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BEZPECNOSTNi UPOZORNENI

PIna verze manualu obsahuje bezpecnostni opatre- stroje a jeho bezpecnostni opatreni. V pripadé, ze
ni, ktera predchazeji ublizeni na zdravi a poskozeni se vyskytl problém, nebo si nevite rady, kontaktujte
robota. Je nutné, aby se uzivatel seznamil s plnou oficidlniho distributora.

verzi manualu a plné tak pochopil fungovani pri-

RYCHLY PRUVODCE ZAPOJENIM
A OVLADANIM ROBOTICKEHO RAMENE AUBO

Jsme moc radi, ze se AUBO stane vasim neunavnym pomochikem ve vyrobé.

Nasledujici stranky vas provedou instalaci robota a jeho uvedenim do provozu. Seznamime vas
s uzivatelskym rozhranim ovladaciho panelu a zaklady online programovani. Kompletni prehled
nastaveni a funkci najdete v plné verzi manualu, ktery je ke stazeni na strankach

www.aubo.cz.

JAK SE ORIENTOVAT V PRUVODCI?

Ikona odkazuje na plnou verzi manualu,
kde najdete kompletni informace.

Ikona oznamuije cestu, kterou se dostanete
v rozhrani ovladaciho panelu k danému
nastaveni.

KONTAKT

www.aubo.cz
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1 OBSAH BALENI

Baleni AUBO obsahuje kontroler, robotické rameno, ovladaci panel, 2 kabely k propojeni
robotického ramene s kontrolerem a ovladacim panelem a napajeci kabel.
Zakladna neni soucasti standardniho baleni, ale Ize ji dokoupit.

Robotické rameno

Kontroler

Ovladaci panel
Zakladna

1.1 KONTROLER

Hlavni vypinac

Nouzové zastaveni

BEZPECNOSTNi KONTROLNI PANEL

Kontroler je kontrolnim centrem

AUBO robota.

Sklada se z I/O rozhrani kontroleru, bezped-
nostniho kontrolniho panelu, hlavniho vypinace
a tlac¢itka nouzového zastaveni.

Kolaborativni roboti AUBO rady “i" nabizi ve
standardnim rozhrani kontroleru celou rfadu
elektrickych rozhrani pro pripojeni externich

zafizeni a nastrojlu. Kompletni pfehled

\ gkapitola 8

Ethernetové rozhrani
Modus RTU

USB rozhrani

Propojeni kontroleru
s ovladacim ramenem

Uzivatelské vstupy / vystupy
(nastaveni elektrického rozhrani)

Pripojeni napajeciho kabelu
230V AC

Propojeni kontroleru
s robotickym ramenem

1/0 ROZHRANI KONTROLERU

moznych rozhrani najdete v plném manualu
obsluhy robota.

Digitalni vstupy a vystupy
u kolaborativnich robotii AUBO

jsou typu NPN.




1.2 OVLADACI PANEL

Tlacitko napajeni

LCD dotykova obrazovka

Dominantou ovladaciho panelu je LCD doty-
kova obrazovka velikosti 12.1 palcu. Ovladaci
panel se dale sklada z tlacitka napajeni pro
zapnuti a vypnuti ovladaciho panelu, konektoru
k propojeni ovladaciho panelu s kontrolerem,
tlacitka pro nouzové zastaveni robota a tlacCitka
pro rucni vedeni robotického ramene.

B
=" kapitola 9

Nouzové zastaveni robota

Rucéni vedeni robotického
ramene

Konektro k propojeni s kont-
rolerem

Tlaéitko pro ruéni vedeni robotického ramene
ma 3 polohy - VYPNUTO » ZAPNUTO » VYPNU-
TO. Polohy ZAPNUTO docilite zmacknutim
tlacitka do stredové polohy. Tlacitko slouzi

k ru¢nimu polohovani robotického ramene

v moédu programovani robota

2 INSTALACE HARDWARU ROBOTA

\ gkapitola 6

21. MOZNOSTI UPEVNENI| ROBOTICKEHO
RAMENE BEZ ZAKLADNY

Driv, nez robota AUBO zacneme instalovat, je tfeba myslet na umisténi, obzvlast v pripadé, kdy
hrozi riziko pravidelného kontaktu s lidmi nebo vybavenim v okoli robota.

Robot je vybaven funkci adaptace, diky tomu se dokaze pfizpUsobit pozici, ve které je upevnén.
Robotické rameno muzete instalovat horizontalné, vertikalné nebo v jiném specifickém uhlu

_ otr

Robotické rameno pfFipevnime k pevhému nevibrujicimu povrchu, ktery je dimenzovan alespon
na pétinasobek jeho hmotnosti. K montazi pouzijte 4 M8 Srouby.

4-®9M8 —=
~ @148
Q
10 ’/ A\ 2-@6H7
\ /
@172
b\\\ B Po!
146

Rozmérové schéma zakladny



2.2 MOZNOSTI UPEVNENI ROBOTICKEHO
RAMENE SE ZAKLADNOU

V pripadé, ze nemate k dispozici vhodnou plochu pro montaz robotického ramene,
doporucujeme dokoupit zakladnu. Zakladna muze stat volné na pevném podlozi bez dalsi
montaze.

Doporucujeme zakladnu pfisroubovat k zemi v pripadé, kdy vyuzivate vysoké rychlosti
a akcelerace robotického ramene.

Pro nastaveni polohy robota pouzijte vyskové nastavitelné nohy. Diky koleckim muzete
se zakladnou pohodIné pohybovat.

.(':"""')w
L. _-4lF —— VySkové nastavitelné nohy
1 Kolecka pro manipulaci
o se zakladnou

2.3 INSTALACE PRACOVNIHO NASTROJE

Pracovni nastroj se

. . 1/O Konektor 22
montuje na koncové

zapésti robotického g i
ramene, které je 2 ] £
osazeno centrovacim -
trnem pro spravnou - g 9
orientaci pracovniho wim R
nastroje. K montazi 3
pouzijte 4 M6 Srouby.

785

3 ZAPOJENI A PRVNI ZAPNUTI ROBOTA

S\
\ =" kapitola 7
21. KABELOVE PRIPOJENI ROBOTA

Na I/O rozhrani kontroleru se nachazi 3 zasuvky. Pfed tim, nez zacnete pouzivat robota, pfipojte
odpovidaijici kabely do zasuvek. Baleni obsahuje 2 bajonetové propojovaci kabely a napajeci kabel
230V AC. Pri zapojeni robota se fidte schématem.

! ol @.
propojeni ovladaciho
panelu s kontrolerem

ovladaci panel

Propojeni robo- Pripojeni
tického ramene napajeciho
s kontrolerem kabelu

Kontroler



3.2 UVEDENI ROBOTA DO PROVOZU

Na bezpecnostnim kontrolnim panelu kontroleru se nachazi hlavni vypinac, tlacitko nouzového
zastaveni a kontrolky, které oznamuji aktualni stav robota. Pfred zapnutim zkontrolujte, zda jsou
tlacitka nouzového zastaveni (na kontroleru i ovladacim panelu) v odblokovaném stavu.

L we: & AN | PULATOR,
MANIL /L INCAGE M

MODE MANUAL /LINKAGE

Ujistéte se, ze je tlacitko v poloze MANUAL
MODE pro spravné fungovani robota. Kontrolka
sviti v poloze LINKAGE MODE.

HLAVNI VYPINAC

Dejte spinac napajeni do polohy ON. Ve chvili,
kdy je robot spravné napajen elektrickou
energii se rozsviti kontrolka POWER.

STANDBY

Ve chvili, kdy se rozsviti kontrolka STANDBY
muzete zapnout tlacitkem napajeni ovladaci
panel. Po zapnuti ovladaciho panelu kontrolka
STANDBY zhasne.

TEACH PENDANT ENABLE

Rozsviti se v okamziku, kdy je hlavni vypinac
v poloze ON a oznamuje, ze je ovladaci panel
zapojen.

EMERGENCY STOP

Pokud mate vse spravné zapojené, nesviti
kontrolka EMERGENCY STOP. V pripadé, ze
se kontrolka rozsviti, zkontrolujte, zda neni
zmacknuté tla¢itko nouzového zastaveni na
ovladacim panelu nebo kontroleru. DalSim
dlivodem mbUze byt Spatné zapojeni kabelu
mezi kontrolerem a ovladacim panelem.

Robota vzdy vypinejte v poradi
ovladaci panel -> kontroler.

2.3 POCATECNI| ROZHRAN| OVLADACIHO PANELU

Collision Class: & ]T
Tool Hame: | Brus F
Kinematics Mame: Brus
End Pos X{m}: 0.070508 End Pos ¥{m]: 0.001448
End Ori RX(deg):  -3.140310 End OriRY(deg)::  0.033472
Dymamnics Hame : Brus
Payload(kg): 1.60
Gravity Center X[ml: 0080000 Gravity Center Y(ml: 0.000000

Shutdewn Save

End Pos Z{m): 0.0BE699

End Oril RZ[deg): 1.583050

Gravity Center Z{m): 0.000000

Pri kazdém zapnuti ovladaciho panelu se jako prvni objevi pocatecni rozhrani

pro zakladni nastaveni.

COLLISION CLASS

V kolonce COLLISION CLASS urcujete citlivost
detekce srazky, a to prostfednictvim Ciselné
$kaly od 1do 10. Cim vy3si hodnotu zvolite, tim
je robot citlivéjsi. Robot je tovarné nastaven na
hodnotu 6.

Pro potvrzeni nastaveni COLLISION CLASS
zvolte tlaCitko SAVE. Ovladaci software spustite
tlacitkem START UP.

Poté se na bezpecnostnim kontrolnim panelu
kontroleru rozsviti kontrolka MANIPULATOR
ON, jez oznamuje, Ze je robot pFipraven

k provozu.

n



4 U2IVATELSKE ROZH RANi . ROBOT TEACHING“ 1. Tlacitko vypnuti ovladaciho panelu 7. nU;jsagrgj;eélné pozici robota a pracovniho

2. Menu
8. Ovladani orientace koncového zapésti robota
\ 3. Aktualni pozice robota
@ . 9. Ovladani jednotlivych kloubl
w 4. Mod simulace pohybu robota nebo pohybu
v redlném case 10. Navedeni robota do nulté (pocatecni) pozice

5. Ovladani pozice a orientace robotavmédu  11. Zobrazeni rychlosti pohybu robota, ¢as
krokovani a datum

Y4 Robot Teac

") Programming Settings Extensions Systeminfo  About

Realtime Data 3| Work Mode 4 || Position Control 6 6. Ovladani pozice koncového zapéstirobota  12. Nastaveni rychlosti robota

# Real Robot
Joint{deg): Pos{m]: Orifdeg): simulation Robot
Joint 1:102.532710 X 0.250059 RX -3.081570

I e e R T 41 MOZNOSTI RIZENI POHYBU ROBOTA

Ot 1 92.70093 2021108, WL 1504400 ¢ W Kolaborativni roboti AUBO nabizi hned nékolik  ovladacim panelu, mizeme vyuzit i presnéjsi
Joint 4:-25.809219 metod ovladani pohybu robota. Kromé ru¢niho metody:

vedeni prostrednictvim tristavového tlacitka na

Joint 5:-87.249320
Joint 6:101.589836 Reference Coord System
Ond . -
: — El i Stap Moda Orientation Cantrol
Manipulator Pose 7 | Orientation Control 8 Joint Control unit{deg) 9 Pasition Step: ! M
. oy sone = +) ©o0 s mm 5’ ﬁ' fober
Fosiny G ! m ' - ) . wer - N +
X: 0320822 RX: 2.104747 Joint 2: bl 1# w ﬁ B e
) v 050 & deg @ ¢ sy - IEDEITEE 4
¥: 0071856 RY: 1562281 Joint 3: - see - IO +
S A Bl S s - T+

Z: 0013637 RZ: 0202958 ¢ ¢ Joint 4: ¥ 050 « deg onses [3 wecs - EEETTEE +

Targg[ Joink 5:

o EJ Joint &: STEP CONTROL POSITION CONTROL ORIENTATION .'!OINT CONTROL
Krokovani pohybu Ovladani pozice CONTROL Rizeni pohybu jednot-
robota pro dosazeni koncového zapésti Ovladani orientace livych kloubt robota.
dokonale presné robota dle zadaného koncového zapésti
polohy. koordinac¢niho robota dle zadaného

systému. koordinacniho
systému.

13



4.2 KOORDINACNI SYSTEM ROBOTA

Nasledujici schéma ilustruje pohyb robota dle tovarné nastavenych koordinaénich systémi
END a BASE. Nastaveni je demonstrovano na nulté pozici robota, do které se muzete kdykoliv
vratit prostfednictvim tlacitka ve spodni listé ZERO POSE.

N
Y
- v

Koordinacni systém BASE Koordinacni systém END

Pri pouziti metod ovladani robota POSITION a ORIENTATION CONTROL se robotické rameno vzdy
pohybuje ve sméru jednotlivych os dle definice vybraného koordinacniho systému. Nasledujici
schéma ilustruje pohyb robota dle tovarné nastavenych koordinacnich systémt END a BASE.

Ty

!

— Orientation Control . —

r | .
...'::x._- "L ! M . AL
.-',_. ' L I'-l'\.
.._..- g 4 w .
‘ . A - x
__..-' - . X | ._.. '+C" L

\ng
-
Fia

Orientation Control

, - ) ;

@
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5 ONLINE PROGRAMOVANI

\ gkapitola 1

5.1 ZALOZEN|I NOVEHO PROJEKTU

S ———, g - = P = " .- %
Robot Ti G eiih] Settings  Extensions  Systeminfo  About
Project New Project » Basic Condition
LECHe :
s | 1| T &4 Project_Program
m . &2 Em il
[P —— 3 . Pty Loop Break | | Continue
el i Elself | Else
Switch | Case | | Defak |
Add before = -
= Add after
Set Wait | Timer
Line Comment | block Comment | Goto
Message Empty |
S Move Limit 100%
22 4 ¥ 0O o @ Move Waypoint |

Pro vytvoreni nového projektu zvolte moznost
PROJECT -> NEW.

Add before
kazdy novy prikaz se bude radit pred oznaceny prikaz

Add after
kazdy novy prikaz se bude radit za oznaceny pfrikaz

\—%? Programming -> Project -> New

5.2 PRIKAZY A JEJICH FUNKCE

LOOP
Prikaz slouzi k okamzitému opusténi cyklu LOOP.

Loip Conubion Loop always - nekonec¢né opakovani
Alias Loop 1]
Loop Times - konkrétni pocet opakovani
® Loop Always
Loop contition - podminéné opakovani
Loop Times
Loog Conditica %am Pro ulozeni a potvrzeni prikazu zvolte CONFIRM.

k—%? Programming -> Condition -> Basic

17



BREAK
Prikaz slouzi k okamzitému opusténi cyklu LOOP.

B Condicon Pfikaz mGze byt pouzit pouze uvnitf pfikazu
Alizs  Break LOOP.
Remaove Confirm Pred prikazem BREAK musi byt zvoleny pfikaz

IF, ktery definuje podminku. Pokud je podmin-
ka splnéna, je provadéni cyklu LOOP ukonceno.

L)

K%OQ Programming -> Condition -> Basic

CONTINUE
Prikaz CONTINUE slouzi k preruseni vykonavani smycky. Narozdil od prikazu BREAK nedochazi
k opusténi cyklu LOOP, ale prechazi se do dalsi interakce.

Continue Condition Pfikaz mUze byt pouzit pouze uvnitf pfikazu

Alias  Continue LOOP.
Pred prikazem CONTINUE musi byt zvoleny
prikaz IF, ktery definuje podminku. Pokud je
podminka splnéna,je ukoncena pouze aktualni
iterace smycky LOOP, poté robot prechazi na
zacatek bloku LOOP.

Remove Confirm

P
bx/ Programming -> Condition -> Basic

IF| ELSE IF | ELSE
Prikazy slouzi pro vétveni programu na zakladé zadanych vstupnich podminek.

¥ Conedtion Pro vlozeni vstupni podminky kliknéte na pole

Alias If . INPUT CONDITION, kde se zapisuje podminka
Vv programovacim jazyku C.

Condition Clear
Pokud je podminka vyhodnocena jako platna,
provadi se dale prikazy uvnitr téla pfikazu IF.
V opacném pripadé se dale provadi vétev ELSE.
Add Elself Add Else Remove Confirm

Oo—

L)
bw Programming -> Condition -> Basic

SWITCH | CASE | DEFAULT
Prikazy slouzi pro slozita vétveni programu na zakladé zadanych vstupnich podminek.

S Canchns Pro vlozeni vstupni podminky zvolte INPUT

Alias | Case . CONDITION, kde se zapisuje podminka
Vv programovacim jazyku C.

Condition Cloar
Pri spusténi prikazu SWITCH, program vypo-
Citava zadané vstupni hodnoty a porovnava je
s jednotlivymi CASE hodnotami. Pokud jsou
hodnoty SWITCH a nékteré CASE vétve rovny,
robot pokracuje v prikazech dané vétve CASE.

i A e o Pokud hodnoté SWITCH neodpovida zadna

hodnota CASE, pak robot vykonava prikazy
vetve DEFAULT.

—0

S>0— . o .
bw Programming -> Condition -> Basic

19
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FadlPars

Enliien s

- B

[« s
s upog o] mum e
et a5
Varuble
et Lafim

Slouzi k nastavovani promén-
nych urovné COLLISION CLASS
nebo digitalnich a analogo-

vych vystupu.

G2

Aim Wal

+ st Tinw B

WAIT

Prikaz zastavi robota na
nastaveny casovy Usek nebo
do okamziku, kdy je splnéna
vstupni podminka.

K%OQ Programming -> Condition -> Basic

Mave Condition
Alias:  Mowe =
® Move Joink Mowe Line
Relative Offset
Parameters

Speed(%) 50,50,50,50,50,50

Acc(%) 50,50,50,50,50,50
iz
Jointl Speed | = 50 % | Shase Speed

Joint1 Ace .T 50% | Share Acc
Aarival Abead
Reversal Remove

20

Timer Condition
Alias | Timer o
Remove Confirm

TIMER
Prikaz pro méreni délky
trvani jednotlivych operaci

pro zefektivnéni prace robota.

5.3 PRIKAZ MOVE

Move Track Prikaz pro ovladani pohybu koncového zapésti

robotického ramene. Pohyb kolaborativniho

robota je vzdy definovan sérii pohybovych bod

(dale WAYPOINT).

MUzete vybrat hned z nékolika moznosti

\403? Programming -> Condition -> Basic

pohybu:
MOVE JOINT
(1-148.75)"s MOVE LINE
MOVE TRACK
(19917252
G2
Confirm

TYPPOHYBU CHARAKTERISTIKA POUZITI SCHEMA POHYBU
Move Joint Nejbéznéjsi a nejrych- V pripadé dosta- Waypoint 01 Waypoint 02
lejsi nelinearni pohyb  te¢ného okolniho
mezi jednotlivymi prostoru na trajektorii
WAYPOINTY. Pro robo- pohybu robota, kdy
ta nejSetrnéjsi pohyb. v jednotlivych mistech
nezalezi na orientaci
koncového zapésti. Waypoint 04 Waypoint 03
Move Line Linearni pohyb V omezenych prosto- Havpemtal Havpeintoz
po pfimce. rech, kde robot musi
projizdét po presné
pfimce a v urcité
orientaci koncového
Za peStI' Waypoint 04 Waypoint 03
Move Track Pohyb po nastavené Pro pokrocilé pohybo-

trajektorii, ktera je slo-
zena z alespon 3 pohy-
bovych bodt. Pohyby
MOVE TRACK by mély
byt kontinualni, tzn.
posledni WAYPOINT
trasy predchoziho
prikazu MOVE je stejny
jako prvni WAYPOINT
dalsiho prikazu MOVE.

vé ulohy, kde je napfi-
klad potreba docilit
presného pohybu po
matematické krivce.
Metoda také umoznu-

je efektivni navazovani

mezi jednotlivymi
pokrocilymi pohyby.

62

K%OQ Programming -> Condition -> Basic -> Move

21



54 POHYB MOVE TRACK

MOVE TRACK nabizi dalSich 6 druht pohybu robotického ramene:

ARC

Waypoint 03

Waypoint O1

Waypoint 02

Robot se pohybuje jednotlivy-
mi WAYPOINTY po trajektorii
oblouku.

ARC s orientaci
(ArcWithOriRot)

Waypoint 03

Waypoint O1

Waypoint 02

Robot se pohybuje jednotlivy-
mi WAYPOINTY po trajektorii
oblouku.

Pouzivame pro operace, které
vyzaduji v kazdém WAYPOIN-
TU jinou orientaci koncového
zapesti.

o)

CIR

Waypoint 03

Waypoint O1

Waypoint 02

Robot prochazi jednotlivymi
WAYPOINTY po kruznici. Pro-
jde vsemi WAYPOINTY a vraci
se k prvnimu WAYPOINTU.

CIR s orientaci
(CirWithOriRot)

Waypoint 03

Waypoint O1

Waypoint 02

Robot prochazi jednotlivymi
WAYPOINTY po kruznici.
Pouzivame pro operace, které
vyzaduji v kazdém WAYPOIN-
TU jinou orientaci koncového
zapesti.

G@ Programming -> Condition -> Basic -> Move

22

B_Spline

&

Robot se pohybuje po
B-SPLINE krivce prolozené
zadanymi WAYPOINTY dle
schématu. Zacatek a konec
krivky nelze uzavrit.

MoveP

'i
N

Robot neprochazi jednotlivymi
WAYPOINTY pfFimo, ale pouze
oblasti, jez je definovana kruz-
nici se stfredem v nastaveném
WAYPOINTU.
Pohyb se pouziva pro plynulé

navazovani dvou linearnich
pohybU robota.

6 SYSTEMOVA NASTAVENI

61 NASTAVENI| JAZYKU, CASU A DATA,

PRIPOJENI K SITI

LANGUAGE
NASTAVENI JAZYKU

b ety Frogoeny (R Dismie Sraewis sbed
v e .
L —
- —
e Bau
s | (-
= o
(Rt Bk
e |
CEE
st Tnactig Progrrmery (TR Liesins Tytes i At
Hat oy
i g
—-m L “E Mgtk FIS2SR00 -
m W hisern 1E0880 L] iy MRLAT -
=N il il =
- e —
VoLamie's
_ LT R g oy rvw Haam T Dubsgpeg il
=
=l

DATE TIME
NASTAVENI CASU A DATA
\ €.
ot Tamirg iy [ Escasibon Gtem fe Aboud
_“"E_" Datal e
R
w'_'u_-u L Mo T wrd L] L] Gt s
L T
=N
D Fones & ¥ ¥ § I- r ' —
_ ) " i 1 11 1 5
. :
_ it i M " N " kil 12 I
i 3 T ] T3 T =
fnw (e [ s Ll L]

NETWORK
PRIPOJENI K SiTI

=0
\ &= kapitola10.6

g—h Settings -> System -> Language /
%0 DataTime / Network
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6.2 TOVARN| NASTAVENI HESLA A JEHO ZMENA

Pro zménu hesla je tfeba zadat stavajici heslo a heslo nové.

TOVARNI NASTAVENI HESLA: 1

e LT T Y - R T
O Pt

W_ v vl

- RS

_ o piomid

(O —

=

P

[

()

o

CO
g kapitola 10.6 \—C@ Settings -> System -> Password

/
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6.3 AKTUALIZACE SOFTWARU A FIRMWARU

N b

F W

o v

N

T

'HORRE

/

Srovnejte nainstalovanou verzi softwaru / firmwaru v menu ABOUT s dostupnou verzi
na strankach www.aubo.cz.

Stahnéte si pro svou verzi softwaru / firmwaru odpovidajici aktualizaci. Pokud si nejste jisti,
kontaktujte distributora.

Stazenou aktualizaci nahrajte na USB disk do kofenového adresare (ne do slozky).
USB disk pfipojte do USB rozhrani umisténého v I/O rozhrani kontroleru.

Dle druhu aktualizace vyberte UPDATE SOFTWARE nebo UPDATE FIRMWARE a zvolte tlacitko
SCAN SOFTWARE PACKAGE / SCAN FIRMWARE PACKAGE

Vyberte ve spodnim okné pozadovanou verzi a zvolte
UPDATE SOFTWARE / UPDATE FIRMWARE

Nasledné probéhne automatickeé vypnuti systému. Zapnuti je nutné provést manualné.

et oy Progied (IR Do i A
Frtery b, ([EPRIENDY iats Pemmit, Flaiw.

Hlava robota se pfi updatu
muze o nékolik centimetru
provésit.

e bnftmey Pediage

tondaln Patagr Lok
b e VAT s dn 48 iy Pt HI 111 TR Ll ) i
’ ALt sl g D e T L1 P i L i 4 g

aktualni software/firmware

=/

CO
g kapitola 10.6 \f@ Settings -> System -> Update -> Update Software/Update Firmware
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