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1. OPIS OGOLNY

1.1. Zastosowanie Teach Pendanta TP2

TeachPendant TP2 stuzy do ustawiania parametrow i programowania ruchow robota
przemystowego 6-0siowego.

W instrukcji opisano dziatanie urzadzenia fizycznego oraz symulatora. Niewielkie
roznice miedzy ich dziataniem opisano w instrukcji. Symulator pozwala rowniez na testo-
wanie urzadzen wspotpracujacych z robotem i symulacje ruchu swobodnie poruszajgcych
Sie bryt.

1.2. Wyglad urzadzenia
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Rys. 1. Teach Pendant TP2
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1.3. Wyglad okna symulatora

| &7 Tpsim Siv2.0. 0 = ><
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MOTOR ON . POWFR ON

Rys. 2. Wyglad okna symulatora

Ze wzgledu na wygode obstugi symulatora dodano do niego elementy, ktore w rze-
czywistym urzadzeniu znajduja sie na skrzynce sterowniczej (1) oraz przycisk DMS (Dead
Man’s Switch), ktory znajduje sie od tytu przy uchwycie panelu operatorskiego TP2.

1. Elementy znajdujace sie na skrzynce sterowniczej
- Przycisk Power
- Stacyjka zmiany trybow pracy MANUAL — AUTO

2. Przycisk DMS, znajdujacy sie z tytu panelu operatorskiego TP2.
Symulator jest czescig oprogramowania narzedziowego Simultus. Oprocz okna
panelu operatorskiego TP2 posiada rowniez okno widoku 3D robota i jego otoczenia

(mozliwos¢ wstawienia witasnego modelu dowolnego urzadzenia) oraz okno programo-
wanie symulacji pracy.
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1.4. Opis przyciskéw funkcyjnych
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Rys. 5. Numeracja przyciskéow

10 11
12 13
14 15
16 17
18 19
20 21

23 24 25 26 27 28 295 30 31

'.

Numer Nazwa 5 Numer Nazwa 5
przycisku przycisku Uzywany przycisku przycisku Uzywany

1 = = 17 J4+ TAK
2 - - 18 J5- TAK
3 - - 19 J5+ TAK
4 Files manager TAK 20 Jo- TAK
5 Program TAK 21 Jo+ TAK
6 - - 22 2nd -

7 Log TAK 23 F1 TAK
8 Stop TAK 24 F2 -

) Start TAK 25 Mot -
10 J1- TAK 26 Rob -
n Jik= TAK 27 Jog TAK
12 J2- TAK 28 F/B -
13 J2AF TAK 29 Step =
14 J3- TAK 30 V- -
15 J3+ TAK 31 V+ -
6 J4- TAK
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1.5. Podstawowe okna programu

Poruszanie sie miedzy oknami programu odbywa sie poprzez nacisniecie przypisa-

nych do nich przyciskow.

Numer przycisku Nazwa przycisku / okna Numer okna
2 Settings 1
4 File Manager 2
5 Program 3
23 F1 4
27 Jog 5

Poruszanie sie miedzy oknami jest mozliwe tylko w trybie MANUAL. Przyciski uak-

tywniajgce okna zostaty zaznaczone zielonym prostokatem znajdujgcym sie obok ich
ikony, kiedy zielony prostokat nie wyswietla sie na ekranie oznacza to ze nie jest mozliwe
przejscie do danego okna.

Okno File Manager

@@ rutimrojext

Okno Program
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Okno Logger
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Okno sterowania wyjs¢
cyfrowych

. e MultiProjekt
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Rys. 6. Podstawowe okna programu

Okno JOG sterowanie
ruchami robota w trybie
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Pasek statusu (Status Bar)

Pasek statusu jest zawsze widoczny niezaleznie od aktualnie wyswietlanego okna
I trybu pracy. Informuje o aktualnym statusie robota.

B TPSim_Si_v2.0.1 - >

Selected: Current:
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Rys. 7. Pasek statusu

1. Kontrolka AUTO - kolor zotty, gdy robot jest w trybie AUTO; szary - tryb MANUAL

2. Kontrolka RUN- kolor niebieski, gdy robot wykonuje instrukcje zawarte w pro-
gramie; domysinie szary

3. Kontrolka BUSY - kolor zotty, gdy robot wykonuje ruch; domysinie szary

4. Kontrolka MOTOR ON - kolor z6tty, gdy napedy sa uruchomione; domysinie szary

5. Przycisk POWER ON - uruchamia napedy po wcisnieciu; kolor informuje o statusie:
7Oy, gdy zasilanie jest uruchomione, szary, gdy zasilanie jest nie wtgczone

6. Przycisk CONNECT - przycisk umozliwiajgcy nawigzanie potaczenia sieciowego
Z Urzadzeniem docelowym

- Kolor czerwony — niepotaczony

- Kolor zielony — potaczony
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Okno 1 - File Manager
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Umozliwia kopiowanie programow robota pomiedzy TeachPendantem a katalogami

systemowymi oraz zewnetrznymi nosnikami pamieci.

W TPSim_Siv201

Funkcje przyciskow:
1- Zaznaczenie wielu elementow

2 - Kopiowanie TeachPendant -> System
3 - Kopiowanie System -> TeachPendant
4 - Usuwanie plikow

TeAcH PENDANT

MOTOR 0N . POWER ON

@

Name Size Date Modified

2. Dryske lokalny (C) 20.08.2022 08:58
~~ Dane (D) 29.08.2022 08:58

Rys. 8. Okno 2 - File Manager
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Okno 2 - Program

Umozliwia tworzenie, edycje oraz zapis programow robota.

Rys. 9. Okno 3 - Program

Okno 3 - Log

WysSwietla zdarzenia zachodzace w symulatorze oraz rejestruje aktualne wystepu-
jace btedy.

Rys. 10. Okno 4 - Log

Funkcje przyciskow:

1- Status potaczenia

2 - Lista aktualnych btedow

3 - Logowanie zdarzen

4 - Resetowanie aktualnie wystepujgcych bteddw
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Okno 4 - F1

Umozliwia wigczanie lub wytaczanie wyjs¢ cyfrowych robota.

@ k_,f NMiultiProjekt

Rys. 11. Okno 5 - F1

Okno 5 - Manual

Umozliwia poruszanie robotem w trybie manualnym.

Rys. 12. Okno 6 - Manual
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1.6. Tryby pracy MANUAL i AUTO

Robot moze pracowac w dwoch trybach:
- MANUAL - reczne sterowanie ruchami — zmiana ustawien
- AUTO - praca automatyczna, wykonywanie programu

Przetaczanie miedzy trybami moze nastapic tylko poprzez odpowiednie ustawienie
stacyjki zmiany trybow pracy MANUAL — AUTO na skrzynce sterujacej (urzadzenie rze-
czywiste) lub na ekranie symulatora.

Rys. 13.
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2. TWORZENIE PROGRAMU STERUJACEGO

Aby zaprogramowac prace robota nalezy kolgjno:

A: Utworzy¢ nowy lub otworzy¢ istniejgcy program pracy robota.

B: Przetaczy¢ robota w tryb MANUAL.

C: Zapamietac potozenia, miedzy ktorymi bedzie poruszat sie robot.
D: Utworzy¢ program sterujgcy ruchem robota.

Ponizej opisano doktadne) wymienione czynnosci.

2.1. Potaczenie z symulatorem

W przypadku pracy z symulatorem nalezy potaczy¢ go z symulatorem robota
poprzez wybranie ikonki Teach Pendant @ z przybornika (panel Widok) w oprogra-
maowaniu Simultus.

W panelu Status Bar nacisnac¢ przycisk connect . aby potaczy¢ sie z symuladja.
Kiedy potgczenie zostanie nawigzane, przycisk connect zmieni status na potaczono. -

2.2. Utworzenie nowego lub otwarcie istniejacego programu pracy
robota

Aby stworzy¢ nowy program nalezy wcisnac przycisk New Program (1) i podac jego
nazwe, uzywajac klawiatury ekranowej (3) (przy aktywnej klawiaturze ekranowej mozliwe
jest wprowadzenie tekstu, uzywajac klawiatury komputera).

Aby otworzy istniejacy program nalezy wcisnac przycisk Load (2).

TeAcH PENDANT 13 WWW.MULTIPROJEKT.PL
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Rys. 14.

2.3. Przetaczenie robota w tryb MANUAL

W TPSim_Siv201 - ®

1 @& iuiti;rojekt
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Rys. 15.
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Aby poruszac robotem w trybie manualnym nalezy:

A: Potaczy¢ sie z programem Simultus (7).

B: Ustawic stacyjke (2) w potozeniu MANUAL.

C: Aktywowac przycisk DMS (5).

D: Uruchomic zasilanie robota przyciskiem (4) POWER ON.

E: Upewnic sie ze dioda (3) Error nie Swieci sie na czerwono. W razie potrzeby zre-
setowac wystepujace btedy wyswietlane w oknie 4 - Log.

Warunki poruszania robotem w trybie MANUAL:

Potaczenie
DMS MOTOR ON POWER ON L. Tryb E-Stop Error
sieciowe
aktywny wiaczony wiaczony aktywne Manual nieaktywny prak btedow

Ponizej przedstawiono widok ekranu Teach Pendanta w gotowosci do pracy w try-
bie MANUAL (patrz: pasek statusu, przycisk DMS, przetacznik trybu pracy MANUAL-
-AUTO).

Rys. 16. Tryb Manual w gotowosci do poruszania robotem
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2.4. Reczne poruszanie robotem w trybie MANUAL

Manualna zmiana potozenia cztondw robota: przyciski (2) do sterowania cztonami
robota, kiedy sg aktywne beda oznaczone niebieskim prostokgatem znajdujgcym sie obok
ich ikony, robot bedzie sie poruszat z predkoscia zdefiniowang przez suwak (1) w wybra-
nym trybie ruchu (3).

B TPSim_Siv201 - x

I Speed:

Selected: Current:

Rys. 17.
Funkcje przyciskéw:
Numer przycisku Nazwa Funkcja Ruch WORLD
10 Jik Ruch -, Czton 1 X+
1 J1+ Ruch +, Czton 1 X-
12 J2- Ruch -, Czton 2 Y+
13 J2+ Ruch +, Czton 2 Y-
14 J3- Ruch -, Czton 3 7+
15 J3+ Ruch +, Czton 3 Z-
16 J4- Ruch -, Czton 4 RX+
17 Ja+ Ruch +, Czton 4 RX-
18 J5- Ruch -, Czton 5 RY+
19 J5+ Ruch +, Czton 5 RY-
20 Jo- Ruch -, Czton 6 RZ+
21 J6+ Ruch +, Czton 6 RZ-

TeAcH PENDANT 16 WWW.MULTIPROJEKT.PL
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2.5. Utworzenie tabeli pozycji

Pozycje to ustawienia poszczegolnych cztondw robota, miedzy ktorymi bedzie sie
on poruszat. Aktualna pozycdja ztgczowa robota, wyrazona w stopniach, jest wyswietlana
w komorkach pionowych (1), a w formie wizualnej za pomoca suwakow (2), z uwzgled-
nieniem limitow robota. Komorki poziome (3) reprezentujg pozycje TCP w uktadzie kar-
tezjanskim.

Zapis pozycji

Do aktualnie wybranego programu mozna przypisac maksymalnie 20 punktow. Zapis
odbywa sie poprzez ustawienie robota w pozycji docelowej, wybranie pozycji z listy (2)
w ktore] punkt ma zostac zapisany, przycisk Save (grupa przyciskow 3) wywotuje kla-
wiature ekranowa umozliwiajaca nadanie mu nazwy. Przycisk Clear stuzy do usuwania
zaznaczonego punktu.

TeAcH PENDANT 17 WWW.MULTIPROJEKT.PL
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UWAGA: Punkty sa czescig programu ruchow robota i sa przypisywane do aktualnie
wybranego programu. Jezeli w oknie 3 program nie jest zdefiniowany, zapis punktu bedzie
niemozliwy. Jezeli program zostat wczesniej wybrany, jego nazwa zostanie wyswietlona
w okienku (7).

Gdy na liscie 2 jest aktualnie wybrany jeden z punktow, mozliwe jest przejechanie
robota do tego miejsca po wcisnieciu i przytrzymaniu przycisku GO.

Wspotrzedne aktualnie wybranego punktu oraz jego nazwa sg wyswietlane w komor-
kach oznaczonych niebieskim ttem. Pionowo pozycje ztgczowe, poziomo w uktadzie
kartezjanskim.

| @7 TPsim_Siv20.1 - x

Program: PROG

1: HOME Current:
&M

-

-

-

——

-

-

Rys. 20.

W skrocie:

« zapamietanie pozycji: ustaw robota w pozycji przyciskami =/+ -> wybierz numer
pozyCcji z listy -> nacisnij przycisk Save

« usuniecie wiersza: wybierz numer pozycji z listy -> nacisnij przycisk Clear

« ruch do pozydji: wybierz numer pozydj z listy -> nacisnij przycisk Go
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2.6. Utworzenie programu sterujagcego

Programowanie robota odbywa sie w oknie nr 3.

1- Nazwa aktualnego programu
2 - Tabela programu robota

3 - Parametry funkcji

4 - Lista funkcji

Po stworzeniu programu do tabeli programu mozna dodawac funkcje poprzez
wybor z listy dostepnych funkdji i wcisnieciu przycisku ADD.

TeAcH PENDANT 19 WWW.MULTIPROJEKT.PL
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Parametry funkcji mozna edytowac przy jej dodawaniu lub przy wybraniu wczesnig)
juz dodanej funkgji z tabeli programu (poprzez Klikniecie w funkcje w tabeli programu).

ultiFrojekt

e Lonel

t. o
B -

Aby usunac funkcje z tabeli programu najpierw nalezy jg zaznaczy<¢, W miejscu przy-
ciskow ADD i REPLACE pojawi sie przycisk DELETE.

Hierarchie funkcji w tabeli programu mozna dowolnie modyfikowac poprzez kliknie-
Cie prawym przyciskiem myszy W numer wiersza, przytrzymanie przycisku i przesunieciu
funkcji w pozadane miejsce.

Zapis programu

Aby zapisac aktualny program nalezy po jego stworzeniu wybraé opcje Save,
nastepnie zdefiniowac gdzie chcemy zapisac program. Program mozemy zapisac lokalnie
(w pamieci TeachPendant) zaznaczajac opcje TeachPendant, lub na robocie zaznaczajac
Target device. Jezeli TeachPendant nie jest potaczony z Simultusem opcja zapisu na
robocie bedzie niedostepna.

UWAGA: W trybie AUTO jedynie program znajdujacy sie w pamieci sterownika
robota bedzie mozliwy do wykonania.

TeAcH PENDANT 20 WWW.MULTIPROJEKT.PL
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UWAGA: W pamieci robota moze sie znajdowac tylko jeden plik z programem.
Kazde zapisanie programu na sterowniku robota usuwa poprzedni plik. W razie koniecz-
nosci wykonaj kopie zapasowa w pamieci TeachPendant.

Wczytanie programu

Wczytanie programu odbywa sie poprzez wybranie opdji Load. \W pojawiajgcym sie
oknie dostepne sa dwie lokalizacje, z ktorych mozna zatadowac program.
- Target device - aktualnie zapisany program na sterowniku robota:
« TeachPendant - lista programow zapisanych w pamieci TeachPendant .
Kiedy TPSIm nie jest potaczony z Simultusem, lokalizacja Target device bedzie nie-
dostepna.

s [l MOVEL 100% 4P
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2.7. Lista funkcji

2.7.1. Funkcja DELAY

Funkcja DELAY stuzy do wstrzymania aktualnie wykonywanego programu. Funkcja
przyjmuje liczbe catkowita oznaczajaca ilos¢ sekund do odczekania.

w1 TP3im_5

| @ k_j NMiultiFProjekt

2]

Program: RO

1 B DELAY 05

Rys. 26. Funkcja DELAY

2.7.2. Funkcja MOVEL

Funkcja MOVEL stuzy do wykonania ruchu liniowego do wybranego punktu z wybrang
predkoscia. Mozliwe jest tylko podanie punktu wczesniej zapisanego w oknie 5 Manual.

B TRSim 51 w200 x

MiultirProjekt

B program Save Loaed

f =
-

1 Bl MOVEL 100% 1-HOME

Rys. 27. Funkcja MOVEL
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2.7.3. Funkcja JUMP

Umozliwia zapetlenie fragmentu wykonywanego programul.

Point to jump — definiuje numer wiersza / instrukcji, do ktérej program ma przeskoczy¢
Amaunt — definiuje ile razy fragment ma sie powtorzy ¢

Rys. 28. Funkcja JUMP
2.7.4. Funkcja SET_DO

Umozliwia wiaczenie i wytaczenie wyjs¢ cyfrowych robota.
Digital output — numer wyjscia
State — stan wyjscia

Progras: PROG

1 B 5T oo FALSE

Rys. 29. Funkcja SET_DO
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3. Praca w TRYBIE AUTO

W trybie Auto mozliwe jest wykonanie programu zapisanego na sterowniku robota.
Przejscie do trybu Auto mozliwe jest tylko po przestawieniu stacyjki w pozycje AUTO.

MiultiFProjekt

AUTOMODE

1- Nazwa aktualnego programu
2 - Program robota
3 - Przyciski

START - rozpoczyna Program

STOP - zatrzymuje wykonywanie programu po zakonczeniu komendy w ktorej przy-
Cisk zostat wcisniety

PAUSE - zatrzymuje program bezwzglednie.

Aby mozliwe byto rozpoczecie wykonywania programu nalezy:
1. Przejs¢ w trym AUTO (2)
2. Uruchomi¢ napedy (1)

€ NultiProjekt

AUTOMODE

Rys. 31.

TeAcH PENDANT 24 WWW.MULTIPROJEKT.PL



Warunki wykonywania programu w trybie AUTO:

wiaczone AUTO aktywne aktywne wiaczone brak

UWAGA: \V aktualnej wersji oprogramowania po wytaczeniu Simultusa programy
zachowane w pamieci sterownika robota nie zapisujg sie. W razie koniecznosci upewnij
Sie, ze posiadasz kopie zapasowa programu w TPSIim.

TEACH PENDANT 25 WWW.MULTIPROJEKT.PL
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4. RozwIAZYWANIE BLEDOW

1. Uruchomitem program i wyswietlit sie komunikat LINEAR MOVE ERROR.

Komunikat oznacza, ze ruch pomiedzy dwoma zdefiniowanymi punktami nie moze
zostac wykonany ruchem liniowym. Zmien punkty w funkcji MOVEL i zresetuj btad w oknie
LOG.

2. Wyswietla sie komunikat LINEAR MOVE ERROR, mimo ze wczesniej robot
wykonywat ruch pomiedzy tymi dwoma punktami.

Upewnij sie, ze pozycdja robota nie zostata zmieniona w trybie manualnym. W razie
potrzeby ustaw robota w pozycji poczatkowej programu w oknie JOG. uzywajac przy-
cisku GO.

3. Uruchomitem program, ale robot sie nie porusza.
Upewnij sie, czy punkty zapisane w zaktadce JOG nie posiadajg wartosci O.

4. Nie moge wiaczy¢ napedoéw w trybie MANUAL.
Sprawdz, czy DMS jest aktywne.

5. Poruszam cztonami robota, pozycje ztagczowe w TPSim sie zmieniajqa, ale
w symulacji robot nie zmienia pozycji.

Upewni sie, ze w oprogramowaniu Simultus w przyborniku Sterownik jest urucho-
miona symulacja. Przycisk SIM powinien by¢ rowniez wigczony w wizualizacji.

6. Nie moge sie potaczy¢ z Simultusem.

Upewnij sie, ze w programie Simultus w ustawieniach komunikadji jest wybrany emu-
lator oraz sterownik jest w trybie run.
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