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Sicherheitspriifsumme zeigt die aktive Sicherheitskonfi-
guration in Form einer Priifsumme (Codierung aus Farben,
Buchstaben und Zahlen) an.

e
CHE

Hamburger Menii. Dieses MenU dient zum Aufrufen der
PolyScope Hilfe, Infos und Einstellungen. Im Bereich der
Einstellungen kdnnen generelle Konfigurationen zu Sprache,
Uhrzeit, Datum, Passwortern, Netzwerkeinstellungen usw.
vorgenommen werden. Zudem kann der Roboter Uber dieses
Meni abgeschaltet oder neu gestartet werden.

FuBzeile

N

ier konnen Sie Ihren Roboter programmieren.

v
Wegpunkt 2 = - e
m

Richtung
Warten

P
Hi
Zur des te éhien Sie die Befehle aus der
Sie werden dann in der Programmstruktur angezeigt
Einstellen
Meldung

Halt

Befehisiiste Programmstruktur

Kommentar
Ordner

> Fortgeschritten
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Initialisieren zeigt den Status des Roboters an. Durch
das Betatigen dieser Taste wird der Initialisierungsbild-
schirm geoffnet.

Geschwindigkeitsregler zeigt unter Einbeziehung der
Si-cherheitseinstellungen die relative Geschwindigkeit
an, mit der sich der Roboterarm bewegt.

Abspielen startet das aktuell geladene Roboterpro-
gramm und Pausieren unterbricht das aktuell laufende
Programm.

Schritt dient zur Einzelschrittausfihrung eines Pro-
grammes.

Stopp hélt das aktuell laufende Programm an.

Simulation. Mit der Schaltflache Simulation wird die
Programmausfiihrung zwischen dem Simulationsmodus
und dem echten Roboter umgeschaltet. Bei Ausfiihrung
im Simulationsmodus bewegt sich der Roboterarm
nicht.
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Programmstruktur Toolbar

Mithilfe der ,,Programmstruktur Toolbar” l&sst sich die Struktur des
Roboterprogramms andern.

2+ QH

Bewegen

1 v Roboterprogramm P
rogramm
Wegpunkt 2 = cleer> g

Richtung
Warten

Hier kénnen Sie Iren Robaeter programmieren.

Zum Programmieren des Roboters wahlen Sie die Befehle aus der Befehlsliste aus.
Sie werden dann in der Programmstrukctur angezeigt

Einstellen
Meldung
Halt

Befehisliste Programmstruktur
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Kommentar

Ordner
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O Vor-Start-Sequenz hinzuftigen
O Anfangswert der Variablen festiegen

O Programmausfihrung in Endlossehieife

Suchen. Mit Klick auf das Symbol kann eine Suche in der
0\ Programmstruktur durchgefiihrt werden. Mit Klick auf das
Symbol kann die Suche verlassen werden.

kann ein Befehl, der sich bereits in der Programmstruktur
befindet und ausgewahlt, also angeklickt wurde, nach
oben bzw. nach unten verschoben werden.

Rﬁckg__éingig/erneut ausfihren. Diese Tasten dienen

' ' Nach oben & unten bewegen. Mithilfe der Pfeiltasten

b c dazu, Anderungen riickgangig zu machen bzw. Befehle zu
wiederholen.
Ausschneiden. Diese Taste schneidet einen markierten,
K also angeklickten, Befehl aus und erméglicht dessen Nut-

zung fUr andere Aktionen (z.B. Einfligen an anderer Stelle
in der Programmstruktur).

Kopieren. Mit dieser Taste kann ein Befehl kopiert und
fur andere Aktionen verwendet werden (z.B. Einfligen an
anderer Stelle in der Programmstruktur).

Einfligen. Mit dieser Taste kann ein Befehl eingefligt wer-
den, der zuvor ausgeschnitten oder kopiert wurde.

Loschen. Mit dieser Taste kann ein Befehl aus der Pro-
grammstruktur entfernt werden.
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[r— Unterdriicken. Mit dieser Taste kann ein Befehl aus der
p— Programmstruktur unterdriickt werden. Unterdriickte Pro-
grammzeilen werden bei der Programmausfiihrung tber-
sprungen. Die Unterdriickung einer Zeile kann zu einem

spateren Zeitpunkt wieder aufgehoben werden.

sProgramm* Reiter Bildschirmauswahl

Mithilfe der Schaltflachen Befehl, Grafik und Variablen kann zwischen verschie-
denen Bildschirmen innerhalb des Reiters Programm umgeschaltet werden.

1 v Roboterprogramm Programm

Wegpunkt 2 = <teer Hier kénnen Sie Ihren Roboter program

ichiing Zum Programmieren des Roboter

Warten

Befehl. Uber den Reiter Befehl kénnen im Roboterpro-
gramm ausgewahlte Befehle konfiguriert werden.

Grafik. Grafische Darstellung des aktuellen Roboter-
programms. Der Weg des TCP wird in einer 3D-Ansicht
gezeigt, mit schwarzen Bewegungssegmenten und griinen
Ubergangssegmenten (Uberginge zwischen den Bewe-
gungssegmenten). Die griinen Punkte bestimmen die Po-
sitionen des TCP an jedem der Wegpunkte im Programm.
Die 3D-Zeichnung des Roboterarms zeigt die aktuelle
Position des Roboterarms, wahrend der Schatten des Ro-
boterarms verdeutlicht, wie der Roboterarm beabsichtigt,
die auf der linken Bildschirmseite gewahlten Wegpunkte
zu erreichen.

Der Reiter Variablen zeigt die aktuellen Werte von Vari-
ablen im laufenden Programm und flihrt eine Liste von
Variablen und Werten zwischen Programmuverlaufen auf.
Wegpunkt-Variablen werden in der Liste angezeigt, wenn
der Menupunkt ,,Wegpunkte anzeigen” aktiviert ist.
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Koordinatensystem Aktiver TCP
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Der sogenannte Freedrive ist eine der Grundfunktionen eines jeden UR-Roboters.
Mit seiner Hilfe kann der Roboter manuell von Hand in eine gewilnschte Position
bewegt werden. Dabei gleicht der Roboter das Gewicht eines montierten Greifers
oder eines anderen Werkzeugs und ggf. zusatzlich das Gewicht eines aufgenom-
menen Werkstiicks aus. WICHTIG: Damit der Roboter im Freedrive das Gewicht
eines montierten Werkzeugs und eines eventuell gegriffenen Werkstticks ausglei-
chen kann und die Position sich bei der Bestatigung der Freedrive-Taste nicht ver-
andert, muss die Nutzlast richtig angegeben werden. Sollte sich der Roboter beim
Auslésen des Freedrive ungewollt bewegen, indem er z.B. von alleine nach unten
kippt, so ist dies ein Zeichen dafir, dass die Nutzlast oder der Schwerpunkt nicht
korrekt eingestellt wurden.

Einschalten des Freedrive
Der Freedrive kann auf mehreren Wegen eingeschaltet werden:

Eine Moglichkeit besteht darin, die Freedrive-Taste auf der Riickseite des Teach
Pendants zu dricken.

Eine weitere Mdglichkeit besteht darin, die Freedrive-Taste auf dem Bewegen-
Bildschirm zu betatigen.

Der Freedrive kann auch durch einen digitalen Eingang ausgelést werden. Hierfiir
muss dem gewtlnschten Eingang innerhalb der Installation im Bereich E/A die
Standardfunktion (Aktion) Freedrive zugewiesen werden.

ACHTUNG:
Bewegen Sie den Roboter stets vorsichtig und langsam im
Freedrive!

Konfiguration des Freedrive

Seit der Softwareversion 5.8 ist es moglich, den Freedrive in unterschiedlichen
Freiheitsgraden zu beschranken bzw. freizugeben. Das Fenster zur Konfiguration
des Freedrive, wie unten beschrieben, erscheint automatisch sobald die
Freedrive-Taste auf dem Bildschirm oder auf der Riickseite des Teach Pendants
betatigt wird. Hierbei stehen vier vorkonfigurierte Modis zur Verfiigung
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Der Freedrive ist nicht eingeschrankt: Eine Bewegung des
TCP ist in allen Achsen und Rotationen mdglich.

Der Freedrive ist auf die Bewegung des TCP in der X-,
oL, Y- und Z-Achse des ausgewahlten Koordinatensystems
beschrankt. Rotationen sind nicht mdglich.

_ Der Freedrive ist auf die Bewegung des TCP in der X- und
el Y-Achse des ausgewahlten Koordinatensystems be-
schrankt. Rotationen sind nicht méglich.

Der Freedrive ist nur auf Rotationen um den TCP be-

X schrankt. Der TCP kann bei dieser Auswahl nicht im Raum
bewegt werden, sondern lediglich an der Stelle, wo der
TCP sich befindet, um diesen die Orientierung andern.

Uber die einzelnen Schalter kann der Freedrive
benutzerdefiniert konfiguriert werden.

All axes are free

RX (@

* Uber die Schalter auf der linken Seite kénnen
die gewlinschten Achsen (Bewegungen des
TCP) bezogen auf das ausgewéhlte Koordina-
tensystem freigegeben werden.

* Uber die Schalter auf der rechten Seite kén-
nen die Rotationen des TCP bezogen auf das
ausgewahlte Koordinatensystem freigegeben
werden.
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Beantworten Sie den Frageteil dieses Moduls. Fir eine Hilfestellung kann die Universal

Robots Online Academy aufgerufen werden.

Bearbeiten Sie innerhalb der Universal Robots Online Academy das e-learning im Bereich
e-Series Core Track das Modul 1, um die folgenden Fragen I6sen zu kénnen:

(https://academy.universal-robots.com/de/online-schulung/e-series-online-schulung/),

1. Benennen Sie die einzelnen Gelenke des Roboterarms:
Die Nummerierung beginnt am Robotersockel!

2. Benennen Sie die einzelnen Anschllisse des Controllers.

UNIVERSAL ROBOTS

UNR-81379-1010
Fragenteil Modul 1

1§ & E =
Powmoconmoumi =

POWER ® ROBOT =
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Benennen Sie die verschiedenen Komponenten des Bedien-Panels (Teach Pendants):

g

4. Wofur wird das Bedien-Panel (Teach Pendant) benétigt?

5. Was passiert, wenn die EIN-Taste auf dem Initialisierungsbildschirm betétigt wird?

6. Was passiert, wenn die START-Taste auf dem Initialisierungsbildschirm betatigt wird?




