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Predslov

JR/VR Vieweg XYZ déavkovacie roboty radu JR/VR3200/3300/3400/3500/3600 su
novym typom robotov s vynikajicim pomerom cena / vykon a nahradzaju predchadzajicu sériu
JR2000N. Podarilo sa zachovat doterajSiu cenu robota, a pritom vyznamne rozsirit' jeho
funkénost. Kombinované pouzitie krokovych motorov a Specialnych mikro-krokovych obvodov
v pohonnej jednotke umoZznuju Setrit priestor a energiu. Tato priruCka popisuje zéklady
prevadzky robotov série JR / VR3000.

V zasade sa tu jedna o série JR3000 a VR3000, ktoré sa liSia prevedenim bez alebo s
kablovymi prepojenim na osi Z. Z hladiska programovania su obe série rovnaké, a preto bude
dalej v priru¢ke pouzivané oznacenie JR / VR3000 a nebude sa explicitne rozliSovat medzi
tymito dvoma typmi.

Okrem tejto zakladnej priru¢ky su k dispozicii aj nasledovné manualy v angli¢tine:

For Your Safety

Toto su délezité bezpecnostné informécie. Uistite sa, Ze ste ich
precitali pred pouZitim robota.

Setup

Vysvetluje, ako nastavit robota.

m Precitajte si tato priru¢ku m

POZNAMKA: Tato priru¢ka je uréena pre osoby, ktoré dostali
bezpecnostny a inStalaény vycvik tykajdci sa robota.

Maintenance

Vysvetluje postupy udrzby robota.

m Precitajte si tato priru¢ku m

POZNAMKA: Tato priru¢ka je uréena pre osoby, ktoré dostali
bezpecnostny a inStalaény vycvik tykajdci sa robota.

Basic Instructions

Poskytuje nézvy Casti, konfiguracie udajov a zéakladné
vedomosti potrebné na obsluhu robota.

Quick Start

Vysvetluje skutoénu €innost’ robota vytvorenim a spustenim
jednoduchych programov.

Teaching Pendant

Vysvetluje, ako pracovat s robotom pomocou Teachbox —

Operation uciacej rucky.

Functions | Vysvetlfuje u€enie bodov.

Functions Il Vysvetluje prikazy, premenné a funkcie.

Functions Il Vysvetluje funkcie ako su Spolo¢né nastavenia programov
a PLC programovanie.

Functions IV Vysvetluje zédkaznicke funkcie

External Control
(/O [/ Fieldbus)

Vysvetfuje | / O a Fieldbus.
Ak pouZivate Fieldbus, prec€itajte si tuto prirucku.

Communication
Control (COM/LAN)

Vysvetluje riadenie komunikacie cez COM 1-3 a LAN

Camera & Sensor
Functions

Vysvetluje funkcie pripojitefnej kamery a snimaca Z polohy.

Specifications

Zahffia vSeobecné Specifikacie ako su opera¢né rozsahy
robotov, hmotnosti atd.

Auxiliary Axis

Vysvetluje funkcie pomocnych osi.

Functions
PC Operation Vysvetluje ako pouZzivat JR-C-Points software pre PC
Application Vysvetluje Specializované funkcie rbznych Specifikacii

Specifications

aplikcii.

Popisy v tejto priruc¢ke vychadzaju zo Standardnych Specifikacii. Nazvy poloziek
ponuky atd. sa moze liSit v zavislosti od typu modelu.
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Ak chcete plne vyuzit funkcie a moznosti zariadenia, uistite sa, ze
POZOR | robot pouzivate podla spravnych postupov manipulécie / obsluhy
ktoré su napisané v priru¢kach uvedenych na predchadzajucej strane.

Ak vypnete napdjanie po vykonani zmien v nastaveniach robota bez uloZenia,

POZOR tieto zmeny sa stratia a robot sa vrati do pévodného stavu. Uistite sa, Ze ste

uloZili vSetky zmeny udajov a / alebo nastaveni.

Pred prvym pouZzitim tohto robota nezabudnite z&lohovat Udaje robota
POZOR a ulozte jednotlivé informécie o konfiguracii. Informécie o individualnej

konfiguracii mézu byt potrebné pri vymene riadiacej DPS.

Snury. NepouZivajte stroj, ked’ nie je uzemneny.
Nespravne uzemnenie spOsobuje zésah elektrickym pradom, poZiar,
VYSTRAHA! | poruchu alebo posSkodenie zariadenia.

f Vzdy sa uistite, Ze je stroj uzemneny prostrednictvom napajacej

Uistite sa, predtym, nez pripojite napajaci kabel, Ze stroj je vypnuty.
Ak tak neurobite, m6ze dojst k arazu elektrickym pradom alebo zraneniu.
VYSTRAHA!

popisany v niektorom manuali na predchadzajucej strane. V pripade
opravy kontaktujte Janome (uvedené na zadna strana tohto navodu) alebo

f S robotom nemanipulujte ani ho neobsluhujte spésobom, ktory nie je
VYSTRAHA! svojho predajcu.

Ak tak neurobite, m6ze dojst k arazu elektrickym pradom alebo zraneniu.

Poznamka: Prevadzkové metddy opisané v tejto prirucke su uvedené nasledovne:

Riadenie cez Teachbox

m Riadenie cez PC (JR-C-Points II)

g Pri inStal&cii robota dbajte na spravne uzemnenie.

Poznamka:

Tento vyrobok méze byt upraveny bez predchadzajuceho upozornenia. M6zu teda
vzniknut' rozdiely medzi XYZ davkovacim robotom a vyrobkom popisanym v tejto
prirucke.
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PRE VASU BEZPECNOST

Pozorne si prec€itajte nasledujuce upozornenia a preventivne opatrenia pre bezpec¢nu
manipulaciu s XYZ davkovacim robotom. Majte je vzdy na pamaéti, aby ste zabranili zraneniu
a poskodeniu majetku.

Starostlivo dodrZujte varovania a preventivne opatrenia!
V priru¢ke su pouzivané rézne symboly pre zdéraznenie vyznamnych skuto¢nosti. Precitajte
si nasledujuce vysvetlenie, aby ste pochopili vyznam tychto symbolov.

Symboly pre stupen ohrozenia a nebezpeéenstva
Nasledujuce symboly oznaluju stupen Skéd a nebezpelenstvo, ktoré moézZu vzniknat
nedodrzanim bezpeénostnych pokynov.

Tento symbol oznacuje vyrazne zvySené riziko vazneho zranenia
alebo smrti !

NEBEZPECNE!

Tento symbol oznaduje riziko vaZzneho zranenia alebo smrti !

>

VYSTRAHA!
Tento symbol ozna€uje moznost vaZzneho zranenia alebo poSkodenia
zariadenia !
POZOR!

Symboly pre potencial nebezpe€enstva a ochranné opatrenia
Nasledujuce symboly oznacuju bezpecnostné opatrenia, ktoré by mali byt prijaté.

Oznaduje opatrenia, ktoré musia byt prijaté

Davaijte pozor! (VSeobecné upozornenie)

Oznacuje zakazanu akciu

Nikdy to nerobte (VSeobecny zakaz)

Nerozoberajte, neupravujte a neopravuijte.

Nedotykajte sa

Postupuijte podla tychto pokynov (VSeobecna poziadavka)

Uistite sa, Ze napjaci k&bel bol odpojeny.

Uistite sa, Ze zariadenie je uzemnené.

@ Ve 30
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PRE VASU BEZPECNOST

Ak pouZzivate pomocné osi na ovladanie motora, napriklad servomotora, ktory
vytvara spatnu vazbu a/alebo motor s vysokym vykonom atd'’., alebo pri pouZiti
pomocnych osi spolu s robotom atd'., Ziadame vas, aby ste vykonali
hodnotenie rizika na vasSej strane a prijali vSetky potrebné bezpecénostné
opatrenia.

Ak pouZivate funkcie pomocnej osi spésobom, ktory vyZaduje bezpe&nostné opatrenia

A\

NEBEZPECNE!

VZdy zostavte bezpecnostny kryt alebo zakryte robota ochrannym krytom,
aby sa nikto nedotykal pohyblivych €asti.

Ktokolvek v maximalnom dosahu robota a pomocnych osi, ktoré riadi,
moZe byt zraneny. Pomocou prisluSenstva konektora | / O-S vytvorte
blokovaci systém nudzového zastavenia, ktory prerusi napajanie motora
a pomocnych osi a spusti sa pri otvoreni vstupu do bezpecénostného krytu.
Uistite sa, Ze neexistuje Ziadny iny spésob vstupu do obmedzeného priestoru.

Okrem toho umiestnite na jasne viditelnom mieste vystraznu znacku ,Vstup zakadzany*
alebo ,Nepracovat*.

Priklad:
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PRE VASU BEZPECNOST

Ak pouZivate funkcie pomocnej osi spésobom, ktory vyZaduje bezpe&nostné opatrenia

A\

NEBEZPECNE!

Ked je napéjanie robota zapnuté, nikdy nevstupujte do bezpe&nostného krytu
ani nevkladajte tvar, ruky ani do Ziadne iné Casti tela.
Ak tak neurobite, mb6ze to mat za nasledok zranenie.

Pri vstupe do bezpecénostného krytu z dévodu nie€oho nespravneho s
robotom alebo periférnym zariadenim alebo pri prehliadke alebo namazani
stroja atd., Ked je vypina¢ napajania aj robot vypnuty, nezabudnite
zablokovat a oznadit' a uistit sa, Ze neexistuje elektrina prudiaca do robota.
Ak tak neurobite, m6ze dojst k arazu elektrickym pradom alebo zraneniu.

A\

VYSTRAHA!

Ak sa d& systém robotov vyuZivajuci funkcie pomocnej osi klasifikovat ako
priemyselny robot, musia operatori v Japonsku, ktori sa zaoberaju
vyucbou, prehliadkami, nastavovanim a/alebo opravami, absolvovat
~Specialne Skolenie* pre priemyselné roboty. ako je stanovené v ¢lanku 59
japonského zakona o bezpecnosti a ochrane zdravia v priemysle a
suvisiacich predpisov.

Podobne pri pouzivani robota mimo Japonska to urobte podla zdkonov a
smernic krajiny, v ktorej sa pouZiva.

Pred vykonanim cyklu alebo operacie vZdy skontrolujte nasledovné:

* Prekazky: Uistite sa, Ze vo vnutri ochrannej klietky nie su Ziadne prekazky
alebo fudia.

* InStalacia: Skontrolujte, €i je robot spravne nainstalovany a nie su

Ziadne abnormality s robotom a okolitymi zariadeniami a Ze Teachbox a
nastroje su na vhodnych miestach.

» Nudzovy vypinac: Uistite sa, Ze blokovaci obvod 1/0-S (blokovaci) a
spina¢ nadzového zastavenia funguju spravne.

Je potencialne nebezpecné obsluhovat robota bez vykonania tychto
kontrol.
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PRE VASU BEZPECNOST

Ak pouZivate funkcie pomocnej osi spésobom, ktory vyZaduje bezpe&nostné opatrenia

A\

VYSTRAHA!

Zostavte dostatocne ochranny kryt, ktory chrani obsluhu pred
nebezpeclenstvami, ako je rozlomenie nastroja alebo obrobku atd.

Pri praci v bezpecnostnom kryte pouZzivajte ochranné vybavenie, ako je
prilba, ochranné rukavice, ochranné okuliare a bezpe¢nostna obuv.
Nedodrzanie tychto bezpe€nostnych opatreni méze mat’ za nasledok
zranenie.

Ak hrozi nebezpecenstvo padu alebo premietania predmetov, ktoré robot
uchopi, vezmite do Uvahy velkost, hmotnost a chemické zloZenie
predmetov z hladiska poZadovanych bezpeénostnych opatreni.

Ak tak neurobite, m6ze to mat za nasledok zranenie alebo poruchu
jednotky.

Pri praci v bezpecnostnom kryte dbajte na to, aby sa neprekro€il maximalny
dosah robota.
Ak tak neurobite, mbZe to spdsobit’ zranenie.

Pri spusteni cyklu najskor skontrolujte, ¢i sa v bezpe&nostnom kryte
nenachadzaju Ziadne osoby, a neexistuju prekazky, ktoré by monhli
prekézat pri behu programu.

Ak tak neurobite, m6ze to spdsobit’ zranenie alebo poruchu jednotky.

SO e &
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PRE VASU BEZPECNOST

/N

NEBEZPECNE!

NepouZivajte tam, kde je pritomny horfavy alebo Zieravy plyn.
Nahromadenie uniknutého plynu okolo jednotky spésobuje vybuch a poZziar.

A\

VYSTRAHA!

Uistite sa, Ze ste jednotku bezpecne nainStalovali na miesto, ktoré uplne
udrzi hmotnost’ jednotky aj jej pouZitie. NainStalujte robota a rozvadzac na
pracovny stdl 60 cm alebo viac nad Uroviiou podlahy a robot inStalujte do
stredu pracovného stola. Okrem toho v pripade jednotiek s chladiacim
ventilatorom na zadnej strane treba ponechat 30 cm alebo viac volného
priestoru medzi zadnou Castou jednotky a stenou.

Ak je inStalacia neodbornd, jednotka m6ze spadnut a spésobit zranenie a
poruchu jednotky. Neodbornd inStalacia tieZz sposobuje prehrievanie a
poZiar..

Uistite sa, Ze je jednotka napdjand v rozsahu menovitého pradu.
Ak tak neurobite, d6jde k Urazu elektrickym pridom, poZziaru a poruche
jednotky.

Pevne zastréte napajaci kabel do elektrickej zasuvky.
Ak tak neurobite, zastréka sa zahreje a spésobi poZiar.

Nezabudnite jednotku pouzivat v uvedenom rozsahu napétia.
Ak tak neurobite, d6jde k poZiaru a poruche jednotky.

ASSe ©

Pri vymene poistiek alebo pri kontrole alebo mazani jednotky odpojte
napdjaci kabel od elektrickej zasuvky, potom ho odpojte od hlavnej jednotky
a uistite sa, Ze nie je pritomny elektricky prud. Nedotykajte sa Ziadnych
kolikov napajacieho napéatia do 5 sekind od vybratia napajacieho kébla.
Nedodrzanie tychto krokov méze spbsobit Uraz elektrickym pridom a
zranenie..
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PRE VASU BEZPECNOST

A\

VYSTRAHA!

VZdy sa uistite, Ze je zariadenie uzemnené cez napajaci kabel.
NepouZivajte stroj, ked nie je uzemneny.

Nespravne uzemnenie spésobuje zdsah elektrickym prdadom, poZiar
a poruchu jednotky.

Pravidelne utierajte zastréku Cistou suchou handri¢kou, aby ste odstranili
prach.
Hromadenie prachu zhorSuje elektricku izolaciu a spdsobuje poZiar.

Ak sa jednotka nepouZziva dlhSiu dobu, odpojte sietova Snaru od elektrickej
zasuvky.
Hromadenie prachu spésobuje poZiare..

Vypnite jednotku pred zasunutim alebo vybratim kablov, ako napriklad aj
kabla od Teachboxu.

Ak tak neurobite, d6jde k Urazu elektrickym pradom, poziaru, strate Gdajov
a poruche jednotky.

NepokuSajte sa zariadenie rozoberat alebo upravovat.
Demontéz alebo modifikacia spésobuje zasah elektrickym pradom a
poruchu jednotky.

Nedovolte, aby voda alebo olej prisli do kontaktu s jednotkou, ovladacou
skrinkou alebo sietovym ké&blom.

Kontakt s vodou alebo olejom spbsobuje zdsah elektrickym pradom, pozZiar
alebo poruchu jednotky.

Stuper ochrany: IP20.

M 0o NS G

Ak sa vyskytne nie¢o neobvyklé, napriklad zapach horenia alebo neobvykly
zvuk, zastavte prevadzku a okamzite odpojte napajaci kabel. Obratte sa na
predajcu, od ktorého ste si zakupili robota, alebo na adresu uvedenej na
poslednej strane tejto prirucky.

Pokracovanie v pouzivani robota bez rieSenia problému spdsobuje uraz
elektrickym prudom, poZiar alebo poruchu jednotky.
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PRE VASU BEZPECNOST

A\

POZOR!

Pocas transportu a/alebo inStalacie nenechajte jednotku spadnut alebo ju
prevrhnat.
To mbZe spbsobit zranenie alebo poSkodenie jednotky.

Pred akoukolvek ¢innostou sa uistite, Ze nehrozi bezprostredné
nebezpeclenstvo pre obsluhu. Ak tak neurobite, mdze déjst k zraneniu.

Jednotku pouZivajte v prostredi s teplotou 0 az 40 °C, s vlhkostou 20-90%
a bez kondenzécie.
PouZzitie mimo tychto podmienok méze spésobit poruchu zariadenia.

Jednotku pouZivajte v prostredi, kde nie je pritomny elektrické ruSenie.
Ak tak neurobite, d6jde k poruche alebo poruche jednotky.

Pri modeloch s obvodmi I/0O-S vykonajte pri inStalacii jednotky
bezpecnostné opatrenia, ako napriklad nastavenie priestorovych snimacov
a ochrannej klietky.

Ak nie su zavedené Ziadne bezpeénostné opatrenia a niekto vstupi do
oblasti prevadzky, ked je robot v prevadzke, moze sa zranit..

Pocas prevadzky alebo obsluhy robota majte nddzovy vypina¢ v dosahu
operatora.

Ak je robot v prevadzke, ked nie je nudzovy vypina¢ v dosahu, nemusi byt
moZzné ho okamzite a bezpe&ne zastavit. Toto je potencialne nebezpecné.

Uistite sa, Ze pravidelne vykonavate kontrolu funkcie spinaca (-ov)
nadzoveého zastavenia. U modelov s obvodmi I/O-S tieZ pravidelne
vykonavajte kontrolu funkcie obvodu I/O-S.

Ak je robot prevadzkovany bez vykonania tychto kontrol, nemusi byt
moZzné v nadzovom pripade robot okamZite a bezpecéne zastavit. Toto je
potencialne nebezpecné.

e &880 90
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PRE VASU BEZPECNOST

A\

POZOR!

Pri pripdjani nastrojov atd. sa pred spustenim robota uistite, Ze st
bezpecne namontované.
Ak tak neurobite, d6jde k zraneniu alebo poruche.

Pri dlhSom pouZzivani stroja skontrolujte a uistite sa, Ze Ziadna z
upevnovacich skrutiek hlavnej jednotky nie je uvolnena, a vykonavajte
rutinnd kontrolu kazdé 3 mesiace. Ak tak neurobite, d6jde k zraneniu alebo
poruche.

Skontrolujte pripojenie Sndr a kéblov k hlavnej jednotke.
Nespravne zapojenie spdsobuje poruchu zariadenia.

Pohyblivé ¢asti jednotky pred prepravou zaistite.
Ak tak neurobite, d6jde k zraneniu alebo poruche.

Pri zdvihani a preprave robota, robte to s 2 alebo viacerymi fudmi.
Ak tak neurobite, d6jde k zraneniu alebo poruche.

Jednotku pouZivajte v prostredi, ktoré nie je vystavené priamemu
slneénému Ziareniu.
Priame slne¢né svetlo spdsobuje poruchu zariadenia.

OSSOSO e

Informécie o individuélnej konfiguracii sa liSia pre kazdu jednotlivi
jednotku, aj ked su to rovnaké modely. NepouZivajte zalohovacie data s
inym robotom. Robot neméze normélne fungovat so zaloZznymi datami od
iného robota.
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1 PRACOVNY DIAGRAM

Samotnému spustenie pracovného
cyklu robota predchadzaju rézne
procesy. Najskoér zo vSetkého musi byt
vytvoreny program aby robot pracoval.

Na obrazku vpravo je zobrazeny
pracovny diagram ¢innosti potrebnych
na to aby robot pracoval. Cinnost
tvorenia programu, vstupu operacii,
danych udajov, suradnic a premennych
atd. sa nazyva ,ucenie"”.

Poradie nasledovnych operacii neméa
vplyv na funkénost’ programu.

- vstupy pre uc€enie bodov

- vSetky spolo¢né nastavenia programu
- individuélne nastavenia programu

aluagn

\

AOPOQ 31UalN

Ver. 1.00
August 2019

Inicializacia

l

Vyber &isla programu

Vstup suradnic bodu
Vyber typu bodu

Opakovat tolkokrat
kolko je bodov

Vstup nastaveni pre vSetky programy

Vstup nastaveni pre tento program

Testovaci cyklus

Praca

Program sa sklada z individualnych nastaveni programu obsiahnutych v retazci
bodovych Udajov. Bodové Udaje sa skladaju z dvoch prvkov: r6zne ,suradnice” pre
kazdy jednotlivy bod a ,typ“; metoda ako prejst na dalsi bod.

Ak ich pouzijete ako rdmec, do udajov o bodoch sa doplnia udaje bodovych uloh
(prikazové retazce pouzivané na pohyb robota) atd., aby sa program doplnil. Pri
spusteni programu kazda os robota sa presunie na suradnice kazdého bodu v

Ciselnom poradi.

Nastavenia ako napriklad

pre vSetky programy individualne

........................

i |

| | Nastavenia ako napriklad |

110 st oby¢ajne spoloéné : meno programu je ukladané |
i i

| i

Udaje ako st napriklad stradnice
i a typy bodov su zahrnuteé
i v nastaveniach bodu

<7 | Program 1 <% ¢  PointData String

Individuélne nastavenia programu P1 P2 P3
Spolo¢né
nastavenia Program 2
vsetkych I Individualne nastavenia programu I P1 P2 P3 [ I Pn I
programov

Program N
Individualne nastavenia programu I P1 P2 P3 [ | Pn I
- Strana 14 -
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2 OPERACIE ROBOTA (PTP POHYB)

Tu najskér zaregistrujeme jednoduchy program a skuto¢ne pohneme robotom.
Zaregistrujte a spustite robota medzi tymito dvoma bodmi:

Ver. 1.00
August 2019

Point Number Coordinates Point Type
01 K 20mm, Y:80mm, Z:30mm, R:0deg PTP Point
0z X 70mm, Y:120mm, Z:30mm, R:Odeg PTP Point

o L —
Paoint 1 |—7f
.
&

()

Example: JR3203N-AC

Pre kazdy bod existuje tzv. ,typ bodu“ a spésob presunu do nasledujuceho bodu sa
liSi v zavislosti od tohto typu bodu. Bod PTP (Point to Point) je typ bodu, pomocou
ktorého robot vykonava ,PTP pohyb“ do nasledujuceho bodu. Pohyb PTP znamena,
Ze robot vystupuje vertikalne z aktualneho bodu, pohybuje sa pozdiZ osi X a Y a potom
vertikalne klesa k dalSiemu bodu.

Upravte tieZ ,domacu polohu (Work Home Position) podla niZSie uvedenych inStrukcii.
Doméca poloha je bod, v ktorom robot po dokonéeni behu ¢aka az do zadiatku
nasledujuceho behu. Pri tovarenskych nastaveniach je pracovna domaca pozicia
zaregistrovana do pociato¢ného bodu (0,0). Toto vS8ak mozno zmenit.

Point Mumber

Coordinates

Point Type

Work Home

X 100mm, Y:30mm, Z:30mm, R:Odeg
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2.1 Inicializacia

Snury. NepouZivajte stroj, ked’ nie je uzemneny.
Nespravne uzemnenie spdsobuje zasah elektrickym prudom, poZiar,
VYSTRAHA! | poruchu alebo posSkodenie zariadenia.

f Vzdy sa uistite, Ze je stroj uzemneny prostrednictvom napajacej

1. Dokladne si precitajte ndvod na obsluhu ,Nastavenie“, ako spravne a
bezpelne nainstalovat robot. V tomto priklade je Teachbox pripojeny k robotu.

2. Zapnite sietovy vypina¢ na zadnej stene robota.

3. Ak sav hornom riadku LCD na Teachboxe zobrazuje [Teaching Mode] *,
prejdite na krok 4.

Ak sa zobrazi ina sprava, stlacte Chanaina Mode
tlacidlo | MODE |. xternal Run Mode
Stlaganim tlacidiel | ¥ | alebo | A Switch Run Mode

prestvate zvyraznenie riadku. geaf;hms ,MUdME oy

Zvyraznite [Teaching Mode] a Aé’fnﬁ]?;‘tzrg't%n 2

stlacte klaves :

Zvoleny Teaching Mode indikuje ¢ervena LED na Teach boxe

o] [<1] [72] ] [ea

i ® @ <
RUN TEACH | LOGIN HOME
== ] C A NY AN

-~

4. Stlaste klavesu na Teachboxe.

Kazdéa os sa zacina pohybovat a vykonava sa mechanicka inicializacia.
Mechanicka inicializacia umoZznuje robotovi rozpoznat aktualne suradnice
robota a je to vZzdy potrebné po zapnuti napajania alebo po uvolneni tlacidla
nudzového zastavenia.

* Teaching Mode je rezim, ktory sa pouZiva na vytvaranie programov a vykonavanie
réznych nastaveni.
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2.2 Ucenie

2.2.1 Vyber ¢isla programu
Tu je uvedeny priklad vyberu programu €islo 3 (prazdny).

1. Vyberte ¢&islo programu pre
vyuc€bu. Ak neexistuju Ziadne
zaregistrované programy, pri
spusteni rezimu ucenia sa zobrazi
obrazovka na zadanie &isla
programu, ktor4 sa zobrazuje
napravo. Ak sa obrazovka na Program Number ]
zadanie Cisla programu neobjavi
ani po spusteni reZimu ucenia,
stlacte klaves :

Enter a number.

DEL COPY NEW LIST GLIST

| FO F1 F2 F3 | F4 |

Program Number Entry Screen
2. Ked sa zobrazi obrazovka na Select ltem 1/84

zadanie Cisla programu, stlacte
klaves (NEW). Zobrazi sa 002
zoznam neregistrovanych cisel 003
programov zobrazeny napravo. %
Dvojitym stlagenim tlagidla | V] 008
zvyraznite [003] a potom stlacte 007
klaves . Svetelna lista sa 008
posuva o jeden riadok zakazdym, 009
ked sa stlaci tlacidlo gj'nﬂ

M2

Unregistered Program Number List
POZNAMKA

* V tychto navodoch na obsluhu sa zvyraznenie polozky a stlaenie klavesu

ENTR joznacuje ako ,vyber".

» Ked sa zobrazi obrazovka na zadanie Cisla programu, stlacte klaves
(LIST), aby ste zobrazili zoznam zaregistrovanych &isel programov.

» MOZete tiez Ciselne zadat €islo programu pre vyu€bu priamo na obrazovke
Zadanie d&isla programu.
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3. Po vybere Cisla programu sa Program 3 P1
objavi obrazovka na zadanie X Omm
novej polohy pre bod &islo 1, ¥ Omm
ako je zobrazené vpravo. Z Omm

R Odeg
FUNC e MDIINIT

|FO| |F1 F2| |[F3| |F4]
New Position Entry Screen

2.2.2 VloZenie suradnic bodu

Existuju dve metody zadavania pozicii:

rezim JOG - ru¢né navedenie hlavy robota na potrebné miesto

rezim MDI (Manual Data Input) — priame zadanie suradnic bodu z klavesnice

Ak chcete zmenit reZzim zadavania pozicii, na obrazovke zadavania pozicii stlacte
nasledujuce tlacidla:

« ReZim JOG: klaves
« ReZim MDI: klaves

Zadajte suradnice bodu. V tomto priklade sa suradnice zadavaju pomocou rezimu
JOG. Aktudélne zvoleny rezim zadavania polohy [JOG] alebo [MDI] sa zvyrazni v
dolnom riadku displeja LCD.

Ak je zvyraznena polozka [MDI], stladenim klavesu (JOG) prepnite do rezimu
JOG.

Najprv zadajte suradnice pre bod 1.

Posurite kazdu os pomocou tlacidiel JOG do poZadovanej polohy (suradnice).
Na LCD displeji sa zobrazi aktualna poloha stredu nastroja * (stradnice).

Ked sa robot presunie do cielovej polohy, stlacte klaves |[ENTR | pre nastavenie
suradnic.

* Hodnota offsetu od Spicky nastroja sa oznacuje ako stredovy bod néstroja (TCP).
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Coordinate System

=2l

Example: JR3204N-AC

Point Number Coordinates Point Type
1 X 20mm, ¥: 80mm, Z: 30mm, R: Odeg PTF Point

Vyznam kldves pocas vstupu JOG:

................... Pohyb osi X v smere — X

.................. Pohyb osi X v smere + X

.................. Pohyb osi Y v smere - Y

.................. Pohyb osi Y v smere + Y

.................. Pohyb osi Z v smere - Z

.................. Pohyb osi Z v smere + Z

.................. Rotécia osi R v smere — R (v smere hod. ruciciek)

.................. Rotécia osi R v smere + R (proti smeru hod. ruciciek)
- Strana 19 -
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Vzdialenost, v ktorej sa osi pohybujt pri kazdom stlagenf tiacidiel - (klavesy
JOG) na predchadzajucej stranke, a rychlost, ktord sa osi pohybuju pri stlacani
klavesov, je mozné nastavit pomocou funkcie JOG v nastaveniach prostredia vyucby
(vyberte volbu UTILITY).

................... Nastavi stradnice. Ak je zadanie polohy nové, zobrazi sa
obrazovka vyberu typu bodu. Ak upravujete existujuci bod,
obrazovka sa vrati na obrazovku nastaveni bodov (zakladna
obrazovka).

ESC .. Navrat na obrazovku nastaveni hodn6t (zakladna obrazovka)
Iba pri Uprave bodov a programov.

SHIFT |+ JOG klaves ................. Pohyb osi v JOG mdde sa zrychli
................... Vykona sa mechanicka inicializacia.

Pozn. Ak stlagite v MDI méde nejaka JOG klavesu, tak sa robot automaticky prepne
do JOG méddu.

ak sa robot méZe pohnut, ked operator pouziva klavesy JOG,

) GO klavesy alebo testovaci chod.

VYSTRAHA! | Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po&as prevadzky robota moze
dojst k zraneniu alebo poruche jednotky.

f Ked ste v reZzime ucenia, nedotykajte sa pohyblivych ¢asti

Rozsah pohybu kazdej osi v rezime JOG je obmedzeny limitom oblasti pohybu. Ak
chcete aby osi nepresiahnli ur&ité limity suradnic, zaciarknite polic¢ko [Move Area Limit]
v Casti All Common Common Settings alebo Individual Program Settings.

- Strana 20 -
08/2019 ELPRO s.r.o.



Manual VR3000_SK -, Rychly Start" Ver. 1.00
August 2019

2.2.3 Vlozenie suradnic Domacej pozicie (Work Home)

Domacu poziciu je mozné zaregistrovat v Individualnych nastaveniach programu, ako
aj v Spolo¢nych nastaveniach programu. Ak zadate domacu poziciu ako ,spoloénu /
individualnu“, mézete medzi nimi prepinat a vybrat, ktory z nich sa ma pouzit. Zadajte
nasledujldce suradnice pracovnej polohy:

Point Number Coordinates
Common Work Home X: 100mm, Y: 30mm, Z: 30mm, R: Odeg
. . . . Program 3 P2
Zaregistrujte spolo¢nu domacu X+70 Y+120 7+30 R+0
polohu. Spolo¢na domaca pozicia je Type PTP Point

bod, v ktorom osi ¢akaju po
dokonceni behu pred zaciatkom
nasledujuceho behu.

Dvakrét stladte tlagidlo [ € | na
obrazovke s nastavenim hodnoty
bodu napravo. Zobrazi sa obrazovka
nastavenia hodnoty pre spolo¢nu

pracovnu domacu poziciu. SMARK EMARK JEXEC PEXEC

Na obrazovke nastavenia hodnoty bodu (zakladna obrazovka) sa po stlaeni klavesu
| « ] zobrazi obrazovka nastavenia hodnoty bodu pre predchadzajtci bod a
stlagenim klavesu [ > | sa zobrazi obrazovka nastaveni pre nasleduijtici bod.

TaktieZ stladenim | SHIFT | +| « | sa zobrzi bod &. 1 a stladenim [SHIFT ]+ [» | sa
zobrazi obrazovka pre novy bod.

Spolo¢na domaca pozicia je bod priamo pred bodom ¢&. 1.

, . L Program 3 Common Work Home
Vyberte suradnice pre spolo¢nu X+0 Y+0 7+0 R+0
domacu polohu podfa obrazovky Type PTP Point
zobrazenej vpravo.

S.MARK E.MARK J.EXEC PEXEC
Common Work Home Point Value
Settings Screen
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. . Program 3 Common Work Home
Zobrazi sa obrazovka na zadanie > X i
polohy zobrazena napravo. Y Omm
V tomto priklade zadajte suradnice 2z Omm
pomocou rezimu MDI. R Odeg

Zvyrazneny rezim [JOG] alebo [MDI]
v poslednom riadku na obrazovke
predstavuje aktualne zvoleny rezim
zadavania polohy.

Ak je zvyraznena polozka [JOG],
stladte klaves (MDV). FUNC Joc [ INIT

|[FO| |F1| [F2| [F3] [F4|
Position Entry Screen

Symbol [>] vlavo od oznadenia osi ukazuje kde je kurzor. Numericky vioZte suradnice
pomocou klaves uvedenych nizsSie. Po vloZeni suradnic X, Y, Z a R stlacte | ENTR.
aby sa zaznamenali.

Vyznam kladves pocas vstupu MDI:

-[0] e Prepise &islo pod kurzorom stlagenim &isla. Ak je kurzor skryty,
Cisla sa posunu o jednu Cislicu dofava a stlacené Cislo sa zada
ako posledna dislica.

] Vkladanie symbolov.

[ Vstup desatinnej Ciarky. Neplatné ked zadavané cislo uz
obsahuje desatinnu ¢iarku, alebo ak nie je povolena.

|SHIFT |+ |DEL/CLR]............. Vymazanie. Cislo na pozicii kurzora sa prepiSe na 0.
DEL/CLR|............ Vymaze Cislicu, alebo desatinni bodku pod kurzorom. Kurzor

a Cislice nalavo od neho sa posunu o 1 poziciu vpravo.
Desatinna ciarka vSak neméze byt vymazana, ak €islo
presahuje rozsah zadania bez desatinnej Ciarky. Ak je kurzor
skryty, odstrani sa najnizsia Cislica desatinného zlomku a ¢isla
sa posunu o jednu Eislicu doprava.

........................ Vzdy ked sa stlagi klaves tak kurzor (oznageny >) sa
presunie na dalSiu os v poradi X—-Y -Z-R - X.
...................... Vykonéa sa mechanicka inicializacia.
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(A, Pohne kurzorom o jeden riadok nahor.

[ — Pohne kurzorom o jeden riadok nadol.

T Pohne kurzorom o jedno miesto vlavo. Ak je na zaCiatku novej

obrazovky, tak sa vrati na zobrazenie predchadzajliceho bodu.

I Pohne kurzorom o jednu poziciu vpravo.

............... Premiestni vSetky osi na poziciu ktora je zobrazena na displeji

........... Nastavi stradnice a vrati obrazovku na nastavovanie bodov.
ESC| oo Vrati predchadzajucu obrazovku, alebo z&kladnu obrazovku

ked je editovana.
Poznamka:

Klaves premiestni vietky osi aj v pripade ak svieti len obrazovka nastavovania
polohy.

ak sa robot méZe pohnut, ked operator pouziva klavesy JOG,
) GO klavesy alebo testovaci chod.

VYSTRAHA! Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami poc¢as prevadzky robota
moze dojst’ k zraneniu alebo poruche jednotky.

f Ked ste v reZzime ucenia, nedotykajte sa pohyblivych ¢asti

POZOR'! Ak po uprave nastaveni alebo Udajov vypnete napajanie bez
ulozenia, zmenené Udaje sa stratia a Udaje robota sa vratia do
predchadzajlceho stavu. Ak ste zmenili nastavenia alebo
Gdaje, nezabudnite ich uloZzit. Pozri 7. Ukladanie udajov “, ako
ukladat udaje.
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2.2.4 Typ bodu

Po vlozeni sdradnic a zapamatani Select Point Type
pomocou klavesu ENTR sa objavi PTP Point
obrazovka vyberu typu bodu — ako CP Start Point
je zobrazené vpravo. CP Passing Point
. CP Stop Point

Vyberte typ PTP — (PTP Point) CP Arc Point

CP End Point

PTP Evasion Point
Poznamka Circle Start Point

L . . Circle Center Point
V zavislosti na prevedeni robota sa

mbzu zobrazené typy bodov od
tejto obrazovky lisit.

Po vybere typu bodu sa objavi obrazovka zadavania suradnic pre dalSi bod.
Rovnakym spb6sobom ako ste zapisali bod 1 zapiSte aj bod 2 s nasledovnymi
nastaveniami:

Point Number Coordinates Paint Type
2 X: 70mm, Y: 120mm, Z: 30mm, R: Odeg PTP Point

2.3 Test programu

Po ukonc&eni u€enia vSetkych bodov a individualnych nastaveni programu vykonajte
jeho test. Po zaregistrovani novych programov alebo Uprave zaregistrovanych
programov vzdy skontrolujte svoje Udaje a pred zacatim skuto¢nych operacii
vykonajte [Point Run] / [Test Run].

2.3.1 Testbhodu

Stlacte klaves [ » | na zobrazenie P’ 3 - _— R+
nastavenych hodn6t bodu 1 ako je .
’ Type PTP Point
zobrazené vpravo
SMARK EMARK JEXEC PEXEC
LFO| [F1] [F2] [F3] [F4]
Position Entry Screen
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Stlaéte klaves ( P.EXEC). Robot spusti aktualne zobrazeny bod (bod 1) a
obrazovka sa zmeni na obrazovku nastaveni pre nasledujuci bod (bod 2). VIavo od
Cisla bodu sa tieZ zobrazuje ,&".

Dal3im stlagenim klavesu (P.EXEC) spustite bod 2. Skontrolujte, &i je poloha
stredu nastroja pre bod 1 a bod 2 rovnaka ako poloha zadané pri zadavani polohy.
Po spusteni bodu 2 (posledny bod) sa obrazovka vrati na obrazovku nastaveni
domacej pozicie (bod, v ktorom robot ¢aka na dalSiu inStrukciu na spustenie) alebo
na bod obrazovky nastavenia hodnoty 1.

Nedotykajte sa pohyblivych ¢asti ked' sa robot pohybuje.
& Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po€as prevadzky robota
) moze dojst’ k zraneniu alebo poruche jednotky.
VYSTRAHA!

2.3.2 Kontrola udajov

Stlacte tlacidlo | UTILITY |. Zobrazi sa

ponuka néstrojov. Vyberte polozku Ch N— Test Menu
[Test Menu]. Zobrazi sa testovacie ecking Data

) Test Run
menu zobrazené vpravo. 110 Test
Test Run (Check 1/O)
5 _ /O Test (Fieldbus)
Vyberte polozku [Checking Data]. Test Run (Fieldbus Check I/O)

Skontroluje sa rozsah pohybu a typy Check I/O (Fieldbus)
bodov pre cely program.

Ak sa nezisti ziadna chyba, objavi sa
obrazovka zobrazené vpravo.

Ak sa zisti nejaka chyba, zobrazi sa .
typ chyby a &islo bodu chyby. Opravte Program 1 Checking Data
chybny bod.

Funkcia kontroly chyb zistuje vSetky oK
zistitelné chyby, ktoré sa generuju v
programe. Ak sa zisti viac chyb,
stladte klaves na zobrazenie
nasledujuceho chybového hlasenia.
Po zobrazeni vSetkych chyb sa robot
vrati do ponuky testov. Ak tieZ stlacite
klaves uprostred chyb
prezerania, vratite sa na obrazovku
ponuky testov.
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2.3.3 Testovaci beh
Z menu , Test" vyberte polozku [Test Run].

Pre vaSu bezpec¢nost je maximalna rychlost obmedzena na 250 mm/s v [skiSobnom
behu]. V tomto pripade robot vykona cyklus €innosti presne rovnakym spésobom ako
pri skutonej operacii (vykonavaju sa aj ulohy registrovanych bodov a doplnkové
funkcie).

Po zaregistrovani novych programov alebo Uprave zaregistrovanych programov pred
zacatim ¢innosti skontrolujte polozky [Checking Data] a [Test Run].

Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po€as prevadzky robota

f Nedotykajte sa pohyblivych €asti ked sa robot pohybuije.
moze dojst’ k zraneniu alebo poruche jednotky.

VYSTRAHA!

LUTILITY | [Test Menul].

[Test Run] Test Run Mode Program 1
V menu , Test” vyberte polozku Stopping Start Enable
[Test Run]. Objavi sa pohotovostna Top of Cycle

obrazovka skusSobného behu (ako je
zobrazena napravo).

Stlagte tlagidlo (START). Spusti
sa skusobny chod.

Potvrdte, ¢i sa robot pohybuje podla

pokynov zadanych pre program. POINT START
(Fo| [F1] [F2] [F3] [F4]
Stlacenim klavesu (BOD) Test Run Standby Screen

vykonajte spustenie bodu.

Informacie o spustani bodov najdete v ¢asti ,10.4 Bodové spustenie” v prevadzkovej
priru¢ke Zakladné pokyny. Tlagidla |[PRG.NO |a | MENU | mdZete pouZivat rovnakym
spbsobom ako v pripade prepinania rezimu medzi ,Run Mode* a ,External Run
Mode*.

Stla¢enim tlacidla | PRG.NO | vyberte program, ktory chcete testovat.

Stlac¢enim tlacdidla | MENU | nastavite menu ,Run Mode*.

V menu ,Run Mode“ mbzete nastavit potlacenie rychlosti PTP. Informacie tykajuce
sa potlacenia rychlosti PTP najdete v &asti ,8,5 potlagenie rychlosti PTP“ alebo ,9,5
potlaenia rychlosti“ v nAvode na obsluhu Zakladné InStrukcie.
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2.4 Spustenie programu (RUN)

Spustite zaregistrovany program.

2.4.1 Zmena Mbdu

Stla¢enim tlacidla | MODE | na ktorejkolvek z&kladnej obrazovke reZimu zobrazite
ponuku vyberu rezimu. Vyberte [Switch Run Mode] pre vstup do rezimu normalneho
behu programu.

Externy prevadzkovy rezim (External Run Mode)

Rezim na externé spustenie programov (spustenie pomocou I/O-SYS, COM1,
Fieldbus alebo Ethernet)

Prepnat do reZzimu chodu (Switch Run Mode)
Rezim na spustenie programov (spustenie sa zac¢ina pomocou Startovacieho tlacidla)
Rezim ucenia (Teaching Mode)
RezZim na vytvaranie programov atd.
Rezim prispésobenia (Customizing Mode)
RezZim na vytvaranie udajov, ktoré sa stanu sucastou programov
ReZim administracie (Administration Mode)
ReZim pre administrané nastavenia a udrzbu

V rezime ucenia, ked pridate novy
program alebo upravite program a
nestlagite tlagidlo na uloZenie
Udajov, objavi sa obrazovka napravo.
Vyberte bud ,Ano“ alebo ,Nie". Save All OK?

= NO
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Po pripojeni Teach Box sa rozsvieti LED diéda na vrchnej strane podla aktualneho
rezimu.

e ERROR :+irvrerreeinnnns (;‘,ervené LED
e RUN «++revereiiiiiennnts Cervena LED
e TEACH -+ vvvvvvvviinenn. Zelena LED
¢ LOGIN «+-erevvriennannnn. Zelena LED
e HOME -+ +erevevrinnrnnnnnn Zelena LED
Oznacenie LED Stav
ERROR Svieti, ked sa vyskytla chyba.
RUN Svieti po€as External Run Mode alebo Switch Run Mode.
TEACH Svieti po¢as Teach Mode
LOGIN Svieti ked je Customizing Mode
HOME Svieti ked je v domacej pozicii alebo skoncila mechanicka
inicializacia

Ak podrzite stlacené tlacidlo | SHIFT | a su¢asne stlalite tlacidlo | MODE |, rezimy sa
budd menit v tomto poradi: Switch Run Mode - External Run Mode - Teaching Mode

- Switch Run Mode.

2.4.2 Spustenie behu

Stlacte Startovacie tlac¢idlo na robote alebo na Teach Box. Robot spusti vybrany
program.

Start Switch

=
Robot Front (Example: JR3203N-AC)

Switchbox
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Pred prvym spustenim programu vzdy vykonajte skasobny beh.

Poznamka

Ak stlacite Startovacie tlacitko, ked je program spusteny, robot sa doCasne zastavi
tesne predtym, ako vykona dalSi pohyb PTP. Robot je v stave ,Pause”. Znovu stlate
spina¢ a beh sa spusti znova.

Toto zastavenie moZno v reZime uéenia vypnit cez - [Spolo&né nastavenia
v3etkych programov] - [Iné parametre] - [Zastavenie pomocou spinada Start].

Nedotykajte sa pohyblivych ¢asti ked’ sa robot pohybuje.
A Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po€as prevadzky robota
) moze dojst’ k zraneniu alebo poruche jednotky.
VYSTRAHA!
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2.4.3 Nudzové zastavenie (Emergency stop)

Ak chcete zastavit robota uprostred vykonavania programu z dévodu neoCakavanych
okolnosti, stlaéte spina¢ nadzového zastavenia. Napajanie pohonu motora je
preruSené a robot sa zastavi.

« Stlacte spina¢ nadzového zastavenia na hlavnej jednotke alebo spina¢ nidzového
zastavenia na externom Switch boxe.

» Stlacte spina¢ nudzového zastaveniana Teach boxe (neplati pre vSetky verzie).

Uvolnenie spinaca zastavenia

Skontrolujte, &i je bezpeéné uvolnit spina¢ nidzového zastavenia, potom ho uvolnite
stla¢enim nadol a oto¢enim v smere hodinovych ruciciek.

Potom stlacte spinac Startu (liSi sa v zavislosti od reZzimu). Po mechanickej
inicializacii bude robot ¢akat’ na spustenie behu (pohotovostny rezim).

Robot Front (Example: JR3203N-AC)

Switchbox

Teaching
Emergency Stop Switch

(The emergency stop switch on the teaching pendant is optional for the
JR3000 series)

Pendant

Poznamka

Ak je spina¢ nudzového zastavenia stlaceny pocas pohybu, robot sa mdze zastavit v
¢ase a polohe neskoér, ako ked bol spina¢ nidzového zastavenia skuto€ne stlaceny
kvéli zotrvagnosti. Pri zastaveni budte opatrni, pretoZe robot méze prekrodit’ svoj
rozsah pohybu.
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3 OPERACIE ROBOTA (POINT JOB)

Ako priklad tejto operacie je pouZzity robot, ktory vykonava funkciu ,pick and place”
pomocou pripojeného nastroja..

Program zaregistrovany (nauceny) v predchadzajucej kapitole ,2. Operacia robota
(pohyby PTP) “, sa pouZiva so zniZzenou rychlostou pohybu a robot uchopi predmet
(pick) v bode 1 a poloZzi (place) v bode 2.

Ak chcete zniZit rychlost pohybu, upravte polozku [PTP Condition]. [PTP Condition]
nastavuje podmienky pohybu pre pohyby PTP (rychlost atd.).

Dalej nauéte [Point Job Data] vykonat operaciu v bode. [Point Job Data] st Gdaje,
ktoré nie su priamo zadavané do bodov, ale ucia sa jednotlivo bez ohladu na
program alebo bod.

Nastavte Cislo [Point Job Data] na bod a potom ho vyvolajte, aby vykonal danu
bodovu ulohu v registrovanom bode. Tymto sp6sobom mdZete vyvolat a pouzivat
rovnaké [Point Job Data] z viacerych bodov a programov.

V tomto priklade ru€ény nastroj so

&’j
Specifikaciami i
obrazok nizSie je pripojeny k
robotovi. =
Hand Tool
. = 1

o’

— |/0-8Ys

/O-SYS I/O-SYS

Output Input
#sysOut15 | #sysOut16 | > Pick... Pick complete > | #sysin15 | #sysin16
ON Pulse - ON OFF

Qutput Input
#sysOut1s | #sysOut16 | = Place... Place Complete = | #sysin1s | #sysin16

- ON Pulse OFF ON
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3.1 Priprava

Pozrite si ¢ast ,2.1 Inicializacia“ a spustite robota v reZime ucenia.

Ak sa program zobrazeny na obrazovke liSi od programu, ktory ste vytvorili v
predchadzajucej kapitole (,2. Operacia robota (pohyby PTP*), stlacte klaves |PRG.NO
a zadaijte Cislo programu, ktory ste vytvorili v ,,2. Prevadzka robotov (pohyby PTP) “.

3.2 Zmena PTP podmienok

Mo6Zete zmenit nastavitefné polozky [Podmienky PTP] v Casti [Spolo¢né nastavenia
vSetkych programov]. V tomto priklade nastavte [PTP Condition]: [PTP Speed] na
20%. Rychlost kazdej osi pre pohyb z bodu do bodu je teraz 20% maximalnej rychlosti.

Upravte stav PTP, rychlost PTP. Teaching Mode Menu

Individual Program Setiings

Additional Function Data Settings

Point Job Settings

Variable, Function, Alias Settings
PLC Setiings

Teaching Data Copy, Delete, Conversion

Stlacte tlacidlo | MENU | . Na pravej

strane sa zobrazi ponuka rezimu
ucenia. Vyberte polozku [All Program
Common Settings].

Poznamka

V z4vislosti na prevedeni robota sa méZze menu Teaching Mode od tejto obrazovky
lisit.

Objavi sa menu spoloc¢nych Al Program Common Settings
nastaveni pre v3etky programy ako je /O Settings

4 Job and PLC on Run Mode
zobrazené na obrazovke vpravo. Point Reset Settings

Other Parameters

Work Adjustment (XY) on CP
Work Home

CFP Condition

Tool Data

Move Area Limit

Workpiece Mass

Restart Method After Pos. Offset
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Po vybrati volby PTP Condition sa

Y Common Settings PTP Condition
objavi obrazovka vpravo. PTP Speed 100%
Vyberte [PTP Speed)]. R-Axis Rotate Speed 100%

R-Axis Acceleration 100%

Relative Mode
Z Move Height 100mm
Z Up Distance 100mm
Z Down Distance 100mm

Poznamka

V zavislosti od vasich nastaveni sa niektoré poloZky ponuky na obrazovke nastaveni
hodnoty podmienok PTP menia nasledovne:

* [Relative Mode] - [Absolute Mode]

* [Z Move Height] - [Horizontal Move Pos’n]

* [Z Up Distance] - [Start Horizontal]

* [Z Down Distance] - [Start Down Pos’n]

V tomto pripade zmena poloZky [Absolute Mode] na [Relative Mode] zmeni aj dalSie
tri poloZzky. ReZzimy mézete prepinat aj pomocou tlacidla .

Po vybere polozky [Rychlost PTP] sa
zobrazi vstupna obrazovka zobrazenéa
napravo. 100% je nastavené ako
predvolené, preto stlacte klaves

Ent ber.
.DEL/CLR |vymazat hodnoty. nter a number.
Dalej zadajte , @ a stlacte | ENTR |. PTP Speed f00°%

Teraz je zadanych 20% a obrazovka sa
vrati na obrazovku nastaveni hodnoty
stavu PTP.

Poznamka
V pripade nepredvidanych udalosti odporu¢ame zacat' s nastavenim rychlosti PTP na
20% a po zisteni, ako to funguje, postupne zvysuijte rychlost.

- Strana 33 -
08/2019 ELPRO s.r.o.



Manual VR3000_SK -, Rychly Start"

3.3 Uc¢enie: Bodové ulohy (Point Job)

Ver. 1.00
August 2019

Zaregistrujte nasledujuce bodové ulohy na neregistrované Udaje o bodovych Ulohach

(Cisla 5 a 6).

Vykonanie tychto prikazov otvori a zatvori (pick and place) ruény nastroj pripojeny k
robotovi. Precitajte si vysvetlenia I/O-SYS v ¢asti ,2.2 U¢enie" a 3. Prevadzka robotov

(Point Jobs) “.

Bodova uloha ¢ 5 (Pick): Po vyslani impulzu na vystup sysOutl5, poc¢kajte na vstupy

sysInl5 a sysin16 a dokoncite operaciu.

Vystup sysOutl5 na arovni 1 (0,1sek)
Cakat (kym nie st splnené nasl. podmenky)
Vstup sysInl5 je na arovni 1
Vstup sysInl6 je na arovni O
Koniec

Point Job 5
001 pulse #sysOut15, 100

002 waitCond

003 Id#sysin15
004  ani#sysin16
005 endWait

006

Bodova uloha € 6 (Place): Po vyslani impulzu na vystup sysOutl6, poc¢kajte na vstupy

sysInl6 a sysinl5 a dokondite operaciu.

Vystup sysOutl6 na arovni 1 (0,1sek)
Cakat (kym nie st splnené nasl. podmenky)
Vstup sysInl6 je na urovni 1
Vstup sysInl5 je na arovni O
Koniec

Point Job 6
001 pulse #sysOut16, 100

002 waitCond

003 Id #sysin16
004  ani#sysinis
005 endWait

006
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3.3.1 Vyber éisla bodovej ulohy

Stlagenim klavesov | SHIFT | + | ESC | zobrazite zakladnt obrazovku (obrazovka s
nastavenim hodnoty bodu).

Stlacenim tlacidla | MENU | zobrazte ponuku Rezim udenia a potom vyberte polozku
[Point Job Settings]. Zobrazi sa obrazovka na zadanie €isla tlohy.

Stlacte klaves (NOVY). Zobrazi sa zoznam neregistrovanych &isel tloh.

V tomto priklade u¢ime ¢isla tloh 5 a 6. Najskor vyberte bodové €islo ulohy 5.
Ak chcete zobrazit zoznam zaregistrovanych €isel uloh, stlacte klaves (LIST).

3.3.2 Prikaz vystupu
Zadajte prikaz na vystup impulzu ON (0,1sek) na [# sysOutl5].

1. Po zadani alebo vybere &isla I Point Job 5
bodovej tlohy sa objavi obrazovka
nastavenia bodu ulohy zobrazena

vpravo [001] je €&islo prikazu.
Vyberte polozku [001].

2. Po vybere ¢isla prikazu sa zobrazi Select Catego
polozka Point Job Command ONJ/OFF Output Control
Category zobrazena napravo. if Branch, Wait Condition
Vyberte polozku [ON/OFF Output Condition _
Control]. Delay, Data In, Wait Start

Pallet Control
Execute Flow Control
for, do-loop

Move

LCD Control, 7Seg LED

COM Input/Output

Variable, Comment, System Control
Camera, Z Adjustment
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3. Po vybere moznosti [ON/OFF
Output Control] sa zobrazi
obrazovka vyberu prikazov
zobrazena napravo.

Vyberte polozku [pulse].

4. Po vybere prikazu bodovej tlohy sa

Ver. 1.00
August 2019

ON/OFF Output Control
set
reset
fpulse
invPulse
delaySet
delayReset
onoffBZ
dataOut
dataQutBCD
onoffGLED
onoffRLED

Cutput Destination

obrazovka vyberu parametra (Cief /0-1 (genOut)
ur€enia) v tomto priklade zobrazi IO-FB (fbOut)
napravo Objavi. I/O-Alias
Vyberte poloZku [I / O-SYS Internal Relay (mv)
(sysOut)]. Keep Relay (mkv)
5. Po vybere cielového vystupu sa
zobrazi obrazovka na zadanie €isla
vystupu, ktora je zobrazena
napravo.
Zadajte 15. Enter a number.
/O-SYS Output Number 1]
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6. Prikaz impulzu vyZaduje dva
parametre (vystupné miesto
urcenia a Sirku impulzu). Po zadani
vystupného ¢isla sa zobrazi
vstupna obrazovka Pulse Width

(Sirka impulzu) zobrazena napravo.

Zadajte 100. (0,1 s = 100 ms)

3.3.3 Prikaz ¢akanie

Ver. 1.00
August 2019

Enter a number.

Pulse Width Omsec

EXP

Zadajte prikaz ¢akacej podmienky [waitCond]. Robot ¢aka, kym nebude splneny
prikaz stavu medzi tymto prikazom a prikazom [endWait].

Po zadani vSetkych potrebnych
parametrov sa obrazovka vrati na
obrazovku nastavenia hodnoty bodovej
ulohy, ktora je zobrazena napravo.
Zobrazi sa prikaz nastaveny na prikaz
Cislo 001.

Vyberte €islo prikazu 002.

Vyberte Cislo prikazu a zobrazi sa
obrazovka vyberu kategorie prikazu
bodu.

Vyberte polozku [[if Branch, Wait
Condition].

Point Job 5

001 iulse #sisﬂuﬂﬁ, 100

if Branch, Wait Condition

if
Po vybere kategérie prikazov sa objavi then
obrazovka vyberu prikazov zobrazena else
napravo. endIif

waitCondTime
Vyberte poloZzku [waitCond]. gw;l‘,,jgit
T e hovyzaclile zadhe
parametre. Obrazovka sa vrati na
obrazovku nastavenia hodnoty bodovej
tlohy.
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3.3.4 Prikaz podmienky
Vlozte prikaz podmienky.

1. Vyberte Cislo prikazu 003.

2. Vyberte [Condition] z obrazovky
pre kategoriu prikazov.

3. Vyberte [Id] z ponuky prikazov
zobrazenej vpravo.

4. Po uskoto¢neni vyberu sa objavi
obrazovka vyberu parametrov.
(Vstupny zdroj v tomto priklade)
Vyberte [I/O-SYS (sysIn)].

5. Po vybere [I/O-SYS (sysIn)] sa
zobrazi obrazovka na zadanie
Cisla vstupného zdroja. Zadajte
15. Obrazovka sa vréti na
obrazovku nastavenia hodnoty
bodovej tlohy.

Ver. 1.00
August 2019

| Condition

Idi
and
ani
ar
ori
anb
orb

Input Source 12

1/0-1 (genin)
I/O-FB (fbin)
1/O-SYS (sysOut)
1/0-1 (genOut)

I/O-FB (foOut)

IO Alias

System Flag (sysFlag)
Internal Relay (mv)
Keep Relay (mkv)
PLC Timer (seqT)
PLC Counter (seqC)

Na obrazovke nastavenia hodnoty bodovej tlohy vyberte &islo prikazu 004.
Opakovanim krokov 2 - 5 vySSie zaregistrujte nasledujlice nastavenia:

* Point Job Command Category:
* Point Job Command:
* Parameter Selection:

[Condition]
[ani]
[I/O-SYS (sysIn)] a Cislo 16
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Zadanim prikazu end [endWait]
ukongite ¢akaciu podmienku.

Vyberte prikaz €islo 005.

Vyberte [If Branch, Wait Condition] na
obrazovke vyberu kategorie prikazu
ulohy a potom vyberte [endWait] na
obrazovke vyberu prikazu.

Ak je zobrazenie na obrazovke také
ako je znadzornené napravo, tak je
ucenie udajov bodovej ulohy pre
bodovu ulohu €islo 5 dokon&ené.

Stladte klaves | ESC |.

Obrazovka sa vrati do ponuky RezZim
ucenia.

Pozrite si predchadzajiuce kroky a
pomocou zoznamu vpravo ako zakladu

Ver. 1.00
August 2019

Point Job 5
001 pulse #sysOut15,100

002 waitCond

003 Id#sysin15
004  ani#sysin16
005 endWait

006

Point Job 6
001 pulse #sysOut16,100

zaregistrujte tdaje o bodovych ulohach % m||:jc£sr;im15
pre Point Job 6. 004  ani#sysin15
Ak je zobrazenie na obrazovke také 005 endWait
ako je znadzornené napravo, je vyucba 006
udajov bodovych uloh pre bodové Eislo
tlohy 6 dokonc&ena.
Stlacte klaves [ESC]|
Obrazovka sa vrati do ponuky RezZim
ucenia.
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3.4 Zmena udajov bodu
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V tomto priklade zmerite ¢isla bodovych tloh vytvorenych v Point Point Job
predchadzajicej kapitole ,2. Robot Operation (PTP Number Number
Movements) “, na €isla udajov o ulohach bodu vytvorenych ; g
v predchadzajucej €asti, 3.3 Ucenie: Point Job “.
Stlagte klavesy | SHIFT | +[ESC |, Program 3 P1 172
Zobrazi sa obrazovka s nastavenim X+20 Y+80 £+30 R+0
hodnoty bodu. Ak nejde o obrazovku Type PTP Point
na nastavenie hodnoty bodu 1, Condition Number
stlagenim tlacidla [ > ] alebo [ €] sa Job before Moving
dostanete na obrazovku nastaveni et Wil Mevipg
3 Job after Moving

hodnoty pre bod 1, potom dvakrat PTP Condition Number
stladte tlagidlo [ ¥ ], aby ste posunuli Tool Number
svetly pruh na prazdny riadok pod Pallet Routine Number
poloZkou [Type]. Déata o tGlohach alebo ;‘-“Drk ?djéﬁiﬂ;?hm Nﬁmbﬁr
dal3ie udaje o funkcii nastavitelné pre HEGUNS . OHCHICE PRHIEGer
tento bod sa zobrazia, ako je to S:-MARK E.MARK J.EXEC PEXEC
znazornené vpravo.

Program 3 P1
Na obrazovke bodovej
ulohy/doplnkovych funkcii vyberte
polozku [Job After Moving].
Obrazovka vstupu udajov sa objavi B
vpravo.
Zadajte Cislo bodu ulohy, ktoré chcete Job after Moving 0]
nastavit’ (v tomto priklade zadajte 5) a
stlagte klaves [ENTR]. Cislo dlohy je
nastavené a obrazovka sa vrati na
obrazovku nastaveni hodnoty. DEL COPY NEW LIST VIEW

[Fo] [F] [F2] [F3] [F4]

Na obrazovke zadavania &isla bodovej tlohy stlaéte klaves (NOVY), aby sa
zobrazil zoznam neregistrovanych Udajov o bodovych ulohach. Ak chcete zobrazit
zoznam Udajov zaregistrovanych bodovych Gloh, stlaéte klaves (LIST).
Stlagenim klavesu (VIEW) zobrazite obsah aktuélne zobrazenych tdajov o
tlohach. Tu je mozné modifikovat udaje o tlohach.

Ak stlacite tlacidlo | FO | (DEL), udaje bodovej tlohy pre zobrazené ¢islo sa vymazu.
Ak stlacite tlacidlo | F1 | (COPY), udaje bodovej ulohy pre zobrazené ¢islo sa

skopiruju na iné ¢&islo bodovej tlohy.

Zobrazte obrazovku nastaveni hodnoty pre bod 2 a zmerite ¢&islo Ulohy bodu na 6

podla rovnakych postupov ako v bode 1.

Modifik&cia udajov programu a bodov je teraz dokoncena.

- Strana 40 -

08/2019 ELPRO s.r.o.




Manual VR3000_SK — , Rychly Start” Ver. 1.00
August 2019
3.5 Test programu a spustenie

Po ukoné&eni vyucby bodov pre vSetky body vykonajte bodovy chod, kontrolu Gdajov a
testovaci chod v tomto poradi podla postupov opisanych v ,2.3 Test programu®.

Po dokonceni testu programu mézete vykonat skutoény chod. Postupy spustenia
najdete v Casti 2.4 Spustenie”.

Nedotykajte sa pohyblivych ¢asti ked' sa robot pohybuje.
& Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po€as prevadzky robota
) moze dojst’ k zraneniu alebo poruche jednotky.
VYSTRAHA!
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4 OPERACIE ROBOTA (CP MOVEMENTS)

Tu si zapiSeme a spustime CP program.
CP — Continual Path — Suvisla trasa

Tento program prechadza cez nasledujucich 5 bodov:

—
Point 2 Point 1
CP Passing Point CP Start Point
Point 3
CP Arc Point
Point 4 Point 5
CP Stop Point CP End Point
—_—

Vlozime aj meno programu.

4.1 Vyber €isla programu

V tomto priklade ucte program €islo 04 (neregistrovany). Postupujte podla pokynov v
Casti ,2.2.1

Vyberte ,Program Number“a vyberte &islo programu 04.

4.2 Zmente domacu poziciu (Work Home)

Tu sa zmeni doméca pozicia.

Najprv si precitajte postupy popisané v ¢asti ,2.2.3 Zadanie domacej pozicie* a do
suradnice Work Home zadajte nasledujlce suradnice.

Point Number Coordinates
Work Home X2 20mm, Y: 20mm, Z: 30mm, R: Odeg
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4.3 Pridanie mena programu

Nazov programu. | Teac.hini Mode Menu |
Meno programu sa nastavuje v [Program individual Program Setlings

Name] v individualnych nastaveniach ;ﬂﬁg?ggﬁ'gggﬁg‘;ﬂ Data Settings
programu. Variable, Function, Alias Settings
PLC Setiings
. L All Program Common Settings

1. Vyberte polozku [Individualne Teaching Data Copy, Delete, Conversion
nastavenie programu] z ponuky
Rezim u€enia zobrazenej napravo.

Program 4 Individual Settings

2. Zobrazi sa menu Individuélne Program Name
nastavenia programu (zobrazené Individual Job on Start of Cycle 0
vpravo). Dydlel: Mode 1 Cycle Playback
Vyberte polozku [Program Name]. et e fype Aisakie

3. Objavi sa obrazovka na zadavanie _,\l Program 4 Program Name
znakov. -
Zadajte znaky pomocou klavesov,
ako je uvedené na nasledujucej
strane. Po zadani nazvu dokoncite 71 8JABC [SIDEF
zadavanie znakov stlacenim klavesu [4IGHI [BMKL [EIMNO
ENTR|. Zadany retazec znakov sa [1]PQRS [2]TUV [BIWXYZ
nastavi ako ndzov programu a [0ISPACE [-L [-]
obrazovka sa vrati do ponuky
individualnych nastaveni programu. Example of the Character Entry Screen
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[SHIFT|+[A]...........

[SHIET]+[V¥]..........

[SHIET|+[«]...........

[SHIET]+[»]...........

................

[SHIFT ] +[DEL/CLR] ..

August 2019

Zodpovedajuce znaky sa zadavaju podla zoznamu
priradeni znakov na obrazovke. Ak v priklade na
predchédzajucej strdnke stlacite tlacidlo |8 |raz, zada sa
pismeno A. Ak stladite tlacidlo dvakrat, zada sa pismeno
B. Ak chcete zadat pismena AB, najprv zadajte pismeno
A a stlagenim tlagidla [ » | posutite kurzor doprava a
potom zadajte B. Klavesy bez priradenych znakov, ako
napriklad [7], [-] vySSie , su vypnuté.

Vracia sa na predchadzajicu obrazovku (bez uloZenia
znaku)

Stla¢enim tohto tlacidla zaregistrujete a ukoncite zadanie
retazca znakov. Retazec znakov nemdzete zaregistrovat,
ak pocet zadanych znakov prekroci limit. NemézZete
zaregistrovat ani meno, ktoré obsahuje neplatné znaky.
Po kazdom stlageni tohto kldvesu sa typ znakov zmeni v
tomto poradi: rimske velké pismena - rimske malé pismena
- Cisla - symboly - rimske velké pismen&
Pri kazdom sucasnom stlaceni tychto tlacidiel sa typ znakov
zmeni v opacnom poradi: rimske velké pismend - symboly -
Cisla - rimske malé pismena - rimske velké pismena.
Pohybuje kurzorom smerom nahor (v retazci znakov)
Pohybuje kurzorom smerom nadol (v retazci znakov)
Pohybuje kurzorom smerom vfavo (v retazci znakov)
Pohybuje kurzorom smerom vpravo (v retazci znakov)
Pohne kurzor na najvrchnejSi riadok (viac riadkov)
Pohne kurzor na najspodnejSi riadok (viac riadkov)
Pohne kurzor na zaciatok riadku

Pohne kurzor na koniec riadku

Vymaze znak pod kurzorom. Ak sa kurzor nachadza uplne
vpravo od retazca znakov, posledny znak sa odstrani.

Vymaze cely retazec znakov
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POZNAMKA

Na pomenovanie programu mdZete pouzit 40 - 120 znakov. (Pri pouZivani Teach
Box je mozné zadat az 120 znakov. Pri pouZiti pocitaca je maximalny pocet znakov
40 v zavislosti od typu znaku.)

V zoznamoch programov sa vSak zobrazuje iba 36 znakov. VSetkych 40 znakov
(pocet znakov na riadok) sa zobrazuje v nazvoch programov v prevadzkovom
rezime. Ostatné znaky su vynechané.

(* pri pouZziti znakov, ktoré je mozné zadat do Teach Boxu)

4.4 Vstup udajov bodu

4.4.1 Vstup saradnic bodu
Vstup saradnic pre bod €. 1.

. . . Line Speed
Point Number Coordinates Point Type (mms)
1 X:120mm, Y: 150mm, Z: 30mm, R: Odeg CP Start Point 40

4.4.2 Typ bodu

Zadajte suradnice a stlacte klaves Select Point Type
ENTR | (nastavi suradnice), aby PTP Point
sa zobrazila obrazovka vyberu gE gtﬂﬂ_F’Digt »
typu bodu zobrazend vpravo. assang rom
P P CP Stop Point

CP Arc Point

- CP End Point

Vyberte typ bodu [CP Start Point]. PTP Evasion Point

Circle Start Point

Circle Center Point
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4.4.3 Rychlost’ CP pohybu (Line Speed)

Ak je vybratym typom bodu [CP Start
Point], [CP Passing Point], [CP Stop
Point], [CP Arc Point], alebo [Circle
Start Point] objavi sa obrazovka na
nastavenie rychlosti sledovania Ciary -
zobrazena vpravo.

V tomto priklade stlacte SHIFT +
DEL/CLR , 4 a0 aby ste zadali ,,40“.
Stlacte ENTR na ulozenie hodnoty.

POZNAMKA

Ver. 1.00
August 2019

Line Speed

Enter a number.

gommi/s

Ak vyberiete typ bodu, ktory umoZznuje CP presun na dalSi bod, musite zadat [Line
Speed]. Ak vyberiete typ bodu, ktory vykona pohyb PTP k nasledujucemu bodu,
nezobrazi sa obrazovka zadavania rychlosti linky a namiesto toho sa objavi
obrazovka zadavania novej polohy pre nasledujuci bod (aktuélne ¢islo bodu + 1).

Po nastaveni rychlosti linky pre nasledujuci bod (aktualne ¢islo bodu + 1) sa zobrazi

obrazovka na zadanie novej polohy.

Postupujte podfa krokov na registraciu bodu 1 a zaregistrujte body 2 - 5 podla

nasledujucich nastaveni:

Point Number Coordinates Point Type LITfnfw?:}Ed
2 X:120mm, Y: 80mm, Z: 30mm, R:Odeg CP Passing Point 40
3 X:90mm, Y:50mm, Z:30mm, R:Odeg CP Arc Point 40
4 A 60mm, Y:80mm, £ 30mm, R:Odeg CP Stop Point 40
5 X 60mm, Y:150mm, Z:30mm, R:Odeg CP End Point -
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4.5 Test programu a spustenie

Po ukoné&eni vyucby bodov pre vSetky body vykonajte bodovy chod, kontrolu Gdajov a
testovaci chod v tomto poradi podla postupov opisanych v ,2.3 Test programu®.

Po dokonceni testu programu mézete vykonat skutony chod. Postupy spustenia
najdete v Casti 2.4 Spustenie”.

POZNAMKA

V bodovom behu robot bezi z poc¢iatoéného bodu CP do koncového bodu CP ako jedna
operacia. V priklade v ¢asti ,4. Robot Operation (CP Movement), “robot bezi z bodu 1
do bodu 5 ako jedna operéacia. Pocas tejto jednej operacie sa zobrazenie na obrazovke
nezmeni.

Priechod CP, koncovy bod CP a oblukovy bod CP a koncovy bod CP tiez nemdzu byt
spustené nezavisle.

Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po€as prevadzky robota

f Nedotykajte sa pohyblivych €asti ked sa robot pohybuije.
moze dojst’ k zraneniu alebo poruche jednotky.

VYSTRAHA!
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5 UZITOCNE FUNKCIE KLAVES

Navod
KLAVES|: Kedy to moZete pouZit
—: Co urobi klaves pre vas

SHIFT | a jedno z tlacidiel JOG su&asne: na zadavanie pozicii v rezime JOG.
— Posuva prislusnu os vysokou rychlostou.

: ked sa nachadzate na obrazovke nastaveni hodnoty bodu obrazovky
zadavania polohy nového bodu.

— Body mézete upravovat a vkladat/mazat. MézZete tieZ odstranit, presunut alebo
skopirovat retazec oznacenych &isel bodov (blok bodov).

: Ked' sa nachadzate na obrazovke nastavenia hodnoty bodu alebo pri vstupe
do polohy v rezime MDI.

— Ak aktualna poloha v strede nastroja nezodpoveda suradniciam zobrazenym na
LCD displeji, stlacenim tla¢idla GO posuniete kazdu os k suradniciam zobrazenym
na LCD displeji.

[SHIFT | +|GO]: Ked sa nachadzate na obrazovke nastavenia hodnoty bodu
— Vykon& mechanicku inicializaciu.

(J.EXEC): Ked sa nachédzate na obrazovke nastavenia hodnoty bodu
— Robot vykonava ulohu nastavenu na aktualny bod. Stlacte toto po zarovnani
kurzora s ¢islom ulohy po presunuti.

(P.EXEC): Ked sa nachadzate na obrazovke nastavenia hodnoty bodu

— Robot spusti aktualny bod (nielen posuva kazdu os, ale vykonava aj ulohu bodu a
doplnkovu funkciu nastavenu na tento bod). Obrazovka sa potom zmeni na
obrazovku nastavenia hodnoty bodu pre nasledujuci bod.

E /[» ]: Ked sa nachadzate na obrazovke nastavenia hodnoty bodu
— Obrazovka sa zodpovedajuco zmeni pre zadavanie hodn6t predchadzajuceho /
nasledujuceho bodu.

ak sa robot méZe pohnut, ked operator pouziva klavesy JOG,

) GO klavesy alebo testovaci chod.

VYSTRAHA! | Pri kontakte s pohyblivymi ¢astami po&as prevadzky robota moze
dojst k zraneniu alebo poruche jednotky.

f Ked ste v reZzime ucenia, nedotykajte sa pohyblivych ¢asti

- Strana 48 -
08/2019 ELPRO s.r.o.



Manual VR3000_SK -, Rychly Start" Ver. 1.00
August 2019

6 OPERACNE MANUALY SUVISIACE S UCENIM

Zakladné inStrukcie (Basic Instructions)

Tato priru¢ka vysvetluje nazvy Casti, metddy na nidzové zastavenia a dalSie
zékladné znalosti.

Operacie s Teach Boxom (Teach Pendant Operation)

Tento navod vysvetluje metddy pre operacie s Teach Boxom.

Funkcie | - Uéenie bodu (Point Teaching)

Tato prirucka vysvetluje Udaje o Ulohach bodu a dalSie funkcie nastavené suvisiace s
bodmi.

Funkcie Il - Premenné, prikazy a funkcie (Variables, Commands, Functions)

Prirucka vysvetluje premenné, prikazy a funkcie popuzivané v ulohach bodu.

Funkcie lll — Spoloéné nastavenia vSetkych programov / PLC programy
(All Program Common Settings / PLC Programs)

Této prirucka vysvetluje nastavenia robota pre spustenie programov.
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7 ULOZENIE UDAJOV

UloZte zaregistrovany program a Udaje o pracovnych miestach.

Pri ukladani udajov sa u¢ebné Udaje ukladaju v kombinacii s prispésobitefnymi udajmi
(Udaje C & T). VSetky udaje C & T su doCasne uloZené v robote; po vypnuti napajania
sa vSak automaticky vymazu. . Uistite sa, Ze ste ich ulozili vZdy, ked upravujete u¢ebné
Udaje alebo prispo6sobujete udaje.

Stlacte | SHIFT | + | ESC | klévesy Program 4 P5
na zobrazenie zakladnej X+60 Y+150 Z+30 R+0
obrazovky — zobrazena vpravo. Type CP End Point
Stlacte | SAVE |tlacidlo.

SMARK EMARK JEXEC PEXEC

Example of the point setting value screen

POZNAMKA

» Ak chcete zalohovat udaje v pripade nepredvidanych udalosti, odoslite Gdaje C & T
z robota do pocitaca pomocou poditacového softvéru JR C-Points Il (volitelné) alebo
JR C-Points II Limited Edition. Pri pouZiti mdZete pouzit aj komeréné pamatové
zariadenie USB.

Ak na vyuCbu pouzivate pocita¢, odoSlite Udaje z pocitaca robotovi pomocou
poditacového softvéru JR C-Points Il (volitelné) alebo JR C-Points Il Limited Edition.
Déta odoslané z pocita¢a sa automaticky ukladaju do robota.

Ak sa pri ukladani Udajov vypne napdjanie, idaje sa mdzu

® stratit’.

] ) Nikdy nevypinajte napajanie, kym robot uklada udaje.
JE ZAKAZANE!
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