Для примера, ввиду большого объема, из инструкции взят лишь отрывок. Без рисунков. Отсканированный непереведенный оригинал текста следует за переводом.

3 Основные функции


1 Обзор

Робот состоит из двух основных модулей:
· Блок управления роботом;

· Робот (манипулятор).

Управление роботом осуществляется с пульта управления и/или с панели оператора, расположенной на блоке управления (рисунок 2).



2 Робот

На рисунке 3 показаны все возможные перемещения робота.


3 Устройство управления роботом

На рисунке 4 показаны основные элементы устройства управления роботом.

· переключатель питания;

· пульт управления;

· панель оператора;

· дисковод.



4 Панель оператора

Функции панели оператора показаны на рисунке 5.
	Включение электродвигателей и индикатор;
	Переключатель режима работы;

	Экстренный останов. Если кнопка активирована, для деактивации необходимо ее повторное нажатие.
	Таймер. Отображает время работы робота.


MOTORS ON

В положении MOTORS ON электродвигатели робота включены, при этом горит индикатор на клавише MOTORS ON.

	Непрерывное свечение индикатора
	Готовность выполнения программы

	Частое мигание индикатора (4Hz)
	Робот не калиброван или нет отображения изменения значений координат. Электродвигатели включены

	Редкое мигание индикатора (1Hz)
	Активирован безопасный останов (для доступа в зону функционирования робота). Электродвигатели выключены.



AUTOMATIC Автоматический режим работы (режим обработки)

Режим выполнения программ. Управление роботом с помощью джойстика не возможно.

MANUAL REDUCED SPEED Управление на уменьшенной скорости (режим программирования)

Предназначен для тестирования программ на запрограммированной скорости.

Экстренный останов

При нажатии кнопки экстренного останова происходит незамедлительное прекращения функционирование установки. Для возобновления работы электродвигателей необходимо нажать данную кнопку снова для ее возврата в исходное положение.

Таймер

Отображает продолжительность работы робота.


5 Пульт управления

Описание пульта управления представлено на рисунке 6.
	Экран
	Пошаговая отработка команд

	
	Включение устройства

	
	Джойстик

	
	Кнопка экстренного останова



	Jogging (управление джойстиком)
	Окно отображения координат по осям

	Program (программа)
	Диалог программирования и тестовое окно

	Inputs/Outputs (ввод/вывод)
	Окно ввода/вывода. Используется для ввода вручную сигналов управления роботом

	Miscellaneous (дополнительные функции)
	Содержит окно системных параметров, обслуживания, функционирования и менеджера файлов

	Stop (останов)
	Останов выполнения программы

	Contrast (контрастность)
	Настройка контрастности дисплея

	Menu key (клавиши меню)
	Значение данных  клавиш отображается на дисплее

	Function keys (функциональные клавиши)
	Значение клавиш отображается на дисплее

	Motion Unit (перемещение устройств)
	Перемещение робота и прочих механических устройств

	Motion Type (тип перемещения)
	Выбор типа перемещения робота (линейное/нелинейное)

	Motion Type (тип перемещения)
	Перемещение по осям 1) оси 1 – 3; 2) оси 4 – 6

	Incremental (привязка)
	Перемещение относительно привязки On/Off

	List (перемещение разделам экрана)
	Перемещение курсора от одной части окна к другой (отделенной двойной линией)

	Previous/Next page (предыдущая/следующая страница
	Переход от одной страницы к другой (перелистывание)

	Delete (удаление)
	Удаление выделенных данных

	Enter (ввод)
	Подтверждение ввода данных

	Up and Down arrows
	Перемещение курсора вверх/вниз

	Left and Right arrows
	Перемещение курсора влево/вправо

	Programmable keys (программируемые клавиши)
	Для определения функций данных клавиш см. Глава 10 Системные параметры – Тема: Пульт управления



5.1 Ввод текста на пульте управления

В процессе написания имен файлов, путей и прочих данных ввод текста осуществляется с помощью пульта управления. Ввиду того, что  специальной символьной клавиатуры не предусмотрено, определенным образом используется нумерическая клавиатура (см. рисунок 7).

Числовым клавишам соответствуют выбранные символы на дисплее.

· Выберите группу символов функциональными клавишами Left and Right arrows;

· Нажмите соответствующую клавишу нумерической клавиатуры. В третьей группе, как показано на рисунке 7, 7 соответствует M, 8 – N, 9 – 0 и т.д.

· Переместите курсор вправо или влево клавишами Left and Right arrows;

· Удалите символ перед курсором нажатием клавиши Delete;

· Переключите размер символов нажатием A – a;

· По завершении набора текста нажмите Ok.

5.2 Работа с окнами
В данном разделе описаны основы работы с окнами. Следующий пример показывает окно ввода/вывода (ручной ввод сигналов).

· нажмите клавишу Tab для открытия окна ввода/вывода.

Окно ввода/вывода показано на рисунке 8. Отображение I/O списка зависит от определенных сигналов и от количества I/O панелей в системе.

A – клавиши меню; В – заголовок окна; С – наименование I/O списка; D – I/O список; E – функциональные клавиши; F – номер строки; G – курсор.


В случае выбора цифрового вывода состояние может быть изменено с помощью функциональных клавиш.


Выбор сигнала из списка (перемещением курсора) возможен с помощью следующих клавиш:


	Перемещение
	Клавиши

	Одна строка вверх
	Arrow Up

	Одна строка вниз
	Arrow Down

	Перемещение к 1-й строке листа
	Go to top (из пункта меню Edit)

	Перемещение к последней строке листа
	Go to bottom (из пункта меню Edit)

	Переход к следующей странице
	Next page

	Переход к предыдущей странице
	Previous page


	Переход к определенной строке листа
	Go to (из пункта меню Edit), ввести требуемый номер строки и нажать Ok



В некоторых случаях окна разделены двойной линией (рисунок 9). 

В случае выбора окна вывода на экране отображаются значения двух функциональных клавиш (рисунок 9).

А – двойная линия; В – функциональные клавиши.


В ряде случаев допускается перемещение курсора между двумя частями окна с помощью клавиши Tab.

Четыре клавиши, используемые для вызова соответствующего окна на пульте управления, показаны на рисунке 10.


А – клавиши активизации соответствующего окна.


Вызов нового окна делает неактивным предыдущее.
6 Экстренный останов

6.1 Кнопка экстренного останова

Кнопки экстренного останова расположены на панели оператора и на пульте управления установкой. Также возможны иные случаи активации режима экстренного останова, зависящие от исполнения робота.


Активация режима экстренного останова подразумевает отключение питания электродвигателей и прекращение выполнения программы.

6.2 Деактивация режима экстренного останова
· Устраните причины останова;

· Подтвердите неисправность в журнале неисправностей;

· Отключите кнопку с помощью которой был задействован экстренный режим (следует нажать и повернуть кнопку);

· Нажать клавишу MOTORS ON (рисунок 11).

Режим экстренного останова должен быть деактивирован до включения э/д робота клавишей MOTORS ON.



7 Запуск робота

Перед включением питания необходимо убедиться в отсутствии кого-либо в рабочей зоне робота.

· Включите основной переключатель в положение “1”;

Будет выполнена проверка робота. По завершении проверки в случае отсутствия неисправностей соответствующее сообщение выведется на экран пульта управления (рисунок 12).

В автоматическом режиме через несколько секунд на экран будет выведено окно операций.

При запуске робот находится в таком же состоянии, в каком был при выключении. Все параметры остаются прежними или приводятся к системным параметра, заданным по умолчанию. При необходимости перезапуска программы необходимо ее остановить и запустить заново:

· Робот медленно переместится к запрограммированной координате и продолжит выполнение программы;

· Настройки перемещений и прочие данные автоматически установятся на значения, заданные до выключения;

· Возможные неполадки функционирования робота фиксируются;

· Устройства, активные до выключения автоматически активируются при повторном запуске программы;

· Также возможен перезапуск всех прочих необходимых процессов, при этом все измененные данные учитываются.

Ограничения:

· Все файлы, а также последовательные порты закрыты (допустима корректировка подпрограммой пользователя);

· Все аналоговые сигналы устанавливаются на 0, а Soft servo/Tune servo (сервисные параметры программного обеспечения и настройки) приводятся к значениям “по умолчанию” (допустима корректировка подпрограммой пользователя);

· Перезапуск Weld Guide не возможен;

· Перезапуск параллельно выполняемых независимых операций также не возможен;

· Если отключение питания произошло в процессе движения по ошибочно установленной траектории, перезапуск по данной траектории движения не возможен.

7.1 Отказы при запуске
Процесс запуска сопровождается полной проверкой функционирования робота. В случае неполадок соответствующее сообщение выводится на пульт управления и записывается в журнал неисправностей. Более подробная информация по устранению неисправностей представлена в руководстве по эксплуатации.
7.2 Включение переключателя в положение MOTORS ON
· В автоматическом режиме нажмите клавишу MOTORS ON на панели управления;

· В ручном режиме состояние MOTORS ON включается неполным нажатием клавиши Enabling device на пульте управления.

В случае выключения электродвигателей, если кнопка Enabling device будет заново нажата в течение пол секунды с момента отключения, робот не перейдет в состояние MOTORS ON. При отключении электродвигателей для повторного их включения необходимо предварительно выключить клавишу Enabling device, после чего нажать снова (вполовину хода кнопки).

8 Выключение робота
При выключении робота все выходные сигналы обнуляются. Это может повлиять на устройство крепежа деталей и прочее периферийное оборудование. Т.о. до выключения робота необходимо проверить установку на отсутствие причинения вреда оборудованию и персоналу.

· Если происходит выполнение программы, следует ее остановить клавишей Stop на пульте управления;

· После этого питание можно отключить. Отключение питания не влияет на ПЗУ робота.

Статья I. 9 Выбор режима работы

Выбор режима работы осуществляется с помощью соответствующего переключателя.

9.1 Автоматический режим (Режим обработки)

Автоматический режим функционирования робота предполагает отсутствие кого-либо в зоне функционирования робота. Невыполнение данного условия может привести к травматизму.

· Установите переключатель режима работы в положение AUTO.

Автоматический режим используется при запуске программ на запрограммированной скорости в режиме обработки. Когда автоматический режим активен, клавиша Enabling device на пульте управления деактивирована и все функции, используемые для редактирования программ, заблокированы.
9.2 Ручной режим с уменьшенной скоростью (Режим программирования)
· Установите переключатель режима работы в положение, соответствующее ручному режиму.

Если функция пошагового контроля активна (данная функция доступна в системных параметрах), выполнение программы будет остановлено при нажатии клавиши Hold to run на пульте управления.

Ручной режим с уменьшенной скоростью используется в процессе программирования, а также при проведении работ в непосредственной близости от робота. Данный режим отключает удаленный контроль оборудования.
9.3 Ручной режим на полной скорости (Тестовый режим)
В ручном режиме 100% перемещения робота производятся на полной скорости. Использование данной функции допустимо только специально обученным персоналом. Небрежность может повлечь серьезные травмы.

· Установите переключатель режима работы в положение Ручной режим 100%. Функция пошаговой отработки команд активна, т.е. выполнение программы будет остановлено сразу же после деактивации клавиши Start на пульте управления.

Ручной режим на полной скорости используется для тестирования программ робота на запрограммированной скорости. При этом удаленное управление установкой заблокировано.

10 Управление роботом с помощью джойстика
Управление роботом осуществляется с помощью джойстика, расположенного на пульте управления. Данная глава описывает всевозможные линейные перемещения робота (по прямой линии) и пошаговые перемещения, облегчающие позиционирование робота (единичные перемещения).
10.1 Линейное перемещение
· Убедитесь в корректности выбранных параметров Robot motion unit (управляемое устройство) и Linear motion type (линейный тип перемещения), как показано на рисунке 14.

Клавишей Motion unit можно выбрать управление роботом или каким-либо другим устройством, соединенным с установкой. Управление осуществляется с помощью джойстика.

Выбираем значение данного параметра robot.

Клавиша Motion type предназначена для выбора типа перемещения (контроль осуществляется в ручном режиме с помощью джойстика).

Пункты меню:

· линейное перемещение;

· переориентация какого-либо узла робота;

· перемещение по осям (группа 1: оси 1 – 3; группа 2: оси 4 – 6).

В данной главе использован линейный тип перемещения. Возможные перемещения робота показаны на рисунке 15.


Точка, перемещающаяся линейно по осям показанной координатной системы называется tool 0 и расположена в центре фланца робота (рисунок 16).

· Нажмите клавишу Enabling device (до половины хода кнопки) для включения электродвигателей;

· Переместите робот с помощью джойстика.

Располагающаяся на фланце tool 0 переместится по осям X, Y, Z (рисунок 17).

Таким образом осуществляется перемещение робота по осям X, Y, Z. Также возможно комбинированное движение, т.е. одновременное движение по различным осям.

Скорость перемещения робота в процессе программирования зависит от положения джойстика. Чем ближе джойстик к своим предельным положениям, тем быстрее перемещения робота.
10.2 Позиционирование
· Нажмите клавишу перемещения джойстика Jog для открытия диалога вывода координат.

На экран будет выведен диалог, подобный тому, что показан на рисунке 18.

А – название окна; В – область ввода; С – направление перемещений джойстика.

Отображение изменений в окне зависит от типа выделенных данных (т.е. от того, какие перемещения требуется осуществить). Клавиши меню выполняют различные команды. Список доступных команд полностью отображается на экране при нажатии любой из клавиш меню.

Область, подчеркнутая прерывистой линией является областью значений. Выделенная (затемненная, серая) область называется областью ввода и изменяется при выборе различных функций с помощью функциональных клавиш (или, в некоторых случаях, с помощью клавиш перемещений на пульте управления).

Область ввода на рисунке 18 выделена рамкой. Выделение производится с помощью функциональных клавиш.

· Переместите курсор (затемненная область) в положение Incremental – ссылочная область клавишами UP/Down arrow на пульте управления (рисунок 19).

· Перемещение курсора в ссылочную область, рисунок 20, позволяет выбрать единичное перемещение нажатием одной из функциональных клавиш. 

При нажатии клавиш Small, Medium, Large, или User значение No изменится.

Таким образом, при перемещении джойстика робот будет в пошаговом режиме. Величина шага (маленький, средний, большой или задаваемый пользователем) устанавливается по необходимости.

Клавиша Inc позволяет включать или выключать единичное перемещение.

Попробуйте управлять роботом с помощью джойстика и наблюдайте за перемещениями робота.

Более подробная информация об управлении вручную и о различных системах координат представлена в Главе 4  Управление роботом с помощью джойстика.

11 Открытие программы
В данной главе описывается процесс открытия программ. Программы обычно состоит из трех частей:

· main routine (главная часть, обязательно присутствует в любой программе);

· subroutine (процедуры подпрограммы);

· program data (параметры программы).

Главная часть программы может быть только одна (рисунок 21).


Открытие какой-либо программы перезаписывает предыдущую программу, загруженную в оперативную память робота. При открытии программы ее главная часть отображается на дисплее в виде команд, входящих в данный раздел.

11.1 Загрузка существующей программы
· Установите переключатель режима работы на панели управления в положение <250мм/с;

· Нажмите клавишу Program для открытия списка программ;

При отсутствии программ в оперативной памяти компьютера появится окно, показанное  на рисунке 22, после чего будет выведен список всех программ, сохраненных в ПЗУ робота.

· Нажмите клавишу File, показанную на рисунке 22. Появится окно (рисунок 23).

Показанное меню называется “ниспадающее меню”. В списке команд недоступные пункты заключены в скобки. Все прочие пункты меню построены аналогичным образом. Дальнейшая последовательность выполняемых команд записывается следующим образом: File: Open …, File: Save, и т.д.

Слева отображается название пункта меню, справа – список доступных команд.

При вызове какого – либо меню первый пункт всегда выделен. Перемещение по пунктам осуществляется с помощью стрелок пульта управления (рисунок 24). Выбрав нужную команду следует нажать клавишу Enter (Ввод).

Также возможно использовать нумерическую клавиатуру для вызова команд. Нажатие цифры соответствует номеру, расположенному напротив каждого пункта меню.

Троеточие “…” за наименованием команды означает, что при выборе команды последует какой либо диалог.

Для закрытия меню необходимо нажать клавишу, используемую для его вызова.
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Basic Operation

1 Overview

A robot is made up of two principal parts:

T
}l\}mWUIV‘\NN\HIHH\HW ;

Il ')
\NWH\IWNHHH g)
1)1 :‘\%um\nuuunuuumuuu /

e

Controller

Manipulator

Figure 1 The controller and manipulator are connected by two cables.

You can communicate with the robot using a teach pendant unit and/or the operator’s
panel, located on the controller (see Figure 2).

Figure 2 The teach pendant unit and the operator’s panel.
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2 The Manipulator

Figure 3 shows in which directions the various axes of the manipulator can move and

what these are called.

Figure 3 6 axis robot.

3 The Controller

Figure 4 illustrates the principal parts of the controller.

Teach Pendant unit
/ Operator’s panel
=

Mains switch Disk drive

Figure 4 Robot controller.
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4 The Operator’s Panel

The functions of the operator’s panel are described in Figure 5.

| Operating mode selector
MOTORS ON button

and indicating lamp

Emergency stop
If pressed in, pull to release|

+— Duty time counter

Indicates the operating time for
the manipulator

Figure 5 The operator s panel is located on the front of the cabinet.

MOTORS ON

In the MOTORS ON state, the motors of the robot are activated and the Motors On
button is continuously lit.
Continuous light Ready for program execution

Fast flashing light (4Hz)The robot is not calibrated or the revolution counters are not
updated. The motors have been switched on.

Slow flashing light (1Hz)One of the safeguarded space stops is active.
The motors have been switched off.

Operating mode AUTOMATIC (production mode) @)

Used when running ready-made programs in production. It is not possible to move the robot
with the joystick in this mode.

Operating mode MANUAL REDUCED SPEED (programming mode) X\

Used when working inside the robot’s working area and when programming the robot.
Also used to set the robot in MOTORS OFF state.

100%
Operating mode MANUAL FULL SPEED (Option, testing mode) =\

Used to test run the robot program at full programmed speed.
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Emergency stop

The robot stops — regardless of which state or mode the system is in — immediately
when the emergency stop button is pressed. The button remains pressed in and, to turn
to MOTORS ON again, must be returned to its original position.

Duty time counter

Indicates the operating time for the manipulator.
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5 The Teach Pendant unit

The teach pendant unit is described below (see Figure 6).

Hold-to-run

Enabling
_____ 1 device

Joystick

_____ Emergency
. stop button

Figure 6 The teach pendant unit is used to operate the robot.

» Jogging: Opens the Jogging window.
@ Program: Opens the Programming and test window.
|<= Inputs/Outputs: Opens the Input and Output window. Used to
= manually operate the input and output signals connected to the robot.

Miscellaneous; Opens other windows as the System Parameters,
Service, Production and File Manager windows.

Stop: Stops program execution.

Contrast: Adjusts the contrast of the display.

Menu keys: Press to display menus containing various commands.

Function keys: Press to select the various commands directly.
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Motion Unit: Press to jog the robot or other mechanical units.

Motion Type: Press to select how the robot should be jogged,

reorientation or linear.

Motion Type: Axis by axis movement. 1 = axis 1-3, 2 = axis 4-6

Incremental: Incremental jogging on/off

List: Press to move the cursor from one part of the window to
another (normally separated by a double line).

Previous/Next page: Press to see the next/previous page.

Delete: Deletes the data selected on the display.

Enter: Press to input data.

Up and Down arrows: Press to move the cursor up or down.

Left and Right arrows: Press to move the cursor to the left or right.

Programmable keys: How to define these, see Chapter 10 System
Parameters - Topic: Teach Pendant
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5.1 Entering text using the Teach Pendant unit

When naming files, routines, data, etc., text can be entered using the teach pendant
unit. As there is no character keyboard available, the numeric keyboard is used in a
special way (see Figure 7).

New Name:=

739

56

123
o,

det

ghi

k1
1]

stu

1]
abc
‘ o

mno
par

asn e 5 cancel or

T T

Figure 7 The dialog box used for entering text.

The keys on the numeric keyboard correspond to the selected characters on the display.

« Select a group of characters by pressing the function key -> or <-.

« Press the corresponding key on the numeric keyboard. If the third group is selected
as shown in Figure 7, 7 corresponds to M, 8 to N, 9 to O, etc.

« Move the cursor to the right or left using ArrowLeft {_] or ArrowRight [ ).

» Delete the character in front of the cursor by pressing Delete | <X .
« Switch between upper and lower case letters by pressing A-a.

« When you have finished entering text, press OK.

5.2 Working with windows

In this section, you will find out about the basics of working with windows. The fol-
lowing example shows the window for Inputs/Outputs (manual handling of inputs
and outputs).

« Press the Inputs/Outputs key

The window for manual I/O is now shown on the display, as in Figure 8. The appear-
ance of the I/0 list may vary depending on how the signals have been defined and how
many /O boards there are in the system.

to open the window.
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Q

Figure 8 Window for manual I/O handling.

A - Menu keys B - Window title
D -1/0 list E - Function keys
G - Cursor

C - I/O list name

F - Line number

When a digital output is selected, its status can be changed using the function keys.

You can select a signal in the list (move the cursor) in several ways:

Movement

One line up

One line down

To the first line in the list
To the last line in the list
To the next page

To the previous page

To select a specific line in the list

Select

ArrowUp Q

ArrowDown O

Goto top from the Edit menu
Goto bottom from the Edit menu
NextPage

PreviousPage

Goto from the Edit menu; enter
the desired line number and press OK

Windows are sometimes divided in two by a double line (see Figure 9).

3-10
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‘When an output is selected, two function keys will be displayed (see Figure 9).

TFile

Edit  View Aliasio special

Inputssoutputs
| | a1l signals

Figure 9 A window with two parts.

A - Double line B - Function keys
In some windows, you can move the cursor between the different parts of the window.
In these windows, move the cursor using the List key 3% .

There are four window keys on the teach pendant unit (see Figure 10).

AnBJM&ﬁ

. File £dit  View Aliasio special
s 03”3’
| | a1 signats _| ,

> (Bl rame

value

220000 )

Figure 10 The four window keys.
A - Window keys

When you press a window key, the active window will be hidden under the new one.
Each time you select a window, it will look the same as it did the last time you worked
with it.
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6 Emergency Stops

6.1 The emergency stop button

Emergency stop buttons are located on the operator’s panel and on the teach pendant unit.
There are often other ways of activating an emergency stop, but these depend on the robot
installation.

When the emergency stop button is activated, the power supply to the motors is shut off
and program execution stops. .

6.2 Recover from emergency stop

« Fix the problem that caused the emergency stop.
« Confirm the emergency stop event in the event log.

« Locate and reset the emergency stop button that gave the emergency stop condition.
Pull or twist to release the button.

* Press the Motors On button to recover from the emergency stop condition
(see Figure 11).

Motors On button (@) -\

Figure 11 The emergency stop must be reset before setting the robot in the MOTOR ON state.
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7 Starting up the robot

Before switching on the power supply, check that no-one is in the safeguarded
space around the robot.

« Switch on the mains switch

The robot hardware is then automatically checked. When the check is complete and if no
errors have been detected, a message will appear on the teach pendant unit (see Figure 12).

ABB = =1 =1 =) =1 elmlsis
I ste

=
Bl wcsii1. 2
=S|

| .

@ RS
‘ AEE Awromation Technology Products AB
| te) Copyxighs 1953-2002

Figure 12 The welcome message after start-up.
In automatic mode, the Production window will appear after a few seconds.

The robot is started up with the same status as when the power was switched off. The
program pointer remains unchanged and all digital outputs are set to the value before
power off, or to the value specified in the system parameters. When the program is
restarted, this is considered to be a normal stop - start:

- The robot moves back slowly to the programmed path (if there is a deviation)
and then continues on the programmed path.

- Motion settings and data are automatically set to the same values as before
power off.

- The robot will continue to react on interrupts.

- The mechanical units that was active before power off will automatically be
activated at program start.

- There is a possibility to restart the interrupted arc welding, spot welding and
dispense processes. If a change of weld data has just been executed, this new
data will be activated too early on the seam.

Limitations:

- All files and serial channels are closed (this can be handled by the user
program).

- All analog outputs are set to 0 and the Soft servo/Tune servo is set to default
values (can be handled by the user program).
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- WeldGuide cannot be restarted.
- Independent axes cannot be restarted.

- If the power failure occurs during a movement in an interrupt routine or error
handler, the restart of the path is not possible.

7.1 Errors at start-up

During the entire start-up sequence, the robot functions are checked extensively. If an error
occeurs, it is reported as a message in plain text on the teach pendant unit, and recorded in
the robot’s event log. For more information on troubleshooting, see the Product Manual.

7.2 Switching the Power Supply to the MOTORS ON

« In automatic mode, press the Motors On button on the operator’s panel.

« In manual mode, turn to MOTORS ON mode by pressing the enabling device on the
teach pendant unit halfway in.

If the enabling device is released and pressed again within half a second, the robot will
not return to the MOTORS ON state. If this happens, first release the enabling device,
then push it halfway in again.

Enabling
device
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8 Switching the robot off

the gripper and peripheral equipment.
So, before switching the robot off, check first that the equipment, and any people
in the area, will not come to any harm.

2 All output signals will be set to zero when the robot is switched off. This may affect

- If the program is running, stop it by pressing the Stop button on the teach pendant
unit.

- After you have done this, switch off the mains switch.

The robot’s memory is battery-backed and is thus not atfected when the system is
switched off.
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9 Selecting the Operating Mode

The operating mode is selected using the operating mode selector.

9.1 Automatic mode (production mode)

A

‘When the robot is in the automatic operating mode, it is essential that nobody
enters the safeguarded space around it. Carelessness may cause personal injury.

« Turn the operating mode selector to @

Automatic mode is used when running complete programs with programmed speed in
production operation. In this mode, the enabling device on the teach pendant unit is dis-
connected and the functions used to edit programs are locked.

9.2 Manual mode with reduced speed (programming mode)

« Turn the operating mode selector to 2\

If the hold-to-run function is active (the function is available by means of a system
parameter), program execution will stop as soon as you release the Hold-to-run key on
the teach pendant unit.

Manual mode with reduced speed is used when programming and when working in the
robot working space. In this mode, external units cannot be controlled remotely .

9.3 Manual mode with full speed (Option, testing mode)

A

3-16

In Manual 100% mode, the robot moves at full speed. This operating mode may
only be used by trained personnel. Carelessness may cause personal injury.

100%
« Turn the operating mode selector to =\

The hold-to-run function is now active, i.e. program execution will stop as soon as you
release the Start key on the teach pendant unit.

Manual mode with full speed is only used when testing the robot program at full speed.
In this mode, external units cannot be remotely controlled.
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10 Jogging the Robot Using the Joystick

You can move (jog) the robot using the joystick on the teach pendant unit. This chapter
describes how to jog the robot linearly (i.e. in a straight line) and in small steps, to make
it easier to position the robot exactly (known as incremental jogging).

10.1 Linear jogging

+ Make sure that the operating mode selector is in the manual mode position é&“\, as
shown in Figure 13. .

O__ =

Figure 13 Manual mode.

» Check that the Robot motion unit and the Linear motion type are selected
(see Figure 14).

e ‘ ———— Motion unit
= o Motion ty;
e — pe
L

Figure 14 Motion keys, Led's shows the current settings.

With the Motion unit key, you can choose between operating the robot, or some other
unit connected to the controller, using the joystick. Select the robot for this exercise.

With the Motion type key, you can choose the way you want the robot to move when
you use the joystick during manual operation.

You can choose:

- linear movement
- reorientation of a particular end-effector

- axis-by-axis movement (group 1: axes 1-3; group 2: axes 4-6)

We will use linear motion for the purposes of this exercise.
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When linear type motion is selected, the robot will move as shown in Figure 15.

Y+

Figure 15 X, Y, Z form the robot s coordinate system.

The point that will move linearly, along the axes of the coordinate system above, is
called tool0. It is located at the front of the upper arm, in the centre of the robot’s face
plate (see Figure 16).

Tool Centre Point 0

Figure 16 The centre of the face plate is called TCP 0.

« Press the enabling device halfway in to switch the MOTORS ON.

« Now, jog the robot using the joystick.

Standing in front of the robot, tool0 will move linearly along the X-, Y- and Z-axes
(see Figure 17).

Figure 17 Robot movements with different joystick deflections.

Try jogging the robot in the directions corresponding to X, Y and Z above.

You can also combine the various movements of the joystick and move in several
directions simultaneously. Note that the speed of the robot depends on how much you
move the joystick. The more you move the joystick the faster the robot moves.
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« Press the Jogging key EI to open the window.

A window like the one in Figure 18 will appear.

ABB = =y = = =

[ Tspecial
= b
Jogging Robot pos:
A 9ging
5070 mm

Motion:  Linear

y: 6.0 mm
i 6303 ™
q1: 0.51018
q2: 6.00000
93: ©.86007
q4: ©.00000

B || it xR

wobjo -

Jogstick lock:None []

P o Meremnali W [

Horld  sase  Tool  Robj

ol = =l

Figure 18 The Jogging window.

A - Window title B - Field

depending on what you want to do).

pendant unit).

that selection is done using a Function key

olz]els]

C - Joystick direction

The appearance of the window changes depending on the type of window selected (i.e.
The Menu Keys perform different commands. The list of commands available is dis-
played in a pull-down menu when you press any of the menu keys.

The area enclosed by a dashed line is called a Field. The highlighted (shaded, grey)

area is known as an input field and can be changed by selecting a different function
using one of the Function keys (or, in some cases, using the Motion keys on the teach

The highlighted input field in Figure 18 is marked with a “ O ™ after it which means

* Move the cursor (the shaded field) to the Incremental field using the
Down arrow key on the teach pendant unit (see Figure 19).

QO
d=D
\U

Figure 19 The Down arrow navigation key.

User’s Guide

3-19



[image: image18.png]Basic Operation

« If you move the cursor to the Incremental field, as in Figure 20, you can choose incre-
mental jogging by pressing one the function keys.

el S Qﬁ_lf_l

Special

Jogging

unit: "
flotion Linear

650

91: 0.5161¢
coord:  pase ] q2: 0.00000
Tool: to0l0 ., 93 0.56007

Nobj vebje . 94 0.00000

Jogstick lock:None []
g Incremental: T[]

fediun_targe__User.

v
5

Figure 20 Selection of incremental jogging.

If you press the Small, Medium, Large or User function key, the No in the Incremental
field will be immediately replaced.

The robot will then move one step at a time each time you move the joystick; the size
of the steps (Small, Medium, Large or User defined) will depend on your choice.

You can also use the key ‘=== to turn incremental movement on and off.
Try operating the robot using the joystick and note how the robot moves.

More information on manual operation, the various coordinate systems, etc., can be
found in Chapter 4 Jogging in this manual.
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11 Open a Program

This chapter explains how to open a program. A program is usually made up of three
different parts, one main routine (always present), a number of subroutines and pro-
gram data. Only one main routine is permitted per program (see Figure 21).

RAPID-program

Program data
main routine
subroutine 1

subroutine 2 T

WaitTime 3;
Move:

If you open a program, that program replaces the program in the robot’s memory. When
a program is opened, the main routine will be shown on the display with the first
instruction in the main routine selected (highlighted).

Robot positions
Counters
etc.

Figure 21 Program structure.

11.1 Loading an existing program

« Turn the operating mode selector on the operator’s panel to <250 mm/s.

« Press the Program key to open the window

If there is no program in the robot’s memory, the following window will appear,
Figure 22, otherwise you will see the program that is stored in the memory of the robot.

Program Instr

Ko Program to show.

Use the menu File to open or
to create a new Program

Figure 22 The Program window.
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« Press the File menu key, see Figure 22 above. The window in Figure 23 will appear.

(save Program)
(save Program as.
tbrint...)
(preferences...)
(check Program)
(close Program)

)

o open or
gram

Figure 23 The File menu when there is no program in the robot s internal memory.

The menu that now appears on your display is called a “pull-down menu”. All com-
mands that can be chosen from the File menu are listed here (commands that cannot be
chosen are indicated by parentheses). The other menu keys work in the same way.

From now on we will write File: Open..., File: Save, etc. The name on the left of the
colon is the name of the menu and the name on the right stands for the command you

should choose.

The first function in the pull-down menu is always highlighted when you press the
menu key. You can move the cursor within the menu using the arrow keys on the teach
pendant unit (see Figure 24). When you have selected the command you want to

choose, press Enter.

You can also use the numeric keyboard to choose a command; to do this enter the

number in front of the command.

Down arrow

Figure 24 Navigation keys: Up arrow and Down arrow.

Three dots “...” following the command means that a dialog box will appear when that

command is chosen.

To remove a pull-down menu, press the menu key with which you opened it.
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Рисунок 1. Робот и блок управления роботом





Рисунок 2. Пульт управления роботом и панель оператора





Рисунок 3. Перемещения робота по 6 осям





Рисунок 4. Управляющая установка





Рисунок 5. Панель оператора, расположенная на установке управления роботом





Рисунок 6. Пульт управления роботом





Рисунок 7. Окно ввода текста





Рисунок 8. Окно ввода I/O сигналов вручную





Рисунок 9. Окно, состоящее из двух разделов





Рисунок 10. Клавиши работы с окнами





Рисунок 11. Режим экстренного останова





Рисунок 12. Сообщение приветствия при запуске





Рисунок 14. Клавиши настройки перемещений. Указаны текущие настройки





Рисунок 15. Координатная система перемещений робота XYZ





Рисунок 16. Центр фланца робота TCP 0





Рисунок 17. Перемещения робота в различных положениях джойстика





Рисунок 18. Диалог вывода координат





Рисунок 19. Клавиша “Перемещение вниз”





Рисунок 20. Выбор шага перемещения





Рисунок 21. Структура программы





Рисунок 23. Файловое меню





Рисунок 22. Окно программы





Рисунок 24. Клавиши навигации (перемещений)














