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Personliche Schutzausriistung

Personliche Schutzausriistung (PSA)

Sind Gefahrdungen durch technische und organisatorische
SchutzmaBnahmen nicht auszuschlieBen, dann sind der Arbeitgeber und die
Arbeitgeberin verpflichtet, ihren Beschaftigten die erforderlichen
personlichen Schutzausriistungen zur Verfiigung zu stellen. Die
Beschaftigten mussen die bereitgestellte personliche Schutzausristung
verwenden, solange eine Gefdhrdung besteht.

Arbeitsschutzkleidung Schutzhandschuhe Arbeitsschutzschuhe Gehorschutz

Technische Sicherheitseinrichtungen Technische Sicherheitseinrichtungen

Flr die Sicherheit von Industrierobotern gelten die europadisch
harmonisierten Normen EN ISO 10218-1 und EN ISO 10218-2. Unter den

<250mm/s Geltungsbereich dieser Normen fallen zum Beispiel die bekannten 6-Achs-
]ﬂ T1 Knickarmroboter, Scara-Roboter oder auch Portalroboter. Die
/17 100% Roboternormen gelten fiir Systeme mit mindestens drei frei
T2 programmierbaren Achsen. Fir Handhabungssysteme mit weniger Achsen
existiert keine eigenstandige Norm. Jedoch kann man sich an o.g. Norm
anlehnen.

Trennende Schutzeinrichtungen:

eKabinen eUmzaunungen

Bewegliche trennende Schutzeinrichtungen:

eSchutztiiren *Rolltore ¢Klappen

Nicht trennende Schutzeinrichtungen:

eLichtvorhdnge eLaserscanner eSchaltmatten eZweihandschaltungen

Lichtschranken Handbediengerat Zustimmungstasten Schlisselschalter
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* Roboter
Sockel, Medienverbindungen (Luft, Wasser)
Tooling, Kamera, Sensoren, Vakuumerzeuger

* Verbindungsleitungen

Kabel, Schlduche, Druckleitungen g )
t’-{)).

* Robotersteuerung
Schalter, Schllisselschalter, Lampen, NotAus

* Programmiergerat
Display, Lasten, NotAus

* Software
Roboterprogramme, SPS

e Zubehor

Aa Glossary ? Help
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Ubersicht Robotersteuerung

1 Betriebsartenschalter @\
2 Fehler Reset

3 Zyklus Start / Programmstart
4 Fehleranzeige

5 Power ON/OFF

6 NOTAUS

7 Steuerung ON/OFF
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Ein/Aus Schalter NotAus Taste

In Kombination mit dem Stoppt das laufende Programm,
Zustimmungstaster bremst alle Achsen und schaltet
wird das Verfahren des den Strom der Servos aus.

Roboters moglich.

Display
Funktionstasten
wechselnd Menis
Tasten zur
Reset Taste Roboterbewegung

manuelle Bewegung des Roboters

Numerische
Tasten

Robotergeschwindigkeit
Regelung der Geschwindigkeit
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JOG -013 Stroke limit (G:1 A:1)

R1_MAIN LINE 0 ABORTED o Status Funktion

Fault Ein Fehler steht an

Hold Die HOLD-Taste ist gedriickt oder das HOLD-Signal der SPS fehlt
Step  Einzeilschrittmodus ist aktiviert

Busy Der Roboter arbeitet bzw. das Programm wird ausgefihrt.

TP Progr N ) K
No. p.:| Meldungsfenster fir Fehler und Hinweise

7 Rl gouszzr [KI OUDZZT

Statusleiste fir Roboterstatus und

T
1
] R Das P d Rob fuh
El 1 un as Programm wird vom Roboter ausgefiihrt.
Controller Meldungen 1 g g
X F e oI ]
13 R1 MN MOV ST>  [Start2 1 Erweiterte Funktionen
14 R1 TIP DRESS [Tip Dress 1 . . ..
15 R1 TYPEL [R1_TYPEL ; Weld Schweillen ist aktiviert
16 R1 _TYPE460 [R1_TYPE460 ] Joint  Das Joint-Koordinatensystem als Verfahr Koordinatensystem ist aktiv

XYZ Das Kartesische Koordinatensystem ist aktiviert (JGFRM,USER,WORLD)

Anzeigefeld fiir Nutzer mit Mentioptionen und ) _
TOOL Werkzeug-Koordinatensystem wir verwendet.

Programmanzeige

[ TYPE ] CREATE DELETE MONITOR [ATTR ]

Prev F1 F2 F3 F4 FS N eﬂ

Funktionstasten mit allen
Softwarefunktionen zur Programmierung
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iPendant Tasten

Status Anzeige
Alarm, Betrieb, Status usw.

SELECT Taste
Programmauswahl

MENUS Taste
Anzeige des Menii
Bildschirms

PREV / NEXT Tasten
Anzeige weiterer
Menus

Cursor Tasten

Zum Bewegen des
Cursors

ON/OFF Schalter
Ein/Aus-Schalter des
Handbediengeradtes

RESET Taste
Zuricksetzen von
Alarmmeldungen

BACK SPACE Taste
Loschen von Zeichen
oder Zahlen vor dem
Cursor

ITEM Taste

Auswahl eines
Punktes / Zeile durch
Nummerneingabe

JOG -010 Jog pressed before shift
R1_MAIN LINE O ABORTED [

|UTILITIES 1
2 TEST CYC F - '
3manuaL i LCD Bildschirm
% Zeigt Programme, Daten und

. 1
'ssetup . andere Informationen
FILE Ist als Touchscreen ausgefuhrt.

9 USP\ 9 Tool Offset '
0 - NE)N 0 -- NEXT -- Py

NN

NEXT

EV @ MeENU| |seect| | EDIT | |DATA
e T ey
0| = T
OFF oM
SET, ENTER—F7
IOE - HE
4 W 53
(2 | 3 v JERT
(J8) |J8)
T I
DIAG I [ wrl - § +
HELP POSN o STATUS o

POSN Taste
Anzeige der Roboterposition

EDIT Taste
Wechsel zum Programm bearbeiten

DATA Taste
Wechsel zum DATA Menl

FCTN Taste
Anzeige des Zusatzmenis

SHIFT Taste

Umschalttaste/ Verfahren im Einrichtmodus
STEP Taste

Schrittweises - oder

kontinuierliches Ausfiihren

HOLD Taste
zum Anhalten des Roboters

FWD BWD Tasten
zum Programmstart im Einrichtmodus

ENTER Taste
Bestatigung der Auswahl

COORD Taste
Koordinatensystemauswahl zum
Verfahren des Roboters

Speed Tasten
Setzen der Geschwindigkeit fiir die
Roboterbewegung

STATUS Taste
Anzeige Statusbildschirms

1/0 Taste
Anzeige des Bildschirms flr Signale
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1. Achse

2. Achse

3. Achse

4. Achse

5. Achse

6. Achse

Bewegung mit 6 Einzelachsen

)

A

Zusatzliche Achsen
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Menu und Type

JOG -010 Jog pressed before shift
R1_MAIN LINE 0 ABORTED o Menu 1
UTILITIES Anzeige von Hinweisen
1 UTILITIES : TEST CYCLE Spezifizierung der Test
2 TEST CYCLE » |2 Hints 1 MANUAL FUNCTION Ausfiihrung von Makro Programmen
3 MANUAL FCTNS 3 OnTheFly asntobinl el ] ALARM Darstellung der zeitlichen Abfolge von Alarmmeldungen
4 ALARM » | 4 iRCalibration LN } 1/0 Anzeige der Ausginge und simulierte Ein/Ausgénge
L) J| S RRGok Cnaton ] SETUP Einstellung des Systems
3§1ELTEUP : ::::r::‘:;n ] FILE Dateien lesen und speichern
e } USER Meldungen fir Benutzer
9 USER 9 Tool Offset NEXT Umblattern auf die nachste Seite
0 -- NEXT -- O NEXT
] 12 Rl M . .
Menu Favorites (press and hold to set) TveE 1 31:3 Menuerweiterung
1 Recent —
# TYPE ] CREATE DELETE MONITOR [ATTR ] 2 All 5173 a Uf Type TaSte

R1_MAIN LINE 0 AUTO ABORTED [Ele)()]

3 Collections

4 TP Programs

5 Macro

6 Cond

1015520 bytes free 11/18
Comment
[R1_JOB221 1
2 EDIT JOB231 [R1_JOB231 1
3 DATA , JoB241 [R1_JOB241 1 Menu 2
JOBTYPE1 [R1_JOBTYPE1 1
2 ST 1 [ 1 SELECT wie Select Taste - Programmauswahl
5 4D GRAPHICS ) IN_HOME [HOME 1 .
5 SYSTEM JIN_MOV_ST>  [Start2 1 EDIT Programmeditor
~USERD IP_I;RESS {Tip Dreis } DATA Programmdaten und Werte in Registern
[YPE Rl TYPE . .
8 BROWSER ) [YPE460 [R1_TYPE460 1 STATUS Status des Systems wird angezeigt
4D GRAPHICS Umschalten auf 4D Grafik
0 -- NEXT -- SYSTEM Anzeige der Ausgange und simulierte Ein/Ausgange
=T USER2 nicht belegt
BROWSER Browser Links
o\ [} & NEXT Umblattern auf die ndchste Seite

Alarm Lag Weld Prac Weld Equi
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Menu und Type

TYPE
1 Recent

2 all

TP Programs

No.

3 Collections

4 TP Programs

5 Macro

6 Cond

| TYPE |

R1_MAIN LINE 0 AUTO ABORTED [jej(}]

q T
FUNCTION
1 REFRESH P,

1015520 b

FUNCTION :
1 QUICK/FULL

2 SAVE

FUNCTION 1
1 ABORT (ALL)

2 Disable FWD/BWD

ABORT (ALL)
Disable FWD/BWD

3 PRINT SCR|

4 PRINT

4 LIVE/SNAP
5 VISION SET!

CHANGE GROUP

6 UNSIM ALL

7 RELEASE WAIT

RELEASE WAIT

7 Diagnostic |

QUICK/FULL MENUS

8 CYCLE POW

8 Del Diag Lo

9 ENABLE HM

SAVE

0 -- NEXT --

PRINT SCREEN

0 -- NEXT --

CREATE

DELETE

MONITOR

[ATTR ]

PRINT

Menterklarung der FCTN Taste

zwingt ein Programm das ausgefiihrt wir zum Abbruch
Starten von Programmen vom Handbediengerit

erlauben oder verbieten

Jog feed Gruppe d@ndern. Wir nur angezeigt bei

mehreren Gruppen.

Warteanweisung wird Gbersprungen, dann Stopp
wechselt die Anzeige ,FULL MENUE“ und ,,QUICK MENUS"“
Daten des aktuellen Bildschirms sichern

Drucken des aktuellen Bildschirms

Druckt alle Daten des aktuellen Bildschirms aus
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Frames - Koordinatensysteme
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World Frame (Welt Koordinatensystem)

cf,i&

WORLD Anwidhlen

1. COORD anwahlen C00RD

. WORLD auswdhlen

. SHIFT Taste + Zustimmungstaste
+ X /Y oder Zdricken um den
Roboter in WORLD zu verfahren

N

N

Ha
—+ T+ T+
w

=
=

:

IDEE
IR

Rechte Hand Regel
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Frames - Koordinatensysteme

TOOL Frame (Werkzeug Koordinatensystem)

+7Z
+Y

+ X

s

N

HH
T+ic+lTH+
ENJE<=X

—
e
ad

—

:

§4)

ZEEE

TOOL Anwahlen

1. COORD anwihlen C00RD

TOOL auswahlen

3. SHIFT Taste + Zustimmungstaste
+ X /Y oder Zdricken um den
Roboter in TOOL zu verfahren

N

Rechte Hand Regel
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USERFRAME Frame (Werkstiick Koordinatensystem)

USERFRAME Anwidhlen

N

COORD anwahlen COORD
USER auswahlen
SHIFT Taste + Zustimmungstaste
+ X /Y oder Zdricken um den
Roboter in USER zu verfahren
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Rotation um das Frame — gilt fiir jedes Koordinatensystem

USERFRAME Anwidhlen
+Z

s

1. COORD anwahlen COCRD

FRAME auswihlen ——

. SHIFT Taste + Zustimmungstaste
+J4 /)5 oder J6 driicken um den
Roboter zu verfahren

N

=) =
i B
w

+Y

x)

:

+ X - T
(J8) 8]
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TOOL Frame (Verschiebung des TCP)

Der TCP (Tool Center Point) liegt bei Tool 0
in der Mitte der 6 Achse. Wird ein neues Tool
Vermessen, so wird der TCP an das Ende des

Tools verschoben.

= 1
5 el
Frame Origin {
./ll;;% '
Q \

Warum wird das gemacht?

Die Bewegung im Tool Koordinatensystem
vereinfacht die Bewegung des Roboters beim
Teachen von Bahnen. Fir den Anwender ist die Tool Frame Verschiebung
Stellung des Werkzeuges zum Werkstlick wichtig.

Tool Frame Beispiele
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Joint = J P[1] 100% FINE

Linear = L P[1] 2000 mm/sec FINE P[O] ___;_i.:j“ P[1] _j_'.'f "

Startpunkt
Linear = L P[1] 2000 mm/sec FINE
Bogen

Zirkular = C P[2] P[3] 2000 mm/sec FINE

P[3]
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Positionsbezeichnungen

Punktbezeichnung mit Ziffer und Name
Punktbezeichnung mit Positionsregister

L P[1] 2000 mm/sec FINE
PR[1 HOME]

Roboter Positionsgeschwindigkeit

L P[1] 2000 mm/sec FINE

Linear =
Joint = J P[1] 100% CNT100
Zirkular = C P[2] P[3] 2000 mm/sec FINE

Fine

= CNT 50

Roboter Positionsgenauigkeit
CNT 100

L P[1] 2000 mm/sec FINE
J P[1] 100% CNT100

Linear =

Joint =
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Roboter Positionsregister

Die globalen Positionen werden in einem Positionsregister gespeichert.
Positionsregister konnen bei der Programmierung einfach eingesetzt werden aber nicht
ausversehen umgeteacht.

JOG -010 Jog pressed before shift e
R1_MAIN LINE 0 ABORTED DATA Position Reg

DATA Weld Procedure 1 1/100

procedure 11 : PR 1:EC N | -~

+ Schedules PR [ 2: ] =%

PR[ 3: 1=*

PR[ 4: 1=*

TYPE 1 PR[ 5- 1=*

1 weld Procedure PR [ 6 - ] =%
2 Registers

3 Position Reg e [ T = ] =*

4 String Reg PR 8: 1=*

5 KAREL Vars PR 9- ]1=*

6 KAREL Posns PR [ 1 0 = ] =*

7 Weave Sched PR [ 1 1 - ] —%

Press ENTER

| TYPE | DETAIL [ CMND ] [ VIEW ] Q

Anzeige: DATA -> TYPE -> 3 Positions Reg Anzeige: Positionsregister 1 = HOME
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Werkzeug - Tool vermessen
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Werkzeug Vermessen

Damit der Roboter sich entlang eines kartesischen Koordinatensystems in Bezug auf das
Tool bewegt, muss dieses Vermessen werden. Durch das Vermessen wird der TCP =Tool
Center Point von der Mitte der 6 Achse an die Spitze des Tools verschoben. Damit der
Roboter bei der Bedienung sich in StoRrichtung des Tools bewegt wird die Orientierung
des Tool Koordinatensystems festgelegt.

Die Werkzeugkoordinaten werden mit X, Y, Z bezeichnet. Die ,,0“ Position des
Koordinatensystems befindet sich am Endpunkt des Tools.

Dreipunktmethode

Durch diese Methode wird der Werkzeugmittelpunkt definiert. Dabei wird ein Punkt mit
dem Werkzeug exakt aus drei Richtungen angefahren. Automatisch errechnet sich dann
die TCP Verschiebung. Bei dieser Methode kann der TCP verschoben werden aber nicht

die Orientierung des Tool Koordinatensystems.

Sechspunktmethode

Bei dieser Methode wird erst der TCP festgelegt und dann die Orientierung des
Werkzeuges.
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Werkzeug - Tool vermessen

Anwahl: Menu -> Setup -> Frames -> Tool Frame -> DETAIL -> METHOD -> Six Point (X2)

SETUP Frames = SETUP Frames

Tool Frame / Direct Entry 1/10
1 UTILITIES [ 1 weld System . X Y Z Comment
2 TEST CYCLE ¥ 2 weld Equip — T 1] -17-1 -0 355.2 [tWeld 1
Select
3 MANUAL FCTNS 3 Prog Select e seee ) 2 0.0 0.0 0.0 [Eoat2 1
ser Alarm
4 ALARM b+ zOT client = s 3 0.0 0.0 0.0 [Eoat3 1
510 e rror Table T 4 0.0 0.0 0.0 [Eoat4 1
e Pendant setup |0 | 5 0.0 0.0 0.0 [Eoat5 1
© Coll Guar be Logic asswords 6 0.0 0.0 0.0 [Eoat6 1
e FE= — 7 0.0 0-0 0.0 [Eoat? 1
EEET p—— 8 0.0 0.0 0.0 [Eoat8 1
9 USER 9 Ref Position — 9 0.0 0.0 0.0 [Eocat®9 1
0 - NEXT —- 0 - NEXT - e 10 0.0 0.0 0.0 [EoatlO 1
T Ref Position - NEXT --
CNEXT -- L NEXT -
[Eoaté SETUR frames # = [H SETUP Frames + = [H
Tool Frame Direct Entry 1/7 Tool Frame Six Point(XZ) 1/7
[ant.}' Frame Number: 2 Frame Number: 2
1 Comment: X: 0.0 ¥: 0z 0.0
Lesize 2 x: 0.000 W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
[Eoat9 3 x 0.000 connent - TS
4 7 0.000 Approach point 1: UNINIT
[antlo S5 W 0.000 Approach point 2: UNINIT
2 Jog Frame € P: 0.000 Approach point 3: UNINIT
T R: . 0.000 Orient Origin Point: UNINIT
3 User Frame Configuration: NDB O, 0,0 X Direction Point: UNINIT
%Z Direction Point: UNINIT
4 Cell Frame Active TOOL $MNUTOOLNUM[1] = 1
S Cell Floor
DETAIL |OTHER | CLEAR
[ TYPE ] [METHOD] FRAME
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SETUP Frames
Tool Frame
Frame Number: 2

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : Eoat2
Approach point 1: UNINIT
* Approach point 2: UNTINTT
Approach point 3: UNINIT
Orient Origin Point: TUNINTT
X Direction Point: UNINIT
% Direction Point: UNINIT

[ TYPE ] [METHOD] FRAME

SETUP Frames

*  Spitze aus drei Richtungen genau anfahren und e N gy 5 Cix Fointlm /T
Punkt tibernehmen W 00 e 0.0 R 0.0
* Orientierungspunkt anfahren und speichern Comment : e

+ In Richtung X bewegen und Punkt speichern Tool wurde benannt mit = TOOL2

* In Richtung Z bewegen und Punkt speichern

Alle Positionen immer mit RECORD sichern!
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* Die EinmeBpunkte kdnnen zu Kontrollzwecken
angefahren werden. (MOVE_TO)

SETUP Frames + =[H
Tool Frame Six Point (XZ) 2/7
Frame Number: 2

X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
Comment : TOOL2
Approach point 1: USED
Approach point 2: USED
Approach point 3: USED

Orient Origin Point: TUSED

X Direction Point: USED

7Z Direction Point: USED

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD
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Menu -> SETUP -> FRAMES

SETUP Frames

Tool Frame / Direct Entry 2/10
Y Z Comment
355.2 [tWeld
100.0 [TOOL2
[Eoat3
[Eoat4d
[Ecath
[Eoaté
[Eoat?
[Eoat8
[Eoat9
[Ecatl0

>
[

N
|
(=]

|
=
CooDOoDOoOoDOoOoON-
'

O W=l W

'

cCooooooo
cCooooooo o
' o
cCooooooo oo
cCooooo oo
W

cCooooo oo

=

[ TYPE 1 DETAIL [OTHER ] CLEAR SETIND

Cursor auf die gewiinschte Werkzeugnummer setzen. (z.B. = 2)
CLEAR driicken und mit YES bestatigen

(es werden die Koordinaten aber nicht der Kommentar gel6scht)
Im Anschluss kann der Kommentare durch Bestatigung mit ,YES“
geloscht werden.
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Driicke die SHIFT + COORD Taste ﬁ + |/COORD

Das Jog Menu wird angezeigt

, Jetzt kénnen das Tool und damit die

R1_MAIN + =[H Werkzeugnummer eingegeben werden.
ko i ! Nach der Eingabe schlielt das Fenster
e User 0 automatisch.
4: WAIT -50(sec)
e e [ Tool (.=10) 2 == aln
';J @PR[1:HOME] 100% CNTO JDg 1 g E
= User 0 _ @
11:
Tool (.=10) 2
Jog Coordinate System (press and hold to set) J(]l__] 1 -
= © E I F User 0
Tool (.=10) 2

Jog 1
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Userframe = Werkstlick (Arbeitsflache)

Der Roboter benotigt fiir die Bewegung im Raum nicht nur das vermessene Tool
sondern auch einen Bezug dazu. Der Bezug ist die Ebene an der der Roboter mit dem
Tool arbeitet. Die Einstellung des Userframes ist deutlich einfacher als die des Tools.

Das Userframe O ist die Ebene auf der der Roboters steht. Mochte man mehrere Flachen
nutzen so ist das Vermessen von Userframes notwendig. Das Userframe muss vor dem
Teachen im Programm immer eingestellt werden.

Das Vermessen ist ahnlich der Dreipunktmethode beim Tool vermessen.

Menu -> Frames -> OTHER -> User Frame

SETUP Frames + = [H SETUP Frames + =[H
Tool Frame / Direct Entry 1/10 User Frame / Direct Entry 1/9
X Y b4 Comment X Y Z Comment
1 171 .0 355.2 [tWeld 1 il o.0 0.0 0.0 [UFramel 1
2 0.0 0.0 0.0 [ 1 2 0.0 0.0 0.0 [UFrame2 1
3 0.0 0.0 0.0 [Eoat3 1 3 0.0 0.0 0.0 [UFrame3 1
4 0.0 0.0 0.0 [Eoat4 1 4 0.0 0.0 0.0 [UFrame4 1
5 0.0 0.0 0.0 [Eoat5 1 B 0.0 0.0 0.0 [UFrame5 1
3 0.0 0.0 0.0 [Eoaté 1 6 0.0 0.0 0.0 [UFrameé6 1
7 0.0 0.0 0.0 [Eoat? 1 7 0.0 0.0 0.0 [UFrame7 1
8 0.0 0.0 0.0 [UF 8

8 0.0 eI 0 [Eoat8 1 ‘ [UFrame 1
9 0.0 .0 [Eocat9 1 9 0.0 0.0 0.0 [UFrame9 1
10 0.0 EEECUEN. 0 [Eoatl0 1

2 Jog Frame Active UFRAME SMNUFRAMENUM[1] = 0

3 User Frame -

4 Cell Frame

5 Cell Floor

DETAIL |OTHER | CLEAR SETIND [ TYPE ] DETAIL [OTHER ] CLEAR SETIND
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Userframe = Werkstlick (Arbeitsflache)

User Frame Direct Entry 1/7
Frame Number: 1

Comment: Benennung des Userframe

1 comment:

2 X: 0.000

3o 0-000 Methode zur Vermessung festlegen: Three Point

5 W: 0.000

6 P 0.000

- - v 1. ,0“Punkt = Ursprung des Koordinatensystems festlegen
2. In X Richtung verfahren und Punkt festlegen

I
=]

Active UFRAME S$MNUFRAMENUM[1] =

w

In'Y Richtung verfahren und Punkt festlegen

[ TYPE ] [METHOD] FRAME MOVE_TO RECORD
SETUP Frames

User Frame Three Point 1/4
Frame Number: 1
X: 0.0 Y: 0.0 Z: 0.0
W: 0.0 P: 0.0 R: 0.0
o"
»,0“ Punkt
Py Comment : UFramel
X Richtung / \ Y Richtung Orient Origin Point: UNINIT
-® X Direction Point: UNINIT
@ - Y Direction Point: UNINIT




Sty Userframe einstellen

Userframe = Arbeitsflache einstellen

Jetzt .kon.l.’len da?s Userframe und damit die Tool (.=10) 2
Arbeitsflache eingegeben werden.

Jo 1
Nach der Eingabe schlielt das Fenster .
automatisch.

k USER 2
I

USER 1
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Userframe l6schen

SETUP Frames
User Frame / Direct Entry 2/9
X Y Z Comment

[UFramel
[OFrame2
[OFrame3
[UOFrame4
[UOFrame5
[UFrame6
[UFrame7
[UFrame8
[OFrame9

W mu Wb
cCoOoDoOoDOoooo
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Active UFRAME S$MNUFRAMENUM[1] = 0

[ TYPE ] DETAIL [OTHER ] CLEAR SETIND

Cursor auf das gewlinschte Userframe setzen. (z.B. =2)

CLEAR dricken und mit YES bestatigen

(es werden die Koordinaten aber nicht der Kommentar gel6scht)
Im Anschluss kann der Kommentare durch Bestatigung mit ,YES“
gel6scht werden.
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Roboterprogramm erstellen
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Damit Bewegungsabldaufe mehrfach wiederholt werden kénnen werden die Bewegungspunkte des Roboters in Programmen gespeichert.
Hinweis:

Zeichen Fiir den Programmnamen dirfen Alphabetische Zeichen, Zahlen verwendet werden. Ein Programmname darf nicht mit einer Zahl
beginnen.

Symbole Es diirfen nur _ @ * als Symbol verwendet werden.

Programme die von der SPS aufgerufen werden sollen, miissen mit RSR oder PNS beginnen.

——— Create Teach Pendant Program ———

Re_ma LINE o [EEY ABORTED [N

Neus Programm erstellen:

TP Programs 1015456 bytes free 11/18 Program Name :

No. Program name Comment.
7 R1_JOB221 [R1_JOB221
8 RL_JoB231 [R1_JOB231
9 RL_JoB241 [R1_JoB241
10 Rl _JOBTYPEL [R1_JOBTYPEL

I [

-— End —

SELECT Taste driicken
CREATE auswahlen

Programmname eintragen E—
Enter Enter program name

Programmname TEST987 wurde eingegeben Lower Case
5. Details optons/Kevbd

= Ein Kommentar kann eingegeben werden ,TEST" m

..,Eamm PREV -> Weiter
o) A . . . ..
Einstellungen fir Schreibschutz usw. kdnnen vorgenommen werden.

12 R1_MN_HOME [HOME
13 R1_MN MOV_ST>  [Start2

14 R1_TIP_DRESS [Tip Dress
15 R1_TYPEL [R1_TYPEL
16 R1_TYPE460 [R1_TYPE460

H
=
]
]

il

Upper Case

--- Create Teach Pendant Program --- Diese Einstellungen kdnnen aber jederzeit gedandert werden.
Program Name: Mit END abschlieBen
TEST987
C
6. EDIT wird automatisch aufgerufen - 1/11
7. Mit NEXT Taste zu EDCMD wechseln -
. . . . [CRCED 3:
select famceion 8. Insert -> Zeilen einflgen in das Programm 1
9. ENTER Taste driicken b
Anzahl der Zeilen eingeben z.B. 10 Stiick <Enter> 5
9:

fu
[=]

[End]-
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Das Programm soll aus 5 Punkten bestehen.

Als erstes aber sind das Userframe, das Utool und Payload einzustellen.

TEST987 LINE 0 ABORTED &9

1/11

wm-.lcyu!an!

[End]

[EDCMD]

TESTO87 +# =[H
4/11

UFRAME NUM=0
UTOOL_NUM=1
PAYLOAD[1:WELDING]

[EDCMD]

INST fir Instruktionen anwahlen
Auf Instruktion 2 -> 4 wechseln
Offset/Frames auswahlen

1: vrraME NUMJJEH
Offset/Frames 1/1 J

1R[]
2 Constant

3ARL]

]- urraME NUM-JH

Constant = Konstante auswahlen
UFRAME_NUM =0 setzen <ENTER>

Utool Frame auswahlen

CHOICE -> Constant wahlen um Ziffer einzugeben
1 eingeben <ENTER>

Payload auswahlen <ENTER>

1 Eingeben - Gewicht flir Werkzeug ist gesetzt
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¢ Einen Punkt in Zeile 5 erstellen
¢ POINT + dricken

Select Motion 1/1
1 1 P[] 100% FINE

2 J P[] 100% CNT100

- 3 L P[] 100mm/sec FINE
TESTO987 + =[H
5/11 4 L P[] 100mm/sec CNT100
1: UFRAME NUM=0
2: UTOOL NUM=1 .
3.  PAYLOAD[1:WELDING] * Auswidhlen welche Bewegungsart [y
4: ..
- notweqdlg ist N 1P[ ]
6: e Als 1. die Home Position erstellen [2egi1 -
7:
8: * JPR[1:HOME} 100% CNT100
1o * Die Home Position ist im
[End] Positionsregister 1 gespeichert
[ 8 --next page--
i; ~ ’”~ ~ xv_:| . . e
A b — = * Jetzt weitere Punkte einfi - _
POINT WELD_ST WELD_PT WELDEND TOUCHUP ge n 1: U-FRAHE—N-UH_D
2: UTOOL NUM=1
3: PAYLOAD[1:WELDING]
4:
5:J @PR[1:HOME] 100% CNT100
6:L RP[1] 100mm/sec CNTO
7:L @P[2] 100mm/sec FINE
8:L @P[3] 100mm/sec FINE
9:L RP[4] 100mm/sec FINE
10:
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* Als ndchstes wieder Zeile 6 anwahlen

* Roboter auf einen gewdhlten Punkt bewegen

*  SHIFT Taste + TOCHUP driicken um Punkt zu speichern

*  Weiter zur Zeile 7 mit Cursor Taste nach Unten

* Roboter zur gewlinschten Position bewegen

*  SHIFT Taste + TOCHUP driicken um Punkt zu speichern

e Usw.

* Wenn alle Punkte geteacht sind kann der Ablauf
getestet werden

Testen

e 1. Zeile mit Cursor Tasten anwahlen

1: UFRAME NUM=0

2: TUTOOL NUM=1

3: PAYLOAD[1:WELDING]

4:

5:J @PR[1:HOME] 100% CNT100

6:L @P[1] 100mm/sec
7:L @P[2] 100mm/sec
8:L @P[3] 100mm/sec
9:L @BP[4] 100mm/sec

10:

CNTO
FINE
FINE
FINE

«  STEP Betrieb anwihlen -> STEP Taste driicken -> LED STEP leuchtet

* SHIFT Taste + Zustimmungsschalter + FWD Taste -> der Roboter bewegt sich zu von Zeile zu Zeile

¢ Dabei FWD Taste loslassen und erneut driicken

UFRAME NUM=0
UTOOL NUM=1

@P[1] 100mm/sec
@P[2] 100mm/sec
RP[3] 100mm/sec
@P[4] 100mm/sec

=
Dwmqm!ﬁlWNl—'
1 o o

[End]

PAUSED

PAYLOAD[1:WELDING]

CNTO
FINE
FINE
FINE

@PR[1:HOME] 100% CNT100




Fanuc Robo Trainer

lhr zentraler Ort fur online Roboter-Schulungen

Ubung 7 *  Werkzeugnummer und Userframe Uberprifen -> ggf. die richtigen aktivieren
*  Betriebsartenschalter auf T1?
* iPendant eingeschalten?
*  Erstelle ein Programm mit Namen , RechteckXX“?

* Testen eines Programms mit Home Position, 5 Punkten (2 x P1) und zuriick zur Home

RECHTECK1

1/12
BE: vurrevE NUM=1
UTOOL_NUM=2
PRYLORD[1:Grp without part]

Home Position

PE[1:Homepos] 100% CNTO
P[1] 3000mm/sec CNTO
P[2] 3000mm/sec CNTO
P[3] 3000mm/sec CNTO
P[4] 3000mm/sec CNTO
P[1] 3000mm/sec CNTO
PE[1:Homepos] 100% CNTO

LSS s B s T o O e Y o B}
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Ubung e  Erstelle ein neues Programm Name: Bewegungen
*  Setze das Tool, Userframe und Payload
*  Erstelle zwei Joint Punkte
¢ Andere die Geschwindigkeit und Uberschleifung der Punkte
*  Bewege jedes mal den Roboter zwischen den Punkten
*  Was kannst du beobachten?

¢ Wiederhole die Ubung mit zwei Linearen Bewegungen.
*  Was kannst du beobachten?
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Ubung Programm Kopieren — vorher Programm mit FCTN -> ABORT (ALL) abbrechen

Select + =T[H

TP Programs 1014248 bytes free 19/19

No. Program name Comment

10 R1_JOBTYPE1l [R1_JOBTYPE1 1
11 Rl MAIN [ 1
12 R1 MN HOME [HOME 1
13 R1_MN MOV _ST> [Start2 1
14 R1_TIP DRESS [Tip Dress 1
15 R1 TYPE1l [R1_TYPEL 1
16 R1_TYPE460 [R1_TYPE460 1
17 R1 TYPE463 [R1_TYPE463 1
18 R1 TYPE469 [R1_TYPE469. 1
19 [TEST 1

DETAIL LOAD SAVE AS PRINT CO PY d r u c ke n

PROGRAM COPY +# =[H
——— Copy Teach Pendant Program 1/1
From:
TESTY987
R _ Neuen Programmnamen erstellen

To:
TEST'II <Enter> Yes driicken

Alpha input 1
0ld Value: TEST987 Words

Upper Case

Lower Case

Options/Keybd

MAIN

18 R1 TYPE469 [R1_TYPE469. 1

19 TEST7 [TEST ] -

PAVRTESTOR7 [TEST 1
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EDCMD Funktion

Beim Programmieren ist es hilfreich zusatzliche Funktionen fir das Kopieren, Einfligen, Ldschen usw. nutzen zu kbnnen.
Im Men EDIT findet man diese Funktionen.

TEST987 LINE 0 [[El ABORTED [Nl
5/11 * Insert hiermit kénnen Zeilen vor dem Satzzeiger eingefligt werden
1: UFRAME NUM=0 . . . .
2: UTOOL NUM—1 * Delete die Zeile wird gel6scht
3: PAYLOAD[1:WH EDEMD 1 1 Icon Editor H H H H
4: 1 Insert * Copy/Cut die Zeilen werden Kopiert oder ausgeschnitten.
BE:7 PRI1:HOME] [, poere p|2 Color . . . .
6:L P[1] 100mm 3 10 Stans * Find ein Befehl im Programm wird gesucht
7:L P[2] 100mm/3 CoPy/Cut it . .
8:L P[3] 100mmf%Fing * Replace ersetzen der einer Variablen im Programm
9:L P[4] 100mm'5Replace . g .
10: o * Renumber die Positionsnummern werden neu durchnummeriert
[End] LLLEST . e o .

. 7 Comment die Positionsdaten bleiben dabei erhalten

® Undo ¢ Comment einfligen eines Kommentars

9 Remark

= | Gl il * Undo letzte Aktion rickgdngig machen

i * Remark auskommentieren von Programmzeilen
L . . .
feocvo) * lIcon Editor umschalten in den Icon Editor

Ubung

Dupliziere dir ein beliebiges Programm und nutze die beschriebenen Funktionen.
Uber solange, bis du die Funktionen optimal fiir die Erstellung deine Programme einsetzen kannst.
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Ein und Ausgange
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Externe Steueru ng R Interne Signale
ae—— R(l) Ventile, Sensoren, Greifer,
» DO Maschinen, Schutz- Vakuumeinheiten
Einrichtungen, Externe
DI Anlagenteile usw.

A

—
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.
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.
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DO

ol Roboter Steuerung

BRI

DO = Digitale Ausgange
DI = Digitale Eingange
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Instruktionen zur Steuerung der Signale

B T I/O statement
TESTO87 - 1 D0[ J=... Steuert einen Ausgang
— Tr-t-ction 3/4
Instruction 14 pamtets Zom . 2R[ 1=DI[ ] tEin Register Ubernimmt den Wert des Eingangs
1 Arc
:;jt e 3RO[ ]=.. iDer Roboterausgang tibernimmt den Wert
e e S 4R[ 1=RI[ ] [ Das Register Gibernimmt den Robotereingangswert
= Impgtt“ D:gt tpage - 5GO[L I=... fDer Gruppenausgang erhalt den Wert
S 6 R 1=GI[ ] [ Dem Register wird der Wert des Gruppeneingangs tibergeben
7Wo[ ]=...

8 --next page--

[EDCMD]

INSTR —> 1/O driicken

PAUSED 10/16 § SIM STATUS . .
3: PAYLOAD[1:WELDING] po[ 11 U [ In Zeile 10 des Programms wird der Ausgang
4: DOE g} U { 10 eingeschaltet. Zur Kontrolle werden die
5:J PR[1:HOME] 100% CNT100 DO U ) o . .
6L P[1] 100mm/sec CNTO po[ 4] © [ Ausgfange in _dlesem Bereich angez?lgt.
7:1L P[2] 100mm/sec FINE Do[ 51U [ In Zeile 11 wird der Ausgang 100 fur 0.1
8:L PL3] 100mm/sec FINE Dot o1 u [ Sekunde eingeschalten.
9:L P[4] 100mm/sec FINE ! 1 L
EL: ©po[10:0N 1=ON Lol L [
11: DO[100:0FF]=PULSE, 0_1m\* Eg{ 12} - E DO[100:0FF] zeigt den derzeitigen Zustand
g po[ 111 U [ des Ausgangs = OFF = ausgeschaltet
. Sorted by port number.
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Ein - und Ausgange

Anzeigevon D

igitalen Signalen

-Step .
TesT987 LINE 12 [EPN PAUSED TEST987 LINE 12 [[EY PAUSED J Mlt den CU rso r‘taSten ka nn
1/0 Digital Out man sich zwischen den
E 3 S5IM STATUS 103/512 .
TS : Dol 931 ! ] Signalen bewegen. Durch
2 TEST CYCLE 2 1 i
Mz catmtace | po[ 951 U [ 1 zusatzlichen Drucken der
3 MANUAL FCTNS 3 Weld Ext DO DO[ 961 U [ 1 K . A
4 ALARM Mo cumom oo ol ey { ! Shift Taste ist ein
S0 T [ 991 v [ I Seit 5glich
 Digital Do eitensprung moglic
6 SETUP »[ 6 Analog Do[ 100] ©T [ 1 P g g
E pDo[ 1011 U [ 1
7 FILE p|| 7 Group po[ 1021 U I ]
8 Robot DO[ 103] U [ 1
9 USER 2 uoP Sorted by port number.
0 -- NEXT -- 0 -~ NEXT -~
Menu Favorites (press and hold to set)

a

Alarm Log Are

O

d\' g\ : : CONFIG IN/OUT
v e

Chart Weld Proc

1 Weld

2 Cell Intface

3 Weld Ext DO

4 Custom

5 Digital

6 Analog

7 Group

8 Robot

9 uop

0 -- NEXT --

Mit TYPE kann man zwischen den Signalarten wechseln.

Config zeigt die Konfiguration der Signale an.

IN/OUT Wechsel zwischen der Anzeige der Ein- und Ausgdngen

ON setzt einen Ausgang

OFF setzt den Ausgang wieder zuriick

Next ein weiteres Meni wird aufgerufen

DETAIL Anzeige von Zusatzlichen Informationen oder Kommentar einfligen

Port Detail 1/3 E 3 S5IM STATUS 1037512
Digital Output [ 103] DO[ =) L [ 1
po[ 99] U [ 1

1 coment: EETNNGGG | ) | DO 2001 U [ ]
] DO[ 101] U [ 1

2 Polarity: NORMAL DO[ 102] U [ 1

3 Complementary: FALSE[ 103 - 104] DO[ 103] U [TEST 1
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Simulieren von Digitalen Signalen

Step Step
=1 TEST987 LINE 12 [l PAUSED J - TEST987 LINE 12 Rl PAUSED
I/0 Digital Out I/0 Digital Out
# SIM STATUS 103/512 # SIM STATUS 103/512
DOo[ 93] U [ 1 DO[ 98] O [ 1
DO[ 94] U [ 1 DO[ 991 O [ 1
DO[ 951 U [ 1 Do[ 1001 ©O [ 1
DO[ 96] U [ 1 Dol 1011 U [ 1
Dol 971 U [ 1 DO[ 102] U [ 1
Do[ 98] U [ 1 po[ 103]1IGH [TEST 1
DO[ 99] U [ 1 DO[ 104] U [ 1
DO[ 100] U [ 1 DOl 1051 U [ 1
DO[ 101] U [ 1 DO[ 106] U [ 1
DO[ 102] U [ 1 DO[ 107] O [ 1
DO[ 1031 U [ 1 DO[ 108] U [ 1
Sorted by port number.

[ TYPE ] CONFIG IN/OUT

# SIM STATUS 2/512
Der zu Simulierende Ausgang wird mit den Cursor Eﬁ %i E i
Tasten ausgewahlt. Mit der Next Taste wird DIL 41U [ 1
SIMULATE angezeigt. Durch driicken der Taste ST { I
kann der Ausgang oder Eingang simuliert werden. bl 819 0 !
Das heilt, der Bediener kann bestimmte et ! ;
gewlinschte Signalzustande fiir Tests einstellen. oul ) ! !
Simulierte Signale sind gelb hinterlegt. Durch
UNSIM kann die Simulation zuriickgesetzt ‘
werden.

CONFIG IN/OUT SIMULATE UNSIM
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Digitale Gruppen Ein- und Ausgange

TEST987 LINE 12 pauseD [REIE]

Digitale Ein- und Ausgédnge kénnen nur zwei
Zustdnde abbilden. Um komplexere Daten zu

1/0 Group Out
4 SIM VALUE

1/300

Go[ 1] * [PROGRAM_NR 1 .. . .. .
gor ozl x Tl I Ubermitteln kdnnen Signale zu Gruppen
[ 4] * = [ 1
gt oy 1 ! zusammengefasst werden.
GOI[ 6] * & [ 1
GO[ 7] * & [ 1
E I P . Jedes Signal kann dabei einen festen Wert in der
SR } Darstellung (ibernehmen. Die Gruppe 1 soll von

Port is not defined.

der SPS die Programmnummer an den Roboter
Ubermitteln. Hierzu wurden verschieden Eingange
zu dieser Gruppe zusammengefasst. (DI10-15)

[ TYPE ] NUM-SRT CMT-SRT DETAIL Q

Der digitale Zustand wird binar dargestellt 2X

DI 10|11 12 13 14 15
Wert 1|2 4 8 16 32
onfoff 1 0 1 0 0 O

Wert 1+ 0+4+0+0+0 5

Das die Programmnummer 5 wird tGbergeben!

I v
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Ein -

und Ausgange

"DIAG

‘PGEHI | o) | lSTATLIS|

I | SET
— G

+%0 ‘

o ‘

Verschiedene Signale

|/O Taste druicken

Beispiele fiur digitale Ein- und Ausgange

Roboter Eingdange
RI[3:0Offen]
RI[4:Geschlossen]

Roboter Ausgidnge

RO[1:Greifer ZU]

RO[2:Greifer AUF]

1/0 Robot In

RII[
RI[

/o

I/O Robot Out

1 Cell Intface

2 Custom

#

NIKOLAUS LINE 0 [fE] ABORTED [EES A 100 RIl
%

SIM STATUS

3 Digital

4 Analog

5 Group

6 Robot

TYPE 2

[Greifer ZU
[Greifer RUF
[

[ p— p— p— p—

7 Uop

8 S0P

9 Interconnect

er.

0 — NEXT --

- NEXT --

INfOUT

RI[
RI[

RI[
RI[
RI[

1/8

U S W N S )

OPEN

3: LBL[1];

CLOSE

#

1]
2]
31
4]
51
61
71
8]

SIM STATUS

cacgaaaad

Programmausschnitte

[

[

[offen
[Geschlossen

[
[
[
[

Sorted by port number.

IN/OUT

1: RO[1:Greifer ZU]=ON ;

1: IF RI[4:Geschlossen]=0OFF,JMP LBL[1];
2: RO[1:Greifer ZU]=OFF;
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Aufruf von Programmen

Durch CALL ist es moglich verschiedene Programme aus einem Hauptprogramm aufzurufen.
INST -> 7 CALL

— PHNSOO1WELD TEST987 LINE 12 PAUSED
Instruction 1/4 R1_JOB13
T Are i R1 JOB19 PAUSED 12/16
- . 3: PAYLOAD[1:WELDING]
2 Registers Rl_Jn.-'lel 4-
310 R1 JOB221 5:J PR[1:HOME] 100% CNT100
Rl_JC'EE 31 6:L P[1l] 100mm/sec CNTO
4 IF/SELECT - 7:L P[2] 100mm/sec FINE
P Rl JOB241 8:I. P[3] 100mm/sec FINE
Rl JOBIYFEL 9:. P[4] 100mm/sec FINE
& JMP/LBL T T — RI_HI':.II'. 10: DO[10:0ON ]=ON
7 CALL L 11: DO[100:O0FF]1=PULSE,0.lsec
— 1 CALL program R1_MN HOMF » BEE: CALL R1 MN HOME
--next page-- — =
P R1_MN_MOV_START2 13:
' ) R1_TIP DRESS
R1_TYPEl
R1_TYPE4&0
R1_TYPE463
R1_TYPE463 = :
TEST7 5 [EDCMD]

Durch CALL wird das ,,R1_MN_HOME" Programm aufgerufen.
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Erstellung eines Programms das eine Schweilnaht zieht

Erstelle ein neues Programm mit dem Namen: RIWELD
SELECT -> CREATE -> NAMEN eingeben <ENTER>

als Erstes: UTOOL, UFRAME, PAYLOAD eintragen

Der Startpunkt soll die HOME Position sein

P[2] - Anfahren des Werkstlicks

P[3] - Start Position zum Schweif3en

P[4] - Ende SchweilRen

P[5] — Wegfahren

Home

7:3 PR[1:HOME] 100% FINE
8:L P[2:0verWeld] 1500mm/sec CNTO

LN WNE

9:L. P[3] 800mm/sec FINE
: Weld Start[1l,1]

10:I. P[5] WELD SPEED FINE
: Weld End[1,1]

11:L P[E] 100mm/sec FINE

12:J PR[1:HOME] 100% FINE

1 SELECT | 1 Weld Procedure
2 EDIT l 2 Registers Kleine
» | 3 position Reg .
: Hilfe
4 STATUS ¥ | 4 String Reg
5 4D GRAPHICS B[ 5 KAREL Vars
6 SYSTEM b | 6 KAREL Posns
7 USER2 7 Weave Sched
8 BROWSER ppld Start[1,1]
0 -- NEXT --
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Was ist ein Register?

Ein Register ist zur Speicherung von Zahlen gedacht. Anhand von Nummern kénnen 200 Register Zahlen speichern. Die Adressierung kann dabei
direkt als auch indirekt erfolgen. Der Datentyp ist ein Doppelwort (32Bit) und Register sind Global angelegt.

Register direkt ansprechen
R[11] =5 Durch die Nummer 11 wird das Register 11 angesprochen. Mit der Zuweisung der Ziffer 5 wird im Register die Zahl 5 gespeichert. Wird
anschlieRend R[11] = 15 aufgerufen, so wird der alte Wert 5 durch den neuern Wert 15 (iberschrieben.

Register indirekt ansprechen

R[R[4]] = 5 Es wird nicht direkt das Register mit der Nummer aufgerufen. Im Register 4 steht der Wert 11. Dieser wird jetzt als Registernummer
eingesetzt. Das Register 11 erhdlt den Wert 5 Gibergeben.

9:L. P[3] 800mm/sec FINE . . . . .

rR[ 1: I -° : Weld Start[l,1] Positionsregister kénnen wie Zahlen eingesetzt werden!
R[ 2: 1=0 10:L P[5] WELD SPEED FINE
R[ 3: 1=0 Weld End[1,1] REGISTER statement 1/1
R[ 4: 1=11 11:. P[6] 100mm/sec FINE

5: _o 12:J @PR[1:HOME] 100% FINE
R[ - 1= 13: RIEI=11 REGISTER statement 1/1
R[ &: 1=0 14: R[11:TESTI=5 e 2 ..
R[ 7: 1=0 Je8 LIRS s 5 - -
R[ 8: 1=0 [End]- 3 PRI, j]
R[ 9: 1=0 Enter value 4 SRl 4=
R[ 10: 1=0
R[ 11:TEST 1=5 e

6 ...=...DIW.
R[ IR TEST ]=5 8 --next page--
123 n ¥ 7 o.=...MOD.

RI[ 4:_1211 EJ[IR_ér:T INéni_Er:T [CHOICE] [LIST] B8 ={]|
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Bedingte Verzweigung (if —then- else )

Um die Arbeit mit Registern zu vertiefen werden wir die Bedingte Verzweigung (IF) mit Registern umsetzen.

Als erstes wird ein Hauptprogramm benotigt das eine Bedingte Verzweigung enthélt. Aufgabe ist es dieses Hauptprogramm und zw ei
weitere Unterprogramme zu erstellen.

Das Hauptprogramm hat die Registeranweisung R[10] = R[10] + 1 mit der die Zyklen gezahlt werden.

Das Hauptprogramm soll 3 Zyklen durchlaufen bevor es wieder abbricht. Der Zyklus beinhaltet den Aufruf eines Unterprogramms ,, Recht”
mit 3 Punkten und ein Unterprogramm ,,Links“ mit 3 Punkten. Der Roboter wechselt immer von Links nach Rechts.

Sind 3 Zyklen durchlaufen halt der Roboter an.

© PR[1:Home] |-— & Pl10]
Unterprogramm P[11]
,Rechts“
— Py P[12
Hauptprogramm
R[10] = R[10] + 1 © Pl20l 1]
aY Unterprogramm @
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Verzeichnis , Test” erstellen

FILE

UT1:\*_* 3/35
1 BACKUP1 <DIR>
2 BRCKUP2 <DIR>
4 * o (all files)
5 * KL (all ERREL source)
6 * CF (all command files)
7 * TX (all text files)
g s LS (all KAREL onssiisiei
g * DT (all KAREL climhelielie
10 * BC  (all xmREL g Wods |
SISy TP (all TP progiiiagecti

Directory name: TESH

Options/Keybd

ABCDEF GHIIKL MNOPQR  STU

UT1:\TEST\*.*

121 PPE41 03 020PRO1_NIET> TP 1293
122 PPE41 04 040DPOL DROP TP 1017
123 PPE41_ENTSTPPELN_TEST TP 654
124 PROCESS_STOP TP 489
125 PROMPTOK TP 153
126 PROMPTYN TP 154
127 RECHTECK TP 216
129 RECHTECK OFFSET TP 194
130 RELERSEZONE TP 455
131 REQMENU TP 166

Programme sichern

Sichern aller ,,TP“ Programme
% [B

UT1:\TEST 2 1/33
1 .. "' “TT s ~p 2
BACKUP 1
2 * (al I programs
E S [
4 * [N EUN 2 TP programs
ET TX (al]3 application
6 * L3 (al 4 Applic.-TP
*
1 DT (al 5 Error log
G BC (al " -
g * TP (al & Diagnostic
10 * MN {al 7 Vision data
11 * VR (al]® Al of above
Press DIR to generatq9 Maintenance data
0 — NEXT - =

[TYPE] [DIR] LOAD |BACKUP| [uTIL]

,ALLY auswahlen

FILE
UT1:\TEST\* 1/33
1 ..
2 * & (all files)
3 * KL (all KAREL source)
4 * CF (all command files)
5 * T¥ (all text files)
6 * LS (all KARREL listings)
7 * DT (all KAREL data files)
g * PC (all KRREL p-code)
g = TP (all TP programs)
10 * MN (all MN programs)
11 * VR (all variable files)
Save UT1:\TEST\-BCKED2-.TP?
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Menu -> 7 FILE

MENU 1 Backu P
1 UTILITIES
- me Offset
2 TEST CYCLE } | 2 Hints s)
3 MANUAL FCTNS her! DG 1
3 OnTheF|
il T hgs) lene 1 2 RL_001WELD m—

4 ALARM } || 4 iRCalibration fFiles) FILE 1 3 * @ (al Lt programs
5 II’O S Robot Condit ) 4 * KL [CUB 1 System files

4 ElEErEiEEr 1 File 2 : ;:; o proarams
6 SETUP }|| 6 Prog Adjust i 7 % LS (a1q2ApP
7 FILE 7 Program Shift 2 File Memory 8 * DT  (all4 Applic-TP

v e o7 > - —

irror Image I
g 3 Auto Backup 11 * MN (:Dsmagnusnc
9 USER 9 Tool Offset 7 Vision data
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT -- 8 Al of above
9 Maintenance data
NEXT

Menu Favorite 0 NEXT -

[TYPE] [ LOAD |BACKUP | [UTIL ]

I & 6

Alarm Log A weld

RIWELD LINE 0 ABORTED

UD1:\ 1/32

* 1/34
1 * * (all files) TP 387
2z * KL (all EAREL source) 2 R1_001WELD TP 409
3 * CF (all command files) 3 * * (all files)
. 11 text Fil 4 x KL (all KAREL source)
= = (= e e 5 * CF (all command files)
5 * LS (all KAREL listings) 6 * TX (all text files)
6 * DT (all KAREL data files) 7= LS (all KAREL listings)
" . 8 * DT (all RAREL data files)
T : PC (all KAREL p-code) 9 * T (enn B (o)
8 TP (all TP programs) 10 * TP (all TP prog
9 * MN (all MN programs) 11 * MN (all MN prog ik
10 * VR (all wvariable files) 1 Set Device
11 * SV (all system files) 2 Format
Press DIR to generate directory 3 Format FAT32
4 Make DIR

[BACKUP] JuTLL |

[ TYPE] [DIR] LOAD [BACKUP] [UTIL ]
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Taste Menu driicken, FILE auswdhlen im Menu FILE 1 wieder File auswahlen dann werden alle Dateitypen angezeigt.
Unter UTIL wird mit Set Device das Speichermedium eingestellt. z.B.: USB Disk

AnschlieRend wird der Dateityp der gesichert werden soll bestimmt. z.B.: TP

Alle TP Programme werden angezeigt.

Backup — sichern der TP Programme auf USB

Durch ALL YES NO kann entschieden werden, welche Programme gesichert werden.

Formatierung / Verzeichnis erstellen

UTIL 1 FILE Format . [H
UD1:\*.TP 1/34 UD1:\*.TP 1/32
1 RIWELD TP 387 =
2 R1_001WELD TP 409 e Formatting UD1:
E & (all files)
4 * KL (all KAREL so“rce) 2 Format Ak kkkkkkkkkkk WARNING Ik kkkkkkkkkkk ok k¥
(S CF (all command files) ANY DATA ON THE DISK WILL BE LOST!
6 * TX (all text files) 3 Format FAT32
T * LS (all KAREL listings)
g * DT (all KAREL data files) 4 Make DIR
9 * PC (all RAREL p-code)
10 * TP (all TP programs)
11 * MN (all MN programs)
Format disk?

LOAD [BACKUP] [UTIL ]

EXIT ALL YES NO DELETE COPY DISPLAY [INSTAL] [VIEW ]

[ TYPE ] [ DIR ] LOAD [BACKUP] [UTIL ]
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P3

P5 Teachen
u. P1 (X=0 ,Y=100 ,Z=0 )

P2(X=  ,Y= ,Z= )
P2 S P4

P3(X=  ,Y= 2= )

18 PA(X=  ,Y= ,Z= )

P1 PS

-

f=
(=]
pusr)

90 1
80
0 1
60
50 1
40 =
3071
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10 01
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Sie finden ein Programm vor und analysieren es. Zeichnen sie in das
Koordinatensystem die Bewegungen des Roboters mit Pfeilen ein.

Daten

RECHTECK # =[H
1/20
E: vurraME NUM=1 DATA Position Reg + Z [H
2: TUTOOL NUM=2 15/100
3: PAYLOAD[l:Grp without part] PR[ 1=R
= =R
6: !0ffset BR() iil ]fi
7:L @PR[15:TEACH] 100mm/sec FINE [ =
8:L BPR[15:TEACH] 100mm/sec FINE ER[ 1=R
: offset, PR[17:¥100] PRI 1=R
9:L @PR[15:TEACH] 100mm/sec FINE PR 1=R
: offset,PR[18:X100 Y100] PR[ 17:Y100 1=R
10:L @PR[15:TEACH] 100mm/sec FINE PR[ 18:X100 Y100 1=R
: Offset,PR[19:X150 ¥ 50] PR[ 159:X150 Y 50 1=R
11:1. @PR[15:TEACH] 100mm/sec FINE PR[ 20:HP1 1=R
: Offset,PR[18:X100 Y100] Press ENTER
12:1L @PR[15:TEACH] 100mm/sec FINE
: Offset,PR[19:X150 ¥ 50]
13:J @PR[15:TEARCH] 100% CNT100
14: R([31]=R[30]*R[30] _ |
jlB: PRrR[40,1:=0]1=R[31
e [ R0 - I -0
R[ 31: 1=2500
y A
DATA Position Reg + = [B
100 ~ PR[40] UF:F UT:F CONF:NDB 000
bl 2500. 00 0[S 0.000 deg
Y 0.000 mm P 0.000 deg
Z 0.000 mm R 0.000 deg
PR[ 38: 1=*
50 PR[ 39: 1=*
PR[ 40:=0 =
PR[ 41: 1=*
PR[ 42: 1=*
PR[ 43: 1=*
PR[ 44: 1=*
» Enter value
»
50 100 150 X
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150 -+

100 —+

50 +
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Andern sie das Programm so, dass der Roboter ,,das Haus vom Nickolaus*”
zeichnet.

Daten

DATA Position Reg

y 15/100
PR[ 10:P2

PR[ 11:P3
PR[ 12:P4
PR[ 13:P5
PR[ 14:

PR[ 15:jyiie
PR[ 16:X100
PR[ 17:Y100
PR[ 18:X100 Y100
PR[ 19:X150 Y 50
PR[ 20:HP1

Press ENTER

100

>
>

ELEEEEELLLS

50

[N

\ 4

Teach 50 100 150
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Stapeln von Holzkl6tzchen

W -1 @y s LM

UFRAME NUM=1 ;
UTOOL_NUM=5 ;

;
CALL GR_OPEN ;
WAIT RI[Z:0ffen]=0ON

i
PR[6:HOME] 100% FINE

P[2] 3000mm/sec FINE
P[1] 100mwm/sec FINE
CALL GR_CLOBE :

;

P[3] 100w/ sec FINE

E[4] 100% CHT10 ;
P[5] 100mm/sec FINE
CALL GR_OPEN ;

P[8] 300mm/=ssc CNTO

;

F[2] 100% cHTO H
P[11] 100w sec FINE
CALL GR_CLOSE :

P[12] 100wmm/ses FINE
P[14] 3000mm/sec CNT1O0
P[13] 100mmssec FINE
CALL GR_OPEN ;

i
P[15] 100mm/sec FINE
PI1A] 2000w/ sec CHTO
P[18] 100mm/sec FINE
CALL GR_CLOBE :
E[1%] 100% FINE ;

P[E20] 3000mm/ sec CNTO
P[21] 100mm/sec FINE
CALL GR_OPEN :

P[22] 100mmfsec FIME

©[23] 100% CNT10 :
P[24] 3000mm/sec CNTO
P[25] 100mm/sec FINE
CALL GPR_CLOSE ;
P[26] 100mm/sec FINE
F[Z8] 100% cNTO H
P[27] 100mmfsec FIME
CALL GR_OPEN :
©[25] 100% FINE :
PR[6:HOME] 100% FINE

i

;

H
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Timer Listing

/o

/o

RECHTECKS LINE 0 [JEl ABORTED ‘P 100 RECHTECKO LINE 0 il ABORTED IENE A 100
. .

PRG TIMER LISTING + [H PRG TIMER LISTING
STATUS 2
1 SELECT 1 Prod. Status e — TIMER count comment
2 EDIT 2 Signature St _erv-o s ! 1 34.94 (s) I:_] _
3 ouma o 2ot — 2 400 (9] 1
T« = [ i o @l
ersion
— 4 Condition 1 4 0.00 (s) [ 1
5 4D GRAPHICS p| 5 Stop Signa 5 Program 1 5 0.00 (s) [ 1
& SYSTEM ¥ | 6 Exec-hist - 1 6 0.00 (s) [ 1
& Reminder 1 -
7 USER2 7 Memory 7 0.00 (s) [ 1
7 PROFINET 1
8 BROWSER »|| & Motion Profil N 8 0.00 (s) [ 1
9 Robot Condit] otficstions } 9 0.00 (s) [ 1
0 -- NEXT -- 0 -- NEXT - 10 0.00 (s} [ 1
0 -- NEXT --
Menu Favorites (press and hold to set)

[ TYPE ] DETAIL
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Rechteck mit Positionsregistern

RECHTECK OFFSET ) DATA Position Reg ‘E
1515 17100

: UFRAME NUM=1
:  UTOOL NUM=2 FE[ 2:Maintenance =R
: PAYLOAD[l:Grp without pa FR[ 3:TPM =R
: TIMER[1]=RESET FR[ 4:5tartc 1 =R
: TIMER[1]=5TART FR[ 5S:HOMEl =R
:  !'Home PE[ &:BackPosl 1=R
:L @FR[1l:Homepos] 3000mmss3sc CHNTO FE[ 7:0ffsetRack 1=R
g PE.[ &S:WARTEN 1=E
2:L PR[%9:P1l] 3000mm/sec CHNTO PE[ 9:P1 1=R
9:L PR[10:P2] 3000mm/Ssec CNTO PR[ 10:P2 =R
10:. PR[11:P3] 3000mm/fsec CHIO PR[ 11:=P3 1=R
11:1. PR[12:P4] 3000mm/sec CHNIO PR[ 12:P4 =R
12:. PR[S9:FP1] 3000mm/sec CHNTO FE[ 13:PF5 =R
13:1L BPR[1l:Homepoa] 3000mmSsec CHTO FE[ l4:x100 1=R
g FE[ 15:y100 1=E
14: R[25:TIMER]=TIMEE[1] PE[ l6:x100y100 =R
[End] PE[ 17:x150%50 =R
PE[ 12:X100 Y100 =R
PE[ 19:X150 Y 50 =R
EREL _20:HEL 1=E
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4D Grafik Roboter Mastern

/o
AD GRAPHICS Display

RECHTECKS LINE 0 =l WORLD)

TORQUE = [ON ]

ZERO POSITION MASTER

QUICK MASTER

QUICK MASTER FOR SINGLE AXIS
SINGLE AXIS MASTER

SET QUICK MASTER REF
CALIBRATE

1
2
&
4
5
3
T

Press 'ENTER' or number key to select.

RES_PCA DONE

[TYPE ] SELECT

Payload Roboter Axis Limits

e T RECHTECKS LINE O ABORTED MIEEER
MOTION/PAYLOAD SET SYSTEM Axis Limits
BXTIS GROUP LOWER UPPER 1/84
Group 1

1 Schedule No[ 11: W t par 1 1 185.00 dg
2 PRYLORD [kg] 160.00 2 1 76.00 dg
3 PAYLORD CENTER X [cm] 2.64 3 1 180.00 dg
4 PAYLOAD CENTER Y [cm] 2.87 4 1 360.00 dg
5 PAYLORD CENTER Z [cm] 13.10 5 1 125.00 dg
6 PAYLOAD INERTIA X [kgfcms~2] 163.12 6 1 360.00 dg
7 PAYLOAD INERTIA Y [kgfcms~2] 573.79 7 0 0.00 mm
8 PAYLOAD INERTIA Z [kgfcms~2] 648.50 8 0 0.00 mm

9 0 0.00 mm

10 0 0.00 mm

[TYPE] UP  NUMBER  DEFAULT [TYPE ]
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Greifer 6ffnen / schlieRen

WUERFELL LINE O ar=lela =l VWORLD

WLERFEL1 LI=E /O Robot Out
1/31 # S5IM STATUS 1/8
BR: vrradE nUM=1 RO[ 1] U [Greifer ZU ]
2: UIOOL NUM=5 RO[ 2] U [Greifer RUF ]
3: PAYLOAD[l:Grp without part] RO[ 31 0 [ ]
4: IF (RI[4:Geschlossen]) THEH RO[ 41 U [ 1
9: RO[2:Greifer P;UF]=. RO[ 21 U [ 1
6: ENDIF RO[ &] U [ ]
T: BO[ 7] U [ ]
g: LBL[1] RO[ 21 0 [ 1
9:J P[1l] 100% CHT1O00
10:J @P[2] 100% CNTO
11:L F[3] 3000mm/sec CHTLO

12: WAIT  .25(sec)
13: RO[1:Greifer ZU]=Jlil
14:J P[4] 100% CNTO

15:J P[5] 100% CNT100

16:J P[&] 100% CNTO

17: Ro[1l:Greifer ZU]=JJj}
g:L P[7] 3000mm/sec CNT10
19:J P[8] 100% CNT100

IN/OUT
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Programm ZERO J1 bis J6 = 0° zum Mastern

ZERO LINE O fN:Tel=ag=s] WORLD

ZERO

P[1] UF:1 TUT:1

J1 deg J4
Jz2 0.000 deg J5

2: J/CRLL HOME TO STARTI1
3:

4: UFBRME NUM=1

5: TUTO0L NUM=1

¢:7 [EJBB] 100% FINE

[End]

[ TYPE ]

0.000 deg
0.000 deg

USER

POSITION
Joint

Jlz
Jaz

0.000 J2:
0.000 J5:

J2/J3 Interactiomn:

WORLD

Tool:

0.000 J3:

0.000 Ja:

0.000

PARTS

1

0.000
L 000
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