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1. Wprowadzenie

1.1. Wazne informacje dotyczgce bezpieczenstwa

NIEBEZPIECZENSTWO:

/'/ ! Nalezy przeczytac i zrozumiec¢ wszystkie informacje dotyczace bezpieczenstwa
' podane w tych instrukcjach oraz ich przestrzegac Jak rowniez instrukcje
obstugi robota i catego powigzanego wyposazenia przed wtaczeniem ruchu
robota. Niezastosowanie sie do tych instrukcji moze Spowodowad smierc lub
powazne urazy.

1.2. Zakres instrukcji

Niniejsza instrukcja dotyczy nastepujacych produktdéw firmy OnRobot i ich komponentdow:

1.2.1. RG2-FT

Narzedzie Wersja

RG2-FT v2

1.2.2. Oprogramowanie i oprogramowanie sprzetowe
1.2.2.1. Oprogramowanie URCap

Instrukcja obejmuje nastepujgce wersje oprogramowania:

Oprogramowanie Wersja

URCap v5.15.0

1.2.2.2. Oprogramowanie Compute Box

Instrukcja obejmuje nastepujgce wersje oprogramowania Compute Box:

Oprogramowanie Wersja

Compute Box v5.15.0

UWAGA:

Jesli stosowany jest modut Compute Box we wczesniejszej wersji
oprogramowania/oprogramowania sprzetowego, przed uzyciem nalezy je
zaktualizowad. Szczegdtowe instrukcje, patrz 7.1.5. Web Client: Menu
aktualizacji.
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1.3. Nazewnictwo

1.3.1. Compute Box / Eye Box

Terminy Eye Box i Compute Box stosuje sie wymiennie.

1.4. Prawa witasnosci

Informacje zawarte w niniejszym dokumencie stanowig wtasnosc spétki OnRobot A/S i nie
nalezy ich kopiowac w catosci ani w czesci bez pisemnej zgody OnRobot A/S. Informacje
zawarte w niniejszym dokumencie moga ulega¢ zmianom bez wczesniejszego
powiadomienia i nie nalezy ich rozumiec jako zobowigzania ze strony OnRobot A/S. Niniejsza
instrukcja obstugi jest okresowo sprawdzana i poprawiana.

Spdtka OnRobot A/S nie ponosi odpowiedzialnosci za ewentualne btedy lub pominiecia w
niniejszym dokumencie.

Prawa autorskie © 2015-2022 by OnRobot A/S.
Logo OnRobot A/S jest znakiem handlowym spdtki OnRobot A/S.
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2. Bezpieczenstwo

Osoby wykonujacy integracje robota odpowiadaja za przestrzeganie obowigzujgcych
przepisdw i regulacji dotyczacych bezpieczenstwa w danym kraju oraz za wyeliminowanie
wszystkich zagrozen podczas eksploatacji. Obejmuje to m. in.:

+ Ocene ryzyka dla catego systemu zrobotyzowanego

« Podtaczanie innych maszyn i dodatkowych urzadzen bezpieczenstwa, o ile wymaga tego
ocena ryzyka

«  Wprowadzanie odpowiednich ustawien bezpieczerstwa w oprogramowaniu robota
« Zapewnienie, ze uzytkownik nie zmodyfikuje jakichkolwiek zabezpieczen

« Sprawdzenie, czy caty system zrobotyzowany zostat poprawnie zaprojektowany i
zainstalowany

«  Wskazywanie instrukcji uzycia

+ Oznakowanie instalacji zrobotyzowanej odpowiednimi oznaczeniami i zamieszczenie
danych kontaktowych osoby odpowiedzialnej za integracje

+ Zebranie catej dokumentacji, w tym oceny ryzyka i niniejszej instrukcji obstugi, w pliku/
rejestrze technicznym

2.1. Przeznaczenie

Narzedzia OnRobot sg przeznaczone do stosowania z robotami wspdtpracujgcymi oraz
lekkimi robotami przemystowymi o réznym udzwigu zaleznym od specyfikacji danego
narzedzia montowanego na koricu ramienia. W wiekszosci przypadkdw narzedzia OnRobot sg
stosowane w ramach aplikacji typu pick-and-place, testowania jakosci, kontroli jakosci,
inspekcji oraz wykanczania jakosci.

Narzedzia montowane na koricu ramienia moga byc¢ eksploatowane wytacznie w warunkach
podanych w punkcie 8.1. Specyfikacje techniczne.

Kazde uzycie lub zastosowanie niezgodne z przeznaczeniem uwaza sie za niewtasciwe.
Obejmuje to m. in.:

« Stosowanie w Srodowiskach zagrozonych wybuchem

« Stosowanie w medycynie i sytuacjach zagrozenia zycia

» Stosowanie przed dokonaniem oceny ryzyka

+ Stosowanie niezgodnie z dopuszczonymi warunkami i specyfikacjami eksploatacji

« Stosowanie w poblizu gtowy, twarzy i oczu ludzi

« Stosowanie jako sprzetu do wspinania sie

2.2. Ogolne instrukcje bezpieczenstwa

Zasadniczo nalezy przestrzegac wszystkich krajowych przepiséw, praw i regulacji
obwiazujacych w kraju, w ktérym urzadzenie zostanie zainstalowane. Integracja i eksploatacja
produktu musza uwzgledniac ostrzezenia podane w niniejszej instrukcji obstugi. Nalezy
zwrocié szczegdlng uwage na nastepujace ostrzezenia:
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NIEBEZPIECZENSTWO:

Przed uruchomieniem robota nalezy ze zrozumieniem przeczytac wszystkie
informacje dotyczace bezpieczeristwa zawarte w niniejszej instrukcji obstugi, a
takze w instrukcji dotyczgcej robota oraz innego zwigzanego z nim
wyposazenia i stosowac sie do nich. Niestosowanie sie do informacji w
zakresie bezpieczenstwa moze grozi¢ Smiercig lub powaznymi obrazeniami.

Informacje podane w tej instrukcji obstugi nie obejmujg projektowania,
instalowania i obstugi catej aplikacji zrobotyzowanej oraz innych urzadzen
peryferyjnych, ktére maja wptyw na bezpieczenstwo catego systemu.
Kompletny system nalezy zaprojektowac i zainstalowac zgodnie z
wymaganiami bezpieczenstwa okreslonymi w normach i przepisach kraju, w
ktdrym zostanie on zainstalowany.

Zadne informacje podane w niniejszej instrukcji obstugi nie moga by¢
interpretowane jako udzielana przez firme OnRobot A/S gwarancja, ze
aplikacja zrobotyzowana nie spowoduje obrazen lub szkdd, nawet jesli
aplikacja zrobotyzowana jest zgodna z wszystkimi instrukcjami
bezpieczenstwa.

Firma On Robot A/S zrzeka sie wszelkiej odpowiedzialnosci, jesli jakikolwiek
osprzet narzedzia OnRobot zostato uszkodzone, zmienione lub
zmodyfikowane w jakikolwiek sposéb. Firma OnRobot A/S nie ponosi
odpowiedzialnosci za uszkodzenie osprzetu narzedzia OnRobot, robota lub
innego sprzetu spowodowane btedami programowania lub nieprawidtowym
dziataniem jakiegokolwiek narzedzia OnRobot.

OSTRZEZENIE:

Narzedzia OnRobot podtgczone do zasilania lub robota nie moga byc¢
narazone na kontakt ze skroplinami. W razie wystapienia kondensacji podczas
transportu lub przechowywania, przed uzyciem urzadzenia nalezy je
przechowywac przez 24 godziny w temperaturze 20 - 40 stopni Celsjusza
przed witaczeniem zasilania lub podtgczeniem do robota.

Zaleca sie integracje narzedzi OnRobot zgodnie z nastepujgcymi wytycznymi i normami:

ISO 10218-2
ISO 12100

+ ISO/TR 202181
ISO/TS 15066
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OSTRZEZENIE:

+ Przed uruchomieniem robota nalezy prawidtowo zabezpieczyc narzedzia.

- Kiedy wtaczone jest zasilanie, nie zblizac palcéw, ubran i wtoséw do
narzedzi.

* Przy pracy z ostrymi przedmiotami zawsze stosowac okulary ochronne.

* Przy pracach konserwacyjnych lub kontroli systemu zawsze upewnic sig, ze
zasilanie jest catkowicie odtgczone.

+ Nie stosowac narzedzi przy pracach obejmujgcych ludzi lub zwierzeta.

+ Nie dokonywac zadnych modyfikacji urzadzen.

- Jesli robot obstuguje ograniczony obszar roboczy/limit sity/predkosci, nalezy
stosowac te funkcje.

+ Wybrac trasy robota, ktére minimalizujg ryzyko wewnetrznego zakleszczenia
sie przegubdw robota i narzedzi.

2.3. Ocena ryzyka

Osoba wykonujaca integracje robota musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka catego systemu
zrobotyzowanego. Narzedzia OnRobot sg stosowane wytacznie jako elementy systemu
zrobotyzowanego. W zwigzku z tym moga byc¢ bezpiecznie wykorzystywane, jesli osoba
odpowiedzialna za integracje uwzglednita aspekty bezpieczenstwa catego systemu.
Narzedzia OnRobot zaprojektowano tak, aby miaty stosunkowo ptaska i optywowa
konstrukcje o ograniczonej liczbie ostrych krawedzi i punktéw

W ramach aplikacji wspoétpracujacych tor pracy robota moze odgrywac istotna role dla
bezpieczenstwa. Osoba odpowiedzialna za integracje musi wzig¢ pod uwage kat kontaktu z
ciatem cztowieka, tj. ustawic orientacje narzedzi OnRobot oraz przedmiotow tak, aby
powierzchnia kontaktu w kierunku ruchu byta mozliwie jak najwieksza. Zaleca sie, aby styki
narzedzia byty skierowane w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu.

Firma OnRobot A/S zidentyfikowata podane ponizej potencjalne zagrozenia jako zagrozenia
istotne, ktére musza byc wziete pod uwage przez osobe odpowiedzialng za integracje:

+ Przedmioty wyrzucane przez narzedzia OnRobot z powodu utraty chwytu

» Przedmioty spadajgce z narzedzi OnRobot z powodu utraty chwytu

« Obrazenia spowodowane uderzeniem ludzi przez przedmioty, osprzet narzedzi OnRobot,
robota lub inne elementy

« Konsekwencje poluzowania sie Srub
« Konsekwencje zablokowania przewoddw narzedzi OnRobot
« Same przedmioty stanowig zagrozenie

2.4. Ochrona srodowiska

Produkty firmy OnRobot A/S nalezy utylizowac zgodnie z obowigzujgcymi prawami,
przepisami i normami krajowymi.

Urzadzenie zostato wyprodukowane z uzyciem ograniczonej ilosci substancji
niebezpiecznych w celu ochrony srodowiska, zgodnie z dyrektywa RoHS UE - 2011/65/UE.
Substancje te obejmuja rted, kadm, otédw, chrom IV, polibromowane bifenyle i polibromowane
difenyloetery.
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Nalezy przestrzegac krajowych wymogow odnosnie registration obowigzujgcych importeréw
zgodnie z dyrektywa UE WEEE - 2012/19/UE.

g g

RoHS 7

10


https://www.ewrn.org/national-registers
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3. Tryb/tryby dziatania

W tym dokumencie opisano instalacje i dziatanie:
+ kontroleréw robotéw UR z serii CB3
« oraz kontroleréw robotdw UR typu e-Series.

W zwiagzku z tym, ze te dwa kontrolery sa instalowane w podobny sposdb i maja podobne
ekrany dziatania, w ponizszym przyktadzie pokazano tylko ekrany dla typu e-Series. Gdy
wymagane sg odmienne dziatania lub ekrany sa rézne, zostato to oznaczone nastepujgco:

« Seria CB3
. e-Series.

3.1. Dziatanie za posrednictwem Compute Box

Produkt/produkty mozna stosowac z obiema liniami UR za posrednictwem modutu Compute
Box, ktory obstuguje wszystkie produkty i kombinacje produktdw. Rdzne typy dziatania
wymagaja tych samych krokdw instalacji/dziatania. Jesli tryb Compute Box wymaga innych
krokdéw, wskazano to i podano adnotacje: za posrednictwem Compute Box.
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4. Instalacja sprzetu

12

4.1. Przeglad

W celu prawidtowej instalacji wymagane jest wykonanie nastepujacych czynnosci:

« Montaz czesci
« Skonfigurowanie oprogramowania

W kolejnych punktach opisano te etapy instalacji.

4.2. Montaz na robocie

4.2.1. Montaz zmieniarki Quick Changer

4.2.1.1. Zmieniarka Quick Changer — strona robota

Zmieniarka Quick Changer — strona

robota

1. M6x8 mm (1ISO14580 8.8)

2. Quick Changer (ISO 9409-1-50-4-
M®6)

3. Kotek rozprezny @6x10 (ISO2338
h8)

4. Kotnierz adaptera/narzedzia robota
(1ISO 9409-1-50-4-M6)

Dokreci¢ przy uzyciu momentu

dokrecenia 10 Nm.

4.21.2. RG2-FT

Narzedzie = QC-Rv2 QC-Rv2-45A

RG2-FT v v
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4.2.2. Narzedzia

4.2.2.1. RG2-FT

Krok 1:

Zbliz narzedzie do zmieniarki Quick Changer
w sposdb przedstawiony na rysunku.

Po zatozeniu mechanizm mocujacy (pret i
zaczep hakowy) zablokuje czesc dolna.

Krok 2:

Obrdci¢ narzedzie az do jego osadzenia —
powinien byc styszalny odgtos klikniecia.

Aby wymontowacd narzedzie, nacisnij
aluminiowy przycisk na zmieniarce Quick
Changer i wykonaj te kroki w odwrotnej
kolejnosci.

Aby zmieni¢ wzgledny kat chwytaka w

stosunku do zmieniarki Quick Changer:

+ najpierw usunac srubki M4x6

« przechyli¢ chwytak pomiedzy -60° i 90°

« nastepnie wkrecié z powrotem Srubki M4xe 90
z momentem dokrecenia 3,5 Nm.

OSTRZEZENIE:

omm

Nigdy nie uzywac urzadzenia gdy jakakolwiek ze srubek M4x6 jest usunieta.

4.3. Montaz Compute Box

4.3.1. Opcjonalny wspornik na zatrzask

Opcjonalnie mozna montowac compute Box do powierzchni przy uzyciu dostarczanego
wspornika na zatrzask (dostepny od 17 grudnia 2020 r.).

13
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Po obu stronach Compute Box nalezy wykonac nastepujace czynnosci:

1. Zaczepic wspornik na zatrzask na szynie z boku Compute Box i zatrzasnac.
2. Zamocowac wspornik na zatrzask przy uzyciu plastikowej sruby.

4.4. Okablowanie za posrednictwem Compute Box

NIEBEZPIECZENSTWO:

o=

Stosowac tylko oryginalne kable danych OnRobot do narzedzi.

W celu okablowania systemu nalezy uzy¢ nastepujacych kabli:

« Kabla danych narzedzia pomiedzy narzedziem/narzedziami i modutem Compute Box.

+ Kabla komunikacji Ethernet pomiedzy modutem sterowania robota i modutem Compute
Box

- Kabla zasilania modutu Compute Box

Robot
controller i~
UWAGA:
Do zmieniarki Quick Changer po stronie robota nie trzeba podtaczad kabla.

4.4.1. Kabel danych narzedzia
4.4.1.. Kabel do RG2-FT

Najpierw nalezy podtaczy¢ kabel danych do narzedzia.

14
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W przypadku RG2-FT nie mozna stosowac
ztgcza danych narzedzia Quick Changer.
Zamiast niego nalezy uzy¢ oznaczonego
ztgcza M8-4 wtyki.

4.4.1.2. Kabel do Compute Box

Nastepnie nalezy poprowadzi¢ kabel danych narzedzia do Compute Box, uzy¢ dotgczonej
tasmy z rzepem (czarnej) do jego zamocowania.

UWAGA:

Upewnic sie, ze podczas prowadzenia kabla zapewniona zostata dodatkowa
dtugosc przy potaczeniach, aby kabel nie zostat pociggniety podczas ruchéw
robota.

Upewnic sie takze, ze promien zagiecia kabla wynosi co najmniej 40 mm (w
przypadku kabla HEX-E/H QC 70 mm).

Na koniec podtaczyc druga koricdwke kabla danych narzedzia do gniazda URZADZENIA
modutu Compute Box.

PRZESTROGA:

! A Do zasilania narzedzi OnRobot
mozna stosowac wytgcznie
zmieniarke Quick Changer lub
Dual Quick Changer.

4.4.2. Kabel Ethernet

Podtacz jeden koniec dostarczonego kabla Ethernet (UTP) do portu Ethernet kontrolera
robota (LAN).

UWAGA:

Jesli wykorzystywany jest port Ethernet kontrolera robota, zastosowac
standardowy przetgcznik Ethernet z 4 portami w celu jednoczesnego
korzystania z dwdch urzadzen sieciowych.

Podtacz drugi koniec dostarczonego kabla do ztgcza ETHERNET modutu Compute Box.
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ETHERNET PRZESTROGA:

»

Uzywac tylko ostonietego kabla Ethernet o
maksymalnej dtugosci 3 m.

OMPUTE BOX

II
[ ]

OSTRZEZENIE:

Sprawdz, czy obudowa (metalowa) modutu Compute Box i obudowa
(metalowa) kontrolera robota nie stykaja sie (nie moze dochodzi¢ miedzy nimi
do kontaktu galwanicznego).

4.4.3. Ustawienia przetacznika DIP modutu Compute Box

Ustaw przetgcznik DIP modutu Compute Box w nastepujacy sposob:

Ustaw przetgcznik DIP 3 w pozycji ON i przetgcznik DIP 4 w pozycji OFF.

Wiecej informacji na temat ustawien interfejsu Ethernet, patrz 7.1.1. Konfiguracja interfejsu
Ethernet.

4.4.4. Zasilanie: Compute Box

Podtacz dostarczany zasilacz do ztgcza 24V modutu Compute Box.

UWAGA:

Aby wyjac ztacze zasilania, pociggnij za
obudowe ztgcza (w miejscu
oznakowanym strzatkami), a nie za kabel.

PRZESTROGA:

Stosowac tylko oryginalne zasilacze
OnRobot.

Nastepnie wtgcz zasilanie zasilacza, ktéry zasila modut Compute Box i podtgczone narzedzie/
narzedzia.
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4.4.41. RG2-FT

1,5A |v
5A |V

6,25 A
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5. Instalacja oprogramowania

5.1. Ustawianie oprogramowania robota

5.1.1. Zainstaluj URCap

UR CB3 UR z linii e-Series
UWAGA: UWAGA:
Minimalna wersja UR PolyScope Minimalna wersja UR PolyScope
to 3.11. Przed instalacjg usunac¢ to 5.5. Przed instalacjg usunagc¢
wszystkie poprzednie wersje wszystkie poprzednie wersje
OnRobot URCap. Uzywad OnRobot URCap.

kontrolera w wersji CB3.1. 5.6 nic jest zalecana do

3.12 nie jest zalecana do stosowania z produktami HEX-
stosowania z produktami HEX- E/H QC, zamiast tego nalezy
E/H QC. zastosowac 5.7.

1. Wsunac naped USB OnRobot do portu USB1. Wsunad naped USB OnRobot do portu USB
po prawej stronie pilota uczenia. po prawym gdérnym rogu pilota uczenia.

p

UNIVERSAL
ROBOTS

—

q UNIVERSAL ROBOTS

2. Wybrac opcje Skonfiguruj robota z 2
poziomu menu gtdwnego, a w kolejnym
kroku opcje URCaps.

. Nastepnie nacisng¢ menu E (gorny prawy
rég ekranu), a w kolejnym kroku System w
menu URCaps.

3. Nacisngc symbol +, aby odszukac plik 3. Nacisng¢ symbol +, aby odszukac plik
OnRobot URCap. Mozna go znalezé w OnRobot URCap. Mozna go znaleZzé w
folderze usbdisk/UR/URCAP # . Nacisnac folderze usbdisk/UR/URCAP # . Nacisnacé
przycisk Otworz. przycisk Otworz.

18
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4. Aby zmiany zostaty zastosowane, 4. Aby zmiany zostaty zastosowane,
konieczne jest ponowne uruchomienie konieczne jest ponowne uruchomienie
systemu. Nacisnac przycisk Uruchom systemu. Nacisnac przycisk Uruchom
ponownie i odczekac na ponowne ponownie i odczekac na ponowne
uruchomienie systemu. uruchomienie systemu.

Skonfiguruj robota o
P— URCaps
=

Kalibruj ekean

UHCaps

siné

Infoemacie o URCaP

Juayk

origpon robot.com
ail products
bt AfS AL Rights Reserved

Ustam haste

tary licer

sod2ina Licencja:
e oo, Ocbot A8
A '«Ind\: ation duse in source and hinary farmes. W
enedfication. are petmitted provided that the oliowring ¢ ..
- O v B — 000 o
= & = [ Y op—"
5. Uruchomic robota. 5. Uruchomic robota.

UWAGA:

W celu uzyskania dodatkowych informacji na temat instalacji URCap patrz
dokumentacja UR.

5.1.2. Konfiguracja URCap

UR CB3 UR z linii e-Series
Wybrac¢ zaktadke Instalacja a nastepnie
Konfiguracja OnRobot. Na wyswietlaczu
zostanie wyswietlony nastepujacy ekran:

Nacisnac zaktadke Instalacja w gornym
menu. Nastepnie nacisnac przycisk URCaps.

om 08 QG ver. 10 [
l
Program | Installation | Move | 110 | Log = o
TCP Configuration OnRobot Setup ([)robot
OnRobot Setup OnAcbet Setup @
Mounting Device info

. 92 1661 1 - Crveny -
1/0 Setup Device info———————— 102 1601 1 -Erreny fol3
Detected devicels)
5 ~
@ safety 192,168.1.1 - Empty 2fe]
Detected device(s)
Variables
°
MODBUS
Features | R
Base
= o R
smooth Transition .
[Cenvevergracking [ Automatic overurit of the robot TCP
configuration
EtherNet/IP °

PROFINET

onRobot setup

Default Program

< T D

5.1.2.1. Informacje o urzadzeniu

W normalnym widoku panelu, dostepne funkcje sg pokazane ponizej:
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<unnamed>
default*

Run

> safety OnRobot Setup ([Gobot
. ~
> Fleidbus 192.168.1.1 - Empty > O+
Detected device(s)
v URCaps

OnRobot
Setup

TCP

DAutomatic overwrite of the robot TCP
configuration

[>)

O Normal 0 —— Sirrn.ilath:m.

Informacje o urzadzeniu

Menu rozwijane, aby wybra¢ kanat komunikacji urzadzenie-robot: Wyszukaj podtaczone
urzadzenia.

I
Uzywajac przycisku ponownego tadowania ~ wyszukaé nowe dostepne urzadzenia.

UWAGA:

Po zakonczeniu ustawiania urzadzenia nalezy zapisa¢ wprowadzone zmiany
stanowigce czesc¢ procedury biezacej instalaciji.

W przypadku robotéw UR e-Series nacisnac przycisk Zapisz (z poziomu
gornego menu) i uzy¢ przycisku Zapisz instalacje .

W przypadku robotéw UR CB3 uzyc przycisku Zapisz .



INSTALACJA OPROGRAMOWANIA @ ro bot

UWAGA:

Aby méc korzystac z nowo wykrytych urzgdzen, konieczne moze byc ponowne
uruchomienie programu PolyScope. W tym celu wystarczy nacisnagc przycisk
Uruchom ponownie teraz. Nalezy pamietac o zapisaniu go wczesniej, jesli w
programie lub ustawieniach sg jakies niezapisane zmiany.

Produkty OnRobot sg sprawdzane po ponownym uruchomieniu, a zapisane
ustawienia sg przywracane podczas wczytywania programu. Test trwa
maksymalnie piec¢ sekund i jest wykonywany przez zmieniarke Quick Changer
dla I/0. W zwiagzku z tym nalezy poczekac przynajmniej pie¢ sekund przed
uruchomieniem programu. Aby upewnic sie, ze urzadzenie jest potaczone,
nalezy sprawdzi¢ Informacje o urzadzeniu.

Jezeli potaczony produkt OnRobot zostanie zmieniony, nalezy zawsze
przechodzi¢ do Informacje o urzadzeniu, aby sprawdzic, czy zmiana sie
powiodta.

PRZESTROGA:

Po wyswietleniu dowolnego komunikatu o btedzie, powigzanego z
potaczeniem z naszymi urzadzeniami, nalezy przejsc¢ do Informacje o
urzadzeniu, aby upewnic sie, ze uzywane sg odpowiednie ustawienia (np.:
TCP).

Bez potaczenia: Jesli chcesz uzy¢ OnRobot URCap i nie ma podtaczonych urzadzen, wybierz
z rozwijanego menu Bez potaczenia i nie bedg wowczas wyswietlane komunikaty o btedach.

Wczytywanie wielu urzadzen: Ikona “*' umozliwia automatyczne wczytywanie wybranych
urzadzen do srodowiska UR, nawet jesli urzadzenie nie jest podtgczone do robota. Podczas
przetgczania pomiedzy wczytanymi urzadzeniami robot nie wymaga ponownego

I
uruchomienia, ale nalezy nacisnac przycisk ponownego wczytywania *~ , aby odswiezyc¢
wykryte urzadzenia.

OSTRZEZENIE:

Po aktywowaniu wielu urzadzen URCap moze dziata¢ wolno. W takim
przypadku nalezy aktywowac tylko urzadzenia, ktére sg stosowane. Zaleca sie
jednoczesne aktywowanie do dwdéch urzadzen.

Dla kazdego wczytanego urzadzenia widoczne sg odpowiednie polecenia URCaps i paska
narzedzi, dlatego nalezy wczytywac tylko te urzadzenia, ktére beda czesto zmieniane.

Szczegotowe parametry Informacji o urzadzeniach

Aby uzyskac wiecej informacji na temat urzadzen, nacisngc przycisk 0, a pojawi sie
nastepujacy ekran:
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) Ogolne Konfiguracja OnRobot
> Bezpleczenstwo @ Informacje o urzadzeniu ((robot

L
o

Informacje o urzadzeniu——  rUkryj zmienne
- M
) Fieldbus Compute Box - MG10 -~ O Ulcryj widok zmiennych
Wybrany adres IP
Vv URCaps 192.168.1.1
IP robota UR

Konfiguracja
OnRobot

192.168.1.100

Maska podsieci robota UR
255.255.255.0

Wersja Compute Box
581

MG10
Numer seryjny

Stan systemu

Btednie: 24

Wersja oprogramowar

2.0.38#B8EB600C1

Rejestry RTDE
Bool Int Float

Przesunie... 1] 1] 1]
OnRobot: 64..70 24.28 -
Razem: 64,127 24..47 24.47

O Normalny dikos¢ (—— 1 00 % Sy'm‘n.l\an:ja.

Informacje o urzadzeniu

Wyswietlajg sie Wybrany adres IP, Wersja Compute Box, IP robota UR i Maska podsieci
robota UR.

Btedy
Wyswietlane sg informacje o btedach, jesli takie wystepuja
Nazwa urzgdzenia

Wyswietlajg sie Numer seryjny, Stan systemu i Wersja oprogramowania sprzetowego.
Aktualizuj: spowoduje to aktualizacje oprogramowania uktadowego, jesli aktualizacja jest
dostepna.

W zaleznosci od wybranych urzadzen, rédzne panele beda dostepne do konfiguracji urzadzen.
Rejestry RTDE

OnRobot stosuje rejestry RTDE do komunikacji z UR. Wymiana danych w czasie rzeczywistym
(ang. RTDE) to interfejs, ktdry moze by¢ stosowany do przesytania danych do robotéw za
posrednictwem rejestréw. Wiecej informacji na temat rejestrow RTDE podano w punkcie UR
Real-Time Data Exchange (RTDE) Guide.

Opcja ta jest wymagana, jesli stosuje sie urzgdzenia OnRobot z urzadzeniami innych
producentdw, rejestry OnRobot moga naktadac sie na rejestry innych producentdw.

OnRobot stosuje trzy rodzaje rejestréow: Boole’a, Liczby catkowite i Liczby
zmiennoprzecinkowe.

Przesuniecie: Stosuje offset rejestrow na podstawie wartosci podanej w okreslonym polu.

OnRobot: Pokazuje liczbe rejestrdw danego rodzaju stosowanych przez OnRobot.


https://www.universal-robots.com/articles/ur/interface-communication/real-time-data-exchange-rtde-guide/
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Razem: Pokazuje maksymalnag liczbe rejestrow pewnego rodzaju dostepnych w UR.

Sprawdza rejestry innych producentdw, aby upewnic sig, ze stosowane rejestry nie sa
stosowane przez innych producentdow. Jesli stosowane rejestry naktadaja sie na rejestry
innych producentdw, zastosuj ich offset poprzez wpisanie okreslonej wartosci w polach
Przesuniecie. Jesli wartosc offsetu jest zbyt wysoka, liczba rejestréw OnRobot moze
przekroczyd liczbe rejestréw Razem. W tym przypadku wartosci w wierszu OnRobot zmieniaja
kolor na czerwony.

Ukryj zmienne

Lista wybieralnych zmiennych. Po wybraniu zmiennej, ktéra ma byc¢ ukryta, nie bedzie ona
wyswietlana na panelu konfiguracji.

TCP

W normalnym widoku panelu TCP robota moze zostac¢ nadpisany przez TCP narzedzia
poprzez zaznaczenie pola wyboru Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota.

Aby zobaczy¢ wiecej opcji, nacisnac przycisk 0 a pojawi sie nastepujacy ekran:

Ogdlne Konfiguracja OnRobot

Bezpieczenstwo @ TCP @)robot
Funkcje Nadpisz warto§ci—————————————— rPrzesuniecie TCP - VGC10 (1)
DAutomatyczne nadpisanie konfiguracii Przesuniecie liniov Obrét w RPY
Szyna pola TCP robota
X o mm R 0 °
v URCaps
- . Y o mm P 0°
Konfiguracja Wybierz urzadzenie
OnRobot @VGCIO (1) z o/ mm Y 0 °
Qvelo @

— ° 0 o symuiacia (i

Nadpisz wartosci

Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota: gdy jest zaznaczone, TCP UR jest
automatycznie nadpisywana (Tryb dynamicznego TCP). W przypadku usuniecia zaznaczenia
tego pola ustawienia TCP sg pozostawiane bez zmian (Tryb statycznego TCP).

Wiecej informacji i najlepsze praktyki dotyczace ustawien TCP mozna znalezé w 6.4.
Konfiguracja TCP rozdziale.

Przesuniecie TCP

Ustawic wartosci Przesuniecie liniowe (X,Y,Z) i Obrét w RPY (Obrdt-Skok-Odchyt), aby
dostosowacd zalezne od urzadzenia OnRobot obliczane ustawienia TCP.

23
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5.1.2.2. RG2-FT

Panele konfiguracyjne dla RG2-FT sg pokazane na ponizszym rysunku:

2 P QM

P Instalacja Ruc)

Konfiguracja OnRobot
Bezpieczenstwo . .
Konfiguracja OnRobot @robot
> Funkcje
Wybor urzadzenia——— rPrzesuniecie zblizenia———

) Szyna pola
o/mm o mm
W URCaps Wykryte urzadzenie/urzadzenia )

10.45.1.186 - RG2-FT - Lewo Prawo

RG2-FT

Konfiguracja
OnRohot

©

TCP

" Nadpisz TCP robata stosujgc wymiary
narzedzia

Monta3
IKgt
0°

©

Sterowanie reczne
D vylnaya i 2y 2yriania pr 2yuisieu
crarmaania rarznenn

Limit czasu sterowania recznego
os

Symulacja .

Sterowanie reczne

Wymaga przytrzymania przycisku sterowania recznego: W przypadku zaznaczenia tego
pola (zalecane), przycisk wtgczenia Hand Guide musi byc stale przytrzymywany podczas
sterowania recznego. W przypadku odznaczenia tego pola sterowanie reczne mozna
uruchomic poprzez nacisniecie przycisku Wtacz i zatrzymac poprzez ponowne nacisniecie
przycisku Wtacz.

Limit czasu: Po uptynieciu ustawionej wartosci czasu sterowanie reczne zostanie
automatycznie zatrzymane. Wartos¢ domysina wynosi O i ustawia limit czasu jako
nieskonczonosc.

Montaz

W normalnym widoku panelu wyswietlany jest wybrany kat montazu. Aby ustawic kat
montazu, nacisnac¢ przycisk 0

Jesli zamontowany jest tylko jeden chwytak, postepowac zgodnie z ponizszymi krokami. Jesli
sg 2 chwytaki, postepowacd zgodnie z krokami umieszczonymi pét strony ponizej.

1. Dopilnowad, aby kabel byt utozony z tej samej strony, z ktérej jest pokazany na zdjeciu
=
2. Wybrac kat, pod jakim zamontowany jest chwytak (kat dodatni w kierunku przycisku
—%

b

~

szybkiego zwalniania zmieniarki Quick Changer



INSTALACJA OPROGRAMOWANIA

) Ogdine Konfiguracja OnRobot

< Konfiguracja OnRobot Montaz @robot
Chwytak 1
(OENNOLEINOESNOLE

Konfiguracja

OnRobot Q-30° O-s0° O -20°

Pre

500 — ! =D o0
60 L!r 60
30 U -30°

O Wytaczenie zasilania ’red c________ 0 mulacja .

Przesuniecie zblizenia

W normalnym widoku panelu wyswietlane sg ustawione wartosci. Aby zmieni¢ wartosci,

nacisngc przycisk o, a pojawi sie nastepujacy ekran:

Instalacia

) Ogdlne Konfiguracja OnRobot

> Bezpieczenstwo ) , .. .

< Konfiguracja OnRobot Przesuniecie zblizenia @robot
> Funkcje

Wartosé skalibrowana——  rKalibracja
» Szyna pola

Lewo Prawo

v URCaps 7z mm 72 mm

Konfiguracja WHITE
OnRobot Wartos¢ przesuniecia——————— /60 PAPER

Lewo Prawo
o mm o mm

Ustaw przesuniecie zblizenia |

Skalibrowano: pokazuje wartosé, ktorej nalezy uzy¢ w aplikacji. Wartosc ta jest obliczana jako
Wartos¢ surowa minus Przesuniecie.
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Przesuniecie: pokazuje wartosc, ktdra po kalibracji skoryguje wartos¢ Wartos¢ surowa, ktéra
moze byc¢ uzyta: Skalibrowano.

Kalibracja zblizeniowego

Aby skalibrowac czujnik zblizeniowy, postepowac zgodnie z ponizszymi krokami.

1. Przygotowac biaty papier i nacisngc przycisk Ustaw przesuniecie zblizenia.

2. Chwytak zostanie otwarty (jesli byt zamknigty), a na ekranie zostanie wyswietlone okno
pop-up.

OnRobot - montaz chwytaka

0 Urnieg¢ biaty papier pomiedzy dwoma palcami.

| [2Zatrzymaj program| || Kontynuuj

3. Umiescic biatg kartke papieru pomiedzy palcami chwytaka i nacisng¢ Kontynuuj.

4. Chwytak zostanie zamkniety i dokona pomiar w celu ustawienia wtasciwego offsetu.
Poczekac do zamkniecia chwytaka.

5. Po otwarciu chwytaka pomiar jest gotowy.

Assignment

New gripper proximity offsets [Left, Right]: [25.805, 31.1]
fes' Save offset
‘No'; Clear offset

| Yes || No || Cancel |

6. Nacisnac Tak, aby zapisa¢ nowy offset. Konfiguracja zostata ukoriczona. Aby skasowad
wczesniejsze ustawione offsety, nacisnac opcje Nie. Aby nie wprowadzac zadnych zmian
w offsetach zblizenia, nacisng¢ Anuluj i potwierdzic¢ dziatanie poprzez ponowne jego
nacisniecie.

TCP

W normalnym widoku panelu TCP robota moze zostac¢ nadpisany przez TCP narzedzia
poprzez zaznaczenie pola wyboru Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota.

Aby zobaczy¢ wiecej opcji, nacisnac przycisk 0 a pojawi sie nastepujacy ekran:
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Uruche Instalacia

Konfiguracja
OnRobot

$ QM

Ruch D

Konfiguracja OnRobot

Nadpisz wartosci

DAutomatyczne nadpisanie konfiguracji
TCP robota

Wybierz urzadzeni
@ vecio(n
O velo @

<b
default*

Przesuniecie TCP - VGC10 (1)

Przesuniecie liniov Obrot w RPY

X o mm R o °
Y o mm P o °
zZ 0/mm Y o °

@ TCP ([@rovet

Nadpisz wartosci

Symulacja .

Automatyczne nadpisanie konfiguracji TCP robota: gdy jest zaznaczone, TCP UR jest
automatycznie nadpisywana (Tryb dynamicznego TCP). W przypadku usuniecia zaznaczenia

tego pola ustawienia TCP sag pozostawiane bez zmian (Tryb statycznego TCP).

Wiecej informacji i najlepsze praktyki dotyczgce ustawienn TCP mozna znalezé w 6.4.
Konfiguracja TCP rozdziale.

Przesuniecie TCP

Ustawi¢ wartosci Przesuniecie liniowe (X,Y,Z) i Obrét w RPY (Obrét-Skok-Odchyt), aby

dostosowacd zalezne od urzadzenia OnRobot obliczane ustawienia TCP.
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6. Tryb dziatania

UWAGA:
Zatozono, ze dokonano poprawnej instalacji. W przeciwnym razie wykonad
kroki instalacji podane w poprzedniej czesci.

6.1. Polecenia URCap

Polecenia URCap zapewniaja tatwy sposdb zaprogramowania aplikaciji.

6.1.1. RG2-FT

UWAGA:
Podczas uruchamiania programu czujniki palcowe sity/momentu sa

automatycznie zerowane, dzieki czemu nie ma koniecznosci wtgczania
polecenia HEX-Zero po uruchomieniu programu. Upewnij sie, ze palce nie
znajduja sie w kontakcie z zadnym przedmiotem po uruchomieniu programu.
W przeciwnym razie czujniki nie zostang prawidtowo wyzerowane.

6.1.1.1. Pochwycenie RG

Po wykonaniu polecenia Chwyt RG chwytak stara sie osiggnac okreslone wartosci docelowe
(W (szerokos@) i F (sita)), a takze, jesli zostaty zaznaczone, wartosci Kompensacja gtebokosci
WL. i/lub Centrowanie automatyczne WL.. Poszczegdlne funkcje objasniono ponizej.

UWAGA:

Aby anulowac dowolny offset sity/momentu, nalezy wykonac polecenie HEX-
Zero na poczatku polecenia chwyt RG i upewnic sie, ze chwytak nie znajduje
sie w kontakcie z zadnym obiektem przed wtgczeniem programu, w
przeciwnym razie polecenie moze nie zosta¢ prawidtowo wykonane.
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v Podstawowy

Q - Urzadzenie graficzne

Zmienne

b ¥ BeforeStart
Waypoint a= custom_pose:=get_actual_tcp_pose() RG Chwyt
: ) ¥ Robot Program
=zt = F/T Wsuri czedé RG chwyt (@rooot
Wait » = RG chwyt
= F/T Wsun czes¢
et ¥ F/TPrzesun \
Popup = F/IT Sciezka r,, N
= F/T Zero /’ / \‘
Halt .
¢ ¥ F/T Steryj
Comment ¢ ¥ F/T Przesuri
gl = F/T Punkt orientacyiny 3 I U
IFellil=y = F/T Punkt orientacyiny
= F/T Punkt orientacyjny . .
@ v F/T Steryj Docelowy Biezgca szerokosc
E Wa: 2.0 szerokose ol
EXTE - s . 8l rLng
= F/T Punkt orientacyjny Sita 40 N
? ¥ F/TSzukaj ( Udzwig
= F/T Punkt orientacyjny 3 40
[ Kompensacja grebokogci Mass
] Centrowanie automatyczne 0 kg
)

49 T XBRETZ

O Pracuje

Docelowy

Szerokos¢: Docelowa szerokosc¢ chwytania przedmiotu mozna ustawic przy uzyciu przycisku

Zapisz jako wartos¢ docelowa / Zapisz chwyt (opcja zalecana) lub wpisujac ja recznie.

II' Po przycisnieciu tego przycisku chwytak dziata tak jakby polecenie zostato wykonane.
Sita: Wprowadzic¢ site chwytania obiektu (3—40 N).

Kompensacja gtebokosci: Podczas otwierania i zamykania chwytaka robot porusza sie,
dostosowujac sie do ruchu obrotowego palcédw w taki sposdb, aby koricodwki palcéw stale

pozostawaty na przedmiocie. Po naci$nieciu ikony *, na nowym ekranie wyswietlana jest

nastepujaca ilustracja.

Depth compensation

Ll
%
=3

Centrowanie automatyczne: jesli pole to zostanie zaznaczone, podczas zamykania lub
otwierania chwytaka robot przesunie chwytak na boki, aby chwyci¢ element symetrycznie, w

oparciu o sygnaty zblizenia palcéw. Po nacisnieciu ikony @ na nowym ekranie wyswietlana
jest nastepujaca ilustracja.

Auto centering
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Biezgca szerokosé

Liczba pokazuje wartosc Biezaca szerokosc.

@ ustawi Biezgca szerokosc jako szerokosc docelowa. Jesli jest stosowany po wykryciu
chwytaka (patrz rysunek ponizej), ustawia on Docelowy Szerokosé jako Biezgca szerokosc -3
mm, jesli przedmiot jest chwytany zewnetrznie i +3 mm, jesli przedmiot jest chwytany
wewnetrznie.

ry
«1 I+ el

sg to przyciski otwierania oraz zamykania, ktére nalezy trzymac
wcisniete, aby chwytak pozostawat zamkniety. Uwaga: przy zastosowaniu tych przyciskow,
aby zwiekszy¢ precyzje nie jest stosowana sita docelowa.

Obrabiany przedmiot
Masa: mozna wprowadzi¢ mase przedmiotu. Oprogramowanie URCap oblicza wéwczas mase
danego udzwigu z uwzglednieniem chwytaka, zmieniarki Quick Changer i masy przedmiotu.

6.1.1.2. RG2-FT — Wsuwanie czesci

Polecenie RG2-FT Insert Part mozna stosowac do precyzyjnego umieszczania obiektu w
otworze.

UWAGA:

o Aby anulowac dowolny offset sity/momentu, nalezy wykonac polecenie HEX-
Zero na poczatku polecenia RG2-FT Insert Part iupewnic sig, ze narzedzie
nie znajduje sie w kontakcie z zadnym obiektem przed uruchomieniem
polecenia RG2-FT Insert Part, W przeciwnym razie polecenie moze nie
zatrzymac ruchu po osiaggnieciu danego limitu sity/momentu.
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URCaps Q _ Graphics Variables

3FG Grip

1 |¥ Robot Program RG2-FT Insert Part
3FG Release 2 = RG2-FT insert Part

Cormmand name - @
RG2-FT robot
Insert Part [ Set part TCP Insertion Setup

HEX-Search I Pushing force
Move Shanic Eﬂo u
Pick Screw ! \ r !

PN

Tighten
Screw Part length (L)

mm

Loosen “ LA
Screw

HEX-Zero

RG Grip Min deprtr]r:n Max deff::q

RG2-FT Grip O Show advanced options
Part angle (o) .

SG Grip o senerate warning when

insertion unsuccessful
SG Release

VG Grip
VG Release

< >v"‘"‘DC’KI!M§

O Normal S — Simulation .

Jesli zaznaczono pole wyboru Ustaw TCP czesci, TCP zostanie ustawiony w najbardziej
oddalonym koricu czesci. Wymaga to podania dwdch ponizszych parametréw:

Dtugosc czesci (L): odlegtosc pomiedzy punktem centralnym czujnikéw korncdwki palca a
punktem centralnym elementu przeznaczonego do wsuniecia.

Kat czesci (&alpha;): kat pomiedzy osig +Y czujnika koncéwki palca a kierunkiem wsuwania
elementu przeznaczonego do wsuniecia.

Sita pchania: umozliwia wybdr wartosci sity pchania:

u : ustawia site pchania na 3 N.

: ustawia site pchania na 6N.
: ustawia site pchania na 12N.

Glebokos¢ min.: minimalna odlegtos¢ wymagana w celu prawidtowego wsuniecia czesci do
otworu od punktu poczatkowego.

Glebokosc¢ maks.: maksymalna odlegtosé, na ktérg mozna prawidtowo wsungc czesc do
otworu od punktu poczatkowego.

Pole wyboru Pokaz opcje zaawansowane: Jesli pole to zostanie zaznaczone, udostepnione
zostang dodatkowe opcje:
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Run Program  In:

URCaps -~ Q - Graphics Variables

3FG Grip

1 ¥ Robot Program RG2-FT Insert Part
3FG Release 2 = RG2-FT Insert Part
Command name @rcbot
RG2-FT
Insert Part [ Set part TCP Insertion Setup
HEX-Search Pushing force Owvershoot force
Part length (L) -3 N N
Move Shank [0 r%m
Min depth Max depth
Pick Screw [ 0mm [ omm
Part angle (a) . -
Tighten e Compliance or Limit
Screw
Advanced Settings & Fx R
Loosen 1 " Ganof Gain of t
S — ain of force ain of torgue
— [ [ 02 & Fy o Ty
£ero Gain of force (Z)  Gain of torque (Z)EI . T
RG Grip z z
) Timeaout Expected speed
RG2-FT Grip [ ds [ omms [ Show advanced options
SG Grip O
SG Release
VG Grip
VG Release
e
— —
< sy RS KBREZ

O Normal E d (e —— 100% ° 0 o Simu\atiw:wr\.

Wzmocnienie sity: parametr wzmocnienia proporcjonalnego sterowania sita dla sit bocznych
zgodnych osi.

Wzmocnienie momentu obrotowego: parametr wzmocnienia proporcjonalnego sterowania
momentem zgodnych osi.

Wzmocnienie sity (Z): parametr wzmocnienia proporcjonalnego sterowania sitg dla sity
pchania.

Wzmocnienie momentu obrotowego (Z): parametr wzmocnienia proporcjonalnego
sterowania momentem réwnolegle do kierunku wprowadzania.

UWAGA:

Wysokie wartosci wzmocnienia moga spowodowac wibracje i zatrzymanie
awaryjne. Im wyzsza masa i wieksza odlegtosé, tym wieksza podatnosc na
wibracje.

Limit czasu: maksymalny dopuszczalny czas wykonywania catej funkcji wprowadzania. Jesli
parametr ten zostanie ustawiony na wartosc¢ zero, to kryterium wyjscia zostanie
zlekcewazone.

Oczekiwana predkosé: oczekiwana predkos¢ minimalna fazy wsuwania. Jesli parametr ten
zostanie ustawiony, a faza wprowadzania wykonywana jest w wolniejszym tempie, jest ona
przerywana i uwazana jest za zakoriczong niepowodzeniem. Jesli parametr ten zostanie
ustawiony na wartosc zero, to kryterium wyjscia zostanie zlekcewazone.

Sita pchania: docelowa sita stosowana podczas sterowania sitg w celu popchniecia elementu
do wnetrza otworu.

Sita przeregulowania: ustawienie tego parametru umozliwia po osiggnieciu parametru
Gtebokosc min. wystapienie chwilowego wzrostu sity podczas zwiekszania sity pchajgcej
(takiego jak zamkniecie ztgcza na zatrzask). Parametr ten stanowi dodatkowa site w gérnym
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zakresie parametru Sita pchania umozliwiajgcego wykonanie ruchu wsuwania pomiedzy
zakresem wartosci gtebokosci minimalnej i maksymaine;j.

Zgodnos¢ lub limit Pola wyboru Fx, Tx, Fy, Ty, Tz: jesli pola te zostang zaznaczone, wybrana
oS jest zgodna, co oznacza, ze ruch bedzie prébowat zachowac zerowe sity w wybranych
kierunkach. Jesli pola te nie zostang zaznaczone, istnieje mozliwosc¢ ustawienia limitu sity i
momentu, ktérych osiggniecie spowoduje zatrzymanie wykonywania polecenia.

Wyswietl ostrzezenie w przypadku nieprawidtowego wsuwania: jesli opcja ta jest wiaczona,
na ekranie wyswietlany jest komunikat wyskakujacy (blokowanie) w przypadku
nieprawidtowego ruchu wprowadzania.

UWAGA:
Opcja ta jest aktywna tylko w przypadku ustawienia prawidtowego limitu na
ekranie ustawien zaawansowanych.

Jesli jest wytgczona, nie sg wyswietlane komunikaty w wyskakujacych okienkach.
6.1.1.3. HEX-Sterowanie sita
Zastosowania takie, jak gratowanie, szlifowanie lub scieranie moga wymagac utrzymywania

statej sity/momentu obrotowego w okreslonym kierunku podczas ruchdw.

Polecenie HEx-Sterowanie sitapowoduje zmiane trajektorii jego weztdw podrzednych w
celu utrzymania statej sity/momentu obrotowego na wybranych osiach. Polecenie HEX-
Sterowanie sita hie steruje sitami w ramach kierunku ruchu narzedzia w ramach polecen
Trajektoria i HEX-Wyszukaj.

Nastepujace polecenia mozna stosowac jako wezty podrzedne:

e HEX-Wyszukaj

¢ Trajektoria

UWAGA:
Aby skasowac wszelkie przesuniecia sity lub momentu obrotowego, nalezy
wykonacd polecenie HEX-Zero na poczatku polecenia HEX-Sterowanie sita.
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Move

1 ¥ Robot Program . .
; HEX-Sterowanie sit
Waypoint 2 = HEX-Zero 2
A q 3 ®» v HEX-Sterowanie sitg
Direction # | HEX-Sterowanie sik robot
4 9 ¥ Trasa 2g0d . a @
i odne osie
Ui 5 9 v PKsztalt 9 )
6 =l sn Point 1 Uklad wspéfrzednych
set apenon x|l v [Txeo| owm e ]
7/ = ShapePoint 2
Popup 8 % v P.OnW int
:OnWaypoints Fy o N Ty o Nm
Halt 9 = OnWaypoint 1
[SETeT 10 = OnWaypoint 2 20N N
q 11 = P.Sterowanie reczne I
Folder .
12 ¢ v HEX-Wyszuka
13 ¢ B/If HEX_Search_NOK() —
- Sterowanie sita
14 ® 'Add actions here'
) Szablony Zachowaj sile: 25%
15 9 v HEX-Wyszula]
> URCaps 16 9 b/If HEX_Search_NOK() N owe Ao
17 #® 'Add actions here' S S==—__ Zachowaj moment: WYL & e o
18 ¢ v HEX-Wsun T — T 8 Auto
19 @ ¥ If HEX_InsertPart_NOK()
20 & 'Add actions here' Prawdopodobieristwo wystapienia wibracji
Niskie o ] SO
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O Pracuje

: pokazuje nazwe wezta Moze byc¢ edytowany i zapisywany.

Zgodne osie

Wybdr osi Fx, Fy, Fz, Tx, Ty, Tz. Jesli os jest wtgczona (zgodna), ruch wzdtuz tej osi jest
sterowany sita/momentem obrotowym. Wtaczona os jest sterowana w celu utrzymania
ustawionej statej wartosci sity/momentu obrotowego.

Uktad wspodtrzednych: Uktad wspdtrzedny stosowany dla tego ruchu. Dostepne ustawienia
to Baza lub Narzedzie.

Sterowanie sita

Zachowaj site: ustawia odsetek wartosci sity, ktéra narzedzie ma utrzymywac podczas pracy.

>

Przycisnij przycisk , aby sprawdzic¢ ustawiong wartosc.
Przy wyzszym odsetku narzedzie moze precyzyjniej poruszac sie po przedmiocie.
Ustawienie suwaka na O (pozycja OFF) wytgcza kontrole sity.

Zachowaj moment: ustawia odsetek wartosci momentu obrotowego, ktéry narzedzie ma
utrzymywacd podczas pracy.

>

Przycisnij przycisk , aby sprawdzic¢ ustawiona wartosc.
Przy wyzszym odsetku narzedzie moze precyzyjniej poruszac sie po przedmiocie.
Ustawienie suwaka na O (pozycja OFF) wytgcza kontrole momentu obrotowego.

Auto pole wyboru: umozliwia systemowi niewielkg modyfikacje parametrow Zachowaj site i
Zachowaj moment podczas pracy, aby zminimalizowac wibracje i jednoczesnie utrzymac
wymagane wartosci sity i momentu obrotowego.
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Domyslnie pola wyboru sg zaznaczone.

Sterowanie sitg Ustawienia zaawansowane

Przycisniecie ikony ustawien zaawansowanych Igl powoduje wyswietlenie
dodatkowych opcji i umozliwia precyzyjne dostrajanie ustawien sity i momentu obrotowego.

P: Sterownik sity i momentu obrotowego moze zostac dostrojony za pomoca tego parametru
wzmocnienia proporcjonalnego. W przypadku uderzen lub drgan nalezy obnizy¢ wartos¢
wzmocnienia (np.: 0,5).

I: Sterownik sity i momentu obrotowego moze zostac dostrojony za pomoca tego parametru
wzmocnienia catkujgcego. W przypadku przeregulowania lub drgan nalezy obnizy¢ wartosc
wzmocnienia.

D: Sterownik sity i momentu obrotowego moze zostac dostrojony za pomoca tego parametru
wzmocnienia rozniczkujacego. W przypadku przeregulowania lub drgan nalezy obnizy¢
wartos¢ wzmocnienia.

A

Ruch

1 ¥ Program robota - -
HEX-Sterowanie sit
Punkt 2 ¢ ¥ \Wykoniczenie powierzchni a
orientacyjny 3
@ b RuchL
- i i bot

Kierunek 4 © Approach_Point HEX-Sterowanie sila @0

5 SDR RPM (6000) “godne osie
CZekﬁj 5 S SDR C | Uklad wspéirzednych

xol on e onm e v

e 7 ¢ ¥ Trasa
Wyskakuj 8 - P i
gk‘:; ujgce P:Sterowanie reczne OIN S INm

9 ¢ v P.OnWaypoints
Zat j 10 - OnW int 1
Komentarz ! ] Pikcsztatt r

12 = ShapePoint 1
Folder 13 = ShapePoint 2 —

X Sterowanie sita
— 15 = ShapePoint 4 P ! b
15 =/ SDR RPM (0) sia 125 ol [ cos Eauo
) URCaps 17 ¢ w HEX-Sterowanie sitg s | D °
18 @ ¥ Trasa [H] auto
Moment 0,075 0 0.003
19 - OuUSty >
20 % ¥ Zmieniarka ziarnistosci Grit Char , IEI
>

<
A9 o xXxEBREZ

O Zasilanie wytaczone

6.1.1.4. HEX-Wyszukaj

Polecenie HEX-Wyszukaj jest stosowane, aby robot poruszat sie wzdtuz trasy i wykrywat
kontakt z przedmiotem. Jesli ruch osiggnie zdefiniowang maksymalna odlegtosé, obrét lub
przesunie sie po zadanej trasie bez zadnego kontaktu, wyszukiwanie nie powiedzie sie
(obiekt nie zostat znaleziony).

Wybierz grafike, aby uzy¢ opcji Wyszukaj czesci lub Narzedzie centralne
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Wyszukaj czesci

@robot

Opcji Wyszukaj czesci mozna uzyc, np. aby znalez¢ i usungc przedmiot na gorze stosu. Jesli
nie zostanie znalezionych wiecej przedmiotdw, stos jest pusty, a zatem wyszukiwanie nie
powiodto sie.

Program

v Podstawowe

Move

Waypoint

Direction

1

2

3

: 4
Wait 5
Set 6
7

Popup g
Halt 9
Comment

Folder

;
> Szablony 1
15

> URCaps 16

17
18
19
20

29 O XPBREZ

¥ Robot Program
= HEX-Zero
9 v HEX-Sterowanie sitg
® ¥ Trasa
¢ ¥ PKsztait
= ShapePoint 1
= ShapePoint 2
¢ ¥ P.OnWaypoints
= OnWaypoint 1
= OnWaypoint 2
= P:Sterowanie reczne
» v HEX-Wyszuka)
@ b If HEX_Search_NOIK()
#® 'Add actions here'
9 v HEX-Wyszuka]
@ b If HEX_Search_NOK()
® 'Add actions here'
? v HEX-Wsun
@ b If HEX_ InsertPart_NOK()
#® 'Add actions here'

I

Zmienne

HEX-Wyszukaj

HEX-Wyszulcaj oot

Wyszukaj czesci

Kierunek wzgledm odlegfos¢ maks. (D)

[T 100 o

sita docisku (F)
5 N

Predkosé TCP

20 mmjs

"] Wycofaj w przypadku kolizji

[&]

1traln

Ramka Kierunek Odlegtos¢ maks. (D)

100 mm

<

O Pracuje

: pokazuje nazwe wezta Moze byc¢ edytowany i zapisywany.

Ta opcja umozliwia wyszukiwanie przedmiotu w okreslonym kierunku, na okreslona
odlegtosc, obrét lub wzdtuz trasy.

Kierunek wzgledny: Kierunek, w ktérym odbywa sie wyszukiwanie. Mozna ustawic kierunek
wzgledem narzedzia, podstawy Iub na trasie.

UWAGA:

W razie zmiany te ustawienia z Trasa na inne ustawienie, wezet Trajektoria
zostaje usuniety z programu, a dane zostajg utracone.

Odlegtosé maks. (D): Maksymalna odlegtosé, na ktdrg narzedzie bedzie sie poruszato
podczas operacji wyszukiwania.

Maks. rotacja: Maksymalny obrét, ktdry wykona narzedzie bedzie podczas operacji
wyszukiwania. Kierunek obrotu bazuje na zasadzie praworecznosci.

Wyszukaj czesci Ustawienia zaawansowane

Przycisniecie ikony ustawien zaawansowanych powoduje wyswietlenie

dodatkowych opcji.
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@robot

Sita docisku (F): Wartosc sity, ktéra musi zostac osiggnieta, aby wykry¢ poszukiwany

przedmiot.

Predkos¢ TCP: Predkosc ruchu podczas wyszukiwania przedmiotu.

Wycofaj w przypadku kolizji: Po zaznaczeniu tej opcji narzedzie cofa sie po kolizji z

przedmiotem.

Narzedzie centralne

Opcja Narzedzie centralne umozliwia np. wyszukanie punktu sSrodkowego otworu (rézne
ksztatty) matego przedmiotu.

% Podstawowe

Move
Waypoint

Direction

1
2
3
4
Wait 5
Set ]
5 7
u
pup 8
Halt g
Comment
Folder 12
E
14
Szablon
15
> URCaps 16
17
18

19
20

49 T XBREZ

¥ Robot Program
= HEX-Zero
9 ¥ HEX-Sterowanle sitg
? ¥ Trasa
9 ¥ Pisztatt
= ShapePoint 1
= ShapePoint 2
¢ ¥ P.OnWaypoints
= OnWaypoint 1
= OnWaypoint 2
= P:Sterowanie reczne
9 v HEX-Wyszuka)
@ b If HEX_Search_NOK()
® 'Add actions here'
» v HEX-Wyszuka)
@ b If HEX_Search_NOK()
# 'Add actions here'
? v HEX-Wsuri
¢ & If HEX_InsertPart_NOK()
#® 'Add actions here'

Predlos¢ @

Zmienne

HEX-Wyszukaj

HEX-Wyszukaj (@)ebot

Wyszukaj czesci

Kierunek wzgledny

Odlegtosc maks. (D)
100 | mm

<

Narzedzie centralne

Ramka

Kierunek 0

§¢ maks. (D)

‘Namedzwe - ‘

k+v -

Sifa docisku (F)
5 N

Predkosc TCP
20 mm/s

Pamieé postawy centralnej Pamigé odlegtosci A
- - B -

[&]

100 mm

Pamig¢ odleglosci B
B -

O Pracuje

Opcja ta wyszukuje w ustalonych kierunkach obwody w okreslonej odlegtosci, a nastepnie
przesuwa robota lub podstawe do wzglednego srodka znalezionych granic.

Ramka: Ustawia wzgledem narzedzia lub podstawy.

Kierunek: Kierunek, w ktérym odbywa sie wyszukiwanie.

Odlegtosc maks. (D): Maksymalna odlegtosc, na ktdrg narzedzie bedzie sie poruszato
podczas operacji wyszukiwania. Po osiggnieciu zasiegu wyszukiwanie korczy sie
niepowodzeniem.

Maks. rotacja: Maksymalny obrét, ktéry wykona narzedzie podczas operacji wyszukiwania.
Kierunek obrotu bazuje na zasadzie praworecznosci.

Narzedzie centralne Ustawienia zaawansowane

Przycisniecie ikony ustawien zaawansowanych Igl powoduje wyswietlenie
dodatkowych opcji.

Sita docisku (F): Wartosc sity, ktéra musi zostac osiggnieta, aby wykry¢ poszukiwany

przedmiot.
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Predkosc¢ TCP: Predkosc¢ ruchu podczas wyszukiwania przedmiotu.
Pamiec¢ postawy centralnej: Zapisuje wartosc pozycji srodkowej na liscie.
Pamiec odlegtosci A: Zapisuje wartosc odlegtosci wzglednej A na liscie.
Pamiec odlegtosci B: Zapisuje wartos¢ odlegtosci wzglednej B na liscie.

6.1.1.5. HEX-Zero

The HEX-Zero command eleminates the HEX sensor offset caused by external effects.

This command needs to be used when the robot is not moving and before executing any
force related tasks.

Move
1 ¥ Robot Program
: HEX-Zero
Waypoint 2 » = HEX-Zero
Direction Z ? ; )‘-’|E_)r(-5terowan\e sitg. HEX-Zero (@)oot
rasa
i Info
kit 5 9 ¥ Pikszralt
Set ] = ShapePoint 1 o Polecenie Zero eliminuje przesunigcie czujnika sity spowodowane przez efekty zewnstrzne,
7 = ShapePoint 2
Popup )
8 ? ¥ P.OnWaypoints
Halt 9 = OnWaypoint 1 Zastosowanie: Uzyj tego polecenia przed wszelkimi zadaniami zwigzanymi z uzyciem
Comment 10 = OnWaypoint 2 sity, gdy robot nie porusza sie.
q 11 = P:Sterowanie reczne I
Folder ‘
12 9 v HEX-Wyszula]

) FLEVIELGELIVEL N 13 9 b If HEX_Search_NOK()

14 #® 'Add actions here'
» Szablony

> URCaps 16 @ B/ IFHEX Search NOK()
17 ® 'Add
18 ¢ v HEX-Wsun
19 ¢ b If HEX_InsertPart_NOK()
20 #® 'Add actions here'

actions here'

*9 XK BBEWD

O Pracuje

6.1.1.6. OnWaypoint

Polecenie onWaypoint stuzy do ustawienia aktualnego TCP dla robota.
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Program

Move
1 ¥ Robot Program A
; OnRobot Waypoint
Waypoint 2 = HEX-Zero ypP
g . 3 9 ¥ HEX-Sterowanie sitg,
Direction # | OnWaypoint 2 robot
4 ? ¥ Trasa Konfi . VP @
i onfiguracja
el 5 9 v PKsztalt Rodgaj '
Set 6 = ShapePoint 1 ‘Ustawme v‘
Popup 7 =/ ShapePoint 2 Postawa robota
8 ? ¥ P.OnWaypcints [140,5, -474,9, 65,1 | rmm
Halt 9 - OnWaypoint 1 [0,1,178,5 2.2 =
Comment 10 # = OnWaypoint 2 [H] ustaw za pomoca preycisku narzedziowego
4 11 = P:Sterowanie reczne I -
FERN 12 ¢ v o wyszuks INEERE | Proesunc.. |

) FLEWELREGIVEL - 13 @ b If HEX_Search_NOK()

14 ® 'Add actions here'
) Szablony

> URCaps 16 % b If HEX_Search NOK()
17 #® 'Add actions here'
18 ¢ ¥ HEX-Wsun
19 @ ¥ If HEX_InsertPart_NOK()
20 ® 'Add actions here'

49 T XBRETZ

O Pracuje

Typ: typ punktu orientacyjnego. Dostepne ustawienia to: Ustawione.

Postawa robota: Wartosci wspotrzednych i obrotéw dla punktu orientacyjnego.

Ustaw za pomoca przycisku narzedziowego: To pole wyboru umozliwia automatyczne
uzyskanie wartosci Postawa robota po przycisnieciu przycisku narzedzia. W tym przypadku
dioda LED przycisku narzedzia zaswieca sie na state na zielono.

6.1.1.7. TCP

Polecenie Tcp stuzy do ustawienia aktualnego TCP i/lub udZwigu robota.
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8 2Z2 %0

ruchorn [SRREgRam | Instalacja Ruch Wiy

Vv Podstawowy Q - Urzadzenie graficzne Zmienne

Move ¥ Robot Program TCP
Waypoint = RG chwyt
. : = RG chwyt
Direction o= TCP TCP @m:,nr
Wait Select device Ud2wig - RG2 (1)
Set @ RG2 (1) I Modiify Tool payload
RGE (2)
Popup O Masa o kg
Halt Przesunigcie TCP - RG2 (1) @ Use TCP offset for CoG
Comment [IModify Tool offset O center of gravit
dl I ) .
Folder o <
Przesuniecie linio Obrét w RPY cX mm
) Szablony Y o mm =] Y “ i
) URCaps ez ojmm
z ) mm ¥ °

49 T XBRETZ

O Pracuje ¢ (—— Symulacja .

Przesuniecie TCP

Ustawic wartosci Przesuniecie liniowe (X,Y,Z) i Obrét w RPY (Obrét-Skok-Odchyt), aby
dostosowac zalezne od urzgdzenia OnRobot obliczane ustawienia TCP.

Udzwig

Zmodyfikuj udZwig narzedzia: jesli opcja jest wtgczona, udzwig robota UR zostanie
nadpisany.

é\ wprowadzi¢ mase obrabianego przedmiotu w urzadzeniu. Masa wtasna urzadzenia jest

dodawana automatycznie.

Uzyj przesuniecia TCP dla srodka ciezkosci: ustawic¢ srodek ciezkosci obrabianego
przedmiotu w aktywnej pozycji TCP.

Srodek cigzkosci CX, CY, CZ: ustawi¢ potozenie $rodka ciezkosci obrabianego przedmiotu.

6.2. Pasek narzedzi URCap

Pasek narzedzi utatwia obstuge narzedzi podczas programowania lub podczas pracy.

Jak uzyskac¢ dostep do paska narzedzi

Sposdb dostepu do paska narzedzi jest rézny w przypadku robotdw linii e-Series i CB3 UR,
ale funkcjonalnos¢ jest taka sama.

Aby otworzyc¢ pasek narzedzi w linii e-Series, nacisnac ikone UR+ R w prawym gornym

rogu. Nastepnie nacisngc ikone OnRobot :l
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Program

Zmienne @ .
-

OnRobot RG
<beznazwy>

Biezaca szerokosd = 42.0 mm

Sita
20 N
¥y ¥ v
o el I I+l

Wstrzymany

Wiek robota

Dn.  Godz Min, Sek.

0 02 42 31

O wyswietl punkty orientacyjne

) 100% ° o o

Kazde narzedzie montowane na koricu ramienia robota OnRobot ma swojg wtasna
funkcjonalnosc i jest to wyjasnione w ponizszych rozdziatach.

Aby otworzyc¢ pasek narzedzi w CB3, nacisngc ikone OnRobot @ w lewym gdérnym rogu.
Ikona moze pojawic sie okoto 20 sekund po wtgczeniu zasilania robota.
UWAGA:

Wszystkie paski narzedzi sg wytaczone, gdy uruchomiony jest dowolny
program robota. Niektdre paski narzedzi sg tez wytgczone i nie mozna ich
uzywac, gdy robot nie jest zainicjowany.

a1
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© O

Interfejs uzytkownika robota PolyScope

Wybierz

Uruchom program

UNIVERSAL
ROBOTS

Skonfiguruj robota

Informacje o

Wylacz robota

Aby wiaczyd/wytaczyd pasek narzedzi, nacisngc¢ logo OnRobot @robot yy prawym gornym rogu
i zaznaczydé/odznaczyc pole wyboru Witacz pasek narzedzi.
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& Plik

o)

11:28:25

Program | Instalacja | Ruch | We/wy | Rejestr |

@robot

cccc @

Mocowanie

Zmienne
MODBUS

Funkcje

EtherNet/IP

PROFINET

Konfiguracja TCP

L r - H

F o WO o T gy

Konfiguracja we

e@ Bezpieczer

Phynne przejsci

Sledzenie przer

Konfiguracja Or

Domysiny prog

Model robota
Typ robota: URS

Murner seryjny robota: 20183599889

Wersja PolyScope
3.10.0.76181

Wersja URCap
Tag:

Branch: feature/il8n_update_190716
Wersja: 1.0.0-5NAPSHOT.2471 feature-il8n_update 190716_2019-07-17_14-56
Hash: 0a37166a0aff882a8ff2dafdc7b0d6fE5a01d998

Log text. .,

[ »

1

[*]

[m] wigcz pasek narzedzi
[ Tryb debugowania

Close

@ robot

Zatadujfzapisz

6.2.1. RG2-FT

Aby otworzyc¢ pasek narzedzi, nalezy postepowac zgodnie z instrukcjami w rozdziale 6.2.
Pasek narzedzi URCap w How to Access the Toolbar.

RG2-FT ma pasek narzedzi do chwytania i inny pasek narzedzi do prowadzenia recznego.
Oba s opisane ponize;j.

Pasek narzedzi dla funkcji chwytania jest pokazany ponize;j.
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Urucham

Program Zmienne ‘

OnRobot RG
<beznazwy>

Biezaca szerokosd = 42.0 mm

Sita
20 N
¥y ¥ v
ian el I I+l

Wstrzymany

Wiek robota

Dn.  Godz Min, Sek,

0 02 42 31

O wyswietl punkty orientacyjne

Biezaca szerokosc: pokazuje szerokosc¢ otwarcia chwytaka.

Sita: Wprowadzic site chwytania obiektu.

ry Try
«1 I+ 1+¢]

: sg to przyciski otwierania oraz zamykania, ktére nalezy trzymac
wcisniete, aby chwytak pozostawat zamkniety.

Pasek narzedzi dla sterowania recznego jest pokazany ponizej.

Uruchem' | FProgram Instalacia  Ruch Rejastr

Program Zmienne | @ ™

OnRobot Sterowanie reczne
<beznazwy>

X vz T
IR Rx o Jrv  afrz ?]

IO |

Stan

Zatrzymany

Wiek robota

Dn.  Godz Min. Sek.

0 05 28 26

O wyswietl punity orientacyjne

nulacja .
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Pasek narzedzi umozliwia uzyskanie dostepu do osi oraz przyciskdw Witacz S , Zeruj

|—a~| i Dostosuj do osi ks |
Aby wybrac o0s, nacisng¢ wiasciwy element. Os jest wybrana, jesli zmieni kolor z biatego na

niebieski _

W ponizszym przyktadzie elementy X i Y zostaty wybrane w celu ograniczenia ruchu wzdtuz
osi X iY (w ptaskiej ptaszczyznie):

EEPEEEEN - .
Rx  AJRy  Lllrz &)

BCE |
UWAGA:
Uzyty uktad wspdtrzednych jest Narzedziem.

Aby wytaczy¢ dowolng, wybranag wczesniej os, nacisng¢ ponownie element.

UWAGA:
Podczas sterowania recznego istnieje mozliwos¢ wiaczenia lub wytgczenia osi.

Aby witaczyc sterowanie reczne robota UR, w pierwszej kolejnosci nalezy upewnic sie, ze
operator nie dotyka narzedzia, a nastepnie nacisnac i przytrzymac przycisk Wiacz

. Przycisk zamienia sie w ikone klepsydry |E| podczas aktywowania sterowania

recznego. Odczekac¢ do momentu podswietlenia sie przycisku Wtacz na
niebiesko i przesunac recznie robota z pomoca czujnika OnRobot.

UWAGA:
Nalezy pamietad, aby nie dotykac narzedzia przed aktywowaniem sterowania

recznego (przycisk Wtacz zaswieci sie na niebiesko), w
przeciwnym razie robot moze zachowywac sie nietypowo (np. moze wykonac
ruch bez przytozenia sity zewnetrznej). W takiej sytuacji nacisngc przycisk

Zeruj |..a..| zwracajac uwage, aby w tym czasie nie dotykac narzedzia.

Nie uzywac przycisku Zeruj |_e~| podczas dotykania narzedzia.

Aby zatrzymac sterowanie reczne UR Robot, nacisnac przycisk Wtacz .
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@robot

UWAGA:
Reczne sterowanie mozna skonfigurowac (na stronie instalacji OnRobot) w celu
umozliwienia jego wtaczenia za jednym nacisnieciem przycisku Wtacz

(zamiast jego przytrzymywania) i zatrzymania za kolejnym
nacisnieciem. Jednakze zaleca sie stosowanie ustawienia w celu zwiekszenia
bezpieczenstwa.

UWAGA:
Zawsze ustawiac suwak predkosc robota na wartos¢ 100% podczas sterowania
recznego, aby zapewnic¢ operatorowi optymalng wspotprace z narzedziem.

Przycisk Zeruj |ﬂ _IJest przeznaczony do stosowania zmiany orientacji narzedzia podczas
sterowania recznego, dzieki czemu wptyw przyciggania ziemskiego, jak i zmiany w tadunku
robota sg neutralizowane.

Przycisk Dostosuj do osi ks umozliwia obracanie osi uktadu wspétrzednych narzedzia w
celu wyréwnania ich z najblizszymi osiami uktadu wspdtrzednych podstawy, przy ignorowaniu
kierunku dodatniego i ujemnego. Umozliwia to uzytkownikowi ustawienie narzedzia
precyzyjnie wzgledem powierzchni poziomej lub pionowej po sterowaniu recznym.

UWAGA:
W razie zaobserwowania wibracji nalezy chwyci¢ i poprowadzic¢ narzedzie
przez srodek ciezkosci (zwykle jest posrodku).

6.3. Polecenia URScript

Polecenia URScript moga by¢ uzywane razem z innymi skryptami.

6.3.1. RG2-FT

Po witaczeniu On Robot URCap na robocie zostanie zdefiniowana funkcja skryptu RG2-FT :

rg2ft proxi offsets set(ProxL = 0.0, ProxR = 0.0)

Funkcje te mozna uzywac w celu recznego ustawiania offsetu optycznego czujnika
palcowego (zblizeniowego). Wymiary ProxL i ProxR podane zostaty w mm.

Po witaczeniu On Robot URCap na robocie zdefiniowana zostanie funkcja skryptu RG:

rg _grip(rg width, force, tool index=0, blocking=True,
depth compensation=False, popupmsg=True)

blocking=Prawda: Funkcja czeka na zakorniczenie polecenia chwytania przez chwytak.

(popupmsg: Funkcja do zastosowania w przysztosci, nie trzeba wypetniac)
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Wszystkie parametry wejsciowe sa takie same jak stosowane z poleceniem Chwyt RG i
obejmuja offset koricodwek palca.

Na przyktad ruch wzgledny umozliwiajgcy szybkie zwolnienie przedmiotu mozna wykonac w
nastepujacy sposob:

Jesli podtaczono tylko jeden chwytak:
rg grip(rg Width+5, 40, rg index get())

To otworzy chwytak na 5 mm z sitg docelowa ustawiong na 40 N.
Jesli podtaczono dwa chwytaki RG, uzyj:

Dla gtéwnego:
rg grip(rg Width primary+5, 40, 1)
Dla dodatkowego:

rg grip(rg Width secondary+5, 40, 2)

6.4. Konfiguracja TCP

TCP jest skrétem od angielskiego Tool Center Point (punkt sSrodkowy narzedzia).

TCP jest punktem, ktdry na poczatku (domysinie) jest ustawiony
posrodku kotnierza narzedzia robota UR. Jest to bardzo wazny

e < N punkt w trakcie programowania robota, poniewaz polecenia
‘ l ] Przesun oprogramowania UR zwykle odnosza sie do danego
: punktu TCP, a obroty mozna wykonywac tylko wokét tych
“e TCP punktdw.

Jesli narzedzie jest zamocowane do robota, zaleca sie
P zmienic ten punkt na punkt ,koricowy” “end” (patrz

uiJ ilustracja po lewej stronie).

=] Dzieki temu tatwo bedzie obracac narzedzie, gdy
Y przedmiot jest nieruchomy (patrz ilustracja po prawej

/,/ \\\ stronie).

b odiep

Mozliwe jest zdefiniowanie wiecej niz jednego punktu
TCP, ale w danym momencie moze by¢ tylko jeden
aktywny punkt TCP. W oprogramowaniu UR tego
rodzaju punkt jest nazywany aktywnym TCP.

Domyslnie polecenia Przesun oprogramowania UR
zawsze rejestrujg punkty orientacyjne wzgledem
aktywnego TCP.

Wiecej informacji o obstudze TCP w oprogramowaniu
UR mozna znalez¢ w podreczniku UR.
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Informacje o tym, jak daleko “far” nalezy przesunac punkt TCP, tak aby byt na koricu “end”
narzedzi OnRobot, mozna znaleZ¢ w rozdziale 8.3. TCP, COG.

Reczne wprowadzanie tych wartosci moze byc trudne, dlatego firma OnRobot udostepnia
dwa sposoby konfigurowania tych parametréw:

« Tryb statycznego TCP — zaleca sie uzycie tego trybu
+ Tryb dynamicznego TCP

Tryb mozna wybierac na panelu TCP w instalacji OnRobot (patrz rozdziat ustawianie 5.1.2.
Konfiguracja URCap).

Ponizej opisane zostang te dwa tryby.
Tryb statycznego TCP

W tym trybie uzytkownik moze recznie zmienia¢ aktywny punkt TCP na podstawie wstepnie
zdefiniowanych opcji TCP OnRobot:

+ OnRobot_Single Bce ~] i
Jesli nie zostanie wykryta podwdjna g Tce
zmieniarka Quick Changer, uzywane jest  |onrobot - OnRobot A/S
tylko jedno narzedzie. OnRobot_Single

«  OnRobot_Dual_1i OnRobot_Dual_2

Jesli zostanie wykryta podwdjna zmieniarka Quick Changer, uzywane sa dwa narzedzia.

UWAGA:
Opcja OnRobot_Dual_1 nalezy do narzedzia, ktdre jest zamocowane po
stronie gtéwnej podwdjnej zmieniarki Quick Changer.

Wartosci TCP sa tworzone i przeliczane na podstawie wykrytych narzedzi. Jesli chwytak RG2
jest zamocowany pod katem 30° (z wbudowanym mechanizmem przechylania), punkt TCP
jest dopasowywany do niego.

Obliczenia sg wykonywane tylko, gdy zostanie wykryte nowe urzadzenie lub po zmianie kata
mocowania (tylko chwytak RG2/6 i RG2-FT).

Obliczone wartosci sg parametrami statycznymi i nie zmieniaja sie w trakcie wykonywania
programu.

UWAGA:
W przypadku chwytakéw RG2, RG6 i RG2-FT punkt TCP jest obliczany zawsze
z zatozeniem petnego zamkniecia chwytaka.

v
Dobra praktyka jest ustawienie uzywanego TCP jako domysinego punktu TCP (.) w
konfiguracji TCP oprogramowania UR, ale nie jest to obowigzkowe.

Zaleca sie jednak tworzenie punktéw orientacyjnych polecenia Przesun oprogramowania UR
w taki sposodb, aby najpierw ustawiany byt punkt TCP odniesienia.
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Jesli wiec uzywane jest tylko jedno urzadzenie OnRobot, przed zdefiniowaniem punktéw
orientacyjnych nalezy ustawi¢ punkt TCP polecenia Przesun oprogramowania UR na opcje
OnRobot_Single.

Run Program

Q - Graphics Variables

Move Movwe) -

L= 1 ¥ Robot Program

Waypoint 2 9« Move) ) ) '
Specify how the robot will move between waypoints.
. . 3 ® Waypaint_1 peclty R
Direction -
The wvalues below apply to all child waypoints and depend on the selected movement
Wait type.
Set Set TCP Joint Speed
Popup OnRobot_Single hd °/s
Halt Ignore Active TCP
Use active TCP Joint Acceleration
Comment ,
Folder
OnRobot - OnRobot A/S
) (A OnRobot_Single

) Templates = Tom T

) URCaps

Reset

t R A-XS g N f=

O Normal —— Sir'rﬂ.llath:lr'l.

Jesli uzywane sa dwa urzadzenia OnRobot, nalezy odpowiednio wybrac opcje
OnRobot_Dual_1 lub OnRobot_Dual_2.

Jesli zamiast polecenia Przesun uzywane jest polecenie OnRobot /T Move (tylko HEX-E/H
QC lub RG2-FT):

« Uzyc polecenia TCP OnRobot przed uzyciem polecenia F/T Move, aby ustawic¢ aktywny
punkt TCP na wtasciwag wartos¢

W ramach podsumowania ponizej przedstawiono przyktadowy kod:

Pojedynczy Podwdjny

Bez obowigzku ustawiania punktu TCP Bez obowigzku ustawiania punktu TCP
OnRobot jako domysinego TCP. OnRobot jako domysinego TCP.
Robot program Robot program
MovedJ (Set TCP = OnRobot Single) MoveJ (Set TCP = OnRobot Dual 1)

MoveJ (Set TCP OnRobot Dual 2)
#Alternatively
TCP

F/T Move
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Tryb dynamicznego TCP

W tym trybie aktywny punkt TCP oprogramowania UR jest
ustawiany automatycznie zgodnie z wykrytym urzgadzeniem
OnRobot.

Ten tryb jest przydatny, gdy nalezy uwzgledni¢ wptyw TCP na
wartosc szerokosci chwytaka (tylko RG2, RG6 lub RG2-FT).

W trakcie wykonywania programu robota, jesli polecenia RG Grip
zostang uzyte do otwarcia lub zamkniecia chwytaka, punkt TCP
zostanie odpowiednio ustawiony automatycznie.

Dodatkowo w przypadku uzycia paska narzedzi OnRobot do
otwarcia lub zamkniecia chwytaka aktywny punkt TCP zostanie
dostosowany natychmiast.

Aktywny punkt TCP jest nadpisywany bezposrednio. Dostepny
jest tez punkt TCP definiowany przez OnRobot o nazwie:

+ OnRobot_Default
Nazwa ta jest uzywana w przypadku korzystania z zaréwno
jednego, jak i dwdch urzadzen.

vy
Zaleca sie ustawienie opcji OnRobot_Default jako domysinego punktu TCP (.) w

konfiguracji TCP oprogramowania UR.

Aby umozliwi¢ systemowi automatyczne aktualizowanie punktu TCP w trakcie wykonywania
programu, nalezy zostawic polecenia Przesun oprogramowania UR ustawione na domysing
wartos¢ Ustaw aktywne TCP. (W poréwnaniu z trybem statycznym TCP, w ktérym nalezy

zmienic¢ na wstepnie zdefiniowany TCP).

Jesli uzywane sa dwa chwytaki, nalezy wybrac, do ktérego z nich nalezy aktywny punkt TCP:

+ Najpierw uzy¢ polecenia OnRobot TCP i wybra¢ uzywang opcje Chwytak 1i Chwytak 2

« Polecenie Przesun oprogramowania UR bedzie wykorzystywac zaktualizowany aktywny

punkt TCP. Mozna go uzywac w wielu poleceniach Przesun.

« Jesli zajdzie potrzeba zmiany na inny chwytak, wystarczy uzy¢ innego punktu TCP i

wybrac inny chwytak.

Przed zaprogramowaniem dowolnego punktu orientacyjnego nalezy uprzednio ustawié

aktywny punkt TCP:

« W przypadku pojedynczego urzadzenia nalezy przejs¢ do panelu instalacyjnego OnRobot.
« W przypadku podwdjnego urzadzenia nalezy przejs¢ do panelu instalacyjnego OnRobot i

wybrac urzadzenie (1 lub 2), ktére bedzie uzywane w trakcie programowania.

W ramach podsumowania ponizej przedstawiono przyktadowy kod:

Pojedynczy Podwojny

Zaleca sie ustawienie punktu TCP Zaleca sie ustawienie punktu TCP
OnRobot_Default jako domysinego OnRobot_Default jako domysinego punktu
punktu TCP oprogramowania UR. TCP oprogramowania UR.
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@robot
Pojedynczy Podwoéjny

Przed kazdym wykonaniem programu nalezy
wybrac na panelu instalacyjnym OnRobot
odpowiedni chwytak, ktéry bedzie uzywany
najpierw w programie.

Robot program Robot program

TCP (Optional) TCP (Select Gripper 1)
MoveJ (Set TCP = Active TCP) MoveJd (Set TCP = Active TCP)

TCP (Select Gripper 2)
Moved (Set TCP = OnRobot Dual 2)

6.5. Zmienne sprzezenia zwrotnego

6.5.1. RG2-FT

Zmienna Jednostka

sprzezenia
zwrotnego

on_return Zwracana wartosc dla polecen OnRobot

F3D [N] Dtugosc wektora sity 3D
F3D = V Fx? + Fy? + Fz2

F3D_Left [N] Dtugosc wektora sity 3D dla lewego czujnika
palcowego
F3D_Left = V Fx. 2 + Fy, % + Fz,2

F3D_Right [N] Dtugosc wektora sity 3D dla prawego czujnika
palcowego
F3D_Right = V Fxg® + Fyg? + Fzg?

FT_Base [3xN,3xNm] Wartosci sity i momentu obliczone w uktadzie
wspotrzednych podstawy, w szeregu

FT_Left [3XN,3xNm] Lista {Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz} dla lewego czujnika
palcowego
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Zmienna

sprzezenia
zwrotnego

Jednostka

FT_Right [3XN,3xNm] Lista {Fx,Fy,Fz,Tx,Ty,Tz} dla prawego czujnika
palcowego

FT_Tool [3xN,3xNm] Wartosci sity i momentu obliczone w uktadzie
wspotrzednych narzedzia, w szeregu

Part_Width [mm] Rzeczywista wartos¢ wykrytej szerokosci czesci (-1,
jesli nie dotyczy), zmierzona przez czujniki
zblizeniowe

Proximity_Left [mm] Rzeczywista wartosc lewego czujnika
zblizeniowego (odlegtosci)

Proximity_Right [mm] Rzeczywista wartosc prawego czujnika
zblizeniowego (odlegtosci)

T3D_Left [Nm] Dtugosc¢ wektora momentu 3D dla lewego czujnika
palcowego
T3D_Left=V Tx.2 + Ty, 2 + Tz, 2

T3D_Right [Nm] Dtugosc¢ wektora momentu 3D dla prawego
czujnika palcowego
T3D_Right = V Txg? + Tyg? + Tzg?

T3D [Nm] Dtugosc¢ wektora obrotu 3D
T3D =V T2 + Ty? + T22

Szerokosc [mm] Odlegtosé pomiedzy palcami chwytaka (obliczona

wg enkoderow katowych palcow)
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7. Dodatkowe opcje oprogramowania

7.1. Compute Box / Eye Box

7.1.1. Konfiguracja interfejsu Ethernet

Aby umozliwi¢ korzystanie z interfejsu Ethernet przez robota/komputer, nalezy wprowadzic
prawidtowy adres IP dla modutu Compute Box / Eye Box. Adres IP mozna skonfigurowac
korzystajac z przetacznikdéw DIP 3 i 4.

OSTRZEZENIE:

/ ! Zatrzymacd program robota przed zmiang jakichkolwiek ustawien interfejsu
Ethernet.
UWAGA:
Skonfigurowanie przetacznika DIP 3 usuwa uprzednio ustawiony adres IP.

Aby przechodzi¢ pomiedzy trybami, nalezy zmienic przetaczniki DIP i
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box, aby zmiany zostaty
wprowadzone.

DIP 3 — ustawia adres IP Compute Box / Eye Box

+ ON: Staty adres IP (192.168.1.1)
« OFF: Dynamiczny lub statyczna adres IP (mozna ustawic w Web Client)

DIP 4 - ustawia, czy podtaczony robot lub laptop otrzyma adres IP z Compute Box / Eye Box

+  ON: Serwer DHCP wytaczony
+  OFF.DHCP witgczony

Zalecamy ustawienie przetgcznikow DIP wedtug jednej z ponizszych opcji:

+ Tryb staty IP/automatyczny - w prostych instalacjach (bez podtaczenia do zewnetrznej
sieci i/lub PLC)

« Tryb zaawansowany - w bardziej ztozonych instalacjach (stosowana jest sie¢ zewnetrzna
i/lub PLC)

Tryb Statyczny IP/automatyczny (domysine ustawienie fabryczne)

Aby zmiany zostaty wprowadzone, nalezy ustawic przetacznik DIP 3 w pozycji
ON, a przetacznik DIP 4 w pozycji OFF i zastosowac cykl zasilania.
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Adres IP Compute Box / Eye Box Adres IP robota/komputera.

Adres IP Compute Box / Eye Box jest | Compute Box Eye Box automatycznie przydzieli adres IP
statyczny 192.168.1.1. do podtaczonego robota/komputera, jesli zostat
skonfigurowany, aby otrzymac adres IP automatycznie.

UWAGA:
Zakres dla przydzielonego adresu IP to

192.168.1.100-105 (maska podsieci
255.255.255.0).

Jesli modut Compute Box / Eye Box jest
stosowany w sieci firmowej, w ktdrej jest
juz stosowany serwer DHCP, zaleca sie
zastosowanie trybu zaawansowanego.

Tego adresu IP nie mozna zmieniac.

W tym trybie opcja serwera DHCP modutu Compute Box / Eye Box jest wtgczona.

Tryb zaawansowany (jakikolwiek statyczny lub dynamiczny adres IP/ statyczna lub
dynamiczna maska podsieci)

Ustawic przetacznik DIP 3 w pozycji OFF, a przetacznik DIP 4 w pozycji ON i
zastosowac cykl zasilania, aby zmiany zostaty wprowadzone.

Adres IP Compute Box / Eye Box Adres IP robota/komputera.

Przypadek 1: Statyczny adres IP Compute Box/Eye Box nie przypisuje adresu IP do
robota/komputera.

W danej sieci jest juz stosowany
adres IP192.168.1.1 lub trzeba Ustaw adres IP robota/komputera w nastepujacy
skonfigurowad inng maske podsieci. | sposdb:

Aby zapewni¢ prawidtowa komunikacje, nalezy upewnic
sie, ze w sieci robota/komputera ustawione jest
odpowiadajagce ustawienie IP. Uzyj tej samej maski
podsieci ale inny adres IP.

Przypadek 2: Dynamiczny adres IP Adres IP robota/komputera jest ustawiany dynamicznie.

robota Zewnetrzny serwer DHCP przypisuje adres IP robota/

komputera.

* Domyslnie adres IP Compute Box / Eye Box jest ustawiony na Dynamiczny adres IP.

Adres IP Compute Box / Eye Box mozna ustawi¢ na dowolng wartos¢ przy uzyciu Web Client.
Wiecej informacji podano w punkcie Web Client: Menu ustawien. W pozycji Ustawienia sieci
ustaw Tryb sieci na Statyczny adres IP lub Dynamiczny adres IP.

W tym trybie opcja serwer DHCP modutu Compute Box / Eye Box jest wytgczona.
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7.1.2. Web Client

Aby uzyskac dostep do klienta Web Client na komputerze, najpierw nalezy skonfigurowac
interfejs Ethernet, aby zapewnic¢ wtasciwg komunikacje miedzy komputerem a modutem
Compute Box. Zaleca sie zastosowanie fabrycznych ustawien przetacznika DIP (DIP 3 w
pozycji On i DIP 4 w pozycji Off) (wiecej informacji podano tutaj 7.1.1. Konfiguracja interfejsu
Ethernet).

Nastepnie nalezy wykonad nastepujace etapy:

« Podtaczy¢ modut Compute Box do komputera dostarczonym kablem UTP.
«  Wiaczyc zasilanie modutu Compute Box na dostarczonym zasilaczu

« Odczekad minute, az dioda LED modutu Compute Box zmieni kolor z niebieskiego na
Zielony.

« Otworzyc przegladarke internetowa na komputerze i wpisa¢ adres IP modutu Compute
Box (domysine ustawienie fabryczne to 192.168.1.1).

Otworzy sie strona logowania:

Zaloguj sie do OnRobot
Web Client

NAZWA UZYTKOWNIKA

admin

HASLO

Zapamigtaj mnie { ZALOGUJ SIE )
Nie pamietasz hasta?

Zaloguj sie przy uzyciu nazwy uzytkownika 'admin' oraz hasta
Podczas pier log: ia wyswietli sie monit o
koniecznosci zmiany domyslnego hasta.

4

Domysliny fabryczny login administratora to:

Nazwa uzytkownika: admin
Hasto: OnRobot

Podczas pierwszego logowania nalezy wpisac nowe hasto: (hasto musi sktadac sie z co
najmniej 8 znakdw)
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Zmien domyslne hasto
administratora

NOWE HASLO

Tu wprowad# nowe hasto

POTWIERDZ HASLO

Tu wprowadz ponownie nowe hasto

Yy
l/ PRZESLLJ )
. S

Po zalogowaniu sie po lewej stronie ekranu wyswietlane sg nastepujace menu:

robot wWEBCLIENT

Devices

Configuration

WebLogic™

Paths

Update

TCP/CoG

+ Urzadzenia — Monitorowanie i sterowanie podtaczonymi urzadzeniami (np.: chwytaki)
« Konfiguracja — Zmiana ustawiern modutu Compute Box
«  WeblLogic" — Programowanie cyfrowego interfejsu I/O poprzez OnRobot WebLogic™

. Sciezki — Importowanie/eksportowanie zarejestrowanych sciezek (niedostepne dla
wszystkich robotéw)

« Aktualizuj — Aktualizacja modutu Compute Box i urzadzen

+  TCP/CoG — Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP (punktu
Srodkowego narzedzia) i COG (srodka ciezkosci) danej kombinacji produktéw OnRobot.

W prawym gdérnym rogu ekranu wyswietlaja sie nastepujagce menu:

. E Wybdr jezyka aplikacji Web Client

. m Ustawienia konta (np.: zmiana hasta, dodanie nowego uzytkownika)

Ponizej opisane sg te menu.
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7.1.3. Web Client: Menu urzadzen

Aby kontrolowad/monitorowac urzadzenie, kliknac przycisk Wybierz.

Wybierz wykryte urzadzenie(-a):

Compute Box HEX-E/H QC

Sy oy
‘:\ WYBIERZ ) f\ WYBIERZ )

RG2

WYBIERZ
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71.3.1. RG2-FT

RG2-FT

@robot

Ta strona umozliwia monitorowanie urzgdzenia i sterowanie nim. Po przejéciu do zaktadki Informacje o urzadzeniu wyswietlany jest status urzagdzenia.
(Niektére Funkcje moga by¢ niedostepne bez uprawnien administratora.)

IMonitorowanie i sterowanie Informacje o urzadzeniu

Wartosci czujnika sity/momentu i zblizeniowego

LEWO / HEXSD329 HEXSD356 [ PRAWO
-0.58 Fx (N) -0.85
0.34 Fy (N) 023
-4.96 Fz (N) 147
-0.010 Tx (Nm) -0.032
-0.021 Ty (Nm) -0.162
-0.008 Tz (Nm) 0.003

ZERO
PROXIMITY OFFSET
LEWO PRAWO
N
0/mm 0 mm| { SAVE )
M g

Ustaw szerokos¢ i site

SZEROKOSC

20N

Biezaca szerokoic: 0 mm

Wartosci sityi momentu (Fx,Fy,Fz and Tx,Ty,Tz) wyswietlane sg w N lub Nm wraz z wartosciami
opcji Zblizenie czujnika (optyczny czujnik odlegtosci wbudowany w kornicéwke palca)

wyswietlanymi w mm zaréwno dla lewego, jak i prawego czujnika korcdwki palca.

Przetgcznik Zero umozliwia wyzerowanie odczytu sity i momentu.

UWAGA:

Zero Wartosc ustawiona na tej stronie nie jest zapisywana trwale i jest

odzyskiwana z wartosci domysinych po ponownym uruchomieniu.

Opcji Przesuniecie zblizenia mozna uzyc¢ do kalibracji odczytu zblizeniowego. Kalibracja
wymaga wykonania nastepujgcych czynnosci:

«  Wprowadzi¢ 0 mm w polach edycji Lewo i Prawo i klikng¢ przycisk Zapisz.
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« Zamknac catkowicie chwytak (ustawi¢ wartos¢Szerokoséna 0), przytrzymujac biatg kartke
papieru miedzy koricami palcow.

« Odczytac rzeczywiste wartosci Lewo i Prawo Zblizenie (np.: 19 mm i 25 mm).

+  Wprowadzic te wartosci w polach edycji Lewo i Prawo oraz kliknac¢ przycisk Zapisz , aby
zapisac je trwale.

« Otworzyc chwytak. Kalibracja jest zakorniczona.

UWAGA:

Ustawienie zbyt wysokiego przesuniecia moze spowodowac ograniczenie
odczytu zblizeniowego do wartosci 0 mm (odlegtosc ujemna nie jest
pokazywana). W przypadku ograniczenia (odczyt O mm) nalezy zmniejszy¢
wartosci przesuniecia.

Chwytak moze byc sterowany poprzez ustawienie wartosci Sita i Szerokosé. W pierwszej
kolejnosci nalezy ustawi¢ wymagana wartosc sity chwytania, a nastepnie wyregulowad suwak
szerokosci, ktérego ustawienie bedzie natychmiastowo sterowato chwytakiem.
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7.1.4. Web Client: Menu ustawien

Konfiguracja

Ta strona umozliwia konfiguracje Compute Box / Eye Box.

PRZESTROGA

Nieprawidtowe ustawienia moga spowodowac utrate tacznosdi sieciowej urzgdzenia.

ON 1. Tryb wejscia cyfrowego: NPN
q F 2. Tryb wyjscia cyfrowego: NPN
3. Na tej stronie mozna skonfigurowa¢ ustawienie adresu IP Compute Box Eye Box

1.2 3 4 4.Serwer DHCP wiaczony: Compute Box [ EYE Box prébuje przypisac adres IP do robota

USTAWIENIA SIECI (] USTAWIENIA SKANERA ETHERNET/IP

Adres MAC B8:27:EB:0E:C9:A3

Tryb sieci Domyslny statyczny adres IP

Adres IP 192.168.1.1

Adres |P do potaczenia

o

Identyfikator instandji punkt poczatkowy-punkt
koricowy

Identyfikator instandji punkt korficowy-punkt
poczatkowy

Maska podsieci

255.255.255.0

Brama 192.168.1.1 Id instangji konfiguragji

Wymagany przedziat pakietu (ms)

o )
\_ ZAPISZ /\

ZAPISZ

-
A

USTAWIENIA COMPUTE BOX / EYE BOX USTAWIENIA ROBOTA

Typ robota Zaden %

Identyfikator

Adres IP robota -

Wyswietlana nazwa Vs

ZAPISZ

~
v

OpéZnienie zegara 0s e

ZAPISZ

USTAWIENIA WEBLYTICS
ZSYNCHRONIZU

Wsparcie WebLytics Dezaktywowany, mozliwy do odnalezier

Adres IP WebLytics

Podtaczono do serwera Roztgczony

T
\\ ZAPISZ )

Ustawienia sieci:
Adres MAC to swiatowy, unikatowy identyfikator, ktdry jest staty dla urzadzenia.

Rozwijane menu Tryb sieci moze byc¢ uzyte do okreslenia, czy modut Compute Box bedzie
miat statyczny czy dynamiczny adres IP:

« Jesli jest ustawiony na Dynamiczny adres IP,, Compute Box wymaga podania adresu IP z
serwera DHCP. Jesli w sieci, do ktérej jest podtaczone urzadzenie, nie ma sieci DHCP,
Compute Box nie otrzymuje adresu IP i dioda LED swieci sie na niebiesko.

- Jesli wybrana zostanie opcja Statyczny adres IP, wéwczas konieczne jest ustawienie
statycznego adresu IP i maski podsieci.

« Jesli ustawiono Domyslny statyczny adres IP, staty adres IP powraca do domysinych
ustawien fabrycznych i nie mozna go zmienic.

Po ustawieniu wszystkich parametrdw, klikna¢ przycisk Zapisz, aby zapisac trwale nowe
wartosci. Odczekacd 1 minute i ponownie podtaczy¢ sie do urzadzenia przy uzyciu nowych
ustawien.
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Ustawienia Compute Box / Eye Box:

W przypadku, gdy w ramach tej samej sieci uzywany jest wiecej niz jeden modut Compute
Box, w celu identyfikacji mozna wprowadzi¢ dowolng nazwe uzytkownika w polu
Wyswietlana nazwa.

W polu Opdznienie zegara pokazywana jest roznica, kliknij Zsynchronizuj zegar , aby
zsynchronizowac czas Compute Box z komputerem.

Ustawienia skanera EtherNet/IP:

UWAGA:
Jest to specjalna opcja potaczenia EtherNet/IP dla niektérych robotow.

W przypadku gdy robotem jest Adapter, a modut Compute Box wymaga zastosowania
Skanera, do komunikacji wymagane sg nastepujace informacje dodatkowe:
« Adres IP do potaczenia — adres IP robota

« Identyfikator instancji punkt poczatkowy-punkt koicowy — patrz instrukcja obstugi sieci
EtherNet/IP robota (tryb skanera)

« ldentyfikator instancji punkt koncowy-punkt poczatkowy — patrz instrukcja obstugi sieci
EtherNet/IP robota (tryb skanera)

- Id instancji konfiguracji — patrz instrukcja obstugi sieci EtherNet/IP robota (tryb skanera)
+  Wymagany przedziat pakietu (ms) — Wartos¢ RPl w ms (minimum 4)

Po zaznaczeniu tego pola wyboru modut Compute Box sprébuje automatycznie potaczyc sie
z robotem (za posrednictwem podanego adresu IP).

Wiecej informacji na temat Ustawienia robota i Ustawienia WebLytics podano w Instrukcji
WebLytics.

7.1.5. Web Client: Menu aktualizacji

Tego ekranu mozna uzywac do aktualizacji oprogramowania na module Compute Box i
oprogramowania sprzetowego urzadzen.
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Aktualizuj

Ta strona umozliwia zaktualizowanie oprogramowania i oprogramowania sprzetowego.

PRZESTROGA

Ukoriczenie instalagji aktualizadji moze zajac kilka minut. Nie wytaczaj ani nie odtaczaj wtyczki Compute Box
ani zadnych innych podtaczonych urzadzen od zrédta zasilania w trakcie aktualizagii.

OPROGRAMOWANIE

Nie wybrano jeszcze pliku aktualizagji... 'C PRZEGLADA /.'
Kliknij tutaj, aby pobrac wynik najnowszej aktualizagji.
OPROGRAMOWANIE SPRZETOWE
KOMPONENTY BIE.ZACA WERSJA WYMAGANA WERSJA
Compute Box (CBOX_RPT)
Oprogramowanie sprzetowe 150 150 v
HEX-E/H QC (HEXHC001)
Oprogramowanie sprzetowe 208 208 v
+ Aktualne O Wymagana aktualizacja ® Wazesniejsze wersje nie 53 obstugiwane
- PRZESTROGA:
/ \\“ . e . P .
o N Podczas procesu aktualizacji (trwa okoto 5-10 minut) NIE wytgczac wtyczki

urzadzenia ani nie zamykac okna przegladarki. W przeciwnym razie
aktualizowane urzadzenie moze zostac¢ uszkodzone.

Ekrany tadowania podczas procesu aktualizacji sg takie same dla aktualizacji
oprogramowania i oprogramowania sprzetowego.

Oprogramowanie Aktualizuj

Kliknij Przegladaj , aby wyszukac plik aktualizacji oprogramowania . cbu. Nastepnie przycisk
Przegladaj zmieni sie na Aktualizuj.
Kliknac¢ przycisk Aktualizuj, aby rozpoczac proces aktualizacji oprogramowania.

Jesli aktualizacja zostanie pomysinie ukoriczona, na ekranie zostanie wyswietlony ponizszy
komunikat.
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Oprogramowanie sprzetowe Aktualizuj

C Wymagana aktualizacja: Aktualizacja oprogramowania sprzetowego jest wymagana, gdy
dowolny sktadnik jest nieaktualny.

Kliknij Aktualizuj w pozycji oprogramowanie sprzetowe na stronie, aby rozpoczac¢ proces
aktualizacji oprogramowania sprzetowego.

Jesli aktualizacja zostanie pomysinie ukoriczona, na ekranie zostanie wyswietlony ponizszy
komunikat.

Aktualizowanie w toku, prosze czekacd...

Ukoriczenie tego procesu moze zajac kilka minuk.
AARANNARNRRGRRRNRNNY

f .\.
I ZAMKNIJ )
~ 7

Zaktualizowano pomyslnie.

f .\.
l ZAMKNIJ )
A A

7.1.6. Web Client: TCP/COG

Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP (punktu srodkowego
narzedzia) i COG (Srodka ciezkosci) danej kombinacji produktéw OnRobot.

Pomiar rozmiaru Pomniar kgta

Wybierz marke i model robota Milimetr T Radian T

Kontroler v Model (plyta adaptera) - 7 Pomiar masy Typkata

Kilogram Wektor obrotu

Wybierz narzedzie o

Punkt srodkowy narzedzia (TCP) ~
1 a
Y i y Narzedzie
,"; IY\ | .
0 (mm) 0
2F6T FG RG2 RGS g 0 (mm) g 0

e 228.6 (mm) @ 0
= =~
BRAK WSPORNIKA —— e . Srodek ciezkosci ~
ve1o vecio VGP20 MG10 @ 0 (mm)
@ 0 (mm)
e - A
ﬁ 6 - ) @ oomm
QUICK CHANGER a \f o 0.84 (kg)
6

WKRETAK
SCREWDRIVER

GECKO

by

SZLIFIERKA SANDER

RG2 i

RGZFT BRAK NARZEDZIA
NARZEDZIE &

AKCESORIA

o h NIESTANDARDOWE

(OBRABIANY P

Kalkulatora TCP/COG Calculator wskaze automatycznie wykryte ustawienia.
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UWAGA:
Upewnij sie, ze zaznaczytes wstepnie ustawienia przed obliczeniem wartosci

o> wWwN

TCP/COG.

Wybierz stosowang marke robota i jego model w rozwijanych menu Kontroler i Model
(ptyta adaptera).

Kliknij , aby wprowadzi¢ niestandardowe ustawienia ptyty adaptera.

Kliknij karte Brak Eyes , aby zmodyfikowac wstepne ustawienia Eyes.

Kliknij karte Brak wspornika , aby zmodyfikowac wstepne ustawienia Angle Bracket.
Wybierz typ montazu.

Wybierz narzedzie.

Kliknij 0 , aby uzyskac¢ pomoc dotyczacg wprowadzania wartosci.

Kliknij Akcesoria , aby wybrac¢ ewentualne akcesoria OnRobot.

Kliknij Obrabiany przedmiot, aby wprowadzi¢ mase obrabianego przedmiotu. Kalkulator
oblicza wéwczas mase danego obcigzenia z uwzglednieniem chwytaka, zmieniarki Quick
Changer i masy obrabianego przedmiotu.

Wybierz jednostke miary wartosci, ktérg chcesz wprowadzi¢ w rozwijanych menu Pomiar
rozmiaru, Pomiar kata, Pomiar masy i Typ kata .

Kalkulator oblicza wartosci, ktére mozesz zobaczy¢ w polach Punkt sSrodkowy narzedzia
(TCP) i Srodek ciezkosci . Te wartosci mozna wprowadzi¢ do robota.

7.1.7. Web Client: Ustawienia konta

To menu moze by¢ uzywane do:
Patrz identyfikator biezacego uzytkownika

Przejdz do Ustawienia konta admin
Wylogowanie Administrator

USTAWIENIA KONTA

WYLOGU SIE

Ustawienia konta:

Ta strona ma dwie zaktadki:

Moj profil — aby zobaczyc i zaktualizowac obecnie zalogowany profil uzytkownika (np.:
zmienic hasto)

Uzytkownicy — do zarzadzania uzytkownikami (np.: dodawanie/usuwanie/edycja)

W zaktadce M@j profil aby zmieni¢ dowolne dane profilu (np.: hasto), klikna¢ przycisk
Aktualizuj profil.
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Ustawienia konta

Ta strona umozliwia modyfikacje profilu uzytkownika.

Maoj profil Uzytkownicy

admin
Administrator

Imie
Nazwisko
E-mail

Nr tel.

Opis

'ﬁ'\ AKTUALIZUJ PROFIL

W zaktadce Uzytkownicykliknac przycisk Dodaj nowego uzytkownika , aby dodac wiecej
uzytkownikdw:
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Dodaj nowego uzytkownika

NAZWA UZYTKOWNIKA

Tu wprowadZ nazwe uZytkownika

IMIE

NAZWISKO

ROLA

Uzytkownik

OPIS

STATUS
Aktywny

HAStO

Tu wprowadz hasto uzytkownika

POTWIERDZ HASEO

Tu wprowadZ hasto ponownie

A

ANULU)

Istnieja trzy poziomy uzytkownika:

« Administrator

« Operator

«  Uzytkownik

Wprowadzic¢ informacje o uzytkowniku i klikna¢ przycisk Zapisz.

Aby pdzniej zmieni¢ informacje o uzytkowniku, wystarczy klikngc na ikone edycji

/7
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Ustawienia konta

Ta strona umozliwia modyfikacje profilu uzytkownika.

Méj profil Uzytkownicy

( DODAJ NOWEGO UZYTKOWNIKA > Mozesz dodac w swojej sieci nowego uzytkownika, aby monitorowac urzadzenia i sterowad nimi.

NAZWA UZYTKOWNIKA ¥ ROLA IMIE NAZWISKO E-MAIL NR TEL. AKTYWNY
admin Administrator a /
operator Uzytkownik a P <]

Aby uniemozliwi¢ uzytkownikowi zalogowanie sie, nalezy:
« dezaktywowac poprzez zmiane stanu w trybie edycji Aktywny

« lub usungd, klikajac ikone usuwania 9.

67



SPECYFIKACJA SPRZETOWA

@robot

8. Specyfikacja sprzetowa

8.1. Specyfikacje techniczne

68

8.1.1. Zmieniarki Quick Changer

Quick Changer

Nazwa

Zmieniarka Quick
Changer obstuga
We/Wy — strona

Zmieniarka Quick
Changer — strona

Zmieniarka Quick
Changer — strona

Zmieniarka Quick
Changer — strona

robota robota 4,5 A robota
robota
Nr produktu|102326 102037 104277 109498
Wersja QC-R — We/Wy QC-R v2 QC-Rv2-45 A QC-R V3
llustracja a 1 I ‘ : >
s 1

Zmieniarka Dual Quick Changer

Zmieniarka Dual

Zmieniarka Dual

Zmieniarka Dual

Nazwa Quick Changer 2“'Ck Changer 4,5 Quick Changer
Nr produktu [101788 104293 109878

Wersja

Podwdjna QC v2

Dual QC v2/-4,5

llustracja

Podwdjna QC v3

Jesli nie podano, dane odpowiadajg kombinacji réznych typdw/stron zmieniarki Quick

Changer.
Dane techniczne Min. Typowe Maks. Jednostki
Dozwolona sita* - - 600* [N]
Dozwolony moment* - - 60* [Nm]
Udzwig znamionowy* - - 20" kgl

- - 44 [funty]
Powtarzalnoscé - - +0,02 |[mm]
Klasyfikacja IP 67
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Dane techniczne Min. Typowe Maks. Jednostki
Okres eksploatacji (wymiana narzedzia) - 5 000 - [cykili]
Okres eksploatacji (eksploatacja robota) - 10 - [Tys. cykli]

* Zobacz wykres statycznego udZwigu ponizej.

Quick Zmieniarka Quick Zmieniarka Dual

Changer Changer dlal/O Quick Changer

Zmieniarka Quick Jednostki
Changer — strona

Masa 0,06 0,093 0,41
0,13 0,21 0,9

narzedzia

0,14
0,31

[kal
[funty]

Wymiary [ Patrz punkt Wymiary mechaniczne

QC-RV3IDQC V3 oraz QC-RV2 | QC-RV2-4,5A | DQC V2 | DQC V2-4,5A

Ponizszy wykres pokazuje udzwig, ktéry w warunkach statycznych moga obstugiwac
zmieniarki QC-R V3 | DQC V3 oraz QC-R V2 | QC-R V2-4,5A | DQC V2 | DQC V2-4,5A. W
przypadku przyspieszenia wynoszacego 2g wartosci te sg nizsze o potowe.

Static Load capacity

700

600

500

Z 400
Q
2

o 300
(1

200

100

0

100 200 300 400 500 600
Distance from the center [mm]
mQC-RV3 | DQCV3 QC-RV2 | QC-RV2-4.5A | DQCV2 | DQC V2-4.5A
8.1.2. RG2-FT

Wiasciwosci ogdlne

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Dopasowanie sity udZzwigu !2K9

(ka]
[funty]
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Wiasciwosci ogdlne

- - - 4 [kg]
o lﬁﬂé - - 8,8 [funty]
Dopasowanie formy udZzwigu 4 K9
- 100 [mm]
Skok catkowity (regulowany)
- 3,93 [cale]
- 0,1 - [mm]
Rozdzielczos¢ pozycjonowania palca
- 0,004 |- [cale]
- 0,1 0,2 [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania
- 0,004 |0,007 [cale]
0,2 04 0,6 [mm]
Luz przy powrocie
0,007 0,015 {0,023 [cale]
Sita pochwycenia (regulowana) 3 - 40 [N]
Predkos¢ pochwycenia* 55 10 184 [mm/s]
Czas chwytania** 0,04 0,07 on [s]
Regulowana doktadnosc pochylenia wspornika |- <1 - °
Temperatura otoczenia podczas eksploatacji 5 - 50 [°C]
Temperatura przechowywania 0 - 60 [°C]

Silnik

Zintegrowana, elektryczna BLDC

Klasyfikacja IP IP54

219 x 149 x 49 [mm]
Wymiary

8,6 x59x19 [cale]

0,98 [kg]
Waga produktu

2,16 [funty]

* patrz RG2-FT Gripping Speed Graph

** W oparciu o catkowity ruch roboczy pomiedzy palcami wynoszacy 8 mm. Predkos¢ jest
wprost proporcjonalna do sity. Wiecej informacji podano w punkcie RG2-FT Gripping Speed

Graph.

Parametry czujnika sity

Jednostki

Kompensacja dla temperatury

Wydajnosc¢ nominalna (N.C.) 20 40 0,7 0,5 [N][Nm]
Przeciazenie pojedynczej osi 200 |200 (200 200 [%]
Rozdzielczos¢ bez szumu 0,1 0,4 0,008 [0,005 |[N][Nm]
04 |01 |2 5 [mm] [*]
Odksztatcenie pojedynczej osi przy N.C.
0,015 |0,04 [cale][7]
Petna skala nieliniowosci <2 [%]
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Parametry czujnika sity

Czestotliwoscé probkowania

150

Jednostki

[Hz]

Parametry czujnika zblizeniowego Jednostki
- 100 [mm]
Zakres wykrywania
- 3,93 [cale]
- 2 - [mm]
Doktadnos¢
- 0,078 - [cale]
Nieliniowosc¢* - 12 - [%]
Czestotliwosc probkowania - 150 - [Hz]

* Nieliniowosc¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej i zalezy od wiasciwosci przedmiotu (np.:

typ i kolor powierzchni)

Warunki eksploatacji Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Wymagane zasilanie (PELV) 24 - 24 V]
Pobdr energii 6,5 - 22 (W]

0 - 55 [°C]
Temperatura podczas eksploatacji

32 - 131 [°F]
Wilgotnosé wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30 000 - - [Godziny]

7
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Typowa doktadnosé czujnika zblizeniowego

100

Proximity sensor reading (mm)

10 20 30 40

50

Part distance (mm)

= = =|dedl Response e White colour

72
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RG2-FT — wykres predkosci chwytania

Gripper width speed

200 & i |——PRG2-FTspeed @ 20N ||

~—— RG2-FT speed @ 3 N

150 - _ .................. . .............

100

Gripper speed [mm/s]

. ; ; ; ; ;
0 20 40 60 80 100
Width [mm]

Zakres roboczy chwytaka

87,74

Wymiary podane zostaty w mm.
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Koncéwki palcéow

Standardowe koncéwki palcéw moga byc¢ wykorzystywane do wielu réznych elementéw. W
przypadku wymogu zastosowania niestandardowych koricéwek moga one zostac
zaprojektowane w celu dostosowania do palcow chwytaka.

Min. viewing angle
for finger cpening

& 1l
|-
< o
I A=
3[0,108] 3
SECTION G-G

-0,007 -0
2896 -0,02 [1,102 gé -0,001

4% M2-6H T 5[0,197]

0,2[0,008] x 45
R1[0.02]

5[c177]
1,5[0,05%]

3[0.118]

1 [0,02] x 45°

-0,007 -0
24 g6 -0,02 0,945 g6 -0,001

Wymiary palca czujnika podano w milimetrach.
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UWAGA:

Podczas projektowania koricowki nalezy uwzglednic ponizsze kwestie w celu
zachowania optymalnej wydajnosci:

Niezaktdcona sciezka optyczna dla czujnikdw zblizeniowych

Ochrona czujnikéw zblizeniowych przed bezposrednim nastonecznieniem lub
silnym Zrédtem sSwiatta

Unikniecie przedostawania sie pytu i cieczy

OSTRZEZENIE:

Bezposrednim silnym Swiattem (takim jak kierunkowe Zrddta lasera)
Bezposrednim oddziatywaniem wysokiej temperatury
Mechanicznym kontaktem w jakiejkolwiek formie

Wystawianiem na dziatanie cieczy lub drobnego pytu przewodzgcego

UWAGA:

Regularnie czysci¢ powierzchnie czujnika zblizeniowego za pomoca

sprezonego powietrza pod niskim podcisnieniem (<5 bardéw) z odlegtosci 5 cm.

W przypadku wiekszego zanieczyszczenia czyscic ja za pomoca miekkiego
bawetnianego wacika nasgczonego alkoholem izopropylowym.

Grubos¢ palca

Domysine koricdwki mozna stosowad, w przypadku gdy ustawiono statg grubos¢ palca, ktorej
nie mozna zmieni¢ w oprogramowaniu. W przypadku stosowania niestandardowych
koncéwek uzytkownik jest zobowigzany do recznego kompensowania réznicy w grubosci
palcow.

8.1.3. Compute Box

8.1.3.1. Z adapterem sciennym 1,5 A (36 W)

Czujniki zblizeniowe stanowig czesci wrazliwe, dlatego nalezy je chronic przed:

Dostarczony adapter scienny: Minimum  Typowe Maksimum  Jednostka
Napiecie wejsciowe (AC) 100 - 240 V]
Natezenie wejsciowe: - - 1 [A]
Napiecie wyjsciowe: - 24 - V]
Natezenie wyjsciowe: - 1,5 - [A]

@robot
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Zasilanie wejsciowe modutu Compute Box

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

(ztacze 24 V)
Napiecie zasilania zewnetrznego - 24 25 V]
Natezenie zasilania - 1,5 - [A]

Zasilanie wyjsciowe modutu Compute Box

(ztacze urzadzenia)

Napiecie wyjsciowe: - 24 25 V]
Natezenie wyjsciowe: - 1,5 - [A]
8.1.3.2. Z adapterem sciennym 6,25A (150W)

Dostarczany adapter scienny Minimum  Typowe Maksimum Jednostka
Napiecie wejsciowe (AC) 100 - 240 V]
Natezenie wejsciowe: - - 21 [A]
Napiecie wyjéciowe: - 24 - (V]
Natezenie wyjsciowe: - 6,25 - [A]

Zasilanie wejsciowe modutu Compute Box

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

(ztacze 24 V)
Napiecie zasilania zewnetrznego - 24 25 V]
Natezenie zasilania - 6,25 - [A]

Zasilanie wyjsciowe modutu Compute Box

(ztacze urzadzenia)

Napiecie wyjsciowe:

24

25

Jednostka

(V]

Natezenie wyjsciowe:

4,5

4,5*

(Al

* Natezenie szczytowe

8.1.3.3. Interfejs /O Compute Box

Referencja zasilania (24 V, GND)

Minimum Typowe

Maksimum

Jednostka

Referencyjne napiecie wyjsciowe - 24 25 V]
Referencyjne natezenie wyjsciowe - - 100 [MA]
Wyjscie cyfrowe (DO1-DO8) Minimum  Typowe Maksimum Jednostka
Natezenie wyjsciowe - tacznie - - 100 [mA]

Opdr wyjsciowy (tryb aktywny) - 24 - [Q]
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Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako PNP Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Poziom napigcia - PRAWDA 18 24 30 V]
Poziom napiecia - FALSZ -0,5 0 2,5 V]
Natezenie wejsciowe: - - 6 [MA]
Opodr wejsciowy - 5 - kQ]

Wejscie cyfrowe (DI1-DI8) jako NPN

Minimum Typowe Maksimum

Poziom napiecia - PRAWDA -0,5 0 5 V]
Poziom napiecia - FALSZ 18 24 30 V]
Natezenie wejsciowe: - - 6 [mA]
Opor wejsciowy - 5 - [kQ]
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8.2. Rysunki czesci mechanicznych

8.2.1. Mocowania

8.2.1.1. Zmieniarka Quick Changer — strona robota

X
0 *
S, 3
o w
S S,
- 2

«

<
48,75[1.919] 4x © 6,30[0,248] THRU ALL

| LI 11[0.433] ¥ 110,433

+0,012 +0,0005
@ 6H7 0  |0,2362H7 0O T 4,100(0,1614]

®71(2.795]

84,25(3,317]

* Odlegtosc od powierzchni kotnierza robota do narzedzia OnRobot.

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

UWAGA:
Uchwyt kabla (po lewej stronie) jest wymagany tylko, jesli stosowany jest dtugi
kabel (5 metréw).
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8.2.1.2. Zmieniarka Quick Changer do We/Wy — strona robota

@71[2,795)

19,6(0,772] 35.36(1,392]

35,36(1,392]

M8 - 8 Pin Female Connector/

4x @ 6[0.248] THRU ALL |
22(0.870 LI ¢ 11[0.433] 7 11[0,433]}

* Odlegtosc od powierzchni kotnierza robota do narzedzia OnRobot

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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8.2.2. Narzedazia

8.2.2.1. RG2-FT

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

LAY

75[2,953]
148[5.840] j:ﬂ 49[1.929]
7 L
- s 65[2.556] sl
g B
B, || ||
) ° ° | A
o) B a
o o
27[1,063]
4x M2 T6 [0,236] e ®
®30[1,181]
100[3,937]
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8.2.2.2. Zmieniarka Quick Changer — strona narzedzia

3536(1,392] 17[0,675]

35,36[1,392]

®71[2,795]

76(2,973]

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
8.2.2.3. Compute Box

Compute Box

111,9[4,406] 88,3[3,476]

. 8,98[0,353]

{ui]
[mu ]
[m |
0
E:]
]
32,5[1,28]

R0 [t

PPPOPPRE® OO
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Zaciskany wspornik (opcjonalny)

140.5

126,5

5.5

40

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].

8.3. TCP, COG

Stosowanie ztacza narzedzia

Uzyj kalkulatora TCP/COG Calculator, aby obliczy¢ wartosci TCP/COG dla danej kombinaciji

produktéw OnRobot.

TCP/COG Calculator mozna pobrac na stronie www.onrobot.com/downloads.
Stosowanie Compute Box / Eye Box

Wiecej informacji podano w punkcie Web Client: TCP, COG.

Parametry TCP, COG i wagi dla pojedynczych urzadzen (bez osprzetu/adaptera):

8.3.1. RG2-FT

Uktad wspétrzednych TCP [mm] Srodek ciezkosci [mm] Masa

Z=205

cX=0
cY=0
cZ=65

0,98 kg
216 1b

* Zamontowany pod katem 0°


https://onrobot.com/en/downloads
https://onrobot.docfactory.com/#!search/id:kxfcAVV7RUKnDE1XldfCfQ

KONSERWACJA @ robot

. OSTRZEZENIE:

Nalezy regularnie przeprowadzac ogdlny przeglad narzedzi OnRobot
montowanych na koricéwkach ramienia, nie rzadziej niz co 6 miesiecy.
Przeglad ten musi obejmowac m.in.: kontrole pod katem uszkodzen materiatu i
oczyszczenie powierzchni chwytajacych.

Nalezy stosowac oryginalne czesci zamienne i oryginalne instrukcje
serwisowe, zarowno w przypadku narzedzi OnRobot montowanych na
koncéwkach ramienia, jak i robota. Niezastosowanie sie do tych ostrzezen
moze spowodowad wystgpienie nieoczekiwanego zagrozenia skutkujgcego
powaznymi obrazeniami.

W razie pytan dotyczacych czesci zamiennych i napraw, prosimy skontaktowac sie z nami,
poprzez strone www.onrobot.com.

9.1. RG2-FT

. OSTRZEZENIE:

Regularnie czysci¢ powierzchnie czujnika zblizeniowego za pomoca
sprezonego powietrza pod niskim cisnieniem (<5 bardéw) z odlegtosci 5 cm. W
przypadku wiekszego zanieczyszczenia czyscic jg za pomoca miekkiego
bawetnianego wacika nasaczonego alkoholem izopropylowym.

Zalecenia dotyczace czyszczenia

Do czyszczenia produktu nalezy stosowac nastepujace srodki:

« Alkohol izopropylowy 70%
+  Woda utleniona

UWAGA:
Dtugie narazenie na wysokie temperatury moga negatywnie wptywac na
materiaty, szczegdlnie na uszczelki.

Uzyj suchej scierki, aby wytrze¢ produkt i usunac srodki czyszczace. Aby zapewnic optymalna
konserwacje produktu, do ostatecznego czyszczenia produktu uzyj scierki zmoczonej woda.
Dzieki temu mozna zminimalizowac oddziatywanie substancji chemicznych na produkt.
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ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW @ fObOt

10. Rozwigzywanie problemow

10.1. Robot nie otrzymat adresu IP

Jesli modut Compute Box nie przypisat adresu IP do robota, wykonac nastepujgce czynnosci:

Przypisac statyczny adres IP, ktory odpowiada aktualnym ustawieniom IP Compute Box.
Domysliny adres IP modutu Compute Box to 192.168.1.1.

UWAGA:
Upewnij sie, ze zmieniono ostatni numer w adresie IP (jesli korzystasz z maski
podsieci 255.255.255.0 ), aby unikna¢ konfliktu IP z Compute Box.

Przyktad

Jesli adres IP jest domysinie ustalony (192.168.1.1) w Compute Box, wprowadzi¢ nastepujace
wartosci:

+ Adres IP192.168.1.2
« Maska podsieci: 255.255.255.0

10.2. Zmiana przetacznika DIP nie zostaje wprowadzona

Aby zmieni¢ ustawienia sieciowe przetgcznika DIP, nalezy najpierw zmienic przetgczniki DIP i
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box w celu wprowadzenia zmian.

Jesli zmiana nadal nie zostaje wprowadzona, nalezy odczekac jedna minute i ponownie
zastosowac cykl zasilania modutu Compute Box / Eye Box.

10.3. Dziatania URCap

PRZESTROGA:

Zainstalowanie URCaps innych dostawcéw moze wptywac na dziatanie
URCaps OnRobot.

W przypadku spowolnienia reakcji interfejsu GUI, uruchamiania programu,
wyskakujgcych okienek z komunikatami o btedach lub utraty funkcjonalnosci
nalezy upewnic sie, ze zainstalowano URCap OnRobot.

omm

10.4. Funkcje narzedzia sg niedostepne

Jesli funkcje narzedzia sg niedostepne (wyswietlane na szaro), wré¢ do zaktadki Installation >
URCaps > Informacje o urzadzeniu a nastepnie do programu.
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11. Gwarancje

11.1. Patenty

Produkty firmy OnRobot A/S sg chronione szeregiem patentdw; niektére z nich nadal znajduja
sie na etapie globalnej publikacji (patenty oczekujace). Wobec wszelkich podmiotéw lub oséb
wytwarzajgcych kopie tych produktéw lub produkty do nich podobne z naruszeniem
jakichkolwiek patentéw podjete zostang kroki prawne.

11.2. Gwarancja dotyczaca produktu

Bez uszczerbku dla jakiegokolwiek roszczenia, ktdre uzytkownik (klient) moze wniesé w
odniesieniu do dilera lub sprzedawcy, klientowi udzielana jest gwarancja producenta na
warunkach okreslonych ponizej:

W przypadku nowych urzadzen i ich elementéw wykazujacych defekty wynikajgce z wad
produkcyjnych i/lub materiatowych w okresie 12 miesiecy od rozpoczecia uzytkowania
(maksymalnie 15 miesiecy od wysyiki), firma OnRobot A/S dostarczy niezbedne czesci
zamienne, natomiast klient (uzytkownik) zapewni czas w celu wymiany czesci zamiennych
(wymiany czesci na inng odzwierciedlajgca aktualny stan techniki, badZ naprawy tej czesci).
Niniejsza gwarancja traci waznos¢, jesli wada urzadzenia wynika z niewtasciwego
obchodzenia sie z urzadzeniem i/lub nieprzestrzegania informacji zawartych w podrecznikach
uzytkownika. Niniejsza gwarancja nie dotyczy ani nie obejmuje ustug swiadczonych przez
autoryzowanego sprzedawce lub samego klienta (np. instalacja, konfiguracja, pobieranie
oprogramowania). Mozliwosc¢ skorzystania z gwarancji wymaga przedstawienia dowodu
zakupu, na ktérym widnieje data zakupu. Roszczenia z tytutu gwarancji nalezy wnies¢ w ciagu
dwdch miesiecy od stwierdzenia defektu objetego gwarancja. Urzadzenia lub komponenty
zastepowane przez firme OnRobot A/S lub wymieniane przez nig stanowia jej wtasnosc.
Wszelkie inne roszczenia z tytutu urzadzenia lub z nim zwigzane nie sg objete niniejsza
gwarancja. Zadne z postanowien niniejszej gwarancji nie ogranicza ani nie wyklucza
ustawowych uprawnien klienta ani odpowiedzialnosci producenta za smierc¢ lub obrazenia
ciata wynikajace z zaniedbania. Okres obowigzywania gwarancji nie zostanie przedtuzony o
czas swiadczenia ustug zgodnie z jej warunkami. W przypadku stwierdzenia braku defektu
objetego gwarancja firma OnRobot A/S zastrzega sobie prawo do obcigzenia klienta optata
za wymiane lub naprawe. Powyzsze postanowienia nie skutkujg zmiang ciezaru dowodu na
niekorzysc klienta. W przypadku wad urzadzenia firma OnRobot A/S nie ponosi
odpowiedzialnosci za jakiekolwiek posrednie, przypadkowe, szczegdlne lub wynikowe
szkody, w tym m.in. z tytutu utraty zyskdéw, utraty mozliwosci uzytkowania, utraty zdolnosci
produkcyjnych lub uszkodzenia innych urzadzen produkcyjnych.

W przypadku wad urzadzenia firma OnRobot A/S nie pokryje zadnych szkdd lub strat, takich
jak utrata zdolnosci produkcyjnych lub uszkodzenie innych urzadzen produkcyjnych.

11.3. Nota prawna

Poniewaz firma OnRobot A/S stale doskonali swoje produkty, zastrzega sobie prawo do
aktualizacji produktu bez uprzedniego powiadomienia. Firma OnRobot A/S zapewnia, ze tresé
niniejszej instrukcji obstugi jest doktadna i poprawna, lecz nie ponosi odpowiedzialnosci za
jakiekolwiek btedy lub brak informacji.
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12. Certyfikaty

OF REGISTRATION

This is to certify that the management system of: Certificate Number:
0096721
o n Ro bot A/S Initial Certification Date:
26 November 2019
Main Site: Teglvaerksvej 47 H, 5220 Odense S@, Denmark Date of Certification Decision:
Chamber of Commerce: 36492449 26 November 2019
Additional Site: OnRobot A/S, Cikorievej 44, 5220 Odense S@, Denmark Issuing Date:
26 November 2019
has been registered by Intertek as conforming to the requirements of Valid Until:
25 November 2022
BED
1ISO 9001:2015 SNEPAe
= L84 184 O
. " %) '—‘J 2z
The management system is applicable to: s =
fepiTe
Development and sales of End-of-Arms tools for industrial customers i

worldwide. Management

Intertek

L S~

Carl-Johan von Plomgren
MD, Business Assurance Nordics

Intertek Certification AB
P.0. Box 1103, SE-164 22 Kista, Sweden
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12.1. EMC

12.2. RG2-FT - Srodowisko

Attestation of Conformity no. 1767

FORCE Technology has performed compliance test on electrical products since 1967. FORCE Technology is an accredited test house
according to EN17025 and participates in the international standardisation organisation CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSI. This attes-
tation of conformity with the below mentioned standards andfor normative documents is based on accredited tests and/or technical
assessments carried out at FORCE Technology.

FORCE Technology dient Force Technology task no.
On Robot A/S 118-33022

Teglvaerksvej 47H

5220 Odense S

Product identification (type(s), serial no(s))
Gripper RG2-FT, BP-1809C007 and BP-1809C003

Manufacturer

On Robot A/S
Teglvaerksvej 47H
5220 Odense SO
Denmark

Technical report(s)
118-33022-1 - On Robot AS - Test of Gripper RG2-FT

Standards/Normative documents

IEC 60529:2013 Edition 2.2 “Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)”
Dust protection, IP5X IEC 60529:2013

Water protection, IPX4 IEC 60529:2013

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative documents. The attestation
does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer that mass-produced apparatus have the same
properties and quality. This attestation does not contain any statements pertaining to the requirements pursuant to other standards,
directives or laws other than the above mentioned.

Date Task Manager
-~ "
Hersholm, 29 November 2018 Ay /
2 ilfal—
Peter Villadsen
Technologist Specialist, Engineering
fra— FORCE Technology ~ FORCE Technalogy Morway AS  FORCE Technology Sweren AB FORCE Technaiogy
T — Verfighedse 4 Nye Vs vel 32 Park All 345
2 holr 1395 Hvalstad, Norvway 214 eden 2605 Brondby, Denmark
T +47 64 0035 00 3 4
+47 640035 01 +46 (D)2
info@iforcetechnology.ro info@forcetechnalogy <& infolorcdtechnology.dk

wwew Soecatechnalogy com
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12.3. Deklaracja witaczenia

12.3.1. RG2-FT

CE/EU Declaration of Incorporation (Original)
According to European Machinery Directive 2006/42/EC annex Il 1.B.

The manufacturer:

OnRobot A/S
Teglvaerskvej 4TH
Dk-5220, Odense 5@
DENMARK

declares that the product:

Type: Industrial Robot Gripper
Model: RG2z-FT

Generation: V2

Serial: 1000000000-1009999999

may not be put into service before the machinery in which it will be incorporated is declared in
conformity with the provisions of Directive 2006/42/EC, including amendments, and with the
regulations transposing it into national law.

The product is prepared for compliance with all essential requirements of Directive 2006/42/EC
under the correct incorporation conditions, see instructions and guidance in this manual. The
Following essential requirements of Directive 2006/42/EC are fulfilled: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5,1.3.2,
1.3.4, 1.5.1, 1.5.2, 1.5.4, 1.5.5, 1.5.10, 1.5.11, 1.5.12, 1.6.1. Compliance with all essential
requirements of Directive 2006/42/EC relies on the specific robot installation and the final risk
assessment.

Technical documentation is compiled according to Directive 2006/42/EC annex VIl part B and
available in electronic Form to national authorities upon legitimate request. Undersigned is
based on the manufacturer address and authorized to compile this documentation.

Additionally, the product declares in conformity with the following directives, according to
which the product is CE marked:

2014/30/EU — Electromagnetic Compatibility Directive (EMC)
2011/65/EU — Restriction of the use of certain hazardous substances (RoHS)

Relﬁi_\.radnt essential health and safety requirements of the following EU directives are also
applied:

2014/35/EU — Low Voltage Directive (LVD)
2012/19/EU — Waste of Electrical and Electronic Equipment (WEEE)

A list olf applied harmonized standards, including associated specifications, is provided in this
manual.

Budapest, November 11th, 2020

Group Management

ée’_r% ol Iff’: bo\
~ Vilmos Beskid
CTO



	Do robotów UR
	1. Wprowadzenie
	1.1. Ważne informacje dotyczące bezpieczeństwa
	1.2. Zakres instrukcji
	1.2.1. RG2-FT
	1.2.2. Oprogramowanie i oprogramowanie sprzętowe
	1.2.2.1. Oprogramowanie URCap
	1.2.2.2. Oprogramowanie Compute Box


	1.3. Nazewnictwo
	1.3.1. Compute Box / Eye Box

	1.4. Prawa własności

	2. Bezpieczeństwo
	2.1. Przeznaczenie
	2.2. Ogólne instrukcje bezpieczeństwa
	2.3. Ocena ryzyka
	2.4. Ochrona środowiska

	3. Tryb/tryby działania
	3.1. Działanie za pośrednictwem Compute Box

	4. Instalacja sprzętu
	4.1. Przegląd
	4.2. Montaż na robocie
	4.2.1. Montaż zmieniarki Quick Changer
	4.2.1.1. Zmieniarka Quick Changer – strona robota
	4.2.1.2. RG2-FT

	4.2.2. Narzędzia
	4.2.2.1. RG2-FT


	4.3. Montaż Compute Box
	4.3.1. Opcjonalny wspornik na zatrzask

	4.4. Okablowanie za pośrednictwem Compute Box
	4.4.1. Kabel danych narzędzia
	4.4.1.1. Kabel do RG2-FT
	4.4.1.2. Kabel do Compute Box

	4.4.2. Kabel Ethernet
	4.4.3. Ustawienia przełącznika DIP modułu Compute Box
	4.4.4. Zasilanie: Compute Box
	4.4.4.1. RG2-FT



	5. Instalacja oprogramowania
	5.1. Ustawianie oprogramowania robota
	5.1.1. Zainstaluj URCap
	5.1.2. Konfiguracja URCap
	5.1.2.1. Informacje o urządzeniu
	5.1.2.2. RG2-FT



	6. Tryb działania
	6.1. Polecenia URCap
	6.1.1. RG2-FT
	6.1.1.1. Pochwycenie RG
	6.1.1.2. RG2-FT – Wsuwanie części
	6.1.1.3. HEX-Sterowanie siłą
	6.1.1.4. HEX-Wyszukaj
	6.1.1.5. HEX-Zero
	6.1.1.6. OnWaypoint
	6.1.1.7. TCP


	6.2. Pasek narzędzi URCap
	6.2.1. RG2-FT

	6.3. Polecenia URScript
	6.3.1. RG2-FT

	6.4. Konfiguracja TCP
	6.5. Zmienne sprzężenia zwrotnego
	6.5.1. RG2-FT


	7. Dodatkowe opcje oprogramowania
	7.1. Compute Box / Eye Box
	7.1.1. Konfiguracja interfejsu Ethernet
	7.1.2. Web Client
	7.1.3. Web Client: Menu urządzeń
	7.1.3.1. RG2-FT

	7.1.4. Web Client: Menu ustawień
	7.1.5. Web Client: Menu aktualizacji
	7.1.6. Web Client: TCP/COG
	7.1.7. Web Client: Ustawienia konta


	8. Specyfikacja sprzętowa
	8.1. Specyfikacje techniczne
	8.1.1. Zmieniarki Quick Changer
	8.1.2. RG2-FT
	8.1.3. Compute Box
	8.1.3.1. Z adapterem ściennym 1,5 A (36 W)
	8.1.3.2. Z adapterem ściennym 6,25A (150W)
	8.1.3.3. Interfejs I/O Compute Box


	8.2. Rysunki części mechanicznych
	8.2.1. Mocowania
	8.2.1.1. Zmieniarka Quick Changer – strona robota
	8.2.1.2. Zmieniarka Quick Changer do We/Wy — strona robota

	8.2.2. Narzędzia
	8.2.2.1. RG2-FT
	8.2.2.2. Zmieniarka Quick Changer — strona narzędzia
	8.2.2.3. Compute Box


	8.3. TCP, COG
	8.3.1. RG2-FT


	9. Konserwacja
	9.1. RG2-FT

	10. Rozwiązywanie problemów
	10.1. Robot nie otrzymał adresu IP
	10.2. Zmiana przełącznika DIP nie zostaje wprowadzona
	10.3. Działania URCap
	10.4. Funkcje narzędzia są niedostępne

	11. Gwarancje
	11.1. Patenty
	11.2. Gwarancja dotycząca produktu
	11.3. Nota prawna

	12. Certyfikaty
	12.1. EMC
	12.2. RG2-FT – Środowisko
	12.3. Deklaracja włączenia
	12.3.1. RG2-FT



