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2. UBERSICHT

2.2

ROBOTER

Ein Roboter ist eine mechanische Einheit, bestehend aus Achsen und
Armen, die durch Servomotoren angetrieben werden. Die Stelle, an der
ein Arm angeschlossen ist, wird Gelenk oder Achse genannt.

J1, J2 und J3 sind die Hauptachsen des Roboters. Die
Grundkonfiguration des Roboters hingt davon ab, ob die einzelnen
Hauptachsen Linear- oder Rotations-Achsen sind.

Die Handgelenksachsen werden fiir die Bewegung des am
Handgelenksflansch montierten Werkzeuges (Tool) verwendet. Das
Handgelenk selber kann um eine Handachse herum drehen und der
Greifer um die andere Handachse.

Abb. 2.2 (c) Hand mit Saugnidpfen und ohne Finger
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2.3 STEUERUNG

Die Roboter-Steuerung beinhaltet Spannungseinheit,
Benutzerschnittstelle, Bewegungssteuerung, Speicher und
Ein-/Ausginge.

Der Bediener kann die Steuerung iiber das Programmiergerét und die
Bedientafel bedienen.

Die Bewegungssteuerung kontrolliert den Servoverstirker, der alle
Roboterachsen und alle zusitzlichen Achsen iiber den Hauptprozessor
steuert.

Der Speicher der Steuerung kann alle Programme und
Dateneinstellungen durch den Bediener im C-MOS RAM auf der
Haupt-Prozessor-Platine speichern.

Die Ein-/Ausgiinge (E/A) verbinden die Steuerung durch Empfangen
und Senden von Signalen iber [/O Link-Kabel und
Peripheriegerite-Verbindungskabel mit den Peripheriegeriten. Das
Remote-Ein/Ausgangs-Signal wird fiir die Kommunikation mit der
Fernsteuerung verwendet.

Robotersteuerung
‘Bedientafel
Betriebsarten-Schalter
o e
‘r-—'@l\ Programmiergeréat
N
|

Abb. 2.3 Robhotersteuerung

Die Schaltkreistechnik der Steuerung ist vom Roboter und dem zu
steuernden  System  abhingig. Details finden sich im
Wartungshandbuch.
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2.3.17  Programmiergerit

Das Programmiergerdt stellt die  Schnittstelle  zwischen
Anwendungs-Tool-Software und Bediener dar. Das Programmiergerét
ist iiber ein Kabel mit der PC-Karte der Steuerung des Roboters

verbunden.

Folgende Operationen kinnen iiber das Programmiergerdt ausgefiihrt
werden:

e  Roboter-Tippbetrieb

¢  Programmerstellung

e  Testdurchfiihrung

e  Roboter-Arbeit

e  Statuskontrolle

Das Programmiergerét besteht aus:

e  Fliissigkristallanzeige (LCD) mit 16 Zeilen a 40 Zeichen

¢ 11 Leuchtdioden

e 61 Tasten (davon sind vier Tasten fiir die Anwendung reserviert)

/A ACHTUNG
Der Bediener des Programmiergeréts sollte keine
Handschuhe tragen, da dies zu Bedienungsfehlern
fuhren kann.

Folgende Schalter sind vorhanden:

Programmiergerat-Aktivierungsschalter | Dieser Schalter aktiviert oder deaktiviert das Programmiergerét. Wenn das
Programmiergerét deaktiviert ist, kénnen weder das Roboter-Verfahren, noch
Programmentwicklung, noch Testlauf durchgefihrt werden.

Totmannschalter Der TOTMANNSCHALTER wird zur Bewegungsfreigabe verwendet. Bei
aktiviertem Programmiergerat ist die Roboterbewegung nur méglich, wenn der
TOTMANN-Schalter gedriickt ist. Wird er losgelassen, hélt der Roboter sofort
an.

NOTAUS-Schalter Wird dieser Schalter gedriickt, wird der Roboter sofort gestoppt.

NOTAUS-
Schalter
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Abb. 2.3.1 (a) Schalter am Programmiergerat
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