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SKEADOWE SYSTEMU ABB ey

Stanowisko zrobotyzowané ABB |

Zrddto: Instrukcja obstugi IRC5 z panelem Flexpendant

Podstawowe sktadowe stanowiska zrobotyzowanegoto: 1) robot, 2) kontroler IRC5, 3)Panel Flexpendant 4) przewody A DRD
npepw

Podstawowe sktadowe stanowiska zrobotyzowanego ABB to:

Kontroler IRC5 (Standard lub Compact)

Robot 4 lub 6 osiowy

Panel operatorski Flexpendant

Przewod zasilajgcy kontroler napieciem 230V lub 3x400V

Przewo6d SMB

Przewdd zasilajacy robota (zakonczony wtyczka Harting)

Opcjonalnie osie zewnetrzne robota (tor jezdny, manipulatory, napedy samodzielne)
Urzadzenia peryferyjne (narzedzia, oprzyrzadowanie technologiczne)
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Working range, IRB 12005/0.9

Movement
Axis movement Working range Axis max. speed
Axis 1 rotation +170° to -170° 288°%/s
Axis 2 arm +135° to -100°! 240°%/s
Axis 3arm +70° to -200° 300°%/s
‘;‘ Axis 4 wrist +270° to -270° 400°/s ‘ 4,,1 ]
© ~
- Axis 5 bend +130° to -130° 405°/s "
Axis 6 turn Default: 600°/s

+400° to -400°
Max. rev: £242
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*Axis 2 for IRB 1200-5/0.9 is +130° to -100*
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PARAMETRY ROBOTA

Stanowisko zrobotyzowane ABB
Zrédto: Product manual IRB 1200

Podstawowe parametry charakteryzujgcerobota to udzwig [kg] i zasieg [m]

AL HR HB
nRpmw

Podstawowe parametry charakteryzujgce robota to zasieg (w ABB zasieg 5 osi) i udzwig
(maks. obcigzenie zdefiniowane na 6 osi). ROwnie waznymi parametrami jest predkos¢
robota, powtarzalnos$¢ dojazdu do pozycji oraz doktadnos¢ odtworzenia zadanej sciezki
ruchu.

Foldery, prezentacje, rysunki, filmy ze specyfikacjami robotow, kontrolerow i
manipulatoréw (pozycjoneréw) na https://new.abb.com/products/robotics/pl



[ ovoaxrvkasss ] ‘
DYDAKTYKAABB Menu g{OWhe] (Pasek statusu ]

ABB @2 Manual Motors On X
] PLLpcoczos Stopped (Speed 100%)

% Saferoad g Backup and Restore

"a Production Manager [ Calibration m

§',/ SafeMove Visualizer % Control Panel T

Production Screen @ Event Log

‘L{ HotEdit B FlexPendant Explorer

é Inputs and Outputs IEI System Info —

o] +

P Jogging ’

€5 production Wi

(5|

A Log Off Default User (@ Restart e
| ool
v. @

Menu podreczne

Quickset

OBStUGA PANELU OPERATORSKIEGO

Flexpendant
IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN

Podstawowym urzadzeniem stuzacym do sterowania robotem jest panel
operatorski Flexpendant. Posiada on ekran dotykowy, zestaw przyciskOw
membranowych, joystick, gniazdo USB oraz przycisk Stop Awaryjny (ang.
Emergency stop). Z boku panelu Flexpendant (po prawej stronie) znajduje sie
przycisk trojpozycyjny Enable nazywany tez ,Dead man switch”, ktorym mozemy
witaczyc zasilanie na silniki robota pracujac w trybie manualnym. Zbyt lekkie lub
zbyt mocne wcisniecie przycisku wytaczy zasilanie silnikéw. Jest to element
systemu bezpieczenstwa dziatajacy w trybie manualnym oraz manualnym 100%.
Joystick robota dziata w trybie analogowym jego niewielkie wychylenie
powoduje wolny ruch robota - mocniejsze wychylenie przyspieszenie ruchu
robota. Nie nalezy ruszac joystick’iem bardzo gwattownie ze wzgledu na to, ze
robot moze ruszy¢ gwattownie z duza predkoscia i uzytkownik nie bedzie w
stanie przewidzie¢ jego ruchu. Joystick dziata w kierunkach oznaczonych
strzatkami na rysunku. Jest rowniez mozliwos¢ jego wkrecenia lub wykrecania.
Pasek statusu pokazuje stan systemu. Znajduje sie tam informacja o tym, czy
robot znajduje sie w trybie automatycznym lub manualnym, czy sa wigczone
silniki, czy program robota jest zatrzymany oraz jaka predkos¢ robota jest
ustawiona.

Uwaga predkosc¢ liniowa robota w trybie manualnym (recznym) ograniczona jest
do 250 [mm/s]. Zatem predkos¢ 100% w trybie manualnym bedzie oznaczac 250
[mMm/s].
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PORUSZANIE OSIAMI ROBOTA

Flexpendant - poruszanie robotem
Operating manual IRC5 with Flexpendant—wersjaPL, EN

Uruchamianie aplikacji Jogging. Nacisnij przycisk ABB Menu > Jogging
(Poruszanie - inaczej impulsowanie).



|§ Position

13 0.00 °
2: 0.00 °
3: 0.00 °
4: 0.00 °
5 - 30.00 °
6: 0.00 °
Position Format...
P rZyCi sk Joystick directions
wyboru grupy osi
= 2 13
i
= ?
=
ROB_I)\
PORUSZANIE OSIAMI ROBOTA 7 1/3 D |
Flexpendant

Operating manual IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN
AL HR R
npmw

Uwaga: opisywane <wiczenia nalezy przeprowadza¢ w trybie Manualnym
(recznym) - sprawdz potozenie kluczyka w stacyjce. Aby robot mdégt sie poruszad
nalezy trzymacé przycisk Enable (Death man switch) w pozycji srodkowe,.
Komunikat na pasku statusu Flexpendant ,Motors ON”.

Robot jest szescioosiowym manipulatorem. Kazda o$ robota posiada kontrole
potozenia (enkoder Ilub resolver). Oprogramowanie systemowe robota
odpowiednio steruje szescioma osiami robota aby uzyska¢ okreslony ruch
narzedziarobota.

Mozliwe jest rowniez poruszanie kazda z osi osobno. Stuzy do tego przycisk
wyboru grupy osi.

Menu Jogging zawiera informacje o potozeniu katowym kazdej z szesciu oOsi
robota (okno Position), aby porusza¢ pojedynczymi osiami nalezy przycisnaé
przycisk wyboru grupy osi na panelu Flexpendant, nastepnie zwracajgc uwage na
podpowiedz systemu (okno Joystick directions) porusza¢ odpowiednia 0sig
robota. Jedno nacisniecie przycisku wyboru grupy osi powoduje mozliwosé
poruszania o0sSig pierwsza druga i trzecia ponowne nhacisniecie przycisku
umozliwia poruszanie 0sig 4,51 6.

Tryb dziatania przycisku pokazany jest w ikonie przycisku Quickset menu.
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PORUSZANIE OSIAMI ROBOTA > MENU PODRECZNE > ROB1 3 \b

Flexpendant
DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN

AL HR HB
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Ten sam efekt mozna uzyskac¢ naciskajac > przycisk Quickset menu > ikone

robota znajdujgca sie u samej gory paska po prawej stronie ekranu > ikone
robota o nazwie ROB_1 (rysunek).

Ikona Joysticka oraz wartosci procentowe widoczne na ekranie okreslajg
predkos¢ ruchow podczas poruszania robotem joystick’iem. Dla poczatkujgcych
warto ustawi¢ te wartos¢ na np. 30% i zwieksza¢ wraz z rosnacym

doswiadczeniem uzytkownika. Wybér poruszania osig 123 i 456 dostepny jest
rowniez w menu aplikacji Jogging.
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STAN DOSTAWY

Uktad wspotrzednych - Base Frame i Tool O

Zrédto: Instrukcja obstugi IRC5 z panelem Flexpendant
Uktad wordi base sg umieszczone w tym samy miejscu w podstawie robota, pierwsza o$ robota wyznacza os z

AL HR HB
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Tool 0 - narzedzie podstawowe robota znajduje sie w ptaszczyznie tarczy 6 osi, 0$ tarczy wyznacza os z

Po uruchomieniu robota dostarczonego z fabryki ABB dostepne sg predefiniowane w
systemie uktadny wspotrzednych:

1. World

2. Base Frame

3. Uktad narzedzia Tool O

Uktad World jest nadrzednym uktadem robota jest on szczegollnie istotny w
przypadku, gdy na stacji zrobotyzowanej znajduje sie kilka robotoéw potgczonych
jednym kontrolerem irc5. Uktad World jest jeden dla wszystkich robotow.

Kazdy robot ma wtasny uktad Base Frame. W przypadku stacji, na ktorej jest tylko
jeden robot z reguty uktad Base Frame pokrywa sie z uktadem World. Base Frame
umieszczony jest ptaszczyznie podstawy robota a jego 08 Z pokrywa sie
pierwszg osig robota.



— Position
Positions in coord: WorkObject
X: 1261.21 mm
Y: 0.00 mm
F i 1395.00 mm
ql: 0.50000
o) q2: 0.00000
Jogr \ q3: 0.86603
N = q4: 0.00000
NS Al DN = i Position Format...
T Przycisk
¥ E\"}‘(;} I Wyboru — Joystick directions
p—— inio reorientacja
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PORUSZANIE W UKLADZIE KARTEZJANSKIM

Flexpendant
DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN

AL HR HB
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Poruszanie w uktadzie kartezjanskim - wstepnie bedzie to uktad Base Frame
robota.

Zwr6c¢ uwage na zmiane wygladu przycisku Quickset menu!

Aby witaczy¢ ten tryb ruchu nalezy nacisnagé przycisk ruch liniowy/ reorientacja
jeden raz. W menu Jogging okno Position bedzie teraz wyswietla¢ wspotrzedne
TCP (centralny punkt narzedzia — wiecej w rozdziale Narzedzie — Tool) wzgledem
srodka uktadu Base Frame. Zmieni sie rowniez wyglad okna Joystick directions!

Przesuwanie joystick’a pionowo bedzie powodowac ruch robota wzdtuz osi X i
wszystkie osie robota beda braty udziat w realizacji tego ruchu.
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PORUSZANIE W UKLADZIE KARTEZJANSKIM > MENU PODRECZNE > ROB1

Flexpendant

DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN
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Ten sam efekt otrzymamy naciskajgc > Quick set menu (przycisk w prawym
dolnym rogu ekran) Flexpendant > ikona robota na samej gorze paska po prawej
stronie ekranu> ikona robota ROB_1 oraz ikony zaznaczone ramka jak na rysunku.
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PORUSZANIE W UKEADZIE KARTEZJANSKIM TOOL 0 > MENU PODRECZNE > ROB1 \b
Flexpendant

DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN
A IR
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Mozliwe jest rowniez poruszanie liniowe robota wzgledem uktadu narzedzia Tool
O - takie narzedzie jest aktywne (nazwa toolO pod ikong robota ROB_1) jednak
nalezy pamietac ze ten ukfad jest uktadem ruchomym i zalezy od potozenia tarczy

robotal

11



DYDAKTYKAAEBB

=Ev| Qg e S Somped Epend 100%) -
©
P w0 | 0
@ wobjo
€ So|/e/%e
% L@
Hide Details >> o

REORIENTACJA W UKEADZIE KARTEZJANSKIM TOOL O > MENU PODRECZNE > ROB1 -\-.b

Flexpendant
DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN

AL HR HB
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Ponowne nacisniecie przycisku ruch liniowy / reorientacja powoduje aktywacje
trybu reorientacji. Zmieni sie wyglad przycisku Quickset menu i tak jak jest to
pokazane na rysunku mozemy teraz reorientowac robota wzgledem TCP uktadu
narzedzia — w tym przypadku toolO poruszajgc joystick’iem w odpowiednich
kierunkach. TCP znajduje sie w statym potozeniu a reorientuje sie wzgledem
niego ramie robota.

Ten tryb ruchu umozliwia uzytkownikowi robota ustawianiem prawidtowego kata
narzedzia robota (uchwytu spawalniczego, chwytaka itp.)
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[ Increments Value Increments | value [
14 axis 0.00573 (deg)
-t 5 Te 1/, unear 0.05 (mm) — QQ Manual Motors On X
00 2 - S PLL-PCOCTOS Stopped (Speed 100%)
et ‘ @) reorient  0.02865 (deg) | |5 .
50 | 1] o] [ -| Mechanical unit: ROB_1 Increments §
2 | |l Increments Value | — Tveios o\
= 14 axis 0.14324 (deg) 14 axis 0.02292 (deg) ‘_Q — @
1/, vinear 5 (mm) 1/, tinear 1 (mm) @ o
oK Cancel @ Reorient 0.51566 (deg) @) reorient 0.22918 (deg) small 'uo
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—
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PORUSZANIE RUCHEM INKREMENTALYM - PRZYROSTOWYM -IMPULSOWYM > MENU PODRECZNE > INCREMENTS

Flexpendant
DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant-wersjaPL, EN

AL HR HB
nRpmw

Inkrement umozliwia poruszanie robotem ruchem skokowym o regulowanej
dtugosci skoku. Inkrement aktywujemy przyciskiem znajdujacym sie na panelu
Flexpendant (rys.) natomiast jego ustawienia sg dostepne w Quickset menu.

Mamy do wyboru trzy standardowe ustawienia Small / Medium / Large oraz
ustawienie uzytkownika. W ustawieniach uzytkownika mozna wybra¢ o jaka
dtugosc¢ np. w ruchu liniowym robot ma sie przesuwac przy jednym wychyleniu
joysticka. Jest mozliwos¢ wprowadzi¢ wartosci od 0,05 [mm] do 5 [mm] dla
ruchu liniowego.

Ponowne nacisniecie przycisku Inkrement powoduje wytaczenie ruchu
inkrementalnego.

Nalezy zwracac¢ uwage na to czy Inkrement jest aktywny czy tez nie. Sygnalizuje
to przycisk Quickset (rysunek kota przecietego trzema kreskami oznacza aktywny
Inkrement).
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= — — Manual Guard St [,
ENEE. i W ENMLEIE o
& Jogging £ Jogging - Joystick Lock
[~ T B prepyte chasgat Posisore i coord: WorkObIect
Mechanical unit: ROB_1... X: 1261.21 mm :
Absolute accuracy: ~ Off ‘z'= 1393-83 "m‘:": Cireot selection: Nong
Motion mode: Linear... qll; 0,50600 Select which joystick axis to lock.
——— @ aowes
Tool: toolo... q4: 0.00000
Work object: wobjo0... Position Format...
a—— (_/\ A
— Joystick directions ———— . B B
Joystick lock: None... e @ >> Q
Increment: None... C*B ? ? None Horizontal Vertical Rotation
Align... Go To... Activate...
ROB_1
V. @ oK Cancel
—
ABB MENU > JOGGING > JOYSTICK LOCK
DVD > Operating manual > IRC5 > IRC5 with Flexpendant
AL HR HB
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W przypadku kiedy chcemy precyzyjnie poruszac¢ robotem tylko w jednej osi w
uktadzie kartezjaiskim albo tylko jedng osig robota w trybie ruchu osiowego,
mozemy zablokowac pozostate kierunki ruchu joysticka, klikajac w menu Jogging
linie o nazwie Joystick lock. Nalezy wybrac ikone opisujaca, ktory kierunek ruchu
joysticka bedzie zablokowany.
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