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Sicherheitshinweis

Beachte die Gefahrdungsbeurteilung fur den URS-
Roboterarm vor dessen Nutzung!
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Bestandteile UR3
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Teach Pendant

Roboterarm mit Greifer Controller
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Aufbau Teach Pendant

Ein/Aus-Schalter

Freedrive-Taste
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Not-Aus-Schalter
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Einschalten

SchlieBe das Gerat an die Stromversorgung an

Schalte das Gerat ein indem du den Ein/Aus-Schalter am
Teach Pendant druckst

Nach dem Start wahle ,,Zum Initialisierungsbildschirm®

Wahle ,Ein“ dann ,Start“ und dann mit ,,OK“ bestatigen

UNIVERSAL

o

dienoberflache Polyscope

Bitte wahlen

[ Programm ausfuhren

[ zum initialisierungsbildschirm Jetzt nicht lungen Roboter ‘

Dnlo ‘

> Der Roboter ist nun einsatzbereit

|le! S h d d \ l H l und Nutzlast korrekt sind und betatigen Sie dle Schaltflache mit dem grunen
eren

Installationsdate|

3D-Ansicht

QQqQ

Mitialisieren o

@ Ausschalten

@ AUS

9 EIN 7[ “7
mkg H
default 757‘ E Lﬂ Installation laden
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Startoptionen

Du hast nun 4 Auswahlmoglichkeiten: Polyscope Roboterbenutzeroberfliache

1. Programm ausfuhren: Hier kannst du bestehende Bitte wahlen
Programme auswahlen und ausfuhren lassen

2. Roboter programmieren: Hier kannst du deine UNIVERSAL
eigenen Programme erstellen und ausfuhren ROBOTS
lassen

3. Roboter einstellen: Hier brauchst du nichts zu
andern

4. Roboter abschalten: Hieruber kannst du den
Roboter abschalten

Programm ausfuhren

Roboter programmieren

» Wenn du den Roboter programmieren mochtest
brauchst du das ID-User Passwort mee@I/D!
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Programm wahlen/erstellen

@ Datei 10:39:16

Du haSt nun 3 AuswahlmogliChkeiten: Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll

1. Programm laden: Hier kannst du bestehende Neues Programm
Programme laden und bearbeiten Aus Datelladan

2. Einlegen und Entnehmen (eng. Pick and Place):
Hieruber offnet sich eine Vorlage, welche schon
mit einigen Befehlen gefullt ist Verlage verwandsn

3. Neues Programm: Hier kannst du ein ganz neues
Programm erstellen me——

Programm laden

cccec @
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Programmieroberflache

O Datei 10:39:17

Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

<ungenannt=> Befehl | Grafik ' Struktur | variablen

¥V Roboterprogramm

Programm

® Das Fenster auf der linken Seite zeigt den Programmbaum.

2U navigieren.

[]vorstart-Reihenfolge hinzufiigen

Erste Variablenwerte einstellen

P lv] Programmschleife lauft ewig

cccc @

@ Verwenden Sie die Schaltflaichen Weiter" und .Zurtick", um im Programmbaum

@ Verwenden Sie die Registerkarte ,Struktur", um den Programmbaum zu bearbeiten.

asimula!ion

o Realer Roboter l«‘ ’ N

Geschwindigkeit OIOO% € Zuruck

Start Programmieroberflache

Weiter &

< Datei

10:39:17 ccce @

| Programm f Installation | Bewegen | E/A | Protokoll

(" Befenl | Grafik | Struktur | Va_

<ungenannt>
|'Z Roboterprogramm .
= <leer> Programm-Struktur-Editor
Stellung des Knotens festlegen |Nach der Auswahl }v‘
Einfugen
| Basis | Fortgeschritten | Assistenten
el L | @'
| [N
1 1
Warten ‘ ’ Einstellen I
| !
Meldung ‘ ’ Halt |
|
Kommentar ‘ Ordner J
Bearbeiten
ewegen opieren infugen nterdrucken
48 Kopi Einf Unterdruck
- : ¥ Bewegen Ausschneiden Loschen
\ | <---p
simulati \ ‘
gk'c':'l‘:;:ot" m‘ i Geschwindigkeit {J100% 4 Zuruck ‘ Weiter B ‘

Hier kannst du verschiedene Aktionen auswahlen

Programm-Struktur-Editor

Wahle als Beispiel ,,Wegpunkt®
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Wegpunkt & Home-Position anfahren

Fuhre den Roboterarm erst in seine Home-Position. Achte allgemein darauf, dass der erste
Wegpunkt in jedem Programm immer die Home-Position des UR3 ist.

1. Schritt 2. Schritt 3. Schritt

* Fuge einen Wegpunkt hinzu * Wahle ,,Home*  Halte ,,Auto” gedruckt bis der Arm
* Wahle ,,Wegpunkt festlegen“

die Home-Position erreicht

* Bestatige mit,,OK“
S vl m osm o 03928 €CccC @ °

10:39:12 CCCC O
| Programm | Installation | Bewegen | E/A | Log | ELO Bewegen J Automove
1 == — Bewegung des Werkzeuges Roboter Funktion
t Befehl | Grafik | Struktur | Variablen "5 : QQq
X Ansicht v Bewegen Sie den Roboter in Position.
Wegpunkt |Feste Position v P 2 4 TCP
—— - ) JAuto" gedriickt halten, um die gezeigte Bewegung durchzufiihren. Die Taste loslassen, um abzubrechen.
- | . «Manuell* driicken, um den Roboter von Hand in Position zu bringen.
\/ Wegpunkt_1 ) : X -120,11| mm
; Y -431,76/ mm
= / | y 1 e —
‘ Wegpunkt festlegen [ | - 2| -253.95[mm
2 | = = RX 0,0012
(] | / \ A
= RY -3,1664

Pose bearbeiten e RZ -0,0395
i Auto
Bewegung der Gelenke q ame

Hierher t jer Hom
Erweiterte Optionen Fe (M T——IE ) [ si71e ')
@ zett i
© stopp an dieser Stelle x Schulter <:”I”:“> 58,96 ° 7 Manuell
e : Iy
\ £1
\

@ Verschlelfen mit Radius Gelenkgeschwindigkeit ) 7
2 Elbogen (T T 1= » 17622
-
Q

Gelenkbeschleunigung

° Ubergeordnete Parameter ver.

| Handgelenk 1 (AT ——JE= > [ 4629 °
+# || +¥ |wegpunkt hinzufugen w
S Handgelenk 2 (T = »[ 5139 °

. — _ -] un| oschen

= e = — 9 Stopbedingung hinzufi

Qe <—» N Handgelenk s (1= » [ 179"
O Simulat — — —

@ Realer Roboter “« > \[” | el LAl Oroo | ®Zuruck || weiter ® ]
L — s O e Geschwindigkeit (J100% ¥ Abbrechen ¥ oK

¥ Abbrechen
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Roboterarm positionieren

10:39:28 CCCC

Du kannst Wegpunkte auf zwei Weisen
festlegen:

1. Mithilfe der Pfeile unter dem Punkt
,Bewegen*

Funktion

{Ansicht | w
| STV S |
TCP

X -120,11 mm

Y >_le1,7€ mm
z[ -253.93|mm
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Roboterarm positionieren

2. Du betatigst den Freedrive-Knopf an der Ruckseite des
Teach Pendants

* Halte dafur den Freedrive-Knopf gedruckt
* Bewege den Arm zu der gewunschten Position

* Lasse dann den Freedrive-Knopf los und bestatige die
Position mit ,,OK*

v'Tipp: Bei Linearer Bewegung fahrt der Roboter immer die
klUrzeste Strecke zwischen zwei Wegpunkten, achtet darauf,
dass nichts in diesem Weg ist!
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Greifer aktivieren

Q Datei i erd 05:44:40 BBBB 9
Programm | Installation | Bewegen | F/A | Log |
cP-KonfigMhtion —
- Greifer
opifige .

=/A-Einstellung

Kalibrierung
Sicherheit

1. Klicke dafur auf Installation
2. Klicke auf Greifer
3. Klicke auf Aktivieren

ariablen

ODBUS e

oordinatensysteme| = "IF}

H b ID andern ﬂ i
=== Nicht aktiviert wiie i

Greifer-Symbolleiste anzeigen

anfter Ubergang

orderbandverfolgur

K1 — o
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Greifer einstellen
1. Schritt 2. Schritt 3. Schritt

Die Befehle fur den Greifer findest
du im Struktur-Editor in der Rubrik
URCaps. Dort wahlst du Greifer
aus.

‘) 2 m Ui Bl

Programm | Installation | Bewegen | E/A | Log |

<unbenannt> Befehl | Grafik = Struktur | Variablen
¥V Roboterprogrammm |

Programm-Struktur-Editor

Unter Edit action kannst du nun die
Position, Speed und Force des
Greifers einstellen.

Achte darauf, dass du die
Einstellungen entsprechend des zu
greifenden Gegenstands anpasst,
da sonst Gegenstand oder Roboter

beschadigt werden konnen.

O Datei m 05 32:41

| Programm  Installation = Bewegen  E/A | Log

lm| <unbenannt> uoh\hlk‘ Grafik | Struktur | variablen
7 Roboterprogramm

= Grelferbewegung .
Greifer

\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\\
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» Achtung! Seid immer bereit den Not-
Aus-Schalter auf dem Teach Pendant zu

Links unten findest du den Startknopf
(Play-Symbol) zum Ausflihren des
Programms

Achte vor dem Ausfuhren darauf, dass
die Geschwindigkeit niedrig ist

(Max. 50 %), da ihr bei Fehlern so noch
rechtzeitig reagieren konnt!

drucken!

& Datei

Programm ausfuhren

10:40:09 CCCC O

[ Programm | Installation | Bewegen | E/A | Protokoll |

I Befehl \ Grafik | Struktur | Variablen

H =ungenannt>

= Init Variablen
¥V Roboterprogramm
9V Switch ...
= <jeer>
¢V FahreAchse
o Wegpunkt
¢V FahreAchse
o Wegpunkt
= Einstellen
9 oo Palettieren
¢V Muster: Quadr.
o Fckel 1
o Ecke2 1
0 Ecke3 1
0 Ecke4_1
¢ V PaletteSequer|
o Herangeher|
o MusterPunkt
= Einstellen
= Warten
o Beenden_1
¢ oo Entstapeln
o StartPos
¢V Richtung
® FromPos
o ToPos
¢ V Sequenz wahl
»

b I |
Q] [3==»

-

-

Bewegen VFahreAchse v.

Geben Sie an, wie sich der Roboter zwischen den Wegpunkten bewegen soll.

Die untenstehenden Werte gelten fir alle untergeordneten Wegpunkte und hangen von
der gewahlten Bewegungsart ab.

TCP einstellen Gelenkgeschwindigkeit

Werkzeugflansch verwenden |w| 60|°/s

Gelenkbeschleunigung

80|°/s?

s | Wegpunkt hinzufligen
L Reset

G Simulation

© Realer Robater g > M Geschwindigkeit (J100% € Zuruck || Weiter
€ o L L | | e

NN
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Programm speichern

Unter Datei im oberen Reiter kannst du dein Programm nun speichern.
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Beispiel-Programm: Schachspiel

* Unter den gespeicherten Programmen findest du ,Schachspiel Simulation
wirklich.urp*

* Du kannst dir dieses Programm als Beispiel anschauen, ausfuhren und auch
als Vorlage verwenden
* Fur die Ausfuhrung:
» Stell das Schachbrett auf die markierte Flache unter dem Roboter-Arm
* Achte darauf, dass alle Figuren mittig auf ihren Feldern stehen
* Der Bewegungsradius des Roboter-Arms muss frei sein

Fur die ersten Schritte, wie ihr eure eigene Schachspiel-Simulation erstellt
schaut euch das hinterlegte Video an!
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