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POKYNY KE STUDIU

ABB Robot Studio - navedy
Pro predmét 3. semestru oboru Robotika jste obdrzeli studijni balik obsahujici:

Pro studium problematiky fizeni primyslovych robott jste obdrzeli studijni balik
obsahujici:
. integrované skriptum pro distan¢ni studium obsahujici i pokyny ke studiu,
J piistup do e-learningového portalu obsahujici dopliikové animacemi vybranych
casti kapitol,

. CD-ROM s doplitkovymi animacemi vybranych ¢asti kapitol,

Cilem ucebni opory

Cilem je seznameni se zakladnimi pojmy V oblasti programovani primyslovych
robotd. Po prostudovani modulu by mél student byt schopen pracovat s programem ABB
Robot Studio, vytvafet a optimalizovat virtudlni pracovist¢ a zaklady prace s ABB
pramyslovymi roboty.

Pro koho je predmét urcen

Modul je zafazen do magisterského studia oboru robotika studijniho programu strojni
inzenyrstvi, ale mlize jej studovat 1 zajemce z kteréhokoliv jiného oboru.

Skriptum se déli na ¢asti, kapitoly, které odpovidaji logickému déleni studované latky,
ale nejsou stejné obsahlé. Predpokladand doba ke studiu kapitoly se mize vyrazné liSit, proto
jsou velké kapitoly déleny dale na cislované podkapitoly a tém odpovidd nize popsana
struktura.

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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Pri studiu kazdé kapitoly doporuc¢ujeme nasledujici postup:

Cas ke studiu: xx hodin

Na tvod kapitoly je uveden &as potiebny k prostudovani latky. Cas je orientaéni
a muze vam slouzit jako hrubé voditko pro rozvrzeni studia celé¢ho prfedmétu ¢i kapitoly.
Nékomu se ¢as mtize zdat ptiliS dlouhy, nékomu naopak. Jsou studenti, ktefi se s touto
problematikou jesté nikdy nesetkali a naopak takovi, ktefi jiz v tomto oboru maji bohaté
zkuSenosti.

)
@ Cil: Po prostudovéni tohoto odstavee budete umét

4+ Popsat ...
#+ Definovat ...
+ Vyfesit ...

Ihned potom jsou uvedeny cile, kterych mate dosahnout po prostudovani této kapitoly
— konkrétni dovednosti, znalosti.

&) v

Naésleduje vlastni vyklad studované latky, zavedeni novych pojmu, jejich vysvétleni,
vSe doprovazeno obrazky, tabulkami, feSenymi piiklady, odkazy na animace.

O Shrnuti pojmu

Na zavér kapitoly jsou zopakovany hlavni pojmy, které si v ni mate osvojit. Pokud
nekterému z nich jesté nerozumite, vrat'te se k nim jesté jednou.

E Otazky

Pro ovéfeni, ze jste dobie a Upln€ latku kapitoly zvladli, mate k dispozici n€kolik
teoretickych otazek.

ZQ: Ulohy k FeSeni

Protoze vétSina teoretickych pojmii tohoto pfedmétu ma bezprostiedni vyznam
a vyuziti v praxi, jsou Vam nakonec pfedkladany i praktické ulohy k feSeni. V nich je hlavnim
vyznamem piedmétu schopnost aplikovat ¢erstvé nabyté znalosti pro FeSeni realnych situaci.

. Kli¢ K reSeni

Vysledky zadanych ptikladi i teoretickych otdzek jsou uvedeny v zavéru ucebnice
v Kli¢i k feSeni. PouzZivejte je aZ po vlastnim vyfeSeni tloh, jen tak si samokontrolou ovéfite,
ze jste obsah kapitoly skute¢né uplné zvladli.

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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Uspésné a prijemné studium s timto ucebnim textem Vam preji autori.

Jifi Sablatura a Jan Lipina

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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1 UVOD DO ABB ROBOT STUDIA

Cas ke studiu: 45 minut

A\

@ Cil: Prostudovani této kapitoly se seznamite
4+ s prostiedim programu ABB Robot Studio
4+ s ovladanim a prikazy programu

#+ s klady a zapory programu.

6] vise

V této kapitole se sezndmite nejen s prostiedim samotného programu Robot Studia
od spole¢nosti ABB, ale i s jeho ovladanim a moznostmi, které nam nabizi. Program ABB
Robot Studio slouzi pro simulaci a offline programovani jednoho nebo vice roboti a jejich
nejblizsi periférie. Mizeme tedy dopiedu nachystat program pro fidici systém robotu nebo
stavajici program optimalizovat a to aniz by musela byt pozastavena vyroba. Samotny
program nam ndzorné¢ predvede skutecné déni v daném robotickém systému. U kterého
muizeme demonstrovat nase myslenky, pozadavky zakaznikii ¢i pochopeni technologickych
postupti vyroby.

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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1.1 Prostredi Robot Studia

W

Cas ke studiu: 30 minut

£

Cil: Po prostudovani této kapitoly budete umét

)
\—/

% Uvést klady a zapory programu.
+ rozdé&lit a popsat prostiedi Robot Studia.

Vyklad

5

Jak jiz bylo v tvodu kapitoly uvedeno program ABB Robot Studio (dale jen ABB-RS)
slouzi k piipravé programi primyslovych robott a jejich nejblizsi periférie, K jejich odladéni
a optimalizaci pomoci vizualizace a to aniz bychom potiebovali byt fyzicky piimo na daném
pracoviSti. Program je zalozen na Vvirtudlnim fidicim systému, jenZ je piesnou kopii
opravdového softwaru, ktery fidi robot ve vyrobé€. Proto nam umoziuje realistické simulace
S vyuzitim realnych robotickych programli a jejich konfiguracnich soubord, identickych
S témi, které jsou vyuZivané na daném pracovisti.

Po zapnuti programu ABB-RS se nam zobrazi tivodni okno (Obrazek 1.1). Zde
ziskdvame prvni moznosti vyuziti tohoto programu. A to moznost programovani v rezimu
offline, ktery nam umozni pracovat s virtualnim robotem nebo roboty tak jako bychom méli
skutecny robot piimo v pocitaci. Nebo mame moznost programovani robota pfipojenim
najeho fidici systém a fidit (programovat) jej Vrezimu online pomoci pocitace.
V néasledujicim studijnim textu se budeme vénovat pfevazné programovani v reZimu offline
a programovani v reZimu online se budeme vénovat v samostatné kapitole v zavéru tohoto
studijniho textu.

RobotStudio 5.12.01 - ax

Bild Station Path Programming Settings Freehand 3D View

. Layout | Paths&Targets | T X

ffline Online
Recent Stations Recent Controllers Information

:QJJ New Station...

Q Open Station...

Output = x

Show messages fiom:  All messages - Time
< | >

Obrazek 1.1 — Prvni spusténi programu

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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Pracovni prostiedi ABB-RS vychazi s koncepce prostredi MS Office jak je patrné
z obrazku (Obrazek 1.1). Vlevém hornim rohu nalezneme tlacitko hlavni menu
(RobotStudio button), které obsahu fadu pfikazl a nastaveni programu. Vedle tohoto tlacitka
je umistén panel rychlého ptistupu. V horni ¢asti obrazovky se nachézi také tzv. pas karet.
Panely a jednotliva tlacitka se méni dle toho, na kterou kartu zrovna piepnete. Standardné
jsou k dispozici nasledujici karty:

* Domi (Home) — zde naleznete piikaz pro vytvaieni pracoviste, vkladani prvka
z knihoven, vytvaret trajektorie, upravovat nastaveni. Ale nabizi i piikaz
pohybovani prvkid po pracovisti a ovladani pohledl na pracoviste, které jsou
k dispozici i na dalSich kartach.

* Modelovani (Modeling) — umoziiuje ndm vytvaiet jednoduché modely,
importovat do pracovisté nové prvky, ale také vytvaret nové mechanismy
a nastroje

» Simulace (Simulation) — zde naleznete vSechny piikaz potfebné k nastaveni,
vytvareni simulace

» Offline — piikaz, ktery nam umozni spojeni s virtualnim fidicim systémem,
jeho konfiguraci vytvareni modultl a udalosti.

» Online — obdobna karta pifikazi jako u karty offline, ale slouzi ke komunikaci
S realnym fidicim systémem a jeho konfiguraci.

= Ostatni (Add-ins) — v této karté nalezneme rizné dodatkové programy.

—
ABB ) Viewl |

Fralfpy F_AF _aF 3AF, 1F_F 1 i) \ N B WY : ) S
B EE .(::l. Lﬁa 0 9 + % 9 @, E,.:‘: 2 Q‘D &) -L‘— :':!:- & ! i : tt H i

Obrazek 1.2 — panel prikazii v pracovnim okné

S jednotlivymi ptikazy se seznamime vzdy v pfislusné kapitole. Pod pasem Karet
se nachazi pracovni okno pro vizualizaci pracovniho prostiedi robotu. V tomto oknu mame
k dispozici nasledujici ptikaz (Obrazek 1.2):

1. zobrazeni:
a. Zobraz vse (View All) [i]

b. Vycentruj obraz (View Center) EH
2. vybéru:

a. kiivky (Curve Selection) :g:
b. plochy (Surface Selection) :34
c. télesa (Body Selection) :G:

d. prvku (Part Selection) ﬁ"

e. skupiny (Group Selection) -":F:

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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f. mechanismu (Mechanism Selection) by

g. pracovni body (target/Frame Selection) ()

h. trajektorie (Path Selection) &,

3. pro moznost uchyceni objektu v bodé:
a. na krajich a ve stfedech (Snap Object) H‘.ﬁ
b. ve stfedu kruznice (Snap Center) @
C. ve stiedu (Snap Mid) B
d. nakonci (Snap End) N
€. na hrané (Snap Edge) \qp
f. t87i88 (Snap Gravity) &
g. priseciku (Snap Grid) ’éc

h. soufadného systému (Snap Local Origin) l"—

4. mefeni velikosti:

a. vzdalenosti mezi dvémi body (Point To Point) /f

b. whlu (Angle) {:I

c. pruméru (Diameter) @

d. nejkratsi vzdalenosti mezi objekty (Minimum Distance) H
5. moznosti pfehravani simulaci:

a. zacit/prehrat simulaci (Play) Lf

b. zastavit simulaci (Stop) d

Pokud klikneme pravym tlac¢itkem na tuto plochu a neméame vybrany Zadny objekt,
objevi se nam nasledujici nabidka (Obrazek 1.3)

L viewan
E View Center
View Orientation p

Obrazek 1.3 — nabidka pracovniho okna

Maéme-li vybrany objekt, ziskdme pravym kliknutim mysi (v pracovnim okné nebo
Vv levém okné seznamu) novou nabidku, ktera obsahuje pracovni piikaz objektu.

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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Zaroven se vtomto okné zobrazuji i1 karty (kromé ||
vizualizace pracovniho prostfedi), které jsou vyvolany n¢kterym @ viewa -
z prikazli z pasu karet (napiiklad nastaveni udalosti, nastaveni B View Center
mechanismu a jiné). V tomto oknu se muzeme pohybovat View Orientation
ameénit smér pohledu pomoci piikazu z pasu karet anebo |
nasledujicich kombinaci klavesnice a mysi: A ot i
B Copy Ctrl+C
*  Volny pohyb CTRL + pohyb mysi P
= Nataceni (rotace) pohledu SHIFT + CTRL + a4
pohyb myéi #¢ | DisconnectLibrary
= Priblizeni ¢i oddéleni pohledu rolovaci kolecko . Export Geometry..
myst Copy Orientation
Po levé strané¢ pracovniho okna se nachazi okno o
seznamu (strom) prvkid a Ccinnosti, které nam piehledné —
zobrazuje strukturu aktivni karty v pracovnim okné. Seznam, F‘l msml.e
ktery nam zobrazuje je vétSinou vétven dle jednotlivych G, | Examine
kategorii (pracovni soufadny systém, nastroj, pracovni body, N
dil¢i trajektorie a dalsi). T Setas UGS
€5 SetPosition.
Pod témito dvéma okny se nachazi stavovy tfadek, ktery & Rotate.
nam popisuje nasi ¢innost, stav fidiciho systému, ale i nastaveni -
parametrd a typu trajektorie. ; PIEC_E
Poslednim prvkem piistupu k prikaziim, ktery mame Mirror
k dispozici je menu vyvolané kliknutim pravého tlacitka mysi.
Linked Geometry
B | D
%, Delete Del

Obrazek 1.4 —
nabidka prikazi pro objekt

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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2 PRACUJEME V REZIMU OFFLINE

Rezim offline ndm umoznuje pracovat s virtuadlnim fidicim systémem, ktery je ptesnou
kopii opravdového softwaru, ktery je instalovan v fidicich jednotkach robot. Prace nam
umozni efektivné pfipravit pracovisté, simulovat celou ¢innost robotu. Zajistit kooperaci
s vnéjSimi senzory a optimalizovat celé pracovisté jest¢ pred tim, nez jej budeme skutecné
chtit aplikovat. Po nahrani do fidicitho systému jsme nuceni program ovéfit a doladit,
ale nejvetsi Cast prace se i tak déje prace v tomto rezimu.

Cas ke studiu: 12 hodin

)

@ Cil: Prostudovanim této kapitoly se seznamite S
4+ moznostmi rezimu offline

navrhem robotizovaného pracovisté

vytvarenim mechanismii

+ + &

rozpohybovani pracovisté

G CD-ROM

Modely jednotlivych komponentti a hotové pracovisté naleznete na CD-ROMu a nebo
je miiZze nalézt na e-learningovém portélu.

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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2.1 Tvorba pracovisté

Cas ke studiu: 2 hodiny

£

\

N\
Q Cil: Po prostudovani této kapitoly budete umét

r

Vytvorit novy objekt knihovny
pracovat s knihovnou komponentt a prvka

Vytvorit nové pracovisté

-+ + ¥

vytvaret jednoduché modely

G voume

Abychom mohli zacit s vytvafenim nového pracovisté, potfebujeme mit k dispozici
nasledujici informace a data:

» zadani a ucel pracovisté
» dispozi¢ni vykres (ndvrh) pracovisté véetné rozpisky vSech strojit
a komponenti
» Casovy harmonogram
* modely komponentt (stoly, manipulatory, objekty manipulace a dalsi)

Pro nézornost si vytvotime skutecné pracoviste tii robotit (Obrazek 2.1). Jedna se o tfi
roboty typu IRB 140. Dva jsou uchycené na samostatnych podstavach a prostfedni je zavésen
na konzole se zavésem. Pracovisté je dale vybaveno dvéma polohovadly a riznymi typy
efektort, které 1ze odlozit na odkladaci mechanismus (drzadlo).

Obrazek 2.1 — ABB pracovisté v Centru robotiky

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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Pro vytvofeni nového pracovist¢ mame nasledujici moznosti z hlavniho menu New
Station. Tim ziskavame tfi moznosti vytvofeni nového pracovisté a to preddefinované
pracovisté (Template Station) dle typu robotu nebo otevieni jiz existujiciho pracovisté
(Existing Station). Nebo vybér prazdného pracovisté¢ (Empty Station) a celé pracovisté
si vytvofit od zakladu sami (Obrazek 2.3). Tato moznost nam zaroven umozni upravit
importovany objekt a nastavit jeho parametry a nasledné jej ulozit jako prvek knihovny.

Newstation X
Station with Robot System Template System
‘ﬁ RETEIC e ‘ Select Template System
- ']
E Existing System
IRB140_Skg_0.81m_typel
Empty Station IRE140_Ekg_0.81m_typel
IRB1400_Skag_1.44m
Empty Station |REB1400H_8ka_1.28m

IRB140T_Bkg_0.81m_typeC

IRB1410 5kg_1.44m

IRB1600_Skg_1.2m

IRE1600_Ska_1.2m_types

IRB 1600 5k 1.45m

IRB 1600 Bkg_1 46m_tuped,

IRB1B00_Bkg_1.2m

IRB1600_Bkg_1.45m

IRB1600_7kg_1.2m

IRB1600_7kg_1.2m_tuped, hd|

Supstem

Mame:
[IRB120_3kg_058m

Location:

|C:\Documents and Settingsdementorium®Dokum Browse.. |
Ok | Cancel I Help

Obrazek 2.2 — Vytvarime nové pracovisté

ABB-RS obsahuje pouze zdkladni prvky, respektive sortiment firmy. Proto
je nezbytné ziskat modely vSech prvku, které budeme potiecbovat. Modely je mozné bud’
stahnout z internetu od vyrobce anebo si je zjednoduSené namodelovat. Vlastnosti modelu
jako jsou momenty setrvac¢nosti, hmotnost, umisténi tézisté se nastavuji pak samostatné ptimo
vV prostiedi ABB-RS, proto model nemusi byt detailné¢ vytvaren, pokud to neni nezbytné
nutné. Program ndm umoZzni importovat pouze modely ve formatu *.sat a nebo musime
pouzit externi pievadé¢, jako je tiecba CAD Converted (je soucasti ABB-RS). Tyto nové
importované prvky lze nasledné ulozit do knihovny prvka. Ale pozor si musime dat
na umisténi jejich soutadného systému.

Na nésledujicich ptikladech si ukaZzeme jak vytvofit novy prvek v knihovné a nasledné
jak vytvofit pracovisté tii robotd s vyuzitim modelovani jednoduchych prvkut. Pracovisté pak
vybavime vhodnym fidicim systémem.

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava
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2.1.1 Vytvaieni vlastni knihovny

Abychom mohli vytvaiet nové prvky v knihovné, budeme potiebovat jejich 3D
modely, které jsou ulozeny ve formatu *.sat. V tomto ptfikladu si ukdzeme jak spravné
importovat novy prvek a ulozit jej do knihovny. Postup je nasledovny:

1. Vytvotime si prazdné pracovisté z hlavniho menu:
RobotStudio Button/New Station —Empty Station.

i. oA /\ — RobotStudio 5.12.01 - =5 x

‘ Home \ Modeling Simulation Offline Online Add-Ins @
¢ ABBLIbrary - {3 Import Geometry | [ff§ Workobjett & Empty Path B Task (Defautt) | Worid .|| @ 3DSettings -
g Import Library - Ty Frame - [ Tooldata (% Path from Curve Workobjed wobjo - @, Show/Hide -
i Robot System @ Torget- 5 Multil Tool taald R ESRSA | Fie-

Build Station Path Programming Settings Freehand 3D View
s x Viewl B x

B [Unsaver . Station]

[l CHodFEveE BONNYOLR AA0M

messages B Time A
5102009 21:32:36

£.10.2009 21:32:.00 a
~|

< I 3
| Movel ~ * v1000 + 2100 - toolo~ | Selection Level~ Snap [ucs:station [0.00 0.00 0.00 || Contraller status: 110

Obrazek 2.3 — Prazdné pracovisté

2. Vytvorime si model napt. v CAD systému Pro Engineer a ulozime si jej jako
konzola.sat.

3. Nacteni do pracovisté¢ provedeme piikazem v kart¢ Home/Build Station —
Import Geometry. Vyhledame si adresaf, ve kterém jsme si ulozili dany model
a vybereme konzola.sat.

4. Po vlozeni modelu konzoly na pracovisté se soutadny systém konzoly ztotozni se
soufadnym systémem pracovisté. Z obrazku (Obrazek 2.4) je patrné, Ze je konzola
Spatné umisténa vici roving, kterd reprezentuje podlahu pracovisté. Tato rovina
nemusi vzdy reprezentovat pouze rovinu podlahy ale i naptiklad pracovni rovinu.

Obrdzek 2.4 — Poloha konzoly pred upravou parametrii
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5.

10.

Opravu polohy provedeme zménou parametrd soufadného systému konzoly.
Klikneme na konzolu pravym tla¢itkem mySi a vybereme piikaz Set Position
pro nastaveni parametrii souradné¢ho systému. Nebo pomoci piikaz Rotate, ktera
umozni pouze otaceni kolem jednotlivych os. Konzoli oto¢ime kolem osy x o 90°
jak je patrné z nasledujiciho obrazku (Obrazek 2.5).

Obrazek 2.5 — Poloha konzoly po upraveé parametri

Nebo lze pohybovat a otacet pomoci piikazti (Obrazek 2.6) v pasu Kkaret
Home/Freehand nebo Modeling/Freehand.

Warld -

R ey 4

Freehand
Obrdazek 2.6 — Pohybovani s objektem

Dalsim krokem je natoceni soufadného systému konzoli vici soufadnému systému
pracovisté a to provedeme vybérem piikaz Set Local Origin z t¢hoz menu (pravé
tlacitko mysi) a prepiSeme vSechny hodnoty na 0. Tim se ztotozni jednotlivé osy
I jejich smér.

Jsme-1i uyjisténi Ze poloha a natoCeni konzoly odpovida nasim predstavam, uloZime
jej do knihovny. Opét vyvoldme menu kliknutim pravého tlacitka mysi
a vybereme moznost Save As Library.

Ulozeny komponent pak mizeme pouZzivat a vkladat pomoci Home/Build Station
— ABB Library/User Library.

Pokud chceme model modifikovat je nutné po vlozeni do pracovisté zrusit vazbu
na knihovnu. To provedeme pomoci ptikaz Disconnect Library. Piikaz opét
nalezneme po vyvolani menu kliknutim pravého tlacitka mysi.
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Z@: Ulohy k FeSeni 2.1.

1. Upravte polohu a orientaci zbylych prvku (Zaves.sat, Podstava_irb_140.sat,

Drzadlo.sat) a vlozte je do knihovny. Lokalni soufadné systémy upravte dle obrazka
(Obrazek 2.7).

Obrazek 2.7 — Souradné systéemy komponentii
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2.1.2 Tvorba pracovisté

V tomto piikladu si vytvotfime pracovisté tii robotil. Jednotlivé rozmisténi je pfepsano
do prehledné tabulky (Tabulka 2.1), ze které vyplyva umisténi a orientace jejich soufadného
systému vici soufadnému systému pracovisté (Coordinate System World).

Tabulka 2.1 — Umisténi komponentii na pracovisti

Souradnice v ose Natoceni v ose

Komponenty X y z X y y

Konzola 0 0 0 0 0 0

Zaves 0 0 2980 0 0 0

Podstava_irb 140 -2400 0 0 0 0 0
Podstava irb 140 2 2400 0 0 0 0 180
IRC5_Singel-Cabinet -4000 -500 100 90 0 -90
IRC5 Singel-Cabinet 2 -400 2200 100 90 0 -90

IRC5_Singel-Cabinet 3 3700 -500 100 90 0 0

Odkladaci_stul 2400 -800 0 0 0 0

Prepravka 2400 -800 520 0 0 0

Ucr-irb140 0 0 0 0 0 0

Postup tvorby pracovisté je nasledujici:

1. Vytvofime si prazdné pracovisté z hlavniho menu:
RobotStudio Button/New Station — Empty Station.

2. Zknihovny vlozi prvni prvek pracovist¢ Konzola. Pokud jsme neudélali pomoci
ptedchoziho piikladu chybu, méa byt po vloZeni tento komponent spravé umistény
na pracovisti. Jeho soufadny systém je totozny se soufadnym systémem pracovisté.
Proto neni nutné jej dale upravovat a miiZzeme vlozit dalsi prvek pracoviste.

3. Vlozime z knihovny prvek Zaves. Z tabulky (Tabulka 2.1) vyplyva, Ze je potieba
jej ptesunout.

4. Pro vSechny prvky, u kterych budeme ménit polohu vici soufadnému systému
pracovisté je nutné, vyvolat menu kliknutim pravého tlacitka mysi a vybrat prikaz
Set Position a nastavit parametry dle tabulky. Pracovisté by mélo vypadat jako
na obrazku (Obrazek 2.8).

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava



Pracujeme v rezimu Olffline

Obrazek 2.8 — Témeér hotové pracoviste

5. Dalsim vloZenim do pracovisté jsou polohovadla. V tuto chvili je nahradime valci,
které vymodelujeme pomoci piikaz Modeling/Create — Solid/Cylinder
0 praméru 500 a vysky 800 (jednotky jsou mm).

6. Valce umistime pomoci piikaz Set Position na soutadnice [X,y,z]:
[1800,0,0] a [-1500,400,0].

7. V poslednim kroku vlozime na pracovisté tii roboty. VlozZeni provedeme pomoci
nasledujici piikaz Home/Build Station — ABB Library a vybereme primyslovy
robot typ IRB 140 (Obrazek 2.9).

*Yersion
|IRE 140 =l

IRE140 5 81__ 01

] 4 | Cancel I

Obrazek 2.9 — Priumyslovy robot IRB 140
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Tabulka 2.2 — Poloha a orientace robotii na pracovisti

Souradnice v ose Natoceni v ose
Robot
X y z X y z
IRB 140 1 -2400 0 510 0 0 0
IRB_140 2 0 0 1800 180 0 -90
IRB 140 3 2400 0 510 0 0 180

. Po vlozeni primyslového robotu na pracovis$t¢ provedeme pomoci piikaz Set
Position jeho spravné umisténi. Poloha a orientace jednotlivych robotl
je znazornéné v pichledné tabulce (Tabulka 2.2).

. Pracovisté by mélo vypadat jako na obrazku (Obrazek 2.10). Nyni si jej ulozime
RobotStudio Button/Save.

Obrazek 2.10 — Pracovisté t7i robotii
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2.1.3 Ridici systém pracovisté

Abychom mohli zacit fidit robot je nutné kazdé pracovisté vybavit vhodnym fidicim
systémem. Jelikoz jsme pracovisté vytvorili na zacatku zcela prazdné (RobotStudio
Button/New Station — Empty Station) musime vlozit do pracovisté virtualni fidici systém.
Jak jiz bylo uvedeno, jedna se o kopii realného fidiciho systému.

Vlozeni fidiciho systétmu provedeme tak, Ze vybereme jednu z moznosti piikaz
Home/Robot Systém. Pokud jsme pracovisté¢ vybavili robotem, vybereme moznost From
Layout. Pokud chceme pouzit pieddefinovany systém, vybereme moznost From Template.
Chceme-li pouzit jiny jiz existujici systém, vybereme moznost EXxisting. Pokud chceme
rychly vybér fidiciho systému, vybereme moznost Quick System a vybereme pfislusny typ
robotu.

Pokud pokracujeme v predchozim postupu tvorby pracovisté tfi robotl postup pro
vlozeni fidiciho systému, ktery bude ovladat vSemi tfemi roboty je nasledujici:

1. Vybereme moznost vloZeni fidiciho systému From Layout.
2. Objevi se pruvodce vytvoreni fidiciho systému (Create System From Layout)

3. Je nutné systém pojmenovat (doporucuji ponechat nazev Systeml), poté kliknout
na tlacitko pokracovat (Next). Zaroven zde lze zménit umisténi uloZeni na disku,
nebo vybirani verze RobotWare.

4. Vybrat ty mechanizmy (roboty) které budeme fidit (vybrané maji byt vSechny tfi),
poté kliknout na tlacitko pokracovat (Next).

5. V dalsim okné se miize ménit poradi robotli pro definovani toku informacnich dat,
ponechame zakladni nastaveni a pokracujeme dale (Next).

6. V poslednim okn¢ je mozné nastavit (Options) napt., jakym jazykem bude
komunikovat fidici systém, moZnosti ovladani. Nastaveni nebudeme ménit
a ponechame jej. Poté dokon¢ime tvorbu fidiciho systému (Finish).

7. Po dokonCeni se ve stavovém fadku objevi stav fidiciho systému (Controller
Status). Z ptivodni hodnoty 0/0 se stav zméni na 1/1. Chvili potrva, nez se fidici
jednotka aktivuje a uvede v ¢innost. Je-li fidici jednotka aktivni, zméni se barva
z Cervené na zelenou, pies zlutou (inicializuje) barvu.
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2.2 Tvorba mechanismu
Cas ke studiu: 2 hodiny

=\
@ Cil: Po prostudovani této kapitoly budete umét

+ vytvofit novy mechanismus
+ vytvafet pracovni polohy mechanismu.

&) v

Dulezitou c¢asti navrhu pracovisté je vlozeni funkéniho modelu efektoru resp.
mechanismu do pracovisté. Spravné jej pripojit k primyslovému robotu a zajistit jeho spravné
ovladani. V mnoha piipadech jsme nuceni si cely mechanismus vytvotit v ABB RS sami
a provést jeho virtudlni oziveni. K tomuto tcelu je ABB RS vybavena nastrojem pro tvorbu
mechanism, ktera se nachazi v Modeling/Mechanism — Create Mechanism. Tento nastroj
nam nabizi nckolik moznosti postupli a vzdy zavisi, o jaky typ mechanismu se bude
jednat. K dispozici jsou nasledujici typy mechanismti:

robot

nastroj (Tool)

externi osa (External Axis)
zatizeni (Device)

dopravnik (Coveyor)

Spustime-li privodce vytvofeni mechanismu, zobrazi se nam v levé ¢asti nové okno
(Create Mechanism). Vsechny typy mechanismu (Mechanism Type) maji spole¢né skupiny
parametri (Links, Joints, Tooldata, Calibration, Dependencies), které¢ jsme nuceni doplnit.
Avsak kazdy typ mechanismu, potiebuji ke spravné ¢innosti vyplnit jen nékteré parametry.
Jedna se o ty parametry, u kterych je zobrazen erveny symbol zdkazu. Po uspésném vyplnéni

poZadavku se zméni jeho stav na zelené kolecko, symbolizujici v poradku.
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2.2.1 VKkladani a umist’ovani jednotlivych komponenti

Abychom mohli zac¢it pracovat s privodcem vytvofeni mechanismu, musime
si nejprve mechanismus pfipravit. V tomto cviceni si pfipravime model efektoru. Pouzijeme
efektor s oznac¢enim PNG plus 80-1 od firmy Schunk. Model celého efektoru, ktery se sklada
s 11 samostatnych &asti, si mizeme stdhnout piimo s internetovych stranek vyrobce. Cim
se nam usnadni a hlavné zkrati Cas pii vytvafeni mechanismu v ABB RS, resp. celého
pracoviste.

Postup ptipravy tvorby efektoru je nasledujici (plati i pro umistovani jinych prvka
na pracovisti):

1. Opét zatneme tim, Ze si vytvofime prazdné pracovisté z hlavniho menu:
RobotStudio Button/New Station — Empty Station. Doporucuji
si mechanismy vytvafet v samostatnych pracovistich.

2. Efektor bude slozen s 11 samostatnych ¢asti. Mame dvé moznosti vlozeni
ato vybranim vSech komponentli najednou anebo postupné po jednom.
Vkladani provedeme pomoci piikaz vlozeni objektu Home/Build Station —
Import Geometry.

3. Pokud jste vlozili souc¢asné vSech 11 ¢asti a umisténi vSech prvki vypada tak
jako na obrazku (Obrazek 2.11) muzete si pracovisté ulozit (RobotStudio
Button/Save)., mate skoro hotovo.

/Layuut t Path; &Targets > X ~ MBB ) efektor_pgn_g0_plus_L:¥iewl

ﬁf efektor_pan_80_plus_1*

[ ™ efektor_SCHUMK_PGM_plus_80_1
o Part 122

o Part 123

o Part_124 14
o Pt 125
& Part 121
o Part 125
o Pt 127
o Part 128
o Part 133
o Pat 123
o Pat 130

g Part_131

- Part_132

.

Obrdazek 2.11 — Spravné sloZeny efektor

4. Pokud jste se rozhodli vkladat soucasti postupné¢ anebo se vam nezdafilo
vlozeni vSech casti najednou, jste nuceni po vloZzeni prvku do pracovisté
provést jeho spravné umisténi. K tomu budeme pouzivat piikaz Place, ktery
nalezneme po oznaceni objektu v menu vyvolaném kliknutim pravého tlacitka
mysi. Tato piikaz nam umoZzni umistit objekt za pomoci vybrani jednoho bodu
(One Point), pomoci dvou (Two Points) nebo tii bodi (Free Points).
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Posledni moznosti je umistit objekty ztotoznénim jejich lokalnich soufadnych
systému (Frame).

Pomoci ptikaz Place umistéte vSechny prvky na pracovisti tak jak je zobrazen
efektor na obrazku (Obrazek 2.11). K umistovani jednotlivych ¢asti muzete
vyuzit i ptikaz k nastaveni polohy (Set Position) nebo natoceni (Set Rotation).

Jedna s poslednich tkont pii umistovani je sjednoceni dil¢ich lokalnich
soufadnic. To provedeme piikazem Set Local Origin (vSechny hodnoty
nastavime na stejnou hodnotu).

Pokud jsme jeS$t¢ neulozili, tak ulozime pracovisté (RobotStudio
Button/Save).
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2.2.2 Vytvoreni efektoru pro manipulaci

Mame-li vSechny komponenty efektoru spravné umistény. Mizeme spustit privodce
vytvofeni mechanismu. V nasledujicim postupu si vytvoifime virtudlni model efektoru,
definujeme vSechny potfebné parametry a na zavér si jej ulozime do knihovny. Timto
zpusobem si jednak rozSifime knihovnu a zéroven se ndm uleh¢i nasledujici vkladani
do pracovisté. Parametry efektoru, které budeme potiebovat, nalezneme v piislusném
katalogovém listé. Nebo je musime zjistit z jinych zdroji (CAD data, vypocet, nejhorSim
piipadé nastiel a doladéni pfi online programovani).

Postup vytvoreni efektoru je néasledujici:

1. Spustime privodce vytvoreni mechanismu (Modeling/Mechanism — Create
Mechanism).

2. 'V pruvodci vyplnime nazev (Mechanism Model Name): PNG_plus_80-1.

3. Vybereme typ mechanismu, ktery odpovida naSemu zafizeni. V tomto pftipadé
vybereme typ nastroj (Tool). Privodce nam okamzité zobrazi potiecbu doplnit
nasledujici pozadavky a to vztahy mezi jednotlivymi komponentami (Links),
moznosti jejich pohybu (Joints) a velmi dilezité parametry celého mechanismu
(Tooldata).

4. Nejprve doplnime chybéjici vztahy mezi jednotlivymi komponenty. Pravym tlacitek
mysi klikneme na pozici Links Vv privodci a vybereme moznost pro pfidani nové
vztahu (Add Link).

5. Jako prvni budeme vybirat ty komponenty, které se nebudou pohybovat a vytvoii tak
zékladnu celého mechanismu.

a. To provedeme tak, ze vybereme (Selected Part) vSechny nepohyblivé
komponenty mechanismu (Part_121, Part_122, Part_123, Part_124, Part_125).

b. Ponechame moznost vytvoteni zakladny (Set as BaseLink). Tuto moznost lze
aplikovat pouze jedenkrat a vSechny pohyby pak muzeme odvodit od této
zakladny (Obrazek 2.12).

€. Nezapomente vhodné pojmenovat toto spojeni komponenti (Link Name)
tieba teleso (zakladna, telo). A potvrd'te tlacitkem OK.
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Link Name Added Parts |
Iteleso Part_122
Part_123
Selected Part: b Part_124
Part_125
|<Select Part» j Part_121
¥ Set as Baselink
Femove Part
Selected Part
Part Pasition [mm]
Jo.ao = =lfo.oo =
Part Orientation [deg) Appl bo Fart
Jo.oo =looo =JJn.oo =

(o]

Cancel

Obrazek 2.12 — Vytvoreni zdakladny efektoru

d. Stejnym zpuisobem budeme definovat spojeni komponentt pro levou a pravou

Celist efektoru. Nejprve tedy budeme definovat spojeni pro pravou Ccelist
pfidanim nového vztahu (Add Link).

e. Vybereme (Selected Part) vSechny komponenty, které jsou soucasti pravé
Celisti (Part_129, Part 130, Part_131, Part_132).

f. Pojmenujeme tento vztah komponentd celist_prava. A potvrdime tlac¢itkem
OK. Moznost vytvoieni zakladny (Set as BasicLink) jiz neni aktivni.

g. Stejné jak jsme vytvorili vztah komponenti pravé cCelisti, vytvofime i vztah

komponentt levé Celisti.

Zkontrolovat vyplnéni jednotlivych vztahu lze dle nasledujiciho obrazku
(Obrazek 2.13). U pozice Links se zaroven zméni status na zeleny stav OK.
To nam tika, Ze jsou vSechny parametry spravné doplnény.

Modify Link
Ligh (i Added Parts
Icelist_prava Part_129
Part_130
Selected Part: D Part_131
Part_132
|<Select Pait> j

™ Setas Bagelink

Fenmaye Fart
Selected Fart
Part Position [mm]
Jo.oo =lo.oo =lJo.oo =
Part Orientation [deg) Applyto Part
Jo.oo | A oo =

Modify Link
Lighs (i Added Parts
Icelist_leva Part_126
Part_127
Selected Part: D Part_128
Part_133
I <Select Party j

™ Setas Bagelink

Fenmaye Fart
Selected Fart
Part Position [mm]
Jo.oo =lo.oo =Jo.oo =
Part Orientation [deg) Applyto Part
Jo.oo | A | T =

o]

Cancel

o]

Cancel

Obrazek 2.13 — Definovani vztahit mezi komponenty

Faku
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6. Nyni muzeme definovat parametry rozsahu a omezeni pohyba jednotlivych cCelisti
(celist_prava, celist_leva). Vici zakladné (teleso). Pravym tlacitkem mysi klikneme
na pozici Joints v pravodci a ptidame nové parametry pro piipojeni (Add Joints).

a. Jako prvni budeme definovat moznosti levé celisti. Toto pfipojeni
pojmenujeme jako j_celist_leva.
Pozn.: Pismeno j reprezentuje, zZe se jedna o parametr v Sekci joints.

b. Vybereme, o jaky typ pohybu se bude jednat. Mame k dispozici rota¢ni pohyb
(Rotational) a linearni pohyb (Prismatic). Vyberte moznost linearniho
pohybu levé cCelisti.

c. Jelikoz definujeme prvni pfipojeni, nemdme k dispozici mozZnost vybrat
od kterého nami definovaného spojeni (Parent Link) se bude pohyb odvijet.
Automaticky je vybrana moznost zakladny (teleso(BasedLink)). Ale mizeme
vybrat podiizené spojeni (celist_leva).

d. Abychom mohli definovat smér pohybu je nutné pomoci zadani soutradnic
dvou bodi definovat osu pohybu. Osa nemusi byt umisténa v prostoru Celisti,
ale pohyb celisti s ni bude rovnobézny. To ndm zjednodusi definovani osy
pohybu. Prvni bod (First Position) bude v pocatku soufadného systému
pracovisté [0,0,0]a druhy ve sméru pohybu. V naSem ptipadé se jedna o osu x,
a proto druhy bod bude leZet nékde na ose x téze soufadného systému
[100,0,0].

Pozn.: Souradné systémy vsech komponenti jsme Si nastavili, aby byly totozné
se souradnym systémem pracoviste.

e. JeSt¢ nez budeme moct vyzkouSet spravnost pohybu, je nutné definovat
omezeni pohybu. Z katalogového listu vyplyva, ze maximalni zdvih jedné
Celisti je 8 mm. Proto nastavim spodni mez pohybu (Min Limit) na hodnotu 0
a horni mez  pohybu (Max Limit) na  hodnotu 8.
Pozn.: Dulezité pri definovani pohybu je stav cCelisti pri utvareni mechanismu.

f. Nyni miZeme vyzkouset spravny pohyb celisti.

g. Uplné stejné si vytvotime pohyb druhé &elisti. Jakmile mame definované obé
Celisti, zmeéni se opét status na zeleny stav OK.
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Joint M ame Parent Link
Ii_cel\st_lava Itelaso [Baselink] j
RIS Child Link
" Ratational Icelist \eva =
& Prismati
Prismatic ¥ Active
i Joint Axis
Firzt Pogition [mm)
jo.00 —jo.on =Ho.on =
Second Poszition [mm)
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Obrdazek 2.14 — Definovani pohybu jedné Celisti

7. Posledni pozadavek pro vytvofeni mechanismu je doplnéni vlastnosti ndstroje. Aby
se nastroj choval co nejredlnéji, je nutné doplnit veSkeré hodnoty co nejpiesnéji.
Pfidanim vlastnosti nastroje provedeme kliknutim pravého tlacitka na pozici Tooldata
a vybranim moznosti Add Tooldata.

a. Vyplnime nazev t_efektor a vybereme tu ¢ast celku (spojeni) kterému chceme
vlastnosti prifadit (teleso).

b. Dalsim krokem je vytvofeni polohy (Position)a orientaci (Orientation)
pracovniho soufadného systému vici souradnému systému pracovisté. Poloha
pracovniho soufadného je [0,0,98] a orientace [0,0,0].

c. Jelikoz jsme si nevytvareli samostatné souradny systém, ktery by reprezentoval
pracovni soufadny systém, ponechame tuto moznost neaktivni (Select values
from Target/Frame).

Vvt v

setrvacénosti dle tabulky.
Pozn.: hodnoty jsou ziskany pomoci CAD systémii a modelii, které jsou
k dispozici.

e. Jakmile vyplnime tdaje, potvrdime OK. Jiz po vyplnéni vlastnosti, které jsme
definovali pro zakladnu, zméni se nam status na zeleny stav OK. To nam
umozni zjednodusit nékteré vlastnosti mechanismu pro simulaci. U tohoto typu
efektoru si miZzeme dovolit definovat vlastnosti celého efektoru do vlastnosti
zékladny. Ale neni tomu vzdy.

8. Mame-li u vSech pozic status zeleného stavu OK, aktivuje se ndm moznost slozZeni
mechanismus (Compile Mechanism). A tim se nam zobrazi posledni parametry
mechanismu, jedna se o nastaveni poloh.
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a. 'V zakladnim nastaveni ziskava nastroj dvé polohy a to synchronni polohu
(SyncPose) a zakladni polohu (Home Pose), jedna se o polohy v nasem
ptipadé polohy celisti po pfipojeni k primyslovému robotu. Proto si musime
poskladat efektor v zakladni poloze.

b. Pro praci s polohy slouzi nize umisténé tlacitka. Mezi polohy si pfidame (Add)
nové pracovni polohy a to polohy jednotlivych celisti pro stav otevieno
a zavieno. Nové polohy si nazveme p_open, p_closed.

c. Pro stav otevieno nastavime hodnoty na maximalni rozevieni a pro zavieno
jejich opak. Tim posléze docilime, ze se Celisti rozeviou a zaviou. Ale pozor
Celisti se nezastavi v poloze pro uchyceni objektu manipulace. Tento stav
se musi taktéz vytvoftit (napf. Objekt manipulace bude valec o praiméru 6, pak
se Celist musi zastavit minimaln¢ 3mm pied uplnym zavienim.

d. Nasledn¢ muzeme zacit definovat Casovou navaznost (Obrazek 2.15) mezi
jednotlivymi polohami, které jsme si v minulém kroku vytvofili, tla¢itkem Set
Transition Times.

Sl Transiltion Tmes

Teansitor Times (1)
T Pose Faom Pone:

SuncPoss

Obrdzek 2.15 — Casovy harmonogram pohybi

e. Pro ukonceni tvorby mechanismu kliknéte na tlacitko Close.

9. Nyni si mizeme ovéfit funkénost celého efektoru. To provedeme tak Ze si vybere
nékterou z poloh, kterou jsme vytvofili. Polohy jsou k dispozici v pasu karet
Mechanism To/modify — Move To Pose.

10. Pokud budeme chtit opravovat nastaveni mechanismu, vybereme z menu piikaz
Modify Mechanism.

11. Ulozime si efektor (RobotStudio Button/Save) a vlozime si jej zaroven do knihovny
vyvolanim menu kliknutim pravého tlacitka mySi vybrdnim moznosti Save As
Library
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§  Ulohy k FeSeni 2.2.

. Vytvoite efektor z oznadenim SA_PG-110. Parametry efektoru vazi 1,4 kg. Casy
se stavu zavieno do sevieno 0,04s, ze sevieno do otevieno 0,03s a se zavieno do
otevieno 0,07s. Minimalni vzdalenost Celisti je 10 mm a vzdalenost plné otevienych
Celisti je 30 mm. Pracovni soufadny systém umistéte na soufadnice [0,0,157].
Zkontrolujte sirozvrzeni celého efektoru dle obrazku (Obrazek 2.16). A ulozime
piikazem Save.

Obrazek 2.16 — Vizualizace efektoru PG-110
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2.3 Tvorba polohovadla

Cas ke studiu: 2 hodiny

N\
@ Cil: Po prostudovani této kapitoly budete umét
4+ vytvofit novy mechanismus

+ vytvafeni pracovnich poloh mechanismu.

G vise

Tvorba polohovadla se jen nepatrné li§i od tvorby ptedchoziho mechanismu. Model
polohovadla neni kompletni, a proto budeme dokoncit mechanismus vytvofenim
jednoduchych objektl, které nam nabizi ABB RS. Soucasti postupu tvorby polohovadla
v ABB RS neni feSeni jeho redln¢ho piipojeni k fidici jednotce primyslového robotu a ani
nebudeme fesit potiebnou komunikaci mezi stroji. N&§ vytvofeny mechanismus vSak plné
bude vyhovovat nas§im pottebam v simulaci. Béhem kratkého ¢asu si tak mizeme vytvofit
libovolny mechanismus. Jenz tfeba muize byt jeste¢ ve fazi vyvoje. My jej pak hravé
na pracovisti mizeme testovat. Polohovadlo OJ-10 P (Obrazek 2.17) budeme skladat se 4
samostatnych ¢asti. A z dokumentace pak vycteme potiebné udaje pro dokonceni celého
mechanismu.

Obrdazek 2.17 — Polohovadlo OJ-10 P
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Rozsah pohybt a zdkalni rozmeéry jsou definované v pfislusSné dokumentaci
polohovadla OJ-10 P vynatek na obrazku (Obrazek 2.18). Polohovadlo budeme kompletovat
s predem pfipravenych modeli (01_stojan, 02_tocna, 03_rameno, 04 deska). A cast
polohovadla domodelujeme v samotném prostiedi ABB RS. Tvorba mechanismu polohovadla
pak budeme fesit ve tfech ¢astech. V prvni si slozime polohovadlo s pfipravenych modeld,

poté domodelujeme chybéjici prvky polohovadla a v posledni ¢asti budeme tvofit samotny
mechanismus polohovadla.

®
®
-
s mQ @
® - ’ 7

Foyakiad

t {00

5 280

460 __]

5.

Obrdazek 2.18 — Rozsah pohybii polohovadla OJ-10 P
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2.3.1 Slozeni modelu polohovadla
Postup tvorby polohovadla je nasledujici:

1. Vytvofime si prazdné pracovist¢ (RobotStudio Button/New Station —
Empty Station) a ulozime jej pod nazvem OJ-10_P.

2. Nyni vlozime vSechny 4 soucasti do pracovisté (Home/Build Station —
Import Geometry) pracovisté bude vypadat jako na obrazku (Obrazek 2.19)

_ABB,) 0J-10_P:View1. |

Obrazek 2.19 — Viozené casti polohovadla v pracovisti

3. Je patrné, Ze objekty maji nevyhovujici polohu a orientaci. Nyni ze seznamu
(Layout) oznacte vSechny objekty krom O01_stojan. A skryjte objekty
deaktivovanim piikazu Visible zmenu po kliknuti pravého tlaitka. Tim
se nadm celé pracovisté zptrehledni.

4. Oznacte objekt 01_stojan a z téhoz menu vyberte piikaz Set position a zménte
soufadnice v soufadném systému pracovisté (World) dle tabulky (Tabulka 2.3)
a kliknutim na tlacitko Apply, potvrdite zménu polohy orientace a poté tlacitko
Close dokonceni a uzavieni okna. Kontrolu spravnosti porovnejte s obrazkem

(Obrazek 2.20).

Tabulka 2.3 — Poloha a orientace jednotlivych casti polohovadla

Objekt Soufadnice v ose Natoceni v ose
X y z X y z
01_stojan 0 0 10 90 0 0
02_tocna -217,631 -0,079 540,265 0 45 0
03 _rameno 280 0 750 0 0 0
04 _deska 280 0 750 0 0 0
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/Set Position: 01_stojan ¥ X ABB 'OJ-lll_P:'I-'iewl

Reference
|

Led

Fasition #.7  [mm]
000 =000 =000

Orientation [deg)
|50.00 .o =00

bkl Ll

Aol | Cloze

/Liyoul | Paths&Targets ¥ X
I 0Jaop
o] 04_deska

Obrazek 2.20 — Nastaveni polohy a orientace stojanu polohovadla
5. JeSté nez budeme pokracovat s umisténim dalSiho prvku, opravte polohou
soufadného systému stojanu, ptikazem Set Local Origin v téze menu.
6. Nyni si zobrazime druhy dil 02_tocna (stejny postup jako pii skryvani)
ptikazem Visible a skryjeme prvni dil (01_stojan).
7. Nejprve si objekt 02_tocna umistéte do stiedu soutadného systému pracovisté

dle obrazku (Obrazek 2.21). Pouzijte piikazy Set Position, Rotate, Set Local
Origin a Place.

Obrazek 2.21 — Umisténi a orientace tocny polohovadla

8. Pokud jste hotovi, nezapomente na konec ztotoznit souradné systémy objektu
a pracovisté ptikazem Set Local Origin.
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9. Nyni ptikazem Set Position umistéte prvek dle tabulky (Tabulka 2.3).

10. U objektu 03_rameno si nastavte polohu a orientaci podle nasledujiciho
obrazku (Obrazek 2.22). Jelikoz zname ptfesné umisténi koncového objektu

(04 _deska) snadno tak umistime tento prvek. Polohu a orientaci opiste
s tabulky (Tabulka 2.3).

IS

/

Obrazek 2.22 — Umisténi a orientace ramene polohovadla

11. Posledni objekt (04 _deska) si piipravime polohu a orientaci dle obrazku

(Obrazek 2.23). A poté piesuneme na pozadované misto dle tabulky (Tabulka
2.3).

12. Obrazek 2.23 — Umisteni a orientace desky polohovadla

13. Jako posledni pii skladani 3D modelu polohovadla s ptipravenych prvki
v ABB RS je zména barvy objektu 04_deska na skoro ¢ernou barvu (Obrazek
2.24) ptikazem Set Color.
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/Laynul )’ Paths&Targets ¥ X || ABB ) .OJ-lII_P:\-I'iewl
I o0 pe
04_deska ' r
02_tocha \
Zakladni barvy

01_stojan
g 03_rameno
JO 151 O
|y )
| il b ol b |
BT ...
N

Vlastni barvp: 4

N o o
l_ I_ l_ I_ I_ l_ I_ I_ Ddstl’n:lﬁ Carvené:lg
Barva [Pné Sptost: ID_ Zelena I?
Definovat vlastai bary > | Swételnost: IE Madré: IF
Storna | Pridat do vlastnich barey |

Obrazek 2.24 — Zména barvy

Nyni mame téméf slozeny model polohovadla (Obrazek 2.25) v ABB RS. Jesté nez
zaneme vytvafet mechanismus. Vymodelujeme si oba chybé&jici modely motorit a ¢asti
vodici listy. Postup tvorby modelt bude v nasledujici kapitole.

Obrazek 2.25 — Slozené polohovadlo OJ-10 P
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2.3.2 Modelovani jednoduchych objekti

Nyni budeme modelovat jednoduché modely motori a Casti vodicich list. Panel
s tvorbou modeld je v pasu karet Modeling/Create — Solid. Postup vytvofeni a umisténi
jednotlivych modeli je nasledujici:

1. Vyberte piikaz pro tvorbu valce (Cylinder).

2. Vlevém okné se vam objevi pruvodce vytvoieni nového prvku (Obrazek 2.26)
na pracovisti. Nejprve dopliite rozmér poloméru (Radius) 100 mm nebo pruméru
valce (Diameter) 200 mm (po doplnéni jednoho ztéchto rozméru se druhy
automaticky dopo¢ita) a délku (Height) 300 mm.

3. Poté kliknéte do policka soufadnice X zakladny (Base Center Point) v tomtéz
okné¢. Nasledné vyberte zespodu stiedovy bod kruhové ¢asti ramene. Automaticky
se vam doplni hodnoty soutradnic zakladny valce. A zobrazi se vam silueta valce.

. Create Cylinder_| 5 x ABB_) 0J-10_P:viewl |
Reference
[fafeorld =l
Baze Center Paint [mm)
fpana =osm~  =Fesz~ =
Orientation [deg)
O | T =lnoo =
Radiuz [mm]
[100,00 =
Diameter [mim)
J200.00 =
Height [mm]
[z00,00 =
Clear | Create | Cloze
'Layout 12 'Mudeling > X
L U0 P

@ 04_deska
# 02_tacha
# 01_stojan
# 03 _rameno

Obrazek 2.26 — Tvorba valce

4. Zménte orientaci valce zménou parametru natoceni v ose x o 180° a potvrdte
vytvoreni vélce tlacitkem Create.

5. Vytvofi se vam novy prvek v seznamu komponentl na pracovisti (Layout).
po kliknuti na nazev vytvorené¢ho modelu 1ze zménit nazev. Zméite ndzev modelu
na pohon_2.
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6. Stejnym postupem vytvoite i druhy pohon s nazvem pohon_1. Pro snadnost skryjte
prvek 02_tocna a tvorbu druhého valce si zkontrolujte s obrazkem (Obrazek 2.27).

/Creale Cylinder_|

-

b4

ABB_) 0J-10_P:View1 |

Reference
Jworid

Baze Center Point [mm)

Kl

22470~ Hjnoo~  2jE3zi1e-

Orientation [deg)

0,00 <yz500 =00
| =1

Radiuz [mm)

f1o0,00

Diameter [mm]

Je00,00
Height [mm]

Ja00,00

Clear | Create |

Cloge

4 Y R 1 1 1 R

P Layout 1 Modeling
B 0J10_P"
@ 04_deska

. 02_tocna
- 01_stojan
# 03_rameno
# pohan_2

-

b4

Obrazek 2.27 — Modelovani druhého valce

7. Pro dokonceni kliknéte opét na tlacitko Create a nasledné na tlacitko Close.

8. Nyni mame pfipravené polohovadlo a mulzeme pouZzit piikaz pro tvorbu
mechanismu (Modeling/Mechanism — Create Mechanism).
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2.3.3 Tvorba mechanismu polohovadla

Priivodce polohovadla spustime piikazem z pasu karet Modeling/Mechanism —
Create Mechanism. Postup tvorby je nasledujici:

1. Vyplnime nazev mechanismu (Mechanism Model Name) OJ-10_P.
2. Vybereme typ mechanismu Device.

_/'Create Mechanism - X

kMechanizm Maodel Mame

{0J-10_P

kecharnizm Type

IDevice j

Cloze

Obrdazek 2.28 — Priivodce tvorby polohovadla

3. Pted vytvotenim je nutné doplnit chybé&jici parametry mechanismu (Obrazek 2.28).
Zafneme parametry pfipojeni a vytvofime celkem 4 parametry Link, které
odpovidaji struktufe polohovadla a to ¢ast zakladny a poté 3 pohybujici se ¢asti.

a. Parametry pfipojeni L1 nastavte dle obrazku (Obrazek 2.29).

Link. Mame Added Parts .
IU 01_stojan

pohor_1
Selected Part: D

¥ Set as Baselink

Femove Fart I

Selected Fart

Fart Fozition [mm]

Jo.oa =o.0o0 =lo.0o =

Part Orientation [deg] Applito Fart
Jo.oa =o.o0 =00 =

ok | Cancel | Apply I

Obrazek 2.29 — Parametry pripojeni L1
b. Parametry pfipojeni L2 nastavte dle obrazku (Obrazek 2.30).
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Link. Mame Added Parte .
|L2 02_tocha

Selected Part: b

|<Select Part: j

™| Set as Baselink

Remaye Fart |

Selected Part

Part Paszition [mri]

Jo.oo =o.on =000 =

Part Orientation [dea] Applito Fart
Jo.oo =o.on =000 =

]

oK Cancel |

Obrdazek 2.30 — Parametry pripojeni L2
c. Parametry pfipojeni L3 nastavte dle obrazku (Obrazek 2.31).

Create Link
Link. Mame Added Parts .
|L3 03 rameno
pohaon_2
Selected Part:
Ipohon_1 j

™| Set as Baselink

Femove Part |

Selected Fart
Fart Fozition [mm]
Jo.o0 =Hjo.oa | =
Part Orientation [dea) Lpplyta Fart
Jo.o0 =o.on =000 =
ak | Cancel | Apply |

Obrazek 2.31 — Parametry pripojeni L3
d. Parametry pfipojeni L4 nastavte dle obrazku (Obrazek 2.32).

Link Mame Added Parts _
|L4 04_deska

Selected Part:

I 02_tocha j

[~ Set as Basellink

Remaye Fart |

Selected Part
Fart Position [mm)
Jo.oo =lo.oo | =
Part Orientation [deg] Applyto Fart
Jo.oo | =o.o0 =l
QK | Cancel | Apply |

Obrazek 2.32 — Parametry pripojeni L4
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4. Takto jsme vytvofili 4 samostatné celky mechanismu L1 (zakladna) az L4. Nyni
nasleduji nastaveni rozsahu pohybi téchto Casti v sekci Joints. Postup je opét

stejny jako u tvorby mechanismu efektoru.

a. Nastaveni rozsahu a typu pohybu prvni fiditelné osy (Casti L1 a L2).

Nastavte jej dle obrazku (Obrazek 2.33).

Joint Name Farent Link
far JL1 BaseLink) |
L Child Link
' Rotational L2 -
 Prismati
Prizmatic [ dctive
—Joint Axis
First Poszition [mm]
[azzes~ oo =Jz21.08~ =
Second Pozition [mm]
f[azras~ oo =a21.08~ =
Jog Auis
[1350 0,00 135,00
Limit Type
I Conztant < I
Joint Limits
Iin Limit [deg) 2= Limit [deg]
[1a5.00 = ES =
oK. I Cancel |

Obrazek 2.33 — Parametry prvni Fiditelné osy

b. Nastaveni rozsahu a typu pohybu druhé fiditelné osy (Casti L2 a L3).
Nastavte jej dle obrazku (Obrazek 2.34).

Joint Mame Parent Link
[z jL2 |
S Child Link
" Ratational 13 -
& Promati
+ Prismatic [ Active
—doink Axis
First Pozition [mm]
[aarar~ =lerse~ =22~ =
Second Position [mm)
(A =[e7 58~ =002~ =
Jog sz
[-140,0 0,00 140,00
Limit Type
IConstant 'l
Jaint Limits
Fir Lirnit [rr] Faw Lirit [rmm]
[140,00 = [140,00 =
ok Cancel | Apply I

Obrazek 2.34— Parametry druhé riditelné osy
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c. Nastaveni rozsahu a typu pohybu prvni fiditelné osy (Casti L3 a L4).
Nastavte jej dle obrazku (Obrazek 2.35).

Jaint Marme Parent Link
[13 i3 -
e U Child Link
* Ratational IL_,i j
= Prismatic ¥ Act
clive
—Joint Axis
First Pozition [mm]
Jerast~ =|o.00~ =|[re0.00~ =
Second Position [mm]
|27a.61~ =000 =[n.oo =
Jog Axis
[560.0 0.00 560,00
Limit Type
IConstant 'l
Joint Limits
Iin Limit [deg) b= Limit [deq)
[=60.00 = 560,00 =
QK. | Cancel | Apply I

Obrazek 2.35— Parametry tieti Fiditelné osy

definované vSechny parametry pro vytvofeni

mechanismu

Jelikoz nebudeme pracovat s preddefinovanymi polohami jednotlivych feditelnych

os. Vytvofime si pouze vychozi polohy vSech os (HomePose). V sekci poloh

U této polohy nastavte u vSech parametri hodnotu 0 a vyberte moznost Home

V ptipadé, ze bychom si vytvofili vice poloh polohovadla, miiZeme zpravovat ¢asy

mezi piestavéni z jedné polohy do druhé tladitkem Set Transition Times.

5. Nyni méme
polohovadla. K pokrac¢ovani stisknéte tlac¢itko Compile Mechanism.
6.
(Pose) pridejte novou polohu tlac¢itkem Add.
7.
Pose. Potvrdime tlacitkem OK.
8.
9. Pro dokonceni tvorby mechanismu potvrd'te kliknutim na tlacitko Close.
10.

Pracovisté si na zavér ulozte (Save) a také vlozte mechanismus do knihovny pro

dals$i rychla vkladani piikazem Save As Library z menu (kliknutim pravého

tlacitka mysi).
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2.4 Tvorba trajektorie a udalosti

Cas ke studiu: 6 hodin

=\
@ Cil: Po prostudovani této kapitoly budete umét

+ tvofit pracovni body priimyslového robotu
vytvotit trajektorii primyslového robotu
definovat Udalosti na pracovisti

fidit pracovisté pomoci signala

-+

simulovat manipulaci

@) v

V této kapitole budeme pokracovat na pracovisti, které jsme si vytvotili. Abychom
mohli vytvofit trajektorii, musime primyslovy robot vybavit vhodnym nastrojem (efektorem)
a jeho pracovni soufadny systém budeme nasledné pouzivat pro vkladani a vytvareni
pracovnich bodl a posléze 1 samotné trajektorie. Proto si nejprve pfipravime pracoviste.
Postup ptipravy pracovisté pro tvorbu pracovnich bodl a nasledné trajektorie je nasledujici:

1. Otevieme pracovisté¢ RobotStudio Button/Open s nazvem naseho pracoviste.

2. Jako prvni vlozime efektor SA_GP-110 s knihovny Home/Build Station — ABB
Library/User Library.

3. Umisténi efektoru lze provést dvéma zpisoby:

a. Pripojeni efektoru pomoci piikaz Attach to a vybranim pozadovaného
primyslového robotu v pracovnim okné.

b. Druha moznost je pietahnout v seznamu (levé okno) Layout efektor
na pozici prumyslového robotu.

c. Pii vkladani efektoru se objevi hlaSeni, zda se maji ponechat umisténi
souradnych systému efektoru a interfacu primyslového robotu (Do you
want the current position of ...). Toto hlaSeni potvrdime tlac¢itkem NO
a tim ztotoznime soufadné systémy.

4. Zkontrolujeme spravnost vlozeného efektoru a néasledné vloZime s knihovny i obé
polohovadlo dle tabulky (

5. Tabulka 2.4).
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Tabulka 2.4 — Umisténi polohovadel

Souiadnice v ose Natoceni v ose
Komponenty X y z X y z
Polohovadlo oj 1490 0 130 0 0 0
Polohovadlo oj 2 -1490 0 130 0 0 180
OM 1697 0 1029 0 0 0

6. Pracovist¢ si jeSt€¢ vybavime valeckem, ktery bude reprezentovat objekt
manipulace (dile jen OM) s primérem 20mm a délkou 180 mm se souradnym
systémem v tézisti OM.

7. OM umistime na polohovadlo. Soufadnice OM tedy budou [1697,0,1029].

8. Pfi manipulaci OM budou ztotoznény pracovni soufadné systémy OM a efektoru.

Vv v

9. Pracovisté si nyni ulozime (RobotStudio Button/Save).

Nyni mame pracovisté () pripravené ke vkladani pracovnich boda (Target).
Po kterych se bude pohybovat pracovni soufadny systém efektoru. Diky tomuto nemusime
definovat natoceni jednotlivych kloubti primyslového robotu. Vytvoiime si jednoduchou
manipulaci, kdy najedeme primyslovym robotem tak abychom efektorem uchopili OM
a presunuli do palety.

Obrazek 2.36 — Pracovisté tii roboti véetné mechanismii
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Nami zamyslend ¢innost na pracovisti bude najetim robotem z vychoziho bodu do
pozice pfed OM a ndasledné najetim pfimo do pozice pro uchyceni OM. Po té provedeme
uchopeni OM a presuneme OM tak, aby nedoslo ke kolizi s objekty na pracovisti. Pfesun OM
bude realizovan nad misto ulozeni. Poté se vhodnou rychlosti pfesuneme na misto ulozeni
OM. Nasleduje vyjeti efektoru mimo misto Glozisté a opét, aniz by doslo ke kolizi s objekty
na pracovisti, se pifesuneme do vychozi pozice, kde budeme ¢ekat na prislusny signal
k opakovani ¢innosti.
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2.4.1 Vytvareni pracovnich bodii trajektorie

Ukazeme si jak vytvaret pracovni body na pracovisti. Jak s nimi pracovat a jak
je vyuzijeme pfi tvorbé trajektorie. Dulezité je si uvédomit pii jakych rychlostech se bude
pramyslovy robot pohybovat na pracovisti a s jakou presnosti bude najizdét do (zony)
pracovniho bodu. Nejprve si vytvoiime jednoduchou trajektorie, provedeme simulaci,
abychom se presvédcili, zda se primyslovy robot a hlavné jeho nastroj (efektor) pohybuje dle
nasich instrukci. Nasledn¢ vlozime do trajektorie i udalosti, které jsme si vytvorili v pfedchozi
kapitole.

Nejprve si vytvoiime pracovni body a provedeme kalibraci primyslového robota
v daném bodé. Panel pro tvorbu pracovnich bodu nalezneme v pasu karet Home/Path
Programming — Target. K dispozici mame né¢kolik moznosti tvorby pracovnich boda

(Obrazek 2.37).
@ :g @ fi] Teach Target ;I;u"'; }
© E Teach Instruction
Target Path Other MultiMove

- - -

[}
@1 Create Target
Forcreating atarget
Create Jointtarget
é@ For creating atarget by specifying
the positions ofthe robot oes,

Create Targets on Edge
For creating targets along edges of

surfaces

Obrdazek 2.37 — Panel tvorby pracovnich bodu

Postup tvorby pracovnich bodi je néasledujici:

1. Prvni bod (Target_10) je vychozi (startovaci) poloha efektoru (robotu). Avsak
tento bod nereprezentuje vychozi polohu (Home position). My si jej vytvofime
pfibliZznym najetim pracovniho soufadného systému efektoru do polohy
odpovidajici obrazku (Obrazek 2.38).

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava



Pracujeme v rezimu Offline

@

Obrazek 2.38 — Startovact poloha robotu

V levém okné kliknéte na kartu Paths&Target. Zde se budou tvofit pfislusné
body a trajektorie. Pracovist¢ nemusi byt vzdy vybaveno jednim efektorem
pracovat v jednom soufadném systému. Proto je nutné aktivovat nas efektor a taky
pozadovany soufadny systém. Proto rozbalte slozku RSystem/T_ROB1/Tooldata
a vyberte efektor. Kliknutim pravého tlacitka mysi vyberte z menu Set as Active.

Tim jsme docili-li zmény pracovniho soufadného systému interfacu robotu
na efektor.

. Nyni zkontrolujeme, zda je aktivni soufadném sytém wobj0, ve kterém budeme
vkladat pracovni body. Postup aktivace je stejny jako u efektoru. Vytvorime-li
pracovni bod, budou jeho soufadnice vztazeny k pocatku tohoto souradného
systému.

K ovladani robotli pouzijeme jiz znamy piikaz pro pohybovani objektl, ktery
najdeme v pasu karet Freehand. Timto nastrojem lze pohybovat robotem:

a. ovladanim jedné tiditelné osy (Jog Joint)

b. linearnim pohybem pracovniho soufadného systému (robotu) efektoru (Jog
Linear)

c. zmeénou orientace pracovniho soufadného systému (robotu) efektoru (Jog
Reorient)

Pokud mate polohu a orientaci efektoru jako na obrazku (Obrazek 2.38). Kliknéte
na vytvoieni pracovniho bodu Home/Path Programming — Teach Target.

Vytvoii se nam pracovni bod, ktery se objevi v zdlozce soufadného systému
wobj0.
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8. Jelikoz zname polohu vSech pracovnich bodi, zkontrolujeme si piesnost polohy
nami vytvofen¢ho bodu a to tak, ze ozna¢ime pracovni bod a z menu (klikneme
pravym tlacitkem mysi) vybereme moznost Modify Target — Set Position.

9. PrepiSeme souradnice a orientaci pracovniho bodu z tabulky (Tabulka 2.5).

a. Index 2 v nazvu pracovniho bodu nam ftika, kolikrat se budeme pfes tento
pracovni bod pohybovat v trajektorii.

Tabulka 2.5 — Poloha a orientace pracovnich bodii

RO O Soutadnice v ose Natoceni v ose

X y Z X y z

Target 10 1894 0 1189,5 180 60 0
Target 20 2 1770 0 1029 -90 0 90
Target 30 1697 0 1029 -90 0 90
Target 40 1697 0 1080 -90 0 90
Target 50 2 1861 -452 1080 -90 0 130
Target 60 2 2400 -800 700 180 0 180
Target 70 2400 -800 550 180 0 180

10. Zbylé pracovni body vytvotime pomoci ptikazu Create Target.

11. V levém okné se otevie zalozka pro vytvafeni pracovnich bodu (Obrazek 2.39).
Pii zadavani bodu je nutné vybrat vhodny soufadny systém (World) a vyplnit
ptislusné hodnoty polohy a orientace dle tabulky (Tabulka 2.5) pro dany bod.

a. Taktéz lze zadat vlastni nazev pracovniho bodu (Target Name). Vybrat

piislusného robota (Task) nebo soufadny systém, ve kterém se bod bude
tvorit (WorkObject).

b. Existuje zde moznost vlozeni pracovniho bodu zaroven do trajektorie
(Insert Move Instruction in), ale tuto moznost nyni nebudeme vyuzivat.

12. Pro zadani dal$iho bodu klikné&te na tladitko Add.
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-_ Create Taiget > X
Reference
|wid =l
[~ Align T arget with closest Part
Position [mm)
o.00 =ilo.00 =000 =
Dientation [deg]
[o.00 =00 =m0 =
Poins _ s |

- <% Less
Targel name
|Targer_20
Task
|T_ROB1 (RSystem] |
‘Workobject
[ wotio =
™ Insest Move Instuctions in
| I-]
Clear | Creste I Close: I

Obrazek 2.39 — Hromadnd tvorba pracovnich bodu

13. Jakmile budeme mit vloZené vSechny body, kliknéte na tlacitko Create. Tim
se vytvoii vSechny zadané pracovni body.

14. U vsech vytvotenych pracovnich bodi je symbol zlutého vystrazného trojihelniku.
To nam symbolizuje, Ze robot neni v tomto bod¢ nastaven. Vyberte prvni bod
a z menu (kliknuti pravého tlacitka mysi) vyberte moznost Configuration. Objevi
se nam nové okno, ve kterém budeme konfigurovat nastaveni poloh jednotlivych
kloubt primyslového robotu.

15. Vyberte moznost nastaveni dle obrazku (Obrazek 2.40) a pokracujete kliknutim
tlacitka Aplly.

16. Nyni vyberte dalsi bod a vyberte konfiguraci dle tabulky (Tabulka 2.6).

Tabulka 2.6 — Konfigurace robotu

Konfigurace robotu Nastaveni robotu
Target 10 cfgl 0 0 0 0
Target 20 2 cfgl 0 0 -2 1
Target 30 cfgl 0 0 -2 1
Target 40 cfgl 0 0 -2 1
Target 50 2 cfgl 0 0 -2 1
Target 60 2 cfgl 1 0 -2 0
Target 70 cfgl 1 0 -2 0
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_/ Configurations: Target_10 - X

Configurations

% Cfgl (0.0.0.0)
Crg2 [0.0.4.0
Crg3[0,0.-4.0)
Ctad4 [0.2.2.1)
Cfa5 [0.2.-3.1]
Cfahi [0,-3.2.1]

Cta? [0.-3.-3.1]

=l

Joint Values

Previous Current

J1: 0,00 J1: 0,00

J2 19,91 2 -19.91

J3 465 J3: 4 ER

J4: 0,00 J4: 0,00

J5: 4526 J5: 45 26

JE: 0,00 JE: 0,00

Cfag: [0,0,0.0 Cfg: [0,0,0.0

Apply | Cloze

Obrazek 2.40 — Konfigurace nastaveni robotu

17. U kazdého bodu, kde jsme provedli konfiguraci, zmizi vystrazny Zluty trojihelnik.
Pokud bychom méli vytvofenou trajektorii, tak u pfislusSnych pohybt
do nekonfigurovaného bodu, bude taktéz zobrazen tentyz symbol.

18. Pracovisté by mélo vypadat stejné jako na obrazku (Obrazek 2.41).

e T

o

Obrazek 2.41 — Vizualizace pracovnich bodii na pracovisti
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Abychom se presvédcCili, Ze vytvofené pracovni body jsou v pracovnim prostoru
robotu. Aktivujeme si nahled pozadovaného nastroje (View Tool at Target) a robotu (View
Robot at Target). Tyto moznosti vybereme z menu (kliknuti pravého tlacitka) po vybrani
libovolného pracovniho bodu). Diky tomuto mizeme po vybrani libovolného pracovniho
bodu vidét polohu a orientaci efektoru (i robotu) v daném soufadném systému. Pokud
vizualizace neodpovida naSim piedstavam, lze upravit orientaci pracovniho bodu Modify
Target — Set a position (z téhoz menu).
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2.4.2 Vytvareni trajektorie

V této kapitole si vytvotime trajektorii, po které se bude pohybovat pracovni soutadny
systém efektoru. Musime definovat spravné natoCeni jednotlivych os robota (konfigurace)
s zvolit vhodnou rychlost pro piesouvani z bodu do bodu. K tomu nam poslouzi nasledujici
tabulka (Tabulka 2.7) pro urCeni pfislusné rychlosti. Parametry jsou voleny pro toto
pracovisteé. Ve skute¢nosti se mohou lisit.

Tabulka 2.7 — Rychlosti pohybii na pracovisti

Rychlost Popis
v3000 prejezd na delsi vzdalenost bez uchopeného materialu
v1500 prejezd na delsi vzdalenost s uchopenym materidlem
v200 odjezd od ulozeni obrobku a pohyb v blizkosti zafizeni
v50 piijezd a odjezd v okoli OM

Postup tvorby trajektorie je nasledujici:

1. Vytvofeni nové trajektorie (Path) provedeme tak, Zze vlevém okné vybereme
zalozku Path&Target a v seznamu Rsystem/T_ROBL1 vybereme slozku Path.

2. Pravym kliknutim mysi pak z menu vybereme moznost pfidani nové trajektorie

(Create Path).

3. Nazev muzeme ponechat (Path_10).

4. Pokud do této trajektorie zkopirujete jakykoli bod. Po spusténi simulace do n¢j
robot najede a poté bude pokracovat v dalsi instrukci (najeti k dalSimu pracovnimu

bodu, zména nebo ¢ekani na signal ¢i jind instrukce).

5. Ve stavovém tfadku mame k dispozici zékladni (rychlé) nastaveni pro pohyb.

Movel = * v1000 = z100 ~ efektor= "WOhj:=wobjl -

Obrazek 2.42 — Rychlé nastaveni pohybu

Mame k dispozici pohyb linearni (MoveL) pii kterém se vytvoii spojnice
mezi pfedchozim bodem a vlozenym bodem. Pracovni soufadny systém
efektoru pak bude ptesné¢ kopirovat tuto cestu.

Druhym pohybem je pohyb (Moved) pii kterém se robot co nejefektivngji
dostane z jednoho bodu do druhého a to pii pouziti minimalniho poctu
natoceni jednotlivych os.

Tretim pohybem, ktery ovSem neni k dispozici vtomto menu je pohyb
po kruznici (MoveC). Tento pohyb vznika sloucenim dvou linedrnich
pohybl. Vznikla trajektorie je pak cast kruznice, ktera prochazi témito
ttemi body.

Déle mizeme nastavit riizné rychlosti (v10,v100,v600,v3000 a jiné).

A poté velmi dulezité nastaveni s jakou pfesnosti mé pracovni soufadny
systém ztotoznit se soufadnym systémem bodu. Pii zadani tohoto
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parametru si musime ptedstavit kouli o priiméru parametru a ve chvili kdy
se soufadny systém efektoru dostane do této zony (koule) bude pokracovat
na dalsi instrukci (Soutadné systémy se neztotozni avsak instrukce

je splnéna). Neplati to pro parametr fine, kdy se musi soufadné systémy
ztotoznit.

f. Jelikoz budeme jednotlivé instrukce nasledné modifikovat, ponechame
zakladni nastaveni.

6. Nyni vytvofime zakladni strukturu trajektorie pfesunutim jednotlivych pracovnich
bodu (z wobjO_of) do trajektorie (Path_10). A poskladame je dle obrazku
(Obrazek 2.43).

A 'Layuut ,V-Paths&Targels ] > X

15 UCR pracoviste TRAJEKTORIE
..1__] Station Elements
=83 RSystem
=51 T_ROB1

--1_"_] Tooldata

Elﬂ “Workobjects & Targets

. =-H wobjo

_ & JH wakiD_of

Eluﬂ Faths

iy Path_10

tovel Target_10
Movel Target_20_2
bovel Target_30
tovel Target_40
Movel Target_B0_2
Movel Target BO_2
Movel Target_70
Movel Target_E0_2
Movel Target_B0_2
Movel Target_20_2

Obrdazek 2.43 — Struktura trajektorie
7. V trajektorii (Path_10) oznacte vSechny vytvofené pohyby k tpravé a vyberte
z menu (kliknuti pravého tlacitka mysi) moznost Modify Instruction.
a. Objevi se okno pro editace instrukci (pohybil)

b. U vybranych (u vSech) zménime pohyb z MoveL na MoveJ, tak
ze vybereme typ pohybu Joint (Obrazek 2.44) a potvrdime tlacitkem

Apply.
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_/'Mndif]r Instruction: (Multiple Selec...| = X

b otion Type
[ ~ |

[nstruction Arguments

B Misc
WConc Disabled
ToFoint
D Dizabled
Speed
by Disabled
8T Disabled
Zone
b Disabled
Wnpog Dizabled
Tool efektor
Wb wobil

Process Templates

=~

Apply | Cloze |

Obrazek 2.44 — Okno s parametry pohybu

€. U jednotlivych pohybil postupné zméite parametry rychlosti a zony pro
najeti do pfislusnych pracovnich bodu dle tabulky (Tabulka 2.8).

Tabulka 2.8 — Parametry pohybii

Konfigurace robotu Rychlost | Zéna
MoveJ Target 10 v50 fine
MoveJ Target 20 2 v200 fine
Moved Target_30 v50 fine
Moved Target 40 v50 fine
MoveJ Target 50 2 v1500 z100
MoveJ Target 60 2 v1500 fine
Moved Target 70 v50 fine
MoveJ Target 60 2 v200 fine
Moved Target 50 2 v3000 z150
MoveJ Target 20 2 v3000 fine
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8. Nyni mame pfipravenou trajektorii. Abychom si ji mohli piehrat v simulaci,
musime trajektorii (Path_10) nahrat do virtudlni fidici jednotky (Virtual
Controller) To provedeme tak, Ze spustime nastaveni simulace (Simulation
Setup). Nalezneme jej v pasu karet Simulation/Configure — Simulation Setup.

9. Objevi se nam nastaveni simulace (Obrazek 2.45).

Setup Simulation

Program Sequence | Simulation Scenarios I

Active Tasks

Select Active Tazks: Main Sequence T_ROBT: Awailable Procedures:
RSystem Path_10 Path_10
TI7_ROBT &
*®
' Continuous

 Single Cycle Entry point... |

kK I Cancel Apply |

4

Obrazek 2.45 — Nastaveni simulace

10. Zde mame k dispozici nasi trajektorii (Available Procedure), kterou oznacime
a tla¢itkem se Sipkou ji pfesuneme do ¢innosti robotu (Main Sequence T_ROB1)

11. Potvrdime tlacitkem OK poptipadé Apply v ptipad¢ dalsi ¢innosti.

12. Nyni nasleduje krok, ktery v ptipadé¢ jakékoli zmény v instrukci pohybu ¢i €innosti
robotu musi byt aplikovan, aby se ndm zmény projevili ve vizualizaci. Jedna
se 0 piikaz synchronizace s Virtualni fidici kartou (Synchronize to VC). Piikaz
je dostupny z menu po kliknuti pravého tlacitka mysi na slozky napt. RSystem,
Path v zalozce Path&Target nebo v pasu karet Offline/Synchronize,

a. Opaénym procesem je nahrani dat z virtudlni fidici jednotky Synchronize
to Station.

13. Nyni mizeme provést simulaci v pasu karet nebo Simulation/Simulation
Control — Play. Nebo pouzit tla¢itka v pracovnim okné ve vizualizaci pracoviste.

V tuto chvili mizeme sledovat pohyb robotu na pracovisti, ale chybi nam pfidat
instrukce na rozevieni a sevieni OM a nasledné jeho pifesun. Postup tvorby udélosti
a dokonceni celé simulace je v nasledujicich kapitolach.
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2.4.3 Tvorba nové ridici karty

Samotna trajektorie, kterou po této kapitole budeme tvofit, nesta¢i k ur€eni ¢innosti
robotu, efektoru nebo periférii robotu. K tomuto tGcelu je nutné tvofit udalosti (Events), které
po vyvolani (zméné hodnoty signalu 1,0) provedou pozadovanou ¢innost (rozevieni, sevieni
celisti efektoru, uchopeni OM a jiné). Protoze v ABB RS pouzivame virtualni fidici systém,
jenz je piesnou kopii opravdového softwaru. Je nutné nejprve vytvorit vhodnou simulaci,
kterou budeme realizovat na virtualni ovladaci karté¢ primyslového robota. Budeme vSechny
¢innosti simulovat. Nejprve je ale nutné vytvofit si virtualni fidici kartu pro simulace, které
chceme provadét, dale signaly, které se budou reprezentovat danou ¢innost a jako posledni
vytvofeni udalosti, které budeme pouzivat pii tvorbé simulace (manipulace). Postup pridani
nové fidici karty je nasledujici:

1. Vytvofeni nové ovladdaci karty pro vytvareni simulace najdeme v pasu karet

Offline/Configuration.

2. Timto piikazem se nam objevi nova karta (Offline) vlevém okné, ve které
nalezneme vSechna nastaveni fidiciho systému. Kliknéte pravym tlacitkem
na slozku I/O v konfiguraci (RSystem/Configuration) a vyberte moznost Z menu
(pravé kliknuti mysi) konfiguraéni editor (Configuration Editor).

. offline_| > % || 4BB | pracoviste:viewl” System: CFGILO |
E pracovizhe” Type name | | Mame | Tupe of Urit | Con
=8 System Bus EpD.. LOCAL G.. Loc
&G Configuration L Tape E)F.. LOCAL G.. Loc
’ il Ci
----- :l Camrmunication Signal LE}?D LOCAL_G...  Loc
] Controller Crozz Connection D LOCAL G.. Loc
..... 120 Fieldbuz Cormmand L'Q?D LOCAL_G... | Loc.

Fieldbuz Command Type

o] kan-machine communication
Access Level

L :l Moticn Foute
E% Ewert Lag Swystem Output
[EI--IE‘ 140 System Syztem [nput
+-gfq RAFID

Obrazek 2.46 — Karta ridiciho systéemu

3. V pracovnim okné se objevi karta s nazvem System:CFG/I/O (Obrazek 2.46).
V ni si nejprve vytvoiime novou kartu (Unit) pro vytvareni a optimalizaci vSech
¢innosti na pracovisti. Novou kartu vytvotime (Unit — Add Unit) a nazveme ji
»oimulovana“ a nastaveni zkontrolujeme s obrazkem (Obrazek 2.47).
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Edit Unit(s) [ x|

Pararneter | Walue | Walue:
&2 Mame . S!mulnvana Type: RAFID.
&2 Type of Unit Wirtual
& Connected to Bus Yirtuall ISimquvana
22 Urit [dentification Label
&2 Unit Trustlewel Error when lost [1]
&7 Urit Startup State Activated ~ Restriction:
& Store Unit State st Power Fail Mo The controller needs to be warm-restarted if
& Regain Communication Reset  Dizabled the parameter is changed,

r Limitz:

b awirium number of characters is 32,

ak. I Cancel

Obrazek 2.47 — Parametry nové ridici karty

Po kontrole potvrdime a provede se restart (Warmstart) tidici jednotky (nutno
potvrdit YES). Tento uziteny ptikaz nalezneme i v pasu karet Offline/Controller
Tools— Restart/Warmstart.

Nyni méme vytvorenou fidici kartu pro simulovani ¢innosti na pracovisti.
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2.4.4 Tvorba signali

Kazda ¢innost na pracovisti bude vyvolana zménou signélu, resp. hodnoty signalu 1
nebo 0. Je nutné si promyslet, zda v ptipadé¢ poruchy (nastane hodnota 0) potiebujeme
zabezpecit chod na pracovisti a to at’ poruchou dil¢i soucastky nebo vypadkem elektiiny nebo
preseknuti kabelu. Tak jak jsme ptidavali ovladaci kartu, budeme ptidavat jednotlivé signaly,
které potiebujeme k ufizeni celého pracovisté. Postup ptridani signalu je nasledujici:

1. Kliknéte pravym tla¢itkem na slozku I/O v konfiguraci (RSystem/Configuration)
a vyberte moznost zmenu (pravé kliknuti mysi) konfiguraéni editor
(Configuration Editor).

2. 'V pracovnim okn¢ vyberte kartu karta s nazvem System:CFG/1/0O.

3. Pfidani nového signdlu provedete tak, Zze kliknete na typ Signal a v pravém
seznamu libovoln¢ klikneme pravym tlacitkem a vybereme moznost Add Signal.

4. Objevi se nam okno pro ptidani nového signalu (Obrazek 2.48).

Edit Signal{s) [ x|

Parameter | Y alue M alue:
@ Name po Type: RAPID.
& Type of Signal Digital Output
&2 Assigned to Unit Siruloeeana oo
& Signal [dentification Label
&2 Unit Mapping 1
&7 Categary r Restriction;
& hocess Level Al The controller needs to be warm-restarted if
&7 Default 'V alue 1] the parameter i changed.
&? Store Signal Yalue at Power Fail No
&2 Invert Physical Yalue No
&7 Signal Walue at System Failure and Power Fail - Keep Curent '

r Lirnits:

b asirurn number of characters is 32,

‘| | ]

ok I Cancel

Obrazek 2.48 — Pridani nového signalu

o

Signal je nutné pojmenovat tak abychom se v pfipadé vétsiho pocétu dobie
orientovali nebo podle pozadavkl na pracovisté. Nazev tohoto signalu napiSeme
DOL1.

6. Typ signalu vybereme Digital Output, tim budeme mit signal, ktery bude

do fidiciho systému vchazet s periférie, tedy z efektoru.
7. Dilezité je pfifazeni tohoto signalu na nasi simulovanou kartu (Assigned to Unit)
8. Poradi tohoto signalu (Unit Mapping) ponechame na hodnoté 1.

9. Abychom mohli signal vyuzivat na vSech trovnich tizeni, vybereme moznost All
(Access Level).

10. Pro dokonceni kliknéte na tlacitko OK.
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11. Uplng stejn& vytvoite i signal s ndzvem DO2. U tohoto signalu musite mit jiné
potadové ¢islo, zadejte hodnotu 2.

12. A proved’te restartovani celého fidiciho systému (Offline/Controller Tools —
Restart/Warmstart).
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2.45 Karta udalosti

Mame-li vytvotfené vSechny potiebné signaly, miizeme zacit tvotit udalosti pracoviste.
Které nasledn¢ budeme vkladat mezi jednotlivé kroky trajektorie. K vytvoreni manipulace
budeme potiebovat, aby signal DOI1 reprezentoval nejen stav uchopeni ¢i polozeni OM,
ale zaroven 1 ptikaz ,,spoj sa ,,odpoj od“ OM s efektorem. To nam vytvoii simulaci,
kdy uvidime, Ze efektor uchopi OM a pienese jej na jiné misto a polozi na uréené misto.
Signdlem DO1 pak budeme pouze uvadét pracovisté do ptivodniho stavu. Tento signal
se na realném pracovisti nevyskytuje. Postup tvorby udalosti je néasledujici:

1. Okno udalosti najdeme v pasu karet Simulation/Configure — Event Manager
azaroven se v pracovnim okné zobrazi novad karta s nazvem Event Manager

(Obrazek 2.49).

-ABB |’ .praco\tiste:\-’iew‘:l./.Evenl Manager |

0

b4

Events

Activation | Trigger Tyupe

| Trigger Syztem | Trigger Mame

| Trigger Parameter

| Action Type

Add...

[elete

[y |
Refrezh |

Export...

Impart...

1]

Trigger

Actions

| |

Activation:

Camments:

IDn

Il

Add Action...

Remove Action

Added Actions:

Seq. Mo | Action

‘|
Al

| Close I

2. Obrazek 2.49 — Karta udadlosti
3. Kliknéte na vytvotreni nové udalosti (Add ...).

4. Objevi se priivodce vlozeni nové udalosti (Obrazek 2.50). Nastaveni ponechame
a klikneme na tlacitko Next.

Create New Event - Choose Trig Type and Activation

— Set Activation

Activation:

On

=

— Ewent Trig Type

' |/0 signals changed
" 1/0 Comnection
" Collision

£ S atiori time:

Cancel |

< Back | ext > I

Firish |

Obrazek 2.50 — Tvorba nove uddlosti (zacatek)

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava



Pracujeme v rezimu Offline

5. Dale jsme vyzvani vybrat signal a pfifadit mu logickou hodnotu. Vyberte signal DO1
a pritad’te ji hodnotu logické 1 (Obrazek 2.51).

Create New Event - I/0 Signal Trigger

Signal Name | Signal Type [ | Signal Source:
As1 ol IActive Contraller
AS2 o]
AUTOT Dl Trigger Condition
AUTOZ ol o
CH1 o] — & Signal iz true [1')
LH2 DI  Signalis false [0
DRYIBRAKE co
DRYIBRAKEFE o]
CDRVIBRAKEQE o]
DRVICHAINT co
DRWVICHAINZ co
DRVIEXTCONT o]
DRYIFAN1 o]
DRWIFAN2 o]
DRYIKI o]
DRYIKZ o]
[=AIRY ni ﬂ
Cancel | < Back | Mgt » | Firiizhy I

Obrdazek 2.51 — Logicka hodnota signalu
6. Pokracujte kliknutim na tlacitko Next.

7. 'V tomto okné si miizeme vybrat fadu ¢innosti, které se budou aktivovat, kdyz signal
bude mit pozadovanou hodnotu (1 nebo 0). Vyberte ¢innost pohyb mechanismu
do polohy (Move Mechanism to Pose) dle obrazku (Obrazek 2.52).

Create New Event - Choose Action Type

Set Action Type: Comments:

IMove Mechanizm to Pose j ;I

Cancel | < Back | Mext » | Einizh I

Obrazek 2.52 — Vyber cinnosti pro danou hodnotu signalu
8. Pokracujte kliknutim na tlacitko Next.
9. Vyberte pozadovany mechanismus (Efektor SA-GP-110) a zaroven v jaké poloze

se md mechanismus nachazet. Vyberte pozici SEVRENO dle obrazku (Obrazek
2.53).
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Create New Event - Move Mechanism to Pose

Station zignal to set when Pose reached:

Mechanism:

Name | Type  Add Digital |
|EFEKTOR_Sa-GP-110 =l
Remove |
Poze:
|sEVREND =l & Setto Tiue

£ Setto False

Hi—
Cancel | < Back | [ert | Finish I

Obrdzek 2.53 — Cinnost mechanismu

10. Nyni kliknéte na tla¢itko Finish.

11. Vytvorili jsme udalost, pfi které kdyZ nastane hodnota signalu DO1 1 dojde k sevieni

Celisti efektoru. Stejnym postupem vytvoite udélost, pfi které bude hodnota signalu
DO1 0 a dojde k otevieni Celisti.
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Nyni pfidame k t€émto dvou vytvofenym udalostem jesté¢ jednu Cinnost. A to ¢innost
pii, které vsimulaci uvidime, Ze efektor ptenasi v Celistech OM. Tato udalost bude
V narealném pracovisti nepotiebnd, ale k vizualizaci simulace ji potfebujeme. Muzeme
postupovat stejn¢ jak u ptredchozich udalosti. Ale u slozitéjSich simulaci, kde budeme
potiebovat o hodné vice signalli, a udalosti by se dosavadnim postupem jen znepiehlednil

piehled vSech udalosti. Proto pokud jiz existuje v udalostech takovy signal, ktery potiebujeme
k dané ¢innosti, vyuzijeme jej a doplnime k nému i nasledujici udalosti. Postup je nasledujici:

1. V editoru udalosti kliknéte na udalost pro signal DOI1 s logickou hodnotou 1.
Ve spodni ¢asti editoru se vam okamzité zobrazi dané nastaveni (Obrazek 2.54).

.~ ABB_|  UCR pracoviste UDALOSTLViewl.” Event Manager | o x
Events Activation I Trigger Type | Trigger Spsten | Trigger Warme | Trigger Pararneter | Action Tupe I Action System I Action Name
On /0 RSystem Do1 1 Multiple:
Al On 110 Rsyatem Dot Muliple
On 10 RSystem Doz Move Object Move Object
Delete
Copy
Refrash
Export...
Impart...
4] | i
Trigger: I/O Signal Trigger Action: Attach Object
Activation: Comments: Added Actions:
On = Add Acti Seq. Mo | Action
I J ehon A 1 Move Mechanism to Pose
[2 [ Attach Object
Remove Action
r
™ Cyclic
Signal Name | Signal Type = Sighal Source: Attach object Altach to:
AS1 ] [Repstem =l Jom x| [EFEKTOR_saGP1n =l
AS2 DI —
AUTOH DI Trigaer Condition & Mechanism
AUTOZ DI Updat it
Dot Do * Signalis tiue 1) peste postion fil:os \nd'ex
ooz oo € Signalis false (0] & Keep position
ngj‘ EEiEEFE BIU Offget Pozition [mm]
DRVIBRAKEDK 1] Jo.oo .o |0 =
ngl E:;-]EDNT g: Offset Orientation [deg]
000 =0 =om =
DRVIFANZ DI - I = = =
4| | B
Apply | Close
, . ’ ’ v, v
Obrazek 2.54 — Editor uddalosti pracoviste
v 5 H . v 4 N QLT 7 v e .
2. V casti cinnost (Action) kliknéte na tladitko k pfidani dalsi cinnosti
.
(Add Action...).

3. Vyberte novou ¢innost pro pripojeni (Attach To).

4. Objevi se pritvodce (Obrazek 2.55). Vybereme objekt, ktery chceme pfipojit
(Attach object) OM a zaroveni ke kterému ma byt piipojen (Attach To)

Efektor_SA-GP-110.

5. Jelikoz polohu uchopeni si budeme definovat samostatné, vybereme moZnost
ponechat polohu a orientaci OM vuci efektoru (Keep position).

6. Potvrdime tla¢itkem OK.
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Add New Action

Attach object: Atftach to:
Jom x| |EFEKTOR_SAGP110 |
—Mechanizm
" Update position Flange Index
I vI
' Keep position
[ffzet Pozsition [mm)]
Jo.0o =ln.oo =00

Offset Orientation [deg)
Jo.oo =00 =Jn.o0

Lkl k]

Ok I Cancel |

Obrazek 2.55 — Nastaveni uchopeni OM

7. Obdobné je nutné vytvoftit, aby pii rozevieni Celisti doSlo k rozpojeni vazby mezi
OM a efektorem. Proto pro signal DOI1 s logickou hodnotou 0 vlozime dalsi
¢innost (Detach To) s parametry dle obrazku (Obrazek 2.56).

Add New Action

Detach object: Detach from:
oM =l |EFEKTOR_SAGP-110 =l

Ok I Cancel |

Obrdazek 2.56 — Rozpojeni vazeb mezi OM a efektorem
8. Potvrdime tlacitkem OK.

Nyni mame K dispozici €innost, pii které rozevieme a sevieme Celisti efektoru
a zaroven se pii této ¢innosti uchopi nebo polozi OM. Pokud bychom spustili simulaci
tak v misté kde jsme OM ponechali tam i pfi zacatku nasledujici simulace zistane.
Cela simulace by pak pokrac¢ovala jako by OM byl na ptivodnim misté a opét by jej
pfesunula o ty samé soufadnice dale. Abychom, ale pracovisté v simulaci uvedli
do ptivodniho stavu, pouzijeme druhy signal v udalosti, pti kterém piesuneme OM
na ptivodni soutradnice. Postup je nésledujici:

1. Poslednim krokem je vlozeni nové uddlosti (postup jako u prvni udalosti),
ale vybereme signal DO2 a ponechame jeho logickou hodnotu 1.

2. Tentokrat vyberte typ cinnosti pfesun objektu (Move Object) dle obrazku
(Obrazek 2.57).
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Create New Event - Choose Action Type

Set Action Type: Comments:

Cancel | < Back | Mest » I Eiriish I

Obrazek 2.57 — Presun objektu v uddlosti
3. Pokracujte kliknutim na tlacitko Next.

4. Vybereme, kterym objektem chceme pohybovat (Object to Move) a zadame jeho
novou polohu a orientaci dle obrazku (Obrazek 2.58)

Add New Action

Object ta Move: Paositiar [mrn)

[om [tea7.00 e 02300 =
Orientation [deg)
Jo.00 =00 =l =

(1] 9 I Cancel |

Obrazek 2.58 — Nova poloha a orientace objektu
5. Potvrdime tlacitkem OK.

Na zaver této kapitoly jsou vypsdny mozZnosti vSech ¢innosti pfi tvorb€ udalosti:
» zména I/O signalu (Change 1/O)
= pfipojit objekt (Attach Object) a odpojit objekt (Detach Object)
= spustit/vypnout TCP trasovani (Turn On/Off TCP Trace)
= spustit/vypnout ¢asovaé (Turn On/Off Timer)
= npastavit mechanismus do polohy (Move Mechanism to Pose)
= piesunuti objektu (Move Object)
» ukaz/skryj objekt (Show/Hide Object)
= volat VSTA makro (Call VSTA Macro)

= piesun se do zorného thlu (Move to Viewpoint)
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2.4.6 Vytvareni pracovnich souifadnych systémi

Pokud chceme vytvofit na pracovisti referencni bod, resp. Pracovni lokalni soufadny
systém, ve kterém znadme vSechny pracovni body trajektorie (nechceme je pfepocitavat
na soufadny systém pracovisté¢) slouzi ktomuto ucely tvorba WorkObjekt. Postup
je nasledujici:

1. Aktivujeme pozadovaného robota T ROBI a vybereme z menu (pravé tlacitko

mysi) piikaz Set as Active.

2. Vpasu karet klikneme na vytvofeni nového soufadného systému
Home/Path Programming — Other/Workobjekt.

3. Ten nazveme PSS 1 (pracovni souradny systém 1 robotu)

4. U parametru Object Frame pak mlzeme nastavit soufadnice tohoto pracovniho
souradného systému. Soufadnice jsou vztazeny k interface nebo je mizeme zadat
pomoci tii bod:

a. Prvni bod reprezentuje stied soutadného systému
b. Druhy bod reprezentuje smér osy X
c. Tteti bod reprezentuje rovinu XY

5. Po umisténi potvrdime tlacitkem Create.

6. Pokud chceme tento soufadny systém upravit tak vybereme piisluSny soufadny
systtm a zmenu (kliknutim pravého tlacitka mysi) pouzijeme ptikaz Modify
Workobiject.

7. Vzdy kdyz chceme pracovat v daném soufadném systému, musime jej aktivovat
Set Active.
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2.4.7 Dokonceni simulace

Nasleduje postup zadavani instrukci pro pozadovanou ¢innost na pracovisti. Udalosti
JSOu vazany na pfislusnou hodnotu signalu, které musime vkladat na pozadované misto
ve vytvofeném planu prace (trajektorie) primyslového robotu. Postup dokoncéeni simulace
manipulace je nasledujici:

1. Vlevém okn¢ vyberte pfisluSnou trajektorii (Path 10) v zalozce Path&Target
aVvmist¢ kde chceme piidat prvni instrukci (na zacatku), vyvolejte nabidku
kliknutim pravého tla¢itka mysi (Obrazek 2.59).

MF“M&TE'QE[S ] * X .ABB/VLICH pracoviste UL
ﬁ IICR pracaoviste UDALOSTI®

--1_] Station Elements
EIEJ RSystem
=33 T_ROB1
--Lﬂ Tooldata
--ﬂ Wiorkobjects & Targets
Elﬂ Fathsz
" Path_10

; Insert MoveInstruction..

Insert Action Instrudhon..
Cut Ctrl+X
Copy Cirl+ C

D] O o

Madify Instruction..

Delete

X [0

bovel Target_EB0_2

Obrazek 2.59 — Nabidka pro vkladani instrukct

s sl e

2. Vyberte piikaz Insert Action Instruction ... a objevi se nové okno pro specifikaci
instrukce.

3. Vytvofime signal pro umisténi OM na pocatek simulace nastavenim hodnoty
signalu DO2 na hodnotu 1 dle obrazku (Obrazek 2.60).
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_/'Cre.ate Action Inskruction - X
Tazk
| T_ROB1 [RSystem) =]
Fath

|Path_10 =l

|nztruction Templates

|5eth0 Defaul =l
| ngtruction Argurments
E: Misc

WSDelay Dizabled

hSunc Dizabled

Signal 0ot

W ale 1]

Create Cloze

Obrazek 2.60 — Nastaveni instrukce

Pokracujte stisknutim tladitka Create. Privodce ziistane otevieny pro novou
instrukci. Pro uzavieni okna stisknéte tlacitko Cancel.

Timto zplisobem vlozime instrukci pro zménu hodnoty signalu. Pokud
potiebujeme ziskat potiebny cas pro sevieni a rozevieni Celisti musime vlozit
instrukei ,,¢ekej WaitTime. Abychom mohli zadat potiebnou délku cekani
(v sekundach) musime, ptepsat na pozadovanou hodnotu parametr Time. Oznacte
hodnotu parametru Time: END_OF_LIST a piepiste ji na 0.5.

Pokracujte vkladanim vSech ostatnich instrukci dle nasledujiciho obrazku
(Obrazek 2.61). Opét vyuzivejte moznosti konfigurace zkopirované existujici
instrukce (Copy, Paste, Modify Instruction).

Pro odzkouseni instrukci pouzivejte vzdy nasledujici sekvenci ptikazl
Synchronize to VC... a Play, Stop, Reset, které jsou v pasu Kkaret
Simulation/Simuling Control.
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| & .Li._',l'ﬂl..l.t ,V'Paths&Targels * M

L5 UCR pracoviste UDALOSTI®
..1__] Station Elements
=3 RSystem
=5 T_ROB1

--1_"'_] Tooldata

..ﬂ “Whorkobjects & Targets

Ehﬂ Pathz
1] SetDO D021
[ SetDO DOZ 0
Movel Target_10
[ SetDO DO1 0
Y] waitTime 0.5
Movel Target_20 2
Mavel Target_30
[ SetDO DO11
Y] waitTime 0.5
tovel Target_40
Movel Target_50_2
Movel Target_BO_2
tovel Target_70
[ SetDO DO 0
[T WaitTime 0.5
Movel Target_BO_2
Movel Target_50_2
Movel Target_20 2

Obrazek 2.61 — Kompletni struktura c¢innosti na pracovisti
8. Instrukce SetDO DO2 0 mize byt zafazena az na konec celé sekvence. Signal

muze byt posléze nahrazen skute¢nym napft. s induktivniho snimace.

9. Pracovisté ulozime (Save)

10.V piipadé, Ze si chcete celé pracovisté piesunout na jiny pocitad. Musite si jej
ulozit ptikazem RobotStudio Button/Collaborate — Pack and Go ... . Tim
se vytvoii balicek, ktery bude obsahovat vSechny nové prvky, které nemusi byt
na druhém pocitaci (kromeé prvkl standardni knithovny ABB RS).

11.V priivodci ponechdme jeho nastaveni a potvrdime OK

12. Zkopirujeme na ptenosny disk popf. jinou externi pamétovou jednotku a miiZzeme
vyrazit na pracovisté.
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3  PRACE V REZIMU ONLINE

Cas ke studiu: 2 hodiny

)\
@ Cil: Po prostudovani této kapitoly budete umét
4 nahrat vytvofeny program do Fidiciho systému pramyslového robotu
nahrat program z fidiciho systému primyslového robotu do ABB Robot Studia

editovat program v rezimu on-line

- + &

ovladat primyslového robota pomoci Flexpendantu

G viuse

V nasledujicich kapitolach si ukdzeme, jak 1ze nahrat piipraveny program z ABB RS
do fidiciho systému prumyslového robotu a nasledné zpét do ABB RS. Editace programu
je mozna piimo prostiednictvi FlexPendantu a nebo ve znamém prostiedi ABB RS. Ob¢
moznosti jsou popsany v nasledujicich kapitolach. Pti praci s primyslovym robotem dbejte
na pracovisti zvySené opatrnosti. Nejprve si vSak popiSeme moznost ovladani primyslového
robotu pomoci FlexPendantu (fidici panel).
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3.1 FlexPendant

FlexPendat slouzi k pfimému ovladani robotu z fidiciho systému. Jednd se o fidici
panel (Obrazek 3.1), ktery je slozen s konektoru (A) pro pfipojeni k fidicimu systému. Hlavni
cast FlexPendantu tvoii dotykova obrazovka (B). Ergonomicky tvar pak umoziiuje drzeni
a stlaceni aktivacniho tlac¢itka (D) levou rukou a zdroven mizeme pouzivat pakovy ovladac
(E) popt. vyuzit tlacitka nouzového zastaveni (C). FlexPendat slouzi k pfimému ovladani
robotu z tidiciho systému.

Obrazek 3.1 — Zobrazeni Flexpendantu

Soucast Flexpendantu jsou i ptidavna tlacitka jak je patrné z detailu Flexpendantu
(Obrazek 3.2). Tlacitka A az D jsou ptidavna tlacitka. Dalsi jiz pfeddefinovana tlacitka jsou
ptikazy pro spustit (E), zpét (F), doptedu (G) a stop (H).

[

A —
B = 7-®
(610
D E

E >

F «

G M

H 1B

Obrazek 3.2 — Pridavna tlacitka na FlexPendantu
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FlexPendant uchopime levou rukou (Obrazek 3.3) tak abychom konecky prstii zmackli
bezpecnostni tlacitko na spodni ¢asti FlexPendantu do stfedni polohy. (Pfilisné stisknuti
bezpecnostniho tlacitka nebo naopak jeho nestisknuti mé za néasledek nespusténi robotu.)

Obrazek 3.3 — Uchopeni Flexpendantu

Ovladani jednotlivych fiditelnych os pramyslového robotu jsou zobrazeny
na nasledujicim obrazku. Pomoci pakového ovladace jsou ovladany jednotlivé fiditelné osy
pramyslového robotu.

Obrazek 3.4 — Ovladani pakovym ovladacem
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Pro moznost rychlého ovladani robotu stiskneme tlacitko ,,volby* (tlacitko
s ozubenymi koly) v pravém dolnim rohu (Obrazek 3.5), ktera nam rozevie nabidku
pro rychlé ovladdani robotu. V horni Casti displeje se zobrazuji aktudlni nastaveni, jedna
se 0 typ pracovniho rezimu, nazev souboru, se kterym pracujeme, stav tadi¢e (motorl)
a programu a zvolené mechanické jednotky.

X} ,T Ruéni Ochr. zastaveni m {
L B 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%)

ROB_1 %
I efektor @

27 wobjo ’ g
L

@7
K

Skryt podrobnosti
>>

Obrazek 3.5 — Otevieni nabidky pro rychlé oviadani robotu pomoct pakového
ovladace
V oteviené nabidce zvolime symbol oranzového robotu ,,Tla¢itko nabidky mechanické
jednotky* vpravo nahote. Pak zvolime volbu ,,Zobrazit podrobnosti“ v pravém dolnim rohu.
Zobrazi se nam moznosti prace (Obrazek 3.6) v soufadnych systémech svéta, zakladny,
nastroje nebo pracovni (souradnicovy systém pracovniho objektu).

Zakladna Néstroj Pracovni

Obrazek 3.6 — Souradné systémy

Pro nouzové vyjeti robotu z kolizniho stavu sta¢i pracovat v rezimu ,,Svét“ nebo
,.Zakladna®.
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Nasledujici fada tladitek (Obrazek 3.7) reprezentuje ovladani robotu a to osy 1 az3
nebo 4 az 6. Taktéz muzeme volit mezi linearnim pohybem interface nebo kolem bodu
Vv prostoru.

Reorient.

Obrazek 3.7 — Moznosti pohybii priimyslového robotu

V levé ¢asti mame moznost modifikovat nastaveni rychlosti ru¢niho ovladani robotu
(Obrazek 3.8), v hodnotach 10% (Aktualni hodnota 100%).

2

100

]

Obrazek 3.8 — Nastaveni rychlosti rucniho ovladani

Nebo si aktivovat rozsifené piestaveni (Obrazek 3.9) nastaveni rychlosti ru¢niho
ovladani robotu (Aktualni hodnota 100%).

Rychlost
100 %
-1% +1%

-9 % +5 %

L ol ol ¢

25 % 50 % 100 %

Obrazek 3.9 — Rozsirené nastaveni rychlosti rucniho ovladani
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3.2 UlozZeni programu do fidiciho systému

Nejprve si ukazeme jak nahrdt nadmi vytvofeny program do fidici jednotky
primyslového robotu na pracoviiti a posléze naéteni zpét do ABB RS. Po spusténi Ridiciho
systému robotu (oto¢enim hlavniho vypinace na panelu IRC5 z polohy OFF do polohy ON)
oto¢ime klickem do polohy pro ru¢ni ovladdani (Poloha je oznafena symbolem ruky)
dle obrazku (Obrazek 3.10).

Obrazek 3.10 — Hlavni vypinac na ridici jednotce IRCS

Na FlexPendantu klikneme na panel ,,ABB“ vlevém hornim rohu obrazovky
(Obrazek 3.11).

AB .l Ruéni Ochr. zastaveni
414
14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%)

Obrazek 3.11 — Uvodni obrazovka FlexPendant
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V novém okné zvolime zalozku ,,Editor programu‘ v levém sloupci (Obrazek 3.12)

Ak HR 0D i Ruéni Ochr. zastaveni
FLIPEP 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%)
N\

ﬁ HotEdit b Zalohovani a obnova
a Vstupy a vystupy Kalibrace
(é'; Rucni prestaveni f Ovladaci panel
t] Editor programu 'E Prézkumnik FlexPendant
,é Data programu @ Zamknout obrazovku
% Vyrobni okno % Systémové informace
%_j Protokol udalosti
| Odhlaseni Restart
L V.

[ |

Obrazek 3.12 — Editor programu

V nasledujicim okné zvolime moznost ,,Ulohy a programy* umisténé na li§té v levém
hornim rohu (Obrazek 3.13).

“ l. l. ; Ruéni Ochr. zastaveni m
FRIPIP L@ 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%) X

¥nulova _poloha ¥ T_ROB1/MainModule/main

Ulohy a programy Vl Moduly WK Rutiny Vl
3 PROC main ()

=) MoveAbsd JIEBRY\NoEOffs, v1000, z50,
s ENDPROC

¢ [IENDMODULE

Pridat - i W= 4 W= ; . . Skryt
. Upravit Odladit Upravit pozici e

% T_ROB1 :
MainModule

Obrdzek 3.13 — Ulohy a programy
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V dal$im okn¢ rozbalime moznost ,,Soubor v levém dolnim rohu (Obrazek 3.14).

AnR|G Rucni
FSRNB IR 14M-63063 (192.168.133.1)

Ochr. zastaveni
Zastaveno (Rychlost 100%)

X

¥ Editor programu

Ulohy a programy

Nazev ulohy

T_ROB1

Nazev programu

nulova_poloha

Typ laztzl

Normal

Soubor

Zobrazit

moduly Otevrit

% _ T_ROB1 :
'+ MainModule
S ——

g

Obrazek 3.14 — Soubor

Na rozbalené roleté zvolime moznost ,,Na¢ist program...“ (Obrazek 3.15).

Ochr. zastaveni
Zastaveno (Rychlost 100%)

A PR ][ QQ][R
FRIPEP 14M-63063 (192.168.133.1)

b

¥ Editor programu

Ulohy a programy

Nazey ulohy 1aztlzl

T_ROB1

Nazey programu Typ

nulova_poloha Normal

Novy program...
Nacist program...

UloZit program jako...

Prejmenovat program...

QOdstranit program...

v Zobrazit
moduly

Otevrit

[ |

Soubor

% T_ROBI :
'+ MainModule
U ——

Obrazek 3.15 — Nacist program ...
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V nasledujicim okné zvolime zda-li chceme ptfedchozi program ulozit nebo ne

(Obrazek 3.16).

AL B HB
FAIPEP

(1 Ruéni
14M-63063 (192.168.133.1)

Zastaveno (Rychlost 100%)

Ochr. zastaveni m I ]

¥ Editor programu

Ulohy a prd

Nacist program

Klepnutim na tlacitko Ulozit ulozite
'nulova_poloha' pred prepsanim.

Klepnutim na tlacitko Neukladat nahradite
'nulova_poloha' bez ulozeni.

Uloha 'T_ROB1' jiz ma program.

Ulozit

Neukladat

Zrusit

Soubor

=

LI e

moduly Otevrit

o T_ROB1:
'+ MainModule

o

Obrazek 3.16 — Nabidka pro ulozZeni programu

V piipadé zvoleni moznosti ,,Neukladat“ otevieme slozku s obsahem vytvotfeného
programu, v naSem piipadé ma slozka nazev ,,New Folder* V seznamu slozek se pohybujeme
Sipkami umisténymi v pravé ¢asti dotykového monitoru (Obrazek 3.17).
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l"lllll][@@][

Rucni
14M-63063 (192.168.133.1)

Ochr. zastaveni
Zastaveno (Rychlost 100%)

X

Otevfit - /hdOa

IProgramoveé soubory (*.pgf) ¥ |

Nazey lTyp 78312217
3 Jarisor Slozka
7 Laborator Slozka
3 maseri Slozka
7 New Folder Slozka
7 nulova poloha SloZka
3 radim Slozka
Soubor: l |
B hy oK Zrusit

% T_ROB1
' MainModule

o

Obrazek 3.17 — Adresar s vytvorenymi programy

Vybereme nazev naseho programu v naSem piipadé ,,Laborator-3“ pro piipad,
ze je ve slozce ulozeno vice programu a zvolime ,,OK* v dolnim pravém rohu (Obrazek

3.18).
Ak 1B IR /{ Rucni Ochr. zastaveni m
FREBIP k@ 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%) X
Otevrit - /hd0a/New Folder
= IProgramové soubory (*.pgf) VI
Nazey Typ 1aztzi
B Laborator-3.pgf Soubor .pgf
Soubor: |Lab0rat0r—3.pgf |
B by oK Zrusit
[ T _ROBI: 1 @
'+ MainModule

Obrazek 3.18 — Vyber programu

Program se musi nejprve odladit otevienim rolety ,,Odladit* v dolni ¢asti obrazovky

(Obrazek 3.19).
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‘l .. .. r{ Ruéni Ochr. zastaveni
FRIPIP \‘Q 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%) X

YLaborator-3 ¥ T_ROB1/Modulel/main

Ulohy a programy VI Moduly v Rutiny VI
19 |[PROC main ()

2290 Path 10;

21 ENDPROC

22

23

24 ENDMODULE

Pridat = P P - .. Skryt
erikcl Upravit QOdladit Upravit pozici i A

& T_ROBI1 :
' Module1

Obrazek 3.19 — Odladeéni

Zvolime moznost ,,PP na rutinu...“ (Obrazek 3.20).

Ak 1B 0D ; Ruéni Ochr. zastaveni m X
FRIPIP 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%)

YLaborator-3 ¥ T_ROB1/Modulel/main

Ulohy a programy VI Moduly v Rutiny v
13 IPROC main ( ) PP na main PP na kurzor
5 .
i Path—l 0 % PP na rutinu... Kurzor na PP
21 [ENDPROC ‘ |
22 !
53 Yolat rutinu... I I

l Kontrolni program I

24 ENDMODULE

Pridat < A = T . .. Skryt
e Upravit Odladit Upravit pozici Sl

% T _ROBL:
¥ Module1

Obrazek 3.20 — PP na rutinu ...
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V nasledujicim okn¢ zvolime v naSem piipadé moznost ,,main“ pokud mame
vytvofeno vice cest a chceme je spustit vSechny. Pokud chceme spustit jednu z vice
vytvofenych cest, pak ji zvolime a zmackneme ,,OK* v pravém dolnim rohu (Obrazek 3.21).

apel; Ruéni Ochr. zastaveni
FRIPEP 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%) X

fk"'PFF.'sunout PP na rutinu

Vybrana rutina: main

Vyberte rutinu ze seznamu.

Nazev Typ Modul 182222
main Procedura Modulel
Path_10 Procedura Modulel
OK Zrusit

= K33
Obrazek 3.21 — Vyber trajektorie (cesty)

Spusténi robotu po ndmi vytvoiené trajektorii provedeme tak, Ze levou rukou
uchopime FlexPendant tak, abychom dlani zmackli bezpecnostni tlacitko na spodni casti
flexpendantu do stfedni polohy.

Pozn.: Prilisné stisknuti bezpecnostniho tlacitka nebo naopak jeho nestisknuti

Ma za nasledek nespusteni robotu.

Pravou rukou pak krokujeme nami vytvotrenou trajektorii od bodu k bodu
stiskem tlacitka ,,Do pFedu v pravém dolnim rohu FlexPendantu.

Pokud se v pribéhu krokovani trajektorie nevyskytly zadné kolize, mizeme
stisknout tlacitko ,,play* v pravém dolnim rohu FlexPendantu. Robot projede trajektorii
samostatné pfi nizké rychlosti.

Pokud jsme spokojeni a nehrozi zadna kolize, mizeme klicek na hlavnim
panelu pfepnout do automatického modu. Ten je signalizovan upozornénim na displeji
FlexPendantu, které potvrdime a na hlavnim panelu stiskneme bile blikajici tlacitko, které
stisknutim uvede pohony robotu do chodu. FlexPendant opét uchopime jako v predchozim
postupu, ale tlacitko ,,play* stiskneme pouze, kratce. V opa¢ném piipadé se robot po chvili
zastavi. V automatickém modu robot projede trajektorii pfedepsanymi rychlostmi, které
odpovidaji rychlostem, které¢ jsme navolili v ABB RS mezi jednotlivymi body (Obrazek 3.22).
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| I /{ I Auto Motory vyp. Z
‘.‘a l;] \Q [l‘“-63063 {192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%) | X

&Wirobni okno : Laborator-3 ¥ T_ROB1/Modulel/main

s [PROC Path 10()

10 MoveJ Target 10,v1000,fine,efektor\Wobj:=wobj0;
11 MoveJ Target 20,v1000,fine,efektor\wWobj:=wobj0;
12 MoveJd Target 30,v1000,fine,efektor\wWobj:=wobj0;
13 MoveJ Target 20 3,v1000,fine,efektor\Wobj:=wob]j0;
14 MoveJ Target 30 2,v1000,fine,efektor\wWobj:=wob]j0;
15 MoveJ Target 20 4,v1000,fine,efektor\wWobj:=wob]j0;
16 MoveJ Target 40,v5000,z100,efektor\wobj:=wobj0;
17 MoveJ Target 10,v1000,fine,efektor\WoObj:=wobj0;
18 [ENDPROC

19 [PROC main{)

zey Path 10;

21 (ENDPROC

22
23

= -
S'fcfg',?im PP na main odladit

T_ROB1 : Vyrobni okno!
[' Module1 ][&1 J @3

Obrazek 3.22 — Vizualizace nacteného programu ve FlexPendantu
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3.3 Nacteni programu z ridici jednotky

Programy, které jsou nahrany v fidicim systému robotu (vytvoifené v ABB RS nebo
pomoci FlexPendantu) lze zpravovat nejen pomoci FlexPendantu (fidici panel), ale i pfimo
v ABB RS. Pro spravu je doporuc¢ujeme uvést robot na hlavnim ovladacim panelu do médu

A4

,,2Automatické rizeni‘.

V ABB RS se na tivodni strance piepneme na kartu ,,On-line“. Pocita¢ je pfipojen
k fidici jednotce pomoci sitového kabelu, proto se nam v této karté jiz zobrazuje moznost
se k nému ptipojit (Obrazek 3.23).

Offtine ‘ Ontine |

Recent Stations Recent Controllers Information

¥ One Click Connect...

A

@;’ Add Controller...
A

Obrdzek 3.23 — Uvodni strénka ABB RS v karté Online
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V horni zalozce menu ABB RS zvolime zalozku ,,Online a na levé strané ve stromu
zalozky Online otevieme ,,Controller a v ném rozbalime zalozku ,,Rapid“, ve kterém
se zobrazi aktudlni program fidici jednotky. Kliknutim pravého tlac¢itka na mysi zvolim
moznost ,,Show Program Pointer dle obrazku (Obrazek 3.24).

‘ Bo-A- s RobotStudia 5.13.02
Home: Modeling Simulation Offline ‘ Online ‘ Add-Ins

@ L [k @ B Events C2 RAPID Tasks D @ O B 1 ,c

RAPID Editor File Transfer G
Add Request Release Authenticate - it % FlexPendant Backup FRestart ScreenMaker .
Controller ~ | Write Access Write e QInputsIOutputs Viewer - 2
Access Controller Tools
.~ Online_| s X

% Controllers
=03 14M-63063 on'192.168.125.1"
] @ Configuration
Q Event Log
[} Q 170 System
=8 RAPID

w

I, | Load Program...

rogram As...

Offie
Recent Stations Recent (

e Program

14M-63063 0n '192.168.125.1'
192.168.125.1

Nt

Show Program Pointer

Show Mgtion Pointer

Paste Chrl+y

Obrazek 3.24 — Nabidka pro zobrazeni programu

Po té se zobrazi program. Pozice, na které se momentaln¢ robot nachazi,
je v programu oznacena symbolem robota se Sipkou (pokud je program spustény), symbol
se po fadcich posouva smérem dolu dle posloupnosti instrukei (Obrazek 3.25).

BS-A- s RobotStudio 5.13.02 S
Home Modeling Simulation Offine | Onlne | Add-Ins @
@ — /% Events CRRAPID Tasks Cy D & New Module @, Load ers D E >3 ]
¥ R B Fie Transfer &) Load M ‘Save arameters & -
add Request Authenticate ) FlexPendant Backup Festart ScreenMaker st Configuration | Properties Go
Controller - | Write Access Viite A v & InputsjOutputs Viewer - [ Load Program || Buider | Import Options  Editor - ~ Configuration - || Offine
Access Controller Taols RAPID Configuration Transfer| |
L online, S 14M-63063: T_ROB1/Module1 (read-only) | o x
@ Controllers MG BB EEP D0 O B A
= E3 14M-63063 0n '192168.125.1° S MODILY Moanel
& @ Configuration 2 CONST robtarget Target 10:=[[506.291651245989,-5.588546721243404E-14, 679.500000000001] , [0.5,0,0.8660254037684439, 0]
€8 EventLog 3 CONST robtarget Target 20:=[[200,-700,800], [-7.85046229341887E-17, 7.85046229341887E-17, -0.707106781186547, 0. 7071(
@ 1/0 System 4 CONST robtarget Target 30:=[[-8.25838760153253E-29,-500.000000000001, 600] , [7.85046229341887E-17, 7. 850462293 41887
= T RAPID 5 CONST robtarget Target 20 [-100,-700,800] , [-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17,-0.707106751186547, 0. 7(
& 6 T_ROBT (Program Laborator-3) 6 CONST robtarget Target 30 [-300,-500.000000000001, 600] , [-7.85046229341887E~17, 7.85046229341887E~17,-0. 707106
7 CONST robtarget Target 20 [-400,-700,800] , [-7.85046229341887E~17, 7.85046229341887E~17,-0.707106751186547, 0. 7(
8 CONST robtarget Target 40 100,-400,1200], [1.11022302462516E-16, 1.23259516440783E-32, 5.626867087926207E-16, 1],
9 PROC Path 10()
> 10 o7 [FYTTSMEL), v1000, fine, efektor)WObj :=wob30;
11, HMoved Target 20,v1000,fine,efektor)#0b]:=wobj0;
12 Moved Target 30,v1000,fine,efektor\H#0bj bh30;
13 Moved Target_20_3,v1000,fine, efektor)Hi 7030

14 Moved Target_30_2,v1000,fine, efektor)#0bj

18] Moved Target_20_4,v1000,fine, efektor’#0b]: =wobj0
16 Moved Target_40,v5000,z100, efektor\#0b] : =wob3j0;
17 Moved Target_10,v1000,fine, efektor)#0b] : =wobj0;
18 - ENDPROC

19 PROC main ()

20 Path_10;

21 | ENDPROC

22

23

24 | ENDMODULE

Obrazek 3.25 — Vizualizace programu v ABB RS
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Access

Spravovat program lze zvolenim mozZnosti ,,Request Write
coz je znazornéno piepnutim pozadi programu z sedé barvy na bilou (Obrazek 3.26).

RobotStudio 5.13.02

Simulation Offline. Online. Add-Ins
| & Events RAPID Tasks & New Load Parameters
L) @ 2 O & L ) o |3
4 [IRAPID Edtor $ByFile Transfer ) Load Module Save Parameters SR :
Add Request Authenticate FlexPendant Backup Festart ScreenMaker System Configuration | Properties
Controller = | Write Access  Write v & Inputsjoutputs Viewer - [ Load Program | Builder | Import Options Editor - v Confi Offline.
Access Controller Tools RAPID Configuration Transfer
™ Rigicstwrite Access B/ 14M-63063: T_ROB1/Module1 (read-only) | 1411-63063;: FlexPendant Yiewer | ox
E’ Sl o e B X B@ | [E PoH B0 B -
=8 14M830  controller information. 1/- MODULE Modulel =1
@ Conl @ Press F1 for more help. 2| CONST robtarget Target 10:=[[506.291651245989,-5.88546721243404E-14, 679.500000000001] , [0.5,0,0.866025403784439,0; |
B Eve 3 CONST robtarget [200,-700,800], [-7.85046229341887E-17, 7.85046229341887E-17, -0.707106781186547, 0. 7071(
= & 1/0 System 4 CONST robtarget :=[[-8.25838760153253E-29, -500. 000000000001, 600] , [7.85046229341887E-17,7.85046229341887]
= ERAPID S CONST robtarget Target 20 3:=[([-100,-700,800],[-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17,-0.7071067681186547,0.7(
2 T_ROB1 (Program ‘Laborator-3) 6 CONST robtarget Target 30 2:=[[-300,-500.000000000001,600], [-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17,-0.707106"
7 CONST robtarget Target 20 4:=[[-400,-700,800],[-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17,-0.707106781186547,0.7(
8 CONST Target_ 40 [-100,-400,1200],[1.11022302462516E-16,1.23259516440783E-32,5.82867087928207E-16,1] ,

robtarget

Obrazek 3.26 — Upravovani programu v ABB RS

Nyni je mozno pohybem kurzoru v fadcich programu upravovat data. V naSem piipadé
si zvySime rychlost v pro Target_30 na 12 fadku programu z ptivodni rychlosti 1000 na 5000
(Obrazek 3.27).

RobotStudio 5.13.02 S
Simulation Offline: Orline Add-Ins (@)
B Events CARAPID Tasks D Ea O B S E (i3}
4 ;s
Add Request Releass | Authenticate || T RAPID Ecltar G File Transter FlexPendant Backup Restart ScreenMaker Jfoad todde Syt | anonl [ Propechics afe Go
Controller + | Write A - & Inputsjoutputs Viewer - - [ Load Program | Buider | Import Options Editor + - Configuration - || Offiine
Controller Tools RAPID Configuration Transfer
__ Online 5 x|[ a8 ) 14m-63063:T_ROB1/Module1* | 141:63063: FlexPendant Viewer. | ox
@ Controlers O3 KRB Fnd SRR - SO =R =
= @ 14M-63063 0n 192168.125.1" 177 MODULE Modulel =
& @ Configuration 2 CONST robtarget Target 10:=[[506.291651245989,-5.88546721243404E-14, 679.500000000001] , [0.5,0,0.866025403784439, 0
B EventLog 3 CONST robtarget Target 20:=[[200,-700,800], [-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17,-0.707106761186547,0.7071(
& & 1/0 System 4 CONST robtarget Target 30:=[[-8.25838760153253E-29,-500.000000000001, 600], [7.85046229341887E-17,7.85046225341887]
= T RAPID 5 CONST robtarget Target 20_3:=[[-100,-700,800] , [-7.85046229341887E-17, 7. 850462293 41887E-17, 0. 707106781186547, 0. 7(
& 6 T_ROBT (Program Laborator-3) 6 CONST robtarget Target 30_2:=[[-300,-500.000000000001, 600] , [-7.85046229341887E-17, 7. 850462293 41887E-17, -0.707106"
7 CONST robtarget Target 20_4:=[[-400,-700,800], [-7.85046229341887E-17, 7.85046229341887E-17, 0. 707106781186547, 0. 7(
8 CONST robtarget Target 40:=[[-100,-400,1200], [1.11022302462516E-16,1.23259516440783E-32, 5.82867087928207E-16, 11,
9 PROC Path_10()
10} Moved Target_10,v1000,fine, efektor\WObj
11 Moved Target_20,v1000,fine, efektor\WObj
12 MoveJ Target 30, villl], fine, efektor\#0bj
13 Moved Target_20_3,v1000,fine, efektor'#0bj
14 Hoved
15 Moved
16 Moved
F v Moved
18 - ENDPROC
197 PROC main()
20 Path_10;
21 | ENDPROC
22
23
24 | ENDMODULE
< >
~ Controller Status | Output | RAPID Wakch Online_| Find Results | ¥ x
Systemname | Controllername  Controlle state  Progiam execution state Operating mode  Logged onas  Access
3 14M63063 1921681251 Motors off Stopped Auto Default User ~ abbl

Obrizek 3.27 — Uprava dat v programu

Fakulta strojni, VSB-TU Ostrava



Prace v rezimu Online m

Pro nacteni upravenych dat programu z ABB RS do fidiciho systému robotu zvolime
ptikaz ,,Release Write Access* (Obrazek 3.28).

(e HR-a- )5 RobotStudio 5.13.02 5

= x
(@)
~/  Home Modeling Simulation Offline Oniine. Add-Ins (@)
T@ Lo @ \vaents CRRAPID Tasks Cy V?fé O E’ 5 New Module U,a Load Parameters D E sla
] RAPID Edit 3%, File Transfer %) Load Module: Save Parameters
Add Reques Release Authenticate FlexPendant Backup Restart ScreenMaker System Configuration | Properties fet Go
Controller ~ | Write Acc frte Access T @ Inputsfoutputs Viewer N = [ Load Program || Buiider | Import Options Editor - = nfiguration - || Offine
Access Controller Tools RAPID Configuration Transfer
_ Online Release Write Access 63: T_ROB1/Module1* | 14M-63063: FlexPendant Viewer | ox
8 Contolers For releasing the right to edit I Find () 0 2 B B0 |3 A
= €3 14M630630n 192168 controller information. JLE Modulel =
@ Configuration @ Press F1 for more help. CONST robtarget Target 10:=[[506.2591651245989,-5.88546721243404E-14, 679.500000000001] , [0.5,0,0.866025403754439, 0]
€§ EventLog . CONST robtarget Target 20:=[[200,-700,800], [-7.85046229341887E-17,7.85046229341867E-17, -0.707106781186547, 0. 7071(
& & 1/0 System CONST robtarget Target 30:=[[-8.25838760153253E-29, -500.000000000001, 600] , [7.85046229341867E-17, 7.650462293416867)
= T RAPID CONST robtarget Target 20_3:=[[-100,-700,800], [-7.85046229341887E-17, 7. 850462293 41867E-17, 0. 707106781186547, 0.7

4o

= @ T_ROB1 (Program Laborator-3) CONST robtarget Target 30_2:=[[-300,-500.000000000001, 600], [-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17, -0.707106

CONST robtarget Target 20 4:=[[-400,-700,800], [-7.85046229341887E-17,7.85046229341887E-17, -0.707106751186547, 0. 7(
Obrazek 3.28 — Ulozeni programu do ridiciho systéemu

Na FlexPendantu se poté objevi v disledku zmén v datech programu upozornéni
,Ukazatel programu neni k dispozici“. Abychom se dostali k aktualizovanym datum
programu je nutné na dolni list¢ FlexPendantu zvolit moznost ,,PP na main®“. Objevi
se varovani (Obrazek 3.29), kterou potvrdime volbou ,,Ano“ a tim potvrdime zménu
puvodniho programu.

ADRBR|G Auto Motory vyp. Z | ]
FRIPIP 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%) l |
&V?robnl’ okno : Laborator-3 ¥ T_ROB1/Modulel/Path_10
Uka Fiz) Reset ukazatele programu

Skutecné chcete presunout ukazatel PP do
rutiny main?

Ano Ne

Nacist - :
program... PP'na main Saliah:
- ‘;17:.%3211: [a_{ \I{/robniokno] i@g

Obrazek 3.29 — Vizualizace varovadni
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Prace v rezimu Online

Po potvrzeni se na FlexPendantu objevi aktualizovanymi program (Obrazek 3.30).

l. l= Auto Motory vyp. 4 X
14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%)

QTVyrobnl okno : Laborator-3 ¥ T_ROB1/Modulel/main

9 [PROC Path 10()

10 MoveJ Target 10,v1000,fine,efektor\wobj:=wobj0;
11 MoveJ Target 20,v1000,fine,efektor\wobj:=wob]j0;
12 MoveJ Target 30,v5000,fine,efektor\wobj:=wob]j0;
13 MoveJ Target 20 3,v1000,fine,efektor\wWoObj:=wobj0;
14 MoveJ Target 30, 2,v1000,fine,efektor\wobj:=wobj0;
15 MoveJ Target_20_4 v1000,fine,efektor\wWobj:=wobj0;
16 MoveJ Target 40,v5000,z100,efektor\wobj:=wob]j0;
17 MoveJ Target 10,v1000,fine,efektor\wobj:=wob]j0;
18 [ENDPROC

13 [PROC main()

e  Path 107

21 [IENDPROC

22
23

= -
';’fg;‘;m PP na main Odladit

o T_ROB1: Wyrobni okno|
' Module1 [& /‘l @3

Obrazek 3.30 — Aktualizovany program zobrazeny na FlexPendantu

Pro opétovné spusténi je zapotiebi nové upraveny program nejprve spustit v rezimu
ruéniho fizeni a zjistit zda-li upravy dat nezpisobi kolize. A po odkrokovani programu
muzeme teprve piepnout fidici systém robotu do automatického médu. V piipadé, ze chceme
provézt zmény v programu volbou ,,Request Write Access” a robot je spustén v rucnim
fizeni, musi operator na FlexPendantu ,,PFidélit povoleni ke zmén¢ dat v programu (Obrazek
3.31).

F 1Y .. .. Ruéni Ochr. zastaveni m

Fe A 14M-63063 (192.168.133.1) Zastaveno (Rychlost 100%)
\?:Laborator -3 ¥ T_ROBl/ModuIel/Path_lU

[T PoZadave a zap v‘
° |[PROC & Uzivatel
& Mo abbi
11 Mg URC-ABB1
12 Mo RobotStudio _‘
i Ma vyzaduje zapis do radice.
- g Klepnutim na tlacitko Pridélit tento 4l
15| Mg pozadavek povolite a tlacitkem Odmitnout jej
16 Mo mizZete zakazat.
17 Mo
18 [ENDH i >
Pridelit Odmitnout

13 |PRO(

Pridat - - - ]
inrétr?chi Upravit | Odladit I Upravit pozici dekiarace
N g

Obrazek 3.31 — Pozadavek k zapisu
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