wyjsé i innych elementéw zwigzanych z
sterowaniem réwnolegle z programem gtéwnym. Nie mozna jednak uzy¢ polecen
zwigzanych z ruchem ramienia MOVE.

Zaktadka Watek

Wybierz zaktadke Thread, aby utworzy¢ watek. Kliknij menu rozwijane, aby
wybra¢ urzadzenie wizyjne, ktérego chcesz uzyé, i ustaw opcje czasu
oczekiwania i odbioru danych.

& THREADB54839 @) Q

Thread's Properties Setting

«  Repeat

Interval 50 |ms

Thread Program
3(s5)
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" Repeat - Powtarzaj: Wybor, czy powtarzaé program pracy systemu

wizyjnego.
Jesli nie jest zaznaczone, watek zostanie wykonany tylko raz.

" Interval: Ustaw interwat wykonywania.

Tworzenie watku

Mozna utworzy¢ wiele watkéw. Podobnie jak w przypadku podprogramu, kazdy
watek jest klikany jako ikona i dodawany do osi czasu w dolnej warstwie.

Wl [o»] Fxl K0

if loop switch wait

Thread Program
3(s)

THREADG654839
1s)

Uwaga Nie mozna uzywac polecen do sterowania
ruchem robota.

Zaktadka Wydarzenie - EVENT

Utworz watek, ktéry ma warunek.
Wybierz karte zdarzen, aby utworzy¢ Zdarzenie.
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@ FEVENTA50036 O Q

thread event Variables Commands Edit

Thread Program
3(s)

9.20. Skrypt

Udostepnia funkcje do edycji skryptu robota i ustawia go jako polecenie robota.
Przegladarka skryptéw

Wyswietla utworzony skrypt. Podczas dziatania programu na ekranie
wyswietlana jest linia aktualnie realizowana w czasie rzeczywistym.

{/} ScRrIPT233787 O Q

The path of the script is not displayed in 3D.

" EDIT - EDYCJA: Mozesz edytowac skrypt w oknie edyciji, po jego otwarciu.
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Javascript ECMA 5

&

Manual
Control

f ()
Functions.
Var
Variables

RESULT &

-
—
=
-
o
o
3
-

.

]

. Tab | shift | . Line

Validation Check File Cancel

= Kliknij przycisk Sprawdzanie poprawnosci, aby sprawdzi¢ integralno$¢
utworzonego skryptu.

= Sterowanie reczne: Obstuguj robota recznie i uzyskaj wspotrzedne TCP,
kotnierza i przegubdw.

= Funkcje: dostepne funkcje mozna dodaé do skryptu, klikajgc je.

= Zmienne: dostepne zmienne mozna przegladaé i wykorzystywac.

Uwaga Aby uzyskac¢ polecenia skryptow, zapoznaj sie z
oddzielng instrukcjg dostepng w CoRobotics.

9.21. Polecenie sciezki ruchu
Mozesz utworzy¢ ruch, bezposrednio przemieszczajgc ramie robota.

Rejestrowanie $ciezki ruchu

Record Start Play Path Speed
VRN
|'f \u
[ Tx | a—
\\». _ ' "'_\._1_)_(./"I
PATH255384 raw
S > O L

The path of the Path is not displayed in 3D,

1. Rozpoczecie rejestrowania
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= Kliknij przycisk i przesuh ramie robota wzdiuz $ciezki, ktérg chcesz
zarejestrowac.

" Podczas rejestrowania status nagrywania jest wyswietlany w wyskakujgcym
oknie i mozna go anulowaé lub zatrzymad.

" Podczas rejestrowania nie mozna przejs¢ do innego ekranu ani wykonywac
innych operaciji.

= Jesli zostanie znaleziona juz utworzona $ciezka, zostanie ona usunieta
i utworzona nowa.

Recording motions.

2. Odtwarzanie $ciezki

Jesli istnieje zapisana $ciezka, robot wykona zapamietany ruch.

" S: Przejdz na poczatek sciezki.
" E: Przejdz na koniec Sciezki.

3. Zatwierdzanie Sciezki

Po potwierdzeniu ruchu kliknij przycisk Zastosuj, aby zapisa¢ go jako plik.

"  Predkos¢: Ustawia szybkos$¢ wykonania zarejestrowanego ruchu.

" Importuj: importuje juz zarejestrowany ruch.

" Eksport: Zapisuje rejestrowany ruch oddzielnie.

" Deduplicate path: Jesli sg takie same pozycje w punkcie poczgtkowym
i koncowym procesu rejestrowania ruchu, sg one usuwane.

Uwaga Aby wykona¢ zarejestrowany ruch, wspotrzedne
ruchu bezposrednio przed poleceniem Sciezka
i wspotrzedne poczatkowe Sciezki muszg byc¢
zgodne. Nacisnij przycisk S, aby przejs¢ do
pozycji poczatkowej i dopasuj jg do
wspotrzednych poprzedniego polecenia Move.
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Rozdziat 10 - Uruchamianie robota

Uruchomienie robota oznacza, ze uruchamiasz napedy przegubow
i zatgczasz dla nich stan gotowosci do wykonywania ruchow.

Wybierz obstuga robota — Robot operation w menu gtéwnym.

Robot Status ‘ Monitoring Operation Setting

Program Name
Rodi20

Program Auto Start

Program start time

Program running time: 00:00:00

Program repeat count: 0

Average running time: 0 seconds

90,"y"-170.51,"2":341.5,"r"-18
-80.01}

Val759212: 10
— cnt: 0
m > > H Speed 100 |% g_var_1: 3

o var 2741

Uwaga Jesli twdj robot jest juz zarejestrowany, pojawi
sie na ekranie poczatkowym po uruchomieniu
systemu.

Wiaczanie / wytgczanie robota

Mozesz teraz sprawdzi¢ stan poczgtkowy / kohcowy robota i wigczy¢ lub
wytgczyé robota.

Robot Status

= ON - WLACZ: Wtacza silniki przegubdw robota i przygotuje je do dziatania
robota. Jesli status robota jest WLACZONY, przycisk WYL jest
aktywny. Zostanie uaktywniony, a przycisk WLACZONY zostanie wytgczony.
=  OFF - WYL: Wylagcza przeguby robota i przycisk wtgcz robota jest
aktywny. Jesli status robota jest WYLACZONY, przycisk ON zostanie
aktywowany, a przycisk OFF zostanie wytgczony.
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Monitorowanie

Program Mame
Rodi20

Program Auto Start

Program start time: -

Program running time: 00:00:00

Program repeat count: 0

'

2
[
*
[

Average running time: 0 seconds

Val203169: {"x":490,"y":
0,"ry"-0.01,"rz":-90.01}

Val759212: 10
nt: 0

g_var_1:5
n var 2> 41

Nazwa programu: Okresla nazwe aktualnie zatadowanego programu.
Program Auto Start: Zaznaczenie tej opcji uruchamia automatycznie
program przy uruchomieniu systemu

Variable Monitoring: Wyswietla nazwy i aktualne wartosci aktualnie
monitorowanych zmiennych.

Sprawdzanie i ustawianie danych roboczych

Mozesz sprawdzi¢ TCP robota i pobraé ustawienia robota zapisane w pliku

konfiguracyjnym wraz z programem, po czym wprowadzi¢ te dane do robota
jako aktualny program.
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Reset Use safety limit check

X 0 0.00 0
Payload

z 0 000 | [od 0
(2 ol

Please select a setting file. v -

Jov )12V )24V

= Reset: Umozliwia zresetowanie robota.

= Use safety limit check - uzyj sprawdzenia limitu bezpieczenstwa: Wigcza /
wytgcza ustawienia bezpieczenstwa.

= Active TCP: Wskazuje aktualnie ustawione informacje dotyczgce TCP.

= Load Robot Configuration: uzytkownik moze zatadowac plik konfiguracyjny
robota wyeksportowany do lokalnej pamieci. Aby uzyskac wiecej informacji na
temat eksportowania ustawien robota, zobacz 16.5 Zarzgdzanie konfiguracjg
robota.

= Tool power (Voltage) — Poziom napiecia narzedzia: Ustaw napiecie dla
narzedzia [wejscia / wyjscial.

= Select robot program - Wybierz program robota: Mozesz wybrac¢ jeden
z programow przechowywanych w pamieci lokalnej i uruchomi¢ go na robocie.
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Obstuga robota

Jesli chcesz sprawdzi¢ czy robot bedzie pracowat zgodnie z programem
wybranym w ustawieniach, nacisnij przycisk @ w oknie podglgdu. Aby uzyskaé
wiecej informacji na temat ekranu podgladu, zobacz 5.2 Ekran podglgadu 3D.

‘ 2 E 6 >l m Speed 100 |56
H ()

fenawnas

Jesli biezace wspoirzedne robota réznig sie od wspdtrzednych
poczgtkowych programu, zostanie wyswietlone okno do potwierdzenia.

Jesli na poczatku obecnej pozycji robota znajduje sie przeszkoda i istnieje ryzyko
wystgpienia kolizji, mozna to sprawdzi¢ ustawiajgc robota do pozycji bezpiecznej
i dopiero uruchomi¢ robota.

= Move: ustaw robota do pozycji poczatkowe;j.

= Manual - reczny: Recznie przesuwaj robota poprzez reczny ruch ramieniem.

= Play - uruchom: uruchom program z aktualnej pozycji. Je$li robot nie znajduje
sie w pozyciji startowej programu, przechodzi do pozycji poczatkowej i
uruchamia program.

¥ Cancel - Anuluj: Anuluj dziatanie programu.
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Blokowanie ekranu

Ogranicza dziatanie ekranu w trakcie pracy. Wszystkie operacje oprocz przycisku
blokady ekranu sg ograniczone.

Monitoring 1 ‘ Operation Setting@

Program Name
Rodi20

D Program Auto Start

Running Status

Program start time: 2018-12-03 23:35:19

Program running time: 00:00:07

Program repeat count: 0

l@i }CS‘!-«I

Average running time: 0 seconds

Variables monitoring

Val203169: {"x":490,"y":-170.51,"z":341.5,"rx":-18
0,"ry"-0.01,"rz":-90.01}

Val759212: 10
ont: 0

g_var_1:5

n war 72:41
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Rozdziat 11 - Monitorowanie

Mozesz sprawdzi¢ pozycje i status robota oraz wejscia / wyjscia w czasie

rzeczywistym.

11.1. Monitorowanie robota

Mozesz sprawdzi¢ pozycje i status robota w czasie rzeczywistym.

Wybierz Monitorowanie > Status Monitoring > Status robota w menu

gtéwnym.

Monitorowanie pozycji robota

W zaktadce pozycja robota mozesz sprawdzi¢ pozycje wybranego robota (kat
obrotu przegubu i jego predkosc) i zobaczyé, jak porusza sie w czasie

rzeczywistym w podglgdzie 3D.

Rohot Pose

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
© 2019 - CoRobotics Translations Rights Reserved.

Robot Health

ihi ®
Joint Range Joint Speed
o (*fsec)
Joint1 30.96 Joint1 0.00
-122.19 Joint2 0.00
-41.23 Joint3 0.00
-106.58 Joint4 0.00
90.00 Joints 0.00
30.96 Joint6 0.00

Joint2

Joint3

Joint4

Joint5

Jointe
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W zaktadce statusu robota mozesz sprawdzi¢ pobdr mocy, napiecie lub prad.

Robot Po Robot Health

Power Average
Consumption 208.27W Voltage 47V Total Current = 4.43A

Uwaga Monitorowane wartosci sg wyswietlane, gdy
robot dziata i wykonuje ruchy.

Mozesz sprawdzi¢ i ustawic status wejs¢ / wyjsS¢ w czasie rzeczywistym podczas
dziatania robota.
W menu gtéwnym wybierz (™ Monitorowanie > Stan wejs¢é/wyjsé — Monitoring >

I/O Status.

Uwaga Okres monitorowania wynosi 10 Hz.

Mozesz sprawdzi¢ status cyfrowych wejs¢ / wyjs¢, analizujgc nastepujgce ikony.
@) Sygnat cyfrowy — poziom wysoki
(© Sygnat cyfrowy — poziom niski
Brak sygnatu

Wejscia, na ktorych uzytkownicy moga lub nie mogg ustawi¢ wartosci,
sg oznaczone w nastepujgcy sposob.

Input ® Output ®)

terminal CONF_I[D] terminal = CONFOUTD]
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Monitorowanie wejs¢ / wyjs¢ sterownika

W zaktadce status wejsé/wyjsc I/O Status sygnatdéw przesytanych do i

odbieranych ze sterownika jest wyswietlany w czasie rzeczywistym.

I/0 Status

|

Tool I/O Status

© 6 0o o 0 0 o o v ELA
DCONFMLO DLCONEIL] DLCOVN2 DCOMLN3  D.GERND DLGENM D.GEN2 DLGENN3 > -
© © © © © 0 o o e [El-]
DLCONEIN4 DLCONENS DCOW NG DCOMINT  D.GENNG DOGENNS DGENING DGENINT -
0 10
Output A~ Output A~ Outeut AV
D_CONE.OUT D_CONFOUT D_CONF.OUT D.COMEOQUT | D.GEN.OUT_ D_GENLOUT. D_GENLOUT_ D_GEN.OUT
o i 2 = 0 i 2 3 5 o
DCORE.OUT D_CORE.OUT D_CORE.OUT DLCONEOUT | DGENLOUT_ D_GENLOUT. D_GANLOUT. D_GALOUT ‘
4 s 5 5 )3 5 6 7
0 10

Mozesz naciskac ikony statusu wejsé/wyjs¢, aby przetgczac wyjscia cyfrowe na

wysokie i niskie. Na przyktad, jesli nacisniesz (Wysoki), a nastepnie przetgcza

sie na O (Niska).

W przypadku wyjs¢ analogowych mozna nacisngé ikone, aby wprowadzié¢
wartosci.

= Zakres napiecia: 0 ~ 10,00 V

= Zakres pradu: 0,004 ~ 0,02 A

Jako analogowe urzadzenie wejscia / wyjscia mozna wybraé napiecie lub prad.
. A Uzywane jest napiecie (V).
" ‘In : Uzywany jest prad (A).

Jesli zmienisz jednostke wyjscia analogowego, wyjscie zostanie domysinie
zmienione na minimum.

Uwaga = Liczba wej$é / wyj$¢, moze sie réznié
w zaleznosci od specyfikacji kontrolera.
= Jesli nie wszystkie wejscia / wyjscia

sg wyswietlane na ekranie,

nacisnij =~ ~ w gore / w dot,

aby je przewingg.

Monitorowanie wejs¢ / wyjs¢ narzedzi

W zaktadce Stan narzedzia wejscia/wyjscia Tool I/O Status pokazany jest status
sygnatow przesytanych/odbieranych z kotnierza narzedzia - wyswietlany w czasie
rzeczywistym.
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1/0 Status Tool I/O Status ‘

© @ @] © + ATOOLINO ‘ﬁ‘
D_TOCL_N_0 D_TOOL N_1 D_TOOLN_2 D_TOCL N3 —
+ ATOOLIN_1 ‘ﬁ‘

Voltage

D. OUT D OUT D QUT D. out
,TDClj, ) TOOL ,TD% ,TDg, ov 12v 2av

1

Current

)

" Cyfrowe wejscia / wyjscia narzedzi i wejscia analogowe sg ustawiane
i wyswietlane w taki sam sposadb, jak w przypadku sterownika.

= Jesli mozesz ustawi¢ napiecie wyjsciowe na narzedzie, mozesz wybra¢ jedno
z0V,12Viub 24 V.

Uwaga = Wartos¢ pradu narzedzia nie moze
zosta¢ skonfigurowana przez
uzytkownika.

= Jedli stan robota wigze sie z
nieaktywnymi napedami przegubéw
lub przycisk zatrzymania awaryjnego
jest wcisniety a robot zatrzymany, ekran
monitorowania moze wys$wietla¢
nieprawidtowe informacje.
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Rozdziat 12 - Raporty

Mozesz sprawdzi¢ czas pracy robota i informacje o czasie pracy programu.

Wybierz Report > Utilization w menu giéwnym

2018-12-01 ) |~ | 2018-12:07 [

160h 154.03(n)

120h+ 117.44(h)

80h+

40h-

0.18(h)
T T
System Run Robot On Program Run

o System Cumulative Running Time : 211 4(h)

" Cumulative system operation time - Skumulowany czas pracy robota:
Catkowity skumulowany czas dziatania systemu od czasu pierwszego
wigczenia do chwili obecnej

Uwaga Czas pracy rejestrowany jest z rozdzielczoscig
jednej godziny.
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Rozdziat 13 - Laczenie ze sprzetem zewnetrznym

Mozesz potgczyC¢ swojego robota z zewnetrznym sprzetem, takim jak system
wizyjny (kamera wykrywajgca obiekty), system transportera, przenosnika, czujnik
sity i inne.

Uwaga W zaleznosci od wersji oprogramowania
obstugiwane sg rézne urzgdzenia zewnetrzne.

13.1. Korzystanie z systemu wizyjnego

Mozesz podigczy¢ system wizyjny, ktéry ma by¢ potgczona z robotem
i skonfigurowac niezbedne ustawienia.

W menu gtéwnym naciénij Ustawienia urzadzenia > System wizyjny — Device
setting > Vision system.

Vision List + . * Properties
Name Model Select type v

vision1
. Model : BAUMER_VISION Vision Type Embedded (7) Stand Alone

ConnectionInfo  TCPAP Address | 127. 0 . 0 Port Number 9875/ Connection Test

vision2
. Model - OMRON_VISION

Cancel Save

* Vision WorkSpace * Scan Position
m Robot position for vision scan (based on flange)
- - - u ao: 99: 0.00
m 0.00 0.00 E 0.00

Move

Rotation Offset(*) : 0.00

Do wspotpracy z wizjg potrzebne sg dwa ponizsze etapy.

" Ustawienia systemu wizyjnego
= Ustawienia komunikacji: Aby wysyta¢ i odbiera¢ dane do/z systemu
wizyjnego, dane sg wymieniane za posrednictwem komunikacji
TCP/IP. System wizyjny powinien by¢ skonfigurowany do korzystania
z komunikacji TCP/IP.
= Ustawienia Exchange Data Format (Protocol): Aby wymienia¢ dane z
systemem robota, typ i format danych wysytanych z systemu
wizyjnego nalezy ustawi¢ w nastepujgcy sposob.
" Protokot transmisji danych

TJG , X , Y , TH CR LF

Format danych sktada sie z ciggu znakow, ktéry jest skonfigurowany do
przesylania przez system wizyjny w nastepujgcych konwencjach.
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TJG: Wartos¢ wyniku rozpoznawania obiektu w wizji. 1 (Sukces) lub 0
(Niepowodzenie)

X: wspétrzedna X obiektu rozpoznawanego przez wizje

Y. Y wspotrzedna wartosci obiektu rozpoznawanego przez wizje

TH: Kat obrotu dla przedmiotu rozpoznawanego przez wizje

CR, LF:. Separator dla korica danych

Przecinek (,). Separator dla kazdej pozycji

Ustawienia robota
Ustawienie wizji w trybie wspoétpracy: Ustawia model i informacje
o pofgczeniu komunikacyjnym systemu wizyjnego,
ktory jest podtgczony.
Wizualne ustawienie obszaru roboczego: Jedna kamera wizyjna
moze mie¢ wiele obszaréw widzenia, a przy uzyciu informaciji
ustawionych w "Ustawieniu przestrzeni roboczej Vision" wspétrzedne
widzenia rozpoznawane przez wizje sg przeksztatcane
na wspotrzedne robota, aby odpowiednio przesung¢ ramie robota.

Nacisnij przycisk Dodaj Add. Zostang one dodane pod nazwami takimi jak
Vision1, Vision2 do listy i stang sie konfigurowalne.

Name - Nazwa: wprowadz nazwe urzgdzenia. (Dlugosé nazwy jest
ograniczona do 15 liter i nie mozna uzywac¢ znakéw specjalnych).
Model: Wybierz producenta sprzetu wizyjnego: Omron, Cognex, Hostar,
Keyence, Baumer

Uwaga Obstuga danego modelu systemu wizyjnego
zalezy od wersji oprogramowania robota.
W starszych wersjach niektére systemy
mogg by¢ nieobstugiwane.

Connection info - Informacje o potgczeniu: Wprowadz adres TCP/IP i numer
portu niezbedny do komunikacji miedzy urzgdzeniem wizyjnym a robotem.

Zakres numeru portu: 0 ~ 65535

Naciénij przycisk Test potgczenia — Connection test, aby sprawdzi¢
stan potgczenia z urzadzeniem wizyjnym, korzystajgc z danych
potgczenia.

Uwaga Aby poprawnie wykonac test potgczenia,
system wizyjny i robot HCR, muszg zosta¢
podtgczone do tej samej sieci przed
dokonaniem testéw.
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" Vision Type - Typ systemu wizyjnego: Wybierz rodzaj instalacji wizyjne;.
- Embedded - Wbudowany: przymocowany do ramienia robota.

- Stand Alone - Stacjonarny: Naprawiono w innym miejscu i odtaczono od
ramienia robota.

13.3. Ustawianie obszaru roboczego Vision

Ustawienie obszaru roboczego systemu wizyjnego definiuje zakres w jakim robot
bedzie operowat systemem. Dla jednej operacji wizyjnej mozna ustawi¢ do 5
obszaréw roboczych.

Dodanie Vision Workspace

" Aby dodac¢ obszar roboczy wizji, wybierz system wizyjny wczesniej
dodany do listy systemdw wizyjnych.

" Po kliknieciu obszaru roboczego Dodaj Add vision workspace
pojawi sie nastepujacy ekran ustawien przestrzeni roboczej.

Robot Vision Coordinates Calibration p¢

Name Vision Scan Coordinates Rotation Offset

cognex u 552.49 -57.42 48399 m 173.95 0.00 ﬂ -9.99 0"

Point1

X 25374 Y 25805 Z 14274

RX 179.99 RY 0 RZ -89.93

Vision P, .
Coordinates 100 100

Point2

X 59243 Y 25805 Z 14274

RX 179.99 RY 0 RZ -89.93
\ég‘norginates o
e Poinc3
o . . . . . . . X 59243 | Y 12757 | L 14274

.......... RX  179.93 RY 0 RZ 8393
I B EEEEDN e
. . . . . . . \ég‘norginates ‘;C 20
{é}Rutation Direction Setting > LR Counterclockwise

= Name - Nazwa: wprowadz nazwe obszaru roboczego wizji. Zakres
wprowadzania danych wynosi do 15 znakow i nie sg dozwolone zadne znaki
specjalne. (Wyklucz "-"i"_".)

Vision Scan Coordinates - Wspoétrzedne punktu skanowania: Jesli system
wizyjny jest wbudowany, ustawienie jest konieczne do przesuniecia ramienia
robota do lokalizacji skanowania.
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Nacisnij przycisk ruchu ramienia - Move, aby przesungé ramie robota
do zadanej pozycji, w ktérej odbywac¢ sie bedzie praca systemu
wizyjnego.

Nacisnij przycisk ustaw punkt - Set Point, aby uruchomic ekran ruchu
recznego. Aby uzyskac wiecej informacji na temat ekranu ruchu
recznego, patrz

Rotation Offset — Kgt obrotu: Jesli korzystamy ze stacjonarnie
zainstalowanego systemu wizyjnego — Stand Alone, mozesz ustawi¢ kat
pomiedzy lokalizacjg robota a lokalizacjg skanowania, tak ze dodatkowy kat
obrotu bedzie konieczny do prawidtowego chwycenia obiektu przez
chwytak. Nacisnij przycisk Set Offset, aby automatycznie ustawic¢
przesunigcie obrotu. Aby uzyska¢ wiecej informacji, zapoznaj sie z nastepna
strona.

Vision Test - Test wizji: Sprawdz wizje przy pomocy ustawionych wartosci.

Set Points: Ustaw wspétrzedne punktéow P1, P2, P3 przez klikniecie
odpowiedniego numeru i wprowadzenie danych. Poczatkowa wartos¢ to "0". Dla
kazdego numeru nalezy wprowadzi¢ wartosci wspotrzednych robota
i wspétrzedne systemu wizyjnego w tym punkcie. Range: -10000 ~ 10000 (Pixel)

Rotation Direction Setting - Ustawienie kierunku obrotu: Ustawia kierunek
obrotu obiektu rozpoznawanego przez wizje.

Uwaga Po przymocowaniu wizji do ramienia robota
przymocuj gorny lewy / prawy goérny / dolny
prawy kierunek pokazany na ekranie
konfiguracji, tak aby pasowaty do
wskazowek wyswietlanych w
oprogramowaniu wizyjnym.

Gdy sprzet wizyjny skanuje obiekt, kat przesuniecia pozycji dla obiektu jest
uzywany jako odniesienie dla sprzetu wizyjnego. W ten sposéb dane kata obrotu
obiektu, ktdre urzadzenie wizyjne wysyta do robota, uzyskuje sie z perspektywy
sprzetu wizyjnego. Teraz, jesli robot nie zna kata pomiedzy lokalizacja
skanowania a jego potozeniem (przesuniecie kata obrotu), robot oceni dane
zeskanowanego kata z jego wtasnej perspektywy i odpowiednio uzyje chwytaka,
co moze utrudni¢ doktadne pobranie obiektu.

Jak pokazano ponizej, jesli lokalizacja skanowania jest taka sama jak
podstawowa lokalizacja robota TCP (A), wystarczy obrdéci¢ kat uchwytu o kat
zeskanowanego obiektu. Jesli jednak lokalizacja skanowania zostanie
przesunieta o X stopni od podstawy robota, wéwczas, gdy obiekt zostanie
zeskanowany, chociaz urzadzenie wizyjne wykryje kat obiektu tak samo jak z
potozenia (A), jego chwyt bedzie musiat sie obracaé o X stopni, aby ja
podnies¢. Innymi stowy, z perspektywy robota jest to tak samo, jakby obiekt
zostat przesuniety o X stopni, wiec konieczne jest obrécenie ramienia, aby
skompensowac rzeczywisty kat przedmiotu wysytany z systemu wizyjnego.


https://translate.googleusercontent.com/translate_f#Manual_Move_Screen
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A. Kiedy lokalizacja skanowania i
lokalizacja robota znajdujg sie na tej
samej linii

B. Kiedy lokalizacja skanowania i
lokalizacja robota zostang przesuniete
oX°
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Mozesz wybra¢ zgdany jezyk interfejsu uzytkownika i ustawic takze godzine /
date.

W menu gtéwnym nacisnij fel Konfiguracja SW > Ogdélne — SW Configuration >

General.

Language Selection English

Units Selection kg v |

Reset

Setup Time }

o 0 o
EES 09 ¢ 39 53
SetDate etime @ @ @

Hours Minutes  Seconds

Reset

[ Adjust Touch Screen ]

Language Selection - Wybor jezyka: mozesz wybrac jezyk interfejsu
uzytkownika.

Unit selection - Wybér jednostek: Mozesz wybraé jednostki masy.

Date & time settings - Ustaw date / czas Ustaw: Mozesz ustawi¢ date /
godzine systemowa.

Calibrate touch screen - Dostosuj ekran dotykowy: Jesli trudno jest dotkngé
wybranej lokalizacji na ekranie, mozesz poprawié¢ lokalizacje dotyku.

Uwaga Ustawienia jezyka i jednostki sg natychmiast
stosowane w systemie bez ponownego
uruchamiania, ale czas/data sg zatwierdzane w
systemie po ponownym uruchomieniu.

Mozesz skonfigurowac¢ ustawienia sieciowe dla komunikacji Ethernet z robotem
HCR.

W menu gtéwnym nacisnij [e Konfiguracja SW > Sie¢ — SW Configuration >

Network.
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Q pHCP
@ static IP
User the following IP Address 192 . 168 . 100 45
Subnet Mask 255 . 255 . 255 . O

Default Gateway

O Obtain DNS server address automatically

(© User the following DNS server address

Preferred DNS Server 92 . 168 . 100 . 231

Alternative DNS Server

QO stand Alone

DHCP: Adres IP jest automatycznie przydzielany.

Static IP - Statyczny adres IP: Uzywany jest staty adres IP.

Obtain DNS server adress automatically - Uzyskaj adres serwera DNS
automatycznie

Use following DNS server adress - Uzyj nastepujacego adresu serwera
DNS

Do not use - Nie uzywaj: Nie tgcz sie z siecig.

Uwaga Aby uzyska¢ wiecej informacji na temat
ustawien sieci, skontaktuj sie z administratorem
sieci.
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Aby zamkng¢ system operacyjny, wykonaj nastepujgce czynnosci.

1. Wybierz LH Konfiguracja SW > Zamknij w menu gtéwnym — SW
Configuration > Shutdown.
2. Nacisnij przycisk OK .

Uwaga Mozesz nacisng¢ przycisk zasilania na
pilocie uczenia, aby go wytgczyé.
Jesli oprogramowanie operacyjne nie
zostanie poprawnie zamkniete, nacisnij
i przytrzymaj przycisk zasilania na
pilocie do nauki przez 5 do 10 sekund.

& Uwaga

Niepoprawne zamkniecie systemu moze spowodowac problemy
z oprogramowaniem. Jezeli oprogramowanie zgtosi problem wynikajgcy
z niewlasciwego zamkniecia skontaktuj sie z serwisem CoRobotics.

Po wytgczeniu oprogramowania operacyjnego nacidnij wytgcznik zasilania, aby
wytgczyé kontroler.
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Okresowe przeglady sg wymagane, aby utrzymacé robota w najlepszym stanie
technicznym w trakcie wieloletniej eksploatacji. Osoba odpowiedzialna za robota
HCR powinna przygotowac i wykonac¢ plan przegladéw.

Ponizsze punkty wymagajg okresowych kontroli. Jesli podczas przegladu
napotkasz problemy i nie mozesz ich rozwigza¢ samodzielnie, skontaktuj sie

z CoRobotics.

Element przegladu Co sprawdzic Okresy
Ogélnie \?vpravgdz, czy rqbpt porusga' sie Codienic
wizualnie wybranym miejscu zgodnie z
programem.
C_)golnu_a _Usun_ plamy, py’fy_ 3 miesiace
wizualnie i zanieczyszczenia.
Sprawdz, czy ramie robota lub
Ramie Wszystko narzedm_e Zgina sig po Codziennie
robota wigczeniu / wytgczeniu
zasilania serwomechanizmu.
Glowne sruby Sprawd;, czy Sruby mocujace 3 miesigce
robota nie sg poluzowane.
Sprawdz, czy nie generuje
Naped nadmiernego ciepta lub nie Codziennie
hatasuje.
Kabel Sprawdz potgczenia kablowe.
Kontroler Wewnetrzny Usun kurz z wnetrza. 6 miesiecy
Filtr Usun kurz z filtra.

Sprawdzaj co najmniej raz w roku. Okres kontroli moze sie r6zni¢ w zaleznosci

od zakresu sprawdzenia.

1. Przenie$ ramie robota do pozycji wyjsciowe;.

2. Wiacz kontroler.
3. Sprawdz ponizsze.

Sprawdz kabel fgczacy kontroler z ramieniem robota.

Sprawdz, czy sruby mocujace robota nie sg luzne lub odkrecone.
Sprawdz dziatanie silnika, hamulca i zmniejszania predkosci.
4. Usunh plamy, pyty i zanieczyszczenia.
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16.3. Sprawdzanie kontrolera

Jesli w sterowniku gromadzi sie kurz, wystepujg wytadowania elektrostatyczne
lub przegrzanie moze to spowodowacé nieprawidtowe dziatanie

kontrolera. Okresowo sprawdz wnetrze sterownika, usun kurz i sprawdz, czy
kable wewnetrzne sg prawidtowo podigczone. Sprawdzaj co najmniej raz na
szes¢ miesiecy.

Uwaga Okresy kontroli moga sie rézni¢ w zaleznosci od
Srodowiska pracy.

Sprawdzanie i czyszczenie kontrolera

Wytacz zasilanie kontrolera.

Otwoérz pokrywe kontrolera.

Sprawdz, czy wewnatrz kontrolera nie ma kurzu.

Jesli jest kurz, uzyj odkurzacza, aby ostroznie usung¢ kurz.
Sprawdz, czy kable tgczgce sg prawidtowo podtgczone.

aghrwpnE

Czyszczenie i wymiana filtra

Sterownik ma otwor ssacy powietrza i otwor wylotowy powietrza, w ktérym
zamontowany jest filtr przeciwpytowy.

Oddziel filtr od sterownika i uzyj odkurzacza lub sprezarki powietrza, aby usungé
kurz.




() Hanwha (Grobotics

HCR-5 Instrukcja Obstugi — wersja 11.2018

16.4. Wyswietlanie i zarzagdzanie dziennikami
Mozesz przegladac¢ dzienniki systemu operacyjnego i zarzgdzac nimi.

Wybierz Zarzadzanie > Zaloguj sie¢ w menu gtébwnym — Management > Log.

Device Log v | Al ~ | 2018-12-03 EY)  ~| 2018-12-03 () || Inauiry Keyword

Type | Controller | Robot Name | Date/Time | Log Description

E controller [HCR51 2018-12-03 23:37:20:301  [event] programEvent : program_stop

E controller [HCR51 2018-12-03 23:35:20:1475  [event] programEvent ! program_toolChange

E controller [HCRS1 2018-12-03 23:35:20:1189  [event] programEvent : program_toolChange

E controller [HCRS1 2018-12-03 23:35:19:836  [event] programEvent : program_start

E controller [HCR51 2018-12-03 23:35:14:482  [event] programEvent : program_end

E controller [HCR51 2018-12-03 23:35:04:608  [event] programEvent : program_toolChange

E controller [HCR51 2018-12-03 23:35:04:330  [event] programEvent : program_toolChange

E controller [HCR51 2018-12-03 23:35:03:916  [event] programEvent : program_start

E controller [HCR51 2018-12-03 23:26:53:607  [event] programEvent : program_end

E controller [HCRS1 2018-12-03 23:26:44:1139  [event] programEvent : program_toolChange

2] 3

Total Count: Case E Information .Warr*'wg EError

Usuwanie dziennikdéw

Nacisnij przycisk Usun - Delete, a dane z dziennika zostang usunigte.

Eksportowanie dziennikéw

1. Nacisnij przycisk Eksportuj - Export .
2. Woybierz lokalizacje, do ktérej chcesz wyeksportowaé dzienniki
i nacisnij przycisk OK.

Please select folder X

C#thanwhaiigosiletit-botiexporilog

Directory ¢ FileName Date
> &2 HTW Storage W 2017-03-22_09h_47m_24s 22-Mar2017 9:47 AM
B 2017-03-22_09h_47m_53s 22-Mar2017 947 AM

Po zakonczeniu eksportu w wybranej lokalizacji tworzony jest folder w postaci
"data-godzina", a dane dziennika sg zapisywane w folderze wraz z konfiguracjg
robota i plikami programéw.
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16.5. Zarzadzanie konfiguracja robota

Mozesz zapisa¢ konfiguracje robota w lokalnej lub zewnetrznej pamieci
lub pobra¢ z nich zapisang konfiguracje robota.

W menu gtéwnym wybierz kil Zarzgdzanie > Zarzgdzanie ustawieniami —
Management > Settings Management.

Robot Name: HCRS

+ | Use Default Program Auto Start Program on System Startup

Redi20.file v D_GEN_IN_O {(Unassigned) v | = | High v
Initial Setup File Auto Servo On

Please select a setting file. v D_GEN_IN_1 {(Unassigned) v | = | High v

. | File Name ‘ Date / Time

cfg.robotConfig November 30, 2018

B  HRSwrage @

C:#Program Files#HCR Rodi Sim¥datattconfigs

File Name

Pozycja transportowa

= Ustaw pozycje robota w pozycji umozliwiajgcej umieszczenie go w pudetku.
= Robot rusza sie tylko podczas naciskania przycisku.
= Pozycja zalezy od modelu docelowego robota.

o [J1:0,J2:-90, J3: -160, J4: -90, J5: 180, J6: 0]

Przywrdécenie ustawien fabrycznych

= Inicjuje system do ustawien fabrycznych.

= Komunikat ostrzegawczy wyswietlany jest dwukrotnie przed wykonaniem
resetu.

= Po przywréceniu ustawien fabrycznych system uruchomi sie ponownie.

Uwaga W przypadku przywrdcenia ustawien
fabrycznych wszystkie informacje, w tym
informacje o robocie, programy, zostang
usuniete. Przed wykonaniem resetu nalezy
wykonaé kopie zapasowg danych.

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
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Wybierz program i plik konfiguracyjny, ktéry ma sie tadowa¢ automatycznie po
uruchomieniu robota.

Sprawdz Use Default Program - Ustaw program domysiny, aby go
aktywowac po uruchomieniu.

Wybierz program, ktéry ma zosta¢ zatadowany z zapisanych programow.
Ustaw warunek Auto Start Program on System Startup przy
uruchomieniu systemu. Wybierz opcje wskazujgca na

poczatkowy plik instalacyjny, aby uzy¢ z zapisanych plikow
konfiguracyjnych robota.

Ustaw warunek Auto Servo.

Uwaga Dostepne sygnaty z wejsé lub wyjsé
cyfrowych z Modbus TCP bedg uwzgledniane
w programie domysinym.

Mozesz zapisa¢ nastepujgce ustawienia poprzez ich eksportowanie.

Konfiguracja TCP

Ustawienie robota
Rodzaj montazu

Ustawienia Ograniczenie ruchu
bezpieczenstwa

Bariery bezpieczenstwa

Cyfrowe wejscia / wyjscia

Konfiguracja we/wy
Analogowe We / Wy

1. Woybierz $ciezke pliku do wyeksportowania.
Nacisnij od$wiez przycisk ¢, aby zaktualizowa¢ pamiec i liste plikow.

2. Nacisnij pole wprowadzania nazwy pliku i wprowadz nazwe pliku.
Nazwa pliku jest ograniczona do 25 liter, a pusty znak jest niedozwolony.

3. Nacisnij przycisk Eksportuj - Export.

4. Po wyswietleniu okna potwierdzenia naciénij klawisz YES.

A

Are you sure to save current robot
setting?

X
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Importowanie konfiguracji

1. Woybierz sciezke pliku do importowania.
= Nacis$nij od$wiez przycisk <, aby zaktualizowa¢ liste pamieci i liste
plikow.
2. Nacisnij przycisk Importuj - Import.
3. Woybierz elementy konfiguracji do zaimportowania i nacisnij przycisk OK.
= Mozesz wybra¢ wiele opcji importu.
= Jesli chcesz odznaczy¢, nacisnij ponownie.

Select item to load X
Robot Setting O

Mounting

Safety Setting
ni

g |

1/0 Setup

Digital /O Analog /0

1/0 related settings must be imported together.

Device Setting

/ision System

Cancel

4. Po wyswietleniu okna potwierdzenia nacisnij klawisz YES.

A

Loading will start. System will restart
when loading is completed
successfully.

X

16.6. Aktualizacja oprogramowania

Mozesz zaktualizowa¢ oprogramowanie operacyjne i oprogramowanie kontrolera.

W menu gtéwnym nacisnij kel Konfiguracja SW > Aktualizacja SW — SW
Configuration > SW Update.
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* Rodi Software

Current Version Ver. 2.000.001.002

Update Update
» Controller Software

Current Version Ver. 1.006.000(4294967295)

Update Update
= Safety Module Version

Current Version Ver. N/A

= Tool I/0 Version Info

Current Version Ver. N/A

= Servo Driver Version
Joint 1 1.0.0 Joint 2 100 Joint 3 1.0.0

Joint 4 1.0.0 Joint 5 1.0.0 Joint 6 1.0.0

Aktualizacje mozna przeprowadzi¢ tylko za pomocg zewnetrznego urzgdzenia
pamieci masowe;.

Jezeli podigczysz naped USB do pilota uczenia, na ktérym jest zapisane duzo
danych, oprogramowanie operacyjne moze nie by¢ wiasciwie

zaktualizowane. Pamietaj, aby podtgczy¢ sie bezposrednio do kontrolera.
Aktualizacja moze sktada¢ sie z wielu plikéw. W celu prawidtowe] aktualizacji
plikow nie modyfikuj nazwy ani $ciezki pakietu plikéw aktualizaciji.

Zaleca sie aktualizacje oprogramowania operacyjnego i oprogramowania
sterujgcego w tym samym czasie w wersjach zgodnych ze sobg. Jesli wersje
niekompatybilne ze sobg sg instalowane i nie zostanie dokonane sprawdzanie
zgodnosci, robot moze nie dziata¢ prawidiowo.

Funkcja aktualizaciji nie jest dostepna dla zwyktych uzytkownikéw, ale dla
uzytkownika posiadajgcego okreslone uprawnienia. Jesli potrzebujesz
aktualizacji, skontaktuj sie z Hanwha Precision Machinery lub lokalnym
centrum serwisowym CoRobotics.

Sprawdz wersje oprogramowania operacyjnego i postepuj w nastepujgcy sposob:

1.

Podtgcz zewnetrzne urzadzenie pamieci (takie jak pamie¢ USB), w ktérym
przechowywane sg pliki aktualizacji, do portu USB w pilocie uczenia lub
kontrolerze.

Na ekranie aktualizacji oprogramowania, nacisnij przycisk Import.

* Operation Software

Current Version Ver.2.11.170317

Update »

Update

3. Wybierz plik z aktualizacjg i nacisnij OK.
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Pliki aktualizacji posiadajg rozszerzenia *.tgos a nazwa pliku zawiera
numeracje wersji oprogramowania. Okno wybory plikéw pokazuje
tylko pliki, ktére moga by¢ wykorzystane do aktualizaciji.

Please select file X

H:#Releaset2017-03-18+2.11.170317 tgos

Directory ¢  File Name Date
Vi@ H T v2.11.170317.t90s 18-Mar-2017 1:36 PM
> Il HCRS

v Release
> = 2017-03-18
> m Log

4. W oknie aktualizacji — update, nacisnij przycisk Aktualizuj - Update.

* Operation Software
Current Version Ver. 2.11.170317

sammEmEm
Update H:¥Releasew2017-03-18%v2.11.170317.tgos . H

- .
Lansanas

Gdy oprogramowanie robota zostanie zaktualizowane, oprogramowanie zapyta
czy dodatkowo zaktualizowa¢ oprogramowanie kontrolera. Jezeli dodatkowe
aktualizacje nie sg potrzebne, system automatycznie wykona reset.

Aktualizacja oprogramowania kontrolera
Sprawdz wersje oprogramowania kontrolera i postepuj jak ponizej:

1. Podigcz zewnetrzny nosnik pamieci z plikami aktualizacyjnymi do portu USB
na kontrolerze lub pilocie nauczania.

2. Na ekranie aktualizacji nacisnij przycisk Import.

* Control Software
Current Version Ver. 1.0.0.0

L,
Update M . Update

3. Wybierz na plik aktualizacji i naci$nij OK.

" Pliki aktualizacyjne posiadajg rozszerzenie *.run. Na ekranie pojawig
sie tylko pliki zgodne z tym rozszerzeniem.
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Please select file X

H:#ReleasettController_Update¥therS_makeseff.run

Directory ¢ File Name Date
v E H Q] her5_makeself.run 17-Mar-2017 2:25 PM
> i HCRS

~ i Release
> m 2017-03-18
B Controller_Update
> Log

Cancel

4. W oknie aktualizacji nacisnij przycisk Aktualizuj - Update.

» Control Software

Current Version Ver. 1.0.0.0
AR
. "

Update H:Releaset Controller_Updatethers_makeself.run . "

Taanunns

Gdy oprogramowanie zostanie zaktualizowane, pojawi sie okno z pytaniem o
dodatkowa aktualizacje system operacyjnego. Jezeli dodatkowe aktualizacje nie
sg potrzebne, system automatycznie wykona reset.
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Warunki gwarancji okreslone sg szczegétowo w kontakcie z Integratorem
lub twoim Sprzedawcg robota HCR.

Gwarantujemy parametry techniczne, jako$¢ i odpowiadamy za $wiadczenia
gwarancyjne w czasie catego okresu gwarancji.

Okres gwarancji wynosi 12 miesiecy.
Po okresie gwarancji zapewniamy peten serwis pogwarancyjny.

Jezeli dokonywane sg samodzielne naprawy, modyfikacje produktu,
wykorzystanie niezgodne z dokumentacjg i obowigzujgcymi przepisami
odpowiedzialnos¢ z tytutu gwarancji jest wytgczona.
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Dodatek B - Certyfikaty

Bezpieczenstwo

Safenet Limited

1)
2)
3)
4)
S)
g)
7)
8)
g

Tel: +44 1832 732174

Certificate Number:

Data:

Hanwha Techwin Co., Ltd.

1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Chang-won-si,
Gyeongsangnam-do, Korea

Safety Function

Stop Monitoring

Joint Position Monitoring
Joint Velocity Monitoring
Joint Position Limit Monitoring
Joint Velocity Limit Monitoning
Joint Torgue Limit Monitoring
TCP Position Menitoring
Collision Detection

Brakes Monitoring

10) Emergency Switch Monitoring
11) HIW Menitoring

19/05/2017

Signed for Safenet Limited

H o

6760020517 version 2

Peter McNicol
Technical Manager

This Document remains the property of Safenet Lid and will be retumed to them if so requested
Safenet will review the continued compliance of the machinery on a 5 yearly cyce to check for changes in the
state of the art

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.
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Denford Garage, Denford, Kettering, Northants., NN14 4EQ, U.K.
E-mail: officag@safenst co.uk
European Motified Body 1674

EN ISO 13849-1:2015 Compliance Certificate

This is to certify that

Has had a Safety Module for HCR examined to the International and
European Standard BS EN IS0 13849-1:2015.

(== =T = = = L= =T =y w |

The following safety functions have been identified and their achieved
performance level is listed below:

-

The technical documentation supplied contains all the information to include the

following models in the cerification; HSM-V1. All the safefy functions above have
been realised using an architecture that exhibits Category 3 behaviour, as defined in
BS EN IS0 13845-1:2015.
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MD (Dyrektywa maszynowa)

,( SGS

CERTIFICATE OF COMPLIANCE

SGS Reference:
Date of Issue:
Client/Applicant:

Certificate No. MDC 2093

CST259345/1
10" October 2018 Issue No.: 1

Hanwha Precision Machinery Co., Ltd.
1024, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si, Gyoongnngum—do,
51542, Republic of Korea

Expiry Dat'ei 09'!' October 2023

Manufacturer: Same as above

Scope of certification: Full technical file assessment according to Annex Vil 2006/42/EC and EN ISO
12100:2010, EN ISO 13849-1:2015, EN 60204-1: 2006[AC 2010, EN ISO 10218-
1:2011

Description of Equipment  Collaborative robot

Type/Series: HCR-5 with HC-S(Controller)

Serial Number(s): -

Trade Mark/Name: N

{  Hanwha

Assessment Performed:

Conclusion:

Authorised Signature
Daniele Paoli
Machinery Manager

Assessed for compliance with the requirements of Annex VIl of the Mschlmrv
Directive 2006/42/EC and EN ISO 12100:2010, EN ISO 13849-1:2015, EN 60204-
1:2006/AC:2010, EN ISO 10218-1:2011

In the opinion of SGS United Kingdom Limited the submitted technical file
referenced as CST259345/1 satisfies the requirements of the Machinery
Directive 2006/42/EC !

o

The CE mark as shown below can be used, under the responsibility of the f
an EC Declaration of C ity and ? with all el EC Directiv

Page 1 of 1
, after letion of

P

This document Is issued by the Campany suQul lo its General Conditons of Service printed overfeal avalable on requast or

accessible at i
Condifions !orEIacrmocDocumon!sgy hitp.

Attention is drawn to the

WWwW S085 2n/Te,

and, !nracclmcloﬂmldmmms.swfeabTmnnd

15-angd-Cor s Terms-e-Doguiment apx

issues defined therein. Any holder of this document is

and

of hiabity, Indemnif

advised that information contained hereon reflects the Company's findings at the time of its intervention only and within the fimits of
e iy Chent's instructions, if any. The Company's sole (ssponsxbﬂky is to its Client and this document does not exonerate parties to &

transaction from exercising &ll their nghts and
except in full, without prior written app of the Ci
of this is ful and offt

under the This d
An jon, forgery or
fo the fullest extent of the law.”

cannot be
of the content or

may be p

SGS United Kingdom Limited

Unit 12A & 12b, Bowbum South Ind Est, B Durham, DHE 5AD Tel +44 (0)191 377 2000 Fax +44 (0)191 377 2020
Registered in England No. 1193985 Rossmore Business Park, Ellesmere Port, Cheshire CHES 3EN www sas com
Member of SGS Group (SGS SA)

This document is isseed, on the Cliont's behslt, by the Company under its Genersl Conditions of Service printed overloal
The Client’s attention is drawn to the |mitation of Fakility, indemsnification and jurisdiction issues defined therain

(R
s H S
¢ 255

(e

—_

i -~
/

— .

MD 38 Iss 03 - 02/09/2016

Any other holder of this document is advisad that informatios contained hereon reflects the Campany's findings at the
time of its intervantion only and within the limits of Clients instructions, if aay. The Company's sole responsibility is to
Its Cliant and this & ion from

SGSPAPER
19022834

does not partiesto o ing all their rights end obligatiens

under the traasaction documents,
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LVD (Dyrektywa niskonapieciowa)

Reference: 20299C

CERTIFICATE OF CONFORMITY

Product: Industrial robot controller

Tested by request of Hanwha Techwin Co., Ltd.
1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si,

Gyeongsangnam-do, 51542, Republic of Korea

Manufactured at (name and place) Hanwha Techwin Co., Ltd.
1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si,

Gyeongsangnam-do, 51542, Republic of Korea

Gy _
Lrade mark (. any) G j Hanwha Techwin
ModelType Ref: HCR-S

100 - 240 V~, 50 - 60 Hz, 1 kW
characteristics:

Additional information (if any)

A sample of the product has been tested and found to be in conformity with :

EN 61010-1:2010, EN 61010-2-201:2013

as shown in the test report(s)  F690501/RF-SAF009051

This Certificate of Conformity is the result of testing a sample of the product submitted, in
accordance with the provisions of the relevant specific standard. It does not imply an assessment of

the whole production. Canformity of the produced products with the specimen tested remains on the
full responsibility of the manufacturer.

Brussels, 21/04/2017

Yuta Kimi— > ===
Certification Manager. )

SGS Beigium NV - Division SGS CEBEC
Riverside Business Park

Bid. Intemationalelsan, 55 Build, D
BE-1070 Brussels

Tel. +322 556 00 20

Fax +32 255600 36
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EMC (Kompatybilno$¢ elektromagnetyczna)

Reference: EMC/COC/B54/2017

CERTIFICATE OF CONFORMITY

Product: Collaberative Robot

Tested by request of Hanwha Techwin Co., Ltd.
1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si,

Gyeongsangnam-do, Korea (Republic)

Hanwha Techwin Co., Ltd.
1204, Changwon-daero, Seongsan-gu, Changwon-si,
Gyeongsangnam-do, Korea (Republic)

Trade mark (if any):

() Hanwha Techwin
Model/Type Ref: HCR-§
Ratings and principal 100 ~ 240 Vac, 47 ~ 60 Hz
characteristics:

Additional information (if any) :

A sample of the product has been tested and found to be in conformity with :
EN 61000-6-2 : 2005, EN 61000-6-4 : 2007/A1:2011

as shown in the test report(s) ~ FE90501/RF-IMS005255

This Certificate of Conformity is the result of testing 2 sample of the product submitted, in
accordance with the provisions of the relevant specific standard. It does not imply an assessment of
the whole production. Conformity of the produced products with the specimen tested remains on the
full responsibility of the manufacturer.

Brussels, , 18/05/2017

)

Forest Lee,
Certification Manager.

SGS Beiglum NV - Division SGS CEBEC
Riverside Business Park

Bld. intemationalelaan, 55 Buld. D
BE-1070 Brusseis

Tel. +32 2 556 00 20

Fax +322 5560036

© 2019 - HANWHA All Rights Reserved.

© 2019 - CoRobotics Translations Rights Reserved.
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Certyfikat dla normy 1SO 14664-1 — Cleanroom dla ramienia HCR-5

Industrie Service

CERTIFICAT

*

CERTIFICATE

TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms the Company
Hanwha Precision Machinery Co.,Ltd. 6, Pangyo-ro 319beon-gil,
Bundang-gu, Seongnam-si, Gyeonggi-do, 13488, Korea, that the
product:

o
a
<
Q
w
-
o
L
(&)

ROBOT MODEL:
HANWHA COLLABORATIVE ROBOT (HCR-5)

L 2

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 2
according I1SO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
tested according to VDI 2083 Part 9.1 in January 2018.

The implementation of the testing and certification is carried out by TUV
SUD Industrie Service GmbH.

CERTIFICATE

Certificate-no.:  2820932-01
Report-no.: 203772
Valid till: February 2020

2

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 19. February 2018

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestralRe 30, Haus L, 13509 Berlin

ZERTIFIKAT
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Certyfikat dla normy ISO 14664-1 — Cleanroom dla kontrolera HCR-5

CERTIFICAT

2

o
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CERTIFICATE o

*

ZERTIFIKAT

Industrie Service

CERTIFICATE

TOV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms the Company
Hanwha Precision Machinery Co.Ltd. 6, Pangyo-ro 319beon-gil,
Bundang-gu, Seongnam-si, Gyeonggi-do, 13488, Korea, that the
product:

CONTROLLER MODEL
CONTROLLER FOR HANWHA COLLABORATIVE ROBOT (HCR-5)

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO Class 5
according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The product was
tested according to VDI 2083 Part 9.1 in January 2018.

The implementation of the testing and certification is carried out by TOV
SUD Industrie Service GmbH.

Certificate-no.:  2820932-02
Report-no.: 203772
Valid till: February 2020

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 19. February 2018

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestralRe 30, Haus L, 13509 Berlin

(Grobotics
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Dodatek C - Rysunek z wymiarami do instalacji
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Dodatek D - Rysunek z wymiarami do mocowania narzedzi

Przytgczenie narzedzi zaprojektowane zgodnie z ISO9409-1-50-4-M6

P6*0-21% pps5

: 4-M6 TAP DP6

P.C.D 50

48

e
|

|

HU:];i’

[ ]

B
Y //

SectionH - H

B31.540-0%5 H
0
$63.0.05

B 83




() Hanwha (Crobotics

Porty do przytgczenie narzedzi sg zgodne z ponizszg specyfikacja.

Wejscia/wyjscia narzedzi: SACC-DSI-M12FS-12CON-M16/2,0 — 1458790
EtherCAT: SACC-DSI-MSD-4CON-M12/0,5 SCO - 1551901

Port Uktad Pin numer Sygnat Kolor
1 0/12/24 V DC Brazowy
2 Masa Niebieski
3 Wyjscie cyfrowe O Biaty
4 Wyjscie cyfrowe 1 Zielony
6 Wyjscie cyfrowe 3 701ty
7 Wejscie cyfrowe O Czarny
Tool I/O 8 Wejscie cyfrowe 1 Szary
9 Wejscie cyfrowe 2 Czerwony
10 Wejscie cyfrowe 3 Fioletowy
11 Wejscie analogowe Ch O Szaro-—
roZowy
12 Wejscie analogowe 1 Czerwono-—
niebieski
1 TX+ Czerwony
2 TX- Zotty
EtherCAT
3 RX+ Zielony
4 RX- Niebieski
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[loé¢ stopni swobody
Udzwig

Zasieg

Zakres obrotu przegubow
Doktadnos$é

Waga

Powierzchnia montazu
Temperatura pracy

Stopien ochrony IP

6

5 kg

915 mm

+360°( J3: £165°)

0.1 mm

20 kg

?150 mm

0-50°

IP54 (ramie robota) / IP20 (kontroler)

Zasilanie 100 - 240 VAC, 50 - 60 Hz

Kontroler Ztacze do
narzedzi

Port we/wy Wejscia cyfrowe 16 4

Wyjécia cyfrowe 16 4

Wejscia analogowe 2 2

Wyijscia analogowe 2 -

EtherCAT - 1

Zasilanie we/wy

Komunikacja

Dtugo$é kabla

Kontroler: 24 V 2 A
Ztacze narzedzi: 12 Vor24 V1.6 A

TCP/IP, Modbus TCP, EtherCAT dla narzedzia
CC-link / Profinet / Ethernet / IP (opcja)
Robot — kontroler: 6 m

Pilot nauczania — kontroler: 5 m
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Czas zatrzymania i odlegtosci dla kategorii 1

Konfiguracja robota zapewnia pomiary czasu i odlegtosci do zatrzymania
w kategorii 1 i sg nastepujace:

Pozycja: pozycja z maksymalnym obcigzeniem (pozycja ramienia
robota catkowicie wyprostowana poziomo w celu uzyskania
maksymalnego obcigzenia)

Predkos¢: maksymalna predkos¢ przegubdow (maksymalna predkosé
180 ° / s, ktéra moze zosta¢ wygenerowana na przegubach robota)
tadunek: Maksymalne obcigzenie mozliwe do zainstalowania na TCP

(5 kg)

Zachowanie do pomiaru drogi zatrzymania ztgcza J1 byto prowadzone
réwnolegle do ziemi, a przeguby J2 i J3 byly prowadzone prostopadle do
podioza. Kategoria zatrzymania 1 zostata sprawdzona, gdy kazdy przegub
osiggnat maksymalng predkosé. W celu zatrzymania w wyniku hamowania
po wykryciu sygnatu stopu uptywa 0,03 s.

Odlegtos¢ do

) Czas zatrzymania (s)
zatrzymania (deg.)

Przegub J1 34,67 0.61
Przegub J2 31,60 0.55
Przegub J3 29,08 0.51
. ..
{stopnig/s)

Maksymalna predkosé
przegubu
(180 deg/s)

{ » Czas (s)

T
0.030 Maksymalny, czas, zatrzymania
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Czas zatrzymania dla kategorii 1

Konfiguracja robota do pomiaru czasu zatrzymania dla kategorii zatrzymania 1
jest nastepujgca:

Pozycja: pozycja z maksymalnym obcigzeniem (pozycja ramienia robota
catkowicie wyprostowana poziomo w celu uzyskania maksymalnego
obcigzenia)

Predkos¢: maksymalna predkos$¢ na przegubach (maksymalna predkos¢ 180
° /s, ktéra moze zosta¢ wygenerowana na przegubach robota)

tadunek: Maksymalne obcigzenie mozliwe do zainstalowania na TCP (5 kg)

Ustaw dziatanie robota, ktére zatrzyma ramie, niezaleznie od predkosci
i obcigzenia w czasie (0,250 s).

Maksymalna predkosé
przegubu
(120 deg/s)

I
0.030 0,280
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Kod Przypadek Dzialanie
10001 The operation software has a server Zrestartuj system lub zapytaj administratora
connection error. ) 8y pytay )
An error occurs while the operation
10002 software communicates with the Zrestartuj system lub zapytaj administratora.
server.
10005 A DB connection error. Zrestartuj system lub zapytaj administratora.
Check the EPC and controller board
10006 Controller update server connection connection cable or check the access
error. information. If the same problem persists,
then ask the administrator.
. Check the EPC and controller board
A data tx/rx error occurs while the .
. . ) connection cable or check the access
10007 operation software communicates with . ) .
information. If the same problem persists,
the controller. -
then ask the administrator.
o Check the EPC and controller board
A communication error (heartbeat) .
. connection cable or check the access
10008 occurs between the operation software . . .
information. If the same problem persists,
and the controller. -
then ask the administrator.
20001 A system initialization error. Restart the system or ask the administrator.
- . . Check the recording setting for the vision
Vision equipment fails to detect an e .
20006 obiect camera and check if it detects objects
Ject properly.
20007 An error occurs while receiving data Check the vision equipment connection
from the vision equipment. information and the cables.
30002 The operation software does not Check the software version installed in the
support the feature currently. system and ask the administrator.
30005 A pattern initialization error occurs After checking the pattern settings, try
while running the program. again.
. L If the file is retrieved from an external
An error occurs while retrieving the . .
30008 file storage device, then check the connection
' to it.
. . If the file is retrieved from an external
An error occurs while exporting the . .
30010 file storage device, then check the connection
' to it.
40001 Infinite loop is found while running the  After checking the program logics, make

program.

sure to avoid an infinite loop.
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Kod Przypadek Dziatanie
. If the program is in the pause state with the
The robot cannot be paused (without prog , S pau W
. . robot operation already stopped, send the
100002 motion operation), and you cannot )
program stop command and continue the
execute a pause command. )
next operation.
1 An error occurs while calculating the Check the motion's input value and try
00008 time for inputted motion. again.
A cor'nmumcat|on errf)r oceurs while Check the network cable and restart the
100017 sending the program's command data
. system.
(motion).
A commumcaﬂon err?r oceurs while Check the network cable and restart the
100018 sending the program's command data vstem
(stopped). y '
A corpmumcaﬂon err‘or oceurs while Check the network cable and restart the
100019 sending the program's command data
system.
(I/0).
100020 A communication error occurs while Check the network cable and restart the
sending the program's command data.  system.
100021 A communication error occurs while Check the network cable and restart the
sending the robot data. system.
An error occurs while establishin
. .u " shing Check the network cable and restart the
100022 communication between the controller svstem
and the EPC. 4 '
The robot cannot move to the
100037 destination indicated by the Check the command input and try again.
transmitted command.
You cannot execute the current jo
N xeeu " . ) .g Check that the robot operation is fully
100047 command because the robot is still .
. stopped and retry it.
operating.
Disable the safety setting in the operation
menu and use manual control to move the
100048 At present, the robot is violating the robot into the working range that complies
safety settings (border, joint range). with the safety settings.
For normal operation, check the Enable
Safety Setting item before use.
The speed input for the currentl
p. npu . y Check the input for the command and try
100051 transmitted command exceeds the aqain
max speed limit. gain.
The speed input for the currently . .
. . Check the command input and try again.
100052 transmitted command is zero. P yag
Th tl t d limit i , o
100053 © currently Set speed imit 15 zero Check the safety speed limit.

so the robot may not move.
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Kod Przypadek Dziatanie
An error occurs while using the
100057 inputted point data to calculate the Reset the point for TCP calculations.
TCP.
: Check the speed input range (0 ~ 1.0
A t )
100059 speed input error. (100%)).
0006 Cannot execute the currently inputted  Reset the current motion settings such as
1 1 motion command. location and speed.
000 The currently inputted motion's joint Enter the joint speed greater than zero
100075 speed is zero. : P g '
The currently inputted joint speed - .
. o Reset th t t.
100076 violates the max speed limit. eset the joint speed inpu
100077 The currently inputted joint speed Reset the motion's joint speed or speed
violates the speed limit. limit.
100078 Jog control speed violates the limit. Check the speed limit settings.
Jog control speed violates the limit for o .
100079 the robot. Check the speed limit settings.
100080 The joint speed limit is set to zero. Reset the joint speed limit input.
100100 An error occurs while calculating the For circular motion setting, check the
inputted motion (circular). start/mid/end location inputs.
An error occurs in the radius value . . . .
. . . ) For circular motion setting, check the radius
100101 while calculating the inputted motion .
. input value.
(circular).
100102 An error occurs while calculating the For circular motion setting, check the radius
inputted motion (circular). and input values.
100103 An error occurs while calculating the For circular motion setting, check the radius
inputted motion (circular). and input values.
Press the reset button in the operation menu
H ] o and move the robot into the permitted
203100 The operating robot's Jomt_ exceeds working range.
the range of safety operation. ]
For normal operation, check the Enable
Safety Setting option before use.
Reset the safety speed in the safety setting
menu or adjust each motion speed in the
program to meet the speed limit. (The
203101 The joint's safety speed exceeds the problem may occur while moving even if the

limit.

speed and acceleration of each motion are
entered within the allowed ranges. You must
find the speed and acceleration of the
motion normally operating.)
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Kod

Przypadek

Dziatanie

For items related to safety setting, ask the
administrator with the Admin authority to
login as the Admin and set them.

203102

The joint's safety acceleration
exceeds the limit.

If the servo is off due to an error, then
turn on the servo in the operation menu
and adjust each motion's acceleration in
the program to meet the safety setting.
(The problem may occur while moving
even if the speed and acceleration of
each motion are entered within the
allowed ranges. You must find the speed
and acceleration of the motion normally
operating.)

203103

This is a one-time error that can
occur when excessive torque is
applied to the joint drive.

You can ignore a one-time error. If the
same error persists, then you need
further analyze the robot's drive and
motor conditions and take additional
actions.

203104

This is a one-time error that can
occur when excessive torque is
applied to the joint drive.

Press the reset button in the operation
menu and try again. If the same error
persists, ask the administrator.

203105

Out of the range of safety border.

If the servo is off due to an error, then
turn on the servo in the operation menu,
(if the servo is still off. then disable
‘'safety limit' and try to turn on the servo
again) and use manual control to move
the robot into the permitted working
range.

For items related to safety setting, ask
the administrator with the Admin
authority to login as the Admin and set
them.

203106

Cannot move the robot to the
destination that is inputted.

Check the position, speed and pose of the
motion

280000

The operation or control software is
down or acommunication error
occurs due to a cut in the cable.

Check the network cable connection.

Restart the operation software. If the

operation software malfunctions, then
force it to stop and restart it.




Hanwha @robotics

Kod Przypadek Dziatanie

Press the reset button in the operation
menu and press the start button after
several seconds to turn on the servo
motor. If the problem persists, then press
and release the emergency stop button

A communication error between the for the TP, press the reset button and

280001 controller board and the robot check if the Start button is activated in
(EtherCAT). the Operation menu after several
seconds and check operation of the
controller.

If the system does not operate normally
despite of actions taken as above, restart
the system.

Use the device log in the Log Inquiry
screen to inquire about the axial number
that is causing errors. Press the reset
button in the operation menu and see if
the start button is activated after several
seconds. If not activated, press and
) release the emergency stop button for

280002 Drive error the TP, press the reset button and check
if the Start button is activated in the
Operation menu after several seconds
and check operation of the controller.

If the system does not operate normally
despite of actions taken as above, restart
the system.
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