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Vorwort

1 Vorwort

Vielen Dank fiir Thre Wahl dieses Produkts von Doosan Robotics. Bitte lesen Sie vor der Installation des Produkts
dieses Handbuch und befolgen Sie die darin enthaltenen Anweisungen fiir jeden Installationsvorgang. Der
Inhalt dieses Handbuchs entspricht dem Stand zum Zeitpunkt seiner Erstellung. Produktbezogene
Informationen kdnnen ohne vorherige Benachrichtigung der Benutzer gedndert werden.

1.1 Urheberrechte

Besitzer der Urheberrechte und Rechte auf geistiges Eigentum in Bezug auf Inhalte in diesem Handbuch ist
Doosan Robotics. Daher ist jegliche Nutzung, Vervielféltigung oder Weitergabe ohne schriftliche Genehmigung
seitens Doosan Robotics untersagt. Bei Missbrauch oder Anderung der Patentrechte ist der Benutzer fiir die
Konsequenzen allein verantwortlich.

Obwohl die Informationen in diesem Handbuch verlasslich sind, ist Doosan Robotics nicht fiir Schaden
verantwortlich, die durch Unrichtigkeiten oder Tippfehler entstehen. Der Inhalt dieses Handbuchs kann
aufgrund von Produktverbesserungen ohne vorherige Ankiindigung geandert werden.

Details zu aktualisierten Handblichern finden Sie auf der robot LAB website (https://
robotlab.doosanrobotics.com/).

© Doosan Robotics Inc., alle Rechte vorbehalten

1.2 Open Source Software-Lizenzinformationen (OSS)
Die in diesem Produkt installierte Software wurde basierend auf Free/Open Source Software entwickelt.

Details zur Free/Open Source Software-Lizenz finden Sie auf der 0SS-Seite der Doosan Robotics-Website

(www.doosanrobotics.com/kr/oss/licensetl).

Wenden Sie sich bei diesbeziiglichen Fragen an die Marketingabteilung von Doosan Robotics

(marketing.robotics@doosan.com?).

1 https://www.doosanrobotics.com/kr/oss/license
2 mailto:marketing.robotics@doosan.com
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TEIL 1. Sicherheitshandbuch

2 TEIL 1. Sicherheitshandbuch

Der Sicherheitshinweis enthalt Sicherheitsinformationen, die dem Benutzer vor der Installation oder dem
Betrieb des Roboters bekanntsein miissen. Alle Roboter haben Risiken von Hochspannung, Elektrizitatund
Kollision. Um das Risiko von Verletzungen und mechanischen Schaden zu minimieren, muss man daher die
grundlegenden Sicherheitsvorkehrungen beim Betrieb des Roboters und bei der Verwendung von verwandten
Teilenbeachten. Um die Sicherheit des Benutzers zu schiitzen und den Verlust von Eigentum zu verhindern,
lesen Sie die Anweisungen sorgfaltig durch und befolgen Sie sie. Der Inhalt des Handbuchs und die
Spezifikationen des Produkts konnen sich fiir Produkt- und Leistungsverbesserungenandern.

2.1 Standardisierte Kennzeichnung innerhalb des Handbuchs

Zur Kommunikation von Sicherheitsvorkehrungen im Zusammenhang mit der Anwendung des Produkts
kommen in diesem Handbuch folgende Symbole zur Anwendung.

Symbol Name Beschreibung

Gefahr  Nichteinhaltung der Anweisungen mit diesem Symbol kann zu
O Gefahr schweren Unféllen fihren, die zu schweren Verletzungen auch
mit Todesfolge des Bedienpersonals fiihren kénnten.

Warnu Nichteinhaltung der Anweisungen mit diesem Symbol kann zu
& Warnung ng schweren Unféllen fihren, die zu schweren Verletzungen auch
mit Todesfolge des Bedienpersonals fiihren kdnnten.

Achtun  Nichteinhaltung der Anweisungen mit diesem Symbol kann zu
& Achtung g Sachschaden am Produkt oder zu Verletzungen des
Bedienpersonals flihren.

. . Hinwei  Diese zusatzlichen Informationen dienen der Unterstiitzung des
®© Hinweis s Anwenders.

2.2 Sicherheitssymbole

Unter den in diesem Handbuch verwendeten Symbolen werden folgende Symbole flir die Anwendersicherheit

verwendet:
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© Gefahr

$
I: ) E

& Warnung

>

& Warnung

>

& Achtung

P>

& Achtung

>

TEIL 1. Sicherheitshandbuch

Beschreibung

Dieses Symbol bedeutet, dass durch Zusténde der elektrischen Anlage, wie z. B.
Hochspannung, unmittelbare Gefahren auftreten kdnnen. Nichteinhaltung der
Anweisungen mit diesem Symbol kann zu schweren Unfallen fiihren, die zu
schweren Verletzungen auch mit Todesfolge des Bedienpersonals fiihren konnten.

Dieses Symbol bedeutet, dass unmittelbare Gefahren drohen. Nichteinhaltung der
Anweisungen mit diesem Symbol kann zu schweren Unfallen fiihren, die zu
schweren Verletzungen auch mit Todesfolge des Bedienpersonals fiihren konnten.

Dieses Symbol bedeutet, dass durch Zustéande der elektrischen Anlage, wie z. B.
Hochspannung, mogliche Gefahren auftreten kdnnen. Nichteinhaltung der
Anweisungen mit diesem Symbol kann zu schweren Unfallen fiihren, die zu
schweren Verletzungen des Bedienpersonals fiihren konnten.

Dieses Symbol bedeutet, dass moglicherweise Gefahrensituationen auftreten
konnen. Nichteinhaltung der Anweisungen mit diesem Symbol kann zu schweren
Unféllen fiihren, die zu schweren Verletzungen des Bedienpersonals fiihren konnten.

Dieses Symbol bedeutet, dass Gefahrensituationen durch Uberhitzung auftreten
konnen. Nichteinhaltung der Anweisungen mit diesem Symbol kann zu schweren
Unféllen fiihren, die zu schweren Verletzungen des Bedienpersonals fiihren konnten.

Das Produkt kann beschadigt werden oder das Bedienpersonal kann Verletzungen
erleiden.

2.3 Allgemeine Anweisungen

In diesem Kapitel werden allgemeine Gefahren und Warnungen im Zusammenhang mit dem Betrieb des

Roboters beschrieben.
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& warnung

I\

Falls der Roboter mit elektrischen Geraten installiert wird, so ist diese Installation unter
Bezugnahme auf die Installationsanleitung auszufiihren.

& warnung

A

& Achtung

Wenn im Zuge der Installation des Roboters ein Gerdt am Werkzeug installiert ist, so miissen
hierzu die entsprechenden Schrauben verwendet werden.

Zum Schutz des Personals und des Roboters miissen wahrend der Installation geeignete
SicherheitsmaRnahmen, wie Sicherheitszdune, verwendet werden.

Niemals einen beschadigten Roboter in Betrieb nehmen.

Die Schutzausriistung zur Sicherheit mit einer Sicherheitsschnittstelle verbinden. Falls diese
Ausriistung an einer allgemeinen Schnittstelle angeschlossen ist, so kann die Integritat der
Sicherheitsfunktionen nicht gewahrleistet werden.

Bei Kollision des Roboters mit einem auflenliegenden Gegenstand kann eine betrachtliche
StoRkraft erzeugt werden. Der vom Roboter erfahrene Aufprall ist proportional zur kinetischen
Energie, so dass hohere Geschwindigkeiten und hohere Lasten starkere Aufprallwirkungen
erzeugen konnen. In kollaborativen Raumen muss wahrend des Betriebs ein sicherer Abstand
und eine sichere Traglast eingehalten werden.

Falls die Roboterachse beim Roboter auRer Betrieb gedreht werden muss, so lasst sie sich mit
einem Drehmoment tiber 400 Nm drehen.

Veranderungen am Roboter ohne vorherige Genehmigung kénnen zu schweren Stérungen und
Unfallen fuhren.

/A

& Achtung

Betrieb des Roboters und des Steuergerat iber einen langeren Zeitraum erzeugt Hitze. Den
Roboter keinesfalls mit nackten Handen beriihren, wenn er tiber einen ldngeren Zeitraum in
Betrieb war. Vor der Durchfiihrung von Arbeiten, welche eine Beriihrung des Roboters
erfordern, wie z. B. Installation eines Werkzeugs, muss der Roboter langer als eine 1 Stunde
nach Abschalten der Stromversorgung an das Steuergerat abkiihlen.
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A

+ Der Roboter darf keinen starken Magnetfeldern ausgesetzt werden. Dies kdnnte zu einer
Beschadigung des Roboters fiihren.

+ Wenn der Netzstecker abgezogen oder die Stromversorgung w?hrend des Roboter- und
Steuerger?tebetriebs ausgeschaltet wird, kann es zu einer Fehlfunktion des Roboters und
Steuerger?ts kommen.

+ Verwenden Sie das Steuergerat nicht in liegender Stellung. Achten Sie darauf, dass sich das
Steuergerat bei Arbeiten mit gedffneter Tir in aufrechter Stellung befindet, um zu verhindern,
dass eine Hand versehentlich in der Tiir eingeklemmt wird.

2.4 Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung

O Gefahr

+ Bei Zustédnden des Roboters aulerhalb der Norm darf der Roboter nicht betrieben werden. Der
Anwender konnte Verletzungen erleiden.

+ Keinesfalls mit den Fingern in den Steuergerat greifen, solange die Stromversorgung anliegt. Es
sind stromfiihrende Kabel angeschlossen, was zu Stromschlag oder Verletzungen fiihren kann.

+ Den Roboter nicht modifizieren. Doosan Robotics tragt fiir jegliche Probleme, die im Zuge
unbefugter Veranderungen auftreten, keine Haftung.

+ Keinesfalls wahrend des Betriebs den Betriebsbereich des Roboters betreten oder den Roboter
beriihren. Dies kann zu Kollisionen mit dem Roboter fiihren, was zu Schaden am Roboter oder
zu Verletzungen des Anwenders fliihren kann.

& Wwarnung

A

+ Unbedingt alle Bedienungsanleitungen und Handblicher fiir sémtliche installierten
Ausriistungen lesen und verstehen.

+ Beim Betrieb des Roboters keinesfalls locker hangende Kleidung oder Accessoires tragen. Dies
dient dem Vermeiden von Unfallen durch Festhdngen am Roboter. Lange Haare miissen
hochgebunden werden, damit sie sich nicht im Roboter verfangen kdnnen, was zu Unfallen
flihren konnte.

+ Bevor der Roboter in Betrieb genommen wird, muss eine umfassende Risikobewertung

erfolgen.
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+ Im Rahmen der umfassenden Risikobewertung miissen sicherheitsrelevante Parameter
bestimmt werden. Die Einstellung dieser Sicherheitsparameter sowie die Ausfiihrung von
Sicherheitsfunktionen miissen vor der Inbetriebnahme des Roboters gepriift werden.

+ Stellen Sie vor Beginn des Roboterbetriebs (Joggen, Handflihrung, Ausfiihren eines
Aufgabenprogramms usw.) sicher, dass die tatsachliche Nutzlast und Installation korrekt sind
und dass die tatsachliche Pose des Roboters mit der Pose auf dem Bildschirm Gbereinstimmt.

+ Die Fithrung von Hand und Nudge darf nur verwendet werden, wenn diese Anwendung gemaR
Gefahrenanalyse zugelassen ist.

+ Bei Auftreten eines Fehlers im Steuergerdt oder am Bedientableau ist der Roboter sofort tiber
die Not-Aus-Funktion auszuschalten, die Ursache des Fehlers zu identifizieren, der Fehlercode
auf dem Log-Bildschirm zu finden und mit dem Lieferanten Kontakt aufzunehmen.

+ Vor Inbetriebnahme des Roboters muss sich unbedingt vollstandig mit der
Bedienungsanleitung des Roboters vertraut gemacht werden.

« Wenn das Bedientableau den Anwender vor einem kritischen Fehler warnt, so ist sofort der
~Emergency stop“ (Not-Aus) zu betatigen, die Ursache des Fehlers zu identifizieren, und der
Fehler ist zu beheben, um dann den Betrieb des Roboters wieder aufzunehmen. Falls sich der
kritische Fehler nicht l6sen lasst, so ist mit dem Verk&dufer oder Lieferanten des Roboters
Kontakt aufzunehmen.

+ Direktes Lernen darf nur in sicheren Umgebungen durchgefiihrt werden. Der Roboter darf nicht
betrieben werden, wenn im Einzugsbereich des Werkzeugs und seiner Umgebung scharfe
Kanten vorliegen oder Festklemmen auftreten kann.

+ Vor der Durchfiihrung von direktem Anlernen ist sicherzustellen, dass exakte Eingaben
(Werkzeugldange, Gewicht, Schwerpunkt) erfolgen. Falls die Eingaben von der Spezifikation des
Werkzeugs abweichen, so kann ein Fehler beim Einlernen oder eine Fehlfunktion auftreten.

+ Um die Sicherheit der Benutzer zu gewahrleisten, konnen die Gelenke mit einer bestimmten
Mindestgeschwindigkeit bewegt werden. Dariiber hinaus kann die maximale Geschwindigkeit
des Werkzeugreferenzpunkts beim direkten Einlernen begrenzt werden. Wird der Grenzwert
Uberschritten, wird die Schutzabschaltungsfunktion aktiviert.

+ Die direkte Einlernfunktion darf nur bei vollkommenem Stillstand des Roboters aktiviert bzw.
deaktiviert werden. Falls die Funktion fur direktes Einlernen wahrend des Roboterbetriebs
freigeschaltet/gesperrt wird, so kann es zu Fehlfunktionen kommen.

& Achtung

A\

+ BeiVerwendung des Bedientableaus und Smart Pendant (nur A-Serie) ist auf die Bewegung des
Roboters zu achten. Nichteinhaltung kann zu Kollisionen mit dem Roboter fiihren, was zu
Schaden am Roboter oder zu Verletzungen des Anwenders fiihren kann

+ Kollision mit einem Gegenstand erzeugt ein erhebliches MaR an kinetischer Energie, was zu
Gefahrensituationen fiihrt. Diese Energie ist proportional zu Geschwindigkeit und Last.

(Kinetische Energie = 1/2 Masse x Geschwindigkeit?)
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+ Durch Kombination verschiedener Maschinen kénnen vorhandene Gefahren gesteigert und
neue Gefahren erzeugt werden. Bei Integration eines Roboters in ein System ist eine
Gefahrenanalyse des gesamten Systems durchzufiihren.

+ Sofern verschiedene Sicherheitsstufen und Leistungsstufen von Nothalt erforderlich sind, so ist
stets die hohere Stufe zu wahlen.

+ Falls eine Maschine integriert wird, die dem Roboter Schaden zufiigen kann, so wird angeraten,
alle Funktionen und Roboterprogramme einzeln zu prifen.

+ Eswird empfohlen, das Roboterprogramm mit Angabe von temporaren Wegpunkten zu testen,
die auBerhalb des Arbeitsraums anderer Maschinen liegen. Doosan Robotics ist nicht
verantwortlich fiir Schaden, die durch Programmierfehler oder Fehlverhalten des Roboters
auftreten, sowie flir Beschadigungen anderer Einrichtungen.

« Wenn der Netzstecker abgezogen oder die Stromversorgung wahrend des Roboter- und
Steuergeratebetriebs ausgeschaltet

« Fir Informationen zu zusatzlichen Modulen siehe die entsprechenden Handblicher.

2.5 Verwendung des Produkts

Es handelt sich hierbei um ein Industrieprodukt, das speziell fiir Zwecke der Ubertragung und Montage von
Anbaukomponenten an Produkte unter Einsatz von Werkzeugen entwickelt wurde, und muss innerhalb der
Bedingungen gemal seiner Spezifikation betrieben werden.

Dieses Produkt verfiigt liber spezielle Sicherheitsfunktionen, die zweckbestimmt fiir die Kollaboration mit
Bedienpersonal entwickelt wurden, und der Betrieb erfolgt mit den bedienenden Personen ohne festgelegte
Grenzen. Mit dem System darf nur Arbeit verrichtet werden, wenn samtliche Anwendungen, einschlieRlich des
Werkzeugs, der Einzaunung und sonstiger Ausriistungen erwiesenermafen schadensfrei sind.

Die folgenden Anwendungen werden als unangemessen eingestuft, weil sie aufierhalb der Einschrankungen der
bestimmungsgemaRen Verwendung des Produkts liegen. Doosan Robotics libernimmt keinerlei Haftung fiir
Schaden und Fehlfunktionen des Roboters, Sachschaden und Verletzungen von Anwendern, die sich aus
derartiger nicht bestimmungsgemafier Verwendung ergeben.

« Verwendung in moglicherweise explosionsgefahrdeter Umgebung

« Verwendung zum Einsatz im Zusammenhang mit dem medizinischem Bereich und Menschenleben

« Verwendung zum Transport von Menschen und Tieren

« Verwendung ohne Gefahrenanalyse

+ Verwendung an Standorten, wo die Spezifikationen zu Leistungsverhalten und Betriebsumgebung nicht
eingehalten werden

« Verwendung in Umgebungen mit unzureichenden Sicherheitsfunktionen

« Verwendung des Roboters als Trittflache

+ Verwendung unter Bedingungen, die liber den internationalen IEC-Standard fiir elektromagnetische
Vertraglichkeit in Industrieumgebungen hinausgehen
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2.6 Gefahrenanalyse

Einer der wichtigsten Aspekte eines Systemintegrators ist die Gefahrenanalyse. Das Erstellen einer
Gefahrenanalyse ist in den meisten Landern gesetzlich vorgeschrieben. AuRerdem andert sich die
Sicherheitsbeurteilung des Roboters entsprechend der Methode der Systemintegration insgesamt, weshalb
eine Gefahrenanalyse nur mit dem Roboters nicht durchfiihrbar ist.

Zur Durchfiihrung der Gefahrenanalyse muss der die gesamte Systemeinrichtung iiberwachende Administrator
den Roboter zuerst gemaf} 1ISO 12100 und 1SO 10218-2 installieren und betreiben. Auflerdem kann die
verantwortliche Person die Technische Spezifikation ISO/TS 15066 hinzuziehen.

Die Gefahrenanalyse muss sich auf den gesamten Arbeitsvorgang unter Betrachtung der Gesamtnutzdauer der
Roboteranwendung beziehen. Die wesentlichen Zielsetzungen der Gefahrenanalyse lauten wie folgt:

« Einrichtung des Roboters und Einlernen der Arbeitsgange fiir den Roboterbetrieb
+ Fehlersuche und Wartungsarbeiten
« Ordnungsgemalie Installation des Roboters

Vor Herstellen der Stromversorgung an den Roboterarm muss zuerst eine Gefahrenanalyse angefertigt werden.
Die Einstellung angemessener Sicherheitskonfigurationen und die Bedarfsfeststellung zuséatzlicher Not-Aus-
Schalter und anderer Schutzmafinahmen sind Bestandteile der Risikoanalyse.

Identifizierung der geeigneten Sicherheitseinstellungen ist ein wichtiger Aspekt bei der Entwicklung einer
kollaborativen Roboteranwendung. Fiir weitere Informationen sehen Sie bitte das entsprechende Kapitel der
Bedienungsanleitung.

Einige Sicherheitsfunktionen wurden speziell fiir kollaborative Roboteranwendungen vorgesehen. Diese
Funktionen lassen sich liber die Einstellungen der Sicherheitsfunktionen einrichten und werden in Reaktion auf
spezifische Gefahren optimiert, die in der vom Systemintegrator durchgefiihrten Gefahrenanalyse festgestellt
wurden.

Die Sicherheitsfunktionen des kollaborativen Roboters lassen sich im Menii der Sicherheitseinstellung
einrichten und bieten die folgenden Funktionsmerkmale:

« Force and power limitation (Kraft- und Leistungsbegrenzung): Begrenzt die Bremskraft und den
Bremsdruck des Roboters fiir den Fall von Kollisionen von Roboter und Arbeiter.

« Momentum limitation (Momentbegrenzung): Begrenzt die bei einer Kollision des Roboters mit einem
Arbeiter erzeugte Energie und Aufprallwucht durch Minderung der Robotergeschwindigkeit.

« Joint position and TCP limitation (Gelenkposition und TCP-Begrenzung): Begrenzt die Bewegung des
Roboters, um zu verhindern, dass er sich auf spezielle Korperteile der Anwender zu bewegt, beispielsweise
auf Hals oder Kopf.

« TCP and tool pose limitation (Begrenzung von TCP und Werkzeughaltung): Begrenzt bestimmte Bereiche
oder Eigenschaften eines Werkzeugs oder Werksttiicks zur Begrenzung zugehdriger Gefahren auf ein
Mindestmald (d. h. begrenzt die Bewegung scharfer Kanten der Werkstiicke mit Zielrichtung auf die
Anwender).

« Speed limitation (Geschwindigkeitsbegrenzung): Begrenzt die Bewegung des Roboters auf niedrige
Geschwindigkeit, damit der Anwender genug Zeit hat, eine Kollision mit dem Roboter zu vermeiden.
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Die Anwendung geeigneter Sicherheitseinstellungen wird als ebenblirtig mit der Befestigung des Roboters an
einem spezifischen Standort und Verbindung an einen sicherheitsbezogenen Eingang/Ausgang eingestuft. Zum
Beispiel kann die Einrichtung eines Kennwortschutzes unbefugte Anderungen der Sicherheitseinstellung durch
nicht vom Systemintegrator zugelassene Personen verhindern.

Wichtige Punkte, die bei der Durchfiihrung einer Gefahrenanalyse der kollaborativen Roboteranwendung zu
beachten sind:

« Heftigkeit einzelner potentieller Kollisionen
« Wahrscheinlichkeit des Auftretens einzelner potentieller Kollisionen
+ Wahrscheinlichkeit der Vermeidung einzelner potentieller Kollisionen

Falls der Roboter an einer nicht-kollaborativen Roboteranwendung installiert ist, welche die Gefahren (z. B.
Verwendung eines gefahrlichen Werkzeugs) unter Einsatz interner Sicherheitsfunktionen nicht ausreichend
beseitigen kann, so muss der Systemintegrator im Zuge der Gefahrenanalyse die Installation zusatzlicher
Schutzvorrichtungen entscheiden (z. B. Verwendung von Schutzvorrichtungen, die den Integrator wahrend
Installation und Programmierung schiitzen kdnnen).

2.7 Potentielle Risiken

« Einklemmen von Fingern zwischen Ful’ des Roboters und Montagepodest

« Einklemmen von Gliedmalten zwischen Link1 und Link2 (zwischen Gelenk 3 (J3) und Oberer Link)

« Einklemmen von Gliedmalten zwischen Gelenk 1 und Gelenk 2 (J1 und J2) sowie zwischen Gelenk 5 und
Gelenk 6 (J5 und J6)

« Eindringen scharfer Kanten oder scharfkantiger Oberflachen des Werkzeugs in die Haut

« Eindringen scharfer Kanten oder scharfkantiger Oberflachen von Objekten im Aktionsraum des Roboters
in die Haut

+ Quetschung durch Roboterbewegung

« Knochenbruch durch die Bewegung zwischen schwerer Last und fester Flache

« Unfalle infolge der Lockerung von Befestigungsschrauben an Roboterarm oder Werkzeug

« Herabfallen von Gegenstanden vom Werkzeug wegen fehlerhaften Greifens oder plotzlichem Stromausfall

« Unfalle infolge versehentlicher Betatigung des Not-Aus-Schalters eines anderen Gerats

« Fehler wegen unbefugter Anderung der Sicherheitsparameter

2.8 Robotermodus und Status

Die Betriebsarten des Roboters umfassen einen manuellen Modus, in dem der Benutzer den Roboter direkt
steuert, und einen automatischen Modus, in dem der Roboter ohne direkte Benutzersteuerung arbeitet.
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2.8.1 Manuelle Betriebsart

In diesem Modus wird der Roboter direkt durch den Benutzer gesteuert. Der Roboter wird nur betatigt, wenn
eine Aktionsschaltflache gedriickt wird. Wird die Schaltflache losgelassen, wird die entsprechende Aktion

beendet.

« Im manuellen Modus ist die Geschwindigkeit der TCP-Bewegung durch die Sicherheitsvorschriften des
Roboters auf 250 mm/s begrenzt. Wahrend der Handfiihrung werden TCP-Geschwindigkeit und
Gelenkgeschwindigkeit auf kleinere Schwellenwerte begrenzt als die im reduzierten Status, die in WCM >
Robot > Robot Limits (WCM > Roboter > Robotergrenzwerte) festgelegt wurden.

« Wenn die Ergebnisse der Gefahrenanalyse aufzeigen, dass ein Freigabeschalter mit 3 Stellungen
erforderlich ist, kann der Freigabeschalter mit 3 Stellungen liber die 1/O durch Einstellung in WCM > Robot
> Safety 1/0 (WCM > Roboter > Sicherheits-E/A) angeschlossen werden. In diesem Fall muss sich der
Freigabeschalter in der Mittelstellung befinden, damit ein Roboterbetrieb im manuellen Modus moglich ist

und der Servo eingeschaltet ist.

Im manuellen Modus kdnnen Peripheriegerdte des Roboters in Workcell Manager (Verwaltung der
Installationsbereiche) konfiguriert oder Roboteraufgaben in Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) und
Task Writer (Aufgabe schreiben) programmiert werden. Wenn kein normaler Roboterbetrieb méglich ist, weil
der Roboter z. B. den Sicherheitsgrenzwert liberschreitet, kann der Normalbetrieb mithilfe der

Wiederherstellungsfunktion wiederhergestellt werden.

2.8.2 Automatischer Modus

In diesem Modus arbeitet der Roboter ohne direkte Benutzersteuerung. Der Roboter fiihrt die programmierte
Aufgabe bzw. die vordefinierte Sequenz mit einem einfachen Betriebsbefehl ohne weitere Benutzereingabe aus.

In Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) oder Task Writer (Aufgabe schreiben) kann die programmierte
Aufgabe im virtuellen Modus tiberpriift sowie im echten Betrieb ausgefiihrt werden. Dariiber hinaus sind
Funktionen zum Messen des Werkzeuggewichts des Roboters und des Gewichtsschwerpunkts verfligbar.

« Wenn die Ergebnisse der Gefahrenanalyse aufzeigen, dass ein Freigabeschalter mit 3 Stellungen
erforderlich ist, kann der Freigabeschalter mit 3 Stellungen tber die I/O durch Einstellung in WCM > Robot
> Safety 1/0 (WCM > Roboter > Sicherheits-E/A) angeschlossen werden. In diesem Fall muss sich der
Freigabeschalter in der Mittelstellung befinden, damit Wiedergabe oder Start, Fortsetzung und
Servoeinschaltung im manuellen Modus moglich sind.

2.8.3 Modus ,,Other* (Sonstiges)

Im Gegensatz zu normalen Modi, z. B. manueller und automatischer Modus, handelt es sich hierbei um einen

Ausnahmemodus.

Dieser Modus umfasst spezielle Status, z. B. Hochfahren des Steuergerats und Initialisierung, sowie
Freifahrstatus, bei denen Sie den Roboter von Hand ohne Motorantrieb bewegen kdnnen.
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2.8.4 Status- und Flansch-LED-Farbe fiir die einzelnen Modi

Manuelle(Manual) Betriebsart

Mo Status
dus

Man  Manual
ual  Standby

Manual
Joggin
g

Manual

Handg
uiding

Recovery
Standby

Recove
ry
Joggin

Recove
ry

Handg
uiding

Beschreibung

+ Dies ist der Standardstatus beim Einlernen.

+ Mit Workcell Manager (Verwaltung der
Installationsbereiche), Task Builder (Aufgabenstruktur
erstellen) und Task Writer (Aufgabe schreiben) konnen
die Arbeitsbedingungen konfiguriert bzw. Aufgaben
programmiert werden.

« Dient der Uberwachung des Stoppstatus mit
Safe Operating Stop (SOS, sicherer Betriebshalt).

+ Die Verfahrfunktion wird zum Betatigen des Roboters
verwendet.

Der Roboter kann beim Einlernen direkt von Hand betatigt
werden.

« Wiederherstellung wird durchgefiihrt.

« Wahrend der Wiederherstellung sind alle
Sicherheitsiiberwachungsfunktionen mit Ausnahme der
Uberwachung von Achsen- und TCP-Geschwindigkeit
deaktiviert.

« Dient der Uberwachung des Stoppstatus mit
Safe Operating Stop (SOS, sicherer Betriebshalt).

« Die Uberschreitung der Sicherheitsgrenzwerte kann
durch Verfahren der einzelnen Achsen korrigiert werden.

« Die Uberschreitung der Sicherheitsgrenzwerte kann
durch manuelle Bewegung des Roboters korrigiert
werden.
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Flansch- und/oder Fuf3-
LED

Blau

Blau blinkend

Zyan blinkend
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Gelb blinkend
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Interrupte
d

Servo Off
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Beschreibung Flansch- und/oder FuB3-

LED

Das System befindet sich in einem Schutzstopp-Zustand Gelb
aufgrund eines Schutzstopp-Eingangs, Uberschreiten der
Sicherheitsschwelle usw.

Es Uberwacht den Stoppzustand mit Safe Operating Stop
(SOS).

Ein gelbes Popup-Fenster fiir den Schutzstopp wird
angezeigt. Nachdem die Ursache des Schutzstopps
beseitigt wurde und Sie die Reset-Taste driicken, wird
der Roboterzustand in den manuellen Standby-Zustand
umgewandelt und das Popup wird ausgeblendet.

Wenn es nicht méglich ist, die Uberschreitung der
Sicherheitsgrenze aufzuheben, ohne den Roboter zu
bewegen, driicken Sie die Wiederherstellungstaste, um

in den Sicherheitswiederherstellungsmodus zu gelangen,
und nach dem Bewegen des Roboters kann
Unterbrochen aufgehoben werden.

Wenn es nicht moglich ist, den Schutzstopp-Eingang vom
Schutzgerat freizugeben, driicken Sie die Sicherheits-E/
A-Taste, um die Einstellung des Schutzstopp-Eingangs
aufzuheben.

Der Servo ist aufgrund von Not-, Schutz-Stopp-Eingang,
Stopp oder Uberschreitung der Sicherheitsschwelle
ausgeschaltet.

Es ist identisch mit Safe Torque Off (STO).

Servo On ist nur moglich, wenn alle Ursachen fiir Not-
Halt oder Schutz-Halt beseitigt sind.

Wenn es nicht moglich ist, die Uberschreitung des
Sicherheitsgrenzwertes aufzuheben, ohne den Roboter
zu bewegen, kann dies durch Bewegen des Roboters
nach Servo On im Bildschirm des
Sicherheitswiederherstellungsmodus aufgehoben
werden.

Wenn es nicht moglich ist, den Schutzstopp-Eingang vom
Schutzgerat freizugeben, brechen Sie die Einstellung des
Schutzstopp-Eingangs im Sicherheits-E/A-Setup-Meni
ab.
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Automatischer(Auto) Modus

Mo Status
dus

Aut  Auto
o Standby

Auto

Runnin
g

HGC

(HandGuid
e

Control)
Standby

HGC
Runnin

g

Auto-
measure

Beschreibung

+ Auf der Benutzeroberflache des Bedientableaus wird der
Ausfiihrungsbildschirm fiir den jeweiligen Modus in
einem einzelnen Arbeitsraum angezeigt.

« Durch Driicken der Schaltflache ,,Execute“ (Ausfiihren)
wird das Aufgabenprogramm ausgefiihrt.

« Fir einen Einzelbereich leuchtet die LED weil, fiir einen
kollaborativen Bereich griin.

» Das Aufgabenprogramm wird ausgefiihrt.

« Fir einen Einzelbereich leuchtet die LED weil, fiir einen
kollaborativen Bereich griin. Fiir einen Bereich hoher
Prioritat leuchtet die LED abwechselnd weifs und gelb.

+ Der Handfiihrungsbefehl wird wahrend der
Aufgabenprogrammausfiihrung ausgefiihrt.

+ Das System wartet, bis der Benutzer die
Handflihrungstaste driickt.

« Dient der Uberwachung des Stoppstatus mit
Safe Operating Stop (SOS, sicherer Betriebshalt).

+ Die Roboterstellung kann durch Driicken der
Handflihrungstaste gedndert werden.

+ Nachdem der Roboter angehalten wurde, muss tiber die
Sicherheits-E/A-Steuerung das Signal HGC End &
Resume (HGC beenden & fortfahren) eingegeben
werden, um zur automatischen Ausfiihrung
zurlickzukehren und die Ausfiihrung des
Aufgabenprogramms fortzusetzen.

Das Gewicht und der Schwerpunkt des Effektors werden
automatisch gemessen. Dabei ist zu beachten, dass die
Sicherheitsiiberwachungsfunktionen des Roboters wahrend
der automatischen Messung deaktiviert sind.
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Flansch- und/oder Fuf3-
LED

WeilR/Griin

Weild blinkend /

Griin blinkend /
Abwechselnd weift und
gelb blinkend

Zyan

Zyan blinkend

Gelb blinkend
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Mo Status Beschreibung Flansch- und/oder Fuf3-
dus LED

Interrupte + Das System befindet sich in einem Schutzstopp-Zustand Gelb

d aufgrund eines Schutzstopp-Eingangs, Uberschreiten der

Sicherheitsschwelle usw.

+ Es Uberwacht den Stoppzustand mit Safe Operating Stop
(SOS).

+ Ein gelbes Popup-Fenster fiir den Schutzstopp wird
angezeigt. Nachdem die Ursache des Schutzstopps
beseitigt wurde und Sie die Reset-Taste driicken, wird
der Roboterzustand in den manuellen Standby-Zustand
umgewandelt und das Popup wird ausgeblendet.

« Wenn es nicht méglich ist, die Uberschreitung der
Sicherheitsgrenze aufzuheben, ohne den Roboter zu
bewegen, driicken Sie die Wiederherstellungstaste, umin
den Sicherheitswiederherstellungsmodus zu gelangen,
und nach dem Bewegen des Roboters kann
Unterbrochen aufgehoben werden.

+ Wenn es nicht moglich ist, den Schutzstopp-Eingang vom
Schutzgerat freizugeben, driicken Sie die Sicherheits-E/
A-Taste, um die Einstellung des Schutzstopp-Eingangs
aufzuheben.

Servo Off + Der Servo ist aufgrund von Not-, Schutz-Stopp-Eingang,
Stopp oder Uberschreitung der Sicherheitsschwelle
ausgeschaltet.

« Esistidentisch mit Safe Torque Off (STO).

+ Servo On ist nur moglich, wenn alle Ursachen fiir Not-
Halt oder Schutz-Halt beseitigt sind.

« Wenn es nicht moglich ist, die Uberschreitung des
Sicherheitsgrenzwertes aufzuheben, ohne den Roboter
zu bewegen, kann dies durch Bewegen des Roboters
nach Servo On im Bildschirm des
Sicherheitswiederherstellungsmodus aufgehoben
werden.

+ Wenn es nicht moglich ist, den Schutzstopp-Eingang vom
Schutzgerat freizugeben, brechen Sie die Einstellung des
Schutzstopp-Eingangs im Sicherheits-E/A-Setup-Menii
ab.

Modus ,,Other® (Sonstiges)

Mo  Status Beschreibung Flansch- und/oder Ful3-
dus LED
- Backdrive  Alle Bremsen der 6 Gelenke sind angezogen und die Gelb blinkend

Hold Freifahrbewegung ist gesperrt.
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Mo  Status Beschreibung Flansch- und/oder Ful3-
dus LED

Backdrive + Die Bremse mindestens eines Gelenks ist gelost, weildie  Gelb blinkend

Release Bremsoffnung ausgewahlt wurde.

« Die Bremsen werden nicht selbsttatig verriegelt. Dabei ist
Vorsicht geboten, weil der Roboter und/oder Effektor
absinken konnen, wenn nicht alle Bremsen erneut
angezogen werden.

Backdrive « Der Servo ist aufgrund einer Notabschaltung oder einer
Servo Off Uberschreitung des
Gelenkgeschwindigkeitsschwellenwerts wahrend der
Freifahrbewegung ausgeschaltet.
« Dies entspricht Safe Torque Off (STO, Sicher
abgeschaltetes Moment).

Initializing ~ Das Steuergerat wird hochgefahren und der Roboter wird Rot blinkend
initialisiert.

2.9 Produktgarantie und Produkthaftung

Doosan Robotics (nachstehend als ,,Doosan“ oder ,Hersteller” bezeichnet) gewadhrt gemaRl diesem
Garantiezertifikat eine eingeschrankte Garantie auf alle Robotersysteme (insgesamt als ,,Roboter” bezeichnet)
und auf Teile des Systems (ausgenommen Teile, die Ausnahmen darstellen oder Beschréankungen gemaR
nachstehender allgemeiner Geschaftsbedingungen unterliegen), die liber Doosan oder offizielle
Vertriebsagenten verkauft werden. Die von diesem Garantiezertifikat vorgegebene Garantie ist eine
eingeschrankte Garantie, und es handelt sich dabei um die einzige, vom Hersteller gewahrte Garantie.
Samtliche Gegenstande der Garantie sind gemal nachstehender Bedingungen zu handhaben.

2.9.1 Geltungsbereich der Garantie

Mangel in Material und Fertigung jedes Roboters und seiner Einzelteile (insgesamt als ,Doosan Produkte“
bezeichnet) unterliegen der vom Hersteller gewahrten Garantie. Diese Garantie erstreckt sich ausschlieflich auf
den Endanwender (nachstehend als ,,Kunde“ bezeichnet). Die Garantiedauer betragt 1 Jahr ab dem Tag der
Installation des Roboters.

Umfang und Geltungsbereich dieser Garantie beschranken die Haftung des Herstellers fiir samtliche Doosan
Produkte und das Erstattungsrecht des Kunden auf Reparatur oder Austausch der defekten Doosan Produkte.

Doosan uibernimmt keinerlei Haftung fiir jegliche Verluste finanzieller oder betrieblicher Art, durch
Produktionsausfall verursachte Verluste oder jegliche unmittelbaren oder nachgelagerten Verluste, wie
Schaden an anderen Ausriistungen oder jegliche sonstigen vorsatzlichen, besonderen oder Folgeschaden, die
aufgrund von Defekten an Doosan Produkten auftreten.
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2.9.2 Einschrankungen und Ausnahmen der Garantie

Zur Aufrechterhaltung der Garantie miissen die seitens des Herstellers vorgegebenen griindlichen
Wartungsverfahren durchgefiihrt und aufgezeichnet werden. Diese Garantie erlischt, sobald der Hersteller
feststellt, dass der Anwender nachstehend festgelegte Verfahrensweisen nicht beachtet hat.

« Wenn ein Doosan Produkt vom Anwender falsch gehandhabt oder eingesetzt wird

« Wenn Teile oder Software installiert werden, die nicht von Doosan stammen

« Wenn ein Doosan Produkt von einem nicht zugelassenen Techniker oder einer unbefugten Person
fehlerhaft repariert oder gewartet wurde

« Wenn der Anwender ein Doosan-Produkt ohne vorherige Genehmigung vom Hersteller verandert hat

« Wenn ein Doosan Produkt auRerhalb der Industrie oder fiir personliche Zwecke eingesetzt wurde

« Wenn die Nutzdauer von Verbrauchsmaterialien abgelaufen ist

« Wenn der Garantieantrag nach Ende der Garantiezeit eingereicht wird

« Wenn die Stérung durch héhere Gewalt verursacht wurde (Brand, Hochwasser, Stromschlag usw.)

Diese Garantie erstreckt sich nicht auf durch duRere Umstande verursachte Umstande, die auRerhalb der
Kontrolle des Herstellers liegen, wie z. B. Diebstahl, absichtliche Zerstérung, Brand, Naturkatastrophen, Krieg

oder Terrorakte.

Ungeachtet der Ausnahmen oder Einschrankungen dieser Garantie schlie3t diese Garantie keine Garantien ein,
in denen ein Doosan Produkt den Produktionsnormen oder sonstigen Anforderungen des Kaufers entspricht
oder fehlerfrei oder ohne Unterbrechung arbeitet. Der Hersteller libernimmt keine Haftung fiir jegliche
Verwendungen durch den Kaufer, und der Hersteller Gbernimmt keine Haftung fiir sonstige Mangel auRer
Reparatur oder Austausch, wie etwa Fehler in Konstruktion, Produktion, Betrieb und Leistungsverhalten.

2.9.3 Ubertragung

Diese Garantie wird wahrend der Garantiezeit gewahrt, und wenn der Doosan-Roboter durch eine private
Transaktion an eine andere Person verkauft wird, kann die Garantie hiermit ebenfalls Gibertragen werden. Die
Garantie ist jedoch nur giiltig, wenn der Hersteller liber diese Transaktion informiert wird und die Garantiezeit
noch nicht abgelaufen ist. Der Empfanger dieser Garantie muss samtliche darin enthaltenen Bedingungen
einhalten.

2.9.4 Kontakt

marketing.robotics@doosan.com?

2.10 Sicherheitsfunktion

Benutzer/Systemintegratoren kdnnen die verschiedenen Sicherheitsfunktionen nutzen, einschlieflich der
sicherheitsbewerteten Stopp-Funktion, Uberwachungsfunktion und Schnittstellenfunktion, um Bediener und

3mailto:marketing.robotics@doosan.com
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Maschinen zu schiitzen, und kénnen auch andere Maschinen und Sicherheits-/
SchutzeinrichtungenanschliefRen.

Jede sicherheitsrelevante Stopp-Funktion, Uberwachungsfunktion und Schnittstellenfunktion erfiillt die
Anforderungen der Kategorie 3, der Leistungsstufe d(PL d) gemaf ISO 13849-1 undder Hardware-Fehlertoleranz
1, der Sicherheitsintegritatsstufe 2 (SIL 2) gemal IEC 62061.

Die auf Gelenkebene betriebenen Sicherheitsfunktionen von Doosan Robotics verwenden die in IEC 61800-5-2
beschriebenen Sicherheitsfunktionen.

@ Hinweis

+ Die Einstellung der Arbeitszellen erfolgt liber die Sicherheitsfunktionen und die Schnittstelle
gemal der Risikobeurteilung, die der Systemintegrator an der entsprechenden
Roboteranwendung durchgefiihrt hat, und die dazu erforderlichen Informationen finden Sie in
diesem Handbuch.

+ Wenn die Sicherheitssysteme des Roboters Systemfehlererkennen, wieHardware-Defekte
einschlieBlich Not-aus-Schaltkreismangel,Positionssensor-Beschadigung oder
Steuerkommunikationsfehler,Stopp-Kategorie 0 wird sofort initiiert.

+ Mittlerweile,wenn die Sicherheitssysteme des Roboters Verstofie wahrend der
Sicherheitsuberwachungerkennen ,wie das Driicken des Not-aus-Schalters,Schutz-Stopp-
Signaleingang , Erkennung von externen Auswirkungen, oder physikalische Parameter
(Roboter / TCP-Position,Geschwindigkeit,Impuls) Uber die eingestellten Parameterhinaus
stopptdas System den Roboter mit dem Modus, der im Meni Sicherheitseinstellung als
Stoppmoduseingestellt ist. (wahlt Stoppkategorie 0, 1 oder 2)

+ Informationen liber die Zeit und den Bremsweg bis zum vollstéandigen Stillstand des Roboters
ab dem Zeitpunkt, an dem der oben genannte Fehler oder VerstoR auftritt, finden Sie unter
Anhalteweg und Anhaltezeit(p. 45). Diese Zeit ist im Rahmen der vom Systemintegrator
durchgefiihrten Risikobewertungzu beriicksichtigen.

+ In besonderen Fallen (Kollisionserkennung, TCP Force Violation),ein Sicherheits-Stopp-Modus,
der den Roboter nach der Annahme der externen Kraft fiir 0 stoppt. 25 Sekunden nach dem
Auftreten des Ereignisses kann verwendet werden, um Spannsituationen zu vermeiden, bei
denen Gliedmalfien zwischen der fixierten Vorrichtung / Werkstiick und dem Roboter
eingeklemmtwerden. (RS1Stoppmodus)

+ Das Menlii Sicherheitseinstellung kann verschiedene Sicherheitsfunktionen einstellen, um die
Bewegung von Verbindungen, Roboter und TCP zu begrenzen . TCP bezeichnet die Position des
durch den TCP-Offset hinzugefiigten Ausgabeflansch-Mittelpunkts.

-24 - User manual(V2.12)



TEIL 1. Sicherheitshandbuch

2.10.1 Unterfunktion ,,Stop* mit Sicherheitsklasse

Die sicherheitsgeschiitzte Unterfunktion Stop wird verwendet, um den Roboter zu stoppen, wenn
Sicherheitsbewertete Uberwachungsfunktion(p. 28)eine Grenziiberschreitung erkannt wird oder wenn ein Stopp-
Signal von der dedizierten Eingangsklemme vonUnterfunktion ,,Stop“ mit Sicherheitsklasse*empfangen wird.

@ Hinweis

+ PFHd (Wahrscheinlichkeit eines gefdhrlichen Ausfalls pro Stunde): Die Wahrscheinlichkeit, dass
gefahrliche sicherheitsrelevante System-/Subsystemfehler in einer Stunde auftreten

+ PL (Leistungsstufe): Das Leistungsniveau von sicherheitsrelevanten Komponenten (SRP/CS) des
Steuerungssystems, das durch ISO 13849-1 definiert ist

+ SIL (Sicherheitsstufe): Die Sicherheitsintegritat sicherheitsrelevanter elektronischer
Steuerungssysteme (SRECS oder SCS), die durch IEC 62061 definiert ist

+ Stoppkategorie: Die durch IEC 60204-1 definierte Kategorie der Stopp-Funktionen

Sicherheitsfun  Beschreibung PFHd PL, SIL
ktion
1 SsT70 Es handelt sich um die Sicherheitsstoppfunktion, die der PLe
. Stoppkategorie 0 entspricht und die Motorleistung aller Kat. 4
(Sicheres Verbindungsmodule sofort unterbricht
Drehmoment ’ SIL3
Aus) Bei abgesenkter Motorleistung dreht sich die Achse
aufgrund der Tragheit weiter, sodass die Bremsen
Und ; . v . .
gleichzeitig betatigt werden missen, um mit
SBC Reibungskraft der Bremse anzuhalten.
(Sichere « Dadie Motorleistung abgeschaltet ist, kann der
Bremssteuerun Roboter nach dem Loslassen der Stopp-Funktion
g) und dem Einschalten des Servo bedient werden.

« Weitere Informationen zu Servo ON-Methoden
finden Sie unter Servo On (Servo Ein)(p. 212).

«+ Die Roboterbremse dient zur Aufrechterhaltung der
aktuellen Position, wenn die Antriebskraft verloren
geht (z. B. Ausschalten usw.), nicht zur
Verzogerung. Die hdufige Verwendung von STO kann
zu Bremsverschleild oder einer nachlassigen
Bremsverzégerung flihren. Daher wird empfohlen,
SS1 zu verwenden, sofern dies nicht erforderlich ist.

4https://doosanrobotics-manual.atlassian.net/wiki/pages/createpage.action?
fromPageld=70554453&linkCreation=true&spaceKey=TESMT&title=Unterfunktion+
%E2%80%9EStop%E2%80%9C+mit+Sicherheitsklasse
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Sicherheitsfun
ktion

2 ss1

(Sicherheitssto
pp 1)

3 SS2

(Sicherheitssto
pp 2)

4 Reflexstopp
(RS1)

Beschreibung

Es handelt sich um die Sicherheitsstopp-Funktion, die
der Stoppkategorie 1 entspricht, und sie verlangsamt
alle Gelenke so weit wie moglich, um sie zu stoppen,
unterbricht die Motorleistung und aktiviert die Bremse,
um den Zustand ,gestoppt“ beizubehalten.

» Wenn die Verzogerung wahrend des Stopps nicht
ausreicht, wird die Methode auf STO STOP gesetzt.

« Die Stromversorgung wird nach dem Verzdgern
unterbrochen, und wie STO kann der Roboter nach
dem Loslassen der Stopp-Funktion und dem
Einschalten des Servo betrieben werden.

« Weitere Informationen zu Servo ON-Methoden
finden Sie unter Servo On (Servo Ein)(p.212).

Es handelt sich um die Sicherheitsstoppfunktion, die der
Stoppkategorie 2 entspricht, und sie verlangsamt alle
Gelenke so weit wie moglich, um sie zu stoppen, und die
Funktion zur Uberwachung des SOS-Stoppzustands ist
aktiviert.

» Wenn die Verzogerung wahrend des Stopps nicht
ausreicht, wird die Methode auf STO STOP gesetzt.

+ Alle Gelenke werden mit maximaler Verzégerung
durch einen Stopp-Modus gestoppt, der der Stopp-
Kategorie 2 entspricht, und SOS (Safe Operation
Stop) wird aktiviert.

Es handelt sich um die Sicherheitsstoppfunktion gemaf
der Stoppkategorie 2, und es verwendet eine
Schwimmreaktion (eine Funktion, die die externe Kraft
einen Moment lang nach der Erkennung der Kollision
einhalt), um auf externe Kraft zu reagieren, und die
Sicherheitsstoppfunktion (SOS) ist aktiviert.

+ Wenn wahrend der Schwimmreaktion eine
UubermaRige Position, Richtungs- oder
Geschwindigkeitsanderung festgestellt wird oder
wenn die Verzogerung wahrend des
Anhaltevorgangs nicht ordnungsgemal erfolgt, wird
STO STOP aktiviert.
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2.10.2 Sicherheitsabschaltung

Sicherheitsfun
ktion

1 Not-Aus

2 Schutzstopp

Auslosebedingung Der
Sicherheitsfunktion

Auslosendes Ereignis

Wenn der Not-aus-Schalter,
der an die TBSFT EM-
Klemme angeschlossen ist,
gedriickt wird

Wenn der Not-aus-Schalter
der Teach-Handstation
gedriickt wird

Wenn die an die Klemme
TBSFT PR angeschlossene
Schutzvorrichtung aktiviert
ist

Beabsichtigte Aktion
Beabsichtigtes Ergebnis

Der Not-aus-Schalter wird
gemald dem
konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

« STO oder SS1

Der Not-aus-Schalter wird
gemals dem
konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

+ STO, SS1 ODER SS2

® Wie die Arbeit nach dem Schutzstopp wieder aufgenommen wird

TEIL 1. Sicherheitshandbuch

PFHd PL,

SIL

PLe

Kat.

SIL3

PLd
Kat.

SIL2

« Wenn sich der Werkzeugmittelpunkt des Roboters (TCP) innerhalb der kollaborativen
Zone befindet und die Nudge -Funktion aktiviert ist, kann der Benutzer Kraft direkt auf den
Roboter anwenden (Nudge), um die Arbeit neu zu starten. Weitere Informationen finden Sie

unter Einstellungen fiir kollaborative Zone(p. 250)und Einstellungen fiir ,Nudge“ (Stupsen)(p. 42).

Not-Aus

@ Hinweis

+ Die Not-aus-Funktion muss als ergénzendeSchutzmafinahme und nicht als

Sicherungsmalnahmeeingesetzt werden.

+ SS1 (Safe Stop 1)ist als Standardmodus flir den Sicherheits-Stopp-Modus von Emergency

Stopeingestellt.

« Wenn ein Ergebnis der Risikobeurteilung einer Roboteranwendung erforderlich ist, konnen Sie

zusatzliche Not-aus-Schalter installieren.
« Der Not-aus-Schalter muss IEC 60947-5-5entsprechen.
+ Wenn uber den Not-aus-Schalter, der an den Sicherheits-E/A-Anschluss angeschlossen ist, ein

Not-aus-Schaltererfolgt ist, wirddie Taste aktiviert, die auf den Bildschirm fiirdie Einstellung

Sicherheitseingangam unteren Rand des Popup-Fensters Not-auszugreifen kann.
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Schutzstopp

Der Roboter verfligt auRerdem iiber eine ,,Protective Stop“-Funktion, die den Roboter mit druckempfindlichen
Schutzausriistungen wie Sicherheitsmatten oder elektroempfindlichen Schutzausriistungen wie Lichtvorhang-
Laserscannernstoppen kann.

Weitere Informationen zum Anschlieffen von Schutzvorrichtungen finden Sie unter Einrichtung des
Klemmenanschlussblocks fiir Kontakteingang (TBSFT)(p. 158) und Einrichtung des Configurable
(konfigurierbaren) Digital-Eingang/Ausgang (1/O) (TBCI1 - 4, TBCOL1 - 4)(p. 159).

2.10.3 Sicherheitsbewertete Uberwachungsfunktion

Doosan Robotics bietet eine sicherheitsbewertete Uberwachungsfunktion, die als Malknahme zur
Risikoreduzierung fiir Risikobewertungen verwendet werden kann. Die Begrenzung jeder
Uberwachungsfunktion kann iiber Workcell Manager > Robot > Robot Limits der Teach-Pendent-
Benutzeroberflache konfiguriert werden.

@ Hinweis

+ Sicherheitsgrenzwerte sind die Bedingungen, unter denen die sicherheitsrelevante
Uberwachungsfunktion die Stoppfunktion auslést. Wenn der Stopp abgeschlossen ist, kdnnen
die Position des Roboters und die extern eintretende Kraft von der konfigurierten
Sicherheitsgrenze abweichen.

+ PFHd (Wahrscheinlichkeit eines gefdhrlichen Ausfalls pro Stunde): Die Wahrscheinlichkeit
gefahrlicher Ausfalle von sicherheitsrelevanten Systemen/Subsystemen pro Stunde

+ PL (Leistungsstufe): Das Leistungsniveau sicherheitsrelevanter Komponenten (SRP/CS) des
Steuerungssystems nach ISO 13849-1

+ SIL (Sicherheitsstufe): Die Sicherheitsintegritat sicherheitsrelevanter elektronischer
Steuerungssysteme (SRECS oder SCS) gemaR IEC 62061

Sicherheitsfu  Auslosebedingung Der Beabsichtigte Aktion PFHd PL,

nktion Sicherheitsfunktion Beabsichtigtes Ergebnis SIL

Auslosendes Ereignis

1 Sos Die aktuelle Position wird ~ STO PL
. beibehalten, wenn der d
(Sicherer .
Betriebsstopp Motor mit Strom versorgt Ka
) wird und die Bremse t.3
gelost ist (Zustand Servo SIL
EIN). 5

Wenn der Winkel einer
Achse beim Anhalten
einen bestimmten Winkel
liberschreitet
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Sicherheitsfu
nktion

Grenzwert fir
SLP-
Verbindungsw
inkel

SLP
(Grenzwert
Gelenkwinkel)

SLS-
Verbindungsg
eschwindigkei
t Grenze

SLS
(Grenzwert fiir
Gelenkgesch
windigkeit)

Drehmoment
begrenzung
fur SLT-
Gelenk

SLT
(Grenzwert fiir
Gelenkmome
nt)

Kollisionserke
nnung

Kollisionserke
nnung

Auslosebedingung Der
Sicherheitsfunktion

Auslosendes Ereignis

Wenn einer der
Achsenwinkel den
konfigurierten Grenzwert
Uberschreitet

Wenn eine der
Achsgeschwindigkeiten
den konfigurierten
Grenzwert liberschreitet

Wenn das auf jede Achse
angewendete
Drehmoment den
vordefinierten Grenzwert
Uberschreitet

Wenn eines der auf jede
Achse angewendeten
Drehmomente den
Grenzwert fiir die
konfigurierte
Kollisionserkennungsemp
findlichkeit iberschreitet

Beabsichtigte Aktion
Beabsichtigtes Ergebnis

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

« STO, SS1 ODER SS2

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

+ STO, SS1 ODER SS2

Der Not-aus-Schalter wird
entsprechend dem
konfigurierten Sicherheits-
Stopp-Modus aktiviert.

« STO

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

« STO, SS1, SS2 ODER
RS1

« Der Stoppmodus fiir
die Bereiche
,Collaborative Zone*

und ,Standalone Zone

“kann individuell
eingestellt werden.
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Sicherheitsfu
nktion

TCP/
Roboterpositi
onsgrenze

TCP/
Roboterpositi
onsgrenze

TCP-
Ausrichtungsg
renze

TCP-
Ausrichtungsg
renze

TCP-
Geschwindigk
eitsbegrenzun

g
TCP-

Geschwindigk
eitsbegrenzun

g

TCP-Force-
Limit
TCP-Force-
Limit

Auslosebedingung Der
Sicherheitsfunktion

Auslosendes Ereignis

Wenn der TCP oder
Roboter (einschlieflich
Werkzeugform) den
konfigurierten Bereich
der
Speicherplatzbegrenzung
Uberschreitet oder
lberschreitet

Wenn die Differenz
zwischen der
eingestellten Richtung
und der TCP-Richtung
innerhalb der
Werkzeugausrichtung
den konfigurierten
Grenzwert liberschreitet

Wenn die TCP-
Geschwindigkeit den
konfigurierten Grenzwert
Uberschreitet

Wenn die externe Kraft,
die auf das TCP
angewendet wird, den
konfigurierten Grenzwert
Uberschreitet

Beabsichtigte Aktion
Beabsichtigtes Ergebnis

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

« STO, SS1 ODER SS2

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

+ STO, SS1 ODER SS2

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

+ STO, SS1 ODER SS2

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

« STO, SS1, SS2 ODER
RS1

+ Der Stoppmodus fiir
die Bereiche
,Collaborative Zone*

und ,Standalone Zone

“kann individuell
eingestellt werden.
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10

11

Sicherheitsfu
nktion

Momentum
Limit Des
Roboters

Momentum
Limit Des
Roboters

Grenzwert Fur
Roboterleistu
ng

Grenzwert Fur
Roboterleistu
ng

Auslosebedingung Der
Sicherheitsfunktion

Auslosendes Ereignis

Wenn der Impuls des
Roboters den
konfigurierten Grenzwert
liberschreitet

Wenn die mechanische
Leistung des Roboters
den konfigurierten
Grenzwert liberschreitet

2.10.4 Sicherheitsrelevante E/A

Beabsichtigte Aktion
Beabsichtigtes Ergebnis

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

« STO, SS1 ODER SS2

Der Not-aus-Schalter wird
gemal dem konfigurierten
Sicherheits-Stopp-Modus
aktiviert.

+ STO, SS1 ODER SS2

TEIL 1. Sicherheitshandbuch

PFHd PL,

SIL

PL

Ka
t.3

SIL

PL

Ka
t.3

SIL

Doosan Robotics bietet eine sichere Eingangsschnittstelle, an die Sicherheitsschutzvorrichtungen,
Schutzvorrichtungen, Not-aus-Schalter, Steuergerate usw. angeschlossen werden kénnen. Darliber hinaus ist
eine sicherheitsgeschiitzte Ausgangsschnittstelle vorgesehen, die den Robotermodus und Statusinformationen
ausgibt sowie dariiber, ob sich das TCP in verschiedenen Arten von sicheren Bereichen befindet.

@ Hinweis

« PFHd (Wahrscheinlichkeit eines gefahrlichen Ausfalls pro Stunde): Die Wahrscheinlichkeit
gefahrlicher Ausfalle von sicherheitsrelevanten Systemen/Subsystemen pro Stunde
+ PL (Leistungsstufe): Das Leistungsniveau sicherheitsrelevanter Komponenten (SRP/CS) des

Steuerungssystems nach ISO 13849-1

+ SIL (Sicherheitsstufe): Die Sicherheitsintegritat sicherheitsrelevanter elektronischer
Steuerungssysteme (SRECS oder SCS) gemaR IEC 62061

Siche
rheit
sfun

ktion

Beschreibung

Sich Eine Duplex-Schnittstelle fiir sicherheitsrelevante Signaleingdnge

erhei
ts-10

und -Ausgange

Wenn die Eingangssignale nicht tibereinstimmen oder wenn die
Ruckmeldungen der beidseitigen Ausgangssignale nicht
Ubereinstimmen, wird der Roboter angehalten und eine
Fehlermeldung angezeigt.
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Es handelt sich um den sicherheitsrelevanten ein- und Ausgang und bietet folgende Funktionen: Weitere
Informationen finden Sie unter Sicherheitseingangen/-ausgangen(p. 34).

Sicherheitseingang Sicherheitsausgang
Not-aus (L), Not-aus - kein Schleifendruck (L), Not-aus (L), Not-aus - aulber Kein Schleifeneingang (L),
Schutzanschlag (L), Schutzanschlag - STO (L), Sicheres Drehmoment aus (L), sicheres

Schutzanschlag - SS1 (L), Schutzanschlag - SS2 (L), Betatigungsstopp (L), anormal (L), normale Drehzahl

Schutzschalter (L) - Auto Reset & Resume (R), (L), reduzierte Drehzahl (L),

Interlock Reset (R), Aktivierung reduzierter Auto-Modus (L), Manaul-Modus (L), Remote Control
Geschwindigkeit (L), Mode (L), Standalone Zone (L), Collaborative Zone (L)
3-Pos Freigabeschalter (H), Freigabeschalter fiir Zone mit hoher Prioritat (L), Grenzbereich fiir
Handflihrung (H), Freigabeschalter fiir Werkzeugausrichtung (L), designierte Zone (L)

Fernbedienung (H),

Sicherheitszone Dynamic Enable (H), Safety Zone
Dynamic Enable (L), HGC End & Task Resume (R)

2.11 Einstellungen Der Sicherheitsfunktion

2.11.1 Grenzen Des Roboters

In Robot Limits kénnen universelle Sicherheitsgrenzen fiir verschiedene Sicherheitsfunktionen im
Zusammenhang mit Robotern als Normal-Modus und Reduced-Modus eingestellt werden.

Wenn jeder Roboterparameter den konfigurierten Sicherheitsgrenzwert tiberschreitet, aktiviert der Roboter den
Schutzstopp. Roboterlimits konnen {iber Workcell Manager > Roboterlimitsfestgelegt werden.

@ Hinweis

+ Der Roboter kann nach Beseitigung der Ursache des Schutzstopps und nach Deaktivierung des
Schutzstopps durch Zuriicksetzen bedient werden.

+ Wenn die Ursache des Schutzstopps durch Sicherheitsfunktionen nicht beseitigt werden kann,
hilft der Sicherheitswiederherstellungsmodus bei der Wiederherstellung des normalen
Betriebs, da es keinen Schutzstopp durch Sicherheitsfunktionen gibt.

& Vvorsicht

« Die Sicherheitsgrenze ist der Zustand, in dem die Uberwachungsfunktion der Sicherheitsklasse
festlegt, ob der Roboterstopp aktiviert wird oder nicht. Wenn der Stopp abgeschlossen ist,
konnen die Position des Roboters und die extern eintretende Kraft von der konfigurierten
Sicherheitsgrenze abweichen.
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TCP/Roboter

Sie begrenzt verschiedene physikalische Parameter, die mit dem TCP/Roboter in Verbindung stehen. Diese
Sicherheitsfunktion kann in den Betriebsmodi Leistung und Kraftbegrenzung verwendet werden.

TCP-Kraft: Sie legt die vom TCP des Roboterendes angewendete Kraftgrenze fest Es kann zur Erkennung
unbeabsichtigter dulRerer Kréfte verwendet werden.

Mechanische Leistung: Sie setzt die Grenze der mechanischen Leistung des Roboters. Die mechanische
Leistung ist proportional zum Drehmoment und der Drehzahl des Roboters.

TCP-Geschwindigkeit: Es legt die Geschwindigkeitsbegrenzung des TCP des Roboterendes fest Es kann fiir
die Betriebsmodus zur Geschwindigkeits- und GAP-Uberwachung verwendet werden.

Dynamik: Es legt die Impulsgrenze des Roboters fest. Das Momentum ist proportional zu Geschwindigkeit
und Gewicht, und die Auswirkung ist die gleiche wie die physische Menge.

Kollisionsempfindlichkeit: Sie stellt die Empfindlichkeit der Kollisionserkennungsfunktion ein, die
bestimmt, ob die Arbeit fortgesetzt oder der Schutzstopp mit dem in jeder Roboterachse erkannten
Drehmoment aktiviert werden soll. Bei einer Empfindlichkeit von 100 % erkennt es Kollisionen durch
aullere Krafte sehr empfindlich und bei einer Empfindlichkeit von 1 % selten.

Hinweis

Wenn der Roboter aufgrund einer Kollisionserkennung angehalten wurde, liegt eine der folgenden
Ursachen vor:

1. Verletzung der TCP-Force-Grenze

2. Verletzung der Kollisionserkennung

Gelenkwinkelgeschwindigkeit

Sie legt die maximale Rotationsgeschwindigkeit jeder Achse fest. Die Grenze kann flir jede Achse eingestellt

werden.

®

Hinweis

+ Die Gelenkwinkelgeschwindigkeit wird standardmaRig auf den Maximalwert eingestellt.
+ Im Allgemeinen werden bestimmte Achsgeschwindigkeiten nicht unterschiedlich eingestellt.

Gelenkwinkel

Sie legt den maximalen Betriebswinkel jeder Achse fest. Die Grenze kann fiir jede Achse eingestellt werden.

« Alle Achsen kénnen um +/- 360 Grad gedreht werden, aber der Wert flir den Gelenkwinkel wird

standardmafig im Normalmodus auf einen Grenzwert gesetzt.

« Wenn der Roboter auf dem Boden installiert ist, wird empfohlen, den Betriebsbereich der Achse Nr. 2 auf

+/- 95 Grad einzustellen, um eine Kollision zu vermeiden.
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« Wenn der Roboter auf einer zylindrischen Saule installiert ist oder Sie ein Werkstiick in der Nahe des
Robotersockels bearbeiten, kann die Grenze des Gelenkwinkels geandert werden, um einen groReren

Betriebsbereich zu erméglichen.

@ Hinweis

Durch Hinzufligen von Arbeitszellenelementen in der Zone kann fiir bestimmte Zonen ein separater
Sicherheitsgrenzwert festgelegt werden. Sicherheitsgrenzen, die auller Kraft gesetzt werden konnen,
werden je nach Zonentyp festgelegt. Weitere Informationen finden Sie unter dem folgenden Link.

Einstellungen fiir kollaborative Zone(p. 250)

Einstellungen fiir die Knautschzone(p. 251)

Einstellungen fiir die Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit(p. 251)
Einstellungen fiir die Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung(p. 252)
Einstellungen fiir die benutzerdefinierte Zone(p. 253)

2.11.2 Sicherheitseingangen/-ausgangen

Diese Funktion ermdglicht die Ein-/Ausgabe von sicherheitsrelevanten Signalen tiber eine redundante
Anschlussschnittstelle. Wird ein Signal erkannt, das sich vom redundanten Sicherheitseingangs- oder
-ausgangssignal unterscheidet, ermittelt das System, ob es sich um einen Kurzschluss oder Hardwarefehler
handelt, und der Roboter wird im STO-Stoppmodus gestoppt. Um die Sicherheitseingdange/-ausgéange
festzulegen, zum Installationsbereich Robot (Roboter) wechseln und Robot > Safety 1/0 (Sicherheitseingang/-

ausgang) auswahlen.

Einstellung von Sicherheitseingdngen

Er kann als sicherheitsbewerteter Ausgang verwendet werden, indem zwei aufeinanderfolgenden Ports des
konfigurierbaren Digitalausgangs (TBCO) ein Sicherheitssignal zugewiesen wird.

Signalname

Beschreibung

Emergency Stop (L) Hierbei handelt es sich um eine Schnittstelle fiir den Empfang eines Not-Aus-

Signals von einem Peripheriegerat oder den Anschluss weiterer Not-Aus-Schalter.

+ High (Hochpegel): Normaler Betrieb

« Low (Niedrigpegel): Der Roboter wird gemal} der Stoppmoduseinstellung fiir
Emergency Stop (Not-Aus) des Safety Stop Mode (Sicherheitsstoppmodus)
angehalten.

-34- User manual(v2.12)



Signalname

Emergency Stop - No
Loopback (L)

Protective Stop (L)

Protective Stop -
STO(L)

Protective Stop -
SS1(L)

Protective Stop -
SS2(L)

Protective Stop(L) -
Auto Reset & Resume

(R)

TEIL 1. Sicherheitshandbuch

Beschreibung

Hierbei handelt es sich um eine Schnittstelle fiir den Empfang eines Not-Aus-
Signals von einem Peripheriegerat oder den Anschluss weiterer Not-Aus-Schalter.
Dieses Signal aktiviert nicht den Sicherheitsausgang ,Emergency Stop - excl. No
Loopback Input“ (Not-Aus - aulRer ,Kein Loopbackeingang®).

High (Hochpegel): Normaler Betrieb

Low (Niedrigpegel): Der Roboter wird gemal’ der Stoppmoduseinstellung fiir
Emergency Stop (Not-Aus) des Safety Stop Mode (Sicherheitsstoppmodus)
angehalten.

Kann mit einer Schutzvorrichtung, z. B. Sicherheitsmatte, Lichtvorhang und
Laserabtaster, verbunden werden.

High (Hochpegel): Normaler Betrieb

Low (Niedrigpegel): Der Roboter wird gemaf’ der Stoppmoduseinstellung fiir
Protective Stop (Schutzabschaltung) des Safety Stop Mode
(Sicherheitsstoppmodus) angehalten.

High (Hochpegel): Normaler Betrieb
Low (Niedrigpegel): Die Motorstromversorgung wird sofort abgeschaltet und
die Bremsen werden betatigt, sodass der Roboter stoppt.

High (Hochpegel): Normaler Betrieb
Low (Niedrigpegel): Die Motorstromversorgung wird abgeschaltet und die
Bremsen werden nach einem kontrollierten Stopp betatigt.

High (Hochpegel): Normaler Betrieb

Low (Niedrigpegel): Die Position wird beibehalten, der Motor wird weiterhin
mit Strom versorgt und die Bremse wird nach einem kontrollierten Stopp
deaktiviert

Im Gegensatz zur anderen Schutzabschaltung, kann der Zustand
JInterrupted” (Unterbrochen) durch dieses Signal zurlickgesetzt und der
automatische Betrieb automatisch fortgesetzt werden. Dadurch wird ein
automatischer Neustart nach einem sicherheitsbewerteten liberwachten Halt
gemal ISO TS 15066 ermoglicht.

Low (Niedrigpegel): Infolge Schutzabschaltung - SS2.
Steigend (Low nach High): Die Aufgabe wird automatisch ohne manuelles
Zurlicksetzen oder Fortsetzen fortgesetzt.

& Warnung

Die Fortsetzung des automatischen Betriebs ohne manuellen Eingriff
kann riskant sein.

Fuhren Sie eine umfassende Gefahrenanalyse durch, um zu bestatigen,
dass dieses Signal sicher verwendet werden kann.
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Signalname

Interlock Reset (R)

Reduced Speed
Activation (L)

3 Pos Enable Switch
(H)

Handguiding Enable
Switch (H)

HGC End & Task
Resume (R)

Safety Zone Dynamic
Enable (H)

TEIL 1. Sicherheitshandbuch

Beschreibung

Damit wird der Zustand ,Interrupted“ (Unterbrochen) durch eine
Schutzabschaltung zuriickgesetzt.

« Steigend (Low nach High): Setzt die Neustartsperre zuriick und erlaubt eine
Riickkehr zum normalen Bereitschaftszustand.

+ High (Hochpegel): Der Roboter arbeitet mit der unter ,Task“ (Aufgabe)
festgelegten Normalgeschwindigkeit.

« Low (Niedrigpegel): Der Roboter arbeitet mit einer proportional verringerten
Geschwindigkeit der unter ,Task“ (Aufgabe) eingerichteten Geschwindigkeit.
Die Geschwindigkeitsreduzierung kann mit dem Schieberegler ,,Speed
Reduction Ratio“ (Quotient flir Geschwindigkeitsreduzierung) abgepasst
werden. Wenn ein Signal in einer kollaborativen Zone erkannt wird, arbeitet
der Roboter mit dem kleineren Quotienten fiir Geschwindigkeitsreduzierung
(langsamer) zwischen dem Hauptquotienten fiir Geschwindigkeitsreduzierung
und dem Quotienten fiir Geschwindigkeitsreduzierung der kollaborativen
Zone.

Dies ist eine Vorrichtung zum Steuern der Bedienberechtigung fiir den Anschluss
eines Dreistellungsfreigabeschalters.

+ High (Hochpegel): ,,Jog/Servo On“ (Verfahren/Servo Ein) im manuellen Modus
verfligbar
»Play/Resume/Servo On“ (Wiedergabe/Fortsetzen/Servo Ein) im
automatischen Modus verfiigbar

« Low (Niedrigpegel): ,Jog/Servo On“ (Verfahren/Servo Ein) im manuellen Modus
unzuldssig
»Play/Resume/Servo On“ (Wiedergabe/Fortsetzen/Servo Ein) im
automatischen Modus unzulassig

Hierbei handelt es sich um ein Signal fiir die Bedienberechtigung bei Anschluss
eines Handfuihrungsschalters.

« High (Hochpegel): Handfiihrung verfligbar
+ Low (Niedrigpegel): Handfiihrung nicht verfiigbar

Wird zum Fortsetzen der Ausfiihrung eines Aufgabenprogramms nach
Handflihrungssteuerung des Bedieners im automatischen Modus verwendet.

«+ Steigend (Low nach High): Setzt das Aufgabenprogramm nach der
Handflihrungssteuerung fort.

Damit konnen Space Limit (Raumliche Begrenzung) und/oder Zone dynamisch
aktiviert/deaktiviert werden.

+ High (Hochpegel): Aktiviert die voriibergehende Aktivierung oder
Deaktivierung der raumlichen Begrenzung oder Zone durch dieses Signal.

» Low (Niedrigpegel): Deaktiviert die voriibergehende Aktivierung oder
Deaktivierung der raumlichen Begrenzung oder Zone durch dieses Signal.
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Signalname Beschreibung
Safety Zone Dynamic Damit konnen Space Limit (Rdumliche Begrenzung) und/oder Zone dynamisch
Enable (L) aktiviert/deaktiviert werden.

« High (Hochpegel): Deaktiviert die voriibergehende Aktivierung oder
Deaktivierung der raumlichen Begrenzung oder Zone durch dieses Signal.

« Low (Niedrigpegel): Aktiviert die voriibergehende Aktivierung oder
Deaktivierung der raumlichen Begrenzung oder Zone durch dieses Signal.

Remote Control Dient der Freischaltung des Modus Fernbedienung.

Enable « High (Hochpegel): Modus Fernbedienung ist freigeschaltet.

(H) « Low (Niedrigpegel): Modus Fernbedienung ist gesperrt.

Aussetzung von Schutzstoppsignalen
Beim Einlernen, Wiederherstellen und handgefiihrten Steuern von Robotern kann die Anndherung des
Bedieners an den Roboter eine beabsichtigte Aufgabe sein.

Die Funktion ,,Aufhebung von Schutzstoppsignalen® ist fiir die Schutzvorrichtung vorgesehen, um diese
beabsichtigte Aufgabe nicht zu behindern.

& warning

Flhren Sie eine umfassende Risikobewertung durch, um zu bestatigen, dass die Verwendung dieser
Funktion sicher ist

Die Aussetzung der Schutzstopp-bezogenen Signale kann pro Roboterzustandsgruppe eingestellt werden.

Der Signaleingang fiir den Schutzstopp wird ignoriert, wenn sich der Roboter in dem Zustand befindet, der in
der ungepriiften Zustandsgruppe enthalten ist.

Wenn der Roboter in den automatischen Zustand wechselt, wird diese Funktion beendet und alle Schutzstopp-
bezogenen Signale werden aktiviert.

Im Folgenden sind die Schutzstopp-bezogenen Signale aufgefiihrt, die ausgesetzt werden kénnen.

« TBSFT-PR

« TBCI - Schutzstopp (L)

« TBCI - Schutzstopp - STO (L)

« TBCI - Schutzstopp - SS1 (L)

« TBCI - Schutzstopp - SS2 (L)

« TBCI - Schutzstopp (L) - Automatisches Zuriicksetzen und Fortsetzen (R)

Im Folgenden sind die Zustandsgruppen aufgefiihrt, in denen die Schutzstopp-bezogenen Signale ausgesetzt
werden konnen, sowie die darin enthaltenen Zustande.

-37- User manual(v2.12)



TEIL 1. Sicherheitshandbuch

« MANUAL-Gruppe - Manuelles Standby, manuelles Joggen, manuelle Handfiihrung
+ RECOVERY-Gruppe - Recovery Standby, Recovery Jogging, Recovery Handguiding
« HGC Group - HGC Standby, HGC Running

Einstellung von Sicherheitsausgangs

Er kann als sicherheitsbewerteter Ausgang verwendet werden, indem zwei aufeinanderfolgenden Ports des
konfigurierbaren Digitalausgangs (TBCO) ein Sicherheitssignal zugewiesen wird.

Signalname Beschreibung

Emergency Stop (L) Wird fiir die Benachrichtigung verwendet, dass eine Notausschaltung fiir
Peripheriegerate erforderlich ist, z. B. in folgenden Situationen:

- Betatigung der Not-Aus-Taste an Roboterzubehdr (Bedientableau, Smart-Tableau,
Not-Aus-Box)

- Notausschaltung durch den dedizierten Sicherheitseingang
- Notausschaltung (L) durch den konfigurierbaren Sicherheitseingang

- Notausschaltung ohne Loopback (L) durch den konfigurierbaren
Sicherheitseingang

+ High (Hochpegel): Normaler Betrieb
« Low (Niedrigpegel): Not-Aus erforderlich

Emergency Stop - Wird fiir die Benachrichtigung verwendet, dass eine Notausschaltung fiir
excl. No Loopback Peripheriegerate erforderlich ist, z. B. in folgenden Situationen:
Input (L)

- Betatigung der Not-Aus-Taste an Roboterzubehdr (Bedientableau, Smart-Tableau,
Not-Aus-Box)

- Notausschaltung durch den dedizierten Sicherheitseingang
- Notausschaltung (L) durch den konfigurierbaren Sicherheitseingang

- Der Fall einer Notausschaltung ohne Loopback (L) durch den konfigurierbaren
Sicherheitseingang ist AUSGESCHLOSSEN.

Deadlocks konnen vermieden werden, indem kein Not-Aus-Signal an das
Peripheriegerat zuriickgesendet wird, von dem das Not-Aus-Signal urspriinglich an
den Roboter gesendet wurde.

+ High (Hochpegel): Normaler Betrieb
» Low (Niedrigpegel): Not-Aus erforderlich

Safe Torque Off (L) + High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht im Zustand ,,Servo
Off“ (Servo Aus), ,Emergency Stop“ (Not-Aus).
» Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im Zustand ,,Servo Off“ (Servo
Aus) oder ,Emergency Stop“ (Not-Aus).
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Safe Operating Stop

(L)

Abnormal (L)

Normal Speed (L)

Reduced Speed (L)

Auto Mode (L)

Manual Mode (L)

Remote Control Mode

(L)

Standalone Zone (L)

Collaborative Zone (L)
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Beschreibung

High (Hochpegel): Roboter befindet sich nicht im Bereitschaftszustand.
Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im Bereitschaftszustand und die
Stillstandsliberwachung ist aktiviert.

High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht im Zustand
sInterrupted“ (Unterbrochen), ,Recovery“ (Wiederherstellung), ,Auto
Measure“ (Automatische Messung).

Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im Zustand

sInterrupted“ (Unterbrochen), ,Recovery“ (Wiederherstellung) oder ,Auto
Measure“ (Automatische Messung).

High (Hochpegel): Der Roboter arbeitet mit verringerter Geschwindigkeit, weil
ein externer Sicherheitseingang fiir die Aktivierung einer geringeren
Geschwindigkeit eingegangen ist.

Low (Niedrigpegel): Der Roboter arbeitet mit normaler Geschwindigkeit.

High (Hochpegel): Der Roboter arbeitet mit normaler Geschwindigkeit.

Low (Niedrigpegel): Der Roboter arbeitet mit verringerter Geschwindigkeit, weil
ein externer Sicherheitseingang flir die Aktivierung einer geringeren
Geschwindigkeit eingegangen ist.

High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht im automatischen Modus.
Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im automatischen Modus.

High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nichtim manuellen Modus.
Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im manuellen Modus.

High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht im Fernsteuerungsmodus.
Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im Fernsteuerungsmodus.

High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich in einer kollaborativen Zone.

Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich nicht in einer kollaborativen Zone.

High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich nichtin einer kollaborativen Zone.

Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich in einer kollaborativen Zone.
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Signalname Beschreibung

High Priority Zone (L) .

Tool Orientation Limit .
Zone (L)

High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich nicht in einer Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit und nicht in
einer benutzerdefinierten Zone, fiir die die Option High Priority Zone (Zone mit
hoher Prioritat) aktiviert ist.

Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich in einer Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit oder in einer
benutzerdefinierten Zone, fiir die die Option High Priority Zone (Zone mit hoher
Prioritat) aktiviert ist.

High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich nicht in einer Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung.

Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Roboters befindet
sich in einer Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung.

Designated Zone (L) Damit wird bestatigt, ob sich der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) innerhalb der

ben

Das

utzerdefinierten Zone befindet.

Signal ,,Designated Zone“ (Angegebene Zone), das in der Benutzeroberflache

fiir die Einstellung von Sicherheitsausgangen definiert ist, kann in der

Ben

utzeroberflache fiir die Einstellung der Zone ausgewahlt werden.

High (Hochpegel): Der TCP befindet sich nicht in einer Zone, die mit dem
Sicherheitsausgang Designated Zone (Angegebene Zone) verknipft ist.
Low (Niedrigpegel): Der TCP befindet sich in einer Zone, die mit dem
Sicherheitsausgang Designated Zone (Angegebene Zone) verknipft ist.

2.11.3 Sicherheits-Stopp-Modi

Die Uberwachungsfunktion mi

t Sicherheitseinstufungen kann Grenziiberschreitungen erkennen und den Stopp-

Modus einstellen, der beim Anhalten des Robotersverwendet wird.

+ Weitere Informationen zum Stoppmodus finden Sie unter Unterfunktion ,Stop“ mit

Sicherheitsklasse(p. 25).

Wahlen Sie zum Festlegen der
Weitere Informationen zu den
Uberwachungsfunktion(p. 28).

Sicherheitsstopp-Modus

1 Not -Aus

2 Schutzstopp

SicherheitsstoppmodiWorkcell Manager > Roboter >Sicherheitsstoppmodi.
einzelnen Elementen finden Sie unter Sicherheitsbewertete

Beschreibung

Er stellt den Stopp-Modus ein, wenn der Not-aus-Schalter des Teach-
Pendents oder das zusatzlich installierte externe Gerat aktiviertwird. (Es
konnen nur STO oder SSlausgewahlt werden.)

Er stellt den Stopp-Modus ein, wenn die extern angeschlossene
Schutzausrustungaktiviert wird.
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Sicherheitsstopp-Modus

Verletzung Der Grenze Des
Gelenkwinkels

Verletzung Der
Gemeinsamen
Geschwindigkeitsbegrenzun

g

Kollisionserkennung

Uberschreitung derTCP/
Roboterposition

Verletzung der TCP-
Orientierungsgrenze

Verletzung der TCP-
Geschwindigkeitsbegrenzun

g

Uberschreitung der TCP-
Force-Grenze

Momentbegrenzungsverletz
ung

Verletzung Der
Mechanischen
Leistungsgrenze
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Beschreibung

Er stellt den Stoppmodus ein, wenn der Winkel jedes Gelenks den
eingestellten Grenzbereichiiberschreitet.

Er stellt den Stopp-Modus ein, wenn die Winkelgelenkgeschwindigkeit
jedes Gelenks den eingestellten Grenzbereichiiberschreitet.

Es stellt den Stoppmodus ein, wenn die auf die Achse angewendete
externe Kraft den eingestellten Grenzbereichiiberschreitet. Stop-Modi
fiir Collaborative Zone und Standalone Zone kdnnen
individuelleingestellt werden. Zusatzlich zu STOkonnen $S1 und SS2,
RS1 als Stop-Moduseingestellt werden.

Er setzt den Stoppmodus aktiviert, wenn der Werkzeugmittelpunkt
(TCP) und die Roboterposition die Positionsgrenze des im Workcell
Manager eingestellten Roboters iiberschreiten. Auflerdem wird
festgelegt, ob sich der TCP innerhalb der Sicherheitszone befindet
(Zone fiir Zusammenarbeit , Zone fiir Quetschpravention , Zone fiir
Kollisionsempfindlichkeit , Zone fiir Begrenzung der
Werkzeugausrichtung oder benutzerdefinierte Zone).

Er legt den Stoppmodus fest, wenn die Ausrichtung des
Werkzeugmittelpunkts (TCP) innerhalb der TCP
-Ausrichtungsgrenzzone den vom Roboter (iber den Workcell Manager
festgelegten Winkelgrenzbereich liberschreitet.

Er stellt den Stop-Modus ein, wenn die Geschwindigkeit des
Werkzeugmittelpunktes (TCP) den eingestellten
Grenzbereichiiberschreitet.

Er setzt den Stopp-Modus, wenn die auf den Werkzeugmittelpunkt
(TCP) angewendete externe Kraft den eingestellten
Grenzbereichiiberschreitet. Die Stoppmodi fiir die Bereiche
Collaborative Zone und Standalone Zone kdnnen einzeln
eingestelltwerden. Zusatzlich zu STO, SS1 und SS2 kann RS1 als
Stoppmoduseingestellt werden.

Er stellt den Stopp-Modus ein, wenn der Impuls des Roboters den
eingestellten Grenzwertiiberschreitet.

Er stellt den Stopp-Modus ein, wenn die mechanische Leistung des
Roboters den eingestellten Grenzwertiiberschreitet.
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2.11.4 Einstellungen fiir ,Nudge* (Stupsen)

Wird der Roboter durch einen Sicherheitsstoppmodus SS2 oder RS1 in einer kollaborativen Zone gestoppt,
kann der Zustand ,,Interrupted” (Unterbrochen) zuriickgesetzt und die Aufgabe durch Anwendung einer
auflleren Kraft (,Nudge®, Stupseingabe) fortgesetzt werden. Die Option zum Stupsen lasst sich an
anwenderdefinierten Abschnitten freischalten.

Zum Einstellen von Stupsen die Funktion Nudge innerhalb des Installationsbereichs Robot (Roboter)
auswahlen. Beziiglich einer weiteren Stupseingabe kdnnen die zu erkennende Krafteinwirkung (Stupskraft) und
die Standbyzeit (Verzogerungszeit) vom Zeitpunkt der Stupserkennnung bis zur Fortsetzung der Arbeit
zusatzlich eingegeben werden.

Der konfigurierbare Bereich der Eingangskraft fiir Nudge liegt zwischen 10,00 und 50,00 N fiir die M-Serie und
15,00 bis 50,00 N fiir die H-Serie (P-Serie).

Input Force 10.00 N
Delay Time 2.0 |sec
& warnung

+ Die Stupsfunktion darf nur verwendet werden, wenn dies durch eine umfassende
Gefahrenanalyse genehmigt wurde.

2.11.5 Speicherplatzbegrenzung

Grenzen Des Roboters(p. 32) Neben der Winkelbegrenzung des Robotergelenksist es moglich, den Arbeitsbereich
des Roboters auf die direkten Lernkoordinaten zu begrenzen. Wenn der Roboter oder TCP wahrend des
automatischen oder manuellen Betriebs die Leerraumgrenze liberschreitet, wird er gemaf den Einstellungen
fiir den Sicherheits -Stopp-Modusangehalten.

Wenn der Roboter oder TCP wahrend des direkten Unterrichts mittels Handfiihrung die Grenze der
Raumgrenze erreicht, kann eine abstolRende Kraftgefiihlt werden.

Durch Auswahl des Inspektionspunkts kann ausgewdhlt werden, ob die Leerraumgrenze auf den gesamten
Roboterkorper oder nur auf das TCPgerichtet ist.

Durch Auswahl des giiltigen Raumskann ausgewahlt werden, ob der Priifpunkt einen bestimmten Raum nicht
verletzt oder nicht tiberschreitet.

Es ist moglich, ein erweitertes Volumen aus bestimmten Koordinaten mit Zone margin einfach zu bestimmen .
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Durch Auswahl von Dynamic Zone Enable wird dieZone entsprechend dem Eingangssignal vom E/A-Port
aktiviert/deaktiviert . Wenn die Eingabe nicht aktiviert ist, wird die entsprechende Speicherplatzbegrenzung
deaktiviert, und der Roboter arbeitet, als ob die entsprechende Speicherplatzbegrenzung nicht vorhanden ist

2.11.6 Zone

Abhangig von der Anwendung kann es notwendig sein, in bestimmten Bereichen einen anderen
Sicherheitsgrenzwert als den in Robot Limits Setting (Robotergrenzwerteinstellungen)

(p.235) (Robotergrenzwerteinstellungen) festgelegten einzustellen. Ein separater Sicherheitsgrenzwert im
angegebenen Bereich kann nur mit der Bereichseinstellungsfunktion festgelegt werden. Uberschreibbare
Sicherheitsgrenzwerte werden abhangig vom Bereichstyp festgelegt.

« Einstellungen fiir kollaborative Zone(p. 250)

« Einstellungen fiir die Knautschzone(p. 251)

« Einstellungen fiir die Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit(p. 251)
« Einstellungen fiir die Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung(p. 252)
« Einstellungen fiir die benutzerdefinierte Zone(p. 253)

Durch Auswahl der Einstellung Valid Space (Zuldssiger Raum) kann ausgewahlt werden, ob der Priifpunkt
nichtin den angegebenen Raum eintreten oder den angegebenen Raum nicht verlassen darf.

Mit der Einstellung Zone Margin (Zonenspielraum) kann das erweiterte Volumen des angegebenen Volumens
mit den angegebenen Punkten bequem konfiguriert werden.

Sicherheitsgrenzwerte, die in der Zone aulRer Kraft gesetzt werden, weisen die nachstehend aufgefiihrte
Prioritat auf.

« Sicherheitsgrenzwerte, die in der Zone aulRer Kraft gesetzt werden, haben Vorrang vor den globalen
Sicherheitsgrenzwerten.

«+ Sicherheitsgrenzwerte, die in einer Zone mit hoher Prioritdt auller Kraft gesetzt werden, haben Vorrang
vor Sicherheitsgrenzwerten, die in der Zone aulRer Kraft gesetzt werden.

« Wenn es mehrere Sicherheitsgrenzwerte fiir eine Sicherheitsfunktion an einer bestimmten TCP-Position
gibt, weil sich Zonen (iberlappen, hat der Sicherheitsgrenzwert mit der grofiten Einschrankung Prioritat.

« Wenn es mehrere Sicherheitsgrenzwerte fiir eine Sicherheitsfunktion an einer bestimmten TCP-Position
gibt, weil sich Zonen mit hoher Prioritat liberlappen, hat der Sicherheitsgrenzwert mit der GERINGSTEN
Einschrankung Prioritat.

& warnung

Zonen mit hoher Prioritat haben Vorrang vor anderen Zonen und der globalen Einstellung fiir
Robotergrenzwerte. Wenn sich mehrere Zonen mit hoher Prioritdt (iberlappen, verwendet die
Sicherheitsfunktion den Sicherheitsgrenzwert mit der GERINGSTEN Einschrankung. Aus diesen Griinden
sollte die GroRe von Zonen mit hoher Prioritat sicherheitshalber so klein wie moglich angegeben

werden.
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Bei Auswahl von Dynamic Zone Enable (Dynamische Zonenaktivierung) wird die jeweilige Zone abhdngig vom
angegebenen Eingangssignal fiir Safety 1/0 (Sicherheitseingang/-ausgang) aktiviert/deaktiviert. Wenn der
Eingang aktiv ist, wird die entsprechende Zone Wenn der Eingang nicht aktiv ist, wird die entsprechende Zone
deaktiviert und der Roboter arbeitet wie ohne Zone.

2.12 Weitere SchutzmafRnahmen

Das System umfasst einen Sicherheitswiederherstellungsmodus und einen Backdrive- (Freifahr-)Modus fiir
Anwendersicherheit und Roboterwiederherstellung.

+ Sicherheitswiederherstellungsmodus: Falls aufgrund einer dauernden Sicherheitsverletzung ein Fehler
auftritt oder ein Roboter verpackt werden soll, kann der Benutzer den
Sicherheitswiederherstellungsmodus verwenden, um Position und Winkel des Roboters zu konfigurieren.
Weitere Informationen zum Sicherheitswiederherstellungsmodus siehe
»Sicherheitswiederherstellungsmodus(p. 294)“.

« Backdrive-Modus (Freifahren): Das System steuert das Robotergelenk nur mit der Bremse und ohne
Stromzufuhr zum Motor. Diese Funktion wird verwendet, wenn der Roboter nicht mit dem Sicherheits
wiederherstellungs modus oder durch Handfiihrung in den Normalzustand versetzt werden kann. Im
Backdrive-Modus kann der Benutzer die Bremse der einzelnen Gelenke betatigen oder [0sen. Weitere
Informationen zum Backdrive-Modus siehe ,,Backdrive-Modus (Freifahren)(p. 296)“.

2.13 Giiltigkeit und Verantwortlichkeit

Diese Bedienungsanleitung bietet keine Informationen zu Konstruktion, Installation und Betriebsmethoden des
Roboters in Anwendungen unter Integration mit anderen Systemen. AufRerdem bietet dieses Handbuch keine
Informationen, die die Sicherheit des integrierten Systems beeinflussen kdnnten.

Der Systemadministrator muss den Roboter derart installieren, dass diverse Sicherheitsanforderungen gemaf
vor Ort geltender Normen und Vorschriften eingehalten werden. AufRerdem muss das mit der Integration und
Verwaltung des Roboters innerhalb eines Systems betraute Personal die Einhaltung samtlicher vor Ort
geltender Sicherheitsvorschriften und Regelwerke gewahrleisten. Die Rechtspersonlichkeit oder der Anwender
des letztendlichen Systems, in welchem der Roboter integriert ist, tragt die Verantwortung fiir die Durchfiihrung
folgender Maflnahmen.

« Gefahrenanalyse des Systems mit integriertem Roboter

« Einbau und Ausbau von Sicherheitseinrichtungen entsprechend des Ergebnisses der durchgefiihrten
Gefahrenanalyse

« Bestdtigung der ordnungsgemafien Konstruktion, Konfiguration und Installation des Systems

«+ Festlegung des Systembetriebs und der Anweisungen

« Verwaltung geeigneter Sicherheitseinstellungen in der Software

+ Verhindern einer Verdnderung der Sicherheitseinrichtungen durch Anwender

« Priifen der Giiltigkeit der Konstruktion und Installation des integrierten Systems

+ Anzeige von Kontaktdaten oder wichtiger Hinweise beziiglich der Anwendung und Sicherheit

«+ Bereitstellung der technischen Unterlagen einschlief3lich diverser Handbiicher
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« Bereitstellung von Informationen zu angewandten Normen und geltenden Gesetzen: http://

www.doosanrobotics.com/

Einhaltung der Sicherheitsanforderungen in diesem Handbuch bedeutet nicht, dass alle Gefahren

ausgeschlossen werden konnen.

2.14 Haftungsausschluss

Doosan Robotics verbessert weiterhin seine Produktzuverlassigkeit und -leistung und hat das Recht, das
Produkt ohne Benachrichtigung zu aktualisieren. Doosan Robotics bemiiht sich, sicherzustellen, dass alle

Inhalte in diesem Handbuch korrekt sind. Sie ibernimmt jedoch keine Verantwortung fiir Fehler oder fehlende

Informationen.
2.15 Erklarung und Zertifizierung

2.16 Anhalteweg und Anhaltezeit

2.16.1 P3020 Stoppkategorie

P3020 Stoppkategorie 0

Joint1
Extension=100%, Speed=100%, Payload=100%

Stopping distance (rad)

Axis 1 0.451

Joint 2
Extension=100%, Speed=100%, Payload=100%

Stopping distance (rad)

Axis 2 0.385
Axis 3 0.00430
Joint 3

Extension=100%, Speed=100%, Payload=100%
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Stopping time (ms)

435

Stopping time (ms)
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Stopping distance (rad) Stopping time (ms)
Axis 2 0.0192 132
Axis 3 0.0993
P3020 Stoppkategorie 1

Anhalteweg und Anhaltezeit von Gelenk 1 (FuR)

Anhalteweg bei 33 % der max. Last (rad) Anhalteweg bei 66 % der max. Last (rad)
Stopping distance Stopping distance
Payload 33% Payload 66%
1 1
T 0.8 = 0.8
m m
= 0.6 e 2t 50N 3 3% = 0.6 =g pxiension33%
g g
S Da e n b 5 04
- exienson - =
o 02 o 0.2 —&— extension 66%
1] =i X tENSiON 100% 0
33% 66% 100% 33% 66% 100% —=——extension 100%
Joint speed [%] Joint speed [%]
Anhalteweg bei max. Last (rad) Anhaltezeit bei 33 % der max. Last (ms)
Stopping distance Stopping time
Payload 100% Payload 33%
0.2 1400
i 1200
T 06
£ == extension33% 7 Lo —— cxtension 33%
@ E so0
o 04 T
5 E 600
»g 0.2 =l pxtension 66% = 400 e ot N SION B6%
200
0 oSy i i} el gyt N sion 100%
e ——1
33%  66%  100% extension 23%  66% 100%
Joint speed [%] Joint speed [%]
Anhaltezeit bei 66 % der max. Last (ms) Anhaltezeit bei max. Last (ms)
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Stopping time Stopping time
Payload 66% Payload 100%
1400 1400
1200 1200
— 1000 — 1000 )
g SO0 — cixten sion 33% € 800 —— cytan sion 33%
g 600 £ 600
= 400 = exten sion 66% = 400 = pxtension 6G6%
200 200
0 e oxten sion 100% 0 == oxtonsion 100%
33% 66% 100% 33% 66% 100%
Joint speed [%] Joint speed [%]
Anhalteweg und Anhaltezeit von Gelenk 2 (Erstgelenkeinheit)
Anhalteweg bei 33 % der max. Last (rad) Anhalteweg bei 66 % der max. Last (rad)
Stopping distance Stopping distance
Payload 33% Payload 66%
0.7 0.7
_. 06 . 08
® 05 ® 05 )
_ 04 — £xtension 33% ;. 0.4 — 2tENSION33%
% 0.3 £ 03
E 0.2 il pxten sion 66% E 0.2 e pxfpnsion 66%
S 01 =01
0 = pytension 100% 0 = pxtension 100%
33% 66% 100% 33% 66% 100%
Joint speed [%] loint speed [%]
Anhalteweg bei max. Last (rad) Anhaltezeit bei 33 % der max. Last (ms)
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Stopping time
Payload 33%

e oo sion33%
== cxtension 66%

=l gxtension 1009
33% 66% 100%

Joint speed [%]

Anhaltezeit bei max. Last (ms)

1400
1200
1000
800
600
400
200

Time[ms]

Anhalteweg und Anhaltezeit von Gelenk 3 (Mittelgelenkeinheit)

Anhalteweg bei max. Streckung (rad)
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Stopping distance Stopping time
Extension 100% Extension 100%
0.8 1200 .
T 06 - 1000 /
e @ 800 = = payload 33%
g 04 —e—payload 33% .g. S e
g s =l payload 665 g 400
a —8—payload 66%
~s—payload 100% 200
a 0
33% 66% 100% 33% 66% 1009% —e—payload 100%

Joint speed [%]

Joint speed [%]

2.17 Oberer/unterer Schwellenwertbereich und Standardwert von
Sicherheitsparametern

2.17.1 P3020

Parameters Normal Reduced Toler
ance
. . (+/-)
Min Max Default Min Max Default
Joint Angle J1 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
Limits
J2 (degree) -125 125 -95~95 -125 125 -95~95 3/-3
J3 (degree) -160 160 -145~145 -160 160 -145~145 3/-3
J4 (degree) - - - - - - -
J5 (degree) -360 360 -135~135 -360 360 -135~135 3/-3
J6 (degree) -360 360 -360~360 -360 360 -360~360 3/-3
Joint Speed J1 (degree/s) 0 100 100 0 100 100 10
Limits
J2 (degree/s) 0 80 80 0 80 80 10
J3 (degree/s) 0 80 80 0 80 80 10
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Robot/TCP
Limits

Safety 1/0

J4 (degree/s)

J5 (degree/s)

J6 (degree/s)

Force (N)

Power (W)

Speed (mm/s)

Momentum
(kgm/s)

Collision
Detection
Sensitivity (%)

Speed
Reduction Ratio
(%)

o

200

360

1800

1800

4500

400

100
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3 TEIL 2. Starten des Roboters

TEIL 2. Starten des Roboters

Vom Starten des Roboters aus kann der Benutzer den gesamten Prozess von der Roboterinstallation bis zur

Roboterbedienung erlernen. Installieren Sie den Roboter gemaft den folgenden 4 Schritten, und erstellen Sie

ein auszufiihrende Task-Programm:

« Schritt 1. Roboterinstallation(p. 55) : Installieren Sie den Roboter, und schlieRen Sie die Steuerung und die

Teach-in-Handstation an.

« Schritt 2. Tool-Installation und I/O-Tests(p. 64) : Das Werkzeug einbauen und das E/A-Signal priifen.

« Schritt 3. Bedienung und Einstellung des Roboters(p. 65) : Erfahren Sie, wie Sie den Roboter manuell

bedienen und Robotereinstellungen und Arbeitszellenelemente hinzufiigen.

« Schritt 4. Aufgabenprogramm Erstellen(p. 81) : Erfahren Sie, wie Sie den Roboter automatisch bedienen

kdnnen, und erfahren Sie mehr liber grundlegende Bewegungen, Compliance-/Kraftkontrolle und

Stichproben fiir die Fahigkeiten ,,Pick & Place®.

3.1 Journey Map

Die Fahrkarte listet den Prozess von der Installation des Roboters Doosan Robotics bis zum tatsdchlichen

Betrieb in sequenzieller Reihenfolge auf. Informationen zum Einsatz des Roboters finden Sie in den jeweiligen

Leitungspfaden.

3.1.1 Schritt 1. Roboterinstallation

Klassifizieru Arbeiten
ng

1  Roboterinst  Entfernen Sie die Verpackung
allation
SchlieRen Sie das Kabel an den Controller an
Sichern Sie den Robotersockel

Verbinden Sie den Controller mit dem Roboter

SchlieRen Sie den Controller an die
Stromversorgung an

Positionsregler

2 Erstinstart Einschalten des Controllers

Not-aus-Schalter l6sen
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Schwierig  Zeit

keiten (Minuten)
EINFACH 3
EINFACH 1
EINFACH 3
EINFACH 1
EINFACH 1
EINFACH 1
EINFACH 3
EINFACH 1
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3.1.2 Schritt 2. Tool-Installation und 1/O-Tests

Klassifizieru
ng

Klassifizieru
ng

Werkzeugins
tallation

1/O-Tests

Arbeiten

Losen Sie die Verpackung

Servo Aus

Arbeiten

Werkzeug installieren

Schalten Sie das System aus

Schlief3en Sie die Drahte an

Schalten Sie das System ein

Testen Sie Controller und Flansch-E/A

Pflichtarb
eit

V]
V]

Pflichtarb
eit

v

© ¢ 0 o

3.1.3 Schritt 3. Bedienung und Einstellung des Roboters

3

Klassifizieru
ng

Sicherheitsst
opp

Manueller
Betrieb

Einstellunge
n

Arbeiten

Erfahren Sie, wie der Sicherheitsstopp ein-/
ausgekuppnet wird

Erfahren Sie, wie Sie eine
Sicherheitswiederherstellung/kraftlose
Bewegung durchfiihren

Erfahren Sie, wie Sie joggen verwenden

Lernen Sie, wie Sie direktes Lernen
durchfiihren

Losen Sie die Passwortsperre
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Schwierig
keiten

EINFACH

EINFACH

Schwierig
keiten

EINFACH

EINFACH

NORMAL

EINFACH

NORMAL

Schwierig
keiten

EINFACH

NORMAL

NORMAL

EINFACH

EINFACH

Zeit
(Minuten)

Zeit
(Minuten)

10

10

Zeit
(Minuten)

15

15
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Klassifizieru
ng

Workcell
Manager

Robotereinst
ellungen
(Standard-
Einstellunge
n Flr
Arbeitszellen
elemente)

Arbeitszellen
element
Hinzufiigen

Arbeiten

Erfahren Sie mehr tiber Workcell Manager und
Workcell Item

Robotergrenzen einstellen

Weltkoordinaten Festlegen

Montageposition des Roboters hinzufligen
(Halterung)

Werkzeuggewicht Hinzufligen

Werkzeugform Hinzufligen

Fligen Sie Den Endeffektor Hinzu

Speicherplatzbegrenzung Hinzufligen

3.1.4 Schritt 4. Aufgabenprogramm Erstellen

Klassifizierun Arbeiten

g

Aufgabenpro
grammierung

Auslastung
Des
Bewegungsro
boters

Starten Sie die Programmierung

Roboterbewegung verstehen

Eigenschaften der Roboterbewegung
verstehen

Testen Sie MoveJ/Movel-Befehlsbeispiele
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Schwierig
keiten

EINFACH

EINFACH

NORMAL

EINFACH

EINFACH

EINFACH

NORMAL

NORMAL

Pflichtarbe Schwierigk

it

v

v

eiten

EINFACH

EINFACH

NORMAL

NORMAL

Zeit
(Minuten)

10

10

Zeit
(Minuten)

15

20
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TEIL 2. Starten des Roboters

Klassifizierun Arbeiten Pflichtarbe Schwierigk Zeit
g it eiten (Minuten)
3 Compliance/  VerstehenVon Compliance/Force Control OPTIONA HART 15
Force L
Control-
N Lo . .
utzung Beispiele fiir Compliance-Befehle testen OPTIONA NORMAL 20
L
Versuchen Sie es mit Befehlsbeispielen OPTIONA NORMAL 20
L
4 Nutzen Sie Probieren Sie ,,Pick & Place“-Proben aus OPTIONA NORMAL 20
Fahigkeiten L
5 Verschiedene  Sub-/Call-Sub Verwenden OPTIONA NORMAL 5
Funktionen L
Verwenden Sie Debugging OPTIONA NORMAL 5
L
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TEIL 2. Starten des Roboters

3.2 Schritt 1. Roboterinstallation

In diesem Schritt erfahren Sie, wie Sie den Roboter Doosan Robotics installieren und zunachst starten.

& Vvorsicht

+ Vor der Installation des Roboters, stellen Sie sicher, lesen und folgen Sie Vorsicht bei der
Installation(p. 140) und Installationsumgebung(p. 141).

« Weitere Informationen zur Roboterinstallation finden Sie unter TEIL 3.
Installationshandbuch(p. 132).

3.2.1 Entfernen Sie die Verpackung
OBLIGATORISCH EINFACH 3 MIN

Nach dem Kauf des Roboters Doosan Robotics werden zwei Boxen mit Roboter und Steuerung geliefert.

Entfernen Sie die Verpackung, und priifen Sie den Inhalt. Weitere Informationen zu den Komponenten finden
Sie unter Uberpriifung der Komponenten(p. 132)

1. Der Manipulator ist in der groReren Box enthalten.

2. Die Steuerung und die Teach-Handstation befinden sich in der kleineren Box.

\ 1) et

| ) A : N,

| Nk
. ) &
I|I I 'J‘\._Jf"_*"\

& vorsicht
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TEIL 2. Starten des Roboters

+ Um die Sicherheit wahrend der Lieferung zu gewahrleisten, werden alle Produkte mit festen
Schutzmaterialien verpackt und verpackt. Gehen Sie daher beim Entfernen aus der Verpackung

vorsichtig vor.
+ Achten Sie beim Entfernen des Produkts aus der Verpackung darauf, dass die Produkte nicht

durch Stiirze beschadigt werden.

3.2.2 SchlieRen Sie das Kabel an den Controller an
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN

& Vvorsicht

3.2.3 Sichern Sie den Robotersockel
OBLIGATORISCH EINFACH 3 MIN

Bei der Befestigung des Robotersockels und beim Einbau eines Werkzeugs auf dem Werkzeugflansch sind

folgende Zusatzkomponenten erforderlich:

« M8 Sechskantschraube: 4EA
« (5 Markierstift 2EA platzieren

Verwenden Sie M8 in den vier Léchern im Robotersockel, um den Roboter zu sichern. Weitere Informationen

finden Sie unter Befestigung des Roboters(p. 142).

+ Es wird empfohlen, zum Anziehen der Schrauben ein Anzugsdrehmoment von 20 Nm zu
verwenden. Verwenden Sie Unterlegscheiben (federflach), um ein Ldsen durch Vibrationen zu verhindern.
« Verwenden Sie zwei ®5 Place-Markierungsstifte, um den Roboter an einem festen Ort zu installieren.

3.2.4 SchlieRRen Sie den Controller an die Stromversorgung an
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN

Um den Controller mit Strom zu versorgen, schlief’en Sie das Netzkabel des Steuergerats an eine Standard-I1EC-

Steckdose an.

« Stellen Sie nach dem AnschlieRen des Stromkabels sicher, dass der Roboter ordnungsgemal geerdet ist
(elektrischer Masseanschluss).

« Eine gemeinsame Masse fiir alle Anlagen im System mit nicht verwendeten Schrauben im Zusammenhang
mit dem Massesymbol im Steuergerat herstellen. Der Masseleiter muss den maximalen Nennstrom des
Systems erfiillen.

« Weitere Informationen finden Sie unter Stromversorgung an den Steuergerat(p. 147).
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Parameter
Eingangsspannung

Eingangssicherung
(@100-240V)

Eingangsfrequenz

Informationen zu optionalen Controllern finden Sie im folgenden Anhang.

3.2.5 Positionsregler

Spezifikationen

100 - 240 VAC

15A

47-63 Hz

OBLIGATORISCH EINFACH 1 MIN

TEIL 2. Starten des Roboters

Bei der Montage des Controllers auf dem Boden muss auf jeder Seite des Controllers ein Mindestabstand von 50
mm zur Belliftung gewahrleistet sein.

& vorsicht

+ Stellen Sie sicher, dass die Kabel Kriimmungen aufweisen, die grofier als der minimale
Krimmungsradius sind. Weitere Informationen finden Sie unter Kabelverlegung(p. 146).

3.2.6 Einschalten des Controllers
OBLIGATORISCH EINFACH 3 MIN

a

Gerats - DART Plattform(p. 174)

Der Netzschalter des Controllers befindet sich an der Unterseite des Controllers.

» Weitere Informationen zum Booten von Robotern finden Sie unter Anschluss eines externen

2. Halten Sie den Betriebsschalter gedriickt (Abb. 2), bis der Bildschirm der Teach-Handstation eingeschaltet
wird. Die Teach-in-Handstation-LED (Abb. 1) und Flansch-LED (Abb. 3) blinkt rot, bis die Robotersteuerung eine

Verbindung zum Netzwerk herstellt.

_57-

User manual(V2.12)



TEIL 2. Starten des Roboters

« Weitere Informationen zu anderen Geréaten als der Teach-Handstation finden Sie unter
Systemstromversorgung ein-/ausschalten(p. 196).

@ Hinweis

Die LED-Positionen jeder Doosan Robotics-Roboterserie sind wie folgt:
+ A:Flansch-LED
+ B:AXIS 1-LED

EEEE $2EETEE 02 ST

3.2.7 Not-aus-Schalter losen
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN
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TEIL 2. Starten des Roboters

Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=fBlseVYMlio

Nach der Installation des Roboters und nach dem ersten Systemstart wird beim Driicken der Not-aus-Taste der
Teach-Handstation ein Warnfenster angezeigt. Der Not-aus-Schalter muss zum Bedienen des Roboters
ausgeriickt sein.

« Drehen Sie den Not-aus-Schalter im Uhrzeigersinn, um den Not-aus-Zustand zu l6sen.

3.2.8 Losen Sie die Verpackung
OBLIGATORISCH EINFACH 3 MIN
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TEIL 2. Starten des Roboters

Der Roboter befindet sich in seiner Verpackungspose, um einen einfachen Transport oder eine einfache
Verpackung zu ermdglichen. Um den Roboter zu verwenden, ist es notwendig, die Verpackungshaltung zu
|6sen. Da der Roboter eine Pose beibehilt, die die Grenze des Gelenkwinkels tiberschreitet, wenn er sich in der
Pose der Verpackung befindet, ist es aufgrund einer Verletzung der Sicherheitsgrenze nicht moglich, den Status
Servo ein zu setzen. Die Roboter-LED leuchtet in diesem Zustand rot.

@ Hinweis

Wenn es einen Fall gibt, in dem Sie den Roboter aufgrund eines Umzustells verpacken missen, stellen
Sie die Paketposition ein, indem Sie im Verpackungsmodus die Option mit Verpackungspose

verschieben verwenden.

Der Prozess der Freigabe der Verpackung ist wie folgt:

1. Tippen Sie auf dem Startbildschirm der Teach-Handstation auf Status .

x é,’EH (..) Alp @I
| 2021.12.07 8:18:41 2%
= = ICTSEEEEEEN 1
() 20648D71 &, DB4A84FB SEMER i 2R | O M2 o :
---------- s =
1/0 2HE
HER C)XY Uy B CIx)E 2

HES otd2 oY

et ¥4 0.0V e v 0.0V

0.00 10.00 0.00 10.00

HE@R OXE & O s#x e ey O

On On On On On On On On On On On On On On On On On On On On On On il
o ] o J or J o Jor J o Jor J o Jor J o Jor J o Jor J o J o f o o J o Jor Jowe o Jow S

HER IR &Y

S
&

2. Tippen Sie auf die Schaltfliche Sicherheitswiederherstellung . Die
Sicherheitswiederherstellungstaste ist aktiviert, wenn der Status ,,Servo aus “ aktiviert ist.
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TEIL 2. Starten des Roboters

3. Wahlen Sie die Registerkarte Verpackungsmodus .

< 2 Mg @m
2021.12.078:20:23 2%

Q ( >

el

4. Tippen Sie auf die Schaltflache Servo ein .

5. Die Roboterstatusanzeige unten rechts auf dem Bildschirm Teach Handstation wechselt von ,,Sicherheit
aus “ zu ,,Standby-Modus fiir Wiederherstellung“. Tippen Sie auf der Registerkarte Verpackungsmodus
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TEIL 2. Starten des Roboters

auf die Umschalttaste Verpackungsmodus .

A\
| Pp——
o
ST
=
53
g

o

B

B

o

o

&
o
H
In

2E 0|5 M1013

M1013 J1 J2 3 J4 J5 J6

IH7| R EX 0.0 160.0 0.0 20.0 0.0

360.0 160.0 360.0 360.0 360.0

4T : @ — 20

e o
el
. Driicken und halten Sie die Taste zum Auskuppeln der Verpackung . Der Verpackungsmodus des

Roboters wird ausgeriickt, und der Roboter bewegt sich in die Ausgangsposition. Wenn sich der Roboter in

der Ausgangsposition befindet, bewegt er sich nicht weiter.

. Nachdem sich der Roboter in der Ausgangsposition befindet, tippen Sie auf die < Schaltfliche oben
links auf dem Bildschirm.

. Die Roboterstatusanzeige unten rechts auf der Teach Handstation wechselt von Recovery Standby in

Manual Standby. Der Roboter befindet sich jetzt in einem Zustand, in dem der Benutzer ihn bedienen
kann. Driicken Sie auf der Statusanzeige auf die X Schaltfliche SchlieRen , um das Statusfenster zu
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TEIL 2. Starten des Roboters

schlieRen.

‘ 1
A o %5 02| i
= h‘ '. 2021.12078:23312% !

1
1
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a D
Q. 5 3 ()

o =2 A% Hy

3.2.9 Servo Aus
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN

4. Safety Recovery

4) Status - Servo On
« Press ‘Status’ Menu in the lower right corner and press “Servo On’ button in the top right corner of the screen
« When Servo On is completed, TP & Flange LED changes from red to blue
« After unboxing, move to recovery mode (initialuse) ——————————————

Initial State - Manual Mode / [T ENTT TR NPT ‘

¥ status | Rty

@ Servo On

B, BSocoiBs

Camtrviies Amabog mgst

CantraliesBigtal Outpat

oo Jorforfor fon fon fon fonfon fon fonfon on Lo fon Jon fou JonJou fonf o
. ® A A - = -

L ]
e % ©
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TEIL 2. Starten des Roboters

https://www.youtube.com/watch?v=LM-9E9kJbnE

Der Status ,Servo ON“ ist der Status, in dem der Roboter bereit ist und die Robotergelenke mit Strom versorgt
werden, um die Roboterposition zu andern.

Driicken Sie die Servo-aus-Taste, um die Stromversorgung der Robotergelenke zu unterbrechen und den
Roboter anzuhalten. Weitere Informationen finden Sie unter Servo On (Servo Ein)(p. 212).

3.3 Schritt 2. Tool-Installation und 1/O-Tests

In diesem Schritt erfahren Sie, wie Sie ein Werkzeug am Flansch am Ende des Roboters installieren und den E/A-
Test durchfiihren.

3.3.1 Werkzeug installieren
OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN

Das Werkzeug mit vier M6 Schrauben am Werkzeugflansch sichern.

« Eswird empfohlen, zum Anziehen der Schrauben ein Anzugsdrehmoment von 9 Nm zu verwenden.
« Verwenden Sie einen ®6 Place-Markierstift, um den Roboter an einem festen Ort zu installieren.

@ Hinweis

+ Weitere Informationen zum Werkzeugflansch finden Sie unter Verbinden von Roboter und
Werkzeug(p. 149).

+ Die Methoden zur Befestigung des Werkzeugs kénnen je nach Werkzeug variieren. Weitere
Informationen zur Werkzeuginstallation finden Sie im Handbuch des Werkzeugherstellers.

Nein Element

1 Werkzeug

2 Halterung

3 Kabel

4 Werkzeugflansch
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3.3.2 Schalten Sie das System aus
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN

3.3.3 SchlieRRen Sie die Drahte an
OBLIGATORISCH NORMAL 10 MIN

Schlielen Sie die erforderlichen Kabel an die Flansch-E/A-Steckverbinder an, nachdem das Werkzeug befestigt
ist. Die Pinbelegung der Flansch-E/A muss liberpriift werden.

« Wenn der Roboter mit Strom versorgt wird, gibt die fiinfte Klemme jedes Steckverbinders immer 24V aus.
« Weitere Informationen finden Sie unter Flansch I/O(p. 153).

& Vvorsicht

@ Hinweis

Um den Roboter mit einem externen Gerat zu steuern/zu liberwachen, schlieRen Sie den Controller-E/A
an oder stellen Sie eine Verbindung zu einem Netzwerk her, z. B. Modbus TCP, PROFITNET oder
Ethernet/IP.
+ Weitere Informationen finden Sie unter (2.11.0.1_temp-de_DE) Anschlieen von Eingang/
Ausgang (1/0) am Steuergerat(p. 157).
+ Weitere Informationen finden Sie unter Netzwerkverbindung(p. 173).

3.3.4 Schalten Sie das System ein
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN

3.3.5 Testen Sie Controller und Flansch-E/A
OBLIGATORISCH NORMAL 10 MIN

3.4 Schritt 3. Bedienung und Einstellung des Roboters

In diesem Schritt erfahren Sie, wie Sie den Roboter manuell bedienen und wie Sie Workcell-Elemente des
Roboters einstellen und hinzufiigen.

& Vvorsicht
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TEIL 2. Starten des Roboters

+ Vor dem Betrieb des Roboters, stellen Sie sicher, lesen und folgen Allgemeine
Anweisungen(p. 10) und Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung(p. 12).

+ Weitere Informationen zur sicheren Verwendung des Roboters finden Sie unter TEIL 1.
Sicherheitshandbuch(p. 9).

+ Weitere Informationen zur Bedienung und Einstellung des Roboters finden Sie unter TEIL 4.
Benutzerhandbuch(p. 196).

@ Hinweis

Der Roboter Doosan Robotics bietet die folgenden Komfortfunktionen: Diese Funktionen berechnen
automatisch Werte, die der Benutzer sonst manuell berechnen und eingeben musste.

1. Automatische Werkzeuggewichtsmessung: Das Gewicht und der Schwerpunkt des am
Roboterende installierten Werkzeugs werden automatisch durch eine Reihe von
Roboterbewegungen berechnet

2. Auto-Mount-Messung: Die Aufhdangung der Oberflache, auf der der Roboter installiert ist, wird
automatisch durch eine Reihe von Roboterbewegungen berechnet

3. Automatische Messung des Werkzeugmittelpunkts (TCP): Die Position des am Roboterende
installierten Werkzeugs wird automatisch berechnet

3.4.1 Erfahren Sie, wie der Sicherheitsstopp ein-/ausgekuppnet wird
MENDATORY EINFACH 5MIN

Lernen Sie die Arten von Sicherheitsanschlagen und das ein-/Ausriicken des Sicherheitsanstopps kennen.
Die folgenden Stoppmodi sorgen fiir die Sicherheit des Benutzers:

« STO (Safe Torque Off): Stoppt die Servo-Abschaltung (Motorleistung wird sofort ausgeschaltet)

« SS1 (Sicherer Halt 1): Servo aus nach maximalem Bremsstopp

« SS2 (Sicherer Halt 2): Standby nach maximalem Stopp der Verzogerung (Pause)

« RS1: Bei einer Kollision halt sich an die entgegengesetzte Richtung der Kollision und geht dann in den
Standby-Modus (kann nur in Kollisionserkennung/TCP Force Limit Violation eingestellt werden)

Doosan Robotics Roboter haben zwei Arten von Sicherheitsstoppfunktionen. Not-aus wird in allgemeinen
Notfallsituationen eingesetzt, und der Roboter kann den Betrieb mit Servo ON nach dem Loslassen des Not-aus
wieder aufnehmen. Im Falle eines ,,Schutzstopps“ kann der Roboter den Betrieb wieder aufnehmen, indem er
die Ursache des ,,Schutzstopps*“ l0st und den Anschlag loslasst.

« Not-Aus: Sie stellt den Stopp-Modus ein, wenn der Not-aus-Schalter der Teach-Handstation oder ein
zusatzlich installiertes externes Gerat aktiviert wird
« Sie wird aktiviert, wenn der Not-aus-Schalter der Teach-Handstation oder der an die TBSFT EM-
Klemme angeschlossene Schalter gedriickt wird.
« Eskonnen nur STO oder SS1 ausgewahlt werden.
+ Schutzstopp: Sie stellt den Stopp-Modus ein, wenn die extern angeschlossene Schutzausriistung aktiviert
wird
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« Erwird aktiviert, wenn die an die TBSFT PR-Klemme angeschlossene Schutzausriustung aktiviert
wird.

Weitere Informationen zu den Sicherheits-Stopp-Funktionen finden Sie unter Sicherheitsfunktion(p. 23).

So aktivieren/l6sen Sie den Sicherheitsanschlag

Driicken Sie die Not-aus-Taste an der Teach-Handstation, oder aktivieren Sie die an die Sicherheits-E/A
angeschlossene Sicherheitsvorrichtung, um den Not-aus zu aktivieren. Sicherheitsvorrichtungen kénnen tber
Workcell Manager > Roboter > Sicherheits-E/A-Funktionen des Bildschirms Teach Handstation an Not-aus oder
Schutz-Stopp angeschlossen werden.

« Weitere Informationen zum AnschlieRen einer Sicherheitsvorrichtung an Sicherheits-E/A finden Sie unter
Controller-E/A anschlieRen(p. 157).

« Weitere Informationen zum Einstellen der Sicherheits-Stopp-Funktion iber das Programm finden Sie
unter (2.11.0.1_temp-de_DE) Einstellung von Sicherheitseingangen/-ausgangen(p. 241).

3.4.2 Manueller Betrieb - Erfahren Sie, wie Sie eine
Sicherheitswiederherstellung/kraftlose Bewegung durchfiihren

OBLIGATORISCH NORMAL 15MIN

Diese beiden Wiederherstellungsmodi werden verwendet, um den Roboter im Status ,,Servo aus® in die
Sicherheitszone zu bringen, wenn der Notstopp aktiviert ist oder der Roboter aufgrund einer Kollision usw.
nicht ordnungsgemaft funktioniert. Stellen Sie Servo aus ein, um den Sicherheitswiederherstellungs- oder
kraftlosen Bewegungsmodus zu aktivieren. Weitere Informationen finden Sie unter
Sicherheitswiederherstellungsmodus(p. 294) und Backdrive-Modus (Freifahren)(p. 296).

+ Sicherheitswiederherstellung: Sie wird verwendet, wenn die Roboterposition im Status ,.Servo aus”
geandert wird
« Wiederherstellung Der Softwaresicherheit: Sie ist die am haufigsten verwendete
Wiederherstellungsfunktion und wird verwendet, um den Roboter manuell zu bedienen und in die
Sicherheitszone zu bewegen, indem er direkt unterrichtet oder manuell bedient wird, wenn der
Roboter aufgrund einer Verletzung der Sicherheits- und Raumzonen-Grenzwerte angehalten wurde
« Verpackungsmodus: Sie ist die Funktion, die nur wéhrend der Erstlieferung verwendet wird und
wird verwendet, um den Roboter aus seiner Verpackungspose zu l6sen oder in seine
Verpackungspose zu bringen
« Kraftlose Bewegung: Es ist die Funktion, die verwendet wird, wenn der Roboter nicht ordnungsgemaf
funktioniert oder sich in einer geféhrlichen Situation befindet, wodurch der Roboter durch Driicken oder
Ziehen von Hand in die Sicherheitszone bewegt werden kann

3.4.3 Manuelle Bedienung - Erfahren Sie, wie Sie joggen
OBLIGATORISCH NORMAL 15MIN
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Der Benutzer kann auf der Registerkarte Jog eine manuelle Bewegungsmethode auswahlen. Weitere
Informationen zum Jog/Move/Align finden Sie unter Verfahrfunktion(p. 266).

« Joggen: Es bewegt das Robotergelenk oder TCP auf die vom Benutzer ausgewahlte Gelenkachse oder
Koordinatenachse

«+ Verschieben: Es bewegt das Robotergelenk oder TCP zum vom Benutzer eingegebenen Zielpunkt

« Ausrichten: Es bewegt das Roboterende zur Ebene senkrecht zur vom Benutzer ausgewahlten Ebene und
die Koordinatenachse parallel zum Roboterende

Die Roboterbewegung besteht aus zwei Arten.

1. Gemeinsame Bewegung: Sie bewegt jedes Gelenk linear mit einer rotierenden Bewegung
2. Aufgabenbewegung: Das Ende wird linear zum Zielpunkt verschoben

Im Folgenden wird die Methode beschrieben, wie der Roboter mithilfe einer Gelenkbewegung vom
Tippbildschirm aus bewegt wird:

‘ (”D 3rd axis (J3)

4th axis (J4) !

5th axis (J5) (+)

m: )
{

i

*) 1% I
< __s

6th axis (J6) 2nd axis (J2)

= ()
1st axis (J1)

1. Wahlen Sie die Registerkarte Verbindung.

2. Wahlen Sie die zu verschiebe-ende Achse aus. Sie konnen beispielsweise J1 auswahlen.

3. Dricken Sie die Taste +/-, um den Roboter zu bewegen. Der Roboter bewegt sich, wahrend die Taste +/-
gedriickt wird, und die aktuelle Position wird in Echtzeit auf dem Bildschirm angezeigt.

Im Folgenden wird die Methode beschrieben, wie der Roboter mithilfe der Aufgabenbewegung auf dem
Tippbildschirm bewegt wird:
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1. Wabhlen Sie die Basiskoordinaten aus. Der Roboter kann entsprechend den BASISKOORDINATEN oder den
WERKZEUGKOORDINATEN bewegt werden.

2. Wabhlen Sie die zu verschiebe-ende Richtung aus. Beispielsweise kann die X-Achse ausgewahlt werden.

3. Driicken Sie die Taste +/-, um den Roboter zu bewegen. Der Roboter bewegt sich, wahrend die Taste +/-
gedriickt wird, und die aktuelle Position wird in Echtzeit auf dem Bildschirm angezeigt.

Weitere Informationen lber die Bewegung von Jog, Bewegen und Ausrichten finden Sie unter (2.11.0.1_temp-
de_DE) Bildschirm ,Jog* (Verfahren)(p. 266)bzw. Bewegungsbildschirm(p. 274) (2.11.0.1_temp-de_DE) Bildschirm
flir Ausrichten(p.278) .

@ Hinweis

+ Wenn der Umschalter des tatsachlichen Modus oben links im Jog-Bildschirm ausgeschaltet ist,
bewegt sich der Roboter nur auf dem virtuellen Bildschirm links vom Jog-Bildschirm. Der
eigentliche Roboter bewegt sich, wenn der Toggle-Schalter fiir den tatsachlichen Modus
eingeschaltet ist.

3.4.4 Manuelle Bedienung - Erfahren Sie, wie Sie direkt unterrichten
OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN

Durch direktes Lernen wird das Roboterende mit den Handen gehalten, um den Roboter in die gewlinschte
Pose zu schieben und zu ziehen und die Pose auf die aktuell ausgewdhlte Bewegung anzuwenden. Es gibt zwei
direkte Lehrmethoden.

-69- User manual(V2.12)



TEIL 2. Starten des Roboters

« Freiwertsein: Jedes Gelenk bewegt sich in die Richtung, in die der Benutzer die Kraft ausgelibt hat
« Eingeschrankte Bewegung: Das Roboterende bewegt oder dreht sich nurin der in der eingeschrankten
Bewegung eingestellten Richtung, auch wenn Kraft aus einer zufallsgesteuerten Richtung ausgelibt wird

Freedrive

Wenn die Taste 1 gedriickt wird, wird der Modus Freigeben aktiviert, sodass der Roboter frei bewegt werden
kann. Jedes Gelenk bewegt sich in die Richtung, in die der Benutzer die Kraft ausgelibt hat. Der Roboter kann
nach dem Loslassen der Taste nicht mehr von Hand bewegt werden.

« Wahrend des direkten Lernens blinkt die Roboter-LED cyan.

Weitere Informationen zu den einzelnen Tastenfunktionen finden Sie unter (2.11.0.1_temp-de_DE)
Handfiihrungsbetrieb(p. 284).

Eingeschrankte Bewegung

Wenn die Tasten 2 und 3 gedriickt werden, bewegt sich das Roboterende nur in die Richtung, die der
Bedingungsbedingung entspricht, auch wenn Kraft aus einer zufallsgesteuerten Richtung ausgelibt wird. Die
Bedingungsbedingung kann mit 2 von 4 der Bedingungen in der folgenden Abbildung gesetzt werden: Z-Achse
mit Bedingungen, Ebene mit Bedingungen fixiert, Flache mit Bedingungen und Richtung mit Bedingungen.

3.4.5 Losen Sie die Passwortsperre
OBLIGATORISCH EINFACH 1MIN
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3 | Manual Standby
X Setting O 2021,03.114:52:15 PM
[3 Locale

Change Password

H, Robot Setup

Password Lock N

https://www.youtube.com/watch?v=rhg7DiE-i6E

Wenn nach der Installation des Roboters verschiedene Einstellungen gedandert werden, kann der Vorgang
schwierig sein, da das System standig die Eingabe des Passworts anfordert.

Geben Sie in diesem Fall das Passwort (iber Setting > Safety Passwordein. Wenn das System das Kennwort
anfordert, wahrend das Kennwort nicht gedndert wird, geben Sie das folgende Kennwort ein.

o Admin

Beriihren Sie den Umschalter fiir die Passwortsperre, um die Passwortsperre zu deaktivieren. Anschlieflend
werden alle Funktionen zur Passwortsperre deaktiviert, bis der Controller neu gestartet wird.

Password Lock

& vorsicht

» Nachdem der Administrator die Einrichtung des Systems abgeschlossen hat, muss die
Passwortsperrfunktion erneut aktiviert werden, bevor der Benutzer das System in Betrieb
nimmt.

Password Lock
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3.4.6 Robotereinstellung: Stellen Sie die Robotergrenzen ein
OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN

In Robot Limits kénnen verschiedene Limits fiir den Roboter festgelegt werden. Diese Grenzwerte werden
verwendet, um sicherzustellen, dass der Roboter innerhalb der festgelegten Grenzwerte sicher arbeitet.

Roboterlimits konnen iiber Workcell Manager > Roboterlimitsfestgelegt werden.

« Weitere Informationen zu den einzelnen Limits finden Sie unter Grenzen Des Roboters(p. 32).
« Weitere Informationen zum Einstellen und zur Bildschirmbeschreibung von Grenzwerten finden Sie unter
Robot Limits Setting (Robotergrenzwerteinstellungen)(p. 235).

3.4.7 Workcell Item - Roboterinstallationsposition hinzufiigen (Mount)
OPTIONAL EINFACH 3 MIN

¢y Ready

2000.11.1912:18:32 P
¢ Edit
E Mount

AxisY Rotate  10.0

Axis Z Rotate

¢ y

@ Toot Shape

@ Tool Shape-1

Py Tool Weight
By test_tool

A Mgz s

https://www.youtube.com/watch?v=3xGSSa3_ymc

Die Roboterinstallationsposition kann durch Hinzufligen eines Roboterinstallationspots (Mount) Workcell Item
eingestellt werden. Wenn der Roboter auf einer Ebenen Flache installiert ist, kann dieser Schritt Gibersprungen
werden.

Die Position der Roboterinstallation kann Giber Workcell Manager > Robot > * Robot> Mountfestgelegt
werden. Weitere Informationen finden Sie unter Einrichtung der Installationsstellung des Roboters(p. 228).

-72- User manual(v2.12)


https://www.youtube.com/watch?v=3xGSSa3_ymc

TEIL 2. Starten des Roboters

« Der Einbauwinkel kann mit der automatischen Messfunktion gemessen werden. Wenn der Winkel jedoch

weniger als 5 Grad betragt, ist die automatische Messung nicht verfligbar.
+ Wird der Roboter an der Decke oder Wand montiert, kann der Einbauwinkel des Roboters mit Drehungen

der Y- und Z-Achse eingestellt werden.
« Dadie automatische Berechnung des Werkzeuggewichts auf der Grundlage der Schwerkraft durchgefiihrt

wird, wird empfohlen, das Werkzeuggewicht nach der Einstellung der Montage zurlickzusetzen.

Nachdem das Arbeitszellenelement registriert (bestatigt) wurde, muss der Umschalter aktiviert werden, damit

das Arbeitszellenelement verwendet werden kann.

& Vvorsicht

« Beim Einstellen des Roboterinstallations-Pose (Mount) Workcell Item wird empfohlen, auch die
Weltkoordinaten zu @ndern. Wenn die Weltkoordinaten nicht gedndert werden, wird die
Roboterposition auf dem Bildschirm des Robotersimulators der Teach-Handstation angezeigt,
wenn der Roboter auf der Ebenen Flache (BASIC) installiert wird.

3.4.8 Workcell Item - Werkzeuggewicht Hinzufiigen

OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN

Tool Weight

Tool Weight

Weight NS

£ General

@ World Coordinates

Center of Gravity

Inertia

@ Robot Limits
] safetyijo
(® safety Stop Modes

# Nudge
Py Co-act

&
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https://www.youtube.com/watch?v=rhiFfPuoMQg

Das Gewicht des auf dem Flansch installierten Werkzeugs kann durch Hinzufligen eines Werkzeuggewichts

Workcell Item eingestellt werden. Das Werkzeuggewicht kann tiber Workcell Manager > Roboter> * >

Roboter > Werkzeuggewichteingestellt werden. Weitere Informationen finden Sie unter (2.11.0.1_temp-
de_DE) Einstellung fiir Werkzeuggewicht(p. 230).

« Das Werkzeuggewicht kann mit der automatischen Messfunktion gemessen werden.

« Es wird empfohlen, fiir jedes Werkzeug mit einem Werkstlick das Werkzeuggewicht als
Arbeitszellenelemente hinzuzufiigen. Ist das Werkstlickgewicht zu schwer, kann der Roboter das
Werkstilickgewicht als duRere Kraft erkennen. Denn der Roboter bestimmt diese dufiere Kraft als Kollision
und stoppt.

« Andern Sie beim Erstellen einer Aufgabe das Gewicht des Arbeitszellenelements entsprechend dem
Verfahren, um das Werkzeuggewicht zu andern. So ist es beispielsweise moglich, eine Aufgabe so zu
konfigurieren, dass vor der Werkstlickaufnahme das Standardwerkzeuggewicht Workcell Item und nach
der Werkstilickaufnahme das Werkzeuggewicht Workcell Item mit dem Werkstiick ausgewahlt wird.

Nachdem das Arbeitszellenelement registriert (bestatigt) wurde, muss der Umschalter aktiviert werden, damit
das Arbeitszellenelement verwendet werden kann. Das aktivierte Werkzeuggewicht Workcell Item kann als

Standard-Werkzeuggewicht eingestellt werden, indem das Symbol Werkzeug einstellen ('.(‘) ) oben auf der
Teach-Handstation gedriickt wird.

« Der Satz der Werkzeugeinstellung entspricht dem Satz anderer Befehle. Der Befehl Set kann verwendet
werden, wenn das Werkzeuggewicht wahrend der Ausfiihrung einer Aufgabe gedndert wird. Weitere
Informationen finden Sie unter (2.11.0.1_temp-de_DE) Befehle in ,, Task Builder” (Aufgabenstruktur
erstellen)(p.307) und (2.11.0.1_temp-de_DE) Befehle in , Task Writer (Aufgabe schreiben)(p. 341).

@ Hinweis

+ Es konnen bis zu fiinfzig verschiedene Werkzeuggewichte registriert werden.

3.4.9 Workcell Item - Werkzeugform Hinzufiigen
OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN
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Sorry, the widget is not supported in this export.
But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=bnwOHvjfl1U

Die Form des auf dem Flansch installierten Werkzeugs kann durch Hinzufiigen eines Werkzeugformelements in

der Arbeitszelle festgelegt werden.

Die zu-Form kann tGber Workcell Manager > Roboter > * >Roboter > Werkzeugformfestgelegt
werden. Weitere Informationen finden Sie unter Einstellung der Werkzeugform(p. 231).

+ Der Roboter ermittelt den Status der Verletzung der Raumgrenze basierend auf dem TCP (Tool Center
Point) des Roboterendes und des Roboterkorpers. Wenn der eigentliche Roboter eine Werkzeugform hat,
die groRer als die eingestellte TCP ist, muss zum Schutz von Werkstiick und Werkzeug eine Werkzeugform
Workcell Item hinzugefiigt werden.

+ Seien Sie vorsichtig, da die Zone, die der Roboter bewegen kann, abnimmt, wenn die Werkzeugform zu
grofd eingestellt ist.

Nachdem das Arbeitszellenelement registriert (bestatigt) wurde, muss der Umschalter aktiviert werden, damit
das Arbeitszellenelement verwendet werden kann. Die aktivierte Werkzeugform Workcell Item kann als

}

Standard-Werkzeugform eingestellt werden, indem das Symbol Werkzeug einstellen (.
Handstation gedriickt wird.

Bk

‘) oben auf der Teach-

+ Der Satz der Werkzeugeinstellung entspricht dem Satz anderer Befehle. Der Befehl Set kann verwendet
werden, wenn die Werkzeugform gedndert wird, wahrend eine Aufgabe ausgefiihrt wird. Weitere
Informationen finden Sie unter (2.11.0.1_temp-de_DE) Befehle in ,, Task Builder” (Aufgabenstruktur
erstellen)(p.307) und (2.11.0.1_temp-de_DE) Befehle in , Task Writer (Aufgabe schreiben)(p. 341).
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@ Hinweis

+ Es konnen bis zu fiinfzig verschiedene Werkzeugformen registriert werden.

3.4.10 Workcell Item - Endeffektor Hinzufiigen
OBLIGATORISCH NORMAL 10 MIN

Die Tool-E/A, die Kommunikationsschnittstelle und TCP (Tool Center Point) kénnen durch Hinzufiigen eines End
Effector Workcell Item registriert werden. Der Endeffektor besteht aus Werkzeugen und Greifern.

Der Endeffektor kann (iber Workcell Manager > Endeffektor > = > Greifer, Werkzeuge > eingestellt

werden. . Weitere Informationen finden Sie unter Effektoreinstellung(p. 255).

« Schnittstelle: Es bietet Schnittstelleneinstellungen (analoge/digitale E/A, Kommunikation usw.) und
Testfunktionen fiir Werkzeuge oder Greifer
« TCP (Tool Center Point): TCP bedeutet den Mittelpunkt des Werkzeugs, und der Endpunkt des Greifers wird

in der Regel als TCP festgelegt

Y

Die Offsetwerte der Registerkarte TCP konnen mit Hilfe der automatischen Berechnungsfunktion berechnet
werden. Der TCP-Offset kann berechnet werden, indem der Roboter mit 4 Posen zentriert wird.

Nachdem das Arbeitszellenelement registriert (bestatigt) wurde, muss der Umschalter aktiviert werden, damit
das Arbeitszellenelement verwendet werden kann. Das aktivierte End Effector Workcell Item kann als Standard-

TCP (Tool Center Point) eingestellt werden, indem das Set Tool Icon ('(*) ) oben auf der Teach Handstation
gedriickt wird.
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« Der Satz der Werkzeugeinstellung entspricht dem Satz anderer Befehle. Der Befehl Set kann verwendet
werden, wenn das TCP geandert wird, wahrend eine Aufgabe ausgefiihrt wird. Weitere Informationen
finden Sie unter (2.11.0.1_temp-de_DE) Befehle in ,Task Builder” (Aufgabenstruktur erstellen)(p. 307) und
(2.11.0.1_temp-de_DE) Befehle in ,, Task Writer” (Aufgabe schreiben)(p. 341).

@ Hinweis

+ Es konnen bis zu flinfzig verschiedene Endeffektoren registriert werden.

+ Der Task Builder aktiviert Fahigkeiten auf der Grundlage voreingestellter
Arbeitszellenelemente, wie z. B. End Effectors und Peripheriegeréte. Prozesse wie Pick & Place
oder Palettenbevorratung kdnnen mit solchen Fahigkeiten bequem erstellt werden.

3.4.11 Workcell Item - Speicherplatzbegrenzung Hinzufiigen
OPTIONAL NORMAL 10 MIN

1. Functions & Features

2) Safety Function : Provide 5 types of safety zone settings
« Safety zone can be set in the shape of a cuboid, cylinder, polygon prism or sphere

Collision Sensitivity Reduction Zone
When entering into this zone, the
collision sensitivity is adjusted to local
value which is different from global value

Space Limit

Robot can move only
within this area

Crushing Prevention Zone
This area is protected from

Tool Orientation Limit Zone
Tool Grientation is limited in this
area to protect person from sharp
edge tool

robot operation, and the robot |-
is not allowed to penetrate
into this area

Collaborative Zone

- Moving speed of robot is reduced
as robot and human work
together in this area

Custom Zone

Various safety limits can be
overridden, multiple safety zone
setting depending on the
application as per user’s need

Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=I-HVfwiLHz4

-77- User manual(V2.12)


https://www.youtube.com/watch?v=l-HVfwiLHz4

TEIL 2. Starten des Roboters

A Servo Off

2020.11.1912:48:20 P
Draft

Geometry

£ General

@ World Coordinates
@ Robot Limits

] safetyijo & ' Coordinates
(® safety Stop Modes
) Nudge

Py Co-act

Point 1

Paoint 2

o

https://www.youtube.com/watch?v=0lzfTuYtTQk

Mit dem Workcell-Element fiir die Raumbegrenzung wird eine virtuelle Grenze in der dufiersten Zone des
Roboters festgelegt. Der Roboter kann ohne Festlegung von Platzbeschrankungen betrieben werden, es wird
jedoch empfohlen, Raumgrenzen festzulegen, um einen sicheren Betrieb des Roboters zu gewéhrleisten.

Die Raumbegrenzung kann Giber Workcell Manager > > Space Limit > Cuboid, Cylinder, Multi-Plane Box,
Sphere oder Tilted Cubefestgelegt werden. Weitere Informationen finden Sie unter (2.11.0.1_temp-de_DE)

Einstellungen fiir rdumliche Begrenzung(p. 249).

« Inspektionspunkt kann als Roboter oder TCP eingestellt werden, und der giiltige Raum kann als Innen-

oder AuRenbereich festgelegt werden.

+ Die Uberwachungszone kann als Roboter oder TCP eingestellt werden. Sie legt fest, ob die Innen- oder
Aufenzone erkannt werden soll oder nicht.

« Der Standardwert ist die gesamte Zone und der eingestellte Innenraum.

+ Der Roboter kann ordnungsgemal eingestellt werden, nachdem er sich in der eingestellten

Sicherheitszone befindet.

3.4.12 Erfahren Sie mehr iiber Workcell Manager und Workcell Item

OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN
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Wie in der Abbildung oben gezeigt, verwaltet der Workcell Manager Robotereinstellungen, einschliefilich
Koordinaten und Sicherheitseinstellungen, sowie Workcell-Elemente, einschlieflich Tools, Greifer und
Peripheriegerate. Werkzeuggewicht, Werkzeugform, Endeffektor TCP (Tool Center Point), Maschine und
Peripheriegerate konnen dem Workcell Manager hinzugefiigt werden. Einstellungen und Arbeitszellenelemente,

die dem Arbeitszellenmanager hinzugefiigt werden, werden beim Erstellen einer Aufgabe verwendet, die sich
auf die vom Roboter geleistete Arbeit bezieht.

Der Prozess der Erstellung einer Aufgabe und der automatischen Bedienung des Roboters ist wie folgt:

1.

Standard-Einstellung Fiir Workcell-Elemente: Der Roboter verfiigt (iber standardmafige Workcell-
Elemente wie Robotergrenzen und Sicherheitseinstellungen. Diese Workcell Items sind so eingestellt, dass
der sichere Betrieb des Roboters gewahrleistet ist.

. Workcell-Element Hinzufiigen: Es erfasst die Form und das Gewicht des Werkzeugs sowie die

Sicherheitszonen- und Raumgrenzen als einzelne Arbeitszellenelemente.
Endeffektor Hinzufiigen: Da die meisten Roboter Tools installiert haben, fligt es die I/0-Schnittstelle und
TCP des Tools als Single-End-Effector Workcell Item hinzu.

. Aufgabe Erstellen: Die Standardeinstellung fiir Arbeitszellenelemente des Arbeitszellenmanagers wird

wahrend der Aufgabenerstellung angewendet, und registrierte Arbeitszellenelemente werden bei Bedarf
verwendet.

. Aufgabe Abspielen: Es spielt die Aufgabe.

3.4.13 Robotereinstellung - Weltkoordinaten Einstellen
OPTIONAL NORMAL 3 MIN
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Doosan Robotics

2, Workcell Manager Settings Core Training

2) Robot - World Coordinates

» When the position of the robot base is moved, set the distance from the world coordinate system to the base
coordinate system

+» Change to World coordinate in the motion command (automatic conversion of coordinate values according to
selected coordinate system) X

< Before moving to Base> s < After moving to Base>

4
X ‘ [
Coordinates BASE - e Coordinates WORLD -
®|L|O] » ) Glaba ol 3
= » Mounting Pose ‘

World to Base Coordinates

https://www.youtube.com/watch?v=4F-W9BETjJO

Die Weltkoordinaten des Roboters konnen aus den Weltkoordinaten eingestellt werden. Falls die
Roboterkoordinate die Basiskoordinaten ist, kann dieser Schritt libersprungen werden.

Weltkoordinaten kdnnen tUiber Workcell Manager > Roboter > Weltkoordinatenfestgelegt werden. Weitere
Informationen finden Sie unter Weltenkoordinaten festlegen(p. 232).

+ Weltkoordinaten werden verwendet, wenn der Montageort der Roboterbasis physisch bewegt/gedreht
wird.

« Wenn Sie die Weltkoordinaten d@ndern, wird die gleiche Bewegung/Drehung auf den Bildschirm des
Robotersimulators angewendet.
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Hinweis

Die Weltkoordinaten kdnnen auch verwendet werden, nachdem die Basisposition und der Winkel nach
dem Roboterlernen gedndert wurden. Wenn die Koordinaten von Aufgaben, die durch Roboterlernen in
der Vergangenheit erstellt wurden, von BASIS zu WELT gedndert werden, wird ein Offset, der der
Bewegung/Drehung der Weltkoordinaten entspricht, auf alle Bewegungskoordinaten angewendet.

3.5 Schritt 4. Aufgabenprogramm Erstellen

In diesem Schritt erfahren Sie, wie Sie ein Robotertaskprogramm erstellen und testen.

& Vorsicht

+ Vor dem Betrieb des Roboters, stellen Sie sicher, lesen und folgen Allgemeine
Anweisungen(p. 10) und Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung(p. 12).

+ Weitere Informationen zur sicheren Verwendung des Roboters finden Sie unter TEIL 1.
Sicherheitshandbuch(p. 9).

+ Weitere Informationen zum Task-Programm finden Sie unter TEIL 4. Benutzerhandbuch(p. 196).

3.5.1 Starten Sie die Programmierung
OBLIGATORISCH EINFACH 3 MIN
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1. Functions & Features Doosan Robotics

Care Training

4) Programming Environment
« Workcell Manager : Easily set up functions of connected devices such as machines, end effectors and peripherals
« Task Builder : Icon-based skills for easy and simple teaching of complicated robot motions without knowledge of robot language
« Task Writer : GUI based programming tool for DRL (Doosan Robotics Language) scripts

(Workcell Manager) (Task Builder) (Task Writer)

IoEEoDRE |

0 ot

Block Type
Cnntirna
O oo perion

Workeell Item
Registration

Icon Type

Skills
[ -]

BEEE |
- - - A -
e o o 9

https://www.youtube.com/watch?v=Y7pB1q3r5nk

& vorsicht

+ Vor der Programmierung missen die Sicherheitseinstellung, die Installationspose und die
Werkzeugeinstellung mit dem Workcell Manager abgeschlossen werden. Weitere Informationen
finden Sie unter Schritt 3. Bedienung und Einstellung des Roboters(p. 65).

Doosan Robotics bietet zwei Arten von Programmierumgebungen fiir Aufgaben.

« Aufgabenerstellung: Es handelt sich um eine auf Symbolblocken basierende Codierungsumgebung, in der
Befehls- und Skill-Symbole verwendet werden. Fahigkeiten werden basierend auf den im Workcell
Manager registrierten Workcell-Elementen unterstitzt.

« Aufgabenschreiber: Es handelt sich um eine blockbasierte Codierungsumgebung, in der die skriptbasierte
Programmierung zur einfachen Eingabe an die Teach-Handstation verwendet wird

Der Unterschied zwischen den beiden Programmierumgebungen ist wie folgt: Im Allgemeinen verwenden
unerfahrene Benutzer oder Benutzer, die Fertigkeiten verwenden mochten, den Task Builder. Fortgeschrittene
Benutzer, die keine Fertigkeiten verwenden mochten, verwenden den Task Writer fiir die schnelle
Programmierung.

Klassifizierung Task Builder Task Writer

1 Themen Unerfahrene Benutzer oder Benutzer, Fortgeschrittene Benutzer
die Fahigkeiten einsetzen miissen
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Klassifizierung Task Builder Task Writer
2 Blockbasierte 0 0
Codierung
3  Verwendungvon O X

Befehlssymbolen

4 Unterstitzung 0 X
von Fahigkeiten

= core_Training “ T — = Core_Training [glll - Pt
ngezeigt I i
57 LEELET L] " L LEEEIY) o @
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@ Hinweis

Was ist die Fahigkeit von Doosan Robotics Robotern?

+ Eshandelt sich um einen Befehl, der die Schnittstelle fiir eine einfache Verwendung
konfiguriert, indem er verschiedene Befehle biindelt, die in einem Prozess mit einer einzigen
Einstellung erforderlich sind.

+ Erkann nurim Task Builder verwendet werden, und jeder Skill wird als ein einzelner Block
angezeigt. Die Symbolblocke fiir den Task-Builder fiir ,,Skill auswahlen® und ,,skil platzieren

«

lauten beispielsweise wie folgt:

gy

-

3.5.2 Verstehen von Compliance/Zwangkontrolle
OPTIONAL HART 20 MIN

Force Control und Compliance Control sind Funktionen, die die Roboterkraft steuern. Diese Funktionen steuern
auch die Durchfiihrung von Bewegungsbewegungen und die Kraftsteuerung, wenn ein Bewegungsbefehl
hinzugefligt wird. Compliance-Kontrolle und Zwangkontrolle unterscheiden sich in folgenden Bereichen:
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1. Compliance-Kontrolle

Der Roboter halt wahrend der Compliance-Kontrolle die externe Kraft am Roboterende TCP ein,
und wenn die externe Kraft entfernt wird, wird eine Kraft erzeugt, die den Roboter in seine
urspriingliche Position zurtickbringt, wodurch der Roboter sich in die entsprechende Position
bewegt.

Es kann verwendet werden, wenn lineare Bewegungen auf einer unebenen Oberflache erforderlich
sind, ohne den Roboter und die Oberflache zu beschadigen. Es kann verwendet werden, um
unerwartete Kollisionen um das Werkstiick zu vermeiden.

2. Kraftkontrolle

Wahrend der Kraftsteuerung wird am Roboterende TCP Kraft erzeugt. Die Beschleunigung wird in
der Richtung erzeugt, in der die Kraft erzeugt wird, so dass der Roboter sich gleichzeitig in die
Bewegungsrichtung und in die Kraftsichtung bewegt.

Beim Kontakt mit einem Objekt wird Kraft auf das Objekt angewendet, bis die eingestellte Kraft
und die abstofende Kraft des Objekts ein Gleichgewicht bilden.

Es kann verwendet werden, wenn gleiche Kraft auf eine lineare Bewegung auf einer unebenen
Oberflache angewendet werden muss. Es kann bei Aufgaben eingesetzt werden, die eine konstante
Kraft wahrend der Bewegung erfordern, wie zum Beispiel beim Polieren.

@ Hinweis

Compliance- und Force-Befehle werden basierend auf den aktuellen Koordinaten ausgefiihrt. Die
Standardkoordinate einer Aufgabe sind die Basiskoordinaten, und die Koordinaten kénnen mit dem
Befehl Set gedndert werden.

1.

Abb. 1 ist die Betriebsrichtung, wenn die Kraft-/Compliance-Kontrolle in +Z-Richtung auf die
Basiskoordinaten angewendet wird.

. Abb. 2 ist die Betriebsrichtung, wenn die Kraft-/Compliance-Kontrolle in +Z-Richtung auf die

Werkzeugkoordinaten angewendet wird.
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+X

N
,TOOL +Z \ L ey
X

+Z

Compliance-Kontrolle

Compliance-Kontrolle ist die Funktion, die der externen Kraft entsprechend der eingestellten Steifigkeit
entspricht, wenn Kraft auf das Roboterende TCP angewendet wird. Es gleicht Krafte am Zielpunkt aus und ist
eine Kontrollmethode, die abstoRende Kraft erzeugt, wenn eine Verschiebung weg vom Ausgleichspunkt
auftritt. Wahrend der Compliance-Kontrolle springt das Roboterende wie eine Feder.

1. Wenn eine Kollision erfolgt, wenn die Bewegungssteuerung allein verwendet wird, kann es vorkommen,
dass das kollidierte Objekt beschadigt wird.

« Doosan Robotics Roboter stoppen sicher, wenn eine Kollision auftritt, aber je nach
Benutzereinstellung, wieSicherheitsgrenzen > Kollisionsempfindlichkeit, konnen die folgenden
Situationen auftreten.

2. Wenn die Compliance-Kontrolle wahrend der Bewegungssteuerung auf ein gesetzt ist, bewegt sich der
Roboter, wahrend er dem kollidierten Objekt entspricht.
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- Return to target

Wenn F eine dufRere Kraft, K eine Steifigkeit und X eine Distanz ist, gelten die folgenden Formeln.

« F=K*X
« K=F/X
« X=F/K

Wenn die Steifigkeit der Compliance-Kontrolle auf 1000N/m eingestellt ist und der Roboter sich um 1 mm
bewegt, wird auf Grundlage der obigen Formeln eine externe Kraft von 1N erzeugt.

« F=1000 N/m*0,001 m=1 N (0,001 m=1 mm)

@ Hinweis

Im Befehl ,Eigenschaft der Ubereinstimmung* kénnen die folgenden Werte festgelegt werden:

1. Modus
+ Ein: Ermoglicht Compliance-Kontrolle
« Andern: Wenn der Compliance-Modus auf ein eingestellt ist, dndert er sich in Steifigkeit
+ Aus: Deaktiviert die Compliance-Kontrolle

2. Steifigkeitsbereich
« M/H Series : Translation(0~20000N/m), Rotation(0~1000Nm/rad)
« ASeries: Translation(0~10000N/m), Rotation(0~300Nm/rad)
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+ Niedrigere Steifigkeitswerte reagieren sanfter auf dufiere Kraft und erfordern mehr Zeit,
um zum Zielpunkt zuriickzukehren
3. Einstellen Der Zeit
+ Diesist die Zeit, die fiir den aktuellen Steifigkeitswert benotigt wird, um den
eingestellten Steifigkeitswert (0-1s) zu erreichen.

Compliance

o—¢ Mode

® On
Change
off

9—~ Stiffness
X

3000.00N Y 3000.00N

N

3000.00N

X
I

C
b
A

200.0Nn Rz 200.0N

O—o Setting Time (sec)

. 0.0

0.0 sec 1.0 sec

& vorsicht

+ Werkzeuggewicht und TCP (Werkzeugmittelpunkt) miissen genau eingestellt sein. Ungenaues
Werkzeuggewicht kann dazu fiihren, dass der Roboter das Werkzeuggewicht als externe Kraft
erkennt, und wenn der Compliance-Befehl aktiviert wird, wird ein Positionsfehler generiert.

+ Die Spannung des Kleiderpakets kann ein externes Drehmoment am Roboter erzeugen. Seien
Sie daher vorsichtig, wenn Sie die Kleidermappe installieren.

+ Die Compliance kann nicht ein- oder ausgeschaltet werden, wahrend eine asynchrone
Bewegung oder eine Mischbewegung ausgefiihrt wird.

+ Wahrend der Compliance-Befehl ein ist nur lineare Bewegungen zulassig. Gemeinsame
Bewegungen wie MoveJ und MoveSJ sind nicht zuldssig.

+ Wahrend des Compliance-Befehls ein kdnnen Werkzeuggewicht oder TCP nicht geandert
werden.

+ Wahrend des Compliance Command On ist es moglich, den Zielpunkt aufgrund der Einhaltung
des Drehmoments, das bei der Bewegungsausfiihrung erzeugt wird, nicht genau zu erreichen.
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Daher wird empfohlen, die Compliance-Kontrolle in der Nahe des Zielpunkts zu aktivieren.
Oder es ist moglich, Positionsfehler zu minimieren, indem ein groler Steifigkeitswert
eingestellt wird.

Kraftkontrolle

Force Control ist eine Funktion, die Kraft in der Richtung der Kraftkontrolle anwendet, bis die eingestellte Kraft
und die abstofiende Kraft ein Gleichgewicht bilden

« Er bewegt den Roboter in die eingestellte Kraftrichtung, und wenn ein Gegenstand beriihrt wird, behalt er
die eingegebene Kraft (N) bei.

« Esistinder Lage, eine Bewegungssteuerung in einer von der Kraftrichtung abweichenden Richtung zu
erreichen, wahrend eine konstante Kraft angewendet wird

+ Die Mindesteinstellung betrdgt +/- 10N und kann mit einer Aufldsung von 0,2N eingestellt werden

« Force Control ist in der Singularitatszone nicht verfligbar

+ Im Allgemeinen wird Compliance Control in Verbindung mit der Kraftkontrolle verwendet, sodass die
Kraftkontrolle der externen Kraft entspricht

N2

@ Hinweis

Uber die Eigenschaft Force Command konnen die folgenden Werte festgelegt werden.

1. Modus
« Ein: Aktiviert Force Control
+ Aus: Deaktiviert Die Force Control

2. Gewiinschter Kraftbereich
« X,Y,Z:10 - (das Maximum jedes Roboters) N
+ A,B,C:5- (das Maximum jedes Roboters) Nm
« Weitere Informationen zur maximalen Kraft finden Sie unter Oberer/unterer

Schwellenwertbereich und Standardwert von Sicherheitsparametern(p. 49).
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3. Zielrichtung

+ Erbewegt sich auf den ausgewahlten Zielwert jeder Richtung.
+ Es konnen mehrere Optionen ausgewahlt werden.

TEIL 2. Starten des Roboters

+ Die Kraftsteuerung kann nur mit der Richtungseinstellung nach der Krafteinstellung

ausgefiihrt werden.

+ Erreicht eine der mehreren ausgewahlten Richtungen die Zielkraft, bewegt sie sich

weiter, bis der Zielwert fiir die andere Richtung erreicht ist.

4. Relativer Modus

+ Wenn dieser Modus aktiviert ist, kalibriert er die auf den Roboter angewandte externe

Kraft auf 0, um die Genauigkeit der Kraftsteuerung zu verbessern.

i. Wenn der relative Modus deaktiviert ist, entspricht die tatsachliche Kraft, die auf

das Ziel angewendet wird, der Summe der eingestellten Kraft und der externen

Kraft.

ii. Wenn der relative Modus aktiviert ist, entspricht die tatsachliche Kraft, die auf

das Ziel angewendet wird, der eingestellten Kraft.

+ Bei der Kraftkontrolle kann es je nach Pose oder externer Kraft zu Abweichungen

kommen.

« Wahrend der Kraftkontrolle ist es moglich, den genauen Zielpunkt nicht zu erreichen.

Daher wird empfohlen, die Kraftsteuerung in der Nahe des Zielpunktes zu aktivieren.

5. Einstellen Der Zeit

+ Diesist die Zeit, die fiir den aktuellen Kraftwert benétigt wird, um den eingestellten

Kraftwert (0-1s) zu erreichen.

Specify the operation condition for the force control.

Mode
® On Off

Desired Force

Target Direction
X Y z A B c

Relative Mode €

Setting Time (sec)

® o

0.0 sec 1.0 sec
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3.5.3 Probieren Sie die Beispielbefehle fiir MoveJ/Movel aus
OBLIGATORISCH NORMAL 20 MIN

Fugen Sie in diesem Beispiel die Befehle MoveJ und Movel im Task Builder hinzu, fiihren Sie sie aus und
vergleichen Sie den Unterschied zwischen den beiden Bewegungen.

Vorsicht

+ Bevor Sie die Probe versuchen, stellen Sie sicher, zu lesen und zu folgen (2.11.0.1_temp-de_DE)

Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung(p. 12). Weitere Informationen finden Sie unter TEIL
1. Sicherheitshandbuch(p. 9).

1. Wahlen Sie den Task Builder aus der Leiste unten im Bildschirm aus.
+ Die Programmiermethode im Task Writer ist fast identisch mit der des Task Builder.
2. Klicken Sie auf die Schaltflache Weiter.
« Um ein Programm mit registrierten Arbeitszellenelementen, wie Greifern, zu erstellen, muss ein
Arbeitszellenelement hinzugefiigt werden.
« Klicken Sie in diesem Beispiel auf die Schaltflache Weiter, ohne Elemente und Fahigkeiten der
Arbeitszelle auszuwahlen.
3. Geben Sie einen Aufgabennamen ein.
4. Drucken Sie die Taste Bestatigen.
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— Servo Of —_— Serve Of1

Task Type Create New Task Task Type Create New Task

_ Selectworkeet item
<k na
® Selectod Workell item Lit
Template Tempiate 1
H SavedFile Task Detalls
= H H

. &

5. Wenn MainSub in der zweiten Zeile ausgewahlt ist, driicken Sie MoveJ, um den MoveJ-Befehl zur
Aufgabenliste hinzuzufiigen.
« Der Befehl wird der folgenden Zeile des ausgewahlten hinzugefiigt.
6. Driicken Sie Movel, um den Movel-Befehl zur Aufgabenliste hinzuzufiigen.
7. Wabhlen Sie in der dritten Zeile der Aufgabenliste MoveJ aus.
8. Wahlen Sie oben rechts die Registerkarte Eigenschaft aus. Eigenschaftswerte des Befehls kdnnen auf der
Registerkarte Eigenschaft festgelegt werden.

= Task 20220104_113448 R~ Eoritmm = Task 20220104 113448 A B 2 o
Tools | TaskList Comman d t sble Toots TaskList smmand | Property | Variable
e |
S - P— ‘ - Cr— Move  (Joint)
ol [ e [ [
@ ) e
B -
Speed
Global Il
.
|
=a =) = ) Tvay 1
o T = B @ T « @

9. Driicken und halten Sie mit einer Hand die Handfiihrungstaste, die eine Handform hat und sich auf dem
Cockpit oben am Roboterende befindet Schritt 9 bis 11 speichert die Pose von MoveJ.
« Im Falle von Robotern, die ein Cockpit nicht nutzen kénnen, Giberpriifen Sie den ,,Hinweis“ unten.
10. Schieben Sie den Roboter mit der anderen Hand an einen sicheren Ort.
11. Lassen Sie die Handfiihrungstaste los, und driicken Sie die Taste zum Speichern der Pose.
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12.

13.
14.

15.
16.

17.

18.

TEIL 2. Starten des Roboters

Save Pose

MOVE

Driicken und halten Sie mit einer Hand die Handfiihrungstaste, die eine Handform hat und sich auf dem
Cockpit oben am Roboterende befindet Schritt 12 bis 14 speichert die Pose von Movel.
« Esist nicht erforderlich, Movel aus der Aufgabenliste auszuwahlen. Wenn die Schaltflache Pose
speichern gedriickt wird, wird die Aufgabenliste automatisch in die Aufgabenzeile verschoben.
Schieben Sie den Roboter mit der anderen Hand an einen sicheren Ort.
Lassen Sie die Handfiihrungstaste los, und driicken Sie die Taste zum Speichern der Pose.

Save Pose

MOVE - 'i -

Driicken Sie die Registerkarte Wiedergabe, um die Aufgabe auszufiihren.
Da die Aufgabe nicht gespeichert wird, wird ein Popup-Fenster angezeigt, in dem Sie aufgefordert werden,
die Aufgabe zu speichern. Driicken Sie Speichern.
Stellen Sie die Umschalttaste fiir den Echtmodus auf den Status ,,deaktiviert” (grau).
a. Wenn der reale Modus deaktiviert ist, bewegt sich der Roboter nicht, und nur der virtuelle Roboter
im Bildschirmsimulator bewegt sich.
b. Vor der Ausfiihrung der Aufgabe wird empfohlen, die Aufgabe in diesem Simulationsmodus zu
testen.
Driicken Sie unten rechts die Wiedergabetaste.
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@ confirmation

= Task_20220104_113448

Tooks
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19. Eswird eine Fehlermeldung angezeigt, die besagt, dass der Roboter nicht bereit ist. Driicken Sie die X-

20.

21.
22.
23.

Taste, um das Popup zu schlieRen.

@____

@ Error Message

Fr—————————

You can only run the program in the ready state.

« Der Roboter kann sich nur im Status ,Servo ein“ bewegen.

« Die Servo ein und Servo aus des Roboters konnen liber Status > Servo ein- und ausgeschaltet

werden.

Um den Roboter in den Bereitschaftszustand zu bringen, muss der Roboter auf Servo ON eingestellt sein.

Wahlen Sie den Status in der Leiste unten aus.

Driicken Sie die Taste Servo ON.

Driicken Sie das X oben links, um das Statusfenster zu schlieften.
Driicken Sie die Wiedergabetaste unten rechts erneut. Der Roboter bewegt sich erfolgreich im Simulator.

o

T X [status

{1 BATCEAT3 %, 301SE4OF Backdrive Recovery servo !
H

1/0 Overview

Controlier Digital input Flange Digital Input

L]
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Comemt v | e 00OMA
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DO O 000000

Serva0t
WAL 40P

aw 0OmMA
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@..
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— Task_20220104_113448

Tools

) Asto standey
Sl 20 seaoiaron

Task List Debug Command  Property Variable Play
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e
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24. Stellen Sie die Umschalttaste fiir den realen Modus auf den Status (griin), um den eigentlichen Roboter zu

bedienen.

25. Driicken Sie unten rechts die Wiedergabetaste. Der eigentliche Roboter bewegt sich erfolgreich.
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Task_20220104_113448 Cotl
Task List Debug Play
BB sty (rask vt ssoson e 1.0 e e
00:00:00.00
= @ rusie T
ﬂ Hire 0/1 00:00:00.00
n Enduainsub
- .
.- %0
-
Hinweis

Die Taste ,Pose speichern® des Cockpits flihrt die folgende Funktion in der gleichen Reihenfolge auf dem
Bildschirm der Teach-Handstation aus.
1. Driicken Sie die Taste Eigenschaft > Pose abrufen , um die aktuellen Pose-Informationen zu
laden.
2. Driicken Sie die Schaltfliche Bestitigen , um die Anderungen in der Befehlseigenschaft zu
speichern.
3. Waéhlen Sie den néchsten Befehl aus.

Property Variak Task List Task List
w0l oL
Move J (Joint) ] m GlobalVariables E GlobalVariables

s [ s 1o e
(

. g o —_———_— -
O Rese : 1
o0s . - —l

2 = EndMainSub n End?ﬁa.ﬂbllﬁ@

Damit ist es moglich, Aufgaben schnell zu programmieren, indem mehrere Bewegungsbefehle
gleichzeitig zur Aufgabenliste hinzugefiigt werden, der Roboter bewegt wird, wahrend die
Handfiihrungstaste am Cockpit gedriickt wird und die Pose-Taste gedriickt wird.

3.5.4 Sub-/Call-Sub Verwenden
OPTIONAL NORMAL 5MIN
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= Task_20201119_153034

Tools Task List Property

Set

@ Output Signal

Speed Override

Tool Weight

Weight

https://www.youtube.com/watch?v=9zCRKthPs4c

Sub ist eine Abklirzung fiir Subroutine. Ein Unterprogramm bezieht sich auf einen Prozess, der die Anzahl der
Schritte in einem Programm minimiert, indem notwendige Teile aufgerufen werden, wenn zwei oder mehr
doppelte Teile vorhanden sind.

» Doosan Robotics-Roboter stellen einen CallSub-Befehl zum Aufrufen von Sub-Befehlen und den
entsprechenden Sub-Absatz bereit.
+ Der Sub-Befehl funktioniert wie in Python definiert.

@ Hinweis

+ Unterabsatz muss in MainSub, dem Anfang eines Hauptabsatzes, und EndMainSub, dem Ende
eines Hauptabsatzes, hinzugefiigt werden.

+ Neben der Wiederholung wird der Unterbefehl auch verwendet, um einen Hauptabsatz zu
vereinfachen. Die Verwendung eines Unterbefehls ermdglicht eine intuitive Identifizierung der
Aufgabe eines Hauptabsatzes, die derzeit ausgefiihrt wird.

+ Mithilfe eines Unterbefehls kdnnen Unterabsatzeinheiten getestet werden.

(YouTube)
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o

Task
(Builder/Writer)

~
e

Main

Call Sub(A) [ *=—17— ex. Grip [ | f

9Sub(A)

-~ N
]

Call Sub(B) -1 ex. Release %]
P.

ex. Set(Output[1], ON)

‘ 0 il e ssouesez, BFn

Sub(B) ex. Set(Output[1], OFF)

| - [ P ax. Set(Output[Z], ON)

Die Probe, bei der ein Unterbefehl zum Ausfiihren von Greif- und Freigabebewegungen eines Robotergreifers

verwendet wird, besteht aus den folgenden Elementen:

1. Zeilen des Hauptabsatzes fiihren das Task-Programm in sequenzieller Reihenfolge ab der ersten Zeile aus.

Nach Sub(A) verschieben, der von Call Sub aufgerufen wird.
+ Probe
« Programm: Rufen Sie das Unterprogramm Grip auf.
+ Roboter: Keine Bewegung.

Sub(A) wird ausgefiihrt. Alle Unterabsatzzeilen werden nacheinander ausgefiihrt, kehren zum Hauptabsatz
zurlick und fiihren die nachste Zeile aus.
+ Probe
« Programm: Fiihren Sie die Unterroutine Grip in der Reihenfolge aus. Verwenden Sie den
Befehl Set, um Ausgang [1] auf EIN und Ausgang [2] auf AUS zu setzen.
« Roboter: Der Robotergreifer fiihrt die Grip-Bewegung aus.

Nach Sub(B) verschieben, der von Call Sub aufgerufen wird.
+ Probe
« Programm: Rufen Sie das Unterprogramm Release auf.
+ Roboter: Keine Bewegung.
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5. Sub(B) wird ausgefiihrt. Alle Unterabsatzzeilen werden nacheinander ausgefiihrt, kehren zum
Hauptabsatz zurlick und fiihren die nachste Zeile aus.

+ Probe
« Programm: Fiihren Sie die Unterroutine Grip in der Reihenfolge aus. Verwenden Sie den

Befehl Set, um Ausgang [1] auf AUS und Ausgang [2] auf EIN zu setzen.
« Roboter: Der Robotergreifer fiihrt die Freigabebewegung aus.

Unterbefehl hinzufligen

1. Fiigen Sie den Unterbefehl aus dem Task Builder oder dem Task Writer hinzu.
2. Geben Sie den Namen des Unterroutinen ein.
3. Fahren Sie mit Bestatigen fort.

Sub @

Specify the name of the subroutine.
Subroutine names should be lowercase, with words separated

by underscores as necessary to improve readability.

Subroutine name

Input Subroutine name

subl

Befehl zum Hinzufligen von CallSub

1. Fiigen Sie den CallSub-Befehl aus dem Task Builder oder dem Task Writer hinzu.
2. Wabhlen Sie den Namen des Unterroutinen aus, der mit dem Unterbefehl registriert wurde.

3. Fahren Sie mit Bestatigen fort.
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Specify the name of the subroutine to call.

Subroutine name

subl - ‘ Select Subroutine name

To go to selected Subroutine, press the button below.

Go to Subroutine line

@ Hinweis

+ Wenn die Anzahl der Zeilen im Aufgabenprogramm steigt, kann es schwierig werden,
Unterprogramme zu finden. Beriihren Sie in diesem Fall den Befehl Gehe zu ausgewahltem
Unterprogramm in der Eigenschaft von CallSub, um den Fokus auf die entsprechende
Unterbefehlszeile zu verschieben.

3.5.5 Versuchen Sie es mit Befehlsbeispielen
OPTIONAL NORMAL 20 MIN

Dieses Beispiel wird im Task Writer erstellt. Dieses Beispiel kann im Task Builder fast genauso ausprobiert

werden.
a
Vorsicht
+ Bevor Sie die Probe versuchen, stellen Sie sicher, zu lesen und zu folgen (2.11.0.1_temp-de_DE)
Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung(p. 12). Weitere Informationen finden Sie unter TEIL
1. Sicherheitshandbuch(p. 9).
@ + Fiir dieses Beispiel ist die in erstellte Task Writer-Datei (2.11.0.1_temp-de_DE) Beispiele fir

Compliance-Befehle testen(p. 107)erforderlich.

1. (2.11.0.1_temp-de_DE) Beispiele fiir Compliance-Befehle testen(p. 107) Offnen Sie die erstellte Task Writer-
Datei, und wahlen Sie in der vierten Zeile der Aufgabenliste den Compliance-Befehl aus.
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2. Wahlen Sie die Registerkarte Eigenschaft aus.

3. Stellen Sie den Modus wie folgt ein: Modus ein aktiviert die Compliance-Kontrolle. Der Befehl Force ist nur

verfligbar, wenn die Compliance-Kontrolle aktiviert ist.
+ Modus: Ein
Legen Sie den Standardwert fiir die Steifigkeit wie folgt fest:
a. X,Y,Z:3000N/m (Standard)
b. Rx, Ry, Rz: 200 Nm/Rad (Standard)

5. Driicken Sie die Taste Bestatigen.
6. Wahlen Sie die Registerkarte Befehl.
7. Flgen Sie einen Force-Befehl hinzu. Dieser Befehl soll zur Aktivierung der Kraftkontrolle verwendet

werden.
= Task_20201119_154452 (2] Boiers A = Task 20201119 154452 [ol| eener
Toats | TaskUist a fa‘ Property | Voriable Py | | | Teats TaskList pert la
o 0w o f
r © o o "
= B R o
s
Stiffness S
1 ; Forca Control Com
o o'
Setting Time (sec) Other Command
® . o
| i) o r‘
i ° o}l
= oo - ~ o o — oo — o N |
T 55 B @ < ] o FT 85 B & e B

8. Wahlen Sie die sechste Zeile der Aufgabenliste aus.

9. Figen Sie einen Force-Befehl hinzu. Dieser Befehl soll zur Deaktivierung der Kraftsteuerung verwendet

10.
11.
12.

13.

14,
15.

werden.
Wabhlen Sie den Befehl Force in der fiinften Zeile der Aufgabenliste aus.
Wahlen Sie die Registerkarte Eigenschaft aus.
Stellen Sie den Modus wie folgt ein: Modus ein aktiviert die Force Control.
+ Modus: Ein
Stellen Sie die gewlinschte Kraft wie folgt ein:
a. X:0N (Standard)
b. Y:0N (Standard)
c. Z:-10N
d. Rx, Ry, Rz: 200 Nm/Rad (Standard)
Z-Achse nur in Zielrichtung priifen.
Driicken Sie die Taste Bestatigen.
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16.
17.

18.

19.

20.

21.

22.

23.

24,

25.
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= Task_20201119_154452 o [y = Task_20201119_154452 ¢ || Badrs

Tools Task List command Toals Task List

e e e e

0 «
(]

0 s
0

L] [ | Relative Mode @

“ &= o0 ® 2o Ty = oo - @ e o
G I oa ® e B o T 8B B O

Wahlen Sie den Befehl Force in der siebten Zeile der Aufgabenliste aus.
Stellen Sie den Modus wie folgt ein: Modus aus deaktiviert die Force Control.
» Modus: Aus

Driicken Sie die Taste Bestatigen.
Wahlen Sie die Registerkarte Wiedergabe.
Aktivieren Sie die Umschalttaste Real Mode.

a. Sobald die Umschalttaste aktiviert wird, leuchtet die Taste griin.
Priifen Sie, ob die TCP-Kraft jeder Achse 0 betragt. Dieser Kraftwert ist die GroRe der derzeit auf das
Roboterende TCP angewendeten externen Kraft.
Driicken Sie die Wiedergabetaste.

= Task_20201119_154452 O — Task_20201119_154452

Task List ] Property Teols Task List Debuy,

Globalvariables

@ Toun e
00:00:00,00

® oo e
o/1 00:00:00.00

s Speed

o
2
all
Qg
oo
(
0
%
Sy
@
poo

-10N der Kraft wird auf das Roboterende TCP angewendet, wodurch sich der Roboter langsam in Richtung
der Z-Achse bewegt.

Das Roboterende stoRt die Roboterbewegung in Richtung +Z-Achse ab, das Gegenteil der
Roboterbewegungsrichtung. Wenn die Kraft, die den Roboter bewegt, und die Kraft, die die Bewegung des
Roboters abstolt, eine Balance erreichen, behalt der Roboter seine Position so, als ob er angehalten hatte.
Wenn eine Kraft gréfier als +10N auf den Roboter ausgeiibt wird, entspricht der Roboter der auf den
Roboter einwirkung Kraft und bewegt sich in Kraftrichtung.
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3.5.6 Eigenschaften der Roboterbewegung verstehen
OBLIGATORISCH NORMAL 15 MIN

5. Motion Commands Doasan Robatics

Core Training

1) Move J, Move L

Move L (Linear) 3
L)
Annotation —_—

Coordinates  ——sordinates

T — Mbsolue/Relotve — NN
* ~—— Global Variables ——

+—— PoseInformation ——

——  Speed Setting  — c

Oparating mode

——  Operation Mode —

b +~—— Blending Radius ——<®

Blending Mode Beandingmade

52

https://www.youtube.com/watch?v=sJyuxemZ-po

Es ist der Eigenschaftsbildschirm der Standardbefehle MoveJ und Movel. Auch andere Bewegungen haben
ahnliche Eigenschaften.

« Wenn eine Bewegung mit minimalen Einstellungen erstellt wird, miissen nur die Pose-Informationen (5 in
der Abbildung unten) eingegeben werden.
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Move J (Joint)

Select Variable

@ Get Pose

Global

Operating mode

@® Sync

Async

Radius

0.000 mm

Blending mode
® Duplicate

Override

TEIL 2. Starten des Roboters

Move L (Linear)

Coordinates BASE v |5

ﬁ

@ | SelectVariable v

v

@ Get Pose ) Reset

®  Global

Operating mode
® Sync

Speed |
| &

1000.000 mu

Async
Radius

o 0.000

0.000 mm 1000.000 mm

QBlending mode

Name

Anmerkung

Koordinaten

Wahlen Sie Verschiebetyp

® Duplicate

Override

Beschreibung

Beschreibung oder Anmerkung des Befehls, die im
Aufgabenfenster zu finden ist

-102 -

MovelJ: Keine

Bewegung: Berechnet die eingegebenen Pose-
Informationen anhand der Koordinaten (BASIS/
WELT/WERKZEUG/BENUTZER)

. Absolute Bewegung

+ MovelJ: Jedes Gelenk bewegt sich zum
Zielwinkel

+ Bewegung: Fiihrt eine absolute Bewegung
um den Zielwert basierend auf dem
Ursprung der ausgewahlten Koordinaten
durch

Relative Bewegung

+ MovelJ: Jedes Gelenk fiihrt eine relative
Bewegung des Zielwinkels vom aktuellen
Winkel aus durch

+ Bewegung: Fiihrt eine relative Bewegung um
den eingestellten Wert basierend auf dem
aktuellen Punkt durch (relative Bewegung
basierend auf den ausgewdhlten
Koordinaten)
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Wahlen Sie Variable
Pose-Informationen
6 Geschwindigkeitseinstellung
7 Betriebsmodus
8 Fiillmethode

Betriebsmodus

Synchronisieren

TEIL 2. Starten des Roboters

Als Variablen registrierte Pose-Informationen kdnnen
ausgewdhlt werden

Pose-Informationen werden eingegeben

« MoveJ: Winkel jeder Achse ([J1, J2, J3, J4, J5, J6])
+ Bewegung: Position und Drehung von Koordinaten

([X,Y,Z,A,B,C])

. Global: Verwendet die Geschwindigkeit, die in der

Eigenschaft ,MainSub“ als ,global“ festgelegt ist

. Lokal: Jede Geschwindigkeit wird angegeben
. Getrennt:

+ MovelJ: Jede Gelenkgeschwindigkeit ist
separat gekennzeichnet
« Bewegung: Keine

. Zeit: Die Bewegungsgeschwindigkeit der Bewegung

wird als Zeit festgelegt

. Synchronisieren: Der laufende Bewegungsbefehl

wird ausgefiihrt, und der ndchste Befehl wird
ausgefiihrt

. Asynchron: Der nachste Befehl wird gleichzeitig

ausgefiihrt, wenn der Bewegungsbefehl beginnt

. Radius: Die Async-Funktion wird im Radiusabschnitt

aktiviert, bevor der Bewegungsbefehl seinen
Zielpunkt erreicht

Die Option, die verwendet wird, um zu bestimmen, ob
die vorhergehende Bewegung gemaR der Fiillmethode
der folgenden Bewegung ignoriert oder liberschrieben
werden soll, wenn der Radius als Option der vorherigen
Bewegung festgelegt ist

Sie kénnen mit Sync zum nachsten Befehl wechseln, wenn der gerade ausgefiihrte Befehl abgeschlossen ist. Sie

ist als Standard eingestellt und wird in allgemeinen Situationen verwendet.
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MovelL(1) » Movel(2)
003 -
Y Movel (Operating Mode : Sync)
004
MY Movel (Blending Mode: Duplicate)
A 4
Asynchron

Async startet den nachsten Befehl gleichzeitig, wenn der Bewegungsbefehl beginnt. Es wird verwendet, um
verschiedene Bewegungen reibungslos zu verbinden, und es wird auch verwendet, wenn die Signalausgabe
gleichzeitig ein-/ausgeschaltet wird, wenn die Bewegung beginnt.

-~

Movel ( Operating Mode : Async)
~

A Movel (Blending Mode : Duplicate )
v

Movel(2)

Movel (1)

Radius

Die Option Radius aktiviert die Async-Funktion im Radiusabschnitt, bevor der Bewegungsbefehl seinen
Zielpunkt erreicht. Mit dieser Option ist es moglich, eine reibungslose Verbindung zum nachsten
Bewegungsbefehl herzustellen, ohne den aktuellen Bewegungsbefehl zu stoppen. Der Radius ist standardmaRig
auf 0 mm eingestellt.

Start(1) Start(2) FM*{ “nd(1)

|= Radius

Yy

Start

Distance End(1)

End(2)

a
Vorsicht

Die Option Radius hat folgende Eigenschaften und Grenzen:
+ Die Radiusfunktion kann nur im Synchronisierungsmodus verwendet werden.
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+ Bedingungen und Berechnungen kénnen im asynchronen Abschnitt innerhalb des Radius
durchgefiihrt werden.

+ Der Radius darf 1/2 des Gesamtabstands zwischen der aktuellen und der Zielposition nicht
Uberschreiten, bevor die Bewegung ausgefiihrt wird.

+ Z.B.Wenn der Bewegungsabstand 100 mm betragt, betragt der maximal verflighare
Radius 50 mm.

+ Folgende Bewegungsbefehle konnen nicht zwischen Bewegungen iiberblendet werden: In
diesen Befehlen wird bereits eine Uberblendung angewendet, sodass die Anwendung von
Radius auf diese Befehle und deren Ausfiihrung Fehler verursacht. Die Verwendung von
Befehlen wie WaitMotion und StopMotion kann helfen, Fehler zu vermeiden.

+ MoveSX, MoveSJ, MovePeriodic, MoveSpiral, MoveB

Fullmethode

Diese Option wird verwendet, um zu bestimmen, ob die vorhergehende Bewegung gemaR der Fiillmethode der
folgenden Bewegung ignoriert oder iiberschrieben werden soll, wenn der Radius als Option der vorherigen
Bewegung festgelegt wird.

Duplizieren
Duplizieren ist ein Modus, der die vorhergehende Bewegung beibehalt, damit die folgende Bewegung sich mit

der vorhergehenden Bewegung tiberlappen kann.

MovelL(1)+ Movel(2)
Movel(l) ———————(------- 1
Radius |
]

>

003
‘ (B3 Movel (Oper

Duplicate MoveL(2)

004
} B4 Movel (Blending Mode: Duplicate)

>

Uberschreiben

Uberschreiben ignoriert und tiberschreibt die vorhergehende Bewegung, um die folgende Bewegung
auszufiihren.

MovelL(2)
MoveL(l) ————————— - e e - - - .

003 -
MY Movel (Operating Mode : Radius)

Override

) .

-~
MY Movel (Blending Mode : Override )
L d
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3.5.7 Verwenden Sie Debugging
OPTIONAL NORMAL 5MIN

Die Teach-Handstation bietet Debugging-Funktionen fiir Task-Programme, die mit dem Task Builder und dem
Task Writer erstellt wurden.

« Debugging bezieht sich auf den Prozess der Beseitigung von Fehlern im erstellten Code.
+ Die Debugging-Funktion ist ein obligatorisches Werkzeug, um Fehler in einer App zu finden und zu
beheben.

In diesem Abschnitt werden der Debugging-Bildschirm, die Funktion und die Methode des Task Builder
beschrieben, aber dasselbe Verfahren kann auch im Task Writer verwendet werden.

®
Hinweis

+ Um die Aufgabe auszufiihren und das Debugging durchzufiihren, muss sich der Roboter im
Status Servo ON befinden. Driicken Sie die Taste Status > Servo ein , um den Roboter auf
Servo ein zu setzen.

1. Offnen Sie das Task-Programm zum Debuggen im Task Builder.
2. Priifen Sie, ob die Aufgabenliste iber die Aufgabe verfiigt, die debuggt werden soll.
3. Wabhlen Sie auf dem rechten Bildschirm die Registerkarte Wiedergabe.
4. Aktivieren Sie das Kontrollkastchen Debuggen.
Task_20220117_135247 _"!"’“"'“"‘ - — Task_20220117_135247 e
Teols Task List Debug i ity o Play .‘ Play
Real Mode » el : ®
\
(= (i
=8 -
FRf‘;“T_ FR(lgNT.

35
P
J6&

5. Das Menl Extras auf der linken Seite bietet die folgenden Debugging-Funktionen.

« Bruchpunkt: Es bezieht sich auf den Punkt, an dem das Programm absichtlich gestoppt wird. Das
Programm wird vorlibergehend angehalten, bevor der Befehl in der ausgewahlten Befehlszeile
ausgefuihrt wird.

« Punkt Uberspringen: Es bezieht sich auf den Punkt, an dem das Programm absichtlich
Ubersprungen wird. Der Befehl der ausgewahlten Zeile wird nicht ausgefiihrt, und der Befehl in der
nachsten Zeile wird ausgefihrt.
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« Wiedergabe: Es ist die Schaltflache, die das Debugging ausfiihrt, und sie hat die gleiche Funktion
wie die Schaltflache, die Programme ausfiihrt. Der Unterschied besteht darin, dass durch die
Ausfuihrung des Debugging Breakpoints und skip Points aktiviert werden.

6. Wabhlen Sie die zu debuggende Befehlszeile aus, und driicken Sie die Schaltflache ,,Breakpoint®, um einen
Breakpoint hinzuzufiigen.

7. Der Breakpoint stoppt, bevor der Befehl am entsprechenden Punkt ausgefiihrt wird, wenn das Debugging
durch Driicken der Schaltflache Extras > Wiedergabe ausgefiihrt wird. Wahrend der Pause bietet das Menii
Extras auf der linken Seite die folgenden Debugging-Funktionen.

« Fortsetzen: Setzt die Ausfiihrung des angehaltenen Befehls liber die entsprechende Befehlszeile
fort.

+ Stopp: Beendet das Programm-Debugging.

« Schritt fiir Schritt: Fihrt die einzelne Zeile des angehaltenen Befehls aus. Der Befehl wird in der
nachsten Befehlszeile erneut angehalten.

8. Sobald das Debugging abgeschlossen ist, andern Sie die Elemente der Befehls- oder
Eigenschaftsregisterkarte, die Korrekturen erfordern, und fiihren Sie das Debugging erneut aus.

= Task_20220117_135247 B == Task 20220117_135247 Bl ...

e .....................
Tous | TaskList B vebur ' ¢ y  Variabi Play Tosls Task List Y { var Play

Real Mode (_J ®

=
z
g

2
@

a g @

3.5.8 Beispiele fiir Compliance-Befehle testen
OPTIONAL NORMAL 20 MIN

Dieses Beispiel wird im Task Writer erstellt. Dieses Beispiel kann im Task Builder fast genauso ausprobiert
werden.

a
Vorsicht

+ Bevor Sie die Probe versuchen, stellen Sie sicher, zu lesen und zu folgen (2.11.0.1_temp-de_DE)
Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung(p. 12). Weitere Informationen finden Sie unter TEIL
1. Sicherheitshandbuch(p. 9).
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®

Hinweis

1. Wahlen Sie im unteren Menii den Task Writer aus.

2. Geben Sie den Aufgabennamen ein, und driicken Sie die Taste OK.

3. Wahlen Sie in der dritten Zeile der Aufgabenliste den Befehl MainSub aus. In der nachsten Zeile der
ausgewahlten Zeile wird ein neuer Befehl hinzugefiigt.

4. Befehl Zum Hinzufligen Von Compliance. Dieser Befehl soll zur Aktivierung der Compliance-Kontrolle
verwendet werden.

5. Figen Sie eine weitere Compliance-Kontrolle hinzu. Dieser Befehl soll zur Deaktivierung der Compliance-
Kontrolle verwendet werden.

& [N = Task_20201119_154452 ¢y | sy mo

Task Type New Program Teats Task List Command

e e e e
e e e e

1]
i ]
L i ]
a a = oo = sy ) PN
> o & <" o3 > I oo = | 554 e el

6. Wahlen Sie in der vierten Zeile den Compliance-Befehl aus. In der nachsten Zeile der ausgewahlten Zeile
wird ein neuer Befehl hinzugefiigt.
7. Befehl ,Warten hinzufiigen®.
8. Wahlen Sie die Registerkarte Eigenschaft aus.
9. Stellen Sie die Wartezeit wie folgt ein:
+ Wartezeit: 100 Sek.
10. Driicken Sie die Taste Bestatigen.
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= Task 20201119 154452 ¢ [Eeedr s = Task_20201119_154452

Toels Task List Command  Proy i

[} ubl o B
““ Wait
ad O runThiest [i] ‘t
Theeod SubTask o
| E o
o Il Sub Task 4 i
] d b = : g r o
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Force Control Command
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11. Wahlen Sie den Compliance-Befehlin der sechsten Zeile aus.
12. Legen Sie den Modus in der Eigenschaft wie folgt fest: Modus aus deaktiviert die Compliance-Kontrolle.
+ Modus: Aus
13. Driicken Sie die Taste Bestatigen.
14. Waéhlen Sie in der vierten Zeile den Compliance-Befehl aus.
15. Legen Sie den Modus in der Eigenschaft wie folgt fest: Modus ein aktiviert die Compliance-Kontrolle.
« Modus: Ein
16. Stellen Sie die Steifigkeit wie folgt ein: Verringern Sie die Steifigkeit der X- und Y-Richtung, um weichere
Reaktionen in X- und Y-Richtung zu erhalten.
e X:200 N/m
o Y:200N/m
o Z:3000 N/m (Standard)
« Rx, Ry, Rz: 200 Nm/Rad (Standard)
17. Driicken Sie die Taste Bestatigen.

= Task_20201119 154452 o || De e = Task_20201119_154452

Task List Proparty

Task List

Compliance

M ' *

g
H
Qg
ao
mi
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<

& = B

0 %

Be
m

18. Wahlen Sie die Registerkarte Wiedergabe.
19. Aktivieren Sie die Umschalttaste Real Mode.
+ Sobald die Umschalttaste aktiviert wird, leuchtet die Taste grin.
20. Diese Probe aktiviert absichtlich den Sicherheitsstopp, um den Grund fiir die Verringerung der
Kollisionsempfindlichkeit wahrend der Compliance-Kontrolle zu erkladren. Die Kollisionsempfindlichkeit
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dieser Probe betrédgt 95 %. In Fallen mit einer so hohen Kollisionsempfindlichkeit reagiert der Roboter sehr
empfindlich auf Kollisionen.

« Bei einer Kollision wird der Roboter durch den Sicherheitsstopp gestoppt.
Driicken Sie die Wiedergabetaste.
Halten Sie das Roboterende fest, und schieben Sie es langsam in Richtung des Roboterkdrpers. Der
Roboter stoppt aufgrund eines Kollisionsfehlers. Wahrend des Sicherheitsstopps aufgrund einer Kollision
leuchtet die Roboter-LED gelb.

— Task_20201119_154452

Tools Task List Debug

=
HELL
:

Driicken Sie die Taste Program Stop im gelben Warnfenster fiir die Sicherheitsabschaltung auf dem
Bildschirm. Das laufende Aufgabenprogramm wird angehalten.

Wahlen Sie im unteren Menii den Workcell Manager aus.

Wahlen Sie Roboter > Robotergrenzen.

Ready
“‘ 201118 14

urm
Safaty step occurred due to rabot safoty imitation
: L. =
=]
End Effector Machine Peripheral
€ co-actGripper R panet
€ Eiectric Gripper Please create new iter B yas
My Gripper_ine Bl Line pattom Lo
4
& =102 B une Pattern_L1
@ safety stop Modes € %_2_direction
B Hudge
e + +
.
= Q & B

Wahlen Sie die Registerkarte TCP/Roboter.
Klicken Sie auf die Schaltflache Bearbeiten.
Stellen Sie die Kollisionsempfindlichkeit wie folgt ein:
« Normalmodus: 50 %
Driicken Sie die Schaltflache Entwurf.
Aktivieren Sie das Kontrollkastchen Entwurf bestatigen, und klicken Sie auf die Schaltflache Bestatigen.
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Ready @ i} Ready
< [g) 011,19 30567 P4 < 1 [ confirm drat © confirm | 2) 2020111934652 P4
il ' : o
H it H
- I L,
int Sp in Joint Angl
, Reduced Mode. Tolerance Default
General i = General
b for & cone G o Horml mode Redocedods  Tolrance
@ world Coordinates o T 100000 10000 - @ World Coordinates o
(@ RobotLimits igied 1000000 o 2000000 1500000 150000 mvs @ Robot Limits
\f safetyi/o Mowestum  165.00kg.mps 200 s0.00 Lo0kg s U safetyifo
(D safety Stop Modes Colision 1000 %5 109 @ safety Stop Modes Momentuen 165,00k @ 2
@ nudge B nudge olisio 100.00 f H 100
B casct 2] B coact -
+ *

31. Wahlen Sie im unteren Menii den Task Writer aus.

32. Wabhlen Sie die gespeicherte Datei auf dem linken Bildschirm aus.

33. Priifen Siein Schritt 2, ob der Name der ersten Task-Datei der Name der Task ist, bevor Sie auswahlen. Die
zuletzt gespeicherte Aufgabe befindet sich oben in der Liste der Task Writer-Dateien.

34. Driicken Sie die Taste Offnen.

35. Wahlen Sie die Registerkarte Wiedergabe.

36. Aktivieren Sie die Umschalttaste Real Mode.

37. Driicken Sie die Wiedergabetaste.

= ] == = Task_20201119_154452 (| Ready

01119 R4S PM .wilﬁww
|
Task Type Task Writer File Fiier  ~| | Task_20201119_154452 Toots | Tasklist ug _ Command  Property  Variable |  Play |
e o o
on
Dete lcbatvariab
- Custom!
Used Workcell item F ainsub
o
compliance @ oo e
Import 3 Task 20201115 153034 :00:
= - 00:00:00,00
wait
3 Tesk 20201115 151848 o P ‘
001 .
4 Task 20201119 083282 ] o
5 Task 20201103 143051 —~
x
6 Task 20201108 112408 r

speed

o = =%E @ + @ 0 e

38. Halten Sie das Roboterende fest, und schieben Sie es langsam in Richtung des Roboterkdrpers. Der
Roboter bewegt sich aufgrund der Schubkraft und kehrt in seine urspriingliche Position zurtick.
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3.5.9 Nutzen Sie Step Run

Das Programmiergerat bietet die Funktion ,,Schritt ausfiihren“, mit der Benutzer ein Aufgabenprogramm {iber

einen bestimmten Befehlsschritt im Task Builder/Writer ausfiihren kbnnen.

Diese Funktion kann mit der Debugging-Funktion fiir eine effektive Programmerstellung genutzt werden.

In dieser Beschreibung werden die Step-Run-Funktion und ihre Verwendung basierend auf Task Builder

erldutert. Das gleiche Verfahren kann jedoch auch im Task Writer verwendet werden.

@ Notiz

+ Um die Aufgabe mit der Schrittlauffunktion ausfiihren zu kénnen, muss sich der Roboter im

Status ,,Servo Ein“ befinden. Driicken Sie die Schaltflache ,Status“ > ,Servo ein“, um den

Roboter auf ,,Servo ein“ zu stellen.

+ Die Funktion ,,Schritt ausfiihren“ ist fir die folgenden Befehle nicht verfligbar:

Globale Variablen

Benutzerdefinierter Code liber Mainsub

Brechen

Ausfahrt

Weitermachen

Segmente von Move SX, Move SJ, Move B

Untergeordnete Befehle im Vision/Conveyor/Watch Smart Pendant
Thread und die untergeordneten Befehle innerhalb des Threads
Benutzerdefinierter Code mithilfe einer Skriptdatei

Das Nutzungsszenario ist wie folgt:

1. Rufen Sie die Registerkarte ,Wiedergabe® im Task Builder/Writer auf.
2. Aktivieren Sie das Kontrollkastchen ,,Schritt ausfiihren. (1)
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'E DART-Platform GV02110200

— Task_StepRun

Tools Task List

006

- X

@ Auto Standby
2024.04.25 11:02:33 AM

Debug| StepRun | Command Property Variable Play

: MoveJ Real Mode <) C]

-

=
=)
<
o
(=

008

009

010

o1

012

013

014

Compliance (ON)

Force (ON)

(1

o)
/
CustomCode ( set_damping_factor([1.0,1.0-+) Axis X LI

Force (OFF)

=
o,
=
(S

Compliance (OFF) Speed
®
1% 100%

< j 4 MovelJ

Status Power

Wahlen Sie den Programmausfiihrungsmodus. (Realer Modus/Virtueller Modus)
Wahlen Sie in der Aufgabenliste (2) den Befehl aus, mit dem Sie beginnen mochten, und driicken Sie dann

die Wiedergabetaste.(3)

[ oART-Pratform Gvo2110200

— Task_StepRun

- X

@ Auto Standby
2024.04.2511:02:33 AM

Debug Step Run Command Property Variable Play

MoveJ Real Mode () ®

A RY Movel) 9

Tools Task List
006
‘ 007
008
009

010

o1

012

013

014

Compliance (ON)

Force (ON)

CustomCode ( set_damping_factor([1.0,1.0---) Axis X

Force (OFF)

=
o,

Compliance (OFF)

< :j i Movel

Status Power

5. Wahlen Sie im Popup-Fenster ,,Schrittausfiihrungsmodus* die Schaltflache (4), um mit dem angegebenen
Befehl zu beginnen. Sie kdnnen das Programm auch von Anfang an ausfiihren, indem Sie die Schaltflache

(5) driicken.
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2] DART-Platform GV02110200

Step Run Mode

Step Run

Select the line which you want to start from.

Play from beginning ( lay from MoveJ (Line 007)

6. Uberpriifen Sie den Programmablauf, nachdem Sie ausgewéhlt haben, ab der angegebenen Zeile zu

beginnen.(6)

fﬁ DART-Platform GV02110200

004

005

007

011

0.51

110

— Task_StepRun

Tools Task List

= X

@ Auto Standby
2024.04.25 1:10:07 PM

Debug Step Run Variable Play
R 1ove Real Mode ® 00:00:(
B 1ove
¢ g 4 Move)
< _:J i MoveJ

Compliance (ON)

Force (ON)

| 010

E CustomCode (set_damping_factor([1.0,1.0:-+ )

011

012

Force (OFF)

B vaie (10)

Status Power

3.5.10 Fahigkeit - Probier Proben aus
OPTIONAL NORMAL 20 MIN
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https://www.youtube.com/watch?v=WODV5YboHZY

Dieses Beispiel wird im Task Builder erstellt. Der Task Writer unterstuitzt die Skill-Funktion nicht.

a
Vorsicht

+ Bevor Sie die Probe versuchen, stellen Sie sicher, zu lesen und zu folgen (2.11.0.1_temp-de_DE)
Sicherheitsvorkehrungen fiir die Verwendung(p. 12). Weitere Informationen finden Sie unter TEIL
1. Sicherheitshandbuch(p. 9).

1. Wahlen Sie im unteren Menii den Task Builder aus.

2. Wabhlen Sie das Symbol ,Arbeitszellenelement auswahlen® >, Greifer”.

3. Wabhlen Sie den Greifer aus, der als Arbeitszellenelement registriert ist. Diese Probe kann nicht ausprobiert
werden, wenn kein Greifer als Arbeitszellenelement registriert ist.

4. Driicken Sie die Taste >, um das Arbeitszellenelement als ausgewahltes Arbeitszellenelement zu
registrieren.

5. Klicken Sie auf die Schaltflache Weiter.

6. Geben Sie den Aufgabennamen ein.

7. Driicken Sie Bestatigen.

-115- User manual(v2.12)


https://www.youtube.com/watch?v=WODV5YboHZY

8.

9.
10.
11.
12.
13.

TEIL 2. Starten des Roboters

Wahlen Sie in der zweiten Zeile der Aufgabenliste den Befehl MainSub aus. In der néchsten Zeile der
ausgewahlten Zeile wird ein neuer Befehl hinzugefiigt.

Fligen Sie den Befehl ,Fahigkeit auswahlen“ hinzu.

Fligen Sie den Befehl ,,Skill platzieren“ hinzu.

Wahlen Sie in der dritten Zeile der Aufgabenliste den Befehl Auswahl aus.

Wahlen Sie die Registerkarte Eigenschaft aus.

Driicken Sie die Aktion fiir das Element Arbeitszelle, um das Menii zu erweitern. Wenn das Objekt der
Greiferzelle ausgewahlt ist, kann die Greiferaktion wahrend der Aktion des Arbeitszellenelements getestet
werden.

14. Um den Greifer zu testen, driicken Sie die Greiftaste, und fiihren Sie eine Greifbewegung durch.

15.

Um den Greifer zu testen, driicken Sie die Entriegelungstaste, und fiihren Sie eine Freigabebewegung
durch.
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16. Bei leichten Werkstlicken das Werkstiick in den Greifer legen und die Greiftaste driicken, damit der

17.

18.
19.

20.

21.

22.
23.

24,

Roboter das Werkstiick halt. Die Durchfiihrung des Teach-in wahrend der Greifer ein Werkstiick halt, kann
dabei helfen, eine genaue Position zu erreichen.
« Esistjedoch nicht zwingend erforderlich, dass der Roboter wahrend des Lernens ein Werkstiick
halt, sondern ein Beispiel.
« Bei schweren Werkstiicken kann es zu gefahrlichen Situationen kommen, da der Greifer das
Werkstlck verlieren kann.
+ Bei schweren Werkstlicken muss das Werkzeuggewicht der Werkzeugeinstellungen das
Werkzeuggewicht und das Werkstlickgewicht enthalten.
Verwenden Sie direktes Lernen, um den Roboter zu dem Punkt zu bewegen, an dem die Aufnahme
durchgefiihrt wird.
« Halten Sie die Handfiihrungstaste im Cockpit gedriickt, um den Roboter zu bewegen.
Driicken Sie die Pose-Taste der Pose.

Driicken Sie die Taste Bestatigen.

Verwenden Sie direktes Lernen, um den Roboter an den Punkt zu bewegen, an dem die Stelle
durchgefiihrt werden soll.

Driicken Sie die Pose-Taste der platzierenden Pose.

Um das Werkstiick aus dem Greifer zu l6sen, driicken Sie die Entriegelungstaste.

Driicken Sie die Taste Bestatigen.

Um detaillierte Einstellungen fiir die Befehle ,,Pick and Place“ festzulegen, wahlen Sie den Befehl ,,Pick® in
der dritten Zeile der Aufgabenliste aus.
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25. Driicken Sie die Option Erweitert, um das Menii zu erweitern, und stellen Sie Folgendes ein: Verwenden Sie

Standardwerte flir Elemente, die unten nicht beschrieben werden.

a. Eingaberichtung: Z-Achse

« Sie legt die Richtung fiir die Eingabe der Aufnahmeposition fest.
Annaherungsabstand: 100 mm
« Erlegt den Abstand fest, bevor der Roboter sich der Aufnahmeposition nahert. Sie sichert
einen ausreichenden Anflugabstand.
Riickzugsabstand: 100 mm
« Erlegt den Abstand fest, nachdem der Roboter in der eingestellten Richtung von der
Aufnahmeposition zuriickgefahren wurde. Es sichert einen ausreichenden Abstand zum
Einfahren.

. Anfluggeschwindigkeit: 100 mm/s

+ Sie legt die Anfluggeschwindigkeit niedriger als den Standardwert fest, wenn sich der
Roboter einem Objekt nahert.
Compliance-Kontrolle: Aktiviert (griin)

. Sensorkontakt: Aktiviert (griin)

+ Sie ermoglicht Compliance-Kontrolle und Kontakterkennungsfunktionen.
« Kontaktkraft: 10N
+ Kontakttoleranz: 10 mm
« Kraft: 15N
« Kratzeroffset: 2mm
Greifer Vor Der Kommissionierung Freigeben: Aktiviert (griin)
« Erversetzt den Greifer in den Zustand ,Freigeben®, bevor er sich dem Aufnahmeort nahert.

. Werkzeuggewicht: Keine

» Wenn das Werkstlick nicht leicht ist, miissen Werkstuckgewicht und Werkzeuggewicht
addiert, als Werkzeuggewicht-Zelle hinzugefiigt und ausgewahlt werden.

26. Driicken Sie die Taste Bestatigen.

27. Wahlen Sie in der vierten Zeile der Aufgabenliste den Befehl Platzieren aus.

28. Driicken Sie die Option Erweitert, um das Menii zu erweitern, und stellen Sie Folgendes ein: Verwenden Sie

Standardwerte flir Elemente, die unten nicht beschrieben werden.

a.

-~ 0 2 0 T

g.

Eingaberichtung: Z-Achse
Annaherungsabstand: 100 mm
Riickzugsabstand: 100 mm
Anfluggeschwindigkeit: 100 mm/s
Compliance-Kontrolle: Aktiviert (griin)
Sensorkontakt: Aktiviert (griin)

+ Sie ermoglicht Compliance-Kontrolle und Kontakterkennungsfunktionen.

» Kontaktkraft: 10N

+ Kontakttoleranz: 10 mm

+ Kraft: 15N
Werkzeuggewicht: Keine

29. Driicken Sie die Taste Bestatigen.
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30.
31.
32.
33.
34.

35.
36.

TEIL 2. Starten des Roboters

Verwenden Sie direktes Teach-in, um den Roboter an den Punkt zu bringen, an dem Pick&Place beginnt.
Werkstiick zur Aufnahmeposition fahren.
Wahlen Sie die Registerkarte Wiedergabe.
Aktivieren Sie die Umschalttaste Real Mode.
Stellen Sie den Geschwindigkeitsschieber auf 10-30% ein.
+ Mit diesem Geschwindigkeitsschieber wird die eingestellte Geschwindigkeit aller Befehle auf den
ausgewahlten % eingestellt.
+ Wenn eine Aufgabe nach der Erstellung zum ersten Mal ausgefiihrt wird, kann die Ausfiihrung mit
niedriger Geschwindigkeit unerwartete Risiken verhindern.
Driicken Sie die Wiedergabetaste.
Wenn die Aufgabe ohne Probleme abgeschlossen wurde, stellen Sie die Geschwindigkeit wieder auf die
Standardeinstellung 100 % ein, und testen Sie sie erneut.

3.5.11 Roboterbewegung verstehen

OBLIGATORISCH EINFACH 5 MIN
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1. Functions & Features

1) Motion Functions : Provides 9 motions including on-line blending

Motion Description
= «move J
4 \ - moves the robot by setting the joint
D angle at the target position, each joint
“_' starts and stops moving simultaneously

&
=

+move SJ

- Each joint moves based on preset angles.
+ move SX

- Robot end moves based on preset points

«move C
- moves the robot along an arc consisting
of two points (waypoint, target point)
from current position

+move Spiral
- Starts from center of a spiral and move
up to maximum radius

Motion

Description

«movel

SR
/, .

- moves the robot along a straight line
to the target workspace coordinates

move JX
- moves the robot to the target
workspace coordinates and joint form

move B

- Moves complex path that consists
straight lines and arcs at a constant
speed to reach a target point

move Periodic
Move back and forth with constant
amplitude and period

Sorry, the widget is not supported in this export.

But you can reach it using the following URL:

https://www.youtube.com/watch?v=s8zJjGhSpMo

TEIL 2. Starten des Roboters

Doosan Robotics Roboter bieten neun Bewegungen. Die Bewegung des Roboters wird durch die
Standardbewegungen MoveJ und Movel und 7 aus diesen beiden Bewegungen abgeleitete Bewegungen

gesteuert.

Arten der Roboterbewegung

Bewegung

Funktion
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MoveJ Jedes Gelenk des Roboters bewegt sich vom aktuellen Winkel
zum Zielwinkel und stoppt gleichzeitig

» Winkel der Zielverbindung eingeben: Jointl, Joint2, Joint3,
Joint5, Joint6

Movel Der Roboter bewegt sich zum Zielpunkt, wahrend der Roboter
TCP gerade bleibt

+ Zielposition und Rotationswerte eingeben: X, Y, Z, A, B,

TCP'. Pose 1
i
o
MoveSJ Der Roboter bewegt sich in allen vom Roboter festgelegten
Winkeln

+ Kontinuierliche MoveJ-Bewegung
+ Daessich um eine Robotergelenkbewegung handelt, kann
der Pfad nicht geschéatzt werden

TCP
-0 - L 0
Pose 1 Pose 2 Pose 3 Pose 4
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MoveSX

MoveJX

MoveC

TEIL 2. Starten des Roboters

Roboter TCP bewegt sich liber alle Punkte

« Kontinuierliche Bewegungsbewegung
« Ein gerader Pfad wird beibehalten

TCP
' DEEE LR L TIELll ®-------- @
Pose 1 Pose 2 Pose 3 Pose 4

Die Roboterpose wird festgelegt, wenn sich der Roboter TCP zum
Zielpunkt bewegt

« Bewegungsbewegung MoveJ zum Zielpunkt (X, Y, Z,A, B, C)
+ Da es sich um eine Robotergelenkbewegung handelt, kann
der Pfad nicht geschatzt werden

Roboter-TCP bewegt sich zum Zielpunkt, wahrend ein
Lichtbogen beibehalten wird

,’Pose 1

#Tcp
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7 MoveB Der Roboter bewegt sich durch einen Abschnitt, der aus
kontinuierlichen geraden Linien und Bégen besteht, zum
endgiiltigen Zielpunkt

Pose 1 Pose 2 Pose 3
@ oo ® o
. TR
8 Beweglicher Spiral Der Roboter bewegt sich vom Spiralzentrum in den maximalen
Radius
TCP
>r' ,,,,,
L 4 : )
Pose 1l . Pose 2, Pose 3
9 MovePeriodic Roboter bewegt sich in einem Pfad mit konstanter Amplitude
und Zyklus
Pose 2 .‘ Posed @ . Pose 6
#TCP
Posel ® Pose 3‘.’ Pose 5 ‘.‘

MoveJ&Movel

Vor der Verwendung von Roboterbewegungen ist es wichtig, die Standardbewegungen MoveJ und Movel zu
verstehen.

+ Jin MoveJ bezieht sich auf Gelenke. Bei dieser Bewegung bewegt sich jedes Gelenk zum Zielwinkel und
stoppt gleichzeitig.

+ Lin Movel bezieht sich auf linear. In dieser Bewegung bewegt sich das TCP am Roboterende mit linearer
Bewegung in die Zielposition (Position und Winkel).
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Geben
Sie Ein

Bewegun
gsmetho
de

Vorteil

Nachteil

Auslastu
ng

Move J

J’

MoveJ

Alle Gelenke des Roboters bewegen sich
vom aktuellen Winkel zum Zielwinkel und
stoppen gleichzeitig

Schnelle Bewegungsgeschwindigkeit
Nicht durch eine Robotersingularitat
beeinflusst

Da sich alle Achsen gleichzeitig zum
Zielwinkel drehen, kann der
Bewegungsweg nicht geschatzt werden
Da der Zielwinkel mit dem Winkel jeder
Achse angegeben wird, ist es schwierig,
den Endpunkt und die Roboterposition
des Roboters zu schatzen

Da es nicht durch eine
Robotersingularitat beeinflusst wird, wird
es verwendet, um Singularitaten zu
vermeiden

Esistideal fiir grofRe Entfernungen
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Movel

TCP am Roboterende bewegt sich mit
linearer Bewegung zu den ausgewahlten
Koordinaten

Da der TCP-Pfad eine gerade Linie
beibehalt, kann der Bewegungspfad des
Roboters geschatzt werden

Als Zielpunkt wird durch Position und
Drehung (X, Y, Z, A, B, C) kann der
ungefdhre Endpunkt des Roboters
geschatzt werden

Die Bewegungsgeschwindigkeit ist relativ
geringer als bei MoveJ

Beeinflusst durch die Singularitat eines
Roboters

Esist ideal, um Objekte und feine
Bewegungen zu vermeiden
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3.5.12 Variablen registrieren und verwalten

Im Task Builder/Writer kdnnen Variablen, Arrays und Pose-Variablen zur Verwendung wahrend der
Programmerstellung registriert werden.

Es werden drei Arten von Variablen unterstiitzt: Systemvariable, globale Variable und Variable definieren.

Die Variablentypen und ihre jeweiligen Registrierungsbildschirme sind wie folgt.

Variable Registration Screen Reference screen image
type
System « Workcell Manager — System Variable "

Variable tab
« Task Builder/Writer — Variable tab —
System Variable — Edit & Add

7
[

Global « Task Builder/Writer —» GlobalVariables
Variables command — Property tab — Edit & Add

= Task_20240513_160036 (g) e

Toos | TaskList Property

ni

- =] & L]
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Variable Registration Screen Reference screen image
type
Define « Task Builder/Writer -~ Add Define “_—n:'rr;;izozwns_lstms o B e
command — Property tab — Edit & Add — ) —=
- - Globatvariaties Define
L
CTE | =
i ﬂ,mns.,..
&z 5 B - .

Je nach Anwendungsfall kdnnen unterschiedliche Variablentypen registriert werden, und
Registrierungsbildschirme fiir jeden Variablentyp bieten die gleiche Funktionalitat.

E DART-Platform GV02110200

Edit & Add Variable
10
# Variable Name |
Variable

System_a posx(0.0, 34.5, 1652.5, 180.0, 0.0, 180.0)

Pose Variable Name

System_a_1
System_aa
System_b
System_A
System_B
System_a_1_1
System_aa_1
System_al_1
System_a_2
System_A_2

System_b_1

=]

posx(100.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0)
posj(0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)

1

2

1,234

posx(100.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0)
posj(0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)

posx(400.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0)
posx(0.0, 34.5, 1652.5, 180.0, 0.0, 180.0)

2

System_

Coordinates ‘ BASE

{@ Get Pose —’

1. Neue Variable hinzufiigen: Wahlen Sie die zu registrierende Variablenoption (Variable, Array, Pose),
geben Sie den Variablennamen und -wert ein und klicken Sie auf die Schaltflache ,Hinzufligen“, um eine
neue Variable zu registrieren. Die neu registrierte Variable wird am Ende der aktuellen Liste hinzugefiigt.

2. Bearbeiten: Wahlen Sie eine registrierte Variable aus und aktivieren Sie das Kontrollkdstchen

Bearbeitungsmodus, um den Variablennamen und -wert zu dndern. Nachdem Sie die Anderungen

vorgenommen haben, klicken Sie auf die Schaltfliche ,,Ubernehmen®, um die Anderungen zu
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libernehmen. Die bearbeitete Variable wird an das Ende der Liste verschoben, nachdem die Anderungen
libernommen wurden.
Zeile nach oben: Verschiebt die einzelne Zeile der ausgewahlten Variablen um eine Zeile nach oben.

4. Zeile nach unten: Verschiebt die einzelne Zeile der ausgewahlten Variablen um eine Zeile nach unten.
5. Mehrfachauswahl: Wahlen Sie mehrere Variablen gleichzeitig aus und verwenden Sie sie in Verbindung

10.

11.

mit den Funktionen zum Kopieren, Ausschneiden und Loschen.
Kopieren: Kopieren Sie die ausgewdhlten Variablen und speichern Sie sie voriibergehend in der
Zwischenablage.
Ausschneiden: Die ausgewahlten Variablen ausschneiden und voriibergehend in der Zwischenablage
speichern.
Einfiigen: Fligen Sie die in der Zwischenablage gespeicherten Variablen unterhalb der aktuell
ausgewadhlten Variablen ein. Im Task Builder/Writer sind Aktionen zum Kopieren oder Ausschneiden von
Variablen zwischen verschiedenen Variablentypen zulassig.
Loschen: Wahlen Sie die zu l6schenden Variablen aus der Variablenliste aus und klicken Sie auf die
Schaltflache ,,Loschen®, um sie zu l6schen.
Nach Variablennamen sortieren: Aufsteigende Reihenfolge / Absteigende Reihenfolge / Sortierung
[6schen

« Ein Beispiel fiir die Sortierung in aufsteigender Reihenfolge:

[ DART-Piatform GVD2110200 ¥

Edit & Add Variable

Variable Name T Value | . |
Variable
System_A 2 z =

System_A_1 2 Pose Variable Name

System_B 1234 System_

System_B_1 1234

System_a posx(0.0, 34.5, 1652.5, 180.0, 0.0, 180.0) Tack e |

System_al posx(400.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0} 5
Coordinates BASE

System_a_1 posx(100.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0)

& System_a_l_1 posx(100.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0) {@ Get Pose ‘ O ‘
9 System_aa pesj(0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)
10 System_aa_l pesj{0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0)

11 System_b i

12 System_b_1 i

Nach Variablenwert sortieren: Der Variablenwert wird nach Typ in aufsteigender Reihenfolge /
absteigender Reihenfolge / klare Sortierung sortiert
« Beider Sortierung nach Variablenwert in aufsteigender Reihenfolge lautet die Reihenfolge der
Variablentypen Variable — Array — Gelenkstellung — Aufgabenstellung.
« Beider Sortierung nach Variablenwert in absteigender Reihenfolge lautet die Reihenfolge der
Variablentypen ,Aufgabenstellung” - ,Gelenkstellung® — ,Anordnung“ - ,Variable®“.
« Ein Beispiel fiir die Sortierung in absteigender Reihenfolge nach Variablenwert:
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[ DART-Piatform GVD2110200 ¥

Edit & Add Variable

# Variable Name ) T
Variable
System_al posx(400.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0} o -

System_a_1_1 posx(100.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0} Pose Variable Name

System_a_l posx(100.0, 500.0, 500.0, 180.0, -180.0, 180.0} System_

System_a posx(0.0, 34.5, 1652.5, 180.0, 0.0, 180.0)

System_aa_1 posj(0.0,0.0,0.0,0.0, 0.0, 0.0} I Sointell

System_aa posj(0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0, 0.0) 5
Coordinates BASE
System_B_1 1234

System_B 1234 {@ Get Pose ‘ 0|
System_A_1 2

Y
10 System_A 2

11 System_b_1 i B

12 System_b i

3.5.13 Funktion des Bedienereingriffs

Wenn wahrend des Roboterbetriebs ein Problem auftritt oder ein Benutzer einen Befehl erteilt, stoppt der
Roboter den Betrieb und zeigt eine Popup-Meldung an, die es dem Bediener ermdoglicht, einzugreifen und die
Situation zu beheben. Nachdem der Benutzer das Problem behoben hat, wird die Aufgabe in der Programmzeile
fortgesetzt, in der das Problem aufgetreten ist.

Operator Intervention

Use Handguiding
Offset distance
0.000mm Move along the path
Backward (-) / Forward (+)
Step move along the path
i il -10 -5 -1 ‘ +1 +5 +10 ‘

Backward (-) / Forward (+)

@ Hinweis
+ Um die Funktion des Arbeitereingriffs zu verwenden, miissen Sie eine der folgenden
Einstellungen vornehmen.
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« Workcell Manager - Normal I/O - Input - Request Intervention (F)
Normal Input: Port5
Not Used
Power On (H}

Power Off (H)

« Workcell Manager - Peripheral - Ananlog Welding Machine - Welding Input Signal
(Detaillierte Einstellungen finden Sie im Welding Techinical Note)

[ DART-Platform GYO2120000 = x
< O G st
Analog Welding Machine (©) confirm

Output Signal Input Signal
Category Port No. Value for Min. Min.In Value for Max. Max. in
Voltage 1voit.. w 30V 40 v 50 ¥ Y
Current 2 Volt.. W 30 A 40 v 50 A 60 Vv

Welding Input Signal  Controller

Name Port No. Signal Polarity Time Out
Arc Active 1{ g 3 - High v 10
a8

Gas OIf o 4 v High v

Wire Stick Q -;; 5 v | | Hign -

Machine Error f( ;! j & v High v

co e & [
a_o

Q .E oo =l o ()
Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power

« Die Schaltflachen ,Entlang des Pfads bewegen“ und ,,Schrittbewegungsschaltflache
(-10,-5,-1,+1,+5,+10)“ fiihren dieselbe Aktion aus. Erstere bewegt sich jedoch von der
Referenzposition um einen manuell eingegebenen Offset vorwarts oder riickwarts, wahrend
letztere einen Punkt um einen voreingestellten Schritt-Offset vorwarts oder riickwarts anvisiert.
Nachdem eine Aktion mit den obigen Schaltflachen abgeschlossen wurde, wird durch Driicken
einer weiteren Schaltflache die aktuelle Position um den Offset verschoben.
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« Die Schaltflache ,,Handfiihrung verwenden“ wird nur aktiviert, wenn eine kollaborative Zone
festgelegt ist und der Roboterzustand in den Handfiihrungszustand wechselt, der direktes
Lehren innerhalb der Zone ermdglicht. Danach kénnen Sie das direkte Teachen aktivieren,
indem Sie die Taste auf der Riickseite des Cockpits oder des Teaching Pendant driicken.

« Im Handflhrungsmodus dndert sich die Schaltflache ,,Handflihrung verwenden“ in die
Schaltflache ,Handflihrung beenden®.

« Wenn Sie die Schaltflache ,Handfiihrung beenden® driicken, endet der Handfiihrungszustand.
Zu diesem Zeitpunkt werden aus Sicherheitsgriinden die aktuelle Roboterposition, der Winkel
und die Werte des Stopppunkts (der Zeitpunkt, an dem das erste Popup auftritt) verglichen, um
ein Popup zu generieren. Wenn ein Popup mit dem folgenden Inhalt auftritt, miissen Sie erneut
direkt lehren, um die Position und Haltung des Roboters zu korrigieren, und es erneut
versuchen.

« Wenn die geradlinige Entfernung zwischen der aktuellen TCP-Position und dem TCP an
der Stoppposition um mehr als 20 cm abweicht

« Wenn die Differenz zwischen dem aktuellen Gelenkwinkel und dem Gelenkwinkel am
Stopppunkt um mehr als 1~3 Achsen (10 Grad) / 4~5 Achsen (30 Grad) / 6 Achsen (60
Grad) abweicht

+ Diese Funktion wird nur wahrend Movel- / MoveC- / MoveB-Vorgangen unterstiitzt.

« Sie kdnnen die Funktion ,Normale Ausgabe“ verwenden, um zu signalisieren, dass ein Popup
aufgetreten ist. Das Signal bleibt aktiv, wahrend das Popup auftritt, und wird deaktiviert, wenn
das Popup endet.

« Workcell Manager - Normal I/O - Output - Operator Intervention (L)
Normal Output : Port 1
Remote Control Mode (L)
Standalone Zone (L]
Collaborative Zone (L)
High Priority Zone (L)
Tool Grientation Limit Zone (L)
Designated Zone (L)
Task Operating (L)
Rebot In Motion (L)
Encoder Initlalization Alarm (L)
Home Pasition (L]

Deceleration - 551 552 (L}

Misalignment Carrection (H)

Hier ist das Nutzungsszenario:
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. Empfangen Sie ein digitales Eingangssignal vom Benutzer oder einem angeschlossenen Gerat, wahrend
das Programm ausgefiihrt wird.

2. Der Roboter hélt an und ein Popup mit der Bedienereingriffsmoglichkeit wird angezeigt.

3. (BeiVerwendung von Direktunterricht) Driicken Sie die Schaltflache ,Handflihrung verwenden“ und dann

die Taste auf der Riickseite des Cockpits oder des Lehrgeréts, um Direktunterricht zu aktivieren. Nachdem
der Direktunterricht abgeschlossen ist, driicken Sie die Schaltflache ,Handfiihrung beenden®.

. Driicken Sie die Schaltflache ,Entlang des Pfads bewegen“, um den Roboter entlang des Pfads zu
bewegen.

. Nachdem Sie den Roboter so weit wie gewiinscht bewegt haben, driicken Sie die Schaltflache
»Fortsetzen“, um die Aufgabe des Roboters fortzusetzen und das Popup zu schlieRen.
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4 TEIL 3. Installationshandbuch

Das Installationshandbuch beschreibt die Installation des Roboters und der Steuerung sowie deren
Spezifikationen.

4.1 Produkteinfiihrung

4.1.1 Uberpriifung der Komponenten

Handhabungsautomat Steuergerat (Option: siehe Anhang)
(. ©)

Bedientableau Stromversorgungskabel zum Steuergerit
Borean Babat ossen Rdet
User Marwugl m&l‘nm!ﬂ[

Anschlusskabel zum Handhabungsautomat Bedienungsanleitung/Schnellreferenz
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+ Komponenten kdnnen sich je nach Robotermodell unterscheiden.

4.1.2 Bezeichnungen und Funktionen

Handhabungsautomat

Bauteilbezeichnungen

Nr. Beschreibung
1 Base

2 J1

3 J2

4 Linkl

5 J3

Nr.

10

-133-

Beschreibung

Link2

J5

J6

Tool flange
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Wichtige Funktionsmerkmale

Nr.

Bauteil

Cockpit

Tool flange

Flange I/O

Flange LED

Connector

Beschreibung

[Option] Steuergerat fiir direktes Einlernen und Betrieb.

Bereich fiir Werkzeugmontage.

Der Eingangs-/Ausgangsanschluss fiir die Werkzeugsteuerung.
(Digitaleingang 3-Kanal, Ausgang 3-Kanal)

Zeigt den Roboterzustand in verschiedenen Farben an.
Weitere Informationen zum Roboterzustand finden Sie unter Status- und Flansch-

LED-Farbe fiir die einzelnen Modi(p. 18).

Dient der Stromversorgung an und Kommunikation mit dem Roboter.
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Steuergerat

Nr. Bauteil Beschreibung

1 I/0 connection terminal (internal) ~ Zum Anschlieflen des steuergerat oder Peripheriegeraten

2 Teach pendant cable connection ~ Zum Verbinden des Kabels des Bedientableaus mit dem
terminal steuergerat

3 Power switch Zum Ein-/Ausschalten der Hauptstromversorgung des

steuergerats

4 Kabelanschlussklemme fiir Zum AnschlieRen des Handhabungsautomatkabels an den
Handhabungsautomat steuergerat

5 Power connection terminal Zum AnschlieRen der Stromversorgung des steuergerats

® Hinweis

+ Bei Auswahl eines optionalen Steuergerats sind die Anweisungen zur Kabelverbindung im
Anhang zu beachten.
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4.1.3 Systemkonfiguration

[Cp

O
Nr. Element Beschreibung
1 Bedientableau Es handelt sich um ein Gerat zur Verwaltung des Systems insgesamt, welches
in der Lage ist, dem Roboter spezifische Stellungen einzulernen und
Einstellungen im Zusammenhang mit dem Handhabungsautomaten und
steuergerat einzurichten
2 Steuergerit Steuert die Bewegung des Roboters entsprechend der im Bedientableau
eingestellten Stellung oder Bewegung. Er verfiigt liber mehrere Eingangs-/
Ausgangsanschliisse (1/0), die eine Verbindung mit diversen Ausriistungen
und Geraten ermoglichen.
3 Handhabungsau Ein fiir Kollaboration ausgelegter Industrieroboter zum Transport und zur
tomat Montage mit verschiedenen Werkzeugen.
A Befehl/
Uberwachung
B
Stromversorgung
/Netzwerk

4.1.4 Produktspezifikationen, Allgemein

P Series Technical Data

P3020 Refer to (2.12-de_DE) P3020°

5 http://doosanrobotics-manual.atlassian.net
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4.1.5 Technische Daten des Roboters

Grundlegende technische Daten

Modellbezeichnung

Gewicht

Traglast innerhalb des
Aktionsradius

Maximaler
Aktionsradius

Anzahl der Achsen

Maximale TCP-
Geschwindigkeit

Wiederholbarkeit von
Positionen (1ISO 9283)

Schutzklasse

Gerauschemission

Einbaurichtung

Steuergerat und
Bedientableau

Vibration und
Beschleunigung

StoRkraft

Betriebstemperaturen

Lagertemperaturen

P3020
83 kg

30 kg

1900 mm

Oberhalb 1 m/s

+0.1 mm

IP 54
<65dB
Nur Boden

Doosan Controller & Teach Pendant

10<f<57Hz - 0.075mm amplitude
57<f<150Hz - 1G

Max Amplitude : 50m4(5G)
* Time : 30ms , Impuls : 3 of 3 (X,Y,Z)

0°C~45°C (273K to 318K)

-5°C ~ 50 °C (268K to 323K)
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Modellbezeichnung P3020

Luftfeuchtigkeit 20%~80%

Achsenspezifische technische Daten

Modellbezeichnung P3020

Aktionswinkel

J1 +360° (TP:+360°)
J2 +125° (TP:+95°)
J3 +160° (TP:+135°)
Ja ;

J5 +360° (TP:£135°)
J6 +360° (TP:+360°)

Max. Geschwindigkeit pro Achse (Betrieb mit zuldssiger Traglast)

J1 100 °/s
J2 80°/s
J3 80°/s
J4 -

J5 200°/s
J6 360 °/s
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Aktionsraum Roboter

Maximale Traglast innerhalb des Aktionsraums

Die maximale Traglast des Roboters innerhalb seines Aktionsraums andert sich entsprechend dem Abstand
vom Schwerpunkt. Traglast gemaf’ Abstand ist wie folgt:

@ Hinweis

Dieses Lastdiagramm setzt ein geringes Ladevolumen des Werkzeugs voraus. Werkzeuge mit einem
grofderen Volumen werden im Vergleich zu einem Werkzeug gleichen Gewichts, aber geringeren
Volumens gréfere Einschrankungen in Bezug auf Traglast oberhalb des Werkzeugschwerpunkts
aufweisen, und in solchen Fallen kann es zu Vibrationen kommen.

P3020
P3020_Payload Diagram @ Workspace
140
J170, 120
120 @ -
I".
109 130, 90
® :
\
80 \
N A —e—30kg
. 75, 50 \
o ® \ —&— 25kg
> a0
\ —o— 20kg
20 \
\
0 »
0 50 100 150 200 250 300
Z

Zulassiges Moment und Tragheitsmoment

Die zulassigen Werte flir Moment und Tragheitsmoment fiir den J4-J6-Roboter sind:
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Modellbeze J4 J5 J6
ichnung

Zuldssiges  Tragheitsm Zuldssiges  Tragheitsmom Zuldssiges  Tragheitsmom
Moment oment Moment ent Moment ent

P3020 - - 55Nm 3.1kgm 36 Nm 2.0kgm

Werkzeugreferenzpunkt (TCP)

4.1.6 Plaketten und Etikette

Besondere Sorgfalt ist geboten, damit Etiketten an Roboter und Steuerung nicht entfernt oder beschadigt
werden.

@ Hinweis

Bei Auswahl eines optionalen Steuergerats kann der Anbringungsort des Etiketts variieren und istim
Anhang zu lberpriiften.

4.2 Installation

4.2.1 Vorsicht bei der Installation

& warnung

A

» Vor Installation des Roboters ist fiir ausreichenden Platz fiir die Installation zu sorgen.
Anderenfalls kdnnte der Roboter beschadigt oder der Anwender verletzt werden.

« Keinesfalls den Netzstecker und das Netzkabel mit nassen Handen anfassen, wenn diese an
einer Stromversorgung angeschlossen werden. Dies kann einen Stromschlag oder Verletzungen
auslosen. Die maximale Traglast des Roboters innerhalb seines Aktionsraums andert sich
entsprechend dem Abstand vom Schwerpunkt. Siehe Informationen zum
Werkzeugreferenzpunkt in der Anleitung.

+ Am Steuergerat anzuschlieRende Sicherheitseinrichtungen miissen an einem
Eingangsanschluss mit Sicherheitskontakt oder einem configurable (konfigurierbaren) Digital-
Eingang/Ausgang (I/0) angeschlossen werden, der mit doppelter Signallibertragung auf Safety
I/O (Sicherheits-Eingang/Ausgang) geschaltet ist. Bei Anschluss von Sicherheitseinrichtungen
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an einen allgemeinen Eingang/Ausgang (I/0) oder bei Nutzen von einendiger
Signaliibertragung lasst sich das erforderliche Sicherheitsniveau nicht einhalten.

+ Die Teilbestlickung der Netztrennvorrichtung andert sich je nach Verdrahtungsort des Steckers
und der Einbauumgebung des Roboters, daher muss sie so montiert werden, dass sie leicht
zuganglichist.

+ Die P-Serie kann nur auf dem Boden verwendet werden. Siehe Anhang Handhabungsleitfaden
fiir die P-Serie, um unter Berlicksichtigung der Totlast des Roboters wahrend der Installation
Unfalle zu vermeiden.

Hebepunkte fiir Transport und Montage

4.2.2 Installationsumgebung

Ausreichenden Freiraum fiir die ungehinderte Bewegung des Roboters sicherstellen. Aktionsraum des Roboters
Uberpriifen, um zu gewdhrleisten, dass der Roboter nicht mit auflenliegenden Gegenstanden kollidiert.

Priifung der Ortlichkeiten der Installation
Ausreichenden Freiraum fiir die ungehinderte Bewegung des Roboters sicherstellen. Aktionsraum des Roboters

Uberpriifen, um zu gewahrleisten, dass der Roboter nicht mit aufienliegenden Gegenstanden kollidiert.

« Roboter auf fester und ebener Oberflache installieren.

+ Roboter an einem Standort ohne Wassereintritt und mit konstanter Temperatur und Luftfeuchtigkeit
installieren.

« Priifen, ob in der Nahe des Montagestandorts entziindliche oder explosionsgefahrdete Materialien
vorliegen.

& Achtung

A

+ Installation des Roboters an Standorten, welche nicht den empfohlenen Vorgaben
entsprechen, kann zu einer Minderung der Roboterleistung und Verkiirzung der
Produktlebensdauer fiihren.

Priifung des Arbeitsbereichs des Roboters

Unter Berticksichtigung des Aktionsraums des Roboters ist ein Installationsraum abzusichern. Der Aktionsraum
ist abhangig vom Modell unterschiedlich.
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':Pci

& Hinweis

Die grau gefarbten Bereiche in der Abbildung zeigen Bereiche an, in denen der Roboter Arbeiten nur
schwer ausfiihren kann. Innerhalb dieses Bereichs ist die Geschwindigkeit der Werkzeuge gering, die
Gelenkgeschwindigkeit jedoch hoch, so dass die Durchfiihrung einer Gefahrenanalyse in diesem Bereich
schwer ist, weil der Roboter ineffizient arbeitet. Deshalb ist es nicht angeraten, das Werkzeug unter
Durchfahren des zylindrischen Abschnitts oben und unten am Sockel zu betreiben.

4.2.3 Montage der Befestigungsteile

Vor Inbetriebnahme des Roboters den Roboter, Steuergerat und das Bedientableau sowie die wichtigen
Systemkomponenten im Arbeitsbereich installieren und an eine Stromversorgung anschlieRen. Die Installation
jeder Komponente wird wie folgt ausgefiihrt:

Befestigung des Roboters

Den Roboter mit Schrauben M8 in den vier Bohrungen 9,0 mm am Handhabungsautomatfufies befestigen.
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» Zum Festziehen der Schrauben wird ein Anzugsdrehmoment von 20 Nm angeraten.
Unterlegscheiben (federnd-flach) verhindern ein Lésen durch Vibration.

« Mit Zapfen @5 zur Standortmarkierung den Handhabungsautomat exakt an einem festen Standort
installieren.

4- HIHOLE, THRU 150 0. : 4-35'5 HOLE, THRU
®14 C'BORE, DP2 / (POSITION PIN HOLE)
(MOUNTING HOLE)

Technische Zeichnung des HandhabungsautomatfuRes, vier Schrauben M8 verwenden. Einheit [mm]

& Wwarnung

+ Die Schrauben vollstandig festziehen, um eine Lockerung wahrend des Betriebs des
Handhabungsautomaten zu verhindern.

« Den FuR des Handhabungsautomaten auf einer stabilen Oberflache installieren, die den
wahrend des Betriebs erzeugten Lasten standhalt (10 Mal das maximale Drehmoment und
5 Mal das Gewicht des Roboters).

+ Der Roboter interpretiert Vibrationen des HandhabungsautomatfuRes als Kollision und
aktiviert den Not-Aus. Deshalb darf bei Installation an Orten, die automatisch ihre Position
verdndern, der Fu nicht an einem Ort installiert werden, der bei Bewegung eine hohe
Beschleunigung aufweist.

+ Den Handhabungsautomaten mit den entsprechenden Verfahren an einem festgelegten
Standort montieren. Die Befestigungsflache muss fest sein, d. h. sie darf nicht nachgeben.
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+ Bei Kontakt mit Wasser tber einen langeren Zeitraum wird der Handhabungsautomat
beschadigt. Deshalb darf er nicht in einer Umgebung mit hoher Feuchtigkeit oder unter Wasser
betrieben werden.

AnschlieRen des Handhabungsautomaten am Steuergerat

Bezeichnung

1 SchlieBen Sie das Manipulatorkabel an den Controller an, platzieren Sie einen
Sicherungsring

« Das Anschlusskabel zum Handhabungsautomaten am entsprechenden Stecker
des Steuergerats anschlieffen und am Kabel einen Sicherungsring anbringen, um
eine Lockerung des Kabels zu verhindern.

2 Verbinden Sie das andere Ende des Manipulatorkabels mit dem Controller-
Anschluss

» Das gegeniiberliegende Ende des Anschlusskabels zum Handhabungsautomaten
in den entsprechenden Stecker des Steuergerats eindriicken, bis ein horbares
Klickgerausch zu vernehmen ist und das Kabel somit an einer Lockerung
gehindert wird.

& Achtung
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+ Bei eingeschaltetem Roboter das Kabel nicht vom Handhabungsautomaten oder Steuergerat
trennen. Dies kann zu einer Beschadigung des Roboters fiihren.

+ Das Kabel zum Handhabungsautomaten darf nicht modifiziert oder verlangert werden.

+ BeiInstallation des Steuergerat auf dem Boden ist mindestens 50 mm Freiraum auf beiden
Seiten zu gewahrleisten, um eine Beliiftung zu ermdglichen.

+ Vordem Einschalten des Steuergerat ein ordnungsgemales Einrasten der Steckverbinder
sicherstellen.

@ Hinweis

+ Beider Konfiguration des Systems ist die Installation einer Vorrichtung zur Gerauschminderung
angeraten, um Gerauscheinwirkung und Fehlfunktion des Systems zu verhindern.

+ Wenn durch elektromagnetische Wellen erzeugtes Rauschen den Betrieb beeintrachtigt, muss
zur Gewdhrleistung eines normalen Betriebs ein Ferritkern an beiden Enden des
Handhabungsautomatkabels eingebaut werden. Der Einbauort ist wie folgt:

Connector
f Connector /7 Cable :
)
~—J

Anschlieen des Bedientableaus am Steuergerat

& Achtung

+ Vor AnschlielRen des Kabels unbedingt sicherstellen, dass die Stifte des Kabelendes nicht
beschadigt oder verbogen sind.

+ Falls das Bedientableau an der Wand oder am Steuergerat angehangt eingesetzt wird, so ist
wegen der Stolpergefahr der Verbindungskabel Vorsicht geboten.

+ Darauf achten, dass Steuergerat, Bedientableau und Kabel nicht mit Wasser in Kontakt
kommen.

+ Steuergerat und Bedientableau diirfen nicht in staubigen oder feuchten Umgebungen
installiert werden.
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+ Steuergerat und Bedientableau diirfen keinesfalls einer staubintensiveren Umgebung als
gemal Klassifizierung IP20 ausgesetzt werden. Insbesondere in Umgebungen mit Staub, der

eine elektrische Leitfahigkeit aufweist, ist Vorsicht geboten.

@ Hinweis

+ Beider Konfiguration des Systems ist die Installation einer Vorrichtung zur Gerauschminderung

angeraten, um Gerauscheinwirkung und Fehlfunktion des Systems zu verhindern.

+ Wenn durch elektromagnetische Wellen erzeugtes Rauschen den Betrieb beeintrachtigt, muss

zur Gewdhrleistung eines normalen Betriebs ein Ferritkern am Anschlussteil des
Bedientableaukabels eingebaut werden. Der Einbauort ist wie folgt:

Ferrite Core

il

—(Gonnector /fﬁL

=l E|

C D

; : Ji/////
Cable

\

Kabelverlegung
Sicherstellen, dass der Kurvenbiegeradius der Kabel grofber als der Mindestbiegeradius ist. Der
Mindestkurvenradius jedes Kabels lautet wie folgt:

Kabel Mindestbiegeradius (R)
Bedientableau Kabel 120 mm
Roboter Kabel 120 mm
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Kabel Mindestbiegeradius (R)
Smart-Tableau Kabel 100 mm
Not-Aus-Taste Kabel 100 mm

a Achtung

+ Achten Sie darauf, dass der Kurvenbiegeradius bei allen Verbindungselementen des
Bedientableaus grofer als der Mindestbiegeradius ist.

+ Falls der Kurvenbiegeradius kleiner als der Mindestbiegeradius ist, so konnen Unterbrechungen
am Kabel oder Schaden am Produkt auftreten.

+ BeiInstallation in Umgebungen, in denen es zu Stérungen durch elektromagnetische Wellen

kommt, sind geeignete Kabel zu verwenden und andere MaRnahmen zur Vermeidung von
Fehlfunktionen zu ergreifen.

Stromversorgung an den Steuergerat

Zur Stromversorgung an den Steuergerat dessen Stromversorgungskabel an einer herkémmlichen IEC-
Steckdose anschlief3en.

« Ein Kabel mit einem herkdmmlichen Netzstecker verwenden, der passend zur Steckdose des betreffenden
Landes passt.
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+ Den Stecker vollstandig in den entsprechenden Steckverbinder des Steuergerats eindriicken, um eine
Lockerung des Kabels zu verhindern. Am Steuerungsschrank einen Standard-Steckverbinder IEC C14 und
zugehoriges Netzkabel IEC C13 (siehe unten) anschlief3en.

& warnung

+ Nach AnschlieRen des Stromversorgungskabels sicherstellen, dass am Roboter eine
ordnungsgemafie Erdung vorliegt (elektronische Erdung). Fiir sémtliche Ausriistungen im
System unter Verwendung einer nicht genutzten Schraube in Verbindung mit dem
Erdungssymbol innerhalb des Steuergerat eine gemeinsame Erdung herstellen. Der
Erdungsleiter muss der maximalen Stromaufnahme des Systems entsprechen.

+ Eingangsstromversorgung des Steuergerats liber einen Stromkreisunterbrecher schiitzen.

+ Das Stromkabel darf nicht modifiziert oder verldngert werden. Dies kann zu einem Brand oder
einer Storung im Steuergerat fihren.

+ Vor Einschalten des Steuergerat ein ordnungsgemaRes Einrasten der Kabel sicherstellen. Stets
das im Lieferumfang des Produktpakets enthaltene originale Kabel verwenden.

@ Hinweis

+ Fiir die Konfiguration des Systems wird angeraten, einen Ein-/Aus-Schalter zum gleichzeitigen
Trennen der Stromversorgung aller Gerate des Systems vorzusehen.

+ Die Stromversorgung muss den Mindestanforderungen in Bezug auf Erdung und
Stromkreisunterbrechern entsprechen. Die technischen Vorgaben zu Elektrik lauten wie folgt:
(Bei Auswahl eines optionalen Steuergerats sind die Anweisungen im Anhang zu beachten.)

Parameter Spezifikation
Eingangsspannung 100 - 240 VAC
Sicherung am Netzstromeingang (@ 100-240 V) 15A
Eingangsfrequenz 47 -63Hz
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Verbinden von Roboter und Werkzeug

Nr. Element

1 Tool

2 Bracket

3 Cable

4 Tool flange

1. Zur Befestigung des Werkzeugs am Werkzeugflansch vier Schrauben M6 verwenden.
« Zum Festziehen der Schrauben wird ein Anzugsdrehmoment von 9 Nm angeraten.
+ Mit Zapfen @6 zur Standortmarkierung den Roboter exakt an einem festen Standort installieren.
2. Nach der Befestigung des Werkzeugs sind die erforderlichen Kabel am Eingang/Ausgang (I/0) des
Flansches anzuschliefien.
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Hinweis

Die Methoden zur Befestigung des Werkzeugs kdnnen je nach Werkzeug unterschiedlich sein. Fiir weitere
Informationen Uber die Installation des Werkzeugs siehe das vom Werkzeughersteller zur Verfiigung
gestellte Handbuch.
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4.2.4 Ein/Aus-Controller-Schalter

Schalten Sie das System ein

An der Unterseite des Controllers ist ein Netzschalter installiert, um die Stromversorgung des Systems zu
trennen. Driicken Sie den Netzschalter auf der Unterseite des Controllers.

+ Die Leistung fiir Systeme wie Roboter,Controller,Teach-Anhdnger und Smart-Anhanger ist eingeschaltet.
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Schalten Sie das System aus

Vor der Reinigung oder Wartung des Roboters oder der Steuerung oder vor der Demontage des Systems die
Stromversorgung des Systems mit dem Netzschalter abschalten.
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4.3 Interface (Schnittstelle)

4.3.1 Flanschl/O

Der Steckverbinder liefert Stromversorgung und Steuerungssignale, die zum Betreiben der in Greifer oder
besonderen Roboterwerkzeugen integrierten Sensoren erforderlich sind. Folgendes sind Beispiele flir
Industriekabel (es konnen gleichwertige Kabel verwendet werden):

« Phoenix contact 1404178, male (Straight)
« Phoenix contact 1404182, male (Right Angle)

Die Klemmenbelegung jedes Steckverbinders ist wie folgt:

Schematic Diagram

& warnung

+ Werkzeug und Greifer so einrichten, dass diese bei Abschaltung der Stromversorgung keine
Gefahren darstellen konnen.(z. B. das Herabfallen eines workpiece aus dem Werkzeug)

+ An Klemme Nr. 5 jedes Steckverbinders liegt dauerhaft 24 V an; solange Stromversorgung am
Roboter anliegt, deshalb muss bei Einrichtung von Werkzeug und Greifer die Stromversorgung
ausgeschaltet werden.
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Spezifikationen Digitalausgang am Flansch
Flange Digital output ist eine PNP-Spezifikation, und der Ausgang photo coupler (Optokoppler) wird im output

eingerichtet.

Der entsprechende Kanal am output wird bei Aktivierung des Digital-output auf +24 V aktiviert. Der
entsprechende Kanal am output wird bei Deaktivierung des Digital-outputs auf open (floating) (unterbrochen,

schwimmend) geandert.

Die elektrischen Spezifikationen fiir den Digitaloutput lauten wie folgt:

Parameter Min Typ Max Unit
Voltage when driving 10mA 23 - - v
Voltage when driving 50mA 22.8 - 23.7 Y
Current when driving 0 - 50 mA

U

Flange Interface Board

+24V

~) B

Die Einstellung wird seit dem 22. Marz 2024 wie folgt berechnet

Digitale Ausgange unterstlitzen zwei verschiedene Modi:
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Mode Active Inactive
PNP (Source Type, default) High Open
NPN (Sink Type) Low Open

Die anféngliche Stromversorgung der Digitalausgange ist auf 0 V eingestellt und kann auf 12 V oder 24 V
eingestellt werden.

Wenn der digitale Ausgang deaktiviert ist, ist der Zustand des entsprechenden Ausgangskanals offen
(schwebend).
Die elektrischen Spezifikationen sind unten aufgefiihrt:

Parameter Min Typ Max Unit
Voltage when driving 12V mode 11.4 12 12.6 v
Voltage when driving 24V mode 22.8 24 25.2 v
Current when driving 0 - 50 mA
& Achtung

+ Digital-output unterliegt nicht der Begrenzung der Stromstarke. Nichtbeachtung der oben
angegebenen technischen Daten wahrend des Betriebs kann zu dauerhaften Schaden am
Produkt fiihren.

+ Nachstehende Abbildung ist ein Beispiel einer Konfiguration mit Digital-output, die beim
AnschlieRen von tool und gripper am Roboter zu beachten ist.

+ Beider Einrichtung des Stromkreises ist vorher unbedingt die Stromversorgung des Roboters
zu unterbrechen.

Spezifikationen Digital-Input am Flange

Der Digital-input am Flange enthélt einen als photo coupler (Optokoppler) ausgefiihrten Eingang.
Die auf 24 V-Eingang basierende Stromstarke wird durch internen Widerstand auf 5 mA begrenzt.

Die elektrischen Spezifikationen fiir den Digital-input lauten wie folgt:

Parameter Min Typ Max Unit
Eingangsspannung 0 - 26 v
Hochpotential Logik 4.4 - - v
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Parameter Min Typ Max Unit
Niederpotential Logik 0 - 0.7 v
Eingangswiderstand - 4.4k - Q
& Achtung

+ Nachstehende Abbildung ist ein Beispiel einer Konfiguration mit Digital-input, die beim
AnschlielRen eines Eingangsgerats zu beachten ist.

+ Bei der Einrichtung des Stromkreises ist vorher unbedingt die Stromversorgung des Roboters
zu unterbrechen.

+24V
L (U
" % Flange Interface Board
/-|
T 4.4K
S A
smA [\ /

A

Technische Daten des Flansch-Analogeingangs

Empfangt Spannungs- oder Stromsignale von externen Geraten.
Der Analogeingang kann auf Spannung (0-10 V) oder Strom (4-20 mA) eingestellt werden.

Die elektrischen Spezifikationen sind unten aufgefiihrt.
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Parameter Min Typ Max Unit
Input voltage in voltage mode 0 - 10 v
Input current in current mode 4 - 20 A
Resolution - 12 - bit

4.3.2 AnschlieBen von Eingang/Ausgang (1/O) am Steuergerat

Zusatzlich zu Handhabungsautomat und Bedientableau konnen diverse externe Ausriistungen durch die
Eingangs-/Ausgangsklemme (I/O) des Steuergerats angeschlossen werden. Diverse Peripheriegerdte, wie
Sicherheitseinrichtungen, einschlief3lich des Not-Aus-Schalters, der Lichtschranke und der Sicherheitsmatten
sowie der beim Einrichten der Arbeitszelle des Roboters erforderlichen Geréte, einschlieltlich der Druckluft-
Magnetventile, PLCs und Kodiergerate von Forderbandern, lassen sich anschliel3en.

Der 1/0O des Steuergerats besteht aus folgenden sechs Einheiten:

» Klemmenanschlussblock fiir Safety am Kontakteingang (TBSFT): Dient dem AnschlieRen von Geraten fiir
Not-Aus und Schutzabschaltung

« Klemmenanschlussblock fiir Stromversorgung Digital-Eingang/Ausgang (1/0) (TBPWR):

« Configurable Digital-Eingangs-/Ausgangsblock (1/0) (TBCI1 - 4, TBCO1 - 4): Dient dem Anschliefen von
Peripheriegerdten, wie sie fiir den Roboterbetrieb erforderlich sind

« Klemmenanschlussblock fiir Analog-Eingang/Ausgang (1/0) (TBAIO):

+ Klemmenanschlussblock fiir Eingang Kodiergerat (TBEN1, TBEN2)

& Achtung

+ Beim Verbinden von Anschlussklemmen an Eingang/Ausgang (I/0) des Steuergerats ist zum
Verhindern von Schaden oder Fehlfunktionen am Produkt die Stromversorgung zu
unterbrechen.

+ Doosan Robotics libernimmt keinerlei Haftung fiir Produktschaden, die durch unsachgemaRe
Verbindung von Anschlussklemmen oder Fahrlassigkeit von Anwendern entstehen.

+ Sicherstellen, dass bei Abschaltung der Stromversorgung an den Steuergerat vorher die externe
Stromversorgung ausgeschaltet wird.

+ Verwenden Sie beim Lésen oder Festziehen der Schraube unbedingt ein magnetisches
Werkzeug, um Verluste zu vermeiden.
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Einrichtung des Klemmenanschlussblocks fiir Sicherheitskontaktausgang (TBSTO)

Die safety controller (Sicherheitssteuerung) stellt doppelte Relaiskontakt-Ausgangssignale fiir
Sicherheitsanwendungen bereit. Bei Abschaltung des Roboters durch Stromabschaltung (STO: Safe Torque Off)
opens (6ffnet) jeder der doppelten Kontakte. Falls der Roboter mit Betriebsstromversorgung (Ready, Run, Jog
etc.) versorgt wird, so schlieRt jeder der doppelten Kontakte.

Wihrend der Ausgangswert der beiden Kontakte identisch sein muss, miissen bei open/close (Offnen/
SchliefRen) verschiedene Ausgabewerte erzeugt werden. Falls die Ausgabewerte der beiden Kontakte langer als
die Zeitwerte in nachstehender Tabelle sind, so ist von einem Kurzschluss der Verbindung und einem Defekt der
Hardware des angeschlossenen externen Gerites auszugehen und es sind die entsprechenden Uberpriifungen
vorzunehmen. Nennspannung/Nennstromaufnahme des Relais der safety controller (Sicherheitssteuerung),
das an der Anschlussklemme des Kontakts angeschlossen ist, betragt 250 VAC/6 A.

Offnen — SchlieRen SchlieBen — Offnen

Kontaktausgang unterschiedliche Max. Max. 1 sek. Max. 0,1 sek.
zulassige Zeit

Einrichtung des Klemmenanschlussblocks flir Kontakteingang (TBSFT)

Der Eingang/Ausgang (I/0) fiir Sicherheitsschaltungen des Steuergerats besteht aus doppelt ausgefiihrten
gesonderten Eingangskontaktanschliissen zum Anschluss von Sicherheitseinrichtungen. Diese Klemmen
werden je nach deren Verwendung in zwei Gruppen eingeteilt.

Das Signal externer Sicherheitseinrichtungen wird von safety controller (Sicherheitssteuerung) in Abhéngigkeit
des Zustand des closed (geschlossenen) Kontakts, bei dem alle vier Kontakteingange im Normalfall geschlossen
sind (Offner), wie folgt erkannt:

Kontaktstatus EM1 Kontakt EM2 Kontakt PR1 Kontakt PR2 Kontakt
Schlielten Normal Normal Normal Normal
Offnen Not-Aus Not-Aus Schutzabschaltung Schutzabschaltung
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a

Warnung

+ Keinesfalls das Sicherheitssignal an reguldre PLCs anschlief3en, die nicht Sicherheits-PLCs sind.
Nichtbeachtung wiirde zu falscher Betétigung der Sicherheitsabschaltung fiihren, was schwere
Verletzungen auch mit Todesfolge des Anwenders verursachen kann.

+ Wenn einer der Kontakte geoffnet ist, so halt der Roboter gemaR den Einstellungen des Modus
fir sicheren Stopp an und die LED an der rechten Seite des TBSFT wird eingeschaltet. EMGA
(Red), EMGB (Red), PRDA (Yellow), PRDB (Yellow)

®
Hinweis
+ EMGA : Emergency Stop Channel A(EM1) LED
+ EMGB : Emergency Stop Channel B(EM2) LED
« PRDA: Protective Stop Channel A(PR1) LED
« PRDB: Protective Stop Channel B(PR2) LED

a
Achtung

+ Zur Priifung auf Unterbrechungen und Kurzschliisse von Verbindungen muss dieser Anschluss
mit Geraten verbunden werden, die ein Sicherheitssignal als Kontakte ausgeben. Sollen
Peripheriegerate angeschlossen werden, die Sicherheitssignale als Spannung an eine safety
controller ausgiben, siehe hierzu die Beschreibung des , Einrichtung des Configurable
(konfigurierbaren) Digital-Eingang/Ausgang (1/0) (TBCI1 - 4, TBCOL1 - 4)(p. 159)

Einrichtung des Configurable (konfigurierbaren) Digital-Eingang/Ausgang (1/0) (TBCI1 - 4,
TBCO1-4)

Der Digital-Eingang/Ausgang des Steuergerats besteht aus 16 Eingdangen und 16 Ausgangen. Diese dienen zum
Anschlieflen von Peripheriegeraten, die fiir die Robotersteuerung erforderlich sind oder auf doppelten safety I/
O (Sicherheits-Eingang/Ausgang (1/0)) eingestellt werden, um fiir Zwecke des Sicherheitssignal-Eingang/

Ausgangs (I/0) verwendet zu werden.
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B o009 B o13
B Gio B cio
B o10 B o1
M Glo B clo
B on B o1s
B Glo B cio
B o12 B o16
B Glo B clo

TBCO3 TBCO4

Die elektrischen technischen Daten der configurable digitalen Eingénge/Ausgange (1/0) lauten wie folgt:

Klemme

Digital Output

Digital Input

a

Achtung

[Oxx]

[Oxx]

[Oxx]

[Oxx]

[Ixx]

[Ixx]

[Ixx]

[Ixx]

Parameter

Spannung

Elektrische
Stromstarke

Spannungsabfall

Leckstrom

Spannung

Abschaltbereich

Einschaltbereich

Elektrische
Stromstarke

Technische Daten

0-24V

0-1A

0-1V

0-0.1mA

0-30V

11-30V

2-15mA

+ Die Klemmen VIO (10 24 V) und GIO (IO GND), die als Spannungsversorgung fiir
Digitaleingdnge/-ausgange verwendet werden kdonnen, sind von den Klemmen fiir die externe

Spannungsversorgung VCC (24 V) und GND im Sicherheitsstromkreis der Ein-/Ausgange

getrennt. Es ist zu beachten, dass die Diagnosefunktionen des Roboters Fehler erkennen: Wenn

die interne Spannungsversorgung als Spannungsversorgung fiir Digital-Ein-/Ausgédnge lber den

Klemmenblock fiir die Spannungsversorgung fiir Digital-Ein-/Ausgange (TBPWR) angeschlossen
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wird oder wenn die 24 V-Spannungsversorgung nicht liber eine externe Spannungsversorgung
Uber die Klemmen VIO und GIO erfolgt, funktioniert der konfigurierbare Digital-Eingang/
Ausgang nicht und die Betriebsspannungsversorgung des Roboters wird ausgeschaltet.

Falls der configurable (konfigurierbare) Digital-Eingang/Ausgang (1/0) als allgemeiner Digital-Eingang/Ausgang
(1/0) verwendet wird, so lassen sich diverse Niederstromfunktionen, wie Magnetventile und Signalaustausch
mit PLC-Systemen oder Peripheriegeraten ausfiihren. Folgendes zeigt, wie der konfigurierbare Digital-Eingang/

Ausgang (I/0) zu verwenden ist:

Bei Erhalt eines Eingangs von dry contact (Trockenkontakt)

Hierbei handelt es sich um ein Verfahren zur Verbindung eines switch (Schalters) oder contact (Kontakts)
zwischen den VIO-Anschlussklemmen der Anschlussklemmenblocke TBCI1-TBCI4 und Ixx-Anschlussklemmen.
Der Ausgang des externen Gerats wirkt nur (iber das Relais auf open/close (Offnen/Schlielen) des Kontakts, so

dass dieser von externen Geraten elektrisch isoliert ist.

Dry Contact Connection ’\J Safety Controller
vio Vloquw) Board

|
] @) la e '/4 “ TBCI1~TBCl4
T

101~116
L _ 1 _ _
) ~
4 ’ _‘_ (13
= = Glo
NPN output  PNP output

(Sink type) (Source type)
with Relay with Relay

Bei Erhalt eines Eingangs von dry contact (Feuchtkontakt)

Es werden die Signale vom Spannungstyp der externen Gerdte erhalten. Wenn der Ausgang eines Zielgerats von
der Bauart source type (quellenartig) ist, liegt am Eingang eine Spannung von 24 V/0 V an. Falls der Ausgang des
Zielgerats von der Bauart sink type (senkenartig) ist, so lasst sich ein Relais hinzufligen, um einen
Spannungseingang von 24 V/0 V zu erhalten. Da der Spannungseingang einen Bezugswert erfordert, miissen die
externen Gerate und die externe Stromversorgung an einer gemeinsamen ground (Erdung) angeschlossen

werden.
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ey Wet Contact Connection '\J Safety Controller

It @ tf Ext. S
O O (Voltage/Current from Ext. Source) — Board

] é) 1 1{4 - TBCI1~TBCl4

T 101~116

 —
PNP output Pushbutton
_@ (Source type) / Switch
) 3

— J_ Common Ground GIO J7
NPN output —

Sink type)
with Relay

L
N

Wenn eine einfache Last betrieben wird

Bei dieser Methode werden die Lasten zwischen den Klemmen 001-0016 der Klemmenblocke TBCO1-TBCO4
und der Klemme GIO angeschlossen.

Jede Anschlussklemme kann maximal 1 A ausgeben, aber die Stromstdrke insgesamt kann entsprechend des
Warmewertes und der Last begrenzt werden.

Falls die Stromversorgung des Digital-Eingangs/Ausgangs (1/0) (VIO/GIO) liber die interne Stromversorgung
gemal der Werkseinstellung bereitgestellt wird, so stehen bis zu 2 A von VIO-Stromstarke zur Verfiigung. Falls
eine Stromstdrke oberhalb 2 A erforderlich ist, so ist die Verbindung zwischen der Stromversorgung des Digital-
Eingangs/Ausgangs (I/0) (VIO/GIO) des Anschlussklemmenblocks fiir Stromversorgung des Digital-Eingangs/
Ausgangs (I/0) (TBPWR) und der internen Stromversorgung (VCC/GND) zu entfernen und stattdessen eine
externe Stromversorgung anzuschlief3en.
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Safety Controller

Board

N\ ——

24V

FUSE 2A I

TBPWR

el [ I |"§"I ry
— & Tq
Logic
Voltage Source
Qutput
TBCO1~TBCO4

vce
GND™,

A
| 24V
VIO SMPS
e
GIO
001~016

./

Falls ein Gerat mit Eingang der Bauart negative common & sink type (Typ gemeinsamer Minus & Falle)

angeschlossen ist

Wird der Digital-1/0-Ausgang an ein sink type (senkenartiges) Eingangsgerat angeschlossen, so sind die Oxx-
Klemmen des Klemmenblocks TBCO1-TBCO4 an der Eingangsklemme eines externen Gerats anzuschliefen und
GIO mit einem negative common (negativen Bezugsleiter) eines externen Gerats zu verbinden, um eine

gemeinsame ground (Erdung) herzustellen.
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Safety Controller .
}é q V) ™ External Device
oar FUSE 2A vee
Y s O
24y 3 bl
TBPWR X
{ )-.g"'_- — l,_ | 24V
vio ./ SMPS
Slae—— == -
ANN(ES _
& L 001~016 Negative common
Logic xx ]| Sink type input
Voltage Source _—
Qutput [i! :3
TBCO1~TBCO4 +
) Common Ground ’K{
) | COM(N)
GIO
Vs

Falls ein Gerat mit Eingang der Bauart positive common & source type (Typ positiver Bezugsleiter & Quelle)
angeschlossen ist

Ein Relais zwischen der Oxx-Klemme und der GIO-Klemme in Klemmenblocken TBCO1-TBCO4 anschlieften, um
die Eingangssignale als Kontakte an das externe Gerat zu liefern. Nach Erfordernis kann an dem externen Gerat
eine externe Stromversorgung angeschlossen werden.
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Safety Controller M
Board FUSE 2A

External Device

vee
~o— O

24V

Gl COM(P)

o
I
I

J4—
L

TBPWR =
et .| 28Y %
vio . SMPS\ =

el
Ll |

a F
¥y

Digital ( Lo L
Isolator | A

& —< 001~016

ok

s A bor Positive common

Voltage Source Source type Input
Qutput
K1
TBCO1~TBCO4 [ K
J7 GIO
a

Achtung

Allgemeine Digital-1/O-Gerdte kdnnen jederzeit durch einen Kurzschluss in der
Stromversorgung des Steuergerats, bei Erkennung eines Fehlers durch die Eigendiagnose und
aufgrund der Einstellungen des Aufgabenprogramms den Betrieb einstellen. Deshalb ist vor
Einrichtung der workcell (Installation) eines Roboters eine Gefahrenanalyse durchzufiihren und
sofern weitere Gefahren vorliegen, wie durch herabfallende Werkstiicke, Ignorieren von
Digitaleingang oder Synchronisierungsfehler durch falsches Erkennen, so ist die Umsetzung
weiterer Sicherheitsmafinahmen sicherzustellen.

Falls es sich beim allgemeinen Digital-Eingang/Ausgang (1/0) um einen Eingang/Ausgang (1/0)
vom Typ mit einzelner Verbindung handelt und jegliche Kurzschliisse oder Stérungen zum
Ausfall der Sicherheitsfunktionen fiihren kénnen, so darf dieser nicht fiir Sicherheitszwecke
verwendet werden. Falls die Verbindung eines Sicherheitsgerats oder eines
sicherheitsbezogenen Eingangs/Ausgangs (I/0) erforderlich ist, so muss die entsprechende
Anschlussklemme am Bedientableau auf doppelten Sicherheits-Eingang/Ausgang eingestellt
werden.
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Falls der configurable (konfigurierbare) Digital-Eingang/Ausgang (1/0) als ein Eingang/Ausgang fiir safety
(Sicherheit) verwendet wird

So konnen zwei nebeneinander liegende Klemmen, wie 001 & 002, ..., 015 & 016,101 &102, ... 115 & 116,
identische Sicherheitssignale zur Bildung eines doppelten Sicherheits-Eingangs/Ausgangs (I/0) nutzen

Wahrend die Anschlussklemme flir Ausgang eines Sicherheitskontakts (TBSFT) nur an Signalen vom Typ
Kontakt verbunden werden kann, so kann ein input (Eingang), der auf Eingang/Ausgang (1/O) fiir safety
(Sicherheit) eingestellt wurde, sowohl an Signalen vom Typ Kontakt, als auch vom Typ Spannung
angeschlossen werden. Ein auf Eingang/Ausgang (1/0) fiir Sicherheit eingestellter Ausgang gibt
Spannungssignale aus, kann durch Hinzufiigen eines externen Relais jedoch auch Signale vom Typ Kontakt
ausgeben.

Nachstehend ein Beispiel von Verbindung einer Sicherheitseinrichtung fiir den Betrieb.

« Verbindung eines Not-Aus-Schalters (Kontaktsignal) als Anschlussklemme fiir Eingang vom Typ safety
(Sicherheit)

VIO

8 101
VIO

102

\T

-
—

« Verbindung einer Lichtschranke (Spannungssignal) als Anschlussklemme fiir Eingang vom Typ safety
(Sicherheit) (ground (Erdung) gemeinsam)
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OUT1 B vio B oo1
.1I 101 B Gio
°UT2'u vio M o002
L 102 B Gio
- B vio B oo03
B 03 B Glo
B vio B 004
B 04 J GIO

o

Einrichten der Anschlussklemme des Analog-Eingangs/Ausgangs (I/0) (TBAIO)

Der Steuergerat verfligt liber zwei Anschlussklemmen flir Analogeingang/-ausgang (1/0), die auf Betriebsart
Spannung oder Stromstarke eingestellt werden konnen. Dieser kann die Spannung/Stromstarke an ein externes
Gerat ausgeben, welches iber Analog-Eingang/Ausgang (1/0) betrieben wird oder Signale von Sensoren erhalt,
die analoge Spannung/Stromstarke ausgeben.

Zur Gewahrleistung maximaler Genauigkeit beim Eingang ist folgendes zu beachten:

» Abgeschirmte oder verdrillte, doppeladrige Kabel verwenden.

« Abgeschirmte Kabel am Masseanschluss im Steuergerat anschlieRen.

« Stromstarkebasierte Signale sind gegen Storungen relativ unempfindlicher, deshalb fiir
Anschlussklemmen des Analog-Eingangs/-Ausgangs (I/0) solche Gerate verwenden, die in der Betriebsart
Stromstarke arbeiten. Die Betriebsarten Stromstarke/Spannung lassen sich liber die Software einrichten.

Die technischen Daten der Elektrik der Anschlussklemmen des Analogeingangs/-ausgangs (I/0) lauten wie folgt:

Klemme Parameter Spezifikation
Analogeingang [AIx-GND] Spannung -
Betriebsart
St tark
romstarke [AIx-GND] Elektrische Stromstarke 4-20mA
[AIX-GND] Widerstand
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Klemme

Analogeingang
Betriebsart
Spannung

Analogausgang
Betriebsart
Stromstarke

Analogausgang
Betriebsart
Spannung

[AIx-GND]

[AIX-GND]

[AIX-GND]

[AIX-GND]

[AIx-GND]

[AOX-GND]

[AOX-GND]

[AOX-GND]

[AOX-GND]

[AOxX-GND]

[AOxX-GND]

[AOX-GND]

[AOX-GND]

Spannungs-/Stromeingang

Parameter

Auflosung

Spannung

Elektrische Stromstarke

Widerstand

Auflosung

Spannung

Elektrische Stromstarke

Widerstand

Auflosung

Spannung

Elektrische Stromstarke

Widerstand

Auflosung

TEIL 3. Installationshandbuch

Spezifikation

12 bit

0-10V

1M ohm

12 bit

4-20mA

50M ohm

16 bit

0-10V

1ohm

16 bit

Es werden Spannungs- oder Stromstarke-Signale aus externen Geraten zwischen Klemme Alx des
Anschlussklemmenblocks TBAIO und dem Erdungsanschluss (GND) erhalten. Falls die Ausgabe des Gerats ein
Spannungssignal ist, so wird ein Signal von 0-10 VDC erhalten. Falls die Ausgabe des Gerats ein

Stromstarkesignal ist, so wird ein Signal von 4-20 mA erhalten.

« Jenach Ausgabesignal (Spannung/Stromstarke) des Gerats muss der Analogeingang des Steuergeréts auf
dem Bedientableau auf ,,Spannung® oder ,Stromstarke“ eingestellt werden.
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A% Safety Controller Board

0 ~ 10 Vdc
4 ~ 20 mA
— Al1~2 \
! > e
Field Output [ O | * TBAIO
Ex)PLC, DCS, []
Sensor O "
GND

\%

Y

Spannungs-/Stromausgang

Damit werden Spannungs- oder Stromstarkesignale an ein externes Gerat zwischen Klemme AOx des TBAIO-
Klemmenblocks und dem Erdungsanschluss (GND) eingespeist. Falls der Eingang des Gerats ein
Spannungssignal ist, so wird ein Signal von 0-10 VDC angelegt. Falls der Eingang des Gerats ein
Stromstarkesignal ist, so wird ein Signal von 4-20 mA angelegt.

« Je nach Eingangssignal (Spannung/Stromstarke) des Gerats muss der Analogausgang des Steuergerats auf
dem Bedientableau auf ,Spannung” oder ,Stromstarke“ eingestellt werden.

AV

Safety Controller Board

4 -20 mA
0 - 10 Vdc
AO1~2 s
Current I
4-20 mA
IouT + | O| Field Input

DAC —6\;— TBAIO EX)PLC, DCS,

«€— Voltage & Current - Actuator
Combined VOUT

O

Voltage GND
0-10 Vdc
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Einrichtung des Encoder-Eingangsanschlussblocks (TBEN1, TBEN2)

Der Steuergerat bietet zwei TBEN-Anschlussblocke, an die externe Encoder angeschlossen werden konnen.
Diese unterstiitzen die Phasen A, B und Z als Eingénge und fiihren Zdhlungen basierend auf 12 VDC durch.
Zusatzlich kann die Phase S als Startsensor des Forderbands verwendet werden.

« Zur Gewahrleistung maximaler Genauigkeit beim Eingang ist folgendes zu beachten: Verwenden Sie
abgeschirmte, verdrillte doppeladrige Kabel zur Vermeidung von Geraduschen.

« Abgeschirmte Kabel am Masseanschluss im Steuergerat anschlieRRen.

« Im Falle von Eingangen der Phase S, je nach Sensortyp(NPN/PNP) einen Pull-Up- oder Pull-Down-
Widerstand anschlieffen, um einen potentialfreien Zustand zu verhindern.

Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fiir eine Konfiguration aus Encoder und Sensor, die bei der Herstellung
von Verbindungen als Hilfestellung dienen kann.

Incremental Encoder A, B, Z anschlielRen

Incremental Safety Controller
Encoder Board

va VA

24v  12v

WV vee FUSE / 1.5A T T
O\ + ™
ow Pass
| | s [ CPU
A4 -
A B Z E1A,B, Z
TBEN 1~2

ov aNo |

J N
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NPN-Sensor anschlief3en

Safety Controller

Sensor (NPN) Board
\ﬁ N/\ 24v  12v
. ) ——  FUSE/1.5A T T
v PULL - UP VCC ~_o + —
1 tl I _ Fiiter [ PPV
out E1S
TBEN 1~2
av GND
PNP-Sensor anschliefsen
Sensor (PNP) Safety Controller
Board
24y 12v
. FUSE / 1.5A T
s s SN
+V
TBEN 1~2
* Low Pass
ouT E1S _ Fiter | ¥ CPU
I" ov PULL - DOWN GND | |

Einrichtung des digitalen Klemmenblocks fiir I/O-Stromversorgungsanschluss (TBPWR)

VIO und GIO sind Stromversorgungsanschliisse flir den Digital-Eingang/Ausgang (1/0) der safety controller
(Sicherheitssteuerung) vorne am Steuergerat und werden von VCC24V und Masse getrennt, die SMPS innerhalb
des Steuergerats anlegen. Falls der Anwender eine Stromstarke von 2 A oder weniger fiir einen configurable
Digital-Eingang/Ausgang (1/0) verwendet, so liegt keine Isolierung des angeschlossenen 1/0-Gerats vor und der
Steuergerat sowie die interne Stromversorgung des Steuergerats lassen sich als Stromversorgung von Eingang/
Ausgang (1/0) verwenden, wie in der nachstehenden Abbildung dargestellt. (Werkseinstellung)
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VCC24V(VCC)
GND
10VCC24V(VIO)
IOGND(GIO)
@ 0VCC24V(VIO)
m '0GND(GIO)

Wenn eine Stromstarke von mehr als 2 A erforderlich ist. In diesem Fall muss eine separate externe
Spannungsversorgung (24 V) an die Klemmen VIO und GIO angeschlossen werden.

(" )

VCC24V(VCC)
GND
|OVCC24V(VIO)
IOGND(GIO)
|OVCC24V(VIO)
IOGND(GIO)

_I_

llllll

J

Die IOPW (green) (griine) LED oben auf dem TBPWR leuchtet auf, wenn Stromversorgung tiber VIO anliegt.

a
Achtung

+ Sicherstellen, dass die externe Stromversorgung (SMPS) bei Abschaltung der tromversorgung
des Steuergerats ebenfalls ausgeschaltet wird.
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Hinweis

+ Falls eine Stromstarke grofRer als 2 A vom angeschlossenen VCC und Masse (GND) des TBPWR
verwendet wird, so l6st die Sicherung vor der Anschlussklemme der Stromausgabe aus, um die
Sicherheit des internen Systems des Steuergerats zu gewahrleisten, das am selben SMPS
angeschlossen ist.

+ Falls eine Stromstarke oberhalb 2 A flir den configurable Digital-Eingang/Ausgang (1/0O)
erforderlich ist, so muss hierzu eine externe Stromversorgung (24 V) liber VIO und GIO
angeschlossen werden.

4.3.3 Netzwerkverbindung
Laptops, TCP/IP-Ausriistung und Ausriistung mit Modbus sowie Kamerasensoren lassen sich an der Netzwerk-
Anschlussklemme innerhalb des Steuergerats anschlieRen.

Kabel an den vorgesehenen Anschliissen entsprechend der Netzwerkanwendung anschlieRen.

« WAN: AnschlieRen des externen Internets
« LAN: Verbindung mit Peripheriegeraten liber TCP/IP oder Modbus-Protokoll

Durch Anschliefen des Kabels an der Anschlussklemme fiir Netzwerkverbindung wird das Netzwerk
angeschlossen (siehe nachstehende Abbildung).

Anschluss externer Gerate - Kamerasensor

Der Roboter lasst sich mit einem Kamerasensor (2D-Kamera fiir Messung von Objektposition) verbinden und die
Messungen des Kamerasensors lassen sich {iber ein Netzwerk an den Roboter libertragen, um mit Befehlen des
Roboters verbunden zu werden.

Einstellen des Kamerasensors

Einrichten der Kommunikationsverbindung

LAN-Anschliisse der Gerate anschlieften und die TCP/IP-Kommunikation anlegen, um die Messungen des
Kamerasensors an den Roboter zu libertragen. (siehe Verbinden von LAN-Anschluss Netzwerkverbindung(p. 173))
IP-Adresse des Kamerasensors auf Band TCP/IP 192.168.137.xxx einstellen, um die TCP/IP-Kommunikation zu
ermoglichen.

Einstellen der Kameratatigkeit

Zur Durchfiihrung der Messung der Objektposition muss ein Anlernen von Bildeingabe und Sicht des Zielobjekts
unter Verwendung des Kamerasensors erfolgen. Siehe entsprechendes Programm zur Einrichtung fiir Arbeiten
mit Kameradaten, wie vom Hersteller des Kamerasensors zur Verfligung gestellt.
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Einrichtung des Formats flir Messdaten

Zur Verwendung von Messdaten des Kamerasensors bei der Arbeit mit dem Roboter muss die Kalibrierung der
Koordinaten zwischen Kamerasensor und Roboter erfolgen und dies ist vor Beginn der Arbeiten tiber das
Programm zur Einrichtung des Kamerasensors durchzufiihren. Die Messdaten des Kamerasensors miissen unter

Verwendung folgender Formateinstellungen Ubertragen werden:

Form po X , y , angl varl var2
at S e

+ pos: Separator zur Anzeige des Beginns der Messdaten (prefix)

« x: X-Koordinatenwert des Objekts, das vom Kamerasensor ermittelt wurde

« y:Y-Koordinatenwert des Objekts, das vom Kamerasensor ermittelt wurde

+ angle: Rotationswinkelwert des Objekts, das vom Kamerasensor ermittelt wurde

« varl...varN: Uber Kamerasensor gemessene Informationen (z. B. Malke des Gegenstands / Wert aus
Priifung auf Defekte)
Beispiel: pos,254.5,-38.1,45.3,1,50.1 (Beschreibung: x=254.5, y=-38.1, angle=145.3, varl=1, var2=50.1)

Einstellen des Roboterprogramms

Wenn die physische Kommunikationsverbindung zwischen dem Kamerasensor und dem Roboter sowie die
Einstellung des Kamerasensors abgeschlossen sind, so muss ein Programm eingerichtet werden, um die
Verbindung zwischen dem Kamerasensor und dem Roboterprogramm zu ermdéglichen. Es kdnnen
Kommunikations-/Steuerungsfunktionen des externen Kamerasensors mit Doosan Robot Language (DRL)
eingerichtet werden und das Programm lasst sich im Task Writer einrichten.

Einzelheiten und umfassende Beispiele der Programmiersprache Doosan Robot Language (DRL) zu Funktionen

externer Kamerasensoren sind im Handbuch zur Programming(p. 173) zu finden.

Anschluss eines externen Gerats - DART Plattform

Bei der DART Plattform handelt es sich um Software, die auf Grundlage eines Windows OS fiir Desktop oder
Laptop arbeitet. Nach Ausfiihren der DART Plattform nach Anschlieflen des Steuergerats und von Desktop/
Laptop liber den LAN-Port lassen sich alle Funktionen des Bedientableaus ohne Vorhandensein eines
Bedientableaus verwenden. Zum Herstellen einer Verbindung mit den untergeordneten Steuerungen innerhalb
des Steuergeréts ist folgende Verfahrensweise fiir die Einrichtung erforderlich.

Suche nach IP-Adresse und Verbindungseinstellung

Einrichten der Kommunikationsverbindung

Wenn der Laptop am LAN-Anschluss des Steuergerats angeschlossen ist und die DART Plattform ausgefiihrt
wird, so wird eine automatische Suche nach der IP-Adresse des Steuergerats, den Versionsdaten der
untergeordneten Steuerung sowie der Seriennummer des Roboters gestartet, welche fiir die Herstellung einer
Verbindung erforderlich sind.
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Durch Auswahl der Seriennummer des zu verbindenden Roboters werden die DART Plattform und die
untergeordnete Steuerung verbunden, so dass der Roboter normal betrieben werden kann.

Falls ein Problem mit der Verbindung besteht, so ist nachstehende Verfahrensweise zu befolgen. Lasst sich das
Problem damit nicht l6sen, so ist beim Wartungs- oder Verkaufspersonal Unterstiitzung anzufordern.

« Falls die Suchergebnisse zur verbindungsfahigen IP-Adresse des Steuergerats, die Daten zur Version der
untergeordneten Steuerung sowie zur Seriennummer des Roboters nicht angezeigt werden: Taste zum
erneuten Laden der Suche erneut driicken und entsprechend dem oben angegebenen Verfahren erneut
versuchen, eine Verbindung herzustellen.

Select a robot serial number

# Serial Number IP Address Controller Version

1 XO0000(-MIOKX 192.168.137.100 v.0.0.0

[T
(paosan|

=1 =

Doosan Robotics,
All Copyright Reserved © 2019

ModbusTCP Slave-Einrichtung

Die ModbusTCP Slave-Funktion von Doosan Robotics unterstiitzt die Uberwachung von Roboterparametern
und Mehrzweckregister (General Purpose Register, GPR) (siehe Verwendung von General Purpose Register
(Mehrzweckregistern)(p. 177)). Diese Funktion wird automatisch gestartet, wenn das Robotersteuergerat normal
hochgefahren wird. Der Benutzer kann sie daher mit derselben Bandbreite nutzen, nachdem die Master-IP des
Robotersteuergerats zugeordnet wurde.

@ Hinweis

+ Die zugehorige E/A-Tabelle wird als separate Datei bereitgestellt.
+ Weitere Informationen zur Verwendung der GPR-Funktion finden Sie im Handbuch fiir die
Script-Programmierung mit DRL.
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Erweitertes Protokoll - Einrichtung von PROFINET 10 Device (PNIO device)

Die Robotersteuergerate von Doosan Robotics unterstiitzen die PROFINET 10 Device (Slave)-Funktion, mit der
eine Anderung von Daten erméglicht wird, nachdem die Parameter des Roboters von einem externen Gerat
(PROFINET 10 Controller/Master) gelesen wurden, z. B. Uberwachung von Roboterparametern und General
Purpose Register (Bit, Int, Float) (siehe Verwendung von General Purpose Register (Mehrzweckregistern)(p. 177)).

Weitere Informationen zu PROFINET finden Sie unter www.profibus.com®.

Erweitertes Protokoll - Einrichtung von EtherNet/IP Adapter (EIP adapter)

Die Robotersteuergerdte von Doosan Robotics unterstiitzen die EtherNet/IP Adapter (Slave)-Funktion, mit der
eine Anderung von Daten erméglicht wird, nachdem die Parameter des Roboters von einem externen Gerat
(EtherNet/IP Scanner / Master) gelesen wurden, z. B. Uberwachung von Roboterparametern und General
Purpose Register (Bit, Int, Float) (siehe Verwendung von General Purpose Register (Mehrzweckregistern)(p. 177)).

Weitere Informationen zu EtherNet/IP finden Sie unter www.profibus.com’.

Verwendung des erweiterten Protokolls

Die PROFINET IO Device (PNIO device)- und EtherNet/IP Adapter (EIP adapter)-Funktion werden zusammen
beim Hochfahren des Steuergerats gestartet. Sie befinden sich dann im Verbindungsbereitschaftszustand mit
dem Master-Gerat. Um die Funktion verwenden zu kdnnen, muss eine Verbindung zum Master hergestellt und
der Master eingerichtet werden. Jedes Master-Gerat weist andere Eigenschaften auf, sodass diese vorab

Uberpriift werden miissen.

@ Hinweis

Die nachfolgenden Beschreibungen gelten fiir die Implementierungseigenschaften der allgemeinen
Funktionen fiir Industrial Ethernet.

+ Die Industrial Ethernet-Funktion von Doosan Robotics-Steuergeraten verwendet kein separates
ASIC, sondern ist basierend auf TCP/IP implementiert, sodass kein Echtzeitverhalten
unterstitzt wird.

+ Die Datenausgabe an externe Gerdte weist identische Markierungen auf (PNIO, EIP). Die
Dateneingabe an den Roboter weist jedoch nur identische Strukturen auf und ist nicht
verknipft. Die Datenausgabe vom PNIO controller ist daher nicht mit den Ausgabedaten vom
EIP scanner synchronisiert.

+ Die O table von PNIO und EIP ist in einem separaten Dokument (oder Anhang) enthalten.

6 http://www.profibus.com/
7 http://www.odva.org/
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Verwendung von General Purpose Register (Mehrzweckregistern)

Mehrzweckregister (GPR) bilden den Speicher von PNIO device und EIP adapter und werden vorab vom

Benutzer definiert. Sie ermdglichen den Austausch von Benutzerdaten zwischen externen Gerdten und dem
Roboter.

@ Hinweis

Die GPR-Funktion wird ausschlieBlich {iber DRL bereitgestellt. Dazu sind die folgenden DRL-Befehle
verfligbar: Weitere Informationen zu DRL finden Sie im Handbuch fiir Script-Programmierung
(Programming Manual).

+ set_output_register_bit(address, val)

+ set_output_register_int(address, val)

+ set_output_register_float(address, val)

+ get_output_register_bit(address)

« get_output_register_int(address)

+ get_output_register_float(address)

« get_input_register_bit(address)

+ get_input_register_int(address)

« get_input_register_float(address)

4.4 Transport

4.4.1 Vorsicht beim Transport

& Achtung

4.4.2 Spezifikationen der Verpackung

Die Spezifikationen der Transportkiste lauten wie folgt:

Modell Lange Breite Hohe

P3020 1100 mm 650 mm 1500 mm
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4.4.3 Stellung fiir den Transport des Roboters

Fur den Transport des Roboters sind folgende Stellungen einzurichten:

Modell J1 J2 J3 Ja J5 J6

P3020 0° 45° 135° - 0° 0°

4.5 Wartung

Die Wartung des Systems muss von Doosan Robotics oder von einer Firma durchgefiihrt werden, die von
Doosan Robotics angewiesen wurde. Die Wartung dient der Erhaltung der Betriebsbereitschaft des Systems
oder, sofern ein Problem auftrat, der Riickfiihrung des Systems in einen betriebsbereiten Zustand und umfasst

die Instandsetzungsarbeiten sowie die Systemdiagnose moglicher Probleme.

Nach Abschluss der Wartungsarbeiten muss eine Gefahrenanalyse durchgefiihrt werden, um zu bestatigen, ob
das System die erforderlichen Sicherheitsstufen erfiillt. Im Zuge der Durchsichtarbeiten sind die vor Ort
geltenden zutreffenden Vorschriften einzuhalten und es muss auf jegliche sicherheitsrelevante Eventualitaten

hin getestet werden.

Bei der Durchfiihrung von Arbeiten am Handhabungsautomaten oder am Steuergerat sind folgende

SicherheitsmaRnahmen zu treffen und Warnungen zu beachten.

Bei Wartungsarbeiten die Sicherheitseinstellungen der Software beibehalten.

Falls an einem bestimmten Teil ein Defekt festgestellt wird, so ist dieses gegen ein identisches Neuteil oder
ein von Doosan Robotics genehmigtes Teil auszutauschen.

Das ausgetauschte Bauteil muss an Doosan Robotics zurlickgesandt werden.

Nach Abschluss der Arbeiten die Sicherheitsfunktion wieder aufnehmen.

Die Aufzeichnungen zu Instandsetzungsarbeiten am Robotersystem sind zu archivieren und die
zugehorigen technischen Unterlagen zu verwalten.

Stromversorgungskabel ausstecken und sicherstellen, dass keinerlei andere, am Handhabungsautomaten
oder am Steuergerat angeschlossene Stromquellen eine Stromversorgung vornehmen.

Wahrend der Wartungsarbeiten darf das System nicht an einer Stromquelle angeschlossen werden.

Vor der Herstellung der Stromversorgung an das System ist der geerdete Anschluss zu prifen.

Bei der Demontage des Handhabungsautomaten oder Steuergerats sind die einschlagigen ESD-
Vorschriften einzuhalten.
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« Bereiche der Stromversorgung innerhalb des Steuergerats diirfen nicht demontiert bzw. zerlegt werden.

Bereiche der Stromversorgung konnen auch nach Abschalten des Steuerungsschranks weiterhin mit

Hochspannung (bis zu 600 V) geladen sein.

« Wahrend der Wartungsarbeiten ist ein Eindringen von Wasser oder Staub in das System zu verhindern.

4.6 Entsorgung und Umweltschutz

Doosan Robotics-Produkte entsprechen der Beschrankung gefahrlicher Stoffe der Richtlinie 2011/65/EU und

der Richtlinie (EU) 2015/863.

Da die Produkte Industrieabfalle enthalten, kann eine unsachgemaRe Entsorgung zu Umweltbelastungen

fiihren. Entsorgen Sie das Produkt daher nicht zusammen mit allgemeinem Industrie- oder Haushaltsabfall.

Wenn Sie das Produkt ganz oder teilweise entsorgen, miissen Sie die Gesetze und Vorschriften des Landes

einhalten und sich an den Verkaufer oder Doosan Robotics wenden, um detaillierte Informationen zur

Entsorgung zu erhalten.

Verkaufer in Europa miissen gemaR der Richtlinie 2012/19/EU - Waste Electrical and Electronic Equipment
(Elektro- und Elektronik-Altgerate) die fiir das Verkaufsland geltenden Daten bei EWRN (https://www.ewrn.org/

national-registers) registrieren.

4.7 Anhang. Technische Daten des Systems

4.7.1 Manipulator

P3020
Klassifizierung Element
Leistungsverhalten Achsaufbau
Traglast
Max. Radius (Max. Radius)
TCP-Geschwindigkeit
Wiederholbarkeit
Gelenkbewegung J1 Bereich/Geschwindigkeit

J2 Bereich/Geschwindigkeit

-179-

Spezifikation

30 kg

1900 mm

1m/s

+0.1mm

+360°/100°/s

+125°/80°/s
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Klassifizierung Element Spezifikation

J3 Bereich/Geschwindigkeit +160°/80°/s

J4 Bereich/Geschwindigkeit -

J5 Bereich/Geschwindigkeit +360°/200°/s
J6 Bereich/Geschwindigkeit +360°/260°/s

Betriebsumfeld Betriebstemperatur 0°C bis 45°C (273 K bis 318 K)
Lagertemperatur -5 °C bis 50 °C (268 K bis 323 K)
Luftfeuchtigkeit 20 % bis 80 %

Gewicht 83 kg

Befestigung Boden

IP-Schutzklasse IP 54

Gerduschemission <65dB

4.7.2 Steuergerat

CS-01P (Geschuitzter AC-Controller)

Element Spezifikation
Gewicht 17 kg

Abmessungen 577 x241x422 mm
Material Verzinkter Stahl
Schutzklasse IP54

Schnittstellen Ethernet/USB/RS-232
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Element Spezifikation

Schnittstellen RS232/RS422/RS485, TCP/IP

(*RS232/RS422/RS485: USB-zu-Seriell-Konverter nicht im
Lieferumfang enthalten)

Industrielles Netzwerk ModbusTCP (Master/Slave), ModbusRTU (Master), PROFINET
10 (Device), EtherNet/IP (Adapter)

(*Bei Verwendung eines Gateways kdnnen andere
Kommunikationsarten unterstiitzt werden)

NC-Schnittstelle FANUC - FOCAS

I/0 Anschluss - Digital I/0 16/16

I/0 Anschluss - Analog 1/O 2/2

I/O Stromversorgung 24V DC
Nennversorgungsspannung 100-240VAC47-63 Hz
Kabelldnge 6 m (Option: 3 m)

4.7.3 Bedientableau

TP-01

Bezeichnung Technische Daten

Gewicht 0.8 kg

Abmessungen 264 x218 x 69 mm

Schutzklasse P30

Bildschirmgrofie 10.1linch

Kabelldnge CS-03: 4.5 m (Moglichkeit: 2.5 m)

CS-04: 4.5 m (Moglichkeit: 2.5 m)
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4.8 Anhang. Geschiitzter AC-Controller (CS-01P)

4.8.1 Installation (CS-01P)

Vorsicht bei der Installation

a
Achtung

+ Vor Installation des Steuergeréts ist flr ausreichenden Platz fiir die Installation zu sorgen. Falls
kein ausreichender Platz gewahrleistet wird, so kdnnte der Steuergerat beschadigt sein oder an
Roboter oder Kabel des Bedientableaus ein Kurzschluss vorliegen.

+ Beim Herstellen der Stromversorgung an das Produkt die Art der eingehenden
Stromversorgung priifen. Wenn sich die angeschlossene Eingangsstromversorgung von der
Vorgabe (100-240 VAC 50/60 Hz) unterscheidet, so funktioniert das Produkt moglicherweise
nicht ordnungsgemald, oder der Steuergerat kénnte beschadigt werden.

Installationsumgebung

Bei der Installation des Steuergerats ist folgendes zu beachten.

« Vor Installation des Steuergerats ist flir ausreichenden Platz fiir die Installation zu sorgen.
« Der Steuergerat muss sicher befestigt sein.

Montage der Befestigungsteile

Den Roboter, den Steuergerat und das Bedientableau sowie die wichtigen Komponenten des Systems
installieren und an diese vor dem Betreiben des Roboters die Stromversorgung anlegen. Die Installation jeder
Komponente wird wie folgt ausgefiihrt:
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AnschlieRen des Roboters am Steuerungsschrank

Bezeichnung

1 SchlieBen Sie das Manipulatorkabel an den Controller an, platzieren Sie einen
Sicherungsring

« Das Anschlusskabel zum Handhabungsautomaten am entsprechenden Stecker
des Steuergerats anschlieflen und am Kabel einen Sicherungsring anbringen, um
eine Lockerung des Kabels zu verhindern.

2 Verbinden Sie das andere Ende des Manipulatorkabels mit dem Controller-
Anschluss

« Das gegeniiberliegende Ende des Anschlusskabels zum Handhabungsautomaten
in den entsprechenden Stecker des Steuergerats eindriicken, bis ein horbares
Klickgerdusch zu vernehmen ist und das Kabel somit an einer Lockerung
gehindert wird.

a
Achtung

+ Bei eingeschaltetem Roboter nicht das Roboterkabel trennen. Dies kann zu einer Beschadigung
des Roboters fiihren.
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+ Das Roboterkabel darf nicht modifiziert oder verlangert werden.

+ Beider Installation des Steuergerats mindestens 50 mm Freiraum beiderseits des Steuergerats
belassen, um eine Belliftung zu ermdglichen.

«+ Vor Einschalten des Steuergerats ein ordnungsgemales Einrasten der Steckverbinder
sicherstellen.

®
Hinweis
+ Beider Konfiguration des Systems ist die Installation einer Vorrichtung zur Gerauschminderung
angeraten, um Gerauscheinwirkung und Fehlfunktion des Systems zu verhindern.
+ Wenn der Steuergerat durch Gerausche beeintrachtigt wird, die durch elektromagnetische
Wellen entstehen, so muss zur Gewahrleistung eines normalen Betriebs ein Ferritkern
eingebaut werden. Der Einbauort ist wie folgt:

Connector
/

/—Connector ~Ferrite Core #1

Cable—" P
Ferrite Core #2—/

AnschlieRen des Bedientableaus am Steuergerat

Das Kabel des Bedientableaus in den entsprechenden Stecker des Steuergerats eindriicken, bis ein horbares
Klickgerausch zu vernehmen ist und das Kabel somit an einer Lockerung gehindert wird.
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Hinweis
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Vor AnschlielRen des Kabels sicherstellen, dass die Stifte des Kabelendes nicht beschadigt oder
verbogen sind.

Falls das Bedientableau am AGV oder am Steuergerat angehangt eingesetzt wird, so ist bei den
Verbindungskabeln wegen Stolpergefahr Vorsicht geboten.

Darauf achten, dass Steuergerat, Bedientableau und Kabel nicht mit Wasser in Kontakt
kommen.

Steuergerat und Bedientableau diirfen nicht in einer staubigen oder feuchten Umgebung
installiert werden.

Steuergerat und Bedientableau diirfen keinesfalls einer staubigen Umgebung ausgesetzt
werden. Insbesondere in Umgebungen mit Staub, der eine elektrische Leitfahigkeit aufweist, ist
Vorsicht geboten.

Bei der Konfiguration des Systems ist die Installation einer Vorrichtung zur Gerauschminderung
angeraten, um Gerauscheinwirkung und Fehlfunktion des Systems zu verhindern.
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+ Falls das Bedientableau durch Gerausche beeintrachtigt wird, die durch elektromagnetische

Wellen entstehen, so muss zur Gewahrleistung eines normalen Betriebs ein Ferritkern

eingebaut werden. Der Einbauort ist wie folgt:

Ferrite
Gonnector

EH ﬁ@

C— L
(2N ac!
Cable

Verlegung des Roboterkabels und des Teach-Pende

Core

,

.

)

\

)

-Kabels

Stellen Sie sicher, dass der Krimmungsradius des Roboters und des Programmierhandgerats groRer als der

minimale Krimmungsradius (120 mm) ist.
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Stromversorgung an den Steuergerat

Das Stromversorgungskabel in den entsprechenden Stecker des Steuergerats eindriicken, bis ein horbares
Klickgerausch zu vernehmen ist und das Kabel somit an einer Lockerung gehindert wird.
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Hinweis
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Nach Anschlief’en des Stromversorgungskabels sicherstellen, dass am Roboter eine
ordnungsgemafie Erdung vorliegt (elektronische Erdung). Fiir samtliche Ausriistungen im
System unter Verwendung einer nicht genutzten Schraube in Verbindung mit dem
Erdungssymbol innerhalb des Steuergerats eine gemeinsame Erdung herstellen. Der
Erdungsleiter muss der maximalen Stromaufnahme des Systems entsprechen.
Eingangsstromversorgung des Steuergerats Uber geeignete Vorrichtungen wie
Stromkreisunterbrecher schiitzen.

Das Roboterkabel darf nicht modifiziert oder verlangert werden. Dies kann zu einem Brand
oder einer Storung im Steuergerat fiihren.

Vor Einschalten des Steuergeréts ein ordnungsgemales Einrasten der Kabel sicherstellen. Stets
das im Lieferumfang des Produktpakets enthaltene originale Kabel verwenden.

Vorsicht walten lassen, damit die Polaritat der Eingangsspannung nicht vertauscht wird.

Fir die Konfiguration des Systems wird angeraten, einen Ein-/Aus-Schalter zum gleichzeitigen
Trennen der Stromversorgung aller Gerate des Systems vorzusehen.

Falls die Eingangsspannung unter 195V liegt, so konnte die Bewegung des Roboters
entsprechend der Last und der Bewegung eingeschrankt sein.

Die Stromversorgung muss den Mindestanforderungen in Bezug auf Erdung und
Stromkreisunterbrechern entsprechen. Die technischen Vorgaben zu Elektrik lauten wie folgt:
(Bei Auswahl eines optionalen Steuergerats sind die Anweisungen im Anhang zu beachten.)

Parameter Spezifikation
Input Voltage 100 - 240 VAC
Input Power Fuse (@100-240V) 15A

Input Frequency 47 -63 Hz
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4.8.2 Produkteinfiihrung (CS-01P)

Bezeichnungen und Funktionen

Geschiitzter AC-Controller (CS-01P)

i)
I

A

Gl

Nr. Element Beschreibung

1 I/0 connection terminal (internal) Zum AnschlielRen des Steuergerats oder
Peripheriegeraten.

2 Power switch Zum Ein-/Ausschalten der
Hauptstromversorgung des Steuergerats.

3 Teach pendant cable connection terminal Zum AnschlieRen des Bedientableaukabels an
den Steuergerat.

4 Manipulator cable connection terminal Zum AnschlieRen des Roboterkabels an den
Steuergerat.

5 Power connection terminal Zum AnschlieBen der Stromversorgung des
Steuergerats.
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Nr.

()

Name

Bedientableau

Steuergerit

Handhabungsau
tomat

Befehl/
Uberwachung

Stromversorgung

/

Netzwerk

TEIL 3. Installationshandbuch

Beschreibung

Es handelt sich um ein Gerat zur Verwaltung des Systems insgesamt, welches
in der Lage ist, dem Roboter spezifische Stellungen einzulernen und
Einstellungen des manipulator und solche im Zusammenhang mit dem
Steuergerat einzurichten.

Steuert die Bewegung des Roboters entsprechend der im Bedientableau
eingestellten Stellung oder Bewegung. Er verfiigt Giber mehrere Eingangs-/
Ausgangsanschliisse (1/0), die eine Verbindung mit diversen Ausriistungen
und Geraten ermoglichen.

Ein flir Kollaboration ausgelegter Industrieroboter zum Transport und zur
Montage mit verschiedenen Werkzeugen.
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Plakette und Etikett

Doosan Robotics
79, Saneop-ro 156beon-gil, Gwonseon-gu,
Suwon-si, Gyeonggi-do, 16648, Republic of Korea

Tel : 82-31-8014-5500  Fax. : 82-31-8014-5691

Designation : Robot Controller Rated Voltage : 100~240 VAC

Model No.: CS-0LP Rated Current: 10A I']]:l

Drawing No. : HTP-CSO1P-CTFCOT Rated Frequency : 50/60 Hz

Serial Mo.: CS-01P-00-00-000 SCOR:10KA \
Mig, Year & Month : yyyy-mm Weight: 17kg

4.9 Anhang. Zulassiges Drehmoment des Doosan Robot

4.9.1 Doosan Robot Allowable Torque

& caution

+ Die folgenden Werte sind die maximal zuldssigen Drehmomentwerte fiir jedes Gelenk und
sollten nicht Giber diesem Wert liegen.

« Eswird empfohlen, beim Betrieb eines Roboters innerhalb eines Bereichs zu arbeiten, der
kleiner als die unten angegebenen Werte ist.

Allowable Max. Torque[Nm]

P-Series
Axis 1 2 3 4 5 6
P3020 430 840 480 - 70 50

4.10 Anhang. Handhabungshandbuch fiir die P-Serie

& Achtung

+ Doosan Robotics libernimmt keine Haftung fiir Schaden, die bei der Verwendung von
Hebezeugen auftreten.
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+ Wenn der Roboter in Verpackungsmaterial verpackt transportiert wird, lagern Sie ihn an einem
trockenen Ort. Wenn der Roboter an einem Ort mit hoher Luftfeuchtigkeit gelagert wird, kann
Kondensation auftreten, was zu einem Roboterschaden fiihren kann.

+ Beachten Sie beim Umstellen des Roboters sorgfaltig das Gewicht und lassen Sie eine
ausreichende Anzahl von Personen die Verbindung und die Basis des Roboters halten.

+ Halten Sie beim Umstellen des Controllers den Griff an der Seite der Schachtel fest.

+ Achten Sie beim Transport des Roboters oder Controllers auf die richtige Haltung. Andernfalls
kann es zu Riickenverletzungen oder anderen korperlichen Verletzungen kommen.

+ Beachten Sie beim Transport des Roboters mit Hebezeugen alle entsprechenden nationalen
und regionalen Vorschriften.

+ Doosan Robotics libernimmt keine Haftung fiir Schaden oder Verluste, die wahrend des
Transports auftreten. Transportieren Sie den Roboter daher sicher gemaR der
Bedienungsanleitung.

4.10.1 Quick Guide

Vielen Dank, dass Sie sich fiir dieses Produkt von Doosan Robotics entschieden haben.

Diese Anleitung enthalt die Mindestmenge an Informationen, die fiir drei Handhabungsmethoden zum sicheren

Umstellen und Installieren des Roboters der P-Serie erforderlich sind. Befolgen Sie beim Umgang mit dem

Roboter unbedingt die Anweisungen in dieser Anleitung.

.

Wenn der Roboter umgestellt werden muss, verwenden Sie unbedingt das mit der Erstlieferung
mitgelieferte Verpackungsmaterial. Lagern Sie zu diesem Zweck das Verpackungsmaterial und die
Fillungen an einem trockenen, kiihlen Ort.

Industrieroboter miissen unter sorgfaltiger Beriicksichtigung der in den Vorschriften und
Sicherheitspriifungen der Bekanntmachung der Standards flir Arbeitssicherheit und Gesundheitsschutz
festgelegten Inspektionsstandards installiert werden (falls der Roboter einer Inspektion unterliegt).
Der Roboter kann mit einem Kran, Lift oder Handlift transportiert werden. Wenn Sie zum Anheben des
Roboters einen Kran verwenden, miissen Sie unbedingt die Vorschriften des jeweiligen Gebiets oder
Landes einhalten.

Verwenden Sie die Verpackungshaltung fiir die Installation und den Umstellen des Roboters.

Stellen Sie sicher, dass alle Standard- und zusétzlichen (optionalen) Komponenten enthalten sind, und
wenden Sie sich bei Problemen an den Vertriebsmitarbeiter.

Die Verpackungsmaterialien und Schrauben sind speziell fiir das Umstellen des Roboters konzipiert.
Verwenden Sie sie ausschlieBlich zum Umstellen des Roboters.

Wenden Sie beim Umstellen des Roboters keine Kraft auf die AuRenseite des Roboters an. Die
Nichtbeachtung dieser Anweisungen kann zu Verletzungen fiihren.

Entfernen Sie nach der Installation die Verpackungsmaterialien und Schrauben. Bewahren Sie die
Verpackungsmaterialien und Schrauben fiir den Fall auf, dass der Roboter umgestellt werden muss.
Stellen Sie vor dem Umstellen sicher, dass die Schrauben und Verpackungsmaterialien sicher befestigt
sind.

1. Bei Verwendung eines Krans (Hebezeugs)
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« Verwenden Sie ein drallfestes Kabel, das das Gewicht des Roboters tragen kann.
« Es miissen zwei Arten von Drahtseilen verwendet werden, und die Langen jedes Drahtseils miissen
1.500 mm bzw. 2.500 mm betragen.

Item Minimum Capacity
Crane 1,000 kg
Wire Rope (EA) 500 kg

1.1 Sobald das Seil am Roboterrahmen befestigt ist,

« Bitte verwenden Sie das mitgelieferte Seil, nachdem Sie es ordnungsgemaf’ zwischen den
Achsen 1 und 2 sowie, je nach Lange, zwischen den Achsen 3 installiert haben. (Siehe
Abbildung unten)

« Bevor Sie die Befestigungsschrauben des Roboters demontieren, wenden Sie die
installierten Seile angemessen an, um zu verhindern, dass der Roboter unmittelbar nach
dem Demontieren der Befestigungsschrauben umfallt.

Wire Rope Length Device Location
2,500 mm Between Axes 1 and 2
1,500 mm Axis 3
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1,500mm

2,500mm

& warnung

+ Zur Sicherheit des Benutzers miissen beide mitgelieferten Drahtseilarten verwendet werden.
Eine Nichtbeachtung der Anweisungen kann zu unerwarteten Sicherheitsunfallen fiihren.

+ Wenn Sie ein anderes als das mitgelieferte Seil verwenden, achten Sie darauf, die angegebenen
Langen einzuhalten.

+ Wenn der Roboter hochgehoben wird, kann er je nach Umgebungsfaktoren wie dem
Installationsstatus des Drahtseils, der Roboterhaltung und dem optionalen Befestigungsstatus
kippen. Seien Sie also vorsichtig.

+ Gehen Sie beim Hochheben nicht unter den Roboterkorper.

@ Hinweis
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«+ Bei der P-Serie sind vier M8-Gewindebohrer an der Basis angebracht, um die Handhabung zu
erleichtern.

Handling Structure Coupling Tap (M8)

/

Positioning ®©5

®9 mm Hole for Installation (M8 Bolt)
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5 TEIL 4. Benutzerhandbuch

In der Bedienungsanleitung wird beschrieben, wie Sie das System bedienen, Einstellungen konfigurieren und
den Roboter manuell/automatisch bedienen.

5.1 Systemstromversorgung ein-/ausschalten

& Wwarnung

+ Halten Sie die Ein-/Aus-Taste mindestens 4 Sekunden lang gedriickt, um das Herunterfahren
des Systems zu erzwingen.

+ Durch das erzwungene Herunterfahren kann es zu einer Fehlfunktion des Roboters und
Steuergerats kommen

5.1.1 Hochfahren des Systems

Nach dem Einschalten des Systems wird das System hochgefahren. Nach dem Hochfahren wird die
Systemanwendung auf dem Bedientableau angezeigt. Weitere Informationen zur Systemanwendung siehe
» Konfiguration des Programms Bildschirms(p. 197)“.

@ Hinweis

+ Servo On (Servo Ein): Um die Roboterstellung bewegen zu kdnnen, muss sich der Roboter im
Status ,,Servo On“ (Servo Ein) befinden, d. h. die Gelenke des Roboters miissen mit Strom
versorgt werden und der Roboter befindet sich im Standby-Zustand. Weitere Informationen
zum Servo siehe ,, Servo On (Servo Ein)(p. 212)“.

+ Einstellung von Datum und Uhrzeit: Da Datum und Uhrzeit auf dem Bedientableau angezeigt
werden und fiir die im Roboter gespeicherten Protokollmeldungen die Datums- und
Uhrzeiteinstellung des Systems verwendet werden, miissen Datum und Uhrzeit beim ersten
Hochfahren konfiguriert werden. Informationen zum Konfigurieren von Datum und Uhrzeit
siehe ,, Einstellung von Datum und Uhrzeit(p. 348)“.

+ Die Verwendung der DART-Plattform ermdglicht die Steuerung des Roboters ohne
Bedientableau.

+ Die DART-Plattform zeigt einen Bildschirm an, der den Roboter als nach dem Hochfahren am
Netzwerk verbunden anzeigt, und der Vorgang des Priifens der Seriennummer und des
Verbindens des Roboters erfolgt auf diesem Bildschirm.
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Select an Robot Serial Number

Select an robot serial number to connect. C Refresh

No. Robot Serial No. IP Address Controller Version

[poosan|

1 P00001-A0509 192.168.137.52 24.1

Doosan Robotics

5.2 Konfiguration des Programms Bildschirms

Die Benutzeroberflache des Systembedienungsprogramms umfasst folgende Elemente:
P Manual Standby
‘Q 2020.12.22 10:32:37 AM
i =
=

End Effector Machine Peripheral

0 0

Workspace Device

Operation Chart ® GoalCounts @@ Operated Counts @ Operated Time

1,000 o 2

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power

e — — —— e — ——————_—_—_—_—_—_1 ——
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5.2.1 Startbildschirm - Ubersicht

Element

Status Display Area

Work Screen Area

Main Menu Area

Beschreibung

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Dieser Bereich zeigt die Bezeichnung der aktuell laufenden
Aufgabe sowie den Status der aktuellen Aufgabe an.

Dies ist der Bereich, wo der Anwender die Einstellungen
eingibt und andert, um die Arbeiten mit dem Roboter
auszufiihren. Dieser Bereich wird entsprechend des
ausgewahlten Hauptmenls anders angezeigt.

Dieser Bereich ist das Hauptmenii des Systems und durch
Antippen jedes Meniis wird der entsprechende Bildschirm

gedffnet.

In diesem Bildschirm werden Informationen zum aktuellen Aufgabenstatus und zur aktuellen Aufgabe sowie

Arbeitsfortschrittsdiagramme angezeigt.

y
I
I
I
1
I
1
1
1
I
I
I
I
1
1
1
1
I
I
I
1

— Task_20201204_110001

Workspace

Q@

End Effector

0

Machine

Manual Standby
2020.12.22 10:32:37 AM

Peripheral

0 0

Device

® Goal Counts @@ Operated Counts

B
i

Workcell Manager  Task Builder Task Writer
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Element

Task

Robot

End Effector

Machine

Peripherals

Work Status

5.2.2 Statusfenster

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Die Gesamtanzahl der Zeilen des Aufgabenprogramms wird angezeigt.

[1Durch Tippen auf die Zahl fiir eine Programmzeile wird , Task
Builder” (Aufgabenstruktur erstellen) oder ,, Task Writer” (Aufgabe
schreiben) aufgerufen.

Durch Tippen auf die Schaltflache Execute (Ausfiihren) wird ein Bildschirm
mit der gedffneten Aufgabe angezeigt. Weitere Informationen zum
Bildschirm fiir die Aufgabenausfiihrung siehe ,, Ausfiihren und Beenden
von Aufgaben(p. 346) “.

Zeigt die Anzahl der Einstellungen fiir den Arbeitsraum des Roboters an.
Dieses Element antippen, um zum Bildschirm fiir Einstellungen von
Roboterfunktionen im ,,Workcell Manager (Verwaltung der
Installationsbereiche) zu gehen. Weitere Informationen zum Roboter siehe
» Robotereinstellung 1(p. 227) “.

Zeigt die Anzahl der am Roboter angeschlossenen Effektoren an. Dieses
Element antippen, um zum Ende des Bildschirms fiir Einstellungen der
Effektoren im ,Workcell Manager“ (Verwaltung der Installationsbereiche)
zu gehen. Weitere Informationen zu Effektoren siehe

» Effektoreinstellung(p. 255) “.

Zeigt die Anzahl der in der Aufgabe verwendeten Maschinen an. Dieses
Element antippen, um zum Bildschirm fiir Einstellungen der Maschine im
~Workcell Manager” (Verwaltung der Installationsbereiche) zu gehen.
Weitere Informationen zum Roboter siehe ,, Einstellung des
Bearbeitungswerkzeugs(p. 263) “.

Zeigt die Anzahl der mit der Aufgabe verbundenen Peripheriegeréate an.
Dieses Element antippen, um zum Bildschirm fiir Einstellungen von
Peripheriegeraten im ,Workcell Manager” (Verwaltung der
Installationsbereiche) zu gehen.

Weitere Informationen zu Peripheriegeréten siehe ,, Einstellung von
Peripheriegeraten(p. 263)“.

Zeigt die Zielnummer, Werkzahler und Zeit der aktuellen Aufgabe an. Die
angezeigten Informationen lassen sich durch Setzen von Hakchen in
Kastchen auswahlen.

E/A-Informationen kénnen durch Tippen auf die Schaltflache Status im Hauptmeni gepriift und getestet

werden.
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Im Fenster Status konnen die E/A-Informationen von Gerdten Uberpriift werden, die an den Steuergerat und
Flansch angeschlossen sind. AuRerdem konnen der Backdrive-Modus und die Funktion
Sicherheitswiederherstellung aktiviert werden.

Das Status-Fenster ist ein Popup-Fenster. Daher ist es auch im automatischen Modus méglich, im
Startbildschirm, im Task Builder-Bildschirm oder im Task Writer-Bildschirm auf die Schaltfliche Status zu
tippen, um E/A-Informationen zu {iberpriifen. Der Ausgangstest kann nicht im automatischen Modus ausgefiihrt

werden.
D O
: 5824E285 | '¥, 2468DD55 :
i 1 [ 1
Q- @ -
J o o e - 4
F ControllerDigital nput T T T T T T T T T T T T T Tangenigitalinput

Controller Analog Input

1

1

1

1

1

1

I

I

Voltage v|® — 0.0V Voltage v 0.0v l
. - ' I
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1

1

1

1

1

1

I
I
I
1
I
I
I
I
I
I
: Controller Digital Output C_) Flange Digital Output ()
1
I
I
: On On On On On On On On On On On On On On On On On On On On On On
I
! 1
DHEEEDEEEDEEEREE 85 EEEE
! 1
! 1
B T L ATIMS T NADMS v it i e e J
1
L
Status Settin Power
Nr. Element Beschreibung
1 Backdrive Wenn der Roboter aufgrund eines nicht normalen

Betriebszustands gestoppt wird, kann der Benutzer die
Stromversorgung zu den einzelnen Gelenken ausschalten und
das Gelenk manuell zur gewiinschten Position bewegen, um
den normalen Betriebsstatus wiederherzustellen.

2 Safety Recovery Richtet Roboterwinkel und Position ein, wahrend der Roboter in
den Modus fiir Wiederherstellung der Software sowie den
Modus fiir Verpackung verbracht wird.

3 Servo On Liefert die Antriebsleistung zur Bewegung jedes
Robotergelenks.
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Nr. Element

4 1/0

5 1/O Test

6 Modbus Test

7 Slave Monitoring

8 Job Space
Status Value

9 Safety Setup
Status Value

5.2.3 Bereich fiir Statusanzeige

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Dient der Verwaltung des Status von Digitaleingang/-ausgang (I/
0) sowie Analogeingang/-ausgang (I/0) von Steuerungsschrank
und Werkzeugflansch.

Priift und testet die digitalen und analogen Eingangs-/
Ausgangs-Gerate (I/0) des Steuergerats und Flansches, welche
von der Aufgabe verwendet werden.

Testet die Signale des eingerichteten Modbus-Gerats.

Uberwacht alle Slave-Funktionen, die von Industrial Ethernet-
Slaves bereitgestellt werden (PROFINET, EtherNet/IP, Modbus).

Zeigt die Verschliisselung der gesamten registrierten
Arbeitsraumdaten an, um priifen zu kénnen, ob die
Arbeitsraumeinrichtung geandert wurde.

Zeigt die Verschliisselung der gesamten registrierten
Sicherheitsdaten an, um priifen zu kdnnen, ob die
Sicherheitseinrichtung gedndert wurde.

Im Statusanzeigebereich werden der aktuelle Roboterstatus und die ge6ffnete Aufgabe angezeigt. Die in diesem

Bereich angezeigten Elemente hangen vom jeweils angezeigten Bildschirm ab.

— Task_20201204_1100!i

Nr. Element

1 Menu

2 Task Name

3 Tool Setting Button

o Manual Standby o

(L) 2020.12.22 10:30:35 AM

Beschreibung

Durch Antippen der Meniischaltflache kann eine neue
Aufgabe erstellt oder eine derzeit bearbeitete Aufgaben
gespeichert bzw. geladen werden. Die beim Antippen der
Menischaltflache angezeigten Funktionen hangen vom
jeweils angezeigten Bildschirm ab.

Der Name der derzeit ausgefiihrten Aufgabe wird angezeigt.

Ruft das Popup fiir die Werkzeugeinstellungen auf. siehe
» Werkzeugeinstellung(p. 264)“.
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Nr. Element Beschreibung

4 Robot State Der aktuelle Arbeitsstatus und die Uhrzeit des Roboters
werden angezeigt.

@ Hinweis - Arbeitsstatusliste des Roboters

Den im Bereich flir Statusanzeige dargestellten Roboterzustand priifen. Die Daten konnen bei
Durchfiihrung von Arbeiten mit dem Roboter als Bezugswert verwendet werden. Weitere Informationen
finden Sie unter,, Robotermodus und Status(p. 16)%.

5.2.4 Arbeitsbildschirmbereich

Die Anzeige im Arbeitsbildschirm hangt von der Hauptmeniauswahl des Benutzers ab.

® Hinweis - Popup-Fenster fiir Status, Verfahren und Einstellungen

Die Bildschirme Status, Jog (Verfahren) und Settings (Einstellungen) werden in Popup-Fenstern
angezeigt, um die Bedienung zu erleichtern. Durch Tippen auf die Schaltfliche * im Popup-Fenster
wird wieder der vorherige Bearbeitungsbildschirm vor dem Popup-Fenster angezeigt. Durch Driicken der
Schaltflache Workcell Manager (Verwaltung der Installationsbereiche), Task Builder (Aufgabenstruktur
erstellen) oder Task Writer (Aufgabe schreiben) im Hauptmenii, ohne das Popup-Fenster {iber die
Schaltfliche * im Bildschirm Status, Jog (Verfahren) oder Settings (Einstellungen) zu schlieRen, wird
ein neuer Bildschirm aufgerufen und nicht der vorherige Bildschirm angezeigt.

5.2.5 Hauptmenii

Wichtige Funktionen des Systems lassen sich im Hauptmenii priifen. Jede Menuschaltflache antippen, um zum
entsprechenden Meniibildschirm zurlickzukehren.

* .= B & = ©

« Startbildschirm: Hierbei handelt es sich um den Anfangsbildschirm des Systems, und es werden
Informationen und eine Grafik zum Arbeitsfortschritt der aktuellen Aufgabe angezeigt. Weitere
Informationen zum Startbildschirm siehe ,, Startbildschirm - Ubersicht(p. 198) “.

» Workcell Manager (Verwaltung der Installationsbereiche): Roboter und Peripheriegerate lassen sich der
Aufgabe hinzufligen und verwalten. Weitere Informationen zu ,,Workcell Manager” (Verwaltung der
Installationsbereiche) siehe ,, Verwendung Von Workcell Manager(p. 226) “.

« Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen): Vom System vorgegebene Befehle kdnnen zur Konfiguration
einer einzelnen Aufgabe hinzugefiigt oder geloscht werden. Weitere Informationen zu ,, Task
Builder* (Aufgabenstruktur erstellen) siehe ,, Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen)(p. 298)“.
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« Task Writer (Aufgabe schreiben): Fortschrittliche Anwender kdnnen durch Hinzufiigen, Bearbeiten oder
Loschen von Befehlen in der Aufgabe eine einzelne Aufgabe konfigurieren. Weitere Informationen zu ,Task
Writer” (Aufgabe schreiben) siehe ,, Task Writer (Aufgabe schreiben)(p.334) “.

« Status: Der I/O-Status der am Roboter und am Steuergerat angeschlossenen Gerate lasst sich tGberprifen.
Weitere Informationen zum Status siehe ,, Statusfenster(p. 199) & I/O und Kommunikation(p. 213) “.

« Jog (Verfahren): Der Roboter lasst sich mit der Jog-Taste auf einen spezifischen Punkt bewegen bzw.
ausrichten. Weitere Informationen zum Verfahren siehe ,, Verfahrfunktion(p. 266) “.

« Setting (Einstellungen): Hier lassen sich Einstellungen beziiglich des Systems wie Sprache, Kennwort und
Netzwerk konfigurieren. Weitere Informationen zu Einstellungen siehe ,, Umgebungseinstellung(p. 347)“.

« Power (Stromversorgung): Die Stromversorgung an das System kann abgeschaltet werden.

® Hinweis - Deaktivieren der Hauptmeniischaltflache

Wenn der Servo des Roboters ausgeschaltet oder der automatische Modus aktiv ist, sind einige
Hauptmeniis deaktiviert, sodass die Bedienung eingeschrankt ist.

+ Servo Off (Servo aus): Bei ausgeschaltetem Servo sind alle Hauptmenischaltflachen aufier
Home (Startbildschirm), Status, Settings (Einstellungen) und Power (Stromversorgung)
deaktiviert. Um einen ausgeschalteten Servo einzuschalten, die Schaltflache Status im
Hauptmenii und dann die Schaltflaiche Servo On (Servo Ein) im Bildschirm Status antippen.
Wenn der Roboter-Servo eingeschaltet ist, sind die Schaltflaichen Workcell Manager
(Verwaltung der Installationsbereiche), Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen), Task Writer
(Aufgabe schreiben) und Jog (Verfahren) aktiviert.

« Auto Mode (Automatischer Modus): In diesem Modus wird der Roboter automatisch der
Aufgabe des Benutzers entsprechend betatigt. Andere Hauptmendischaltflachen als Status und
Power (Stromversorgung) sind deaktiviert. Wird die aktuelle Aufgabe beendet, werden alle
Schaltflachen aktiviert.

Die Bildschirmdaten werden bei Ubertragen der Steuerung von bestimmten Bildschirmen aus nicht
aktualisiert
« Beim Ubertragen der Steuerung zwischen Windows und Bedientableau vom selben Bildschirm
aus werden die auf dem Bildschirm gespeicherten Daten nicht automatisch im anderen Gerat
wiedergegeben, bis das erneute Laden durchgefiihrt wurde.

5.3 Den Roboter verstehen

Die Betriebsmodi des Roboters bestehen aus dem manuellen Modus, in dem der Benutzer den Roboter direkt
steuert, und dem automatischen Modus, in dem der Roboter ohne direkte Benutzerkontrollearbeitet. Weitere
Informationen finden Sie unter Robotermodus und Status(p. 16).

Die Farbe oder Beleuchtung der LED dndert sich je nach Roboterstatus. Weitere Informationen finden Sie unter
Status- und Flansch-LED-Farbe fiir die einzelnen Modi(p. 18).
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Bei den verschiedenen Roboterserien (A-Serie, A-Serie S, M/H-Serie, P-Serie) ist die Verwendung bestimmter

Funktionen wie folgt eingeschrankt:

+ Strombasiert: Es wird der Strom des Motors an jedem Gelenk genutzt.

« FTS-basiert: Es wird ein FTS (force torque sensor: Kraft-Drehmomentsensor) eingesetzt, der sich am Ende
des Roboters befindet.
« JTS-basiert: Es werden JTS (joint torque sensors: Gelenk-Drehmomentsensoren) eingesetzt, die sich an

jedem Gelenk des Roboters befinden.

Funktion

«

»Direct Teaching

(Direktes
Einlernen)

- freie Bewegung

«

»Direct Teaching

(Direktes
Einlernen)

- eingeschrankte
Bewegung

,Collision
Detection®

(Kollisionserkennu
ng)

sinstallation Pose
Measurement® (M
essung der

Installationsstellu

ng)

»T00l Weight
Measurement® (M
essung des
Werkzeuggewichts

)

A-Serie

(strombasiert)

A-Serie S M-Serie
(Strombasi  (JTS-
ertund basiert)
FTS-

basiert)

0 (0]
(strombasie

rt)

O(FTS- (0]
basiert)

0] 0
(strombasie

rt)

O(FTS- 0]
basiert)

O(FTS- 0]
basiert)

-204-

H-Serie

(JTS- basiert)

X(kann nur auf
dem Boden
verwendet
werden.)

P-Serie
(JTS- basiert)

X(kann nur auf
dem Boden
verwendet
werden.)
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Funktion

~Workpiece
Weight
Measurement® (M
essung des
Werkstlckgewicht
s)

»Nudge“-Funktion
(Anstupsen)

,Force
Control“ (Kraftreg
elung)

,Compliance
Control“ (Nachgie
bigkeitsregelung)

A-Serie

(strombasiert)

0]

(Nurindrei
Ubersetzungsricht
ungen verfligbar,
ohne Rotation.)

0]

(Nurindrei
Ubersetzungsricht
ungen verfligbar,
ohne Rotation.)

A-Serie S

(Strombasi
ertund
FTS-
basiert)

O(FTS-
basiert)

O(FTS-
basiert)

O(FTS-
basiert)

M-Serie

(JTS-
basiert)

H-Serie

(JTS- basiert)

TEIL 4. Benutzerhandbuch

P-Serie

(JTS- basiert)

Funktionsbeschrankungen bei der Kraftiiberwachung der einzelnen Roboterserien

Sie kdnnen Kraftdaten mit dem Bedientableau und DART-Studio tiberwachen. Sie konnen auch den DRL-Befehl

(Check_force_condition()) verwenden, um Kraftdaten extern zu iberwachen.

+ Wenn der Palettierungsmodus aktiviert ist (ON): Im deaktivieren Zustand (OFF) sind auRer bei Robotern
der H-Serie, P-Serie die gleichen Regelungs-/Uberwachungsfunktionen verfiigbar.

-205-

User manual(V2.12)



Funktion

Kraftregelun
g

Nachgiebigk
eitsregelung

Kraftiiberwa
chung

(Bedientable

au)

A-Serie

(strombasiert)

O (Nurin drei
Translationsric
htungen
verfligbar,
ohne Rotation.)

O (Nur in drei
Translationsric
htungen
verflighar,
ohne Rotation.)

X

A-SerieS  M-Serie
(Stromba (JTS-basiert)
siert und
FTS-
basiert)
0 (FTS- 0
basiert)
0 (FTS- 0
basiert)
O (FTS- O (Anzeige des
basiert) Kraftwerts 0 im
Singularitatsbe
reich)
-206 -
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H-Serie

(JTS-basiert)

O (Wenn der
Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):
Kraftregelungs
ausgabe
begrenzt (Rx-,
Ry-
Orientierung
flir FuR) 1)

0]

O (Wenn der
Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):
Nachgiebigkeit
sregelungsaus
gabe begrenzt
(Rx-, Ry-
Orientierung
flir FuR) 1)

O (Anzeige des
Kraftwerts 0 im
Singularitatsbe
reich)

O (Wenn der
Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):

4 Freiheitsgrad
e fir den Fuly
(x,, 2z, Rz)

P-Serie

(JTS-basiert)

O (Wenn der
Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):
Kraftregelungs
ausgabe
begrenzt (Rx-,
Ry-
Orientierung
fur FuR) 1)

O (Wenn der
Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):
Nachgiebigkeit
sregelungsaus
gabe begrenzt
(Rx-, Ry-
Orientierung
fur FuR) 1)

O (Anzeige des
Kraftwerts 0 im
Singularitatsbe
reich)

O (Wenn der
Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):

4 Freiheitsgrad
e firden Ful
(x,v,z,Rz)
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Funktion A-Serie A-SerieS  M-Serie H-Serie P-Serie
(strombasiert) (Stromba (JTS-basiert) (JTS-basiert) (JTS-basiert)
siert und
FTS-
basiert)
Kraftiberwa O (Anzeige des O (FTS- O (Anzeigedes O (Anzeigedes O (Anzeige des
chung Kraftwerts 0 im basiert) Kraftwerts 0im  Kraftwerts0im  Kraftwerts 0im
Singularitatsber Singularitatsbe  Singularitatsbe  Singularitatsbe
(DART- . . . .
Studio) eich) reich) reich) reich)
O (Wenn der O (Wenn der
Palettierungsm  Palettierungsm
odus aktiviert odus aktiviert
ist (ON): ist (ON):
4 Freiheitsgrad 4 Freiheitsgrad
e fiir den FuR e fir den FuR
(x,, 2z, Rz) (x,v,z,Rz)
Kraftiberwa O (Anzeige des O (FTS- O (Anzeigedes O (Anzeigedes O (Anzeige des
chung Kraftwerts 0 im basiert) Kraftwerts 0im  Kraftwerts0im  Kraftwerts 0im
. Singularitatsber Singularitatsbe  Singularitatsbe  Singularitatsbe
(Bei . ) . )
eich) reich) reich) reich)
Verwendung
von DRL-
Befehlen: O (Wenn der O (Wenn der

Check_force

condition())

Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):

4 Freiheitsgrad
e fir den FuR
(x,, 2z, Rz)

1 Regelungsausgabe eingeschrankt (Rx-, Ry-Orientierung fiir FuR): Der Kraft- oder

Palettierungsm
odus aktiviert
ist (ON):

4 Freiheitsgrad
e fiir den Fuly
(x,v,z,Rz)

Nachgiebigkeitsregelungswert der Rx- oder Ry-Orientierung fiir den Ful® wurde nicht ausgegeben. Die
Eingabe eines Kraft- oder Nachgiebigkeitsregelungswerts der relevanten Achse (Rx, Ry fiir den Fuf}) hat
keine Auswirkung und wird als 0 ignoriert.

5.3.2 Was st Eulerwinkel A, B, C?

Eulerwinkel ist eine Moglichkeit, die Winkel der X-, Y- und Z-Achsen auszudriicken, die in Objektrichtung
senkrecht zueinander stehen. A, B und C beziehen sich auf die sequenziellen Drehwinkel. Jeder
Roboterhersteller definiert diese A-, B- und C-Rotationsreihenfolge unterschiedlich, wie z. B. Rz-Ry-Rx oder Rx-
Ry-Rz.

Doosan Robotics verwendet Rz-Ry-Rz. Hier bedeutet Rz die Drehung in Z-Achse, und Ry die Drehung in Y-Achse.
RZ kann als Winkel A, Ry als Winkel B und Rz als Winkel C angegeben werden, um die aktuelle Drehrichtung
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eines Objekts anzuzeigen. Beachten Sie, dass nach der Drehung in Z-Achsenrichtung von den Koordinaten aus

Drehungen auf Basis neuer Koordinaten vorgenommen werden.

Dies kann mit den Schritten 1 bis 4 visualisiert werden.

1. Angenommen, es gibt Koordinaten (X, Y, Z).

Z

2. Rz:Um Einen Grad von der Z-Achse drehen.

z!
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3. Ry:In Schritt 2 um B Grad von der neuen Y-Achse (Y’) der neuen Koordinaten (X', Y’, Z’) drehen.

Zl’l

Yll

4. Rz:In Schritt 3 um C Grad von der neuen Z-Achse (Z”) der neuen Koordinaten (X”, Y, Z”’) drehen.

o an

Yn‘l‘

Xlll

5. Die neuen Koordinaten (2, Y’”’, X’ aus Schritt 4 beziehen sich auf die aktuelle Roboterrotation, wenn die
Euler-Winkel A, B und C angewendet werden.

Dies kann mit der rechten Hand leicht visualisiert werden. Mache die folgende Pose mit der rechten Hand. Dies
wird als Rechtsregel bezeichnet, und wenn der Daumen (X-Achse), der Zeigefinger (Y-Achse) und der Mittelfinger
(Z-Achse) senkrecht zueinander stehen, werden Koordinaten erstellt, die aus X-, Y- und Z-Achsen bestehen.
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Dann mache die rechte kartesische Rule-Pose und mache die Rotationen Rz, Ry und Rz in sequenzieller
Reihenfolge.

1. Rz: Drehen Sie den Mittelfinger (Z-Achse) um Ein Grad.
2. Ry: Drehen Sie den Zeigefinger (Y-Achse) um B Grad.
3. Rz: Drehen Sie den Mittelfinger (Z-Achse) um C Grad.

@ Hinweis

Die +-Drehrichtung von A, B und C ist die Richtung von vier Fingern mit Ausnahme des Daumens, wenn
der Daumen in die +-Richtung zeigt und die vier Finger geballt sind. Dies wird das Gesetz der Schraube
im Uhrzeigersinn genannt.

-
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5.3.3 Wasiist Singularitat?

Singularitat in einem Multi-Joint-Roboter bezieht sich auf eine Position (oder einen Punkt), an der der Roboter
Schwierigkeiten hat, seine nachste Position wahrend der Bewegung zu berechnen. Multi-Joint-Roboter
berechnen jeden Gelenkwinkel wahrend der Bewegung basierend auf dem Roboterende

Zum Beispiel in Abb. 1 Wenn sich der Roboter weiter unten zum roten Punkt bewegt, kann er nicht bestimmen,
ob er seine Gelenke zur Einstellung von Pose A oder Pose B bewegen soll, wie in Abb. 2. Diese Position (oder
Punkt) wird Singularitat genannt.

1
]
1
1
1
1
1
1
1
i
i
1
1
i
1
i
i
]
e

A? B?

In der Nahe einer Singularitat ist die Bewegung des Roboters in Bezug auf Ebene, Punkt und Linie nicht flussig,
die lineare Bewegung des Roboterendes wird moglicherweise nicht aufrechterhalten und die Positionsfehler
wahrend der Steuerung konnen sich erhdhen. Singularitat tritt in drei Fallen auf, wie in der folgenden Abbildung
gezeigt, einschlielilich wenn die Robotergelenke eine Linie bilden.

o S SR
Fa Y £ N
4 A { kS
i i e

\ ; Y
i : i
i !

1

1. Singularitat Am Handgelenk: Wenn das Handgelenk des Roboters eine Linie bildet, wahrend sich die Achse
50° nahert
« Im Vergleich zu einem menschlichen Arm entsprechen die Achsen 4,5 und 6 dem
Handgelenkgelenk.
2. Schultersingularitat: Wenn sich die Achsen 1 und 6 auf derselben Linie befinden
+ Im Vergleich zu einem menschlichen Arm entsprechen die Achsen 1 und 2 dem Schultergelenk.
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3. Winkelstiick Singularitat: Wenn der Roboter eine Linie bildet, wahrend sich die Achse 3 0° ndhert
« Im Vergleich zu einem menschlichen Arm entspricht Achse 3 dem Ellenbogen.

a
Vorsicht

+ Manuelle und automatische Vorgange, die sich mit Gelenkrotation bewegen, werden nicht
durch Singularitat beeinflusst.
+ Aufgabenbewegung, Movel-Befehl usw.
« Singularitat tritt nur im manuellen und automatischen Betrieb auf, wo der Roboter die lineare
Bewegung beendet.
+ Gelenkbewegung, MoveJ-Befehle usw.
+ In der Singularitdtszone ist die Force Control oder Compliance Control nicht verfiigbar.
+ Da die Rotationsgeschwindigkeit bestimmter Achsen schnell zunimmt, wenn eine lineare
Bewegung eine Singularitat passiert, ist es moglich, dass eine Uberschreitung der
Verbindungsgeschwindigkeit oder eine Uberschreitung der Verbindungswinkelgrenze auftritt.

So vermeiden Sie Singularitat

Doosan Robotics Roboter bieten Optionen, um Singularitaten wahrend der Bewegungssteuerung zu vermeiden.
Es wird jedoch empfohlen, eine Aufgabe zu konfigurieren, die keine Ausnahmen mithilfe von gemeinsamen
Bewegungsbefehlen wie MoveJ in Singularitatszonen erstellt.

5.4 Servo On (Servo Ein)

Der Status Servo On (Servo Ein) bezieht sich auf den Standby-Status, in dem der Roboterarm liber die
Stromzufuhr zu den Gelenken betétigt werden kann. Durch Driicken der Not-Aus-Taste oder bei Verletzung
wichtiger Sicherheitsgrenzwerte wird der Roboter in den Status ,,Servo Off“ (Servo Aus) versetzt. In diesem
Status ist die Stromversorgung der Gelenke angeschaltet, sodass der Roboterarm nicht betatigt werden kann
und die Meniis Workcell Manager (Verwaltung der Installationsbereiche), Task Builder (Aufgabenstruktur
erstellen), Task Writer (Aufgabe schreiben) und Jog (Verfahren), die fiir den Betrieb des Roboterarm
vorgesehen sind, im Hauptmendi deaktiviert sind.

Um einen ausgeschalteten Servo einzuschalten, die Schaltflache Status im Hauptmenii und dann die
Schaltflache Servo On (Servo Ein) oben rechts antippen.

Backdrive H Recovery Servo i On i“

Zum Wechseln von Servo On (Servo ein) zu Servo Off (Servo Aus) die Schaltflache Status im Hauptmenii und

dann die Schaltflache Servo Off oben rechts im Bildschirm antippen.
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@ Hinweis

Im Bildschirm Settings (Einstellungen) ist Servo On (Servo Ein) bei der Sicherheitssignal-E/A-Einstellung
POS_3_ENABLE_SWITCH nur verfiigbar, wenn dieses Signal eingeht.

5.5 1/0 und Kommunikation

5.5.1 Statuspriifung Eingang/Ausgang (1/0)

Priifung des Digitaleingangs an Steuergerat /Flansch

Alter Flansch

Controller Digital Input Flange Digital Input
Neuer Flansch

Controller Digital Input Flange Digital Input

1. Anschlussnummer des am Steuergerat oder Werkzeugflansch angeschlossenen Gerétes priifen.

2. Folgendes wird abhdngig vom Status des Digitaleingangs der entsprechenden Nummer angezeigt.
« Wenn das digitale Signal ein H-Signal ist, wird das Symbol hellgriin angezeigt.
« Wenn das digitale Signal ein L-Signal ist, wird das Symbol grau angezeigt.

@ Hinweis

» Wenn das Digitalsignal ein Hochpegelwert ist, selbst wenn dieser als Sicherheitseingang
festgelegt ist, so wird das Symbol blau und bei einem Niedrigpegel-Signal grau angezeigt.

Priifung des Analogeingangs am Steuergerat
Alter Flansch

Controller Analog Input

Voltag b g Voltage v
LIS 0.00 10.00 0.0v olag 0.00 10.00 0.0V

-213- User manual(v2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

Neuer Flansch

Controller Analog Input Controller Analog Output Flange Analog Input

—
. o g T
0.00 10.00 vV 0.00 10.00 V 4.00 20.00 mA
o oo
0.00 10.00 v 0.00 10.00 ¥ 4.00 20.00 mA
. = A M
0.00 10.00 v 4.00 20.00 mA

0.00 10.00 v 4.00 20.00 mA

1. Driicken Sie auf die Dropdown-Liste des Analogeingangs des Controllers/Flansches, um das zu
Uberpriifende Element auszuwahlen.
2. Die analogen Eingabedaten des auf dem Bildschirm angezeigten, ausgewahlten Gegenstands priifen.

@ Hinweis

+ Der analoge Eingangswert kann den Eingangswert im Statusfenster nicht vorgeben.

Einstellung des Digitalausgangs an Steuergerat /Flansch
Alter Flansch

Controller Digital Output { OJ Flange Digital Output [ O

NODOOONONENONENE OOODOR

Neuer Flansch
Controller Digital Qutput |§‘ Flange Digital Qutput |§‘
(on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] [on] ~ [on] ~[on] ~[on] [on]
X1/ X2 0 |v
XL PNP X2 PNP

1. Anschlussnummer des am Steuergerat oder Werkzeugflansch angeschlossenen Gerétes priifen.
2. Das Symbol ,,On/Off“ (Ein/Aus) fiir die entsprechende Anschlussnummer driicken, um den Digitalausgang
zu aktivieren bzw. zu deaktivieren.

-214 - User manual(V2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

« Das Symbol dndert sich auf hellgriin und der zugehorige Anschluss wird freigeschaltet, sobald das

Symbol On (Ein) gedriickt wurde.

« Das Symbol dndert sich auf hellgriin und der zugehorige Anschluss wird gesperrt, sobald das
Symbol Off (Aus) gedriickt wurde.

Einstellung des Analogausgangs am Steuergerat

Alter Flansch

Controller Analog Output

v . / v .
Voltage bt — 0.00 |V Voltage o pa " 000 |V
Neuer Flansch
Controller Analog Input Controller Analog Output Flange Analog Input
— v oo o 0.00 [ A \ mA ¥
0.00 10.00 v | | 0.00 10.00 v ] 4.00 20.00 mA
= = =] =
0.00 10.00 v 0.00 10.00 v 400 20.00 mA
oo [V~ [ =
0.00 10.00 v L 4.00 20.00 mA |
L
0.00 10.00 v 4,00 20.00 mA

1. InderAusklappliste des Analogausgangs des Steuergerats zur Auswahl des einzurichtenden Elements den

entsprechenden Menligegenstand anklicken.
» Rechts vom Ausklappmenii erscheinen die fiir die ausgewahlte Installation relevanten

Informationen zum Analogausgang.
« Der Standardwert fiir analoge Ausgangssignale ist Spannung.

2. Wert fiir Analogausgang andern.
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5.5.2 Eingangs-/Ausgangspriifung
X status e

fL) E48445E9 ) 78700095 sevo [JEHR o7 |
1/O Test

Y Y psyuysyupspsyspsess OSSR 1
I @ currentTask e |
:_ By Task_20201222_113737 :
i

@

Controller Digital Output BL Reset |

No. Port Name o o Test No. Port Name Test
Q_ I ol B

Digital_Out[1) 1 |On | m 1 Digital_Out[9] On | Keid

R I —
Digital_Out[2] | On | m Digital_QOut[10] On
Digital_Out[3] |C.Tn| Digital_Qut[11] En
f | .
Status Power

Nr. Element Beschreibung

1 Current Task Zeigt die aktuell bearbeitete oder ausgefiihrte Aufgabe an.

2 Save Task Falls Anderungen an der in Bearbeitung befindlichen Aufgabe
ausgefiihrt werden, so miissen diese zum Testen des
Eingangs-/Ausgangs-Geréts (I/0) gespeichert werden.

3 Port Number Dies zeigt die Anschlussnummer an, welche zum Testen des
Eingangs-/Ausgangs-Geréts (I/0) verwendet wird, und diese
wird bei eingeschaltetem Signal angezeigt.

4 Port Name Die Bezeichnung des Anschlusses des Eingangs-/Ausgangs-
Geréts (I/0) lasst sich festlegen.

5 1/0 Test An den entsprechenden Anschluss kann ein Signal
ubermittelt werden.

6 Initialization Initialisiert alle Signale des Geréts als ausgeschaltet.
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5.5.3 Modbus-Test

Dies ist das Menii zum Priifen und Testen der in Modbus TCP, Modbus RTU und vordefiniertem Modbus
eingerichteten Modbus-Signale.

Auto Standby
X Status 2020.12.22 11:45:31 AM
(I 928F598D &, BS50C01B6 Servo n off

Modbus Test
IT_YPG - -TCP_ _______ '-| S_Iave - -1‘32-163_13?,10_0 __________ v- Select |
L o m e d e o o o e ) S
Q’ TsignalType  SignalAddress  SignalName  mput  outut |
i
I Discrete inputs 1 a |
I |
I coils 2 b on | | off 1
| !
I Input registers 3 c I
| I
I Holding registers 4 d 0 10 |1
e o e & o o e I
0
Q& = B
Status Jog Setting

Nr. Element Beschreibung

1 Modbus-Typ Den zu priifenden Modbus-Typ auswahlen. Es stehen TCP, RTU
und vordefinierter Modbus zur Verfligung.

2 Slave Zeigt die Liste der IPs/Anschliisse des Nehmersatzes des
ausgewahlten Modbus-Typs an Bei Auswahl wird eine Liste der
zugehdrigen Signale angezeigt.

3 Signalliste Zeigt eine Liste von Signalen an, welche am ausgewahlte

Nehmer eingerichtet wurden. Eingangs- und Ausgangssignale
lassen sich liberpriifen.

5.5.4 Slave-Uberwachung

Es ist das Men(i, in dem die Uberwachung aller Slave -Funktionen des Industrial Ethernet Slave (PROFINET,
Ethernet/IP, Modbus)aufgerufen werden kann.
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Servo Off
X status O .Q 2022.01.073:11:43 PM
fl 5824E285 ¥, 2468DDS55 Backdrive Recovery servo | on n

1
1
© | Holdingregister ¥
1
o Add Signal

Nein Element

1 Slave-Typ

2 Einstellungs
liste

3 Aktualisiere
n Und
Starten

Slave Monitoring

Status Setting Power
Beschreibung

Wahlen Sie den zu iberwachenden Slave-Typaus. Modbus, Ethernet/IP und Profinet
stehen zur Verfligung.

Uberwachungselemente kénnen durch Eingabe des Typs, der Adresse, der Ausgabe
und der Beschreibungeingestellt werden.

Es kann Monitoring-Einstellungen Informationen zu aktualisieren und starten
Uberwachung.

Auch wenn der Slave-Typ nach der Ausfilhrung gedndert wird, wird jede
Einstellungbeibehalten.

5.6 Was ist eine Workcell tem(Installationsbereiche)?

Der Begriff Workcell Item(Installationsbereiche) bezieht sich auf den Roboter und alle Peripheriegerate, die
zusammen mit dem Roboter verwendet werden.

Installationen kénnen vor der Verwendung im Bildschirm fiir die Verwaltung der Installationsbereiche

(,Workcell Manager“) konfiguriert werden. In der *Verwaltung der Installationsbereiche* (Workcell Manager)

konnen aulRerdem Befehle flir Peripheriegerate festgelegt und Befehle fiir den Roboter konfiguriert werden, um

bestimmte Vorgangsmuster und Aktionen durchzufiihren.
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Beim Tippen auf Workcell Manager (Verwaltung der Installationsbereiche) im Hauptmeni wird der folgende
Bildschirm angezeigt.

‘ (4) 4&\ al Standby
.22 10:36:22 AM
=

= |
—|

Machine Peripheral

General

No workcell item. No workcell item. No workcell item.

World Coordinates g Please create new item Please create new item Please create new item

Normal I/O o

Safety 1/0 i

g
&
(@ Robot Limits =
L
]
®

B>
Hi
ot
(i
D
S
&

Home Workeell Manager  Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power
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1 Robot

2 End
Effector

3 Machine

4 Peripheral
s

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Einstellbare Elemente in Bezug auf den Roboter lassen sich hinzufiigen und die
hinzugefligten Einstellelemente werden angezeigt.

. g Allgemein(General)

. @3 World-Koordinaten(World Coordinates)
« Robot Limits

« Safety 1/O

« Normall/O

« Safety Stop Mode

« Systemvariable(System Variable)

. e Installationsstellung des Roboters
. B Werkzeuggewicht

. @Werkzeugform

« Benutzerkoordinaten

+ Nudge (Stupsen)

+ Raumliche Begrenzung

+ Kollaborative Zone

+ Knautschzone

« Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit
+ Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung
+ Benutzerdefinierte Zone

Bietet die Moglichkeit, Effektoren zum Roboter hinzuzufiigen und hinzugefiigte Effektoren
anzuzeigen.

. Iﬁ'Doppelaktionsg__;reifer
. hEinzelaktionsgreifer
. & schraubendreher

.2 Werkzeug

Bietet die Moglichkeit, mit dem Roboter kompatible Maschinen hinzuzufligen und
hinzugefligte Maschinen anzuzeigen.

= .
« === Pressmaschine
. @ Drehzentrum
. g Spritzgussmaschine

Bietet die Moglichkeit, Peripheriegerate an den Roboter anzuschliefien und hinzugefligte
Peripheriegerate anzuzeigen.

. E Palette (4P)

. QE'— Forderband
&

« %+ Schraubenzufiihrer
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Nr Element Beschreibung

5  Workecell Es wird die Liste der in jeder Kategorie registrierten Installationen angezeigt. Durch
Item Area Auswahl einer Installation wird dieses auf den zugehorigen Bildschirm fiir Einstellungen
von Installationen verlagert.

6 Add Flgt jeder Kategorie eine Installation hinzu. Die Schaltflache fiir ,Add Workcell
Workcell Item“ (Installation hinzufligen) unterhalb der Kategorie antippen, um zum Bildschirm zur
Item Auswahl der Installation der entsprechenden Kategorie zu gehen.
Button

@ Hinweis

Ausfiihrliche Erlauterungen zu den verschiedenen Installationen, die im ,Workcell Manager® (Verwaltung
der Installationsbereiche) verfiigbar sind, sind im Referenzhandbuch zu finden.

5.6.1 Hinzufiigen einer Workcell Item(Installationsbereiche)

Die Schaltflache + Hinzufligen unten in jeder angezeigten Installation im Anfangsbildschirm zur Verwaltung
der Installationsbereiche und des Typenauswahlbildschirms antippen. Die Installationskategorie und den Typ
auswahlen und die Schaltflache Select (Auswahlen) antippen, um zum entsprechenden Bildschirm zum
Einrichten der Installation zu gehen.

< (s) iw: Manual Standby
| 2020.12.22 10:37:51 AM
Robot
o e e e o Em Em o e Em o o o = = 1 = = = = e e o ——— - -
1 5 1 I 1
| Categories Type 1
| I
1 1
| Robot : : Cuboid I 1
- 1 1 |
E General - I ;
I Space Limit 1 I Cylinder &'
] 1
1
1
@ World Coordinates i Collaborative Zone I Multi-plane Box & 1
1
oo 1 I J
@ Robot Limits a I Crushing Prevention Zone 1 I Sphere .l
! 1 | 1
'GE] Normal l/O : Collision Sensitivity Reduction Zone : I Tilted Cuboid Gl
1
| 1 I 1
U] safetyijo a I Tool Orientation Limit Zone 1 I !
1 T TTTETEEEEEEEEEEE T
(%) safety Stop Modes g :_ Custom Zone :
™ nudee i n
+
= ® < @
a Do
o HE 5E - O
Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power
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@ Hinweis

Der Name der Installation muss aus 20 alphabetischen Zeichen und Zahlen bestehen. Das einzige
zuldssige Sonderzeichen ist der Unterstrich. Der Name darf kein Leerzeichen am Anfang oder Ende
aufweisen.

5.6.2 Veraltete Workcell Item(Installationsbereiche)

Workcell Item(Installationsbereiche) werden in zwei Zustanden verwaltet: Normal: In diesem Zustand kénnen
neue Objekte registriert werden. Veraltet: In diesem Zustand ist keine Wartung mehr moglich.

Installationen konnen aktualisiert werden, weil eine erhdhte Nutzbarkeit und weitere
Bewegungsverbesserungen erforderlich sind. Wird eine Installation aktualisiert, wird die bestehende
Installation als veraltet markiert, sodass sie nicht hinzugefiigt oder bearbeitet werden kann. Veraltete
Installationen werden als graue Symbole angezeigt.

@

End Effector

() Pneumatic Gripper

Veraltete Installationen kdnnen nicht hinzugefligt werden. Sie kdnnen aber fiir die Anzeige von
Einstellungsinformationen und auch im aktuellen Aufgabenprogramm verwendet werden.

Bei Auswahl einer veralteten Installation werden die Einstellungsinformationen der Installation mit der
Meldung Deprecated Item (Veraltetes Element) angezeigt.
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(D Pneumatic Gripper

@ Deprecated item

@

End Effector
Interface Tool Center Position
(‘) Pneumatic Gripper Output Signal Controller
Vacuum Gripper Name Port No.
Grasp 3
Release 6
Input Signal Controller
Name Port No.
Grasp Sensor 5
Release Sensor 10

Beim Tippen auf die Schaltflache Edit (Bearbeiten) kann die Einstellung nicht bearbeitet werden. Sie kann
jedoch geloscht werden.
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Q@

End Effector

(L) Pneumatic Gripper

Vacuum Gripper

Pneumatic Gripper
Interface
Output Signal @ Controller

Name

Grasp

Release

Input Signal @ Controller

Grasp Sensor

Release Sensor

»
@

7] Delete

-~

Tool Center Position

Flange Modbus

Port No. Action
1 v [ Grasp
2 v [ Release
Flange Modbus

Port No. Action

5.6.3 Nicht verfiighare Workcell tem(Installationsbereiche)

Alle Workcell Item(Installationsbereiche) von anderen Herstellern, die nicht installiert sind oder keine
kompatible Version aufweisen, werden als nicht verfiigbare Installation aufgelistet.

-224-

User manual(V2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

Q

End Effector

& General

No workcell item.

@ world Coordinates @ Please create new item
@ Robot Limits =

] Normali/o

] safetyijo =

() safety Stop Modes &

M Nudee - n
+ +
R T s B
—— oo
Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer

No workcell item.

Please create new item

h ﬂ Manual Standby

2020.12.22 10:36:22 AM

[~ |
=

Peripheral

No workcell item.

Please create new item

+
0 [
L B O
[+ Setting Powe

Hier werden die Installationspaketversion, die mit der aktuellen Software kompatibel ist, nicht installierte

Installationen sowie Name und Typ von nicht kompatiblen Installationen angezeigt. Damit solche Installationen

verwendet werden kdnnen, muss die entsprechende Installation von Doosan Mate heruntergeladen und

installiert werden.
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@ Not Available Workcell Item

Failed to configure Workcell Item information. Download Workcell item Package from Robot Lab Website and install the item listed below.

Compatible Version

€3 Notinstalled (%) Incorrect Version Compatibility
Workcell Item Name Workcell item Type Workcell item Name Workcell Item Type
Schmalz_ECBPI SchmalzCobotPump gl Robotiq_2185
Schunk_Co-act_EGP-C SchunkCoact 7] Robotiq_2185
8 Robotiq_3120

5.7 Verwendung Von Workcell Manager

5.7.1 Robotersicherheitseinstellung

Vor dem ersten Betrieb des Roboters nach der Installation miissen die folgenden Sicherheitseinstellungen
konfiguriert werden.

& warnung

Im Rahmen der umfassenden Risikobewertung miissen sicherheitsrelevante Parameter bestimmt
werden. Die Einstellung dieser Sicherheitsparameter sowie die Ausfiihrung von Sicherheitsfunktionen
miissen vor der Inbetriebnahme des Roboters gepriift werden.

Sicherheitsgrenzwerteinstellung

Weitere Informationen zum allgemeingiiltigen Sicherheitsgrenzwert finden Sie in Abschnitt ,Robot Limits
Setting (Robotergrenzwerteinstellungen)(p. 235)“.
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Raumliche Begrenzung und Zoneneinstellung

Weitere Informationen zur rdumlichen Begrenzung des Arbeitsraums des Roboters und zu den
Zoneneinstellungen zur Konfiguration der Sicherheitsgrenzwerte fiir jede Zone finden Sie in
Abschnitt ,,Raumliche Begrenzung und Zoneneinstellungen(p. 244)“.

5.7.2 Robotereinstellung 1

Das Layout des Einstellungsbildschirms des Roboters umfasst folgende Elemente:

< ‘ A ‘ i Servo Off
2020.12.22 10:45:00 AM

__________________________________

Mounting Pose o

A B C

& General

! i
! 1
! 1
! !
] 1
1 v
! )
1 e
. (2 :
@ World Coordinates i ! | o |
1 _ [ :
1 6 1
s 1
| 1
! : el -\:"\A‘ 1
' =
1 S0
; 1
I
I

@ Robot Limits a World to Base Coordinates

] Normalljo X 3 0.6 z
L] safetyljo a 2 B ¢
. =
]
(X safety Stop Modes & : | =
™ Nudee & n EEEs e S S '
+
Ooa = |
(A - - - o e O
Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Setting Power
Nr. Element Beschreibung
1 Enter Workcell Name Eine Bezeichnung fiir die Installation (Workcell) eingeben.
2 Simulation Screen Zeigt die Simulation des Arbeitsraums der Installation an.
3 View All Alle weiteren registrierten Installationen werden angezeigt.

Durch Auswahl aller Kastchen mit Hakchen wird die
Funktion fiir Gesamtansicht freigeschaltet. Durch
Entfernen von Hakchen in den Kastchen wird die Funktion
auller Kraft gesetzt.
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Nr. Element Beschreibung

4 Change to Full Screen ( 17) Der Simulationsbildschirm wird als Vollbild angezeigt.
Schaltflache fiir Minimieren ( Lo ) in der Vollansicht des
Bildschirms antippen, um wieder den minimierten
Bildschirm anzuzeigen.

5 ZoomIn (' )/ZoomOut(" ) Den Simulationsbildschirm vergroRern/verkleinern.

6 Rotate ( )/Move () Den Simulationsbildschirm drehen oder verlagern. Die
Schaltflache antippen und den Bildschirm zur Steuerung
ziehen oder antippen.

7 Simulator Direction Setting Stellt die Richtung des Simulators ein. Die Simulation wird
von der gewahlten Richtung aus angezeigt.

8 Workspace Zeigt den Arbeitsraum der Installation an.
9 Delete Loscht die aktuelle Installation.
10 Draft Draft (Entwurf): Speichert die Arbeitsraumeinstellungen
, der Installation temporar.
Confirm

Confirm (Bestatigen): Speichert die aktuellen oder
bestatigten temporar gespeicherten
Arbeitsraumeinstellungen der Installation.

(Bei sicherheitsbezogenen Installationen wird diese
Schaltflache nur angezeigt, nachdem temporar
gespeicherte Einstellungen bestatigt wurden. Bei
allgemeinen Installationen wird nur die Schaltflache
~Confirm* (Bestatigen) angezeigt.)

11 Confirm Draft Bestatigt das Speichern der temporar gespeicherten
Arbeitsraumeinstellungen.

(Wird nur fiir sicherheitsbezogene Installationen und nicht
fiir allgemeine Installationen angezeigt.)

Einrichtung der Installationsstellung des Roboters

Der Roboter kann in einem beliebigen Winkel installiert werden. Um die Installationsstellung des Roboters zu
konfigurieren, die Schaltflache * ,,Add“ (Hinzufiigen) im Installationsbereich Robot (Roboter) antippen und
Robot > Robot Installation Pose (Roboterinstallationsstellung) auswahlen. Die Installationsstellung des
Roboters kann manuell eingegeben oder automatisch berechnet werden.
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A

@ World Coordinates fg

(@ Robot Limits &
] Normali/o

] safetyl/o a

Mount

Show All

‘ (I.) | 4‘1\ Servo Off
2020.12.22 10:51:40 AM

Axis Z Rotate Q‘P
G

+

) Draft

X AxisY Rotate

] leisY Rotate ]

(X safety Stop Modes g

™ Nudee fa) n

s

T &

:_I Rear J Top b

10 5 1 0.0 +1 || +5 || +10 |}
@Ry,
1Axis Z Rotate !

I -
. . . :
15 T S g 3 R S 1 T

O @ O

Home Workcell Manager Task Builder Task Writer Status Setting Power

Nr. Element Beschreibung

1 Auto Calculate Berechnet automatisch den Installationswinkel des
Roboters.

2 Y-axis Rotation Setting Den Winkel der Y-Achse des Roboters wahrend der
Installation eingeben.

3 Z-axis Rotation Setting Den Winkel der Z-Achse des Roboters wahrend der
Installation eingeben.

® Hinweis

Die Schaltflache Auto Calculate (Automatisch berechnen) antippen, um den Neigungswert automatisch

zu berechnen. Die Funktion fiir automatische Berechnung der Installationsstellung ist anwendbar, wenn

der Roboter um mehr als 5 Grad von der Waagerechten geneigt steht. Die Funktion fiir Automatische

Berechnung der Installationsstellung des Roboters ermdglicht eine einfache Konfiguration der fiir

direktes Einlernen erforderlichen Installationsstellung und der Funktionen Kraftregelung und

Nachgiebigkeitssteuerung, ohne exakte Werte des Installationswinkels eingeben zu miissen, aber die

automatisch von der Einstellung der Roboterstellung berechnete absolute Positionsgenauigkeit kann

dann unterhalb jener der exakt gemessenen Werte liegen.
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a Warnung

Einstellung fiir Werkzeuggewicht

Um das Werkzeuggewicht des Roboters zu konfigurieren, die Schaltflache + ~Add“ (Hinzufligen) im
Installationsbereich Robot (Roboter) antippen und Robot > Tool Weight (Werkzeuggewicht) auswahlen.

Tool Weight Confirm draft [i] Delete (~) Confirm

Auto Measure Motion

@® Full Motion 5,6 Joint Motion

Tool Weight

Select an item and press the Auto Measure button to calculate automatically.

Center of Gravity

F ry mim /] rw mm [, 7] 7 mim

Automatische Messung des Werkzeuggewichts:

1. Eine automatische Bewegungsberechnungsmethode auswahlen.
+ LAll Motion“ (Alle Bewegungen): Zum Messen des Werkzeuggewichts werden alle Gelenke
verwendet.
« 5,6 Motion (Bewegung von 5, 6): Zum Messen des Werkzeuggewichts werden die Gelenke 5, 6
verwendet.
2. Das Kontrollkastchen des zu ermittelnden Parameters (Gewicht, Schwerpunkt) aktivieren.
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» Der Benutzer kann einen bekannten Parameterwert eingeben, ohne das Kontrollkastchen zu
aktivieren.

« Wenn der Benutzer einen bekannten Parameter eingibt, werden die Werte von Parametern, deren
Kontrollkastchen aktiviert ist, dem eingegebenen Parameterwert entsprechend fiir die Berechnung
von Gewicht oder Schwerpunkt verwendet.

3. Schaltflache Auto Calculate (Automatisch berechnen) antippen.

& warnung

+ Wenn das Kontrollkdstchen fiir die automatische Berechnung des Gewichts deaktiviert ist,
muss eine positive reelle Zahl eingegeben werden.

(Der Schwerpunkt kann eine negative reelle Zahl oder 0 sein.)

+ Bevor die automatische Berechnung durchgefiihrt wird, miissen alle Hindernisse entfernt
werden.

+ Fiir die Durchfiihrung einer automatischen Berechnung fiir die Gelenke 5, 6 muss der 3-Achsen-
Winkel grofer als +30 Grad oder kleiner als -30 Grad sein.

+ AuRerdem muss beachtet werden, dass Sicherheitsiiberwachungsfunktionen wahrend der
automatischen Berechnung deaktiviert sind.

+ Wahrend der automatischen Berechnung wird die Schaltflache ,Auto Calculate® (Autom.
berechnen) zur Schaltflache ,,Stop“ (Beenden), damit der Benutzer die automatische
Berechnung beenden kann. Wird die Berechnung beendet, werden die Werte fiir Gewicht und
Schwerpunkt zuriickgesetzt.

@ Hinweis

Die Fehlertoleranz bei der automatischen Messung des Werkzeuggewichts betragt +0,5 kg (1,1 lb).
Bei der M-Serie wird bei Einstellung des maximal zulassigen Werkzeuggewichts die automatische
Beschleunigungsanpassung aktiviert.

Einstellung der Werkzeugform

Um die Werkzeugform des Roboters zu konfigurieren, die Schaltflache * ,Hinzufligen“ im Installationsbereich
Robot (Roboter) antippen und Robot > Tool Shape (Werkzeugform) auswahlen. Das Sicherheitskennwort wird
bei der Einrichtung bendtigt.
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Tool Shape Confirm drz () Draft
Show All Ei Tool Shape
N T
(f’-‘\\
| ’ ’:I
- © Add cuboid
| a o Add Sphere
Axis X
AxisY . o Add Capsule
/_/J_/;.:__ L »’__:J T_» f 4 t‘ . _‘
Afgsfzf""' ,.;.I)_’_ .,:r..‘r ;_xr ‘E‘” ‘5 e \\\ \\

//// /fr/ {—so= . \\ =
vy i i 2 ,\\\\

J Front L Righ:J L;ft Hnear U TOpl

=i

Die Werkzeugform kann durch Hinzufligen von Quader-, Kugel- und Zylinderformen festgelegt werden.

Eine Form auswahlen, die dem Werkzeug entspricht, und die Schaltflache ,,OK* antippen.

Einstellung der World-Koordinaten

Es besteht die Moglichkeit, ein Koordinatensystem fiir die Darstellung von Roboter und Werkstiick festzulegen.
Dieses Koordinatensystem wird World-Koordinaten genannt. Es ist nicht mit den Basiskoordinaten identisch,
die fest an den Ful} des Roboters gebunden sind. Es ist moglich, die Stellung der Basiskoordinaten mit World-
Koordinaten festzulegen. Die World-Koordinaten konnen beim Einlernen und Bewegen des Roboters in , Task
Builder® (Aufgabenstruktur erstellen) und , Task Writer“ (Aufgabe schreiben) ausgewdhlt werden. Um die World-
Koordinaten festzulegen, die Schaltflaiche + ,Add“ (Hinzufligen) im Installationsbereich Robot (Roboter)
antippen und Robot > World Coordinates (World-Koordinaten) auswahlen.
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¥ General

@2 World Coordinates fg

@ Robot Limits

Wf] Normalljo

L] safetyi/o

(X) safety Stop Modes fg

é

(x) system Variable ‘

"b Nudge

+

T

Home Workcell Manager

B
oo =]
Task Builder Task Writer

TEIL 4. Benutzerhandbuch

(L) @ Servo Off
2022.01.07 2:27:47 PM

Confirm draft 15l Delete ©

Show All [¥]1  world Coordinates Setting
Axis X J '
Axis Y Ea X
‘_/!__/_‘_' - i “\‘ - ‘\‘ > o If you change the World to Base relationship, the
A - 2 3 '\\ = - position of the teaching point relative to the Werld
~ g = = coordinate system or the User coordinate system
{ Front H Right H Left H Rear H Top I based on the World coordinate system in the

previously created work file may change.

Change is recommended only if the relationship
between the actual World coordinate system and the
Base coordinate system has changed.

Mounting Pose
_0_ @ |
s U
Status Setting Power

1. Die Schaltflache ,Edit“ (Bearbeiten) im oberen Bereich antippen.

Show All

|Z'| World Coordinates Setting

Y -
World “=-~-...

o If you change the World to Base relationship, the

position of the teaching point relative to the World

coordinate system or the User coordinate system

[From ]

Right H

Left ERear E Top I based on the World coordinate system in the

previously created work file may change.

Change is recommended only if the relationship
between the actual World coordinate system and the
Base coordinate system has changed.

2. Weitere Informationen finden Sie in der Abbildung, die die Beziehung zwischen World-Koordinaten und
Basiskoordinaten veranschaulicht, sowie in den zugehdrigen Hinweisen.

-233- User manual(v2.12)




TEIL 4. Benutzerhandbuch

& warnung

Bei Anderung der Beziehung zwischen World- und Basiskoordinaten kann sich der Einlernpunkt
von World-Koordinaten oder Benutzerkoordinaten, die auf World-Koordinaten basieren,
andern. Es wird empfohlen, Anderungen nur dann durchzufiihren, wenn sich die tatsachliche
Beziehung zwischen World-Koordinaten und Basiskoordinaten andert.

3. Die Montagestellung (Installationsneigung) wird rechts in der Mitte angezeigt. World-Koordinaten
beschreiben im Allgemeinen die Arbeitsumgebung aus der Perspektive des Benutzers. Die Z-Richtung der
World-Koordinaten zeigt daher nach oben (Richtung Decke). Da eine Achse der Basiskoordinaten an der
FuBebene des Roboters fixiert ist, andert sich die Beziehung zwischen World-Koordinaten und
Basiskoordinaten abhangig von der Installationsposition/-stellung des Roboters. Bei der obigen Abbildung
wird davon ausgegangen, dass der Roboter an einer Wand installiert ist. In diesem Fall verlauft die Z-Achse
der Basiskoordinaten senkrecht zur Wand, die parallel zur Y-Achse der World-Koordinaten verlauft.
Neigung und Drehung der Montagestellung werden als 90 bzw. 0 Grad angezeigt. Die Beziehung zwischen
World- und Basiskoordinaten ist als Beziehung der Basiskoordinaten basierend auf World-Koordinaten
definiert. Bei einem vordefinierten Layout der Arbeitsumgebung miissen die Koordinaten entsprechend
festgelegt werden. Die Werte der mittleren X/Y/Z-Bewegung und die Werte der mittleren A/B/C-Drehung
basieren auf der Eulerschen Z-Y-Z-Definition. Wenn die Montagestellung der Installationsstellung des
Roboters entsprechend festgelegt ist, kann der Rotationswinkel von B/C als B/C der Montagestellung
verwendet werden. Wenn die Montagestellung jedoch mit der automatischen Annahmefunktion festgelegt
wird, kann der Annahmewert eine Abweichung enthalten. Daher wird empfohlen, den fiir das jeweilige
Layout definierten Rotationswinkel zu verwenden.

Mounting Pose

m

‘\ World to Base Coordinates

{ Front Right || Left [| Rear [| Top

H
7

Reset

4. Schaltfliche Apply (Ubernehmen) antippen.
5. Schaltflache Confirm (Bestatigen) driicken.

@ Hinweis
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Benutzerprogramme, die mit ,Task Builder® (Aufgabenstruktur erstellen) und ,, Task Writer“ (Aufgabe
schreiben) erstellt werden, nachdem die Installationsneigung in Softwareversionen vor GF020400
libernommen wurde, miissen die World-Koordinaten bei einer Aktualisierung auf Softwareversionen
nach GF020400 mit angewendeter Installationsneigung festlegen und alle Basiskoordinaten im
Benutzerprogramm in World-Koordinaten umwandeln, damit vorhandene Einlernpunkte richtig
verwendet werden.

Sofern mehrere Roboter in einem gemeinsamen Arbeitsraum arbeiten oder falls der Roboter an einem sich
bewegenden Gerat installiert wird, wie ein mobiler FuR oder eine lineare Schiene, so konnen sich der
Zusammenhang und die Position des Anlernpunkts zwischen Werkstiick und Roboterful® verdandern. In solchen
Umgebungen lassen sich leicht einzulernende, zu bearbeitende und weiterzugebende globale Koordinaten
einrichten.

Wenn ein Werkzeug installiert oder ersetzt wird, muss sein Gewicht konfiguriert werden, bevor der Roboter
betétigt wird. Weitere Informationen zur Einstellung des Werkzeuggewichts siehe Einstellung fiir
Werkzeuggewicht(p. 230).

Robot Limits Setting (Robotergrenzwerteinstellungen)

Hiermit werden die Sicherheitsgrenzwerte von Sicherheitsiiberwachungsfunktionen festgelegt.

@ Hinweis

+ Die Grenzwerteinstellungen und anfanglichen Sicherheitseinstellungen kdnnen von der
jeweiligen Roboterauslegung abhangen.

+ Der Sicherheitsgrenzwert ist der Wert, bei dem die Sicherheitsiiberwachungsfunktion die
Stoppfunktion auslost. Nachdem der Stoppvorgang durchgefiihrt wurde, konnen Position des
Roboters und wirkende dufiere Kraft vom konfigurierten Sicherheitsschwellenwert abweichen.

TCP/Robot Limits (Grenzwerte TCP/Roboter)

Um die TCP/Robotergrenzwerte festzulegen, zum Installationsbereich Robot (Roboter) wechseln und Robot >
Robot Limits (Robotergrenzwerte) > TCP/Robot (TCP/Roboter) auswahlen. Das Layout des
Einstellungsbildschirms fiir TCP-/Robotergrenzwerte umfasst folgende Elemente:

-235- User manual(v2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

() Robot Limits =

& General

@3 World Coordinates & o

LE] Normal I/O
] safetyl/o &
() safety Stop Modes f&

™ Nudee & n
+

X oo

o Power
o Speed
o Momentum
o Collision

‘(a) ‘ @:\ Servo Off
2020.12.222:21:03 PM

Joint Speed Joint Angle
e Default -
Limits Normal mode Reduced Mode
550.00 N ‘r144.00 72.00
1600.00 W 600.00 100.00
8000.000 mm/s 2000.000 1500.000
165.00 kg.m/s 82.00 50.00
100.00 % 75

! & O

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Setting Power

Nr. Element Beschreibung

1 Force (N) Hiermit kann die auf den Werkzeugreferenzpunkt (TCP)
angewendete Kraft begrenzt werden.

2 Power (W) Hiermit kann die mechanische Leistung des Roboters
begrenzt werden.

3 Speed (mm/s) Hiermit kann die Geschwindigkeit des
Werkzeugreferenzpunkts (TCP) begrenzt werden.

4 Momentum (kg.m/s) Hiermit kann das Kraftmoment des Roboters begrenzt
werden.

5 Collision (%) Hiermit wird die Empfindlichkeit der Kollisionserkennung
konfiguriert.

6 Default Value Hiermit werden die Einstellungen fiir die TCP-/

Robotergrenzwerte auf die Standardwerte zuriickgesetzt.
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Joint Speed Limits (Gelenk-Geschwindigkeitsgrenzwerte)

Um die Gelenk-Geschwindigkeitsgrenzwerte festzulegen, zum Installationsbereich Robot (Roboter) wechseln
und Robot > Robot Limits (Robotergrenzwerte) > Joint Speed (Gelenkgeschwindigkeit) auswéhlen. Das Layout
des Einstellungsbildschirms fiir Gelenk-Geschwindigkeitsgrenzwerte umfasst folgende Elemente:

* General

&2 World Coordinates g
W] Normatifo

Lf] safetyijo -
(%) safety Stop Modes @

(%) System Variable

"a Mudge =
+
Q = HO
—.— O
W DeiThE Workcell Manager Tazk Bullde:
Nr. Element
1 Joint Speed
2 Default Value

m ﬂ Servo O
400,03 2:30:42 P

(&) Draft
TCP/Robaot Joint Speed Joint Angle
Default
Joint Lirnits Hormal mode Reduced Mode Tolerance
1 100.0%s 10 L0 10,05
17 a0.0%s E B 10.0" /5
13 80,075 B Bl 10,075
14 0 10,0 %5
15 0.0%s 0 0 10.07fs
I6 60,0 %5 360 360 10,0%s%
= & £33 )
Task Write Settin Powe
Beschreibung

Hier kann die Geschwindigkeit fiir jedes Gelenk begrenzt
werden.

(J4 kann bei der P-Serie nicht eingestellt werden)

Hiermit werden die Einstellungen fiir die Gelenk-
Geschwindigkeitsgrenzwerte auf die Standardwerte
zurlickgesetzt.
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Um die Gelenkwinkelgrenzwerte festzulegen, zum Installationsbereich Robot (Roboter) wechseln und Robot >
Robot Limits (Robotergrenzwerte) > Joint Angle (Gelenkwinkel) auswahlen. Das Layout des

Einstellungsbildschirms fiir Gelenkwinkelgrenzwerte umfasst folgende Elemente:

Nr.

¥ General - CP/Robot e
&3 World Coordinates i
(1) Robot Limits & Saint Limrites e
] Mormatifo 1 360.0 - 360.0° 360
Lf] safetyijo & 2 5.0~ 11 v
(X) safety Stop Modes @ & 160.0- 160.0° 145 (-] 14f
(x) SystemVariable 0.0~0.0%

3 3000 - 360.0° 135 |- 1%

't; Nudge ™
n M; ¥60.0 - 360.0° 360

® T o B &

Servo Off
h ﬁ 2024.09.03 2:30:54 PM

() Draft
Joint Angle
Default
Reduced Moda Tolerance
3.0/3.0°

Settin Power

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status
Element Beschreibung
Angle Range of each  Hier kann der Winkelbereich fiir jedes Gelenk begrenzt werden.
Joint (J4 kann bei der P-Serie nicht eingestellt werden)
Default Value Hiermit werden die Einstellungen fiir die Gelenkwinkelgrenzwerte auf die

Standardwerte zurlickgesetzt.
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Einstellung von normalen Ein-/Ausgangen

Diese Funktion gibt verschiedene Roboterstatussignale liber eine einzige Schnittstelle aus. Um die normalen
Ein-/Ausgdnge festzulegen, zum Installationsbereich Robot (Roboter) wechseln und Robot > Normal I/O
(Normale Ein-/Ausgange) auswahlen.

« Einstellung eines einzelnen Ausgangs

Signalname Beschreibung

Safe Torque Off (L) + High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht im Zustand
»Servo Off“ (Servo Aus), ,Emergency Stop“ (Not-Aus).
+ Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im Zustand
»Servo Off“ (Servo Aus) oder ,,Emergency Stop“ (Not-Aus).

Safe Operating Stop (L) « High (Hochpegel): Roboter befindet sich nicht im
Bereitschaftszustand.
« Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im
Bereitschaftszustand und die Stillstandsliberwachung ist
aktiviert.

Normal Speed (L) « High (Hochpegel): Der Roboter arbeitet mit verringerter
Geschwindigkeit, weil ein externer Sicherheitseingang fiir die
Aktivierung einer geringeren Geschwindigkeit eingegangen
ist.
« Low (Niedrigpegel): Der Roboter arbeitet mit normaler
Geschwindigkeit.

Reduced Speed (L) « High (Hochpegel): Der Roboter arbeitet mit normaler
Geschwindigkeit.
» Low (Niedrigpegel): Der Roboter arbeitet mit verringerter
Geschwindigkeit, weil ein externer Sicherheitseingang fiir die
Aktivierung einer geringeren Geschwindigkeit eingegangen
ist.

Auto Mode (L) + High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nichtim
automatischen Modus.
» Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im
automatischen Modus.

Manual Mode (L) + High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nichtim
manuellen Modus.
+ Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im manuellen
Modus.
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Signalname

Remote Control Mode (L)

Standalone Zone (L)

Collaborative Zone (L)

High Priority Zone (L)

Tool Orientation Limit Zone (L)

Designated Zone (L)

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

+ High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht im
Fernsteuerungsmodus.

» Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich im
Fernsteuerungsmodus.

+ High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich in einer kollaborativen Zone.

» Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich nicht in einer kollaborativen Zone.

+ High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich nicht in einer kollaborativen Zone.

+ Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich in einer kollaborativen Zone.

+ High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich nicht in einer Zone mit reduzierter
Kollisionsempfindlichkeit und nicht in einer
benutzerdefinierten Zone, fiir die die Option High Priority
Zone (Zone mit hoher Prioritat) aktiviert ist.

+ Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich in einer Zone mit reduzierter
Kollisionsempfindlichkeit oder in einer benutzerdefinierten
Zone, fiir die die Option High Priority Zone (Zone mit hoher
Prioritat) aktiviert ist.

+ High (Hochpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich nicht in einer Begrenzungszone fiir die
Werkzeugausrichtung.

+ Low (Niedrigpegel): Der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des
Roboters befindet sich in einer Begrenzungszone fiir die
Werkzeugausrichtung.

Damit wird bestatigt, ob sich der Werkzeugreferenzpunkt (TCP)
innerhalb der benutzerdefinierten Zone befindet.

Das Signal ,Designated Zone“ (Angegebene Zone), das in der
Benutzeroberflache fiir die Einstellung von Sicherheitsausgédngen
definiertist, kann in der Benutzeroberflache fiir die Einstellung der
Zone ausgewahlt werden.

+ High (Hochpegel): Der TCP befindet sich nicht in einer Zone,
die mit dem normalen Ausgang Designated Zone (Angegebene
Zone) verkniipft ist.

+ Low (Niedrigpegel): Der TCP befindet sich in einer Zone, die mit
dem normalen Ausgang Designated Zone (Angegebene Zone)
verkniipft ist.
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Task Operating (L)

Robot In Motion (L)

Encoder Initialization Alarm (L)

Home Position (L)

Deceleration - SS1 SS2 (L)
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Beschreibung

+ High (Hochpegel): Aufgabe ist nicht in Arbeit
» Low (Niedrigpegel): Aufgabe ist in Arbeit

Informiert den Bediener, dass das Robotergelenk derzeit betatigt
wird.

+ High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich im Stillstand.
» Low (Niedrigpegel): Der Roboter wird betatigt.

Dies wird verwendet, um den Bediener darauf hinzuweisen, dass
eine Encoder-Initialisierung aufgrund eines Problems bei der
Einstellung der Ausgangsposition (Ursprung) erforderlich ist.

+ High (Hochpegel): Der Roboter erfordert eine Encoder-
Initialisierung.

+ Low (Niedrigpegel): Der Roboter benétigt keine Encoder-
Initialisierung.

Damit wird bestatigt, ob sich der Roboter in der Ausgangsposition
befindet.

« High (Hochpegel): Der Roboter befindet sich nicht in der
Ausgangsposition.

+ Low (Niedrigpegel): Der Roboter befindet sich in der
Ausgangsposition.

Dies wird verwendet, um zu liberpriifen, ob der Roboter wahrend
des Betriebs verzdgert oder nicht. Im Standby- oder Normalbetrieb
bleibt das Signal hoch. Wenn die Verzégerung beginnt, wechselt
das Signal auf Low, und wenn die Verzégerung endet, kehrt das
Signal wieder auf High zuriick

+ High (Hochpegel): Normaler Betrieb
+ Low (Niedrigpegel): Bremsvorgang ausgelost durch SS1 oder
SS2 ist aufgetreten.

Einstellung von Sicherheitseingangen/-ausgangen

Diese Funktion ermdglicht die Ein-/Ausgabe von sicherheitsrelevanten Signalen tiber eine redundante

Anschlussschnittstelle. Wird ein Signal erkannt, das sich vom redundanten Sicherheitseingangs- oder

-ausgangssignal unterscheidet, ermittelt das System, ob es sich um einen Kurzschluss oder Hardwarefehler

handelt, und der Roboter wird im STO-Stoppmodus gestoppt.

« Um die Sicherheitseingdnge/-ausgange festzulegen, zum Installationsbereich Robot (Roboter) wechseln

und Robot > Safety 1/0 (Sicherheitseingang/-ausgang) auswahlen.

Weitere Informationen finden Sie unter Sicherheitseingdngen/-ausgangen(p. 34)
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Die Sicherheitsiiberwachungsfunktion kann Grenziiberschreitungen erkennen und den Stopp-Modus einstellen,

der beim Anhalten des Robotersverwendet wird.

« Wahlen Sie zum Festlegen der SicherheitsstoppmodiWorkcell Manager > Roboter

>Sicherheitsstoppmodi.

Weitere Informationen finden Sie unter Sicherheits-Stopp-Modi(p. 40).

Einstellung Der Systemvariablen

Es handelt sich um eine Variable mit Variablen-, Sequenz- und Pose-Werten, die in voreingestellten Namen/

Werten gespeichert sind.

« Der Name der Systemvariablen beginnt mit dem Prafix ,,System_*.
+ Neben dem Workcell Manager konnen Systemvariablen tiber die Bildschirme ,, Task Builder und ,, Task

Writer“ bearbeitet werden.

« Den Posen kdnnen voreingestellte Benutzerkoordinaten zugewiesen werden.

<
£ Robot System Variable

g General # Variable Name |

@ World Coordinates g
@® Robot Limits -
Lf] Normatljo

Lf] safetyl/o i
(0 safetyStopModes @&

(x) System Variable

"@ Nudge =

® Info

. h ﬁ Servo Off
| 2024.06.11 5:12:19 PM

System_
N
Coordinates ‘ BASE v ‘
“ (® Get Pose | ‘E‘ i
X nm X nm Z nm
A B C

+ Die Projektionspose wandelt die eingegebenen Koordinatenwerte in Koordinatenwerte um, die

von einem Roboter mit 5 Freiheitsgraden bewegt werden konnen.
+ Die Schaltflache ,,Projektionspose® wird nur von Modellen der P-Serie unterstiitzt.
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Im Folgenden wird die Methode zum Erstellen/Bearbeiten/Loschen/Verwalten von Systemvariablen
beschrieben.

« Erstellen: Geben Sie den Variablennamen und den Wert ein, und klicken Sie auf die Schaltflache
Hinzufligen, um eine Systemvariable mit den eingegebenen Werten zu erstellen.

« Bearbeiten: Klicken Sie auf das Kontrollkdstchen Bearbeitungsmodus, um Systemvariablen auszuwahlen,
den Variablennamen und die Werte zu bearbeiten, und klicken Sie auf die Schaltflache Anwenden, um
Systemvariablen zu bearbeiten.

« Loschen: Wahlen Sie die zu l6schenden Systemvariablen aus der Liste der Systemvariablen aus, und
klicken Sie auf die Schaltflache Loschen, um Systemvariablen zu [6schen.

« Verwalten: Informationen zum Bearbeiten und Verwalten von Systemvariablen finden Sie unter Variablen
registrieren und verwalten(p. 125)

& vorsicht

+ Bei der Wiederherstellung von Daten der Teach-Handstation wird die Datenwiederherstellung
angehalten, wenn die Anzahl der Variablen 50 tGberschreitet, die maximale Anzahl zuséatzlicher
Elemente.

Einstellung ,Nudge*®

Wenn der Roboter aufgrund des Sicherheits-Stopp-Modus SS2 oder RS1 in der kollaborativen Zone anhalt ,
ist das Zuriicksetzen im unterbrochenen Zustand nicht verfiigbar, aber die Arbeit kann mit der Nudge-Eingabe
fortgesetzt werden

« Wabhlen Sie zum Festlegen des Nudges in der Roboter-Arbeitszelle die Option Roboter > Element Nudgen
aus.

Weitere Informationen finden Sie unter Einstellungen fiir ,Nudge“ (Stupsen)(p. 42).

Einstellung der Benutzerkoordinaten

Es besteht die Moglichkeit, die Koordinaten fiir die Darstellung des Werkstiicks festzulegen. Diese Koordinaten
werden Benutzer-Koordinaten genannt. Sie unterscheiden sich von den global geltenden ,World“-Koordinaten.
Esist moglich, die Stellung der Anwenderkoordinaten tiber Basiskoordinaten oder globale Koordinaten
festzulegen. Die Anwenderkoordinaten konnen beim Einlernen und Bewegen des Roboters in ,, Task

Builder” (Aufgabenstruktur erstellen) und ,, Task Writer“ (Aufgabe schreiben) ausgewdhlt werden. Um die

Benutzerkoordinaten festzulegen, die Schaltflache + »Hinzufligen“ im Installationsbereich Robot (Roboter)
antippen und Robot > World Coordinates (World-Koordinaten) auswahlen.
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| Servo Off
< ‘Q‘ == 2022.01.072:54:17PM

f Robot User Coordinates [i] Delete

Show All

@ World Coordinates jg User Coordinates Setting

@ Robot Limits s

@ Normal I/O I Point Line Plane
.‘ z z z
"El Safety 1/0 n Axis X M i Y i:oint.}
AxisY - Paint 1" x Pointl = ox Point 1’: o X"
@ Safety Stop Modes fg Mﬁfé/;ﬁf’ /{’E}‘L | R \‘}:\\\\\ (Origin) Point2 % Point2
~ = N TN z ;RS
, SRy~ T TNNRNNNNNS T
(x) System Variable iy — 5== SR e ¥ -.\_ b
Front || Right || Left | Rear || Top | (rcp)* oint 4"
:f& Nudge a J .m[] U .|g : '] f‘ L : ea!.r U .up.} X fo.-\_g,mpwst:, =
H3 — |
w T oo & & O
Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer Status Setting Power
1. Die Werte den Einstellungen entsprechend eingeben.
2. Unbedingt die Abbildung in der Beschreibung und Warnhinweise zu den Anwenderkoordinaten lesen.
3. Anwenderkoordinaten lassen sich auf der Grundlage von 1-Punkt, 2-Punkt und 3-Punkt erstellen.
4. Esist moglich, die Palettenkoordinaten aus den Erweiterten Optionen zu laden und an den Punkten der

Anwenderkoordinaten anzuwenden.

Raumliche Begrenzung und Zoneneinstellungen

Einzelheiten zu Platzbeschrankungen und Zonen finden Sie im Folgenden unter TEIL 1.
Sicherheitshandbuch(p. 9)

« Speicherplatzbegrenzung(p. 42)
e Zone(p.43)

Raumliche Begrenzung und Zonenform

Fiir die Formen von rdaumlichen Begrenzungen/Zonen gibt es die folgenden Auswahlméglichkeiten:Element
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Eleme Beschreibung
nt

Cuboi  Die Form der raumlichen Begrenzung/Zone wird als Quader festgelegt

d « Unteren Endpunkt (Point 1) und oberen Endpunkt (Point 2) des Quaders eingeben und die

Schaltflache Save Pose (Stellung speichern) antippen.

s Point 2

Pointl =
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Beschreibung

Die Form der rdaumlichen Begrenzung/Zone wird als geneigter Quader festgelegt.

Einstellung um 4 Punkte

« Bezugspunkt (Point 1), Endpunkt fiir die X-Achse (Point 2), Endpunkt fiir die Y-Achse (Point 3)
sowie Endpunkt flir die Z-Achse (Point 4) fiir den geneigten Quader eingeben und die
Schaltflache Save Pose (Stellung speichern) antippen.

« DiedreiLinien (Punkt 1 - Punkt 2, Punkt 1 - Punkt 3, Punkt 1 - Punkt 4) miissen sich jeweils im
rechten Winkel Gberkreuzen. (Eine Abweichung von +/-5 Grad ist zuldssig.)
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Eleme Beschreibung
nt

+ Die Verwendung der Bewegungsbegrenzung von ,,Oberflachensperre” und ,,Achsensperre®
basierend auf Punkt 1 hilft dem Roboter dabei, Punkt 2, Punkt 3 und Punkt 4 zu erreichen.

Point3 »
@ Point 4

Point]l %

L.
Faint ..-:'

Einstellung durch 3 Punkte und Hohe

Geben Sie den Referenzpunkt (Punkt 1), den Punkt auf der x-Achse (Punkt 2) und den Punkt auf der
xy-Ebene (Punkt 3) ein.

Die Position des Punktes auf der xy-Ebene (Punkt 3) bestimmt die Richtung der y-Achse, die
senkrecht zu der Linie ist, die durch den Referenzpunkt (Punkt 1) und den Punkt auf der x-Achse
(Punkt 2) gebildet wird. und liegt auf der xy-Ebene.

Sobald der Referenzpunkt, die Richtung der x-Achse und die Richtung der y-Achse bestimmt sind,
wird die Richtung der z-Achse durch die rechte-Hand-Regel bestimmt.

Nachdem der Bezugspunkt und drei Achsrichtungen festgelegt sind, kann die Grofie des gekippten
Quaders durch Festlegen von Ldnge, Breite und Hohe festgelegt werden.

Der geneigte Quader kann durch Einstellen des X-, Y- und Z-Versatzes parallel verschoben werden
(Parallelverschiebung).

Nachdem Sie den Endpunkt (Scheitelpunkt) des geneigten Quaders erreicht haben, indem Sie auf
,Verschieben zu“ neben ,Aktueller Punkt 1“ und dann auf ,Verschieben zu“ neben ,Aktueller Punkt
2“, ,Aktueller Punkt 3“ oder , Aktueller Punkt 4“ driicken, bewegt Robot TCP ihn entlang Rand des
gekippten Quaders so weit wie moglich. Dadurch kann die Position und Richtungseinstellung des
gekippten Quaders liberpriift werden.
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Eleme Beschreibung
nt

Length
Width
Height =
Point 3* A 3
L
- FPaint 2*
Point1 @ ——@— _ *-—

Cylind Die Form der raumlichen Begrenzung/Zone wird als Zylinder festgelegt.

er « Den Punkt am Radiusabstand, den Punkt auf der oberen Ebene und den Punkt auf der unteren
Ebene des Zylinders eingeben und die Schaltflache Save Pose (Stellung speichern) antippen.

Multi- Die Form der rdumlichen Begrenzung/Zone wird als Mehrebenen-Kasten festgelegt.

::fxne + Die Hohe des oberen und unteren Mehrebenen-Kastens festlegen und die Schaltfliche Add Pose
(Stellung hinzufiigen) driicken, um eine Ebene hinzuzufligen.
« X-und Y-Koordinate auswahlen, um die Richtung der Ebene festzulegen, und die Schaltfléche
Save Pose (Stellung speichern) antippen. Es kdnnen bis zu sechs Ebenen konfiguriert werden.
+ Die Koordinaten der Punkte fiir den zu konfigurierenden Bereich festlegen.
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Eleme Beschreibung

nt

Spher  Die Form der raumlichen Begrenzung/Zone wird als Kugel festgelegt.

e

« Zum Konfigurieren des Radius die Positionen des Mittelpunkts und des Endpunkts der Kugel
eingeben, zum Konfigurieren des Durchmessers die beiden Endpunkte der Kugel eingeben und
die Schaltflache Save Pose (Stellung speichern) antippen.

1 2 1 2
L4 -] L]

Einstellungen fur raumliche Begrenzung

Um die rdumlichen Begrenzungen des Roboters zu konfigurieren, die Schaltflache ,Hinzufligen® im

Installationsbereich Robot (Roboter) antippen und Space Limit > Cube, Cylinder, Multi-plane Box, Sphere

bzw Tilted Cuboid (Raumliche Begrenzung > Quader, Zylinder, Mehrebenen-Kasten, Kugel bzw. Geneigter

Quader) auswahlen. Das Sicherheitskennwort wird bei der Einrichtung und Aktivierung benotigt.

1.

Den Namen der Installation in das Feld ,,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,,Workcell
Setting” (Installationseinstellung) eingeben.

. Die Stellungsinformationen abhéngig von der Form der raumlichen Begrenzung zusammen mit

Priifpunkt, dem zuldssigen Raum und Zonenspielraum auf der Registerkarte fiir die Geometrie
festlegen.

. Aktivierung des dynamischen Bereichs und erweitere Optionen auf der Registerkarte fiir Parameter

festlegen und mit Draft (Entwurf) driicken.

Uberpriifen Sie, ob alle angezeigten Parameter die gewiinschten Werte aufweisen, Confirm draft
(Entwurf bestatigen) auswahlen und Confirm (Bestéatigen) driicken.

Die Aktivierungsumschaltflache driicken, um die raumliche Begrenzung zu libernehmen.
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@ Hinweis

Abhangig von den Einstellungsmethoden bestehen Vorgaben fiir den Zonenspielraum.

Rear

Top
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(t) a Servo Off
2021.08.31 2:48:08 PM

Space Limit - Cuboid
Inspection Point TCP
Valid Space Outside

Zone Margin

000 mm

Coordinates Base

Point 1

7 Edit

I

+ Wenn die Werkzeugform feststeht und die Priifung des Kdrpervolumens nicht ausgewahlt ist,

betragt der Spielraum zum Werkzeugreferenzpunkt (TCP) 0 mm.

+ Wenn die Werkzeugform feststeht und die Priifung des Korpervolumens ausgewahlt ist, betragt

der Spielraum zum Werkzeugreferenzpunkt (TCP) 0 mm.

+ Wenn die Werkzeugform nicht feststeht und die Priifung des Kérpervolumens nicht ausgewahlt

ist, betragt der Spielraum zum Werkzeugreferenzpunkt (TCP) 0 mm.

+ Wenn die Werkzeugform nicht feststeht und die Priifung des Kérpervolumens ausgewahlt ist,

betragt der Spielraum zum Werkzeugreferenzpunkt (TCP) 60 mm.

Einstellungen fur kollaborative Zone

Um die kollaborative Zone festzulegen, die Schaltflache ,,Hinzufligen“ im Installationsbereich Robot (Roboter)

antippen und Collaborative Zone > Cuboid, Cylinder, Multi-plane Box, Sphere bzw. Tilted Cuboid

(Kollaborative Zone > Quader, Zylinder, Mehrebenen-Kasten, Kugel oder Geneigter Quader) auswahlen. Das

Sicherheitskennwort wird bei der Einrichtung und Aktivierung benétigt.

1. Den Namen der Installation in das Feld ,,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,,Workcell

Setting® (Installationseinstellung) eingeben.

2. Die Stellungsinformationen abhéngig von der Zonenform zusammen mit dem zuldssigen Raum und

Zonenspielraum auf der Registerkarte fiir die Geometrie festlegen.

3. TCP/Robot Limits, Safety Stop Modes (Grenzwerte TCP/Roboter, Sicherheitsstoppmodi) und

Dynamic Zone Enable (Dynamische Zonenaktivierung) auf der Registerkarte fiir Parameter festlegen

und Draft (Entwurf) driicken.
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4, Uberpriifen Sie, ob alle angezeigten Parameter die gewiinschten Werte aufweisen, Confirm draft (Entwurf
bestatigen) auswahlen und Confirm (Bestatigen) driicken.
5. Die Aktivierungsumschaltflache driicken, um die kollaborative Zone zu iibernehmen

Einstellungen fiir die Knautschzone

Um die Knautschzone einzurichten, die Schaltflaiche + ,Hinzufligen“im Installationsbereich Robot (Roboter)
antippen und Crushing Prevention Zone>Cuboid, Cylinder, Multi-plane Box, Sphere bzw. Tilted Cuboid
(Knautschzone > Quader, Zylinder, Mehrebenen-Kasten, Kugel oder Geneigter Quader) auswahlen. Das
Sicherheitskennwort wird bei der Einrichtung und Aktivierung benétigt.

1. Den Namen der Installation in das Feld ,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,Workcell
Setting® (Installationseinstellung) eingeben.

2. Die Stellungsinformationen abhangig von der Zonenform zusammen mit dem zuldssigen Raum und
Zonenspielraum auf der Registerkarte fiir die Geometrie festlegen.

3. TCP/Robot Limits, Safety Stop Modes (Grenzwerte TCP/Roboter, Sicherheitsstoppmodi), Dynamic
Zone Enable (Dynamische Zonenaktivierung) und Advanced Options auf der Registerkarte fiir
Parameter festlegen und Draft (Entwurf) driicken.

4. Uberpriifen Sie, ob alle angezeigten Parameter die gewiinschten Werte aufweisen, Confirm draft (Entwurf
bestatigen) auswéahlen und Confirm (Bestatigen) driicken.

5. Die Aktivierungsumschaltflache driicken, um die Knautschzone zu (ibernehmen.

m f—i‘\ Servo Off
2021.08.313:11:08 PM

£° Robot ) Crushing Prevention & Edit

Geometry Parameters
(@ Robot Limits ]
Show All Crushing Prevention - Cuboid
H] Normal I/O
Valid Space Inside
safety 1/0 fay
Zone Margin
(X) safety Stop Modes f&
"_ 0.000 mm
™ Nudge s Axis X
Axis Y *
@ crushing Preven... @& Axis Z = “ _
Coordinates Base
—_ l
] )
Front Right ‘ Left Rear Top Point 1
oin
-
+ X 000 z 4

Einstellungen fiir die Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit

Um die Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit festzulegen, die Schaltflache * ,Hinzufligen“im
Installationsbereich Robot (Roboter) antippen und Collision Sensitivity Reduction Zone > Cuboid, Cylinder,
Multi-plane Box, Sphere bzw. Tilted Cuboid (Bereich mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit > Quader,
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Zylinder, Mehrebenen-Kasten, Kugel oder Geneigter Quader) auswahlen. Das Sicherheitskennwort wird bei der

Einrichtung und Aktivierung benétigt.

1.

Den Namen der Installation in das Feld ,,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,Workcell
Setting“ (Installationseinstellung) eingeben.

Die Stellungsinformationen abhangig von der Zonenform zusammen mit dem zuldssigen Raum und
Zonenspielraum auf der Registerkarte fiir die Geometrie festlegen.

Override Option (Ubersteuerungsoption), TCP/Robot Limits (Grenzwerte TCP/Roboter) und Dynamic
Zone Enable (Dynamische Zonenaktivierung) auf der Registerkarte fiir Parameter festlegen und
Draft (Entwurf) driicken.

& warnung

« Die Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit ist eine Zone mit hoher Prioritat.

+ Zonen mit hoher Prioritdt haben Vorrang vor anderen Zonen und der globalen
Einstellung fiir Robotergrenzwerte. Wenn sich mehrere Zonen mit hoher Prioritat
Uberlappen, verwendet die Sicherheitsfunktion den Sicherheitsgrenzwert mit der
GERINGSTEN Einschrankung. Aus diesen Griinden sollte die Gréfie von Zonen mit
hoher Prioritét sicherheitshalber so klein wie moglich angegeben werden.

Uberpriifen Sie, ob alle angezeigten Parameter die gewiinschten Werte aufweisen, Confirm draft (Entwurf
bestatigen) auswéahlen und Confirm (Bestatigen) driicken.

Die Aktivierungsumschaltflache driicken, um die Zone mit reduzierter Kollisionsempfindlichkeit zu
tibernehmen.

Einstellungen fur die Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung

Um die Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung festzulegen, die Schaltflaiche + ,Hinzufligen“im
Installationsbereich Robot (Roboter) antippen und Tool Orientation Limit Zone > Cuboid, Cylinder, Multi-
plane Box, Sphere bzw. Tilted Cube (Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung > Quader, Zylinder,

Mehrebenen-Kasten, Kugel oder Geneigter Quader) auswahlen. Das Sicherheitskennwort wird bei der

Einrichtung und Aktivierung bendtigt.

1.

Den Namen der Installation in das Feld ,,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,,Workcell
Setting“ (Installationseinstellung) eingeben.

Die Stellungsinformationen abhdngig von der Zonenform zusammen mit dem zuldssigen Raum und
Zonenspielraum auf der Registerkarte fiir die Geometrie festlegen.

TCP direction limit (Begrenzung TCP-Richtung) und Dynamic Zone Enable (Dynamische
Zonenaktivierung) auf der Registerkarte fiir Parameter festlegen und Draft (Entwurf) driicken.
Uberpriifen Sie, ob alle angezeigten Parameter die gewiinschten Werte aufweisen, Confirm draft (Entwurf
bestatigen) auswéahlen und Confirm (Bestatigen) driicken.

Die Aktivierungsumschaltflache driicken, um die Begrenzungszone fiir die Werkzeugausrichtung zu
tbernehmen.
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<7 Edit
Parameters
Tool Orientation Lim - Cuboid

Valid Space Inside

Zone Margin

10.000 mm

Coordinates Base

Point 1

Um die benutzerdefinierte Zone einzurichten, die Schaltflache ,Hinzufligen® im Installationsbereich Robot
(Roboter) antippen und Custom Zone > Cuboid, Cylinder, Multi-plane Box, Sphere bzw. Tilted Cuboid
(Benutzerdefinierte Zone > Quader, Zylinder, Mehrebenen-Kasten, Kugel oder Geneigter Quader) auswahlen.
Das Sicherheitskennwort wird bei der Einrichtung und Aktivierung benétigt.

1. Den Namen der Installation in das Feld ,,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,,Workcell
Setting® (Installationseinstellung) eingeben.

2. Die Stellungsinformationen abhangig von der Zonenform zusammen mit dem zuldssigen Raum und
Zonenspielraum auf der Registerkarte fiir die Geometrie festlegen.

3. Um die konfigurierte Formeinstellung aus einer anderen Zone zu importieren, die Zone in Import
Geometry & Parameters (Geometrie & Parameter importieren) unter Advanced Options (Erweiterte
Optionen) auswahlen und Import driicken.

Advanced Option

»

Import Geometry & Parameters

Select Workcell Item
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4. Priority Option, Override Option, TCP/Robot Limits, Safety Stop Modes, TCP direction limit, Joint
Speed Limits, Joint Angle Limits und Dynamic Zone Enable (Priorititsoption, Ubersteuerungsoption,
Grenzwerte TCP/Roboter, Sicherheitsstoppmodi, Begrenzung TCP-Richtung, Gelenk-
Geschwindigkeitsgrenzwerte, Gelenk-Winkelgrenzwerte und Dynamische Zonenaktivierung) auf der
Registerkarte fiir Parameter festlegen und Draft (Entwurf) driicken.

& warnung

Zonen mit hoher Prioritdt haben Vorrang vor anderen Zonen und der globalen Einstellung fiir
Robotergrenzwerte. Wenn sich mehrere Zonen mit hoher Prioritat (iberlappen, verwendet
die Sicherheitsfunktion den Sicherheitsgrenzwert mit der GERINGSTEN Einschrankung. Aus
diesen Griinden sollte die Grofie von Zonen mit hoher Prioritét sicherheitshalber so klein wie
moglich angegeben werden.

@ Hinweis

Wenn sich der TCP an einer Position befindet, an der sich mehrere Zonen {iberlappen, gelten
fir jede Sicherheitsfunktion jeweils die folgenden Regeln.
a. Normalbetrieb

« Wenn keine Zone als High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) festgelegt ist, wird
die Begrenzung mit der groRten Einschrankung der Begrenzungen sich liberlappender
Zonen als Sicherheitsbegrenzung fiir die betreffende Position ausgewahilt.

+ Wenn eine Zone als High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) festgelegt ist, wird die
Begrenzung dieser Zone als Sicherheitsbegrenzung fiir die betreffende Position
ausgewahlt.

+ Wenn mindestens zwei Zonen als High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat)
festgelegt sind, wird die Begrenzung mit der GERINGSTEN Einschréankung der
Begrenzungen sich liberlappender Zonen als Sicherheitsbegrenzung fir die betreffende
Position ausgewahlt.

5. Reduzierte Betriebsart

« Wenn keine Zone als High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) festgelegt ist, wird die Begrenzung mit
der grofiten Einschrankung der Begrenzungen sich liberlappender Zonen als Sicherheitsbegrenzung fiir
die betreffende Position ausgewahlt.

« Wenn eine Zone als High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) festgelegt ist, hangt die
Sicherheitsbegrenzung fiir die betreffende Position von Override Option (Ubersteuerungsoption) ab.

+ Wenn Override Option (Ubersteuerungsoption) nicht ausgewahlt ist, wird der Grenzwert mit der
grofiten Einschrankung der Grenzwerte von High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) und
Global Reduced Limit (Global reduzierter Grenzwert) ausgewahlt.

« Wenn Override Option (Ubersteuerungsoption) ausgewahlt ist, wird die Begrenzung von High
Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) ausgewahlt.

« Wenn mindestens zwei Zonen als High Priority Zone (Zone mit hoher Prioritat) festgelegt sind, hangt die
Sicherheitsbegrenzung fiir die betreffende Position von Override Option (Ubersteuerungsoption) ab.
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« Wenn eine Zone mit hoher Prioritit vorhanden ist, deren Ubersteuerungsoption NICHT
ausgewahlt ist, werden die Begrenzung mit der groRten Einschrankung von Global Reduced Limit
(Global reduzierte Begrenzung) und die Begrenzungen von Zonen mit hoher Prioritdt ohne
Ubersteuerungsoption ausgewihlt.

+ Wenn die Ubersteuerungsoptionen aller Zonen mit hoher Prioritit ausgewihlt sind, wird die
Begrenzung mit der GERINGSTEN Einschrankung der Begrenzungen von Zonen mit hoher
Prioritat ausgewahlt.

« Uberpriifen Sie, ob alle angezeigten Parameter die gewiinschten Werte aufweisen, Confirm draft (Entwurf
bestatigen) auswahlen und Confirm (Bestatigen) driicken.
« Die Aktivierungsumschaltflache driicken, um die benutzerdefinierte Zone zu iibernehmen.

r Robot D Custom Zone £ Edit

Geometry Parameters
(%) safety Stop Modes @ .
" Show Al Custom Zone - Cuboid ‘
‘™ Nudge -
Valid Space Inside ‘
0 Crushing Preven... @& .
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@
4 a UL mm
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=
El = |

Front || Right Left Rear Top Polnt 1
oin
@ Custom Zone a
+ x  om

[ o«

5.7.3 Effektoreinstellung

Beim Effektor handelt es sich um eine Vorrichtung, die liber das am Werkzeugflansch angebrachte Werkzeug
direkt auf das Ziel einwirkt, um die vom Benutzer fiir den Roboter konfigurierte Aufgabe durchzufiihren. Es gibt
Greifer (Doppel-/Einzelaktionsdruckluftgreifer) und Werkzeuge (Werkzeuge und Schraubendreher). Dariiber
hinaus konnen benutzerspezifische Werkzeuge und Bildschirme als Installation hinzugefiigt werden. Doosan
Robotics stellt ein webbasiertes App Builder-Entwicklungssystem bereit, mit dem Anwendungen fir
Installationen entwickelt werden konnen. Handbiicher und Webservices fir finden Sie auf der Developer LAB-
Website.

« [Developer LAB] https://devlab.doosanrobotics.com

Greifer und Werkzeuge

Greifer sind Effektoren mit Fingern, um Objekte zu erfassen oder abzulegen. Der Einstellungsbildschirm fir
einen Druckluftgreifer ist nachstehend dargestellt. Dieses Beispiel dient als Basis fiir die Erlauterung, wie ein
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Effektor konfiguriert wird. Weitere Informationen zu den einzelnen Greifereinstellungen sind jeweils in den

entsprechenden Handblichern zu finden.

<

@ End Effector

(") GripperDA_v1

Write/Read Signal Name

+

® T & E

Home  WorkeellManager TaskBuilder  TaskWriter
Nr. Element
1 Workcell Name Input Field
2 Communication
3 Tool Center Point
4 Output Signal

fé_‘: Servo Off
2022.01.07 2:59:09 PM

O .
Q Delete o

Communication Type - digital I/O

Workcell item Action Grasp

1/0 Type

Beschreibung
Eine Bezeichnung flir den Effektor eingeben.

Dient der Einrichtung der Eingangs-/Ausgangssignale (1/0)
des Effektors.

Stellt den Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des Effektors ein.

Priift das Ausgabesignal und richtet dieses ein. (Wenn eine
Funktion in ,Workcell Item Action® (Aktion
Installationsbereich) ausgewahlt ist, sind Bezeichnung und
Signaltyp deaktiviert.)

Name (Bezeichnung): Zeigt die Bezeichnung des
Ausgabesignals an.

Signal Type (Signaltyp): Legt den Typ des
Ausgangssignals (Steuergerat, Flansch) fest.
Port Number (Portnummer): Den Anschluss des
Signals des Effektors auswahlen.

Signal: Testet den Status des Ausgangssignals.
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Element Beschreibung

Input Signal Priift das Eingabesignal und richtet dieses ein. (Wenn eine
Funktion in ,Workcell Item Action“ (Aktion
Installationsbereich) ausgewahlt ist, sind Bezeichnung und
Signaltyp deaktiviert.)

+ Name (Bezeichnung): Zeigt die Bezeichnung des
Ausgabesignals an.

+ Signal Type (Signaltyp): Legt den Typ des
Eingangssignals (Steuergerat, Flansch, Modbus) fest.

« Port Number (Portnummer): Den Anschluss des
Signals des Effektors auswahlen.

+ Operation (Betrieb): Zeigt den Status des
Eingangssignals an. Bei normalem Signal wird dieses
als griin angezeigt.

Delete Léscht den in Konfiguration befindlichen Effektor.

Confirm Speichert die Einstellungen.

E/A-Signaleinstellung fiir Effektoren

1.

Die Schaltflache fiir Add Workcell (Installation hinzufiigen)( *+ ) unterhalb des Bereichs fiir Effektor im
Workcell Manager antippen.

Den Namen der Installation in das Feld ,,Workcell Name* (Installationsname) oben im Bildschirm ,,Workcell
Setting” (Installationseinstellung) eingeben.

GripperDA_vl Confirm

Die Portnummer fiir die E/A-Signaleinstellung auswahlen. Als Standardwert wird der Anfangswert
angezeigt, der von App Builder festgelegt wurde.
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Interface Tool Center Point
Communication Type - digital I/O

Workcell Item Action Grasp v

Write/Read Signal Name 1/O Type Port No. Write/Read Signal

- (e
- Lo

Grasp_in Flange Digital In v 1 v No Signal

Release_in Flange Digital In v 2 v No Signal
4. Tippen Sie auf die Schaltflache Bestatigen

Testen des Eingangs/Ausgangs (I/0O) eines Effektors

Zum Testen des Betriebsstatus des angeschlossenen Effektors wie folgt vorgehen:

1. Den zu testenden Effektor auswahlen und die Schaltflache Edit (Bearbeiten) anklicken.
_ ) GripperDA_v1 £ Edit

2. Die Schaltflache On/Off (Ein/Aus) fiir Signal zum Testen des Ausgabesignals antippen.

Write/Read Signal Name 1/O Type Port No. Write/Read Signal
| o |
1 1
1 1
v 2 v I On Off 1
= A |

3. EineFunktion in den Installationsbereichsaktionen auswahlen und die Schaltflache , Test“ antippen, um
die Effektorfunktion zu testen.

Communication Type - digital I/O

. |
Workcell Item Action Grasp W | 3 Test

4. Uberpriifen, dass der Effektor mit dem zugeordneten Ausgangssignal normal arbeitet.
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@ Hinweis

Wenn das Eingangssignal ordnungsgemal’ eingeht, leuchtet eine griine LED.

Werkzeugreferenzpunkt Einstellen

‘ GripperDA_v1l ‘ [i] Delete © Confirm
Interface Tool Center Point
offset €
1 1
X 0.000mm| | Y 0.000mm| | Z 0.000mmy A 00° | B 0.0°| | € 0.0°1
‘ e e 1

Auto Calculation €) C,

Reference Pose

Auto Calculation

Die Definitionen der Koordinatenachse (ausgedriickt mit ,,x, y, z“) und der Koordinatenachse (ausgedriickt mit
X, Y, Z¢) lauten wie folgt:

« Koordinatenachse der Flanschkoordinate (x, y, z): Die am Flanschende definierte
Koordinatenachsenrichtung ist identisch mit der Roboterkoordinate mit einem Robotergelenkwinkel von
(0,0,0,0,0,0).

« Koordinatenachse der Werkzeugreferenzpunktkoordinate (X,Y,Z): Die Koordinatenachse wird am Ende des
Werkzeugs definiert, das am Flanschende oder am Arbeitspunkt installiert ist. Der Rotationswinkel der
Werkzeugreferenzpunktkoordinate wird basierend auf der Flanschkoordinate der folgenden Reihenfolge
von 1) bis 3) definiert:
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z Z
1) Rotated by & 21Rotated by B
along Axis -7 along Axis =Y
A ) —_—

X/\Y X'A/ Bb Y>

Flange Coord. 3) Rotated by C
v along Axis -2”

TCP Coord.

1) Drehung um A Grad entlang der z-Achse der Flanschkoordinate
2) Drehung um B Grad um die y’-Achse der gemal} 1) gedrehten Koordinate

3) Drehung um C Grad um die z”’-Achse der gemal 2) gedrehten Koordinate

Nachstehend sind einige Beispiele fiir die Konfiguration des Werkzeugreferenzpunkts mit der oben
beschriebenen Methode aufgefiihrt:
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&

Coord. R

300mm

__\Z>
Flange Coord. 100mm

- [X,Y,Z,A,B,C]=[0,0,100,0,0, 0]: Allgemeiner Greifer mit Versatz in Z-Richtung (TCP-Koord.)
« [X,Y,Z,A, B,C]=[100,0, 300, 180,-45, 0]: Linker Greifer mit 45-Grad-Winkel (TCP-Koord. L)
« [X,Y,Z,A, B, C]=[-100, 0, 300, 0,-45, 0]: Rechter Greifer mit 45-Grad-Winkel (TCP-Koord. R)

Werkzeugreferenzpunkt-Einstellung auf Basis anderer Effektoren

Bei Verwendung eines symmetrischen Doppelgreifers wird der Werkzeugreferenzpunkt (TCP) eines Effektors

basierend auf dem anderen fest konfigurierten Effektor konfiguriert. Die TCP-Position eines neuen Effektors

kann leicht durch Drehung der Stellung und des TCP-Versatz der Werkzeugkoordinate am

Werkzeugreferenzpunkt des Basiseffektors um die Z-Achse mit dem eingegebenen Winkel konfiguriert werden.

1. Registerkarte Tool Center Point (Werkzeugreferenzpunkt) des Einstellungsbildschirms fiir Effektoren

aufrufen.

Pneumatic Gripper

Interface

[i] Delete () Confirm

Tool Center Position

2. Umschalter Auto Calculate (Autom. Berechnung) antippen.

Auto Calculation
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3. Den Gegenstand Reference End Effector (Bezugseffektor) auswéahlen.

® Reference E/E

Reference E/E Select End Effector v

Rotate Angle 5

4. Effektor auswahlen, der kopiert werden soll.

Reference E/E Select End Effector v

5. Rotationswinkel der Werkzeug-Z-Achse fiir den konfigurierten Effektor und den Bezugseffektor
konfigurieren.

Rotate Angle 2

6. Schaltfldche Auto Calculate (Autom. Berechnung) antippen, priifen, ob der berechnete TCP-Versatz
automatisch eingegeben wurde, und schlieRlich Confirm (Bestétigen) antippen.

offset €)

@ Hinweis

+ Der konfigurierte Effektor und der Basiseffektor miissen symmetrisch zur Werkzeug-Z-Achse

sein.
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5.7.4 Einstellung des Bearbeitungswerkzeugs

Bearbeitungswerkzeuge sind Vorrichtungen fiir die Interaktion mit dem Roboter, die hauptsachlich die Arbeit
erledigen. Die Bearbeitungswerkzeuge konnen in ,Workcell Manager” (Verwaltung der Installationsbereiche)
wie folgt registriert werden:

Kategorie Typ Beschreibung

Turning Center Turning Center Das Drehzentrum dreht zylindrisches Material, um
es mit einem Werkzeugrevolver spanend auf die
gewiinschte Form zu bringen.

Press Machine Press Machine Bei einer Pressmaschine handelt es sich um ein
Bearbeitungswerkzeug, das flaches Material in
eine gewiinschte Form presst.

Injection Machine Molding Machine Bei diesem Gerat handelt es sich um eine
Vorrichtung, die Formen erzeugt, indem
Materialien wie Kunststoff in eine Gussform
eingespritzt werden.

Die Konfiguration von Bearbeitungswerkzeugeinstellungen erfolgt dhnlich wie die Konfiguration von
Greifereinstellungen.

Weitere Informationen zu den einzelnen Bearbeitungswerkzeugeinstellungen sind jeweils im entsprechenden
REF(p. 263) zu finden

5.7.5 Einstellung von Peripheriegeraten

Peripheriegerate sind Installationen, die nicht als Roboter, Effektor oder Bearbeitungswerkzeug eingestuft sind,
aber in Wechselwirkung mit dem Roboter stehen. Die folgenden Peripheriegerate kdnnen in ,Workcell
Manager® (Verwaltung der Installationsbereiche) registriert werden:

Kategorie Typ Beschreibung

Feeder Pallet (4 Point) Hierbei handelt es sich um ein Geriist, das die
Moglichkeit bietet, das Ziel in einer bestimmten
Formation zu platzieren.

(Quadratisches, gestapeltes und lineares Muster
verflighar)

Others External Encoder Einstellung von extern installierten Encodern
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Kategorie Typ Beschreibung
Conveyor Tracker Conveyor Tracker Betriebseinstellung fiir extern installierte
Forderbander

Weitere Informationen zu den einzelnen Peripheriegerateeinstellungen sind jeweils im entsprechenden
Reference Manual zu finden.

Sonstige Befehle

Die Konfiguration von Einstellungen der Kategorie ,,Others” (Sonstige) erfolgt ahnlich wie die Konfiguration von
Greifereinstellungen. Weitere Informationen zu anderen Kategorieeinstellungen sind jeweils im entsprechenden
REF(p. 264) zu finden.

5.8 Werkzeugeinstellung

Hiermit werden der Werkzeugreferenzpunkt sowie Gewicht und Form als Grundlage fiir die Roboterbewegung
festgelegt. Es ist moglich, mehrere Effektoren sowie Werkzeugreferenzpunkt, Gewicht und Form im Bildschirm
~Workcell Manager“ (Verwaltung der Installationsbereiche) festzulegen und zu aktivieren. Daher miissen
Werkzeugreferenzpunkt, Gewicht und Form des Effektors, der verwendet werden soll, in Tool Settings
(Werkzeugeinstellungen) des Werkzeugs konfiguriert werden.

— | | M | Standby
= Task_20201204_110001 Qo) B e |

@ i) =

End Effector Machine Peripheral

0 0 0

Workspace Device

Operation Chart ® GoalCounts (@ Operated Counts @ Operated Time

Home Workcell Manager Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power
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Nr. Element Beschreibung

1 Tool Setting Button Ruft das Popup fiir die Werkzeugeinstellungen auf.

1. Die Schaltflache Tool Setting (Werkzeugeinstellungen) auswahlen.
2. Die gewiinschte Installation in Tool Center Point (Werkzeugreferenzpunkt), Weight (Gewicht) oder Tool
Shape (Werkzeugform) auswahlen.

. Manual Standby
X Tool Setting 2020.122210:33:28 AM

Tool Center Position

Item Select i

Position

..... Y bd 000 A B 0.00 0

Tool Weight
Item Select v
Weight 0.000 kg Cx
Tool Shape
Item Select b

3. Die Schaltflache Setting (Einstellung) driicken, um Werkzeugreferenzpunkt, Gewicht oder Form der
entsprechenden Installation zu speichern.

@ Hinweis

Werkzeugreferenzpunkt und Werkzeuggewicht des Roboters konnen durch Driicken der Schaltflache
Reset (Zuriicksetzen) auf die Standardwerte eingestellt werden, wenn keine Eingabe vorgenommen
wird.

5.9 Manuelle Roboterbedienung

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie der Roboter manuell bedient wird.
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5.9.1 Verfahrfunktion

Im Verfahrmodus kann der Benutzer den gesamten Arbeitsraum ansteuern oder den vom Benutzer

konfigurierten Betriebsraum als Betriebsraum des Roboters festlegen. Der Bewegungswinkel der einzelnen

Achsen kann abhangig vom ausgewahlten Betriebsraum und Gelenk-Winkelgrenzwert der

Sicherheitseinstellung begrenzt werden.

Im Hauptmendi die Schaltflache o Jog (Verfahren) antippen, um die Verfahrfunktion zu verwenden.

Im automatischen Modus ist die Schaltflache Jog (Verfahren) deaktiviert, sodass die Funktion nicht
verfugbar ist.

Die Verfahrfunktion kann im Status Servo Off (Servo aus) nicht verwendet werden.

Der Roboter wird im Bildschirm Jog (Verfahren) manuell betatigt, sodass der Roboter sich nur bewegt,
wenn die Schaltflache ,,Jog“ gedriickt ist.

Es ist moglich, den Roboter ausgehend von der aktuellen Position auf der Registerkarte Jog (Verfahren)
des Bildschirms zu bewegen.

Der Roboter kann durch Konfigurieren des Zielwinkels bzw. der Zielkoordinaten auf der Registerkarte
Move (Bewegen) des Bildschirms bewegt werden.

Die Bezugskoordinaten kdonnen auf der Registerkarte Jog (Verfahren) und auf der Registerkarte Move
(Bewegen) des Bildschirms als Gelenk oder als Aufgabe konfiguriert werden.

Die Ausrichtungsreferenz des Roboters wird auf der Registerkarte Align (Ausrichten) des Bildschirms
festgelegt.

Hinweis

« Im Bildschirm Align (Ausrichten) sind die Funktionen ,Servo On“ (Servo Ein) und
»Jog* (Verfahren) bei der Sicherheitssignal-E/A-Einstellung POS_3_ENABLE_SWITCH nur
verfligbar, wenn dieses Signal eingeht.

« Wenn der Roboter nicht gesteuert werden kann, weil er sich in einem anderen Raum als dem
Betriebsraum des Verfahrmodus befindet, muss der Betriebsraum des Roboters auf
»,None“ (Kein) festgelegt werden, damit der Roboter gesteuert werden kann.

Bildschirm ,Jog® (Verfahren)

Es ist moglich, den Roboter ausgehend von der aktuellen Position im Bildschirm ,,Jog* (Verfahren) zu steuern.
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Jog @ — : :
f |
:; 2 () Y !
e |
[ !
A z i
1 L3 :
1 |
[ B -
1
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I (. Tilt |
I
Direction - ——— 1 : . 1
I
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_ M // / / / ][ L \ —
Align . Front ! nght Left j Rear H‘ Top [ e :
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I
Manual Mode Speed 100 | 1 G e i o S i e e !
Qo 2=
Real C) Robot Workspace = None v Joint Task

-——— -

Alignto Z I IPalletlzngugMode s .‘,rl

Jog @ bl IR ]
@ Display Coordinates BASE v
Move - Ul . ‘Y
Axis X
Axis Y z T Bk} z ‘ z
= = = =%
LT~ f’ g e g "
////// //#li—" = B
. b ¥ A S
Allgll ‘ Front ng—'ht Left ” Rear “ Top ‘ o g <
Manual Mode Speed ) P 4 100 l o +
Elem Beschreibung
ent
Joint  Konfiguriert das Gelenk als Bezugskoordinate fiir den Verfahrmodus.
Task  Konfiguriert die Aufgabe als Bezugskoordinate flir den Verfahrmodus.
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Beschreibung

Achse fiir die Bewegung im Verfahrmodus auswahlen.

+ Registerkarte Joint (Gelenk): Eine Achse von J1 bis J6 auswahlen.
« Registerkarte Task (Aufgabe): Eine Achse von X bis Rz auswahlen.

Zeigt die Koordinaten des derzeit im Modus Jog (Verfahrmodus) befindlichen Roboters an. Wird
die Roboterposition durch Driicken der Richtungstaste geandert, wird auch die Koordinate
geandert.

Bewegt den Roboter in Richtung + oder - entlang der ausgewahlten Achse.

Konfiguriert die Geschwindigkeit der Roboterbewegung in der manuellen Betriebsart. Die
Geschwindigkeit kann durch Ziehen des Zeigers am Schieber angepasst werden.

Falls sich der Zeiger des Schiebers bei 100% befindet, so betragt die zugehdrige maximale
Gelenkgeschwindigkeit an der Registerkarte Jog 30 Grad/sek. und die maximale
Arbeitsgeschwindigkeit der Aufgabe 250 mm/s. Diese Geschwindigkeit beeinflusst die
Geschwindigkeit, welche von den Tasten fiir ,Jog“ (Verfahren) und Bewegung gesteuert werden.

Konfiguriert, ob der Roboter im Verfahrmodus im realen Modus arbeitet.

« Ein( ): Der Roboter bewegt sich tatsachlich.
o Aus ( ): Der Simulator ist in Betrieb.

Wahlt die im Simulator angezeigte Ausrichtung des Roboters. Durch Driicken einer
Richtungstaste wird der Roboter zur entsprechenden Richtung ausgerichtet.

Zeigt Informationen zum Roboter-Arbeitsraum an, der in der Verwaltung der
Installationsbereiche (,Workcell Manager“) im Verfahrsimulator (,Jog Simulator®) registriert ist.
Durch Auswahlen des Ausklappmendiis lasst sich der anzuzeigende Arbeitsraum auswahlen.

Bewegen Sie den Roboter so, dass die Z-Achse mit der Basis-Z-Achse ausgerichtet ist.

Sie konnen den Palettierungs-Jog-Modus aktivieren/deaktivieren.
Er kann aktiviert werden, wenn die Ausrichtung der Z-Achse abgeschlossen ist.
Wenn aktiviert, ist die Neigung deaktiviert.
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@ Hinweis

+ Geschwindigkeitsgrenzwert fiir Werkzeugreferenzpunkt (TCP): Aufgrund von
Sicherheitsrichtlinien ist die hochste Betriebsgeschwindigkeit beim Verfahren von Hand und
bei Bewegung durch Tastenbetatigung auf 250 mm/s begrenzt.

+ Wenn der Roboter stoppt, weil der Gelenkgrenzwert erreicht wurde oder bei Bewegung des
Roboters im Verfahrmodus eine Kollision festgestellt wurde, kann der Roboter durch Aktivieren
des Sicherheitswiederherstellungsmodus innerhalb der Gelenk-Winkelgrenzwerte positioniert
werden. Weitere Informationen zum Sicherheitswiederherstellungsmodus siehe
»Sicherheitswiederherstellungsmodus(p. 294)“.

Ausfiihrung basierend auf World-Koordinaten
Um den Roboter basierend auf World-Koordinaten zu bewegen, wie folgt vorgehen:
1. Registerkarte Task (Aufgabe) im Bildschirm Jog (Verfahren) auswahlen.

2. Die Anzeigekoordinaten auswahlen, die als World-Koordinaten verwendet werden sollen, und World als
Bezugspunkt fiir die Aufgabenkoordinaten auswahlen.

Joint Task
‘ Alignto Z Palletizing Jog Mode
Display Coordinates WORLD v

Tool

J2 Y Y
J3 Z Zz
J4 A
J5 Tilt | B
J6 Rot. | C

3. Die World-Koordinaten fiir die Bewegung auswahlen. (Rx ist bei Modellen der P-Serie inaktiv)

4. DieRichtungstaste ( ", ™ ) gedriickt halten, um die entsprechende Achse zu bewegen.

-269 - User manual(v2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

Ausfiihrung auf der Grundlage des RoboterfuRes

Um den Roboter basierend auf dem Roboterfuly zu bewegen, wie folgt vorgehen:

1. Registerkarte Task (Aufgabe) im Bildschirm Jog (Verfahren) auswahlen.
2. Die Anzeigekoordinaten auswéhlen, die als Basiskoordinaten verwendet werden sollen, und Base (Basis)
als Bezugspunkt fiir die Aufgabenkoordinaten auswahlen.

Joint Task
‘ Alignto Z J Palletizing Jog Mode CD
Display Coordinates || BASE v
e

Tool

BASE

I
: R
13 ‘ z |z
)4 A
J5 ‘7 8
36 ‘? C

3. Die Basiskoordinaten fiir die Bewegung auswahlen. (Rx ist bei Modellen der P-Serie inaktiv)

4. Die Richtungstaste ( - , ) gedriickt halten, um die entsprechende Achse zu bewegen.
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®

Hinweis

Im virtuellen Modus findet die Sicherheitszone keine Anwendung.

Ausfiihrung auf der Grundlage des Roboterwerkzeugs

Um den Roboter basierend auf dem Roboterwerkzeug zu bewegen, wie folgt vorgehen:

1. Registerkarte Task (Aufgabe) im Bildschirm Jog (Verfahren) auswahlen.
2. ,Base” (Basis) oder ,World“ als Anzeigekoordinaten auswahlen und Tool (Werkzeug) basierend auf dem
Bezugspunkt der Aufgabenkoordinaten festlegen.
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Joint Task
Alignto Z | Palletizing Jog Mode ()
Display Coordinates BASE b ‘

T
Y

J2 Y
13 ‘ Z ‘ £
J4 A
15 ‘ Tilt | B
16 ‘ Rot. ‘ C

3. Die Werkzeugkoordinaten fiir die Bewegung auswahlen. (Rx ist bei Modellen der P-Serie inaktiv)

4. Die Richtungstaste ( 2 , ) gedriickt halten, um die entsprechende Achse zu bewegen.
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®

Hinweis

+ Imvirtuellen Modus findet die Sicherheitszone keine Anwendung.
+ Rx, Ry und Rz werden entsprechend dem TCP (tool center position: Werkzeugreferenzpunkt)
ausgefiihrt.

Ausfiihrung auf der Grundlage eines Gelenks

Um den Winkel basierend auf dem Robotergelenk zu bewegen ist, wie folgt vorgehen:

1. Registerkarte Joint (Gelenk) im Bildschirm Joint (Gelenk) auswahlen.
2. Zum Anpassen des Winkels die Achse (J1-J6) auswahlen. (J4 ist bei Modellen der P-Serie deaktiviert)

Joint Task
x
J2 Y
R z
Rx
J5 Tilt
J6 Rot.
3. Die Richtungstaste ( , ) gedriickt halten, um den Winkel der entsprechenden Achse zu bewegen.
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®

Hinweis

Im virtuellen Modus findet die Sicherheitszone keine Anwendung.

Bewegungsbildschirm

Der Roboter kann durch Auswahl von Zielwinkel bzw. Zielkoordinaten im Bildschirm ,,Move*“ (Bewegen) bewegt
werden. Wenn die Koordinaten, zu denen der Roboter bewegt werden muss, bekannt sind oder der Roboter zu
Koordinaten bewegt werden muss, die als Dezimalzahl verfiigbar sind, kann der Roboter durch Eingabe der

Koordinaten bewegt werden.
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(A) g&\ Manual Standby

2024.06.12 2:36:40 PM
None v o Joint Task o
"~ | Display Cuordinatceh‘SE v
a Lurrent Target

X 0.000

Front ||  Right
7!

Manual Mode Speed o

Element

Joint
Task

Reference Point Setting

207.900

Z 2424.300

180.0

. B 0.0

- : “‘T;‘; = c 180.0
. lme!Promct Pose | | Move To This Pose O Reset

Beschreibung

Konfiguriert die Bezugskoordinate, die verwendet werden
soll, wenn der Roboter im Verfahrmodus bewegt wird.

Konfiguriert den Bezugswinkel, der verwendet werden soll,
wenn der Roboter im Verfahrmodus bewegt wird.

Konfiguriert den Bezugspunkt fiir die Ausrichtung der
Aufgabenkoordinate.

Base (FuR): Konfiguriert die Aufgabenkoordinate basierend
auf dem RoboterfulR.

World: Die Aufgabenkoordinaten werden basierend auf den
festgelegten World-Koordinaten festgelegt.

Tool (Werkzeug): Konfiguriert die Aufgabenkoordinate
basierend auf dem Werkzeug, das am Ende des
sechsachsigen Roboters installiert ist.
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Beschreibung

Konfiguriert die Geschwindigkeit der Roboterbewegung in
der manuellen Betriebsart. Die Geschwindigkeit kann durch
Ziehen des Zeigers am Schieber angepasst werden.

Falls sich der Zeiger des Schiebers bei 100% befindet, so
betragt die zugehorige maximale Gelenkgeschwindigkeit an
der Registerkarte Move 30 Grad/sek. und die maximale
Arbeitsgeschwindigkeit der Aufgabe 250 mm/s. Die
Geschwindigkeit beeinflusst die Verfahrgeschwindigkeit und
die Geschwindigkeit der Tastenbetatigung.

Die zu bewegenden Positionen der fiinf Gelenke werden als
Koordinatenwerte mit sechs Freiheitsgraden angezeigt.

Verfahrensweise zum Bewegen des Roboters mit einem bestimmten Winkel:

1. Registerkarte Move (Bewegen) und dann die Registerkarte Joint (Gelenk) auswahlen.
2. Zielwert fiir Winkel des Robotergelenks eingeben. (J4 ist bei Modellen der P-Serie deaktiviert)

Joint

Task

0.0

0.0

Move To This Pose

O Reset
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3. Realen Modus freischalten

Real @ ) Robot Workspace | None v

4. Schaltflache Move to Corresponding Pose (Bewegung zur entsprechenden Stellung) antippen und halten,
um den Roboter zum festgelegten Gelenkwinkel zu bewegen.

Bewegung mit FuRbezugskoordinaten

Um den Roboter basierend auf FuRkoordinaten zu bewegen, wie folgt vorgehen:

1. Registerkarte Move (Bewegen) und dann die Registerkarte Task (Aufgabe) auswahlen.

Joint Task

Display Coordinates BASE v
Current Target

X 0.000
Y 207.900
z 2424.300
- 180.0
B 0.0
C -180.0

Project Pose ‘ ‘ Move To This Pose ‘ ‘ O Reset

2. ,Base“ (Basis) als Anzeigekoordinaten und dann die Registerkarte Base auswahlen.

3. Stellung der Bewegung in Bezug auf den Ful® des Roboters konfigurieren.

4. Schaltflaiche Move to Corresponding Pose (Bewegung zur entsprechenden Stellung) antippen und halten,
um den Roboter zur festgelegten Koordinate zu bewegen.

Bewegung mit World-Koordinaten als Bezugskoordinaten

Um den Roboter basierend auf World-Koordinaten zu bewegen, wie folgt vorgehen:
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1. Registerkarte Move (Bewegen) und dann die Registerkarte Task (Aufgabe) auswahlen.

Joint Task
Display Coordinates WORLD v
Current Target
X 0.000
¥ 207.900
VA 2424.300
A 180.0
B 0.0
C -180.0

Project Pose | | Move To This Pose ‘ 0 Reset

2. ,World“ als Anzeigekoordinaten und dann die Registerkarte World auswahlen.

3. Stellung der Bewegung in Bezug auf die World-Koordinaten des Roboters konfigurieren.

4. Schaltflaiche Move to Corresponding Pose (Bewegung zur entsprechenden Stellung) antippen und halten,
um den Roboter zur festgelegten Koordinate zu bewegen.

Bewegung mit Werkzeugbezugskoordinaten

Um den Roboter basierend auf Werkzeugkoordinaten zu bewegen, wie folgt vorgehen:

Registerkarte Move (Bewegen) und dann die Registerkarte Task (Aufgabe) auswahlen.

Registerkarte Tool (Werkzeug) auswahlen.

Stellung der Bewegung in Bezug auf das Werkzeug konfigurieren.

Schaltflache Move to Corresponding Pose (Bewegung zur entsprechenden Stellung) antippen und halten,

> w e

um den Roboter zur festgelegten Koordinate zu bewegen.

Bildschirm fiir Ausrichten

Die Ausrichtungsreferenz des Roboters wird auf dem Bildschirm Align (Ausrichten) eingestellt.
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Parallel to Coordinates

Coordinates BASE v
Flange Axis ez
Target Direction ® Down Up

Parallel Axis

Move to Home Position

In order to perform encoder initialization, press Home Position button until the Homing

Mode Completion popup is displayed

Home Position

Align

Richten Sie den Roboter mit seiner Grundachse und den Flanschen auf die Zielrichtung aus.

Ausrichtung basierend auf Basisachse/World-Achse

Wenn die Installation in Basis-/World-Achsenrichtung des RoboterfuRes positioniert ist, besteht vor dem
Einlernen des Werkstiicks die Moglichkeit, den TCP im Werkstiick auszurichten. Da die Einlernstellung
Ubereinstimmend mit der Basis-/World-Koordinatenachse konfiguriert werden kann, ist die Angabe einer
Einlernstellung unkompliziert. Um das Einlernen nach der Arretierung der Stellung durchzufiihren, kann die
direkte Einlernfunktion mit arretierter Ebene oder Geraden liber die Steuerpulttasten verwendet werden.

Zur Ausrichtung von TCP des Roboters auf der Grundlage der Achse des Fulies wie folgt vorgehen:
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1. Registerkarte Align (Ausrichten) und dann die Registerkarte Basic Alignment (Grundausrichtung)
auswahlen.

Parallel to Coordinates

Jog Coordinates BASE v
Flange Axis ez
Target Direction @ Down Up
Parallel Axis

Move to Home Position

In order to perform encoder initialization, press Home Position button until the Homing

Mode Completion popup is displayed

Home Position

Align

2. Bezugskoordinaten fiir die Ausrichtung auswahlen.

Coordinates BASE v

3. Die als Bezugswert benotigte Werkzeugachse auswahlen.

Flange Axis ® Z

4. Die Richtung der Ausrichtung auswahlen.

Target Direction ® Down Up

5. Die Schaltflache Align Axis (Achse ausrichten) antippen und halten, um die Achse auszurichten.

Gehe zu Ausgangsposition

Der Roboter wird zur Standardausgangsposition oder zur benutzerdefinierten Ausgangsposition bewegt, die in
Settings (Einstellungen) im Hauptmenii konfiguriert wurde.

1. Registerkarte Align (Ausrichten) und dann die Registerkarte Basic Alignment (Grundausrichtung)
auswahlen.
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Jog+ (Verfahren+)

_: Task_20211117_163102

2. Der Jog Plus-Bildschirm wird aktiviert.

erforderlich ist. Jog Plus kann wie folgt aktiviert werden.

Tools Task List
@ ool GlobalVariables
Multi-Select
be CustomCode
E] |003 MainSub ( Task Vel. 250.000, Acc. 1.000-
Copy
r s EndMainSub
cut
Delete
(=
Row Up
=]

Row Down

w I

Home Workcell Manager

OH
OHO

Task Builder
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Property

Motion Command

Move J

Move SX

Move C

Move Spiral

Move JX

Wait Motion

@ e e ¢

0

Flow Control Command

If

Repeat

®

Status

i

2. Die Schaltflache Home Position (Ausgangsposition) antippen und halten, um den Roboter zur
Ausgangsposition zu bewegen.

Mit ,Jog+“ kdnnen Sie die Verfahrfunktion gleichzeitig zur Durchfiihrung einer anderen Arbeit verwenden.

Dies kann verwendet werden, wenn wahrend des Roboter-Teachings eine prazise Bewegung zum Zielpunkt

1. Driicken Sie im Hauptmenii am unteren Bildschirmrand die Jog-Taste langer als 1 Sekunde.

-

Variable

Move L

Move SJ

Move B

Move Periodic

Stop Motion

Else If

Continue

| @3
a o
0

Setting

Manual Standby
2021.11.174:31:30 PM

O

Power
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3. JogPlus kann durch Driicken der ,X“-Taste deaktiviert werden.

=— Task_20240612_161408

Tools

Multi-Selact = pog

W U

'

Copy

Delete

@ Manual Standby
2024.06.12 4:14:14 PM

Task List Command Property Variable Play

i GlobalVariables Motion Command

Cafomeods Move © moe (i)
|oo: MainSub (Task Vel. 250,000, Acc. 1,000 )
S5 EndMainSub B = O Movesx i
Move SJ © Movec o
Move B ©  MoveSpiral (i ]
Move Periodic © Movex (i )
[M] FElES e dap M C) X Stop Motion o Wait Motion o
400 mm . Display Coordinates Tool Center Point Tool Weight

@ =™ o<

J1

3
Ja
J5

Base

e e [ B -

B850

— Task_20240612_161408

Tools

Multi-Salect

Delete & o

| AligntoZ ? Palletizing Jog Mode ii"l X Stop Motion
oY U

m. o Display Coordinates e Tool Center Point o0l Weight

:: Base v Tool Select - Select v E o

Task List
000

ool

GlobalVariables

CustomCode

no* 4
LI i
ome [ 0]| ] (] (=) (9 ()

Angle Increment TCP Force

<D0 = Tt

X 0.00N
¥ 0.00N

BEIEIEIBE oo
—

h ] fJ_:\ Manual Standby
2024.06.12 4:15:44 PM
Command Property Variable Play

Motion Command

8| F” B Mainsub ( Task Vel 250.000, Acc. 1,000 )
Copy

i

Cut

050
oco

EndMainSub

Ink : -
o | ] (o] (2 0 () ()

Move O oy (i ]
Move L © vovesx (i}
Move SJ © Movec (i ]
Move B © Movespinal (i ]
Move Periodic O Movex (i ]

© waitMotion (i ]

Angle Increment [ TCP Force
1| 4
a— X 0.00N

Position increment

Y 0.00N

DEIEIEIEE  :omn
_—
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Beschreibung

Zeigt die Roboterstellung basierend auf den festgelegten Anzeigekoordinaten an.

Konfiguriert die Geschwindigkeit der Roboterbewegung in der manuellen Betriebsart. Die
Geschwindigkeit kann durch Ziehen des Zeigers am Schieber angepasst werden.

Falls sich der Zeiger des Schiebers bei 100 % befindet, so betragt die zugehdrige maximale
Gelenkgeschwindigkeit auf der Registerkarte ,,Jog“ (Verfahren) 30 Grad/Sek. und die maximale
Arbeitsgeschwindigkeit der Aufgabe 250 mm/Sek. Diese Geschwindigkeit beeinflusst die
Geschwindigkeit, welche von den Tasten fiir ,,Jog* (Verfahren) und Bewegung gesteuert
werden.

Konfiguriert den Bezugspunkt fiir die Ausrichtung der Aufgabenkoordinate.
»Base“ (FuR): Konfiguriert die Aufgabenkoordinate basierend auf dem Roboterful?.

World: Die Aufgabenkoordinaten werden basierend auf den festgelegten World-Koordinaten
festgelegt.

»Tool* (Werkzeug): Konfiguriert die Aufgabenkoordinate basierend auf dem Werkzeug, das am
Ende des sechsachsigen Roboters installiert ist.

Wahlt die Achse flir die Bewegung aus.
Registerkarte Joint (Gelenk): Eine Achse von J1 bis J6 auswahlen.

Registerkarte Task (Aufgabe): Eine Achse von X bis Rz auswahlen.

Ermoglicht die Eingabe einer Zahl fiir das Ausmalf} der Bewegung der ausgewahlten Achse.

Bei gedriickter Taste bewegt sich die ausgewahlte Achse in negativer Richtung entsprechend
der Inkrementposition.

Bei gedriickter Taste bewegt sich die ausgewahlte Achse in positiver Richtung entsprechend der
Inkrementposition.

Zeigt die auftretende duRere Kraft basierend auf dem ausgewahlten Koordinatensystem an.
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Beschreibung

Dient der Einrichtung des TCP.

Dient der Einrichtung des Werkzeuggewichts.

Andert die Jog+-Position in den oberen oder unteren Rand des Bildschirms.

Bewegen Sie den Roboter so, dass die Z-Achse mit der Basis-Z-Achse ausgerichtet ist.

Sie kdnnen den Palettier-Jog-Modus aktivieren/deaktivieren.
Er kann aktiviert werden, wenn die Ausrichtung der Z-Achse abgeschlossen ist.

Wenn aktiviert, ist die Neigung deaktiviert.

5.9.2 Handfiihrungsbetrieb

Der Benutzer kann die Roboterstellung durch direkte Bewegung des Roboters @ndern. Die Roboterstellung kann
Uber die Handflihrungstaste am Bedientableau oder {iber das Steuerpult, das sich am Gelenk J6 befindet,

geandert werden.

& Achtung

+ Vor der Eingabe des Betriebsbereichs des Roboters muss durch ein- oder zweimaliges Driicken

der Handfiihrungstaste am Bedientableau sichergestellt werden, dass sich der Roboter nicht
bewegt, wenn keine duRere Kraft anliegt.

+ Wenn ein Werkzeug am Werkzeugflansch installiert ist, muss das Werkzeuggewicht auf den

Bildschirmen ,Workcell Manager* (Verwaltung der Installationsbereiche) und , Jog® (Verfahren)
am Bedientableau konfiguriert werden, bevor die Roboterstellung gedndert wird. Wird die
Handfiihrungstaste gedriickt, ohne dass das Werkzeuggewicht konfiguriert ist, kann sich der
Roboter abrupt bewegen.
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+ BeiderVerwendung von Werkzeugen, deren Schwerpunkt weit (400 mm oder weiter) vom
Flansch entfernt liegt, kann es zu Vibrationen kommen, die die Stabilitat beeintrachtigen.
Steuern Sie den Roboter in diesem Fall nicht {iber die Handfiihrung, sondern manuell Uiber die

Verfahrfunktion.

Handflihrungstaste am Bedientableau

Der Benutzer kann die Roboterstellung dndern, wenn die Handflihrungstaste auf der Riickseite des

Bedientableaus gedriickt gehalten wird.

4 Ty
Wi L% ‘,—- - 1 | X -.I.'
I"l ” -u" r ---C | '/"‘l i
11, | | /W | ]
'.\\\ 'day | ] /,." Y/ | /,'
- Ly | /! R T
| & ;—,f = L /./ . --.._/ g/‘_ ﬂ“‘ll-""
| — 7 A ——
| ~ ‘_'\l '.:?J' / A o | =

@ Hinweis

» Die Handfiihrungstaste kann standardmafig nur im manuellen Modus verwendet werden. Sie
kann nicht im automatischen Modus verwendet werden, wenn das Aufgabenprogramm von
Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) und Task Writer (Aufgabe schreiben) aktiv ist. Wenn
der Roboter jedoch mit dem Handfiihrungsbefehlin ,Task Writer“ (Aufgabe schreiben) in den
Bereitschaftszustand fiir die Handflihrung versetzt wird, kann die Taste auch im automatischen

Modus verwendet werden.

Steuerpulttaste (flinf Tasten)

Der Benutzer kann die Roboterstellung dndern, wenn die Handfiihrungstaste oder die kundenspezifische Taste

am Steuerpult gedriickt gehalten wird.
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= o
—

© \ @
W

Nr. Element Beschreibung
1 Hand-Guiding Button Mit dieser Taste kann die Roboterstellung angepasst oder
geandert werden.
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Nr.

2,5

Element

User Setting Button

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Diese Schaltflache kann die Stellung des Roboters durch
Eingabe einer Stellung entsprechend eines einer
Betriebsart zugeordneten Sperrzustands verandern.

« Achsensperre: Andert die Stellung auf der Grundlage
der Z-Achse im Werkzeug-Koordinatensystem

« Oberflachensperre: Andert die Stellung auf der
Grundlage der Oberflache X-Y im Werkzeug-
Koordinatensystem

-287-

« Punktsperre: Andert den Winkel ausschlieRlich auf der
Grundlage des Bezugspunkts im Werkzeug-
Koordinatensystem
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Nr. Element Beschreibung

« Winkelsperre: Andert die Position mit nur dem
aktuellen TCP-Winkel gesperrt

Weitere Informationen zu den Einstellungen
siehe Einrichtung des Steuerpults (Cockpit)(p. 349).

3 Cancel Button Loscht die zuletzt gespeicherte Stellung.

4 Save Pose Button Speichert die aktuelle Roboterstellung. Weitere
Informationen finden Sie unter Arbeitspunkteinstellung fir
Fertigkeitsbefehle mit Schaltflachen am Steuerpult(p. 324).
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Steuerpulttaste (sechs Tasten)

Nr.

Element Beschreibung
Hand-Guiding Button Mit dieser Taste kann die Roboterstellung angepasst oder
geandert werden.
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Nr.

2,3

Element

User Setting Button

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Diese Schaltflache kann die Stellung des Roboters durch
Eingabe einer Stellung entsprechend eines einer
Betriebsart zugeordneten Sperrzustands verandern.

« Achsensperre: Andert die Stellung auf der Grundlage
der Z-Achse im Werkzeug-Koordinatensystem

« Oberflachensperre: Andert die Stellung auf der
Grundlage der Oberflache X-Y im Werkzeug-
Koordinatensystem

-290 -

« Punktsperre: Andert den Winkel ausschlieRlich auf der
Grundlage des Bezugspunkts im Werkzeug-
Koordinatensystem
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Nr. Element Beschreibung

« Winkelsperre: Andert die Position mit nur dem
aktuellen TCP-Winkel gesperrt

Weitere Informationen zu den Einstellungen
siehe ,, Einrichtung des Steuerpults (Cockpit)(p. 349)”.

4 Save Pose Button Speichert die aktuelle Roboterstellung. Weitere
Informationen finden Sie unter ,Arbeitspunkteinstellung
fir Fertigkeitsbefehle mit Schaltflachen am
Steuerpult(p. 324)”.

5 One Line Up Verlagert den auf dem Bildschirm angezeigten Fokus um
eine Zeile nach oben
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Nr. Element Beschreibung

6 One Line Down Verlagert den auf dem Bildschirm angezeigten Fokus um
eine Zeile nach unten

® Hinweis - Anderung der Einrichtung des Steuerpults (Cockpit)

. Eine Anderung der Einstellungen fiir die Handfiihrungstaste
Bewegungsbegrenzungstaste dauert 0,2 Sekunden.

o e die

und

+ BeiVerwendung der Speichertaste fiir Stellungen im Bildschirm fiir die Einstellung der
Fertigkeiten wird der Fokus automatisch zur nachsten Stellung verschoben.

+ Die Schaltflache ,Cancel“ (Abbrechen) kann nur im Fenster fiir ,,Skill Setting“ (Einstellung von
Fertigkeiten) verwendet werden, in dem mehrere Stellungen verwaltet werden.

Festklemmen uber das Steuerpult beseitigen
Die Funktion ,,Clamping Escape* (Festklemmen beseitigen) kann nur verwendet werden, wenn sie wie in

»Einrichtung des Steuerpults (Cockpit)(p. 349)”.

Die Funktion ,,Clamping Escape“ (Festklemmen beseitigen) kann mit den Tasten a und B (Steuerpult mit
5 Tasten) bzw. 9 und a (Steuerpult mit 6 Tasten) aktiviert werden.

Die Funktion ,,Clamping Escape“ (Festklemmen beseitigen) kann mit 2 Pfaden auf dem Bildschirm des
Bedientableaus verwendet werden.
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1. Eingabeim Status ,Servo Off“ (Servo aus) -> Aktivierung des Handfiihrungsmodus fiir Freifahren.

Activate Clamping Escape Function

In Servo Off state, the brakes of the 1st, 3rd, 4th and 5th axes of the robot are
released.
& Robot Arm may fall when the brake is released.

-After 3 seconds of releasing all user buttons of Cockpit, the brakes of all axes are
locked.
-Pressing the emergency stop button immediately locks the brake.

2. Eingabeim Status ,Interrupted” (Unterbrochen) > Aktivierung des Handfiihrungsmodus fiir

@ Activate Clamping Escape Function

Recovery handguiding to escape from the clamping state.

Wiederherstellung.
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5.9.3 Sicherheitswiederherstellungsmodus

Falls aufgrund einer dauernden Sicherheitsverletzung ein Fehler auftritt oder ein Roboter zum Transport
verpackt werden soll, kann der Benutzer den Modus zur Sicherheitswiederherstellung verwenden, um
Position und Winkel des Roboters zu konfigurieren.

+ ,Software Recovery* (Software-Wiederherstellung): Im Status Servo Aus kann, falls eine
Fehlersituation durch Verletzung der Sicherheit durch positionsbezogene Sicherheitsverletzungen auftritt,
wie z. B. Verlassen des Betriebsbereichs des Roboters oder Eindringen in verbotene Bereiche, oder wenn
Kraft standig angreift, wahrend der Roboter wegen Kollision mit einem feststehenden Gegenstand
angehalten wurde, Servo Ein oder Jog nicht eingerichtet werden, auch dann nicht, wenn ein Versuch der
Zuruicksetzung des Roboters in den normalen Zustand unter Verwendung des Programms Jog
unternommen wird. In solchen Fallen wird der Modus fiir eine Wiederherstellung der Software verwendet,
um den Roboter auf normal zurlickzusetzen.

« Packaging Mode (Verpackungsmodus): Fiir Verpackung und Transportieren des Roboters lasst sich der
Roboter auf vordefinierte Werte zu Verpackungszwecken einstellen (welche den Grenzwert des normalen
Betriebswinkels tiberschreiten).

Verwendung der Betriebsart ,,Software Recovery“ (Software-Wiederherstellung)

Um den Software-Wiederherstellungsmodus zu verwenden, wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Safety Recovery (Sicherheitswiederherstellung) im Fenster Status antippen.

Backdrive i Recovery J Servo “

2. Die Schaltflache jedes Gelenks an der rechten Seite des Bildschirms fiir ,Software Recovery“ (Software-

Wiederherstellung) antippen und die Schaltflachen “I" und ™ verwenden, um die Position einzustellen.

00 _©

Oder die Schaltflachen , und
Einlernen einzustellen.

am Steuerpult driicken, um den Gelenkwinkel durch direktes

« Weitere Informationen zu den Steuerpulttasten finden Sie unter ,Steuerpulttaste (flinf Tasten)
(p. 285)" oder ,Steuerpulttaste (sechs Tasten)(p. 289)".

+ An der Einstellung vorgenommene Anderungen werden im links angeordneten Simulationsfenster
in Echtzeit wiedergegeben.
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( @ Servo Off
2024.06.12 4:42:19PM
Software Recovery @ Servo On
Robot Workspace = None v Joint Limits Current Angle Task
-360.0~360.0 X
J2 95.0~95.0 Y
J3 -145.0~145.0 Z
Axis X 0.0~0.0 Rx
Axis Y
Axis Z — mmm—— J5 -135.0~135.0 Tilt
e == _\;\("\'-\‘
FF “,‘.\\\\'\\
AR F N
e igeer ) SEEmm S 36 | -360.0-360.0 Rot.
Wt / / == L e \: ‘--\‘ .
// /‘.,'//; y'" 1/ ‘,/ - N‘t \ \‘-, \‘7\\\ \\\\ e n the recovery mode, jog limit can be ignored
Front U Right J Left t Rear fl Top
@ 20
Speed ok 106

3. Mit Abschluss der Einstellung die Schaltflache X oben links antippen.

& Achtung
Der Software-Wiederherstellungsmodus kann nicht verwendet werden, wenn die Gelenkwinkelgrenze 3

Grad liberschreitet.

Einstellung des Verpackungsmodus
Zum Konfigurieren des Verpackungszustands wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Safety Recovery (Sicherheitswiederherstellung) im Fenster Status antippen.

Recovery Servo Off

2. Registerkarte Packaging Mode (Verpackungsmodus) auswahlen.

Backdrive }

Software Recovery

Robot Workspace | Select Item
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3. Tippen Sie auf die Schaltflache ,,Servo ein“, um den Wiederherstellungs-Standby-Modus zu aktivieren.

(& Servo On

4. Schaltflache Go to Packaging Pose (Verpackungsstellung wahlen) antippen.

« Der Roboter fahrt automatisch in die eingestellte Verpackungspose.

Pack / Unpack (%) Servo On
Model Name P3020
Pack

P3020 J1 J2 J3 J4 J5 Je

Packaging Pose 0.0 0.0 160.0 0.0 20.0 0.0

Joint Limit(-/+) 360.0 125.0 160.0 0.0 360.0 360.0

Unpack

Speed ® P 20

5.9.4 Backdrive-Modus (Freifahren)

Der Modus Backdrive-Modus erlaubt das Steuern des Robotergelenks nur mit der Bremse und ohne
Stromzufuhr zum Motor. Diese Funktion wird verwendet, wenn der Roboter nicht mit dem
Sicherheits-wiederherstellungs-modus oder durch Handflihrung in den Normalzustand versetzt werden kann.
Im Modus Backdrive-Modus kann der Benutzer die Bremse der einzelnen Gelenke betatigen oder l6sen.

Die Einstellung des Backdrive-Modus wird wie folgt durchgefiihrt:

1. Die Schaltflache Status im Hauptmenii und dann die Schaltflache Backdrive (Freifahren) antippen.
Wenn die Schaltflache Backdrive nicht aktiviert ist, die Not-Aus-Taste driicken und wieder loslassen oder
die Schaltflache Servo Off (Servo Aus) driicken, um sie zu aktivieren.

L Backdrive [ Recovery Servo m

2. Die Schaltflache Start Backdrive Mode (Backdrive-Modus starten) im Bildschirm Backdrive (Freifahren)
antippen.
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« EIN-/AUS-Schaltflachen zum Lésen der Bremsen an jedem Gelenk sind freigeschaltet.
Servo Off
< 2020.‘:2,221}‘46:32AM

3. Die Bremse des zu bewegenden Gelenks als OFF (AUS) einrichten und den Roboter durch Krafteinwirkung
bewegen.

+ Aufgrund des Verzdgerungsverhdltnisses des Verzégerers innerhalb des Gelenks ist die durch das
Gewicht des Manipulators bedingte Absackgeschwindigkeit des Gelenks nicht hoch und die
Bewegungsgeschwindigkeit bei angelegter Kraft ebenfalls nicht hoch.

« Falls der Bremsregler nicht richtig funktioniert oder wenn die Gelenke sich im Backdrive-Modus
schneller bewegen als mit einer bestimmten Geschwindigkeit, so werden aus Sicherheitsgriinden
automatisch die Bremsen aller Gelenke betatigt.

4. Nach Erreichen der gewlinschten Positionséanderung die Bremse anlegen, d. h. Stellung ,,ON“.

5. Power (Ein/Aus) im Hauptmeni antippen, um das Betriebsprogramm herunterzufahren, die Ein-/Aus-
Taste oben am Bedientableau antippen und gedriickt halten, um das System abzuschalten und erneut
driicken, um das System wieder einzuschalten.

+ Der Backdrive-Modus wird aufgehoben und die Arbeit kann normal fortgesetzt werden.

@ Hinweis

+ Jedes Gelenk einzeln gemal} Reihenfolge in den normalen Arbeitsbereich zuriickbewegen.

+ Falls der Backdrive-Modus ausgefiihrt wird, so muss das System vor Wiederaufnahme der
normalen Arbeit neu gestartet werden.

+ Dabei ist Vorsicht geboten, weil es abhédngig von der Achsenposition im Backdrive-Modus zu
einem voriibergehenden Absacken kommen kann.

5.10 Automatischer Roboterbetrieb

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie der Roboter automatisch bedient wird. Roboteraufgaben konnen mit
dem Task Builder oder Task Writer programmiert, simuliert und ausgefiihrt werden.

Informationen zur Aufgabenprogrammierung von Proben zu Bewegung, Kraft-/Compliance-Kontrolle und
Fahigkeiten finden Sie unter Schritt 4. Aufgabenprogramm Erstellen(p. 81).

5.10.1 Einlernen des Roboters und Ausfiihrung

Um den Roboter im Prozess des Anwenders verwenden zu kdnnen, miissen zuerst Roboterarbeitsraum,
Effektoren, Bearbeitungswerkzeuge und Peripheriegerdte im Workcell Manager (Verwaltung der
Installationsbereiche) konfiguriert werden. Nachdem die Einstellungen in Workcell Manager (Verwaltung der
Installationsbereiche) durchgefiihrt wurden, kann mit Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) oder Task
Writer (Aufgabe schreiben) ein Aufgabenprogramm erstellt und ausgefiihrt werden.
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In Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) werden die empfohlenen Befehle fiir die mit dem Workcell
Manager erstellten Peripheriegerate angezeigt, sodass der Anwender bequem Aufgabenprogramme erstellen
und ausfiihren kann. Task Builder bietet auch eine Funktion fiir kundenspezifischen Code, die anhand des
Handbuchs fiir Script-Programmierung erstellte Aufgabenprogramme laden und ausfiihren kann.

Task Writer (Aufgabe schreiben) ermdglicht das Erstellen und Ausfiihren von geeigneten Programmen fiir den
jeweiligen Prozess unter Verwendung von DRL (Doosan Robot Language). Er verfiigt auRerdem iiber eine
Funktion fuir kundenspezifischen Code, sodass der Anwender Aufgabenprogramme laden und ausfiihren kann,
die wie im Handbuch fiir Script-Programmierung beschrieben erstellt wurden.

Weitere Informationen zu ,Workcell Manager*“ (Verwaltung der Installationsbereiche) siehe ,,Verwendung Von
Workcell Manager(p. 226) (,Workcell Manager®)“. Weitere Informationen zu Task Builder (Aufgabenstruktur
erstellen) siehe ,, Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen)(p. 298) (Aufgabenstruktur erstellen)“. Weitere
Informationen zu Task Writer (Aufgabe schreiben) siehe , Task Writer (Aufgabe schreiben)(p. 334) (Aufgabe
schreiben)“: Weitere Informationen zu Doosan Robot Language sind im separaten Programming(p. 297) zu
finden.

@ Hinweis

+ Flhren Sie beim Einlernen eines Roboters das Einlernen unter Bedingungen aus, die mit den
Bedingungen beim tatséchlichen Betrieb identisch sind (Werkzeug- und Werkstiickgewicht).

« Bei einem Wechsel des Roboters, bei einer Anderung der Ausfiihrungsbedingung fiir eine
Aufgabe (Werkzeug- und Werkstiickgewicht) oder bei einer Anderung der Stellung kann es zu
einer Abweichung vom eingelernten Verhalten kommen. In einem solchen Fall wird empfohlen,
erneut ein Einlernen durchzuftihren.

+ Beieinem Wechsel des Robotermodells wird empfohlen, ein neues Aufgabenprogramm zu
erstellen und ein Einlernen auszufiihren

& Achtung

Vor Einlernen und Betrieb des Roboters muss unbedingt eine Gefahrenanalyse durchgefiihrt werden.
Doosan Robotics ist nicht verantwortlich fiir Folgen, die durch den Betrieb des Roboters ohne
Gefahrenanalyse entstehen.

5.10.2 Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen)

Nachdem alle Installationen in Workcell Manager (Verwaltung der Installationsbereiche) registriert und
konfiguriert wurden, muss das Programm fiir die Ausfiihrung der Roboteraufgabe mit Befehlen oder
Fertigkeiten erstellt werden.

Mit Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) kann der Benutzer eine neue Aufgabe erstellen, Fertigkeiten bzw.
Befehle eingeben oder Aufgaben unter Verwendung von Vorlagen, die vom System empfohlen werden,
erstellen. Eine Liste der Fertigkeiten, Befehle und Vorlagen ist jeweils im entsprechenden Referenzhandbuch zu

finden
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Im Hauptmeni ** Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) antippen, um ,, Task Builder* aufzurufen.

Aufgabenverwaltung

Erstellen einer neuen Aufgabe 1

Zum Erstellen einer neuen Aufgabe wie folgt vorgehen:

1. New (Neu) im Startbildschirm von Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) antippen.
« Wenn eine Aufgabe bearbeitet wird, die Meniischaltfliche = und dann New (Neu) antippen.
2. EineInstallation aus der zu erstellenden Aufgabe auswahlen und die Schaltflache ,>“ antippen, um das
ausgewahlte Element in die Liste zu verschieben.
3. Nach Auswahl der Installation Next (Weiter) antippen.
4. Firdas neue Programm im Eingabefeld fiir den Dateinamen eine Bezeichnung eingeben.
5. Schaltflache Confirm (Bestatigen) driicken.

Beim Erstellen einer Aufgabe wird der Aufgabenbearbeitungsbildschirm angezeigt. Weitere Informationen zur
Aufgabenbearbeitung siehe ,Bearbeiten einer Aufgabe(p.302)“.

Schablone

Bei einer Vorlage handelt es sich um ein Biindel von Fertigkeiten, die ein Arbeitsverfahren bilden, das mit einer
Kombination von Installationen verwendet wird, wenn eine bestimmte Installation registriert wird. Mit den
Einstellungen von Fertigkeiten, die bereits in einer Vorlage enthalten sind, kann ohne grofen Aufwand eine
Aufgabe erstellt werden, ohne sich um den Arbeitsprozess kiimmern zu missen.

Zum Erstellen einer neuen Aufgabe mit einer Vorlage wie folgt vorgehen:

1. Die Vorlage (Template) im Startbildschirm von Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) antippen.
2. Vorlage auswabhlen, die verwendet werden soll.
+ Die jeweils verfiigharen Vorlagen hdangen von den Installationen ab, die in Workcell Manager
(Verwaltung der Installationsbereiche) registriert wurden. Wurden in Workcell Manager keine
Installationen registriert, wird keine Vorlage angezeigt.

Select Template

1 Pneumatic Gripper

3. Firdas neue Programm im Eingabefeld fiir den Dateinamen eine Bezeichnung eingeben.
4. Schaltflache Confirm (Bestatigen) driicken.
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Beim Erstellen einer Aufgabe unter Verwendung einer Vorlage wird der Aufgabenbearbeitungsbildschirm
angezeigt. Weitere Informationen zur Aufgabenbearbeitung siehe ,,Bearbeiten einer Aufgabe(p. 302)“.

@ Hinweis

Softwareversion V2.7.3 unterstiitzt diese Funktion nicht. Die Vorlagenfunktion wird aktualisiert und
wieder in einer neuen Softwareversion angeboten.

Speichern einer Aufgabe 1

Um eine bearbeitete Aufgabe zu speichern, die Meniischaltfliche = und dann Save (Speichern) antippen.

@ Hinweis

+ Wird die Datei nicht zum ersten Mal gespeichert, wird ein Bestatigungsfenster angezeigt. Zum
Speichern in einer vorhandenen Datei die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

Speichern einer Aufgabe mit einem anderen Namen

Zum Speichern einer Aufgabe als andere Datei wie folgt vorgehen:

1. Meniischaltfliche = und dann die Schaltfliche Save as (Speichern unter) antippen.
2. Im Fenster Save as (Speichern unter) einen Namen fiir die Aufgabe eingeben und die Schaltflache Confirm
(Bestatigen) antippen.

Q@ saveas X

Enter a file name

Task_20190624_130403

Nachdem die Datei gespeichert wurde, wird das Fenster Save Complete (Speichern abgeschlossen) angezeigt.

Bearbeiten von Installationen
Um eine Installation, die in der aktuellen Aufgabe ausgewahlt ist, anzuzeigen oder eine weitere Installation

auszuwdhlen oder eine Installation zu entfernen, wie folgt vorgehen:

1. Meniischaltfliche = und dann die ausgewahlte Installation antippen.
2. Inder aktuellen Aufgabe besteht die Moglichkeit, neue Installationen in die aktuelle Aufgabe oder in die
Liste der Installationen einzufligen oder daraus zu entfernen.
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Speichern einer Aufgabe auf einem externen Speichergerat (Task Builder)

Zum Speichern einer ge6ffneten Aufgabe auf einem externen Speichergerat wie folgt vorgehen:

1. Externes Speichergerat an den USB-Anschluss anschlieRen.
« Es konnen nur externe Speichergerate mit FAT32 als Dateisystem verwendet werden.
2. Meniischaltfliche = und dann Export/DRL Export antippen.
3. Im Fenster Export/DRL Export das Laufwerk des externen Speichergerats auswahlen und die Schaltflache
Confirm (Bestatigen) antippen.
4. Im Fenster Save as (Speichern unter) einen Namen fiir die Aufgabe eingeben und die Schaltflache Confirm
(Bestatigen) antippen.

Nachdem die Datei gespeichert wurde, wird das Fenster Save Complete (Speichern abgeschlossen) angezeigt.

@ Hinweis

Die Dateierweiterung der gespeicherten Aufgabendatei ist ,,tb“.
Die Dateierweiterung des gespeicherten DRL lautet ,,drl“.

Laden von gespeicherten Aufgaben

Zum Laden einer gespeicherten Aufgabe wie folgt vorgehen:

1. Saved Files (Gespeicherte Dateien) im Startbildschirm von Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen)
antippen.
« Wenn eine Aufgabe bearbeitet wird, die Meniischaltfliche = und dann Open (Offnen) antippen.
2. Die zu 6ffnende Aufgabe in der Dateiliste auswéhlen und die Schaltfliche Open (Offnen) antippen.
3. Beider Suche nach Dateien in der Dateiliste kann die Filterfunktion verwendet werden.
« Suchen sind nach Alter (neueste, dlteste zuerst) sowie in alphabetischer Reihenfolge und in

umgekehrter Reihenfolge moglich.

Ldschen von gespeicherten Aufgaben
Zum Loschen einer gespeicherten Aufgabe wie folgt vorgehen:

1. Saved Files (Gespeicherte Dateien) im Startbildschirm von Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen)
antippen.

+ Wenn eine Aufgabe bearbeitet wird, die MenUschaltfliche = und dann Open (Offnen) antippen.
2. Die zu léschende Aufgabe in der Dateiliste auswahlen und die Schaltflache Delete (Loschen) antippen.

Importieren von Aufgaben auf einem externen Speichergerat 1

Zum Importieren einer Aufgabe, die auf einem externen Speichergeréat gespeichert ist, wie folgt vorgehen:

1. Das externe Speichergerat mit der Aufgabendatei an den USB-Anschluss anschliefRen.
2. Importim Startbildschirm von , Task Builder“ (Aufgabenstruktur erstellen) antippen.

-301- User manual(V2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

3. Schaltflache Search (Suchen) antippen.

Import

Search File

[ Search ]

4. Im Fenster Search File (Datei suchen) die zu importierende Datei auswahlen und die Schaltflache Confirm
(Bestatigen) antippen.

Drives »
Name Create Date
c\ 2020-12-10
D\ 2020-12-10

Cancel

5. Schaltflache Import unten rechts antippen.

Wenn die Aufgabendatei auf einem externen Speichergeréat gespeichert ist, wird das Fenster Save Complete
(Speichern abgeschlossen) angezeigt.

Informationen zum Laden einer im System gespeicherten Aufgabendatei siehe ,Laden von gespeicherten
Aufgaben(p.301)“.

Bearbeiten einer Aufgabe

Beim Erstellen einer Aufgabe kann der Benutzer in der Task List (Aufgabenliste) Befehle hinzufligen. Wenn die
Eigenschaften des hinzugefiigten Befehls konfiguriert wurden, kann das Aufgabenprogramm ausgefiihrt
werden. Der Bildschirm Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) umfasst eine Bearbeitungsfunktion zum
Hinzufligen, Loschen und Kopieren von Befehlen sowie zum Andern der Reihenfolge von Befehlen. Die Befehle
in Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) umfassen Bewegungsbefehle, Ablaufsteuerungs- und andere
Befehle sowie Fertigkeitsbefehle.
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Beim Aufrufen der Bildschirme Home (Startbildschirm), Workcell Manager (Verwaltung der
Installationsbereiche) oder Task Writer (Aufgabe schreiben) wird eine Meldung mit der Frage angezeigt,
ob das bearbeitete Programm gespeichert werden soll. Die Bildschirme Jog (Verfahren) und Settings
(Einstellungen) werden als Popup-Fenster angezeigt. Weitere Informationen finden Sie unter

»Robotermodus und Status(p. 16)*.

Konfiguration des Bildschirms fiir die Aufgabenbearbeitung

Der Bildschirm fiir Bearbeiten einer Aufgabe im Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) ist wie folgt

strukturiert:

_:Qask_zozonzz_nmsz Q e G" | %fﬁ:ffge

t Command n Propelty Variable I Play
11 L L

: Tools : : Task List
1 == | po
1 By K Globalvariables :
I Multi-Select 11

002
1 g M MainSub (Task Vel. 250.000, Acc. 1.0+ )
1 copy ]I

03
: i : :B m EndMainSub :
I Cut 1 | ;
I g N 1
1 Paste | | |
1 3 | I
1 E 11 1
I Delete | I |
i = I I
1 Row Up | | |
| 1 I
I = I 1
1 Row Down | 1 [
1 11 1
1 I 1
O U it ik |

| 5 | —

T ua

Home Workcell Manager  Task Builder Task Writer
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Nr. Element

1 Edit Command Tool (CTR)
2 Task List

3 Command

4 Property

5 Variable

6 Play

@ Hinweis

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

+ ,Multi Select® (Mehrfachauswahl): Auswahl mehrerer
Befehle.

« Copy (Kopieren): Kopiert einen Befehl.

+ Cut (Ausschneiden): Schneidet einen Befehl aus.

+ Paste (Einfligen): Fligt den kopierten oder
ausgeschnittenen Befehl ein.

+ Delete (Loschen): Loscht einen Befehl.

+ Leitung Aufwarts: Verlagert einen Befehl um eine Zeile
nach oben.

+ Leitung Abwirts: Verlagert einen Befehl um eine Zeile
nach unten.

« Annotate (Als Kommentar markieren): Markiert einen
Befehl als Kommentar, damit der entsprechende
Befehl bei der Ausfiihrung der Aufgabe nicht ausgefiihrt
wird.

Zeigt die Reihenfolge der Aufgaben und eine Liste der unter
Registerkarte Command (Befehl) angezeigten Befehle an.
Beim Erstellen einer Aufgabe werden automatisch die
Befehle GlobalVariables, MainSub und EndMainSub
erstellt.

Zeigt eine Liste der Befehle an, die der Aufgabenliste
hinzugefligt werden kdnnen. Durch Auswahl eines Befehls
wird dieser der Aufgabenliste hinzugefiigt.

Dient dem Uberpriifen und Bearbeiten von der
Aufgabenliste hinzugefiigten Befehlen.

Fligt eine Systemvariable hinzu oder zeigt globale und
Systemvariablen an, die in einer Aufgabe verwendet
werden.

Fuhrt die aktuell in Konfiguration befindliche Aufgabe im
Modus virtuell/real aus.

+ GlobalVariables: Die globale Variable und die globale Stellung des Aufgabenprogramms

konnen auf der Registerkarte Properties (Eigenschaften) von GlobalVariables eingegeben

werden. Im Eigenschaftsbildschirm des Befehls, der in der Aufgabenliste hinzugefiigt wurde,

konnen vordefinierte globale Variablen und globale Stellungen verwendet werden.

+ MainSub und EndMainSub: Der vom Benutzer ausgewahlte Befehl wird am Ende von MainSub

hinzugefiigt. Befehle werden in der Reihenfolge der Befehle am Ende von MainSub zu den

Befehlen am Anfang von MainSub ausgefihrt.
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« Bei der Uberwachung mit einer Variablen, die auf der Registerkarte ,Variable“ registriert wurde,
kann die Wertanderungsfrequenz fiir die Anzeige des Werts zu hoch sein.

+ Systemvariablen kdénnen ab der Softwareversion V2.8 unbegrenzt registriert werden.

+ Wenn zu viele Systemvariablen registriert sind, kann es zu langen Ladezeiten fiir die

Taskausflihrung kommen.

Hinzufligen eines Befehls

Zum Hinzufligen eines Befehls wie folgt vorgehen:

1. Ortfiir Hinzufiigen eines Befehls in der Aufgabenliste auswahlen.
« Ein Befehl wird in der ndchsten Zeile unter der ausgewahlten Position hinzugefiigt.

Task List

GlobalVariables

H MainSub (Task Vel. 250.0, Acc. 1.0, Jo*-+)

n EndMainSub

001

002

003
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2. Den Befehl fiir Hinzufligen von der Registerkarte Befehl auswahlen.

Command Property

Motion Command

Move SX

Move SJ

Variable

Global
Var

GlobalVariables

002

MainSub ( Task Vel. 250.0, Acc. 1.0

003

EndMainSub

3
S

Loschen eines Befehls

Zum Loschen eines Befehls wie folgt vorgehen:

1. Den zu loschenden Befehl auswahlen und die Schaltflache Delete (Loschen) in den

Befehlsbearbeitungstools antippen.

2. Im Bestatigungsfenster die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

Einfligen eines Befehls

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Zum Kopieren/Ausschneiden und Einfligen eines Befehls in die Aufgabenliste wie folgt vorgehen:
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1. Befehlauswahlen, der kopiert oder ausgeschnitten werden soll.
2. Schaltflache Copy (Kopieren) oder Cut (Ausschneiden) in den Befehlsbearbeitungstools antippen.
3. Position auswahlen, an der der Befehl eingefiigt werden soll.
« Der kopierte/ausgeschnittene Befehl wird in der nachsten Zeile unter der ausgewahlten Position
hinzugefiigt.
4. Schaltflache Paste (Einfligen) in den Befehlsbearbeitungstools antippen.

Befehle in ,Task Builder” (Aufgabenstruktur erstellen)

Der Benutzer kann in ,Task Builder® (Aufgabenstruktur erstellen) Aufgabenprogramme mit
Bewegungsbefehlen, Ablaufsteuerungs- und anderen Befehlen sowie Fertigkeitsbefehlen erstellen. Weitere
Informationen zu den Befehlen sind jeweils im entsprechenden Handbuch zu finden.

Bewegungsbefehl

Mit diesen Befehlen wird die Roboterstellung angepasst oder gedndert.

Move J Dieser Befehl bewegt den Roboter an den Sollwert der
Gelenkkoordinaten.

Move L Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang einer Geraden auf den
Sollwert der Arbeitsraumkoordinate.

Move SX Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines gekrimmten
Verfahrwegs, der mehrere Wegepunkte und Zielpunkte innerhalb des
Arbeitsraums verbindet.

Move SJ Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines gekrimmten
Verfahrwegs, der mehrere Wegepunkte und Zielpunkte verbindet, die als
Gelenkkoordinate ausgedriickt sind.

Move C Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines Bogens, der den
aktuellen Punkt, einen Wegepunkt und einen Zielpunkt umfasst.

Move B Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang einer Linie und eines Bogens,
der mehrere Wegepunkte und Zielpunkte innerhalb des Arbeitsraums
verbindet.

Move Spiral Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines Verfahrwegs, der

ausgehend vom Mittelpunkt einer Spirale nach auRen verlauft.

Move Periodic Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines Verfahrwegs, der
regelmaRig wiederholt wird.
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Dieser Befehl bewegt den Roboter an den Sollwert von
Arbeitsraumkoordinaten und Gelenkform. Die Bewegung erfolgt nicht
entlang einer Geraden.

Dieser Befehl stoppt die Aufgabenausfiihrung.

Ablaufsteuerungs- und andere Befehle

Mit diesen Befehlen kann der Aufgabenablauf liber Standby-, Wiederholungs- und Ausfiihrungsbefehle in der

Aufgabe und Bedingungen gesteuert werden.

If

Else If

Repeat

Continue

Break

Exit

Sub

Call Sub

Thread

Run Thread

Kill Thread

Sub Task

Call Sub Task

Dieser Befehl ermoglicht abhédngig von einer bestimmten Bedingung
eine Verzweigung wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Dieser Befehl ermoglicht abhédngig von einer bestimmten Bedingung
eine Verzweigung wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Dieser Befehl dient der Wiederholung des Aufgabenbefehls.

Dieser Befehl wird verwendet, um zum ersten Befehl einer
Wiederholungsanweisung (,Repeat®) zuriickzukehren.

Dieser Befehl beendet die wiederholte Ausfiihrung eines Befehls
(Repeat).

Uber diesen Befehl wird die Aufgabenausfiihrung beendet.

Mit diesem Befehl kann eine Unterroutine in der Aufgabe definiert
werden.

Mit diesem Befehl kann die definierte Unterroutine ausgefiihrt werden.
Mit diesem Befehl kann ein Thread in der Aufgabe definiert werden.
Dieser Befehl flihrt den angegebenen Thread aus.

Uber diesen Befehl wird die Threadausfiihrung beendet.

Mit diesem Befehl kann ein Thread in der Aufgabe definiert werden.

Dieser Befehl fiihrt die angegebene Unteraufgabe aus.
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Wait Dieser Befehl stoppt die Aufgabenausfiihrung voriibergehend.

User Input Dieser Befehl tibernimmt wédhrend der Aufgabenausfiihrung eine
Benutzereingabe und speichert sie in einer Variablen.

« Nachrichten sind auf 256 Byte beschrankt.

+ Eswird empfohlen, den Text pragnant zu halten. Bei langem Text
werden einige Inhalte mit Auslassungspunkten (...) weggelassen.

« Formatierungscode wie Newline (\n) oder Carriage Return (\r) ist
nicht zulassig.

Watch Dies dient der Steuerung der Funktionstaste.
Smart Pendant

Kraftregelungsbefehl

Die Kraft des Roboters kann wahrend der Aufgabenausfiihrung gesteuert werden.

Compliance Dieser Befehl steuert die Nachgiebigkeit wahrend der
Aufgabenausfiihrung.
Force Dieser Befehl steuert die Kraft wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Weitere Befehle

Es gibt Befehle zum Wiegen von Objekten und fiir Benutzereingaben.

@ Hinweis

+ Die wiederholte Verwendung von bestimmten Befehlen in Zusammenhang mit der
Benutzeroberflache des Bildschirms kann dazu fiihren, dass die Systemleistung sinkt, die
Reaktion der Benutzeroberflache des Bildschirms beeintrachtigt wird und das Programm nicht
wie gewiinscht funktioniert.

« Eswird nicht empfohlen, Befehle wie ,Set“ (Einrichten) und ,,Comment“ (Kommentar) mehr als
50 Mal pro Sekunde auszufiihren.
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Custom Code

Define

Popup

Set

Weight Measure

Wait Motion

GlobalVariables

Erweiterte Befehle
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Dieser Befehl speichert benutzerdefinierte Informationen wahrend
der Aufgabenausfiihrung in einem Protokoll.

« Nachrichten sind auf 256 Byte beschrankt.

« Eswird empfohlen, den Text pragnant zu halten. Bei langem Text
werden einige Inhalte mit Auslassungspunkten (...) weggelassen.

« Formatierungscode wie Newline (\n) oder Carriage Return (\r) ist
nicht zuldssig.

Dieser Befehl ermdglicht das Einfligen und Ausfiihren eines DRL-
Codes wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Dieser Befehl dient dazu, wahrend der Aufgabenausfiihrung eine
Variable zu definieren.

Dieser Befehl dient der Anzeige eines Popup-Bildschirms wahrend
der Aufgabenausfiihrung.

« Nachrichten sind auf 256 Byte beschrankt.

« Eswird empfohlen, den Text pragnant zu halten. Bei langem Text
werden einige Inhalte mit Auslassungspunkten (...) weggelassen.

« Formatierungscode wie Newline (\n) oder Carriage Return (\r) ist
nicht zulassig.

Dieser Befehl dient dazu, wahrend der Aufgabenausfilhrung
verschiedene Einstellungen auszufiihren.

Dieser Befehl misst das Gewicht wahrend der Aufgabenausfiihrung
und speichert es in einer Variablen.

Dieser Befehl stoppt den Roboter voriibergehend, nachdem der
vorherige Bewegungsbefehl beendet wurde.

Dieser Befehl fligt eine globale Variable hinzu.

Es gibt einen Befehl flir das Ausfiihren der Handfiihrung.

Hand Guide

Nudge

Dieser Befehl dient dazu, wahrend der Aufgabenausfiihrung ein
direktes Einlernen auszufiihren.

Dieser Befehl verzogert die Aufgabenausfiihrung, bis ein Stups
(Kraftanwendung auf den Roboter) erfolgt.
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Fertigkeitsbefehle

Hierbei handelt es sich um eine Anwendungsbefehlsvoreinstellung fiir die Verwendung von Installationen fiir
den Roboter. In einer einzelnen Fertigkeit sind mehrere Befehle, z. B. fiir Roboterbewegung und E/A-Signale,
enthalten. Wenn ein Fertigkeitsbefehl verwendet wird, konnen Jobs fiir die Installation bequem ohne
komplizierte Programmierung konfiguriert werden. Um Befehlsfertigkeiten zu verwenden, miissen die zu
erledigende Arbeit und die zugehdrigen Installationen konfiguriert werden. Weitere Informationen zu
Fertigkeitsbefehlen mit Listen und Konfigurationen sind jeweils im entsprechenden Handbuch zu finden.

Veralteter Fertigkeitsbefehl

Fertigkeitsbefehle konnen aktualisiert werden, weil eine erhohte Nutzbarkeit und weitere
Bewegungsverbesserungen erforderlich sind. Wird ein Fertigkeitsbefehl aktualisiert, wird der bestehende
Fertigkeitsbefehl als veraltet markiert, sodass er nicht hinzugefiigt oder bearbeitet werden kann. Veraltete
Fertigkeitsbefehle werden als abgeblendete Symbole angezeigt.

002
m MainSub ( Task Vel. 250.0, Acc. 1.0, Jo---)
003
Pick (Pneumatic Gripper)
004
E) Insert ( Pneumatic Gripper )
005

H EndMainSub

Veraltete Fertigkeitsbefehle kdnnen nicht mehr hinzugefiigt werden. Sie kdnnen aber fiir die Anzeige von
Eigenschaftsinformationen oder im aktuellen Aufgabenprogramm verwendet werden.

Im Eigenschaftsfenster eines veralteten Fertigkeitsbefehls wird der Hinweis ,,Deprecated Item“ (Veraltetes
Element) angezeigt.
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Command Property Variable Play

Pick Confirm

@ Dpeprecated item
Pneumatic Gripper
——

" Picking Pose ¥ >

Wenn ein veralteter Fertigkeitsbefehl vorhanden ist, wird empfohlen, ihn durch einen aktualisierten
Fertigkeitsbefehl zu ersetzen.

Festlegen und Anwenden von Befehlseigenschaften (Task Builder)

Tippen Sie auf eine Befehlsliste, die der Aufgabenliste hinzugefiigt wurde, um die Eigenschaften des Befehls zu
konfigurieren.

+ Die zu konfigurierenden Eigenschaften variieren je nach Befehl.

« Einige Schaltflachen in den Befehlseigenschaften sind aktiviert, wenn verwandte Eigenschaften
eingegebenwerden.

« Aus Griinden der Benutzerfreundlichkeit sind einige Eigenschaften mit Standardwerten vorkonfiguriert.
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« Bei Bedarf kdnnen Kommentare fiir den Befehleingegeben werden.

Command Property Variable Play

Move L (Linear)

—————————————————————1
i
|

D e i i it s . i il i Al

« Die Eigenschaften eines Befehls werden erst angewendet, nachdem auf die Schaltflache
Bestatigengeklickt wurde.

Command Property Variable Play

Lommm_—m—_——I1
Move L (Linear) : I

L e e e - -

Weitere Informationen zu Befehlseigenschaften finden Sie im separat Programming(p. 312)bereitgestellten.

@ Hinweis

+ Im Fall von Untertasking kann der Sync-Moduseingestellt werden. (Erhéltlich ab V2,9)

+ Im Sync-Modus kdnnen Anderungen beim Speichern auf importierte Aufgabenangewendet
werden.

« Mit dem Sync-Modus kann die Importaufgabe wahrend des Exports einzeln gespeichertwerden.

+ Im Sync-Modus kann die Importaufgabe beim Speichern unter einzeln gespeichertwerden.
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Einstellung von Eigenschaften fiir Bewegungsbefehle

Wegpunkteinstellung

Zum Konfigurieren des Wegpunkts eines Befehls wie folgt vorgehen:

1. Typ (Absolute (Absolut), Relative (Relativ)) der Bezugskoordinate und des Koordinatenwerts auswahlen.

Coordinate BASE v

Absolute Relative

2. Roboter mit der Verfahrfunktion oder durch direktes Einlernen an die gewiinschte Position bewegen.
3. Schaltfladche Save Pose (Stellung speichern) antippen, um die Roboterwerkzeugposition zu speichern.
« Bei Bedarf mit GlobalVariables oder dem Befehl ,,Define“ (Definieren) eine Variable definieren.

Select Variable v
v
[ @ Get Pose ¢ Move l (D Reset ]
) ! mm Y mm| Z mm

@ Hinweis

« Die Projektionspose wandelt die eingegebenen Koordinatenwerte in Koordinatenwerte um, die
von einem Roboter mit 5 Freiheitsgraden bewegt werden kdnnen.
« Die Schaltflache ,,Projektionspose“ wird nur von Modellen der P-Serie unterstiitzt.
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Geschwindigkeitseinstellung

Die Standardgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die fiir alle Bereichekonfiguriert ist. Wenn die Eigenschaft
Speed auf All Zonesgesetzt ist, wird die in der Eigenschaft MainSub eingestellte Geschwindigkeit ausgefiihrt.

Speed Global Local Time

Tippen Sie auf die Registerkarte Lokal und legen Sie die Geschwindigkeitseigenschaft auf Lokal fest, um die
Geschwindigkeit, die auf Befehle angewendet werden soll, einzeln festzulegen.

« Der Benutzer kann eine Geschwindigkeit und Beschleunigung direkt eingeben oder den Schieberegler zur
Einstellungverwenden.
« Der Benutzer kann bei Bedarf Variablenkonfigurieren.

@ Hinweis

« Ab Version V2,9 wird die Beschleunigungseinheit von m/s? auf mm/s’gesndert.
+ AbVersion V2,9 ist die maximale Geschwindigkeit fiir die Aufgabeneinstellung 4000 mm/s
verfligbar.

Einstellung des Programmverkniipfungsmodus
Bestimmt, ob die folgenden Zeilen gleichzeitig mit der Bewegung ausgefiihrt werden, um den Programmablauf

zu steuern.

« Synchronized (Synchronisiert): Der Programmablauf wird angehalten, bis die Bewegung endet.

+ Asynchronized (Nicht synchronisiert): Die folgende Zeile wird gleichzeitig mit der Bewegung ausgefiihrt.
Dies kann fiir Aufgaben wie die Uberpriifung externer Signale oder die Bereitstellung einer Ausgabe
wahrend der Bewegung genutzt werden.

Verrundungsmoduseinstellung

Diese Funktion sorgt flir eine ruckfreie Bewegung zum nachsten Zielpunkt, wenn eine bestimmte Bedingung
erfiillt ist, ohne anzuhalten, wenn der Zielpunkt (Wegpunkt) des aktuellen Bewegungsbefehls erreicht ist.
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Blending mode ® Duplicate Override

Wird der Radius auf 0 festgelegt, ist die Bewegungsverrundungsfunktion nicht aktiviert. Wenn der Roboter den
Zielpunkt des aktuellen Befehls erreicht, stoppt der Roboter und dann bewegt sich der Roboter zum Zielpunkt
des nachsten Bewegungsbefehls.

Radius

. 0.00

0.00 mm 1000.00 mm

overlap (Uberschneiden): Wenn der Roboter den festgelegten Radius fiir die Zentrierung des Zielpunks des
Bewegungsbefehls erreicht, wird die Geschwindigkeit des aktuellen Befehls beibehalten und der Roboter
bewegt sich zum Zielpunkt des nachsten Befehls.

Override (Ubersteuern): Wenn der Roboter den festgelegten Radius fiir die Zentrierung des Zielpunks des
Bewegungsbefehls erreicht, wird die Geschwindigkeit des aktuellen Befehls sofort verringert und der Roboter
bewegt sich zum Zielpunkt des nachsten Befehls.

@ Hinweis

Wenn im Befehlsblock, der auf die Einstellung des Verrundungsradius folgt, eine Fertigkeit hinzugefuigt
bzw. eine TCP-Einstellung vorgenommen oder eine Kraftregelung mit Nachgiebigkeitsregelung
verwendet wird, kann bei der Ausflihrung ein Fehler auftreten. Die Verrundungsbewegung ist jedoch
verfligbar, wenn alle Optionen (Umschaltflachen) auRer Anfahrstellung/Abfahrstellung beim Hinzufligen
einer Fertigkeit deaktiviert sind

Multisegmenteinstellung (Einstellung mehrerer Wegpunkte)

Abhdngig vom Bewegungsbefehl kann es notwendig sein, zwei oder mehr Wegpunkte zu konfigurieren. Jeder
Wegpunkt wird Segment genannt. Beim Hinzufligen eines Wegpunkts wird eine Zeile am Ende des Befehls
hinzugefligt. Bewegungsbefehle, fiir die zwei oder mehr Segmente erforderlich sind, werden ,Multisegment-
Bewegungsbefehle“ genannt.

Im folgenden Beispiel wird der ,,Move SJ“-Befehl konfiguriert.

1. Add Pose (Stellung hinzufiigen) in den Befehlseigenschaften antippen.
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« ,Segment 1“ wird als letzte Zeile des ,,Move SJ“-Befehls hinzugefiigt.

Add Waypoint

' © Add New Pose

001
ﬂ Globalvariables
002
H MainSub ( Task Vel. 250.0, Acc. 1.0, Jo--+)
003

004 | L

005
H EndMainSub

2. Werkzeug mit der Verfahrfunktion oder durch direktes Einlernen an die gewlinschte Position bewegen.

3. Schaltflache Save Pose (Stellung speichern) in den Segmenteigenschaften antippen, um die
Roboterwerkzeugposition zu speichern.
4. Schritte 1-3 wiederholen, um weitere Segmente hinzuzufiigen.

Einstellung von Eigenschaften fiir Fertigkeitsbefehle

Allgemeine Informationen zu den Grundprinzipien von Fertigkeitsbefehlen

Fertigkeitsbefehle basieren auf einigen wenigen Vorgangsmustern.

Damit ein Roboter einen Vorgang beginnen kann, miissen Gewicht und Werkzeugreferenzpunkt (TCP) des am
Roboter installierten Werkzeugs konfiguriert werden. Das grundlegende Vorgangsmuster fiir Fertigkeitsbefehle
muss eine Anfahrstellung und eine Abfahrstellung senkrecht zur Referenzstellung aufweisen.

TCP Setting (TCP-Einstellung): Bei Verwendung eines Fertigkeitsbefehls fiir einen Effektor wird automatisch die
TCP-Versatzeinstellung gedandert. Die Ausfiihrungsphase des Fertigkeitsbefehls fiir einen Effektor umfasst eine
geeignete Versatzeinstellung fiir den TCP des Effektors. Wenn sich der TCP-Versatz andert, kann die
Ubergangsbewegungsfunktion, die fiir einen glatten Ubergang vom vorherigen Bewegungsbefehl sorgt, nicht
verwendet werden.
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Set TCP

1CP

TCP

Move to Approach Pose (Bewegung zur Anfahrstellung): Fiir die Bewegung zur Anfahrstellung gibt es einen
entsprechenden Punkt. Dieser wird ausgehend von der Anfahrstellung in der negativen Z-Richtung festgelegt.
Es ist aber auch moglich, eine andere Richtung auszuwahlen. Der eingegebene Anndherungsabstand fiir die
Aktionsstellung wird automatisch berechnet und es erfolgt eine Bewegung zum entsprechenden Punkt.
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Approach Pose

X

Action Po y

\%

Move To Reference Pose (In Referenzstellung bewegen): Hierbei handelt es sich um den Punkt am Werkstiick,

an dem der Effektor seine Arbeit durchfiihrt. Um andere Detailkoordinaten als |~ Geschwindigkeit und
Beschleunigung fiir die Referenzstellung festzulegen, die Schaltflache rechts neben der Referenzstellung
driicken. Die Verwendung der Registerkarte fiir relative Koordinaten beim Einstellen der Detailbewegung kann
jedoch eine Fehlfunktion wahrend der Fertigungsausfiihrung verursachen. Daher miissen die absoluten
Koordinaten zum Einlernen des Bezugspunkts verwendet werden.
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Action Pose

Move to Retract Pose (Bewegung zur Abfahrstellung): Dies ist der Punkt, an dem das Werkstiick erfasst und
sicher an einen anderen Punkt bewegt wird. Dieser befindet sich in negativer Z-Richtung von der Anfahrstellung.
Esist aber auch moglich, eine andere Richtung auszuwahlen. Der eingegebene Riickzugsabstand fiir die
Aktionsstellung wird automatisch berechnet und es erfolgt eine Bewegung zum entsprechenden Punkt.
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Retract Pose

Move to Start Pose (Bewegung zur Startstellung): Wenn das Effektorausfiihrungsziel nicht mit einer einzelnen
Bewegung endet, kann es einen Zwischenpunkt und einen Endpunkt geben. Die Aktionsstartstellung ist der
Punkt, an dem die Arbeit beginnt (Fertigkeit ,Door_OpenClose“ - Startstellung).
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End Pose
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TEIL 4. Benutzerhandbuch

Move to End Pose (Bewegung zur Endstellung): Wenn das Effektorausfiihrungsziel nicht mit einer einzelnen

Bewegung endet, kann es einen Zwischenpunkt und einen Endpunkt geben. Die Aktionsendstellung ist der

Punkt, an dem die Arbeit endet (Fertigkeit ,,Door_OpenClose“ - Endstellung).
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-

ya -

"*| "’/ End Pose

-~

q‘f/ End Pose

Nachgiebigkeitsregelung und Kontaktprifung

Die Funktionen fiir Nachgiebigkeitsregelung und Kontaktpriifung, d. h. der einzigartigen
Kraftregelungstechnologie von Doosan Robotics, ermdglichen ein einfaches einmaliges Einlernen fiir die prazise
Angabe von Punkten, da eine Positionsabweichung in einem bestimmten Toleranzbereich zwischen Werkstiick
und den umgebenden Objekten wahrend des Roboterbetriebs zuldssig ist.

Compliance Control (Nachgiebigkeitsregelung): Falls bei Anfahren a Aktion a und Abfahren eine Kraft einwirkt,
ist - wie bei einer Feder - eine Abweichung von der festgelegten Position mit einem gewissen Spielraum
moglich.
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<1~ Compliance On

\ i
/) g { ey
‘k"l pER| ; TRy External = External
i Motion during { | e \_ Y force
Approach Pose LA Compliance On e ' o'\,
@ & ®
Action Pose Action Pose Action Pose

Contact Check (Kontaktpriifung): Diese Funktion erkennt abhangig von den eingegebenen Werten fiir Contact
Force (Kontaktkraft) und Contact Determination Range (Kontaktermittlungsbereich) einen Kontakt mit dem
Ziel, stoppt die Bewegung an der entsprechenden Position und aktiviert den Greifer, um das Ziel zu erfassen.

+ Diese Funktion muss zusammen mit der Nachgiebigkeitsregelungsfunktion verwendet werden. Wenn eine
Kraft (Force) eingegeben und die Nachgiebigkeitsregelung nicht aktiviert ist, tritt ein Fehler auf.

+ Die Kontaktfunktion erkennt den Kontakt mit einer aufReren Kraft. Daher muss die Kollisionserkennung
relativ unempfindlich eingestellt oder ganz deaktiviert werden.

« BeiVerwendung dieser Funktion ist aulRerste Vorsicht geboten, da bei einer Berlihrung der externen
Umgebung eine sehr grofe Kraft erzeugt werden kann, wenn der Wert fiir die Steifigkeit der
Nachgiebigkeitsregelungsfunktion (d. h. z-Richtung) zu grol} oder die Arbeitsgeschwindigkeit zu hoch ist.
(Abhdngig von der jeweiligen Situation miissen Anpassungen vorgenommen werden, indem der
Steifigkeitswert verringert wird, wenn die Arbeitsgeschwindigkeit zu hoch ist, bzw. indem die Steifigkeit
erhoéht wird, wenn die Arbeitsgeschwindigkeit zu gering ist.)

S| Contact check e\ Y@ | \’ / Retract Pose

') -\

8 q Motion during AL . O Contact Point
Approach Pose Compliance On g i

@ 'l i ®

Action Pose Action Pose Action Pose

Arbeitspunkteinstellung fiir Fertigkeitsbefehle mit Schaltflachen am Steuerpult

Die Aktionsstellung kann mithilfe von Schaltflachen am Steuerpult konfiguriert werden.
Beispiel fir den Fertigkeitsbefehl ,,Pick“ (Erfassen):

1. Fertigkeitsbefehlin Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) hinzufligen und den hinzugefligten
Fertigkeitsbefehl antippen.
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2. Aktionsstellung der Fertigung fiir die Bewegung des Roboters direkt einlernen.
3. Schaltflache Save Pose (Stellung speichern) im Steuerpult driicken.

@ Hinweis

Die Stellung des Steuerpults ist in Task Builder und Task Writer verfiigbar.

Ausfiihren des Aufgabenprogramms

Enthélt Beschreibungen zum Bildschirm ,Play“ (Wiedergabe) im ,, Task Builder“ und zur
Bildschirmkonfiguration. Bildschirm ,,Play“ (Wiedergabe) bietet die Moglichkeit, die Roboterbewegung vorab zu
Uberpriifen, indem die Aufgabe virtuell ausgefiihrt wird.

@ Hinweis

+ Vor dem SchliefRen des Simulators/Roboters muss das Bewegungsprogramm unbedingt iber
die Schaltflache ,Beenden“ ("= ) beendet werden.

+ Beim Wechsel zur Registerkarte Play (Wiedergabe) wird der manuelle Modus deaktiviert und
der automatische Modus aktiviert.

+ Bei Zugriff auf die Registerkarte Play (Wiedergabe) im manuellen Modus muss zuerst die
Registerkarte Command (Befehl) oder Property (Eigenschaften) aufgerufen werden, bevor ein
anderes Menu ausgewahlt wird.

Bildschirm fiir virtuellen Modus

Der virtuelle Modus-Bildschirm fiir Bearbeiten einer Aufgabe im Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) ist wie
folgt strukturiert:
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— Servo Off
— TaSk—20201222—111832 2020.12.22 11:34:42 AM
k List Debug Command Property Variable Play
I | bt __ <. - =i |
i I il GlobalVariables : Real Mode u 1 |_® I
_______ 4 -—— e = =
looz |
1 1 H MainSub ( Task Vel. 250.000, Acc. 1.0~
IDDS I
1 1 P
i i Movel &)
004 2
: ﬂ WeightMeasure (Global_a) !*ﬂ m
005 1
1 | EndMainSub Axis X —
|._|H m
Status Power
Element Beschreibung
Real mode ( ) Legt den Wiedergabemodus des Robotertests fest.
+ Realer Modus: Zum Testen der Aufgabe in der
Aufgabenliste wird ein realer Roboter verwendet.
+ Virtueller Modus: Zum Testen der Aufgabe in der
Aufgabenliste ist ein Simulatorbildschirm zu
verwenden.
Total time Zeigt die nach Aufgabenausfiihrung insgesamt
verstrichene Zeit an.
Simulator Vergrolert das simulierte Robotermodell.

Zoom-in button

Simulator Verkleinert das simulierte Robotermodell.

Zoom-out button
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Nr. Element Beschreibung

5 Rotate and pan button Schaltfliche ,Drehen® & : Dreht den
Simulationsbildschirm mit dem Roboterful} als
Mittelachse.
Schaltflache ,Verschieben“ :Verschiebt den

Simulationsbildschirm horizontal und vertikal.

6 Viewpoint button Legt Ansichtspunkte fiir ein Robotermodell als
Bezugspunkte fest.

7 Speed slider Steuert die Geschwindigkeit des Roboterbetriebs in
der Betriebsart Real oder Virtuell.

8 Stop button Stoppt die aktuelle Aufgabe.

9 Execute/pause toggle button Fuhrt die Aufgabe in der Aufgabenliste aus oder halt
sie an.

10 Time Zeigt die fiir die Ausfiihrung des entsprechenden

Befehls beanspruchte Zeit an.

Real-Modus-Bildschirm: Registerkarte ,Informationsmeldung®

Die Registerkarte ,Real Mode Screen End Effector information“ des Task Builder ist wie folgtstrukturiert:
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— Task_20220106_153724 Auto Standby

Tools Task List

Mot

2022.01.06 4:35:26 PM

Debug Command Property Variable Play

: . | S I
| : GlobalVariables Qzeal Mode ; 9
TR
al Time
qun |H MainSub ( Task Vel. 250.000, Acc. 1,0-+ )
I |

4
® Tot
00:00:00.95

003 |

1

|
0
1

1

Element

Real-Modus

Gesamtzeit
Gesamtanzahl

Durchschnittliche
Ausfiihrungszeit

- o @ Total Count o @ Cycle Time
MoveJ 11 00:00:00.79
} WeightMeasure (System_AA) : . ey

: n EndMainSub

Status Power

Beschreibung
Es stellt den Robotertest-Spielmodusein.
« Echt: Es betreibt einen eigentlichen Roboter, um die Aufgabe in der
Aufgabenliste zu testen.

« Virtuell: Es verwendet einen Simulator-Bildschirm, um die Aufgabe in der
Aufgabenliste zu testen.

Es zeigt die nach der Ausfiihrung der Aufgabe verstrichene Gesamtzeitan.

Es zeigt die Gesamtzahl der Aufgabenausfiihrungenan.

Es zeigt die durchschnittliche Zeit an, die fiir die Ausfiihrung eines Zyklus der
Aufgabe in der Aufgabenliste aufgewendet wurde.
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Element

Informationsbildsc
hirm:
Registerkarte

» Shift«

Zeitbereich Fiir
Informationsmeld
ungen

Bereich Fiir
Informationsmeld
ungen

Geschwindigkeitsr
egler

Stopp-Taste

Taste Zum
Umschalten
Zwischen
WiedergabeUndPa
use

Zeit
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Beschreibung

Es wechselt zwischen dem Bildschirm mit den Roboterinformationen,dem
Bildschirm mit den End Effector Informationen und dem Bildschirm mit den E/A-
Informationen.

+ Registerkarte ,Information Message“ : Es zeigt die wahrend der Ausfiihrung
generierten Informationsmeldungenan.

+ Registerkarte ,,End Effector Information®: Es zeigt den Roboter-
Werkzeugmittelmittelpunkt, Werkzeuggewicht und Kollisions- und
Kraftinformationenan.

+ Registerkarte ,,E/A-Informationen“: Es zeigt die E/A-Informationen des
Controllers und des Flanschesan.

Es zeigt die Zeitinformationen der angezeigten Informationsmeldungan.

Zeigt die Informationsmeldungan.

Es stellt die Geschwindigkeit des Roboters in einem realen oder virtuellen
Modusein.

Die aktuelle Aufgabewird gestoppt.

Er flihrt die Arbeit in der Aufgabenliste aus oder hélt sie an.

Es zeigt die Zeit an, die fiir den entsprechenden Befehl / Skill aufgewendet wurde.

Bildschirm fiir realen Modus: Registerkarte ,,End Effector Information” (Effektorinformationen)

Der Bildschirm fiir Wiedergabe des realen Modus der Registerkarte fiir Endeffektor-Informationen im Task

Builder (Aufgabenstruktur erstellen) ist wie folgt strukturiert:
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— Auto Standby
— Task_20220106_153724 o
Tools Task List Debug Command Property Variable Play
Rt e mm===a 7 |
I 1B Globalvariabl
B Globalvariables | Real Mode | o
7 e e m——_————= -
@ lﬂ MainSub ( Task Vel. 250.000, Acc. 1,0+ ) S
'LMO I i 00:00:00.95

& o @ Total Count o @ cycle Time
MoveJ 11 00:00:00.79

1
I
v o- .....................
19 ‘ ‘ [Q.Info, Message e ocipna e 2 I
I ] } 7 WerghtMeasure System_AA Tool Center Point Tool Weight ° Collision
| 005 1 Sensitivity
: :ﬂ EndMainSub o o 9.0 %
| ey | TCP Force
BASE v
X 000N
m‘ i
@l_sp_eeE __________ ':
: ® 100,
T .
S <
Status Power
Element Beschreibung
Real Mode ( ) Legt den Wiedergabemodus des Robotertests fest.
+ Realer Modus: Zum Testen der Aufgabe in der
Aufgabenliste wird ein realer Roboter verwendet.
« Virtueller Modus: Zum Testen der Aufgabe in der
Aufgabenliste ist ein Simulatorbildschirm zu
verwenden.
Total time Zeigt die nach Aufgabenausfiihrung insgesamt
verstrichene Zeit an.
Total count Zeigt die Gesamtzahl der ausgefiihrten Aufgaben an.
Average execution time Zeigt die durchschnittlich benétigte Zeit fiir die

Ausfiihrung eines Zyklus einer Aufgabe in der
Aufgabenliste an.
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10

11

12

Element

Information Screen Shift Tab

Tool center point information
area

Tool weight information

Collision information area

Force information area

Speed slider

Stop button

Execute/pause toggle button

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Sie kdnnen zwischen dem
Roboter-Informationsnachricht, dem Endeffektor-
Informationsbildschirm und dem Eingabe-/Ausgabe-
Informationsbildschirm umschalten.

» Registerkarte Informationsnachricht : Zeigt wahrend
der Wiedergabe auftretende
Informationsnachricht an.

+ Registerkarte ,,End Effector
Information” (Effektorinformationen): Zeigt den
Mittelpunkt des Roboterwerkzeugs, das
Werkzeuggewicht sowie Kollisions- und
Kraftinformationen an.

+ Registerkarte ,1/0 Information“ (E/A-Informationen):
Zeigt die E/A-Informationen von Steuergerat und
Flansch an.

Zeigt Informationen zum Werkzeugreferenzpunkt an, der
mit den Konfigurationsfunktionen fiir
Werkzeugreferenzpunkt und -gewicht des festgelegten
TCP-Befehls oder durch Verfahren von Hand konfiguriert
wurde.

Zeigt Informationen zum Werkzeuggewicht an, das mit
den Konfigurationsfunktionen fiir Werkzeugreferenzpunkt
und -gewicht des festgelegten TCP-Befehls oder durch
Verfahren von Hand konfiguriert wurde.

Zeigt den Wert der Kollisionsempfindlichkeit an, der fiir
den Bereich festgelegt wurde, in dem sich der Roboter
aktuell befindet.

Zeigt Informationen zur Kraft im Basis-, World-, Benutzer-
und Bezugskoordinatensystem an. Im
Bezugskoordinatensystem wird die Kraft basierend auf
den verwendeten Koordinatensystemangaben des
Roboters angezeigt.

Steuert die Geschwindigkeit des Roboterbetriebs in der
Betriebsart Real oder Virtuell.

Stoppt die aktuelle Aufgabe.

Flhrt die Aufgabe in der Aufgabenliste aus oder halt sie
an.
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Nr. Element Beschreibung

13 Time Zeigt die fiir die Ausfiihrung des entsprechenden Befehls
beanspruchte Zeit an.

& Achtung

Bildschirm fiir realen Modus: Registerkarte ,,1/O Information® (E/A-Informationen):

Der Bildschirm fiir Wiedergabe des realen Modus der Registerkarte ,,1/O Information® (E/A-Informationen) im
Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) ist wie folgt strukturiert:

— Task_20220106_153724 @ Auto Standby

2022.01.06 4:36:20 PM
Tools Task List Debug Command Property Variable Play
i _“_‘ o ________
[ Bl
I | GlobalVariables | Real Mode :
! _________
1 @ Total Time
| 0.00 MainSub ( Task Vel. 250.000, Acc. 1,0--- )

00:00:00.95

o Total Count @ Cycle Time

A Move) 1/1 00:00:00.79

1
i
I
| ®

1 | Weigtheasure System_AA L e |
|

5
|
|

Controller Digital Output Controller Digital Input
n EndMainSub
Flange Digital Qutput o Flange Digital Input

Nr. Element Beschreibung

1 Real mode ( ) Legt den Wiedergabemodus des Robotertests fest.

+ Realer Modus: Zum Testen der Aufgabe in der
Aufgabenliste wird ein realer Roboter verwendet.

« Virtueller Modus: Zum Testen der Aufgabe in der
Aufgabenliste ist ein Simulatorbildschirm zu
verwenden.

2 Total time Zeigt die nach Aufgabenausfiihrung insgesamt
verstrichene Zeit an.
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10

Element

Total count

Average execution time

Information Screen Shift Tab

Controller digital 1/0 signal

Flange digital 1/0 signal

Speed slider

Stop button

Execute/pause toggle button

TEIL 4. Benutzerhandbuch

Beschreibung

Zeigt die Gesamtzahl der ausgefiihrten Aufgaben an.

Zeigt die durchschnittlich benétigte Zeit fiir die
Ausflihrung eines Zyklus einer Aufgabe in der
Aufgabenliste an.

Sie kdnnen zwischen dem
Roboter-Informationsnachricht, dem Endeffektor-
Informationsbildschirm und dem Eingabe-/Ausgabe-
Informationsbildschirm umschalten.

+ Registerkarte Informationsnachricht : Zeigt wahrend
der Wiedergabe auftretende
Informationsnachricht an.

+ Registerkarte ,,End Effector
Information* (Effektorinformationen): Zeigt den
Mittelpunkt des Roboterwerkzeugs, das
Werkzeuggewicht sowie Kollisions- und
Kraftinformationen an.

+ Registerkarte ,,I/O Information® (E/A-Informationen):
Zeigt die E/A-Informationen von Steuergerat und
Flansch an.

Zeigt die Digital-E/A-Signale des Steuergerats fiir die
aktuelle Aufgabe an.

« Wenn das digitale Signal ein H-Signal ist, wird das
Symbol himmelblau angezeigt.

« Wenn das digitale Signal ein L-Signal ist, wird das
Symbol grau angezeigt.

Zeigt die Digital-E/A-Signale des Flansches fiir die aktuelle
Aufgabe an.

« Wenn das digitale Signal ein H-Signal ist, wird das
Symbol himmelblau angezeigt.

« Wenn das digitale Signal ein L-Signal ist, wird das
Symbol grau angezeigt.

Steuert die Geschwindigkeit des Roboterbetriebs in der
Betriebsart Real oder Virtuell.

Stoppt die aktuelle Aufgabe.

Flhrt die Aufgabe in der Aufgabenliste aus oder halt sie
an.
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Nr. Element Beschreibung

11 Time Zeigt die flr die Ausfiihrung des entsprechenden Befehls
beanspruchte Zeit an.

Ausfiihren einer Aufgabe

Esist moglich, die erstellte Aufgabe zu testen, indem sie ausgefiihrt wird. Zum Ausfiihren einer Aufgabe wie
folgt vorgehen:

1. Registerkarte Play (Wiedergabe) auswahlen.

—_— Servo Off
— Task_20201222 111832 @ 2020.12.22 11:36:11 AM
Tools Task List Debug Commanc Property Variable Play
2. Die Schaltflaiche Real Mode ‘- (Betriebsart Real) antippen.

3. Den Schieber ,,Speed” (Geschwindigkeit) zur Einstellung der Geschwindigkeit des Roboters verschieben.

4. Zum Ausfiihren der Aufgabe @ driicken.
« Pause ( 0 ): Halt die Ausfiihrung der aktuellen Aufgabe vorlibergehend an.
« Stop ("= ): Stoppt die Ausfiihrung der aktuellen Aufgabe.

@ Hinweis

+ Wenn der reale Modus deaktiviert ist, erfolgt die Ausflihrung nur im virtuellen Modus, bei dem
der Roboter nurim Simulator betatigt wird.

+ Wenn der reale Modus aktiviert ist, wird der E/A-Status in einer Statusanzeige angezeigt.

+ Bei Ausfiihrung eines Aufgabenprogramms im virtuellen Modus wird dieses ungeachtet der
Einstellung nur einmal ausgefiihrt, und eine Ableitung liber das Eingangs-/Ausgangs-Signal (I/
0) innerhalb der Aufgabe fiihrt zu keiner ordnungsgemafien Ausfiihrung.

+ Informationen zu Werkzeugreferenzpunkt und Werkzeuggewicht werden im
Wiedergabeinformationsbildschirm nur dann richtig angezeigt, wenn der Befehl ,,Set TCP“ (TCP
einstellen) ausgefiihrt wird oder Werkzeugreferenzpunkt und -gewicht durch Verfahren
eingestellt werden.

+ Befehle, bei denen wahrend der Programmausfiihrung Probleme aufgetreten sind, werden
orange hervorgehoben.

5.10.3 Task Writer (Aufgabe schreiben)

»Task Writer“ (Aufgabe schreiben) ist fiir fortgeschrittene Benutzer vorgesehen, die mit der Codierung von
Programmen vertraut sind. Damit kdnnen komplexe Bewegungen, die nicht mit einfachen Befehlen ausgefiihrt
werden kdnnen, mit DRL (Doosan Robot Language) und kundenspezifischem Code erstellt werden, sodass der
Benutzer Programme laden und ausflihren kann, die erstellt und auf einem externen Speichergerat gespeichert
wurden.
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Vereinfachte, praktische Funktionen sind nur in Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) verfligbar, erweiterte
kundenspezifische Codefunktionen sind nur in Task Writer (Aufgabe schreiben) verfiigbar.

Der Bildschirm ,Task Writer“ (Aufgabe schreiben) kann durch Tippen auf die Schaltflache ,Task Writer” ( =)
aufgerufen werden.

Aufgabenverwaltung 1

Erstellen einer neuen Aufgabe

Zum Erstellen einer neuen Aufgabe wie folgt vorgehen:

1. Im Hauptbildschirm von , Task Writer” (Aufgabe schreiben) New (Neu) antippen.
« Wenn eine Aufgabe bearbeitet wird, die Meniischaltfliche = und dann New (Neu) antippen.
2. Fiirdas neue Programm im Eingabefeld fiir den Dateinamen eine Bezeichnung eingeben.
3. Schaltflache Confirm (Bestétigen) driicken.
Beim Erstellen einer Aufgabe wird der Aufgabenbearbeitungsbildschirm angezeigt. Weitere Informationen
zur Aufgabenbearbeitung siehe ,, Bearbeiten des Aufgabenprogramms(p. 339)“.

Speichern einer Aufgabe

Um eine bearbeitete Aufgabe zu speichern, die Meniischaltfliche = und dann Save (Speichern) antippen.

@ Hinweis

Wird die Datei nicht zum ersten Mal gespeichert, wird ein Bestatigungsfenster angezeigt. Zum Speichern
in einer vorhandenen Datei die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

Speichern einer Aufgabe mit einem anderen Namen 1

Zum Speichern einer Aufgabe als andere Datei wie folgt vorgehen:

1. Meniischaltfliche = und dann die Schaltfliche Save as (Speichern unter) antippen.
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2. Im Fenster Save as (Speichern unter) einen Namen fiir die Aufgabe eingeben und die Schaltflache Confirm

(_Bestétigen) antippen.
@ saveas X

Enter a file name

Task_20190624_130403

=

Nachdem die Datei gespeichert wurde, wird das Fenster Save Complete (Speichern abgeschlossen) angezeigt.

Speichern einer Aufgabe auf einem externen Speichergerat (Task Writer)

Zum Speichern einer ge6ffneten Aufgabe auf einem externen Speichergerat wie folgt vorgehen:

1. Externes Speichergerat an den USB-Anschluss anschlieRen.
« Es konnen nur externe Speichergerate mit FAT32 als Dateisystem verwendet werden.

2. Meniischaltfliche = und dann Export/DRL Export.
3. Im Fenster Export/DRL Export das Laufwerk des externen Speichergerats auswahlen und die Schaltflache

Confirm (Bestatigen) antippen.
4. Im Fenster Save as (Speichern unter) einen Namen fiir die Aufgabe eingeben und die Schaltflache Confirm

(Bestatigen) antippen.
Nachdem die Datei gespeichert wurde, wird das Fenster Save Complete (Speichern abgeschlossen)

angezeigt.

@ Hinweis

Die Dateierweiterung der gespeicherten Aufgabendatei ist ,tw*.
Die Dateierweiterung des gespeicherten DRL lautet ,,drl“.

Laden von gespeicherten Aufgaben 1

Zum Laden einer gespeicherten Aufgabe wie folgt vorgehen:

1. Saved Files (Gespeicherte Dateien) im Hauptbildschirm von Task Writer (Aufgabe schreiben) antippen.
« Wenn eine Aufgabe bearbeitet wird, die Meniischaltfliche = und dann Open (Offnen) antippen.
2. Die zu 6ffnende Aufgabe in der Dateiliste auswéhlen und die Schaltfliche Open (Offnen) antippen.
3. Beider Suche nach Dateien in der Dateiliste kann die Filterfunktion verwendet werden.
« Suchen sind nach Alter (neueste, alteste zuerst) sowie in alphabetischer Reihenfolge und in

umgekehrter Reihenfolge maoglich.
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@ Hinweis

Selbst bei einem anderen Modell als dem, in dem die Aufgabe erstellt wurde, kann die Aufgabe in jedem
Modell der M-Serie geladen werden. Die M-Serie und die A-Serie sind jedoch nicht miteinander

kompatibel.

Loschen von gespeicherten Aufgaben 1

Zum Loschen einer gespeicherten Aufgabe wie folgt vorgehen:

1. Saved Files (Gespeicherte Dateien) im Hauptbildschirm von Task Writer (Aufgabe schreiben) antippen.
« Wenn eine Aufgabe bearbeitet wird, die Meniischaltfliche = und dann Open (Offnen) antippen.
2. Die zu loschende Aufgabe in der Dateiliste auswahlen und die Schaltflache Delete (Loschen) antippen.

Importieren von Aufgaben auf einem externen Speichergerat

Zum Importieren einer Aufgabe, die auf einem externen Speichergerat gespeichert ist, wie folgt vorgehen:

1. Das externe Speichergerat mit der Aufgabendatei an den USB-Anschluss anschliefien.
2. Importim Task Writer-Hauptbildschirm auswahlen.
3. Schaltflache Search (Suchen) antippen.

Import

Search File

Search
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4. Im Fenster Search File (Datei suchen) die zu importierende Datei auswahlen und die Schaltflache Confirm
(Bestatigen) antippen.

@ File Search

= Drives »
Name Create Date
E C\ 2020-12-10
[E D:\ 2020-12-10
Cancel

5. Schaltflache Import unten rechts antippen.

Wenn die Aufgabendatei auf einem externen Speichergeréat gespeichert ist, wird das Fenster Save Complete
(Speichern abgeschlossen) angezeigt.

Informationen zum Laden einer im System gespeicherten Aufgabendatei siehe ,Laden von gespeicherten
Aufgaben 2(p. 347).

Exportieren einer Aufgabe auf ein externes Speichergerat

Zum Exportieren einer Aufgabe auf ein externes Speichergerat wie folgt vorgehen:

1. Das externe Speichergerat mit der Aufgabendatei an den USB-Anschluss anschlieRen.
2. Exportim Task Writer-Hauptbildschirm auswahlen.
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3. Das Popup-Fenster ,Export“ wird angezeigt. Das externe Laufwerk auswahlen, auf dem die Aufgabe
gespeichert werden soll, und die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

& Drives »

Name

A

D\

{ Cancel

4. Das Popup-Fenster ,Save As“ (Speichern unter) wird angezeigt. Im Popup-Fenster einen Namen fiir die
Aufgabe eingeben und die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

Bearbeiten des Aufgabenprogramms

Die Bearbeitungsbildschirme von , Task Writer“ (Aufgabe schreiben) und ,, Task Builder” (Aufgabenstruktur
erstellen) sind ebenso wie die Bearbeitungsfunktionen identisch.
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— Task_20201222_113737 A Manual Standby

2020.12.22 11:41:10 AM

Tools Task List Command Property Variable Play

001 .
GlobalVariables Motion Command

Mu [‘-S'.exe[r, 002

CustomCode
= Move J © moveL (i ]
| 003 5
MainSub
Copy
004 — Move SX ©® vovess (i ]
= Move C © voves i ]
Move Spiral @  WMovePperiodic 1)
Je‘JﬂD Move JX o Stop Motion o
= Wait Motion
Row Up o
=] Flow Control Command
Row Down
If © Elserf (i ]
Repeat 0 Continue
o rr— @)\ 0 @ £ 1
a o
® 3 81 B 0 O
Home Workecell Manager Task Builder Task Writer Status Jog Setting Power

Weitere Informationen zum Bearbeiten des Aufgabenprogramms siehe ,,Bearbeiten einer Aufgabe(p. 302)“.

@ Hinweis

+ GlobalVariables: Die globale Variable und die globale Stellung des Aufgabenprogramms
konnen auf der Registerkarte Properties (Eigenschaften) von GlobalVariables eingegeben
werden. Im Eigenschaftsbildschirm des Befehls, der in der Aufgabenliste hinzugefiigt wurde,
kdnnen vordefinierte globale Variablen und globale Stellungen verwendet werden. Jedem
Befehl GlobalVariables lassen sich 10 Variablen umfassender Bereiche (,,all-area“) und
umfassender Stellungen (,all-area“) hinzufligen.

» CustomCode: Der Benutzer kann DRL-Code eingeben oder vordefinierte Programme laden, die
auf einem externen Speichergerat gespeichert sind.

+ MainSub und End MainSub: Der vom Benutzer ausgewahlte Befehl wird am Ende von MainSub
hinzugefiigt. Befehle werden in der Reihenfolge der Befehle am Ende von MainSub zu den
Befehlen am Anfang von MainSub ausgefiihrt.

+ Thread: Jobs, die gleichzeitig mit MainSub ausgefiihrt werden sollen, kdnnen als Thread
hinzugefligt werden. Nachdem ein Thread hinzugefiigt wurde, kann darunter ein Befehl
hinzugefligt werden. Bewegungsbefehle kdnnen nicht zu einem Thread hinzugefiigt werden.

+ Die Option Zeileniiberwachung unter Thread-Befehl> Eigenschaftenbildschirm wird
verwendet, um die Ubertragung des Fokus auf Befehle innerhalb des Thread-Blocks wahrend
der Programmausfiihrung zu erlauben/zu verbieten
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Befehle in ,Task Writer” (Aufgabe schreiben)

In ,, Task Writer (Aufgabe schreiben) sind Bewegungsbefehle, Ablaufsteuerungs- und andere Befehle sowie
erweiterte Befehle verfiigbar.

Bewegungsbefehl

Mit diesen Befehlen wird die Roboterstellung angepasst oder gedndert.

Move J Dieser Befehl bewegt den Roboter an den Sollwert der
Gelenkkoordinaten.

Move L Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang einer Geraden auf den
Sollwert der Arbeitsraumkoordinate.

Move SX Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines gekriimmten
Verfahrwegs, der mehrere Wegepunkte und Zielpunkte innerhalb des
Arbeitsraums verbindet.

Move SJ Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines gekriimmten
Verfahrwegs, der mehrere Wegepunkte und Zielpunkte verbindet, die als
Gelenkkoordinate ausgedriickt sind.

Move C Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines Bogens, der den
aktuellen Punkt, einen Wegepunkt und einen Zielpunkt umfasst.

Move B Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang einer Linie und eines Bogens,
der mehrere Wegepunkte und Zielpunkte innerhalb des Arbeitsraums
verbindet.

Move Spiral Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines Verfahrwegs, der

ausgehend vom Mittelpunkt einer Spirale nach auf3en verlauft.

Move Periodic Dieser Befehl bewegt den Roboter entlang eines Verfahrwegs, der
regelmalig wiederholt wird.

Move JX Dieser Befehl bewegt den Roboter an den Sollwert von
Arbeitsraumkoordinaten und Gelenkform. Die Bewegung erfolgt nicht
entlang einer Geraden.

Stop Motion Dieser Befehl stoppt die Aufgabenausfiihrung.
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Mit diesen Befehlen kann der Aufgabenablauf tiber Standby-, Wiederholungs- und Ausfiihrungsbefehle in der
Aufgabe und Bedingungen gesteuert werden.

If

Else If

Repeat

Continue

Break

Exit

Sub

Call Sub

Thread

Run Thread

Kill Thread

Sub Task

Call Sub Task

Wait

Dieser Befehl ermdglicht abhangig von einer bestimmten
Bedingung eine Verzweigung wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Dieser Befehl ermdoglicht abhangig von einer bestimmten
Bedingung eine Verzweigung wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Dieser Befehl dient der Wiederholung des Aufgabenbefehls.

Dieser Befehl wird verwendet, um zum ersten Befehl einer
Wiederholungsanweisung (,,Repeat®) zuriickzukehren.

Dieser Befehl beendet die wiederholte Ausfiihrung eines Befehls
(Repeat).

Uber diesen Befehl wird die Aufgabenausfiihrung beendet.

Mit diesem Befehl kann eine Unterroutine in der Aufgabe definiert
werden.

Mit diesem Befehl kann die definierte Unterroutine ausgefiihrt
werden.

Mit diesem Befehl kann ein Thread in der Aufgabe definiert
werden.

Dieser Befehl fiihrt den angegebenen Thread aus.

Uber diesen Befehl wird die Threadausfiihrung beendet.

Mit diesem Befehl kann ein Thread in der Aufgabe definiert
werden.

Dieser Befehl flihrt die angegebene Unteraufgabe aus.

Dieser Befehl stoppt die Aufgabenausfiihrung voriibergehend.
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User Input Dieser Befehl Gibernimmt wahrend der Aufgabenausfiihrung eine
Benutzereingabe und speichert sie in einer Variablen.

« Nachrichten sind auf 256 Byte beschrankt.

+ Eswird empfohlen, den Text pragnant zu halten. Bei langem
Text werden einige Inhalte mit Auslassungspunkten (...)
weggelassen.

+ Formatierungscode wie Newline (\n) oder Carriage Return (\r)
ist nicht zuldssig.

Watch Smart Pendant Dies dient der Steuerung der Funktionstaste.

Kraftregelungsbefehl

Die Kraft des Roboters kann wahrend der Aufgabenausfiihrung gesteuert werden.

Compliance Dieser Befehl steuert die Nachgiebigkeit wahrend der
Aufgabenausfiihrung.
Force Dieser Befehl steuert die Kraft wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Weitere Befehle

Es gibt Befehle zum Wiegen von Objekten und fiir Benutzereingaben.

@ Hinweis

+ Die wiederholte Verwendung bestimmter Befehle in Bezug auf die Bildschirm-Ul kann zu einer
verringerten Systemleistung, einer weniger reagierenden Bildschirm-Ul und einem anormalen
Betrieb des Programms fiihren.

+ Eswird nicht empfohlen, Befehle wie Setzen und Kommentieren mehr als 50 Mal pro Sekunde
auszufiihren.

Comment Dieser Befehl speichert benutzerdefinierte Informationen wahrend
der Aufgabenausfiihrung in einem Protokoll.

» Nachrichten sind auf 256 Byte beschrankt.

» Eswird empfohlen, den Text pragnant zu halten. Bei langem
Text werden einige Inhalte mit Auslassungspunkten {(...)
weggelassen.

« Formatierungscode wie Newline (\n) oder Carriage Return (\r)
ist nicht zulassig.

Custom Code Dieser Befehl ermdglicht das Einfligen und Ausfiihren eines DRL-
Codes wahrend der Aufgabenausfiihrung.

Define Dieser Befehl dient dazu, wahrend der Aufgabenausfiihrung eine
Variable zu definieren.
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Popup Dieser Befehl dient der Anzeige eines Popup-Bildschirms wahrend
der Aufgabenausfiihrung.

« Nachrichten sind auf 256 Byte beschrankt.

+ Eswird empfohlen, den Text pragnant zu halten. Bei langem
Text werden einige Inhalte mit Auslassungspunkten (...)
weggelassen.

+ Formatierungscode wie Newline (\n) oder Carriage Return (\r)
ist nicht zuldssig.

Set Dieser Befehl dient dazu, wahrend der Aufgabenausfiihrung
verschiedene Einstellungen auszufiihren.

Weight Measure Dieser Befehl misst das Gewicht wahrend der Aufgabenausfiihrung
und speichert es in einer Variablen.

Wait Motion Dieser Befehl stoppt den Roboter voriibergehend, nachdem der
vorherige Bewegungsbefehl beendet wurde.

GlobalVariables Dieser Befehl fiigt eine globale Variable hinzu.

Erweiterte Befehle

Es gibt einen Befehl fiir das Ausfiihren der Handfiihrung.

Hand Guide Dieser Befehl dient dazu, wahrend der Aufgabenausfiihrung ein
direktes Einlernen auszufiihren.

Nudge Dieser Befehl verzogert die Aufgabenausfiihrung, bis ein Stups
(Kraftanwendung auf den Roboter) erfolgt.

Festlegen und Ubernehmen von Befehlseigenschaften

Befehle werden in Task Writer (Aufgabe schreiben) genauso konfiguriert und libernommen wie in Task Builder
(Festlegen und Anwenden von Befehlseigenschaften (Task Builder)(p. 312)).

Ausfuihren des Aufgabenprogramms 1

Befehle werden in Task Writer (Aufgabe schreiben) genauso ausgefiihrt wie in Task Builder (Ausfiihren des
Aufgabenprogrammes(p. 325)).

Bildschirm ,,Debug”

Der Debug-Modus des Bildschirms ,, Task Writer“ (Aufgabe schreiben) ist wie folgt strukturiert.
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— Task_20201222_113737

@ Auto Standby
2020.12.22 11:42:04 AM

o Tools Task List o Debug Command Property Variable Play
9 GlobalVariables Real Mode
gos CustomCode =
o @ Total Time
b MainSub 00:00:00.00
004 Set @ Total Count @ cycle Time
0/1 00:00:00.00
o 005 Move J f
1/O Signal
008 Move L
o |GDT Moved Controller Digital Output Controller Digital Input
o o0 EndMainSub
o Flange Digital Output Flange Digital Input
Speed
& 100 °
& O
Status Power

Nr. Element Beschreibung

1 Debug Legt den Debug-Wiedergabemodus zum Testen des
Roboters fest.

2 Break Point Button Einen Umbruchpunkt in einem Befehl einrichten. Wird der
Befehl nach Ausfiihrung der Aufgabe erreicht, fiihrt der
Roboter die Aufgabe nicht aus, sondern stoppt.

3 Skip Point Button Einen Uberspringpunkt in einem Befehl einrichten. Wird
der Befehl nach Ausfiihrung der Aufgabe erreicht, fiihrt der
Roboter die Aufgabe nicht aus.

4 Play/Restart Toggle Button Flhrt die Aufgabe im Debug-Modus aus. Wird der
Unterbrechungspunkt wahrend der Aufgabenausfiihrung
erreicht oder wird die Aufgabe angehalten, wird die
Schaltflache ,,Play“ (Wiedergeben) zur Schaltflache
»Restart“ (Neu starten).

5 Pause Button Halt die Ausfiihrung der aktuellen Aufgabe voriibergehend

an.
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Nr. Element Beschreibung
6 Stop button Stoppt die aktuelle Aufgabe.
7 Stage by Stage Fuhrt jeweils einen Befehl aus, wenn die Aufgabe

angehalten ist.

5.10.4 Ausfiihren und Beenden von Aufgaben

Durch Tippen auf die Schaltflache Execute (Ausfiihren) im Startbildschirm konnen Aufgaben ausgefiihrt und
beendet werden.

Auto Standb
{ Task_20201204_110001 s

Total Count

Total Time
e 00:00:00.00

Average Cycle Time

00:00:00.00

Log Message

Status Power

Nr. Element Beschreibung

1 Start/Pause Task Die Gesamtanzahl der Zeilen des Aufgabenprogramms
wird angezeigt.

Die Schaltflache [*] Ausfiihren antippen, um die
Aufgabe auszufiihren oder anzuhalten.

2 Task Information Der vom Roboter wiederholt ausgefiihrte Befehl kann
Check Gberpriift werden.
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Nr. Element Beschreibung

3 Log Message Zeigt Logdaten der Aufgabe an.

4 Task Execution Information and Zeigt die Wiederholungsanzahl fiir Aufgaben, die
Stop Wiedergabezeit und die durchschnittliche

Ausfiihrungszeit fiir einen Zyklus an. Schaltflache Stop
antippen, um die aktuelle Aufgabe zu beenden.

5.10.5 Laden von gespeicherten Aufgaben 2

Die im System gespeicherten Aufgaben lassen sich vom Bildschirm Home herunterladen.

1. Aufdem Startbildschirm (,Home*) die Mentiischaltflache = unten links antippen.
2. Offnen antippen

« Eine Liste von im System gespeicherten Aufgaben kann auf dem Bildschirm rechts angezeigt
werden.

3. Die auszufiihrende Aufgabe aus der Liste antippen.
+ Geht zum Bildschirm fiir Uberpriifung und Ausfiihrung von Aufgaben.

@ Hinweis

Beim ersten Start des Systems ist die Liste leer.

5.11 Umgebungseinstellung

Zum Konfigurieren der Umgebungseinstellungen fiir die jeweilige Betriebseinstellung die Schaltflache Settings
(Einstellungen) im Hauptmenii antippen.

@ Hinweis

+ Wenn in den Bildschirmen Task Builder (Aufgabenstruktur erstellen) und Task Writer (Aufgabe
schreiben) die Registerkarte Play (Wiedergabe) ausgewahlt ist, ist die Schaltflache Settings
(Einstellungen) im Hauptmeni deaktiviert.

5.11.1 Spracheinstellung

Um die Sprache der Benutzeroberflache des Betriebsprogramms festzulegen, wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Setting (Einrichten) im Hauptmenii antippen und Local (Lokal) > Language (Sprache)
auswahlen.

2. Die gewiinschte Sprache aus der Sprachenliste auswahlen und die Schaltflache Confirm (Bestatigen)
antippen.
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3. Umvon Sl-Einheiten zu US-Einheiten zu wechseln, ,English (INCH)“ (Englisch (ZOLL)) auswahlen und die
Schaltflache ,,Confirm“ (Bestatigen) antippen.
+ Die Einheiten im Programm werden als US-Einheiten angezeigt.
4. System neu starten.

5.11.2 Einstellung von Datum und Uhrzeit

Zum Einstellen des Datums wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Date and Time (Datum und Uhrzeit) >
Date (Datum) auswahlen.
2. Datum einstellen und die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

Zum Einstellen der Uhrzeit wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Date and Time (Datum und Uhrzeit) >
Time (Uhrzeit) auswahlen.
2. Uhrzeit einstellen und die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.

@ Hinweis

« Auch nach Anderung von Datum und Uhrzeit des Systems werden Datum und Uhrzeit des
Protokollierungszeitpunkts der im System gespeicherten Protokolle beibehalten.

+ Falls auf das System tiber Windows zugegriffen wird, so steht die Funktion fiir Einrichtung von
Datum und Uhrzeit nicht zur Verfiigung, und das System synchronisiert automatisch mit Datum
und Uhrzeit von Windows.

5.11.3 Robotereinstellung

Dient dem Einrichten der Standardstellung sowie von Funktionen in Verbindung mit dem Steuerpult.

Einrichtung der Ausgangsposition des Roboters

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Robot Settings
(Robotereinstellungen) > Home Position (Ausgangsposition) auswahlen.

2. Die User Home Position (benutzerdefinierte Ausgangsposition) auswahlen.

« Durch Auswahl von Default Home Position (Standardeinstellung fiir Ausgangsposition) wird der
Standardwert eingerichtet.

3. Roboter zur gewiinschten Position bewegen und die Schaltflache Save Pose (Stellung speichern)
antippen.

4. Schaltflache Confirm (Bestatigen) driicken.

& warnung

+ Bei einem Wechsel eines Roboters oder eines Robotergelenks muss mit dem Bedientableau
erneut eine benutzerdefinierte Ausgangsposition festgelegt werden.

-348 - User manual(v2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

+ Die Einstellung in DART Studio fiir die benutzerdefinierte Ausgangsposition wird im
Bedientableau nicht beriicksichtigt. Wenn die benutzerdefinierte Ausgangsposition mit DART
Studio festgelegt und dann mit dem Bedientableau verwendet wird, muss die
benutzerdefinierte Ausgangsposition erneut festgelegt werden.

Einrichtung des Steuerpults (Cockpit)

1.

Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Robot Settings
(Robotereinstellungen) > Cockpit (Steuerpult) auswahlen.

Aus der Ausklappliste jeweils eine Funktion fiir Button 1 (Schaltflache 1) und Button 2 (Schaltflache 2)
auswabhlen.

Um Clamping-Escape (Striktur fliehen) zu aktivieren, miissen Sie Taste 1 und Taste 2 2 Sekunden klang
gleichzeitig driicken.

Bei Abschluss der Auswahl die Schaltflache Confirm (Bestéatigen) antippen.

Hinweis

Die Werte von Button 1 (Schaltflache 1) und Button 2 (Schaltflache 2) miissen verschieden sein.

Einstellung der Fernsteuerung

B Robot Setup

. i Servo Off
X Setting ‘ O ‘ BN
[A] Locale ¥ Cancel (%) Confirm
Language Select 10 Port to Control following actions from external device.

Use Remote Control U

i

Home Position

Keyboard Safety Input Signal
& Password Remote Control Enable (H)

Multi-User Mode WiEEHoEk Reste (R)

Safety Password ) Status Output Signal

i

] Network

O S O

Status Setting Power

1. Wahlen Sie das Menii ,,Fernsteuerung”im Meni ,Einstellungen > Robotereinrichtung®.

« Die aktuellen Einstellungsinformationen werden im Einstellungsverwaltungsfenster angezeigt.
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2. Stellen Sie das Sicherheitseingangssignal ein.
« Wahlen Sie im Workcell Manager > Registerkarte ,,Sicherheits-E/A > Eingabe“ ,,Bearbeiten > Port“

und stellen Sie ,Fernsteuerung aktivieren (H)“ ein.
Safety Input: Port1-2 )4

-= - ol o el

Protective Stop - STO (L)

Protective Stop - SS1 (L)

Protective Stop - SS2 (L)

Protective Stop (L) - Auto Reset and Resume (R)
Interlock Reset (R)

Reduced Speed Activation(L)

3-Pos Enable Switch (H)

Handguiding Enable Switch (H)

Remote Control Enable (H)

Safety Zone Dynamic Enable(H)

Safety Zone Dynamic Enable(L)

3. Stellen Sie die Schaltflache ,Fernsteuerung verwenden® auf ,EIN“.
« Wenn das System mit eingeschalteter Fernbedienung neu gestartet wird, wird es im
Fernbedienungsmodus hochgefahren.

Use Remote Control

4. Geben Sie den Auswahlwert ,Statusausgangssignal ein.
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+ Ausgangssignale konnen im Workcell Manager > Registerkarte ,,Sicherheits-E/A-Ausgang“ und
Registerkarte ,Normaler E/A-Ausgang” eingestellt werden.

Status Output Signal
Safe Torque Off (L) Port 12
Safe Operating Stop (L) Port 14
Emergency Stop (L) Port1-2
Task Operating (L) Port 16
Abnormal (L) Port3-4

« Einstellungselemente fiir Sicherheits-E/A
« Nothalt (L)
« Abnormal (L)
« Einstellungselemente fiir normale E/A
« Sicheres Drehmoment aus (L)
« Sicherer Betriebsstopp (L)
« Aufgabebetrieb (L)
. Einstellungswert fiir das Steuereingangssignal eingeben
« Schaltflache ,Fernsteuerung verwenden® auf ,EIN“; kann nicht eingestellt werden, wenn das
Sicherheitseingangssignal nicht eingestellt ist.
. Geben Sie die Standardwerte fiir die Auswahl der Ladeaufgabe ein.
« Schaltflache ,Fernbedienung verwenden® EIN, kann nicht eingestellt werden, wenn das
Sicherheitseingangssignal nicht eingestellt ist.
. Tippen Sie nach Abschluss auf die Schaltflache ,,Bestatigen®.
« Damit sind die Umgebungseinstellungen fiir die Fernsteuerung abgeschlossen.

Start Remote Control

. Um die Fernsteuerung lber ein externes Gerat zu ermdglichen, tippen Sie auf die Schaltflache
»Fernbedienung starten®, um den Fernbedienmodus zu aktivieren.
+ Informationen zu Aufgaben, die vom externen Gerat ausgefiihrt werden sollen, werden angezeigt.
« Bewegungseingaben vom externen Gerat konnen nur ausgefiihrt werden, wenn auf der
Schaltflache ,Fernbedienung aktivieren“ ein griines Signal angezeigt wird.
« Wenn auf der Schaltflache ,Fernbedienung aktivieren“ ein rotes Signal angezeigt wird, geben Sie
ein Aktivierungssignal vom externen Gerdt ein.
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Eine Notausschaltung oder Schutzabschaltung im Fernsteuerungsmodus wird wie folgt
behandelt:

Not-Aus: Ein Not-Aus-Popup wird angezeigt. Nachdem die Ursache fiir die Notausschaltung
beseitigt wurde, wird das Popup durch Ziehen oder Drehen des Not-Aus-Schalters zum
Zurlicksetzen automatisch geschlossen.

. Ubergang in den Zustand Servo Off (Servo Aus) verursacht durch Schutzabschaltung: Ein rotes

Schutzabschaltungs-Popup wird angezeigt. Wenn das Signal Servo On (Servo Ein) eingeht,
nachdem die Ursache der Schutzabschaltung beseitigt wurde, werden die Servoantriebe des
Roboters eingeschaltet und das Popup wird automatisch geschlossen.

Ubergang in den Zustand Interrupted (Unterbrochen) verursacht durch Schutzabschaltung:
Ein gelbes Schutzabschaltungs-Popup wird angezeigt. Wenn das Signal Interlock Reset (Sperre
zurlicksetzen) eingeht, nachdem die Ursache der Schutzabschaltung beseitigt wurde, wechselt
der Roboterzustand in den normalen Bereitschaftszustand: Manueller Standby,

Autom. Standby oder HGC Standby.

Bei Sicherheitsverletzungen, deren Ursache nicht ohne Bewegung des Roboters beseitigt
werden kann, kann Clamping Escape by cockpit (Festklemmen tber das Steuerpult
beseitigen) verwendet werden.

Einzelheiten zum Status fiir jeden Modus finden Sie unter ,, Status- und Flansch-LED-Farbe flr
die einzelnen Modi(p. 18)”.

Es ist moglich, die Stromversorgung des Roboters ferngesteuert ein-/auszuschalten:

Im Hauptmeni die Schaltflache ,,Settings® (Einstellungen) antippen, und unter Robot Settings
(Robotereinstellungen) die Option Remote Control (Fernsteuerung) auswahlen.

Den betreffenden Eingangsanschluss fiir die Fernsteuerung auswahlen, der fiir die Funktion
Power On (Stromversorgung Ein) oder Power Off (Stromversorgung Aus) verwendet werden
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soll. |

X Setting ‘ Servo Off

[A] Locale X Cancel @ Confirm

Language Task Stop b N

Robot Setup Task Resume v =

Servo On v v

Home Position

Rémot Cortrot @ Power Onjoffinput signal is set to the dedicated port.

& Password Fowerin &
. Power Off v
Multi-User Mode J
Safety Password a Default Load Task
G Network &
Controller
oo = @ < o |
Q E o0 =" &l
Status Setting Powe:
J
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X  Setting

[A] Locale
Language
Home Position
Cockpit
Remote Control
Flange |/O
Keyboard
Cumulative Time

& Password

=]
[

00

Ol

1/0 settings can be made according to the flange connector. @@

Flange /O Setting

Supply Voltage
Digital Output Type

Analog Input/RS485
Baud Rate

Parity Bit

=

X1/ X2

X1

X1

ov(Off)
PNP
PNP
Analog
Data Bit
Stop Bit
Analog

&

Status

(I.) .a‘\ Servo Off
2024.04.30 4:51:40 PM

Setting Power
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I/O settings can be made according to the flange connector. €
Reset
Flange 1/0O Setting
Supply Voltage XL/X2  ovioff v
xl PHP v
Digital Output Type
x2 PHP v
Analog Input/RS485 X1 | Analog o
X2 Analog L
v w
Reset
End Effector Power Interlock X1/ X2
Servo Off Maintaining power voltage & digital output i
Interrupted Maintaining power voltage & digital outp v
1. A3 oF oM 22 480| Q= EHWX] /o |7 E MEISHYA . (M SUX| 7 HAZE AU STHDE FEA|E)

o X A™E HETHE 22| Hof| LEFELICEH
Xl 1jo @E(x1/x2)0| M2 HESHIAIR
3= de
. 0V/12v/24V T 23 7|

. X &3 Bt

« PNP/NPN
« OFr27 @124/RS485

« X1/X2 ZEE OPLZ Q3 L= RS485 AI2

+ Rs485 MERS = S4& X, O|O|E| H|E, I{2|E| H E

— O LlL=-"

2. S

or
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ME HESHHAL
. MEQI
- MY HY & OXE EH 7K
- HE MY UXE EHS ovE et M
- S

MY & OXE 28 /X
o

4, 2AZE|

1. Wéhlen Sie im Menibereich ,Einstellungen® das Menii ,,Flansch-1/0“ in den Robotereinstellungen aus (nur
sichtbar, wenn ein neuer Flansch angeschlossen ist).

+ Die aktuell eingestellten Informationen werden im Fenster ,Einstellungsverwaltung” angezeigt.
2. Anderungsoptionen in den Flansch-1/0-Einstellungen (X1/X2)

« Versorgungsspannung

+ 0V/12V/24V Stromversorgungsfunktion
« Digitaler Ausgangstyp

« PNP/NPN
« Analogeingang/RS485
» Verwenden Sie die X1/X2-Anschliisse als Analogeingang oder RS485
« Wenn Sie RS485 auswahlen, stellen Sie bitte Baudrate, Datenbit, Paritatsbit und Stoppbit
ein.

3. Andern Sie die Optionen fiir die Endeffektor-Stromverriegelung
» Servo aus

« Aufrechterhaltung der Netzspannung und des digitalen Ausgangs

« Schalten Sie die Versorgungsspannung und den digitalen Ausgang auf 0 V und kehren Sie in
den letzten Zustand zuriick, wenn der Servo eingeschaltet ist.
+ Unterbrochen

« Aufrechterhaltung der Netzspannung und des digitalen Ausgangs

+ Schalten Sie die Versorgungsspannung und den Digitalausgang auf 0 V und kehren Sie beim
Zuriicksetzen in den letzten Zustand zurlick.

4. Wenn Sie fertig sind, driicken Sie die OK-Taste.

« Die Einrichtung lhrer Umgebung fiir die Verwendung von Flansch-E/A ist nun abgeschlossen.

® eotzy)
+ Bei der A-Serie wird nur X1 angezeigt.

Tastatureinstellung

Wenn eine kabelgebundene oder drahtlose Tastatur verwendetwird, kann die Softtastatur-Option jeder
Betriebsumgebungeingestellt werden.
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. ﬂ Servo Off
X Settmg (‘) 2022.01.07 3:13:20 PM
[A Locale
Language Case of using a wired or wireless keyboard, you can set the execution options for the soft keyboard in
each operating environment.
B, Robot Setup
Teach Pendant =3
Home Position

DART Platform I\

Cockpit
Remote Control 0
Flange
& Password
Multi-User Mode

@ s O

Status Setting Power

5.11.4 Andern und Deaktivieren des Kennworts
Um eine Einstellung mit einem Schlosssymbol ( ™ )einzugeben, ist ein Kennwort erforderlich.

Um das Kennwort fiir Einstellungen mit einem Schlosssymbol zu dndern oder zu deaktivieren, wie folgt
vorgehen:

1. Im Mendi Settings (Einstellungen) Password > Safety Password (Kennwort > Sicherheitskennwort)
auswahlen.
2. Das aktuelle Kennwort des Programms eingeben und die Schaltflache Confirm (Bestatigen) antippen.
» Das anfangliche Kennwort fiir das System lautet ,,admin®.
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« Um das Kennwort zu deaktivieren, die Schaltflache Password Lock (Kennwortsperre) antippen
und deaktivieren.

2 oaRT-Platform - X

X Setting ‘K Servo Off

[A Locale

Language Change Password

New Password

E, Robot Setup

Home Position Please enter password within 4-12 characters.

Confirm New Password
Remote Control

‘ Password Lock =
Multi-User Mode
Safety Password E
[ Network -
Controller

O e O

Status Setting Power

3. Schaltflache Confirm (Bestétigen) driicken.

@ Hinweis

» Wenn der Benutzer das Kennwort vergisst, muss das System auf die Werkseinstellungen
zurlickgesetzt werden.
+ Auch bei deaktivierter Kennwortsperre bewirkt ein Neustart des Systems eine Kennwortsperre.

5.11.5 Einstellung der Benutzerrolle

Die zugdnglichen Meniis kdnnen abhdngig von Benutzerrollen eingeschrankt werden.
1. Im Mendi Settings (Einstellungen) Password > Use User Role (Kennwort > Benutzerrolle verwenden)
auswabhlen.

« Im Fenster fiir die Einstellungsverwaltung werden die Schaltflachen ,User Role On/
Off“ (Benutzerrolle Ein/Aus) und ,,Change Password“ (Kennwort @ndern) sowie eine Beschreibung

-358- User manual(V2.12)



TEIL 4. Benutzerhandbuch

der Benutzerrolle angezeigt.

. Manual Standby
X Setting (‘3‘ .2 2020.12.221:12:53 PM

B Robot Setup

A Enabling User Role, three user roles will be assigned and each has a different level of authority.
Home Position

Mutti-User Mode (I
Cockpit o

Remote Control User Role Description

. Access ~ aLE b
Supervisor - Requires safety password when editing Safety

Parameters in Workcell Manager menus.

« Full access to Home, Workcell Manager, Task Builder,
Task Writer, Status, and Jog menus.

Teaching Engineer « Requires safety password when editing Safety

L] Network = Parameters in Workcell Manager menus.

» Partial access to Setting menu.

Safety Password =

Controller
« Full access to Home, Status, Jog menus. does not require a
Operator 2 =
« Oinhy nartial manue ars aceaccibla  ;seccuaearn =
0 \
e O
v}
Status Jog Setting Power

Um eine Benutzerrolle zu aktivieren/deaktivieren, die Schaltflache ,,User Role On/Off“ (Benutzerrolle Ein/
Aus) driicken.
« Ein Bildschirm mit der Aufforderung, das Administratorkennwort einzugeben, wird angezeigt.
« Nachdem eine Benutzerberechtigung aktiviert wurde, wird wieder der Startbildschirm angezeigt,
und die entsprechende Rolle ist aktiv.
Das neue Kennwort im Feld ,Change Password“ (Kennwort dndern) eingeben und die Schaltflache
Confirm (Bestatigen) antippen.

Das geanderte Kennwort wird ibernommen.

Zur Anderung einer Anwenderrolle die Schaltfliche User Role antippen.

@ Hinweis

« Das anfangliche Administratorkennwort lautet ,,admin®.

+ Das anfangliche Kennwort flir den Einlerntechniker lautet ,,admin®.

« Ist die Schaltfliche User Role (Benutzerrolle) deaktiviert, ist eine Bedienung
entsprechend der Administratorrolle moglich.
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5.11.6 Netzwerkeinstellungen

Zum Einstellen des Netzwerks wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Network (Netzwerk) auswahlen.
2. Die Registerkarte Controller (Steuergerat) oder Modbus antippen.

« Controller (Steuergerat): Hier konnen Ethernet-Netzwerkeinstellungen fiir externe Verbindungen
zu einem Steuergerat oder Modbus konfiguriert werden.

« Modbus: Hier konnen weitere Einstellungen fiir einen benutzerdefinierte Modbus einschlieRlich
Modbus TCP/RTU und weitere Einstellungen fiir einen voreingestellten Modbus festgelegt werden,
der von einigen Installationselementen verwendet wird.

3. Die gewiinschte Netzwerkmethode auswahlen und die Schaltflache Confirm (Bestétigen) antippen.

& Achtung

« Beim Einstellen der IP-Adresse des Controllers kann die Adresse im 10.0.0.X-Bereich, die durch
die interne Zuweisung verwendet wird, nicht verwendet werden.
« Wenn Sie industrielle Kommunikation nutzen, verwenden Sie statische IP.

Funktionscodes fiir die Unterstiitzung eines benutzerdefinierten Modbus

Der Modbus-Master von Doosan Robotics kann fiir die E/A-Erweiterung oder fiir den Datenaustausch {iber

Verbindungen zu anderen Gerdten verwendet werden.

Von Doosan Robotics werden die folgenden Funktionscodes unterstiitzt:

Funktionscode Beschreibung

1 Spulen lesen

2 Diskrete Eingange lesen

3 Mehrere Halteregister lesen

4 Eingangsregister lesen

5 Einzelne Spule schreiben

6 Einzelnes Halteregister schreiben
15 Mehrere Spulen (FC15)
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Mehrere Halteregister (FC16)

« DRL (set_modbus_outputs()) ist so konfiguriert, dass FC5 und FC6 mehrmals intern aufgerufen werden.

@ Hinweis

+ Es konnen bis zu fiinf Modbus Slave-Gerate angeschlossen werden.
+ Jedes Gerat kann bis zu 50 Register umfassen.
+ Der Gesamtanzahl der Register darf nicht groRer als 100 sein.

Registrieren eines benutzerdefinierten Modbus

Uber einen benutzerdefinierten Modbus ist eine Modbus-Kommunikation mit beliebigen Geraten mdglich.

1.

Das Menii Modbus in Settings (Einstellungen) > Network (Netzwerk) und dann die Schaltfliche Add TCP
Slave (TCP Slave hinzufligen) oder Add RTU Slave (RTU Slave hinzufiigen) auswahlen.

2. Der Modbus-Slave wird zur Liste der Modbus-Slaves hinzugefiigt.
3. Um den Modbus-Slave einzustellen und Signale hinzuzufiigen bzw. zu [6schen, die Schaltflache View

(Anzeigen) auswahlen.

Bei einem TCP-Slave die IP-Adresse des Slave-Gerats eingeben und den Port festlegen (Standard: 502).
Bei einem RTU-Slave Serial Port (Serieller Anschluss) fiir die Kommunikation auswahlen und
Communication Speed (Ubertragungsgeschwindigkeit), Parity Bit (Paritatsbit), Data Bit (Datenbit) und
Stop Bit (Stoppbit) einstellen. Wenn der serielle Anschluss liber einen USB-Anschluss hinzugefiigt wurde,
die Schaltflache Search (Suchen) auswahlen, um das neue Gerat zu suchen und den seriellen Anschluss

auszuwahlen.

6. Wenn ein Signal hinzugefiigt werden muss, die Schaltflache Add Signal (Signal hinzufligen) driicken.
7. Wenn ein Signal geloscht werden muss, die Schaltflache Delete Signal (-) (Signal l6schen) driicken.
8. Signal Type (Signaltyp), Signal Address (Signaladresse), Signal Name (Signalname) und Slave ID fiir das

10.

11.

neu hinzugefiigte Signal einstellen.

+ Bei einem TCP-Slave ist die Standard-Slave-ID 255. In den erweiterten Einstellungen kann die
Slave-ID jedoch gedndert werden (1-247).

« Bei Auswahl von mehreren Spulen (FC 15) und mehreren Halteregistern (FC 16) fiir Signal Type die
Schaltflache Edit (Bearbeiten) auswahlen und Signal Name, Start Address und Count (Anzahl)
eingeben, um mehrere Signale hinzuzufiigen. Fiir Signal Name wird automatisch ein individueller
Signalname zugewiesen.

Die Schaltflache Settings (Einstellungen) auswahlen.

Die Modbus-Registrierung beginnt, nachdem die Schaltflache Settings (Einstellungen) ausgewahlt wurde.
Wenn der Prozess fehlschlagt, wird eine entsprechende Meldung angezeigt. In einem solchen Fall die
Verbindung zum Modbus-Gerat und die Modbus-Slave-Einstellungen liberpriifen.

Wenn der Modbus erfolgreich registriert wurde, konnen Ein- und Ausgang des registrierten Signals

Uberpriift werden.
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+ Eine Ausgangsbewegung kann durch Eingabe eines Werts und Auswahl der Schaltflache ,, - “
durchgefiihrt werden.

Registrieren eines voreingestellten Modbus

Die Modbus-Kommunikation mit einem von Doosan Robotics bereitgestellten Installationselement kann tiber
einen voreingestellten Modbus durchgefiihrt werden. In einem solchen Fall einen vordefinierten Modbus
registrieren und das Signal im Workcell Manager (Verwaltung der Installationsbereiche) einstellen.

1. Das Menii Modbus in Settings (Einstellungen) > Network (Netzwerk) und dann die Schaltflache Add TCP
Slave (TCP Slave hinzufiigen) oder Add RTU Slave (RTU Slave hinzufiigen) auswahlen.

2. Daraufhin wird ein Modbus-Slave zur Liste der Modbus-Slaves hinzugefiigt und eine Modbus-Registrierung
durchgefiihrt. Wenn der Prozess fehlschlagt, wird eine entsprechende Meldung angezeigt.

3. Umden Status des registrierten Signals fiir den Modbus-Slave zu {iberpriifen, die Schaltflache View
(Anzeigen) auswahlen. Wenn der Registrierungsprozess fehlschlagt, die Verbindung zum Gerat tiberpriifen
und die Schaltflache Settings (Einstellungen) auswahlen.

4. Wenn der Modbus erfolgreich registriert wurde, kdnnen Ein- und Ausgang des registrierten Signals im
Detailbildschirm tiberpriift werden.

+ Eine Ausgangsbewegung kann durch Eingabe eines Werts und Auswahl der Schaltflache ,, - “
durchgefiihrt werden.

@ Hinweis

+ Die Modbus RTU-Funktionalitat wird tiber DRL bereitgestellt.

+ Fiir den ModbusRTU Master wurde DRL lediglich um add_modbus_rtu_signal() erweitert.

+ Andere DRL-Befehle werden genauso verwendet (aufler add_modbus_signal(), mit dem Signale
hinzugefligt werden).

+ Zum Priifen von Informationen von seriellen Anschliissen wurde DRL um serial_get_count()
und serial_get_info() erweitert.

+ Eine ausfihrlichere Beschreibung von DRL finden Sie im Handbuch fiir Script-Programmierung.

5.11.7 Systemaktualisierung

Es besteht die Moglichkeit, die aktuelle Version des Robotersystems zu {iberpriifen und das System liber ein

externes Speichergerat zu aktualisieren.

Unified Update (Einheitliche Aktualisierung)

Diese Funktion ermdglicht neue einheitliche Aktualisierungen. Die Datei fiir die einheitliche Aktualisierung
aktualisiert das ganze System einschlief3lich Benutzersoftware, Roboter-Inverter und abgesicherten Modus.

1. Das externe Speichergerat mit der Aktualisierungsdatei an den Steuergerat anschlieRen.

2. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Robot Update > Update
(Aktualisierung des Roboters > Aktualisieren) auswahlen.

3. Am Steuergerat /Bedientableau die Schaltflaiche Update (Aktualisieren) antippen.
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Im Aktualisierungsfenster die Schaltflache Search (Suchen) antippen.

5. Die Aktualisierungsdatei in der Suchliste auswahlen.

6. Schaltflache Check File (Datei priifen) antippen.

« Wenn die Dateipriifung erfolgreich war, werden in Version to Install (Zu installierende Version)
Versionsinformation angezeigt und die Schaltflache Next (Weiter) aktiviert.
« Uberpriifen Sie die Datei auf Fehler, wenn die Dateipriifung fehlschlagt.

7. Schaltflache Next (Weiter) antippen.

8. Die Warnhinweise und Nutzungsbedingungen durchlesen und dann das Kontrollkastchen darunter

10.

11.

12.

13.

®

antippen, um die Schaltfliche Agree and Proceed (Zustimmen und fortfahren) zu aktivieren.
Die Schaltflache Agree and Proceed (Zustimmen und fortfahren) antippen.
Schaltflache Start Update (Aktualisierung starten) antippen.

« Nachdem die Aktualisierung gestartet wurde, werden Fortschritt und Aktualisierungsprotokoll auf

diesem Bildschirm angezeigt.

Nach Abschluss der Aktualisierung das System neu starten. Das Steuergerat muss neu gestartet werden,
um einen ordnungsgemafien Betrieb sicherzustellen.
Falls die Aktualisierung fehlschlagt, die Schaltflache Restart Update (Aktualisierung neu starten)
antippen, um den Installationsvorgang erneut durchzufiihren, oder die Schaltflache Restore Previous
Version (Vorherige Version wiederherstellen) antippen, um die Version vor der Aktualisierung
wiederherzustellen.
Wird das System ohne erfolgreiche Aktualisierung neu gestartet, wird der Anwendungs-
wiederherstellungsmodus aktiviert. Zum Durchflihren der Aktualisierung die Aktualisierung tiber ,,Unified
Update“ (Einheitliche Aktualisierung) im Anwendungswiederherstellungsmodus erneut installieren. Die
Aktualisierung muss erfolgreich installiert worden sein, um einen ordnungsgemafen Betrieb
sicherzustellen.

Achtung

+ Wahrend der Aktualisierung darf das externe Speichergerat nicht entfernt und das System nicht
ausgeschaltet werden. Dies kann zu einer Beschadigung des Roboters oder Fehlfunktionen
flihren.

+ Wenn sowohl ,Update Restart® (Aktualisierung neu starten) als auch ,,Restore Previous
Version“ (Vorherige Version wiederherstellen) fehlschlagt, flihren Sie einen Neustart durch und
wechseln Sie in den Wiederherstellungsmodus, um das System wiederherzustellen. Weitere
Informationen finden Sie unter ,, Bildschirm ,,Application Recovery Mode“ (Anwendungs-
wiederherstellungsmodus)(p. 372) “.

Hinweis

+ Falls der Zugriff auf das System (iber Windows erfolgt, so wird nur eine Aktualisierung der
Steuerungssoftware durchgefiihrt. Aktualisierungen fiir das Programm unter Windows miissen
separat durchgefiihrt werden.
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+ Darliber hinaus kann die Aktualisierung aus Sicherheitsgriinden nicht bei eingeschaltetem
Servo durchgefiihrt werden, wenn die Aktualisierung unter Windows durchgefiihrt wird. Die
Aktualisierung muss bei ausgeschaltetem Servo durchgefiihrt werden.

Systemwiederherstellung

Das Robotersystem kann auf eine bestimmte Version zurlickgesetzt werden, die der Benutzer auswahlt.

1. Im Einstellungsmeni( Robot Update > System Restore (Aktualisierung des Roboters >
Systemwiederherstellung) auswahlen.
a. Die letzten flinf im Robotersystem installierten Versionen werden angezeigt.
b. Das Optionsfeld der aktuellen Version ist aktiviert.
2. Optionsfeld der Version auswahlen, die wiederhergestellt werden soll.
a. Die Schaltflache ,Restore“ (Wiederherstellen) wird aktiviert.
3. Die Schaltflache ,Restore“ (Wiederherstellen) driicken.
4. System nach der Wiederherstellung neu starten.

. Servo Off
X Setting 9 2021.06.25 5:20:12 PM

System Restore will reverse the Teach Pendant and Controller versions to the selected restore point.

Export important task files before proceeding.

Current Version

Version Updated Date
{Q) Robot Update

GVO20800 2021.06.17

GV020703 2021.06.11
F3) License Gvo20701 2021.03.23
la Log

tatus Setting
@® Hinweis

Falls auf das System liber Windows zugegriffen wird, so steht die Funktion fiir Wiederherstellung des

Systems nicht zur Verfligung.

& Vversion : A Series
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+ Wenn nach der Systemwiederherstellung bei einem Produkt der A-Serie eines der folgenden
Probleme auftritt, miissen Sie eine Reibungskalibrierung durchfiihren (siehe Beschreibungin

»Reibungskalibrierung(p. 368)“).

1. Ein Problem erschwert die Steuerung der direkten Einlernfunktion

+ Dasdirekte Einlernen funktioniert nicht ordnungsgemaR, obwohl die Einstellungen fiir
Werkzeuggewicht und Gewichtsmittelpunkt korrekt sind.

+ Wenn sich der Roboter beim direkten Einlernen zu schnell bewegt oder zu viel Kraft
anwendet

+ Wenn beim direkten Einlernen die Steuerung in eine bestimmte Richtung schwierig ist

+ Wenn haufig eine Kollisionserkennung erfolgt und die Kollisionsempfindlichkeit auf die
Standardeinstellung festgelegt ist

2. Wenn der Fehler ,,2.9015“ sporadisch im Bedientableau auftritt
+ Error 2.9015: The external force of the robot tip has exceeded the safe range.
(Fehler 2.9015: Die von aufRen auf die Roboterspitze einwirkende Kraft hat den sicheren

Bereich liberschritten.)

5.11.8 Priifen und Eingeben des Roboterlizenzcodes

Es ist moglich, die Seriennummer und Modellnummer des Robotersystems zu priifen sowie die Produktlizenz
einzugeben und zu priifen. Seriennummer, Modellnummer und Lizenz werden fiir Kundenbetreuungsdienste

verwendet.
Zum Eingeben eines neuen Lizenzcodes wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmenii antippen und Licence (Lizenz) auswahlen.
2. Wenn die Lizenz eine Aktualisierung erfordert, den neu ausgestellten Lizenzcode eingeben und das System

neu starten.

5.11.9 Uberpriifen des Protokolls

Uberpriifen von Protokollmeldungen

Zum Priifen der Protokollmeldungen des Roboters die Schaltflache Settings (Einstellungen) antippen und Log
(Protokoll) auswahlen.

Uberpriifen der Echtzeitprotokollmeldungen wahrend der Programmausfiihrung

Der Bildschirm ,,Run® (Ausfiihren) unter dem Startbildschirm unterstiitzt Echtzeitprotokollierung. Wahrend der
Programmausfiihrung werden auftretende Protokolleintrage fiir Alarme, Warnungen, Meldungen und
Kommentare angezeigt. Die einzelnen Protokolleintragstypen kénnen aktiviert/deaktiviert werden und es
konnen jeweils maximal 100 Eintrége lberpriift werden.
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Auto Standb:
{  Task_20210728_133558 3015 R e
= | Count
E HRES
0.00sec 0.11sec 0.70sec 2.50sec 1 / 1

Total Time

00:00:03.40

Average Cycle Time

00:00:03.29

Log Message Clear X narm [¥ warning [ Message [ Comment
@ 2021.07.28 1:55:02 PM Program closed (normal closing).

T m B O ' 3 O

Status Power

Protokollauszug

Die wahrend des Roboterbetriebs erstellten Protokolle konnen auf einem USB-Speichermedium gespeichert
werden. Die Suche kann jeweils flir eine Woche ausgefiihrt werden.

5.11.10 Factory Reset (Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen)

Durch Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen kdnnen alle im Roboter gespeicherten Benutzerdaten und
Protokolle geléscht werden. Beim Zuriicksetzen auf die Werkseinstellungen werden Datenbank,
Protokolldateien, Installationen und Aufgabendateien geldscht.

1. Schaltflache Setting (Einstellung) im Hauptmeni antippen und Factory Reset (Zuriicksetzen auf
Werkseinstellungen) auswéahlen.

2. Schaltflache Reset (Zuriicksetzen) antippen.

3. Nach dem Zuriicksetzen das System neu starten.

Loschen der Protokolle

Mit der Loschfunktion fiir Protokolle werden alle im Roboter gespeicherten Protokolle geldscht.
So werden Protokolle geldscht:

1. Schaltflache Setting (Einstellung) im Hauptmeni antippen und Factory Reset (Zuriicksetzen auf
Werkseinstellungen) auswahlen.
2. Schaltflache Delete (Loschen) antippen.
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3. Der Status des Loschvorgangs kann in System Log Items (Systemprotokolleintrage) gepriift werden.

Lizenztyp und Bereich beim Zurilicksetzen auf Werkseinstellungen abhangig von der
Kameraverbindung

Vision-Lizenzstatus Kameraverbindung Details Anmerkungen
status
o o Zurlicksetzen auf Kamerakategorie des WCM-
Werkseinstellungen mit Bildschirms wird
Kameradaten beibehalten
(o) X Ein Popup* fiir

Kameraverbindung wird
angezeigt, kein Zuriicksetzen
auf Werkseinstellungen

X (o] Zuriicksetzen auf
Werkseinstellungen ohne
Kameradaten

X X Zurucksetzen auf
Werkseinstellungen ohne
Kameradaten

® Popup-Meldung

+ Deutsch: SchlielRen Sie die Kamera fiir die Kamerasteuerung an und fiihren Sie ein
Zurlicksetzen auf Werkseinstellungen durch.

5.11.11 Einstellung des Bildschirmschonermodus

Wenn das Bedientableau fiir einen bestimmten Zeitraum nicht genutzt wird, wird das System in den

Bildschirmschonermodus versetzt.

+ Der Roboter kann auch dann in den Bildschirmschonermodus libergehen, wenn sich der Roboter im
automatischen Modus befindet.
« Schaltflache Return (Zuriick) im Bildschirmschoner antippen, um wieder den vorherigen Bildschirm

anzuzeigen.

Zum Konfigurieren des Bildschirmschoners wie folgt vorgehen:

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Screen Saver (Bildschirmschoner)

auswahlen.
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2. Die Verwendung des Bildschirmschoners kann im Bildschirm ,,Screen Saver“ (Bildschirmschoner)
konfiguriert werden.
« Die Standardeinstellung ist Use Screen Saver (Bildschirmschoner verwenden).

Use screen saver

3. Der gewiinschte Zeitraum bis zum Aktivieren des Bildschirmschonermodus kann konfiguriert werden.
« Standardeinstellung: 5 Minuten
+ Mindestzeit: 1 Minute
« Hochstzeit: 24 Stunden (1440 Minuten)

4. Schaltflache Confirm (Bestdtigen) driicken.

5.11.12 Leerlauf-Servo aus

Wenn sich der Roboter fiir einen bestimmten Zeitraum im Leerlauf befindet, wird der Roboter automatisch in
den Zustand ,Safety Off“ (Sicherheitsabschaltung) versetzt. Der Standardwert ist 5 Minuten. Die Zeit kann in
einen beliebigen benutzerdefinierten Wert geandert werden.

5.11.13 Reibungskalibrierung

Diese Funktion kalibriert automatisch die von der Roboterachse in der A-Serie erzeugte Reibung.

Die Reibungskalibrierung wird im Zuge der anfanglichen Herstellung durchgefiihrt und lasst sich bei
erforderlicher Wartung erneut durchfiihren. Die Reibungskalibrierung muss durchgefiihrt werden, nachdem der
Roboter geniligend aufgewarmt wurde, um ein optimales direktes Einlernen sowie eine einwandfreie
Kollisionserkennung sicherzustellen. Zum Aufwdrmen des Roboters wird empfohlen, nach einem Kaltstart 3 bis
4 Minuten lang alle Achsen zu bewegen. Wenn die Roboterbewegung zu schnell ist, die Stiitzkraft beim direkten
Einlernen zu grof’ oder bei der Standardempfindlichkeit fiir die Kollisionserkennung haufig Kollisionen
auftreten, wird empfohlen, erneut eine Reibungskalibrierung durchzufiihren

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) im Hauptmeni antippen und Friction Calibration
(Reibungskalibrierung) auswahlen.
2. Die Achse zur Kalibrierung der Reibung auswahlen.
3. Die Startposition der Reibungskalibrierung entsprechend des Winkelgrenzbereichs der Startposition
jeder Achse eingeben.
4. Den Bereich zur Messung von der Startposition fiir Reibungskalibrierung entsprechend des
Winkelgrenzwertbereichs eingeben.
« Eswird angeraten, soweit als moglich den Betriebsbereich des Roboters mit zu beriicksichtigen.
+ Ein Fehler bei der Reibungskalibrierung kann auftreten, wenn der Betriebsbereich des Roboters
klein eingestellt ist.
5. Schaltfladche Auto Calculate (Automatisch berechnen) antippen.
6. Die Schaltflache Motion Check (Bewegungspriifung) im Popup-Fenster fiir automatische Messung der
Bewegungspriifung antippen.
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+ ,Auto measure“ (Automatische Messung) wird als Uberpriifung der Bewegung entsprechend der
Reihenfolge der ausgewahlten Achsen ausgefiihrt, nachdem die gesamte Achse in die Startposition
bewegt wurde.

+ ,Auto measure® (Automatische Messung) wird als Uberpriifung der Bewegung mit Antippen der
Stopp-Schaltflache gestoppt.

7. Nach der automatisch gemessenen Uberpriifung der Bewegung die Schaltfliche Auto Calculate
(Automatisch berechnen) im Popup-Fenster fiir automatische Berechnung antippen.

+ L,Auto calculate“ (Automatische Berechnung) wird entsprechend der Reihenfolge der ausgewahlten
Achsen ausgefiihrt, nachdem die gesamte Achse in die Startposition bewegt wurde.

« ,Auto calculate® wird mit Antippen der Stopp-Schaltflache beendet.

8. Bei Abschluss der automatischen Berechnung ,Auto Calculate” der ausgewahlten Achsen wird das
Ergebnis der Reibungskalibrierung auf jeder Achse angezeigt.
+ Erfolgreiche Ergebnisse werden in griin und fehlgeschlagene in grau angezeigt.
9. Schaltflache Confirm (Bestatigen) driicken.

@ Hinweis

Die Reibungskalibrierung muss in folgenden Situationen erneut angewendet werden:
+ Es wird mehrals ein Gelenkmodul ersetzt.
+ Dasdirekte Einlernen funktioniert nicht ordnungsgemaR, obwohl die Einstellungen fiir
Werkzeuggewicht und Gewichtsmittelpunkt korrekt sind.

& Wwarnung

+ Die Reibungskalibrierung muss beim Aufwarmen fir jede Achse des Roboters bei einer
Temperatur von mindestens 40 °C (313 K) oder hoher durchgefiihrt werden. Doosan Robotics
Ubernimmt keine Verantwortung fiir Roboterbewegungsprobleme oder andere Probleme, die
durch Nichteinhaltung dieser Bedingung verursacht werden.

5.11.14 Einstellungsbildschirm KT Smart Factory

Auf diesem Bildschirm wird die Funktion KT Smart Factory eingerichtet.

1. Schaltflache Settings (Einstellungen) antippen und KT Smart-Factory auswahlen.

2. Werte entsprechend der Validierung jedes Gegenstands eingeben.

3. Erforderliche Elemente sind IP-Adresse, Anschluss-Wert, Gerdtekennung, Geratekennwort, Gateway-ID
und Ubertragungsfrequenz.

4. Durch Driicken der Schaltflache Confirm (Bestatigen) werden die eingegebenen Werte angewendet.

5.11.15 Sichern & Wiederherstellen

Einige vom Bedientableau verwendete Daten lassen sich sichern und wiederherstellen.
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Der Name der Sicherungsdatei darf hochstens 20 alphanumerische Zeichen umfassen. Das einzige zuldssige
Sonderzeichen ist der Unterstrich. Der Name darf kein Leerzeichen am Anfang oder Ende aufweisen.

Die Dateierweiterung fiir iberschreibende Sicherungen ist .replace und die Dateierweiterung fiir vollstandige
Sicherungen ist .full

Fiir das Uberschreiben von Backups ist Restore nur fiir dieselbe Softwareversion und dieselbe Roboterserie
verfligbar.

Fur eine vollstandige Sicherung ist die Wiederherstellung nur fiir dieselbe Softwareversion und dasselbe
Robotermodell verfiigbar.

Bei der Wiederherstellung einer Sicherungsdatei mit einem Installationselement werden alle
Installationselemente deaktiviert, die deaktiviert werden kénnen.

Wird das wiederherzustellende Element auf einem Roboter ohne die entsprechende Lizenz wiederhergestellt,
wird die Wiederherstellung normal durchgefiihrt, Elemente mit Lizenzen werden aber nicht angezeigt.

Wenn in der Uberschreibungswiederherstellung ein Element in den nachstehend aufgefiihrten Kategorien
enthalten ist, werden die Elemente in jeder der vorhandenen Kategorien geldscht und die gesicherten Daten
wiederhergestellt.

Kategorie Bereich

Workspace Alle Arbeitsraume (rdumliche Begrenzungen, kollaborative Zonen,
Kollisionsvermeidungszonen, Zonen mit reduzierter
Kollisionsempfindlichkeit, Begrenzungszonen fiir
Werkzeugausrichtung, benutzerdefinierte Zonen)

Tool Weight Alle Werkzeuggewichte

Tool Shape Alle Werkzeugformen

Robot Installation Pose Alle Installationsstellungen des Roboters

User Coordinates Alle Benutzerkoordinaten

End Effector Alle Effektoren

Machine Alle Maschinen

Peripherals Alle Peripheriegerate (Smart-Vision-Modul und Schweifbedingung
ausgenommen)

System Parameters Alle Systemparameter
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Task Builder Alle Task Builder-Aufgaben
Task Writer Alle Task Writer-Aufgaben
Modbus Alle Modbus-Slaves

Installationselemente von anderen Unternehmen, die liber Doosan Mate heruntergeladen wurden, konnen nur
auf Robotermodellen wiederhergestellt werden, auf denen das entsprechende Element erstellt wurde.

Elemente, die alle und einzelne Dateniiberschreibungen unterstiitzen, sind:

Im ,Workcell Manager* (Verwaltung der Installationsbereiche) registrierte Elemente

Systemparameter

Task Builder-Aufgabendatei

Task Writer-Aufgabendatei

Einstellungen (Steuerpult, Fernbedienung, Smart-Tableau (A-Serie), Modbus, Bildschirmschoner, Leerlauf-
Servo Aus)

Das folgende Element ist sowohl in der vollstandigen Sicherungs- als auch in der Wiederherstellungsfunktion
nicht verfiigbar.

« Zum Zeitpunkt der Sicherung festgelegte Werkzeuginformationen

Zur Sicherung von Daten diese Schritte befolgen:

1.

Die Schaltflache Settings (Einstellungen) antippen und ,,Backup & Restore” (Sichern und
Wiederherstellen) auswahlen.

2. Auswihlen, ob Daten zum Erganzen oder zum Uberschreiben gesichert werden sollen.
3. (Zum Sichern aller Daten) Kontrollkastchen ,,Backup All Data“ (Alle Daten sichern) aktivieren und die

Schaltflache ,,Backup“ (Sichern) auswahlen.

(Zum Sichern einzelner Daten) Die Kontrollkdstchen der Datenelemente aktivieren, die gesichert werden
sollen, und die Schaltflache ,,Backup“ (Sichern) auswahlen.

Das zu speichernde Verzeichnis auswahlen.

Zur Wiederherstellung von Daten diese Schritte befolgen:

1.

o Wb

Die Schaltflache Settings (Einstellungen) antippen und ,,Backup & Restore” (Sichern und
Wiederherstellen) auswahlen.

»Restore“ (Wiederherstellen) antippen.

Auswihlen, ob Daten mit Erganzung oder Uberschreibung wiederhergestellt werden sollen.
Die Schaltflache ,,Restore® (Wiederherstellen) driicken.

Die wiederherzustellende Datei im Popup ,,Select File“ (Datei auswéahlen) auswahlen.
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6. Nach Abschluss der Wiederherstellung das System neu starten.

5.11.16 Installieren und Deinstallieren von Installationen und Fertigkeiten

Es ist moglich, die Liste der externen Fertigkeiten und Installationen anzuzeigen, die auf dem Bedientableau
installiert sind.

Die Informationen in der Liste umfassen Name, Hersteller, Version und Status.
Installierte Fertigkeiten und Installationen kénnen gel6scht werden.

Beim Loschen einer installierten Fertigkeit oder Installation werden ausfiihrliche Informationen zum Element
angezeigt, das geldscht wird.

Neue Elemente konnen installiert und ausgefiihrt werden.
Mehrere Elemente konnen ausgewahlt und installiert werden.

Nach der Installation muss ein Neustart durchgefiihrt werden, um eine einwandfreie Ausfiihrung
sicherzustellen.

Wird eine Fertigkeit oder eine Installation geloscht, die von einer Aufgabe verwendet wird, kann die
entsprechende Aufgabe nicht ge6ffnet werden.

5.12 Anhang. Anleitung zur Fehlerbehebung

5.12.1 Bildschirm ,,Application Recovery Mode“ (Anwendungs-
wiederherstellungsmodus)

Wird beim Starten des Roboters ein Softwarefehler festgestellt, wechselt das System in den Anwendungs-
wiederherstellungsmodus. Dieser Bildschirm umfasst Funktionen zum Speichern und Wiederherstellen von
Anwendungsdaten. Dieser Bildschirm ist nur in Englisch verfiigbar.
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Verwenden der Funktionen des Anwendungswiederherstellungsmodus

Application
Recovery
Mode

An error occurred while running Appli-
cation. If the symptoms are re|
aft ing, restore

using the provided recovery function.

—

(2
View Error Log

Robot Serial No. XXX -MXXXX

(4]

System Log Export Backup Database

Clean Database o Restore Database

e Delete 3rd-Party Workcell 9 System Restore

Integration Update

[10)

N Element Beschreibung
r.
1 Robot Serial Hier wird die Seriennummer des angeschlossenen Roboters angezeigt.
Number
2 View Error Log Zeigt ein Protokoll der Fehler an, die den Wiederherstellungsmodus ausgelost haben.

3 Export System Extrahiert das Systemprotokoll. Es wird ein Protokoll fiir 2 Tage vor dem aktuellen Tag

Log extrahiert.
4 Database Sichert die Datenbank des angeschlossenen Roboters. Die mit dieser Funktion
Backup gesicherten Daten konnen nur mit der Funktion Restore Database (Datenbank

wiederherstellen) in diesem Bildschirm wiederhergestellt werden.

5 ResetDatabase  Setzt die Datenbank des angeschlossenen Roboters auf den Standardzustand zuriick.

6 Restore Stellt die Datenbank anhand der Datei wieder her, die mit der Funktion Database
Database Backup (Datenbank sichern) in diesem Bildschirm erstellt wurde.
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Element

7 Delete 3rd Party
Workcell Item

8 Restore System

9 Unified Update

=

Restart
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Beschreibung

Loscht Installationen eines anderen Herstellers, die liber ,,Installieren und
Deinstallieren von Installationen und Fertigkeiten(p. 372)“ installiert wurden.

Stellt eine bestimmte Anwendungsversion wieder her. Funktioniert genauso wie die
Funktion “Systemwiederherstellung(p. 364)”.

Falls die Aktualisierung fehlschlagt, kann das System mit der Funktion “Unified Update
(Einheitliche Aktualisierung)(p. 362)” (Einheitliche Aktualisierung) neu installiert
werden.

Startet das Steuergerat neu.

5.12.2 Bildschirm ,,Series Compatibility Error* (Serienkompatibilitatsfehler)

Das Steuergerat speichert die Ausfiihrungsinformationen des angeschlossenen Roboters. Diese Informationen
hangen von der jeweiligen Roboterserie ab. Wird ein Roboter einer anderen Serie angeschlossen, wird daher der
Bildschirm ,,Series Compatibility Error“ (Serienkompatibilitatsfehler) angezeigt. Dieser Bildschirm bietet die
Moglichkeit, die aktuellen Ausfiihrungsinformationen zu speichern oder die Daten zuriickzusetzen. Dieser
Bildschirm ist nur in Englisch verfiigbar.
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Funktionen im Bildschirm ,,Series Compatibility Error” (Serienkompatibilitatsfehler)

Nr.

Controller &

Compatibility

Error

The software installed on the controller
and the so f the currently

Robot

o Controller S/W 9 Robot
Compatibility Test Result ; ’ 5
ERHRES ASeries @  MSeries

connected robo s do not match,

so it cannot boot normally.

Element

Controller S/
W

Robot

Database
Backup

Reset
Database

Backup Database Clean Database

Controller Power Off

Beschreibung

Zeigt Informationen zur Roboterserie fiir die im Steuergerét gespeicherten
Daten an.

Zeigt Informationen zur neu angeschlossenen Roboterserie an.

Sichert die Datenbank des angeschlossenen Steuergerats. Mithilfe der
Backup-Datei kénnen die Daten liber ,Sichern & Wiederherstellen(p. 369)“
wiederhergestellt werden.

Setzt die Datenbank des angeschlossenen Steuergerats auf den
Standardzustand zurlick. Um einen Roboter einer anderen Serie als der
Serie mit den aktuellen Steuergerateinformationen anzuschliefien, muss
ein Reset ausgefiihrt werden.

Wechsel der Roboterserie

Um einen Roboter einer anderen Serie zu verwenden, muss den Anweisungen auf dem Bildschirm entsprechend
eine Datensicherung und Initialisierung durchgefiihrt werden. Die Steuergeratesoftwareversionen hoher als
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V2.7 unterstiitzen alle Roboterserien (M-, H- und A-Serie). Ein einzelnes Steuergerat kann jedoch nicht fiir eine

Kombination von Robotern der M-, H- und A-Serie verwendet werden.

data

H series
o e —————

=,

—| M series

= ; Sﬁ S
L eries y,

Wenn beispielsweise ein Steuergerat mit einer Softwareversion héher als V2.7 mit einem Roboter der H-Serie
verwendet wird, fiihren die Trennung des vorhandenen Roboters und der Anschluss eines Roboters der M-Serie
dazu, dass auf dem Bildschirm ein Kompatibilitatsfehler angezeigt wird. Folgen Sie den Anweisungen auf dem
Bildschirm, um Datensicherung und Initialisierung fiir den Roboter der H-Serie durchzufiihren, schalten Sie die
Stromversorgung des Steuergerats aus und wieder ein, damit ein Roboter der M-Serie angeschlossen werden
kann. Die Kompatibilitdt der einzelnen Softwareversionen ist nachstehend aufgefiihrt:

Serienkompatibilitat der einzelnen Softwareversionen

Softwareversion

M2.x.x.X
A2.5.x
V2.6.2

V2.6.3

V2.7+

@ Hinweis

Beschreibung

M Series-only Software

A Series-only Software

H Series-only Software

Integrated Software (H/M Series)

(Cannot be installed on A Series)

Integrated Software (A/H/M Series)

Unterstiitzung des
Serienwechsels

Nicht kompatibel.

Nicht kompatibel.

Nicht kompatibel.

Wechsel zwischen H- und M-
Serie moglich

Wechsel zwischen H- und M-
Serie moglich

+ Die A/M/H -Serien weisen verschiedene Steckerstrukturen fir die Verbindung von Roboter und
Steuergerat aus, sodass ein Wechsel der Roboterserie untereinander nicht moglich ist.

+ Der Bildschirm mit der Kompatibilitdtsfehlermeldung wird nicht angezeigt, wenn ein anderer

Roboter der gleichen Serie angeschlossen wird.

& Achtung
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« Beachten Sie, dass nach dem Wechsel zu einem anderen Modell derselben Serie
Sicherheitsparameter, TCP, Werkzeuggewicht und verschiedene benutzerdefinierte
Einstellungen beibehalten werden.

+ Die Kompatibilitdt von Roboterserien kann von der Softwareversion abhangen.

« Eine ausfiihrliche Anderungshistorie der einzelnen Softwareversionen finden Sie in den
Versionshinweisen auf der RobotLAB-Website (https://robotlab.doosanrobotics.com).

5.12.3 Stopp aufgrund von VerstoRen gegen die Speicherplatzbegrenzung
und die Zone wird freigegeben

Wenn Servo ON versucht wird, nachdem der Roboter aufgrund von Platzbeschrankungen und
Bereichsverletzungen angehalten wurde, wird Servo ON mit den folgenden Alarmmeldungen eingestellt.

© LogMessage

[5.7061]) Safety Controller error

TCP(Tool Center Point) overstepped the workspace limit.

Param 1 : Operating space violation. Robot body 4 collides with zone.
Param 2:

Param 3:

Wenn der Roboter aufgrund von Platzbeschrankungen und Zonenverletzungen angehalten wurde, verwenden
Sie die Funktion Status > Sicherheitswiederherstellung > Software-Wiederherstellung, um den Roboter in
einen sicheren Bereich zu bewegen. Das folgende Beispiel zeigt, wie der Roboter mithilfe der Software-
Wiederherstellungsfunktion in einen sicheren Bereich bewegt wird.
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1. Der Roboter bewegt sich wahrend der Arbeit im Arbeitsbereich frei.

+ Roboterstatus: Servo Ein
« LED: Cyan
2. Der Roboter stoppt, wenn er den Arbeitsbereich verlasst.
« Roboterstatus: Servo Aus
« LED:Rot
3. Stellen Sie Servo liber Status > Sicherheitswiederherstellung > Software-
Sicherheitswiederherstellungein, und bewegen Sie den Roboter in einen sicheren Bereich.
« Roboterstatus: Servo Ein (Wiederherstellungsmodus)
o LED: Gelb
4. Verlassen Sie den Bildschirm zur Wiederherstellung der Sicherheit, und driicken Sie Status > Servo ein, um
den normalen Betrieb des Roboters fortzusetzen.
« Roboterstatus: Servo Ein
« LED:Cyan

Weitere Informationen zur Wiederherstellung der Softwaresicherheit finden Sie unter Verwendung der
Betriebsart ,,Software Recovery“ (Software-Wiederherstellung)(p. 294).
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5.13 Anhang. DART Platform Installationsanforderung

(Mindestanforderung, empfohlen)

5.13.1 Mindest-/empfohlene Anforderungen

Die Mindestanforderungen fiir die Installation der DART Plattform lauten wie folgt:

0S: Windows 7 Enterprise Service Pack 1 (64 bit) oder héher

CPU: 2.20 GHz oder hoher

GPU: GMA 4500 and GMA HD (Intel) oder Aquivalente Spezifikation
Memory: 4 GB

Java SDK: jdk1.8.0_152 (64 bit)

Bildschirmauflésung : 1280 x 800

Die vorgegebenen Installationsanforderungen fiir die DART Plattform lauten wie folgt:

0S: Windows 10 Enterprise (64 bit)
CPU: 2.80 GHz oder hoher

GPU: GMA 4500 and GMA HD hoher
Memory: 16 GB

Java SDK: jdk1.8.0_152 (64 bit)
Bildschirmauflosung : 1280 x 800

5.13.2 Unterstiitzung der DART-Plattformauflosung

Die DART-Plattform kann eine auflésungsspezifische Skalierung durchfiihren, um eine Vielzahl von Auflésungen

zu beriicksichtigen. (Auflosungsanderungen werden nur durchgefiihrt, wenn das Programm ausgefiihrt
wird, und erfolgen nicht in Echtzeit.)

Die unterstiitzten Auflosungen sind wie folgt:

800 x 600
1024 x 768
1152 x 864
1176 x 664
1280 x 720
1280 x 768
1280 x 800
1280 x 960
1280 x 1024
1360 x 768
1366 x 768
1440 x 900
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+ 1600 x 900
» 1680x 1050
« 1768 x992
» 1920 x 1080

5.13.3 Beispiel fiir die Anzeige der DART-Plattform bei einer Auflosung von

800 x 600
‘Tm DART-Platform — = o
= Solcyouak (&) B [

@ ==
LR E

End Effector Machine Peripheral

0 0 0

0

Steps Workspace

Operation Chart ® GoalCounts @ Operated Counts @) Oparated Time

-

"
e
w
== [
s Ko Contents
=
L]

o |

A T oca [ ®Q w & O

Heme Workcell Manager Task Builder Task Writer Status Setting Pewer

Ln 1, Col 1 100%  Windows (CRLF) UTF-8
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5.14 Anhang. Ubersicht iiber SchweiRarbeiten

5.14.1 Beispiel fiir den Anschluss einer SchweiBmaschine uiber die EtherNet/
IP-Schnittstelle

Scope of \ i

Doosan Robotics ! .
: Ob _Js n l
]

Gas cylinder

Attdch to Robot End
i Gun mount for robot

Wire Feeder

Welding Gun

Welding Powerfcable
|r|5|ni|alkm gulde
for PLC (LS PLC .
only up'hn now) ~ Comm.module &-> Welding Machine

rohol cable

network router 1

Ether: 'et 1P
T e LA L L

E/IP CommJmodule

. Controller ' S Welding Machine

___________________________

5.14.2 Ablauf von SchweiRarbeiten mit einem Doosan-Roboter

Der Startprozess der Verbindung zwischen Roboter und Schweilgerat fiir die SchweilRautomatisierung bewirkt
eine wiederholte Durchfiihrung von SchweiRarbeiten durch Schweiltpersonal in der folgenden allgemeinen
Reihenfolge. In diesem Ablauf werden Erstverbindung und Einrichtung bisweilen von einem professionellen
Systemintegrator (SI) durchgefiihrt, da fiir die Einrichtung der SchweiRbedingungen spezielle
Schweillkenntnisse erforderlich sind. Insbesondere sind elektrische Isolierung und vorhandene Umgebungen
wesentliche Bedingungen, die vor Schweil3arbeiten liberpriift werden miissen. Die rechte Seite des folgenden
Ablaufdiagramms zeigt die Funktionsmeniis, die von der Schweiftfunktion von Doosan Robotics zur Verfligung
gestellt werden. Uber die einzelnen Symbole kdnnen Referenzinformationen zur jeweiligen Schweilfunktion
angezeigt werden. Ausfiihrliche Erlduterungen zu den einzelnen Menis finden Sie in der technischen Mitteilung
zur Schweil¥funktion von Doosan Robotics Robot LAB.

@ Hinweis

» Ausfiihrliche Erlduterungen zu den einzelnen Meniis finden Sie in der technischen Mitteilung zur
SchweiRfunktion von Doosan Robotics Robot LAB.
» [Robot LAB] https://robotlab.doosanrobotics.com
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[Overall Process]

Machine I /F

Physical Connection

Setting Interface
(ref. Welding
Machine |
Manual / Guide)

” Signal Test

N

Weld Condition

Set Weld condition

Use weld template
Set Weld property

(Setup & Test Menu)

(Tack Welding)

(Customizing task)

A |
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(Doosan Robot)

Analog I/F

D-1/0, A-1/0 (isolation)

WCM > Peripheral > Analog
Welding Mchn.

(Set D-1/0, A-1/O Channel)

Digital I/F

RJ45 conn. + PLC(E/IP gateway)

WCM > Peripheral >

Digital Welding Mchn.

- Interface Setting
(Set Comm. Signals)

- Signal Test

** Only one welding machine can be activated.

WCM > Peripheral > Welding Condition > Cond.List
(Add / Duplicate / View(Adjust) / Save as Conditions)

> View Condition
(Edit & Save / Save as)

(Set Weave condition) WCM > Peripheral > Weaving Condition > Cond.List

(Add / Duplicate / View(Adjust) / Save as Conditions)

> View Condition
(Edit & Save / Save as)

WCM > Peripheral > Welding Torch
(Input known values / Use TCP Calculation)

TB/TW > Command > Welding Command
(Select and Input Welding Template into MainSub)

TB/TW>Task List>StartWelding > Property
(Select Welding/Weaving condition and Torch Tool)

(1. For motion test only, select Simulation mode)
(2. output Signal Check before actual welding)

TB/TW>Task List>StartWelding>Property>TackWelding
(select Tack Welding Cond. and Use cockpit to weld)

TB/TW>Task List>Move#(in the welding loop)>Property
(Adjust welding property for each motion if needed.
(Arc-On/Off, Weld Cond., Offset and Weaving Width, Welding

Speeds are changeable)
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[Overall Process] (Doosan Robot)
e Start Weld Task Analog I/F Digital I/F

Use Play button TB/TW > Play> Play button

.7~ Use Welding Popup TB/TW > Play> Welding Control > (Popup) > Play btn.

s

[}
I
[}
I
4
~
~

Monitor & Adjust

—— Monitor weld status ' Welding Control Popup

\J_-_-__-____-__-_-_-_-__-I

(Set Simulation Mode, (Set Simulation Mode,
QOutput Signal (D-out), E/IP connection status,
Amp./Vol., Heat Input) Machine status,

Amp,/Vol.WFspeed,
User defined status)

i T

Adjust conditions. (1. adjust target cond. (1. adjust params.
WFS./Vol./Offset/Speed and Vol Cor./Dyn Cor.
check the change) /WFS/Offset/Speed and
(2. ‘Update Orig.Target’ to check the change)
~ Save) (2. ‘Update Orig.Target’ to

Save)

End Weld Task

Use Stop button Stop button to Quit Welding /

1
|7‘||| (

’
P
I

** Takes some time to finish welding process after press button.

~

e e e e i R i A e i e i T g
#
~

Maintenance
— Signal Test for Welding Control Popup > Setup & Test
maintenance
(Inching+/-, Gas, Blow out) (Inching+/-, Gas, Blow out,

Machine error Reset)

" Simulation / (1. Change mode)
Welding mode (2. Press btn. to apply mode change to All Commands in the
task)
Tack welding (1. select tack welding condition)

(2. Execute Tack Welding by pressing btn. and use cockpit)
(3. Direct teaching(+Constrained mtn) available
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