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Die Definition des Roboters erfolgt aus den internationalen ISO-Normen und den einschlagigen Vorschriften der
nationalen Normen zum Schutz und der Sicherheit des Bedieners. Wir empfehlen nicht, den Roboter zur direkten
Zusammenarbeit mit Menschen einzusetzen, wenn der Roboterarm in Kontakt mit dem menschlichen Kérper
kommen kann. Wenn der Roboter direkt mit dem Menschen zusammenarbeitet, ist es notwendig, ein sicheres,
zuverlassiges, vollstandig getestetes und zertifiziertes Sicherheitsschutzsystem zu erstellen. Alle Malnahmen
dienen dem Schutz des Bedieners.

Der gesamte Inhalt dieses Benutzerhandbuchs ist ausschlieRliches Eigentum von JAKA Robotics (nachfolgend
als JAKA bezeichnet) und darf ohne schriftliche Genehmigung von JAKA in keiner Form verwendet werden.
Das Benutzerhandbuch wird von JAKA regelmaRig aktualisiert und verbessert. Der Inhalt kann ohne vorherige
Ankindigung geandert werden. Bitte prifen Sie die aktuellen Produktinformationen sorgféltig, bevor Sie dieses
Handbuch verwenden.

Die im Benutzerhandbuch enthaltenen Informationen stellen keine Verpflichtung von JAKA dar. JAKA Gbernimmt
keine Verantwortung fur eventuelle Fehler in diesem Handbuch und haftet nicht fur zufallige oder indirekte
Schaden, die durch die Verwendung dieses Handbuchs und der darin vorgestellten Produkte entstehen. Bitte
lesen Sie dieses Handbuch sorgfaltig durch, bevor Sie den Roboter installieren und benutzen.

Die Bilder in diesem Handbuch dienen nur als Referenz, bitte beziehen Sie sich trotzdem auf das tatsachliche
Produkt.

Wenn der kollaborative Roboter unautorisiert verandert wird, tbernimmt JAKA keine Haftung fir den
Kundendienst.

JAKA weist den Benutzer darauf hin, dass bei der Verwendung und Wartung des JAKA-Roboters die
Sicherheitsausriistung zu verwenden und die Sicherheitsvorschriften einzuhalten sind.

Der Programmierer des JAKA-Roboters und der Designer & Debugger des Robotersystems miissen mit dem

Programmiermodus des JAKA-Roboters und der Installation der Systemanwendung vertraut sein.
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1 Legende

A\ GEFAHR

== Gefahr durch Stromschlag mit méglicher schwerer Kérperverletzung oder Tod als Folge.

A WARNUNG

— Warnung vor einer mdglichen Koérperverletzung oder Tod.

A VORSICHT

—_ Hinweis auf die Gefahr von Sachschaden.

INFORMATION

Gibt erganzende Informationen und Erklarungen.

Imle

" 2, ANMERKUNG

Gibt zusatzliche Anweisungen und Tipps.

WARTUNG
/C

Erklarungen zu Wartung, Schutz, Pflege und zur Behebung von Funktionsstérungen.

© JAKA 12 2024 5
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Schnellstart

Bevor die JAKA-App verwendet werden kann, missen der Roboter und der Schaltschrank installiert und

die Kabel angeschlossen sein. Die nachfolgende Tabelle zeigt am Beispiel der JAKA Zu Serie, welche

einzelnen Schritte zur Verwendung der Software bendtigt werden. Einzelheiten sollen dem User Manual

des vom Kunden verwendeten Robotermodels entnommen werden.

Schritt

Tatigkeit

Roboteraufbau

Roboter auspacken. (Um den Roboter spater transportieren zu kénnen,
behalten Sie die Originalverpackung.)

Roboter aus dem Verpackungsmaterial entnehmen.

Den Roboter zum gewinschten Montageplatz bringen.

Den Roboter auf die Montageplattform oder Basis heben und sichern.

Das Endeffektorwerkzeug (falls vorhanden) sichern.

DA WIN| —

~

Schaltschrank
installieren

Schaltschrank auspacken.

Den Schaltschrank aus Verpackungsmaterial entnehmen und in die Nahe des
Roboters stellen. Die Lange des Verbindungskabels vom Schaltschrank zum
Roboter betrdgt 6 m. Den Abstand daher geringer als 6 m halten.

Kabelverbindungen

herstellen

Das Roboteranschlusskabel, Stromkabel des Schaltschranks, Bediengriff-
Kabel, Ethernet-Kabel (falls vorhanden) und T10-Kabel (falls vorhanden)
nacheinander anschlief3en.

Den Kippschalter an der Unterseite des Schaltschranks umlegen.

Die Not-Aus-Taste am Bediengriff ist standardmanig gelost. Falls die
durchgedrickt ist, I16sen Sie diese.

11

Roboter verbinden

12

Den Schaltschrank und Roboter einschalten und Roboter mit dem Bediengriff
aktivieren.

Mit einem PC, Tablet oder Handy Verbindung zum Roboter herstellen.

13

Roboter einstellen

Die Montageausrichtung, Traglast und Kollisionsempfindlichkeit in der JAKA
Zu App einstellen.

14

Roboter bedienen

Bewegen Sie den Roboter entweder mit der Free-Taste am Roboter oder mit
Eingaben in der JAKA Zu App.

Tbl. 2-1 Schnellstart

N\ WARNUNG

= Beider Durchfiihrung der in der Tabelle enthaltenen Schritte miissen unbedingt die Anweisungen

im entsprechenden Roboter User Manual befolgt werden.

© JAKA 12 2024
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Ubersicht

Die JAKA-App dient zur Steuerung, Uberwachung und Einstellung der Roboterfunktionen. Die Software
ermoglicht manuelle Bedienung/Steuerung, Programmierung, Parameterkonfiguration und
Informationsiberwachung der verschiedenen JAKA-Roboter. Unhandliche Roboter-
Handprogrammiergerate werden durch die App ersetzt. Die Software funktioniert sowohl auf Android-
Geraten als auch auf Windows PCs gleichermafen. Um den Roboter zu steuern, muss die Software auf
dem genannten Gerat installiert werden und der Roboter und das Gerat mit der Software missen mit
demselben lokalen Netzwerk verbunden sein. Durch die App kann die Verbindung zum Roboter hergestellt

werden und der Roboter auf diese Weise gesteuert werden.

Softwarefunktionen
Folgende Funktionen sind durch die Nutzung der Software maglich:
) Einsicht in allgemeine Informationen und Ereignisprotokolle des Roboters.
) Manuelle Bedienung/Steuerung des Roboters.
3) Einstellung der E/A-Module des Roboters.
)
)

Programme zur Robotersteuerung schreiben.

Parameterkonfiguration des Roboters.

Systemanforderungen

Die minimalen Systemanforderungen an die Endgerate fir die Nutzung der JAKA-App sind folgende:

Endgerat Android Windows
Betriebssystem Android 10.0 und héher Windows 7 (64 Bit und héher)
Snapdragon 835 und Intel Core i3-6100, 3.7 GHz und
Prozessor . N
vergleichbare Prozessoren héher
Festplatte 512MB verflgbar 1GB verfligbar
Arbeitsspeicher 4GB 8GB
Grafik / Intel HD Graphics 530 und hoher
Kommunikation WiFi WiFi oder Ethernet

Tbl. 3-1 Systemanforderungen

Systemeinstellung

Sobald die JAKA-App auf dem entsprechenden Endgerat installiert ist, sollte die Batteriesparfunktion in den
Systemeinstellungen der JAKA-App des Endgerats deaktiviert werden, um zu verhindern, dass der Roboter
ausgeschaltet wird, nachdem der Sperrbildschirm des Endgerats erscheint. Diese Schritte kdnnen je nach

Endgeréat variieren.
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34 Installation der Software

Stellen Sie sicher, dass das System die minimalen Anforderungen (in Kapitel 3.2 Systemanforderungen) fir
die Installation und den Betrieb der JAKA-App erflllt.

3.4.1 Installation der JAKA-App auf Android-Endgeraten

Das JAKA-App-Installationspaket wird Ihnen von autorisiertem Personal bereitgestellt. Die Android-App-
Paketdatei muss auf Ihr Android-Endgerat heruntergeladen werden. Die Dateiendung ist: .apk.

Das folgende Beispiel zeigt den Installationsvorgang am Xiaomi Pad 6 Android-Endgerat
(Spracheinstellung: Englisch). Der Vorgang kann fiir verschiedene Android-Endgerate und Versionen
variieren. Bitte entnehmen Sie den genauen Installationsvorgang der dazugehérigen Bedienungsanleitung
Ihres Android-Endgeréats.

In der Benutzeroberflache des Android-Endgerats klicken Sie Settings > Apps > Manage apps.

Settings Apps

.4 Home screen System app settings

&) stylus & keyboard T—

Manage Home screen shortcuts
Passwords & security

Dual apps
m Privacy protection
Permissions
) sattery
App lock
[ © 4o

Parallel windows

Additional settings
Mi Protect

A MiAl

Screen time

lllustr. 3-1 Installation App Android 1/3

Wabhlen Sie die App an, welche zur Installation der JAKA-App verwendet wird, und klicken Sie Install apps

from unknown sources.

8 © JAKA 12 2024
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Settings 2 App info ®
Data usage
m Home screen
F= Battery 0.0%
Stylus & keyboard
Passwords & security Autostart
m Privacy protection Permissions
O Battery Notifications
B Apps Battery saver MIUI Battery saver
Additional settings
Blur app previews
Blur app previews in Recents
A MiAl
Install apps from unknown sources Yes
Screen time

lllustr. 3-2 Installation App Android 2/3

Stellen Sie den Regler um auf Alow from this source.

Settings “— Install unknown apps

m Home screen Allow from this source o

Stylus & keyboard

attack by unk

apps. By installing apps
blet or loss of data that may

s from

any damage to

Passwords & security
m Privacy protection
O Battery

B Apps

Additional settings

A MiAl

Screen time

lllustr. 3-3 Installation App Android 3/3

3.4.2 Installation der JAKA-App auf Windows-Endgeraten

Das JAKA-App-Installationspaket wird lhnen von autorisiertem Personal bereitgestellt. Die Windows-App-
Paketdatei muss auf Ihr Windows-Endgerat heruntergeladen werden. Die Dateiendung ist: .exe.

Starten Sie die Installation durch einen Doppelklick auf die Installationsdatei. Das Installationsfenster 6ffnet
sich.

© JAKA 12 2024 9
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JAKA

)

JAKA Zy 3 JAKA Zu 7 JAKA Zu 12
Install
Read and accept License Agreement 53 Custom options

lllustr. 3-4 Installation App Windows 1/7

Klicken Sie die Lizenzvereinbarung an, lesen Sie diese.

Software License Agreement ~

| This "Software License Agreement” (hereinafter referred to as “this Agreement”) is a valid contract
entered into between JAKA Robotics Co., Ltd. (JAKA Robotics Co., Lid. and its affiliated companies,

| including but not imited to subsidiaries, sub-subsidiaries, and holding companies, whether directly or

indirectly controlled the party, controlled by the party, or under common centrol with the party, collectively

| referred to as "JAKA" or "we” under this Agreement) and you regarding the licensing and use of the JAKA

| Zu product software. By clicking to confirm this Agreement on a web page, accessing and using the
product software without clicking to confirm this Agreement, or accepting this Agreement in any other
way, you indicate that you and JAKA have reached an agreement and agree to accept all the provisions of

| this Agreement.

Regarding this Agreement, we would like to draw your special attention te the clauses related to liability
limitations, disclaimers, JAKA's determination and handling of your vislations or breaches, as well as the
clause regarding the cheice of jurisdiction. The clauses regarding liabilty imitations and disclaimers may be
highlighted in bold or underlined for your attention. Before accepting this Agreement, we kindly request that
you carefully read and fully understand all its provisions. If you have any guestions regarding the terms of
this Agreement, yvou can contact JAKA through the customer service email marketing@jaka.com. If you
dizagree with or have doubts about any part of this service or any medifications made to t at any time,
please refrain from proceeding. Once you access and use the JAKA Zu product software and its related
=ervices, it will be deemed that vou have understood and fully agreed to all the provizions of this
Agreement, including any modifications made by JAKA to this Agreement at any time.

lllustr. 3-5 Installation App Windows 2/7

Wenn Sie damit einverstanden sind, klicken Sie das Hakchen Read and accept.

JAKA

4 4T

JAKAZy 3 JAKAZu 7 JAKAZu 12

E Read and acce @ Custom options
lllustr. 3-6 Installation App Windows 3/7

Wenn Sie die Installationseinstellungen konfigurieren wollen, klicken Sie auf Custom options.

© JAKA 12 2024




JAKA

’e o~
.JA;(A ;u 3 JA%:.? JE‘T‘Z

Install

Read and accept License Agreement @ Custom options

lllustr. 3-7 Installation App Windows 4/7
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Dadurch kénnen Sie den Installationspfad (Browse), die Desktop-Verkniipfung (Create Shortcut) und die

Schnellstart-Verknipfung (Add to quick launch) konfigurieren. Der voreingestellte Installationspfad ist:

C:\Users\{User Name}\AppData\Roaming\JAKA.

JAKA

Install

CUserswangyitonglAppDatatRoamingh AKA Browse

ﬁ Create shortcut Add to guick launch

5 Read and accept License Agreement @ Custom options

lllustr. 3-8 Installation App Windows 5/7

© JAKA 12 2024
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Klicken Sie auf Install, um die Installation zu starten.

lllustr. 3-9 Installation App Windows 6/7

Wenn der Installationsvorgang abgeschlossen ist, klicken Sie auf Finish, um die Installation abzuschlief3en.
Durch Auswahlen der Hakchen Run JAKA oder JAKA official website (www.jakarobotics.com) kdnnen
Sie die App sofort 6ffnen bzw. die JAKA-Website besuchen.

Run JAKA

E JAKA official website (www.jakarobotics.com) /

Illustr. 3-10 Installation App Windows 7/7

3.4.3 Deinstallation der JAKA-App auf Android-Endgeréten
Um die JAKA-App auf Android-Endgeraten zu deinstallieren, befolgen Sie die folgenden Schritte:

1) Driicken und halten Sie das JAKA-App-Symbol in der App-Liste oder auf dem Startbildschirm
gedruickt.

2) Tippen Sie auf Deinstallieren oder Ziehen Sie die App auf den Deinstallationsbereich, der auf dem
Bildschirm erscheint.

3) Tippen Sie auf der Bestatigungsanforderung OK zum Deinstallieren der App.

12 © JAKA 12 2024



http://www.jakarobotics.com/

UBERSICHT n

3.4.4 Deinstallation der JAKA-App auf Windows-Endgeraten

1) Beenden Sie die JAKA-App.

2) Gehen Sie auf Start oder driicken Sie die Windows-Taste auf der Tastatur. Klicken Sie auf
Einstellungen und dann auf Apps.

3) Suchen Sie in der Liste der Apps die JAKA-App und klicken Sie auf Deinstallieren. Es erscheint ein

Fenster als Aufforderungsbestatigung. Klicken Sie Ja, um den Prozess abzuschlielen.

© JAKA 12 2024
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nSOFTWARE EINFUHRUNG

4

4.1

411

14

Software Einfuhrung
Startseite

Beschreibung Interface

g O & 8 | o o
JAKA B O X !l
mulation & Off Settings Log Help Signal - JAKA_Doc,

Cobo T

e ‘/‘
P N
o Py Q EN 5 E B,
- & { ;
) . 2 LT BN
JAKA Zu® 3 JAKA Zu® 5 JAKA Zu® 7 - JAKA ZuP 12 JAKA ZuP 18

\
3
@ Power On Robot ® Enable Robot 4

(9 JAKA 478 B \

Programming Manual Operation Home l{e] Monitoring

lllustr. 4-1 Interface

Das JAKA-App-Interface ist in folgende drei Teile gegliedert:

Meniileiste: enthalt Verwaltungs- und Einstellungsoptionen fiir den Schaltschrank, den Roboter und die
Software. Die Funktionsmdglichkeiten sind das Herunterfahren des Schaltschranks, die App-Einstellungen,
die Robotereinstellungen, die Schaltschrankeinstellungen, das Verbinden des Roboters, die
Roboteranzeige, der Wechsel zwischen Simulationsroboter und dem echten Roboter, der Sicherheitsstatus
usw.

Schaltleiste: enthalt die Schaltflache zum Einschalten des Roboters und die Schaltfliche zum Aktivieren
des Roboters.

Funktionsleiste: bietet Optionen zum Programmieren des Roboters, der manuellen Roboterbewegung,

Steuerung der E/A-Schnittstellen und das Informationsmonitoring.

™ ANMERKUNG

Das App-Anzeigenfenster kann auf Android-Endgeraten nicht verkleinert bzw. vergréf3ert werden.

© JAKA 12 2024
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41.2 Hilfe
Um bei der Bedienung der JAKA-App Hilfe zu erhalten, klicken Sie am oberen rechten Rand der JAKA-

App-Homepage die Help-Option = . Bei der erstmaligen Nutzung der JAKA-App empfehlen wir Ihnen die

Help-Option in Anspruch zu nehmen.

Zwischen Roboter und Simulation wechseln

Schaltschrank ausschalten
Robotereisntellungen

Auf der Hompage Esc driicken, um die App zu beenden
Alt+ Tab driicken um zwischen Fenstemn zu wechsein

Roboter einschalten

lllustr. 4-2 Hilfe

4.2 Interface-Funktionen

Die JAKA-App ist eine Software, mit der Sie den Roboter anschlieRen/steuern, die Parameter des Roboters
einstellen und das Log des Roboters auslesen kdnnen. Dazu kénnen die E/A-Schnittstellen verwaltet

werden und der Zustand des Roboters liberwacht werden.

4.21 Roboterverbindung

Mit der JAKA-App kénnen Sie mehrere Roboter gleichzeitig in der App verwalten. In der App kann das
Netzwerk des Gerates, auf dem die JAKA-App installiert ist, mit dem Netzwerk des Schaltschranks
ausgetauscht werden. Der Standardname dieses Netzwerks ist die Serien-ID des Schaltschranks. Die
untere Schnittstelle des Schaltschranks kann per Kabel mit einem neuen Netzwerk verbunden werden. Der
Roboter kann an dieses neue Netzwerk verbunden werden. Klicken Sie auf die Schaltflache Disconnected
= in der Funktionsleiste und wahlen Sie den Roboter aus, den Sie verbinden wollen. AnschlieRend
erscheint ein Login-Fenster. Nachdem Sie das Passwort eingegeben haben, klicken Sie auf Connect

Robot.
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ANMERKUNG

Um den Schaltschrank an ein externes Netzwerk zu verbinden, muss die IP-Adresse konfiguriert

==

werden. Siehe dazu 5.1.2 Netzwerkeinstellungen.

Im Login-Fenster kbnnen Sie zwischen drei verschiedenen Rollen wahlen: Bediener, Techniker oder
Administrator.

Nur wenn der Roboter nicht in Betrieb ist, kann der Administrator oder Techniker die Systemeinstellungen,
Betriebseinstellungen, Sicherheitseinstellungen, Programmeinstellungen, Hardware- und

Kommunikationseinstellungen am Roboter verandern. Die einzelnen Rollen haben folgende Befugnisse:

¢ Bediener: kann das Roboterprogramm starten/anhalten, den Roboter einschalten/ausschalten und
die Log-Datei auslesen und den Roboterstatus Gberwachen. Das voreingestellte Default-Passwort
ist: 0.

e Techniker: kann das Roboterprogramm bearbeiten (und Einstellungen, welche zur
Programmbearbeitung bendtigt werden). Er kann Befugnisse des Bedieners bearbeiten. Das
voreingestellte Default-Passwort ist: 0000.

e Administrator: kann alle Funktionen der Software nutzen. Das voreingestellte Default-Passwort ist:

jakazuadmin.

Um die Informationssicherheit zu gewahrleisten, andern Sie die voreingestellten Default-Passworter, sobald
der Roboter zum ersten Mal verbunden ist (sieche Anhang A Benutzermanagement).

Die verschiedenen Befugnisse der einzelnen Nutzerrollen sind in Anhang A detailliert dargestellt.

Falls mehr als ein Roboter mit dem LAN (lokales Netzwerk) verbunden ist, zeigt die App-Interface alle
abgerufenen Roboterinformationen im LAN an. Mit einem Klick auf das = Symbol kann die Reihenfolge der
Roboter in der Liste verandert werden (sortieren nach ID, Roboternamen, Version, Status).

Wenn die Informationen des Roboters, zu dem Sie eine Verbindung herstellen wollen, nicht in der App
angezeigt werden, Uberprifen Sie, ob die Funktion Show all (alle anzeigen) im
Roboterverbindungsinterface aktiviert ist. Um das Verbindungsproblem zu beheben, klicken Sie ©'im
oberen rechten Rand des Fensters. Wenn das Robotersystem nicht normal funktioniert, wird das

Symbol vor der Verbindung mit dem Roboterinterface und die Roboter-ID angezeigt. Im Roboterstatus

erscheint dann die Meldung Error (Fehler).
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Connect Robot

Current connection: None

r Controller

|l Robot ID || Robot name || Robot IP
version

Zu7250099 JAKA_Doc 192.168.88.134 1.7.1_35_rc_X64

Prol6100199 happyNewYear 172.30.1.142 1.7.1_32 rc_X64 Occupied

Zu7250001 LiangheRobot 172.30.3.92 1.7.1_19_X64 Occupied

&show au Offline connection

lllustr. 4-3 Roboterverbindung

%_éﬁ ANMERKUNG
~/

Wenn die Funktion Show all (alle anzeigen) nicht aktiviert ist, wird nur der Roboter
angezeigt, der mit der App-Version Ubereinstimmt. Wenn die Show all (alle anzeigen)
Funktion aktiviert ist, werden alle Roboter im lokalen Netzwerk (LAN) angezeigt,
einschliellich Roboter mit nicht Ubereinstimmenden Versionen und Roboter mit
fehlerhaften Verbindungsstatus.

o Falls ein Roboter mit einem fehlerhaften Verbindungsstatus im App-Interface erscheint,
kontaktieren Sie einen JAKA-Techniker.

o Der verbundene Roboter wird oben in der Liste angezeigt und ist durch die optionalen

Sortierregeln bestimmt. Die voreingestellte Sortieroption ist auf die Roboter-ID gestitzt.

4211 Roboter-Login

Verbinden Sie zunachst die JAKA-App mit dem selben lokalen Netzwerk wie den Roboter. Auf der
Homepage der JAKA-App klicken Sie oben rechts auf Disconnected = . Das
Roboterverbindungsinterface 6ffnet in einem neuen Fenster. Alle Roboterinformationen (Roboter-ID, Name,
IP-Adresse, Schaltschrankversion und Status) im lokalen Netzwerk werden angezeigt. Wahlen Sie durch
einen Klick den gewiinschten Roboter aus der angezeigten Liste aus, um diesen zu verbinden. Das Login-
Fenster 6ffnet sich. Wahlen Sie die Benutzerrolle zur Anmeldung aus, geben Sie das Passwort ein und
klicken Sie auf Connect the Robot (Roboter verbinden).
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Connect Robot

Current connection: JAKA_Doc

b " It , boar 11 Controller .
J| Robot ID {| Robot name || Robot IP [ H State
Version

Zu7250099 JAKA_Doc 192.168.88.134 1.7.1_35_rc_X64 Connected @

[&show all

lllustr. 4-4 Roboter-Login

4.21.2 Offline-Verbindung

Die JAKA-App unterstitzt eine Offline-Verbindungsfunktion. Diese wird hautsachlich fur eine virtuelle
Roboterverbindung, simulierte Nutzererfahrungen und das Lernen an Robotern verwendet. Klicken Sie auf
der JAKA-App-Homepage auf Disconnected = . Das Roboterverbindungsinterface 6ffnet sich und dort
finden Sie am unteren rechten Rand des Fensters die Schaltflache Offline Connection (Offline-
Verbindung). Klicken Sie auf die Schaltflache, um das Offline-Verbindungsinterface zu 6ffnen. Wahlen Sie

die Nutzerrolle, geben Sie das Passwort und die Roboteradresse ein.
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Connect Robot

Username

I Administrator ]

Passward

‘ Please input password & ‘

Robot address

[ Please input the robot address

Connect Robot

lllustr. 4-5 Roboter-Login

4.21.3 Offline-Upgrade

Die JAKA-App unterstitzt Versionsupgrades. Die Roboterversion kann auch aktualisiert werden, wenn der
Roboter nicht verbunden ist. Klicken Sie auf der JAKA-App-Homepage oben rechts auf Disconnected.
Gehen Sie auf dem Roboterverbindungs-Interface auf die Schaltfliche Upgrade. Geben Sie das
Administratorpasswort ein (Default: jakazuadmin), wahlen Sie die Upgrade-Datei aus und klicken Sie auf

die Schaltflache Upgrade, um das Upgrade durchzufiihren.

© JAKA 12 2024
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Connect Robot

Current connection: None Cannot find the rabot (7)

¥ N 1y Controller .
|| Robot ID || Robot name || Robot IP ik || State
version

Zu7250099 JAKA_Doc 192.168.88.134 1.7.1_35_rc_X64 Disconnected

[&show all Offline connection

lllustr. 4-6 Roboter-Upgrade 1/4

Upgrade Interface

Upgrade file: | Click here to select the file

lllustr. 4-7 Roboter-Upgrade 2/4

Wenn der Roboter angeschlossen ist, deaktivieren Sie ihn und schalten Sie ihn aus. Klicken Sie auf der
", "

JAKA-App-Homepage auf “ und dann auf -~ . Klicken Sie anschlieBend auf Upgrade auf der rechten

Seite des angeschlossenen Roboters, um zum Version Upgrade Interface zu gelangen und das Upgrade

durchflhren zu kdnnen (siehe 5.1.4 Versionsupgrade).
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Connect Robot

Current connection: JAKA_Doc

} 4 Ih b . iy Controller :
]\ Robot ID 1| Robot name || Robot IP [ J[ State
version

Zu7250099  JAKA Doc 192.168.88.134 17.1.35_rc.X64  Connected

Zu7250099 ITZ 172.30.3.140 1.7.1 34 rc_X64 Disconnected

&show au

lllustr. 4-8 Roboter-Upgrade 3/4

B & a 7 oo

1898
SimuLation‘ Log Signal JAKkDo:‘

Svys stinas i i : . ] Hardware &
@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?, Program Settings EY Commitnication

Initial Settings Network Settings AddOn Version Upgrade System Backup User Management

.
e’

Upgrade file: ’ Click here to select the file

lllustr. 4-9 Roboter-Upgrade 4/4

4.2.2 Verbindungsinformationen liberprifen
ﬂp
Wenn Sie Informationen des aktuell angeschlossenen Roboters Gberpriifen wollen, klicken Sie auf * in der

oberen rechten Ecke und klicken Sie anschlieRend auf = , um das Roboterinterface zu 6ffnen. Wenn der

Roboter offline verbunden ist, wird die Anzeige mit Verbindungsinformationen nicht unterstitzt.
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G O ¢ B @ P | osee
JAKA Simulatio, Off  Settngs  Log  Helo ;i!jr!all. A pog| 14
CoboT

Cannot find @ obot to connect.

5

JAKA Zu® 3 JAKA Zu® 5 JAKA Zu® 7 JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18
@ Power On Robot ) @ Enable Robot )
o JAKA b8 0
Programming Manual Operation Home l{e] Monitoring

lllustr. 4-10 Verbindungsinformationen

4.2.3 Schaltschrank ausschalten

Den Schaltschrank kénnen Sie durch das klicken auf die ' Schaltfliche (Off) in der oberen rechten Ecke
der JAKA-App-Homepage ausschalten. Der Schaltschrank kann auch durch den Bediengriff ausgeschaltet

werden, in dem Sie die Ein/Aus-Taste driicken und langer als drei Sekunden gedrickt halten.

! Prompt Message

Power down the control cabinet?

[ Cancel } { OK ]

lllustr. 4-11 Schaltschrank ausschalten
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' 2. ANMERKUNG

Trennen Sie die Stromversorgung nicht sofort nach dem Ausschalten des Schaltschranks. Warten

Sie bis das Licht des Bediengriffs erloschen ist und warten Sie zusatzlich finf bis zehn Sekunden,

bevor Sie die Stromversorgung unterbrechen.

4.2.4 Roboter aktivieren/deaktivieren

Bevor Sie den Roboter einschalten, miissen Sie zuerst den Schaltschrank einschalten. Driicken Sie die

Ein/Aus-Taste und halten Sie diese fir ca. eine Sekunde lang gedriickt, um den Schaltschrank

einzuschalten. Nur wenn der Schaltschrank eingeschaltet ist (das Licht am Bediengriff blinkt blau) kénnen
Sie den Roboter mit dem Stromnetz verbinden, anschlieBend einschalten oder aktivieren. Klicken Sie

zuerst auf die Schaltflache Power On Robot. Wenn die ringférmige Leuchte am Roboterflansch oder am

Roboterflansch der Roboteranzeige in der JAKA-App-Homepage blau blinkt, bedeutet es, dass der Roboter

erfolgreich eingeschaltet ist. Klicken Sie anschlieRend auf die Schaltflache Enable Robot. Wenn die

ringférmige Leuchte am Roboterflansch oder am Roboterflansch der Roboteranzeige in der JAKA-App-

Homepage grin blinkt, bedeutet es, dass der Roboter erfolgreich aktiviert ist.

B o3 8 o .l

eld9

JAKA SR
Cobo T :

= ' '©)
X 4 e

2 R

JAKA Zu” 3 JAKA Zu® & JAKA Zu®7

Settings Log Help Signal  JAKA Dac,

\ ;‘

JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18

<© Power Off Robot > <®

Enable Robot )

] (o JAKA

Programming Manual Operation Home

lllustr. 4-12 Roboter einschalten

© JAKA 12 2024

Gl k]

I{e] Monitoring

23




nSOFTWARE EINFUHRUNG

9 O 2 &8 0 saes
JAKA - 1 e149
Simulation,  Off Settings Log Help Signal  JAKA_Doc,

Cobo T

v!W‘ ‘> g;

- S N N e |
§ @ g B N

" A s

JAKA Zu® 3 JAKA Zu® 5 JAKA Zu® 7 JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18

<© Power Off Robot ) (@ Disable Robot >

= (o JAKA i g

Programming Manual Operation Home l{e] Monitoring

lllustr. 4-13 Roboter aktivieren

Klicken Sie zuerst auf die Schaltflache Disable Robot. Wenn die ringférmige Leuchte am Roboterflansch
oder am Roboterflansch des Roboters in der JAKA-App-Homepage blau blinkt, bedeutet es, dass der
Roboter erfolgreich deaktiviert ist. Klicken Sie anschlieend auf die Schaltflache Power Off Robot. Wenn
die ringférmige Leuchte am Roboterflansch oder am Roboterflansch der Roboteranzeige in der JAKA-App-

Homepage weil} blinkt oder erlischt, bedeutet es, dass der Roboter erfolgreich ausgeschaltet ist.

,gﬂANMERKUNG
Schalten Sie den Schaltschrank ein, bevor Sie den Roboter einschalten. Schalten Sie den Roboter
ein, bevor Sie ihn aktivieren. Deaktivieren Sie den Roboter, bevor Sie ihn ausschalten. Der Roboter

darf keine Programme am Laufen haben, bevor er deaktiviert und ausgeschaltet wird.

A VORSICHT

= Esist untersagt den Schaltschrank auszuschalten, wenn der Roboter immer noch eingeschaltet und

aktiviert ist. Dadurch kann es zu Schaden am Roboter kommen. Sie missen zuerst den Roboter

deaktivieren und ausschalten, bevor Sie den Schaltschrank ausschalten.

4.2.5 Signal

Am oberen rechten Rand der JAKA-App-Homepage befindet sich das Signal-Symbol il Wenn Sie den
Roboter mit Wi-Fi verbinden, kénnen Sie durch Anklicken dieses Symbols den Netzwerkstatus Uberprifen.
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4.2.6 Roboter Log-Informationen
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Die Log-Informationen sind eine Aufzeichnung relevanter Informationen, welche bei der Aufzeichnung

eines Ereignisses wahrend des Roboterbetriebs ausgeldst werden. Diese werden in Informationen,

Warnungen und Fehler unterteilt. Bei der Speicherung von Betriebsdaten und der Fehlersuche sind Log-

Informationen sehr wichtig.

JAKA
Cobo T
“R
Ol N
@

wlation Si<‘ Off Settings

eld9
Help Signal  JAKA Dac,

B O & @ Ll el

\;‘

- —

7 aemdls

JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18

<© Power Off Robot > <© Disable Robot )

L] (o]

Programming Manual Operation

lllustr. 4-14 Log

JAKA §1d SOING

Home /O Monitoring

Falls wahrend des Roboterbetriebs eine Fehlermeldung auftritt, kénnen mit Hilfe der Log-Informationen

Fehler ausfindig gemacht werden. Sollte der Fehler nicht ausfindig gemacht werden kénnen, haben Sie die

Méglichkeit das Problem, durch Kontaktaufnahme mit JAKA-Technikern und das Ubersenden der Log-

Informationen, zu l16sen. Um die Log-Informationen einzusehen, klicken Sie auf das Log-Symbol & am

oberen rechten Rand der JAKA-App-Homepage. Klicken Sie anschlieRend auf das Refresh-Symbol i, um

so den aktuellen Informationstand des Logs aufzurufen. Wenn zu viele Log-Informationen vorhanden sind,

koénnen Sie durch Klicken auf * den Zeitraum der gewilinschten Log-Informationen filtern. Sie kbnnen zum

Filtern Schlisselworter eingeben und auf @ klicken, um die Log-Informationen zu filtern. Alternativ kdnnen

Sie auch auf # klicken, um die aktuell angezeigten Log-Informationen zu l6schen.

© JAKA 12 2024
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lllustr. 4-15 Log Filter

Log

nSOFTWARE EINFUHRUNG

@®aAu (Dinfo

[ Please set the start time
|

Ke

[IFTeUXIUT00US] T he robot is powered oft
[Info0X10f0002]The robot is powered on
[Infe0X10f0004]The robot is enabled
[Info0X10f00D05]The robot is disabled
[Info0X10f0003]The robot is powered off
[Info0X10f0002]The robot is powered on

[Irfo0X10f0004]The robot is enabled

OWarning

OError

se set the end time

4«

2024\4\18 15:08:59

2024\4\18 15:10:40
2024\4\18 15:10:42
2024\4\18 15:13:11
2024\4\18 15:13:13
2024\4\18 15:13:38

2024\4\18 15:13:39 l

Klicken Sie auf den Inhalt einer Log-Information (Information, Warnung und Fehler) in dem Feld der

einzelnen Log-Informationen, um eine detaillierte Beschreibung der aktuellen Log-Information angezeigt zu

bekommen.

lllustr. 4-16 Log Detail

Der Log-Befehl in der Programmierschnittstelle kann Log-Informationen senden und Uberprifen.

1 [0x201102]Failed to establish Modbus RTU connection during extended 10

initialization

[BDescription

[ESolution

Failed to establish Modbus RTU

connection during extended |10
R

[MReason

Error occurred while attempting to
connect Modbus slave 10 modules
based on the provided configuration.

1. Please confirm the type of
extended |0 module and its
communication settings;

2. Please make sure the
communication connection between
the control cabinet interface and the
external extended |O module is
normal;

3. Please confirm the power supply
of the extended |0 module is
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4.2.6.1 Information

Wenn sich der Zustand des Roboters dndert, wird die Anderungsinformation gespeichert und alle
Anderungen des Roboterzustands kénnen anhand dieser gespeicherten Informationen nachvollzogen
werden. Diese Informationen dienen dazu, um Uberpriifen zu kénnen, ob der Roboterzustand erfolgreich
umgeschaltet wurde oder ob der Roboter innerhalb eines bestimmten Zeitraums einen abnormalen Zustand

aufweist.

4.2.6.2 Warnung

Eine Warnung ist eine Meldung, die erscheint, wenn die JAKA-App falsch bedient wird oder wenn der
Roboter einen abnormalen Zustand aufweist. Die Meldung erscheint in Form eines aufpoppenden

Warnung-Fensters. Die Warnungsinformation wird als Log-Eintrag gespeichert.

4.2.6.3 Fehler

Ein Fehler ist eine Meldung, die erscheint, wenn die JAKA-App falsch bedient wird oder wenn der Roboter
einen abnormalen Zustand aufweist. Die Meldung erscheint in Form eines aufpoppenden Fehler-Fensters

und der Roboter wird gestoppt oder deaktiviert. Die Warnungsinformation wird als Log-Eintrag gespeichert.

4.2.7 Wechseln zwischen Roboter und Robotersimulation

Die Schaltflache Real Robot/Simulation aktiviert die Simulationsfunktion und versetzt alle Robotermodelle
in den Simulationsmodus. Wechseln Sie den Roboter iber die Schaltflaiche Simulation = auf der JAKA-
App-Homepage. Bei der Simulationsfunktion handelt es sich um eine Hardware-in-the-Loop-Simulation, fir
die eine echte Steuerung erforderlich ist. Sie kdnnen, wenn der Roboter sich im Simulationsmodus
befindet, verschiedene Robotermodelle flr die Simulation auswahlen, indem Sie die Manual Operation-

Schaltflache anklicken und das Robotermodel in der Dropdown-Liste auswahlen.

.. ANMERKUNG

Der Roboter muss ausgeschaltet sein und im deaktivierten Zustand, bevor Sie zwischen Simulation

und realen Roboter auswahlen kénnen. Wenn Sie zwischen den einzelnen Robotermodellen in den
Simulationsmodus wechseln, sollte der Roboter ausgeschaltet und deaktiviert sein. Der Betrieb im
Simulationsmodus hat keine Auswirkungen auf den realen Roboter. Die im Simulationsmodus
konfigurierten Parameter bleiben erhalten, auch wenn in den realen Robotermodus

zurickgeschaltet wird.
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< © L R B & B O, 1
Coordinate  World _nge Center Simulation, Settings Signal  JAKA_Doc,
Step: |Continuousnem~.w: ° Robot model |Zu 7 l Step: | Contmucusno
2 Joint 6 .
0.000 |
O PR ]
z | | Joint 5
e
0.000 O
4 |
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w Joint 4
X O % =% 0.000 | O
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Joint 3
A C—— |
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Y
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50.000% ~Joint 1
@O
Moving speed ﬂ 0.000 |

N

lllustr. 4-17 Dropdown

4.2.8 Sicherheitspriufsumme (Safety Checksum)

Die Sicherheitspriifsumme ist eine achtstellige Zahlen- und Buchstabenfolge, die dazu dient, die
Sicherheitsinformationen des Roboters zu tberprifen (Achseninformationen, Sicherheitszustandsausgabe,
Standardprogramm, Sicherheits-E/A, Bewegungsbegrenzungen, Begrenzungen der Achsenbewegungen
und Roboterausrichtung). Sobald die in Klammern aufgezahlten Sicherheitsparameter geandert werden,
andert sich auch die Sicherheitsprifsumme und wird in einem fliichtig aufpoppenden Fenster in der JAKA-
App angezeigt. Die Aufzeichnung der Anderungen der Sicherheitspriifsumme kénnen Sie unter Log >

Informationen einsehen.

B o8 ®o0
JAKA AL S

CoboT
=<

¢ ¢ ¢ ¢ ¢

. L [N 1 P =T 1
JAKA Zu® 3 JAKA Zu® 5 JAKA Zu® 7 JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18
@ Power Off Robot ) (@J) Disable Robot )
& (o JAKA 51 ST )
o —
Programming Manual Operation Home 1o Monitoring

lllustr. 4-18 Sicherheitspriifsumme

28 © JAKA 12 2024




SOFTWARE EINFUHRUNG n

4.29 Uberwachung des Roboterzustands

Sie kdnnen in der JAKA-App alle relevanten Informationen des Roboter- und Schaltschrankzustands
Uberwachen. Sie bekommen diese Informationen, indem Sie in der JAKA-App-Homepage auf die
Monitoring Schaltflache klicken. Im Informationsfeld des Schaltschranks kann die Temperatur des
Schaltschranks Uberwacht werden. Im Informationsfeld der Roboterachsen kénnen Sie Informationen zu
Stromstarke, Spannung, Temperatur, Drehmoment, Grenzwertstatus und Geschwindigkeitsgrenzwert von

Achse 1 bis zur Achse 6 einsehen.

B O £ &8 1l
JAKA = il e149
Simulation,  Off Settings Log Help Signal  JAKA_ Doc,

Cobo T

5 -

(t,
e
q( -

U, S G

. C » \v ‘
P o I.—*"‘{_ N ¢

JAKA Zu® 3 JAKA Zu® 5 JAKA Zu® 7 JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18

(@ Power Off Robot ) <@ Disable Robot )
&) (o JAKA i

Programmin g Manual Operation 1o

lllustr. 4-19 Uberwachung Roboterzustand

Im Informationsfeld der Roboterachsen kénnen Sie mit einem Klick auf die Percentage Schaltflache
relevante Informationen der Roboterachsen in Prozentwerten anzeigen lassen. Der Prozentwert zeigt das
Verhaltnis der aktuellen Werte der Roboterachsen zum Status, welcher einen alarmierenden Zustand
darstellen wiirde. Durch die prozentuelle Uberwachung der Informationen, kénnen Sie einsehen, ob die
Roboterachsen Gbermafig beansprucht werden. Falls der Prozentwert der einzelnen Parameter sich an
100% nahert, wird empfohlen die Last des Roboters zu verringern oder die Geschwindigkeit zu reduzieren,
um eine sichere Nutzung zu gewahrleisten. Uber das Safety State Output Informationsfeld kann der
Sicherheitszustand des Roboters Gberwacht werden. Wenn sich der Roboter im Sicherheitszustand

befindet, leuchtet eine entsprechende Anzeige auf.
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llustr. 4-20 Uberwachung Roboterzustand Prozentwert

Klicken Sie auf das Real Time Display Feld, um das zu Uberwachende Gerat auszuwahlen und der

Zustand des uberwachten Objekts wird in Echtzeit angezeigt.

4.2.10 Versionsinformationen

Wenn die JAKA-App mit dem Roboter verbunden ist, kdnnen Sie die Versionsinformationen der
dazugehdrigen Software, des Roboters und Schaltschranks Uberprifen. Sie kénnen die
Spracheinstellungen und Lautstarke verandern, den Kundenservice kontaktieren, die offizielle Website

besuchen und Updates installieren.

B O & 8 P e
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@ Power On Robot ) @ Enable Robot )
a JAKA B8
Programming Manual Operation Home s} Monitoring

Illustr. 4-21 Versionsinformation
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Language: lEngizsh n

Volume:

Soft keyboard: Disabled
App version:  1.7.1.37
Servo version: 0.0 TI0-0.0_0.0
SCB version:  0.0.0
Controller version:  1.7.1_35_rc_X64_cab2_1
Robot number:  Zu7250099

Official website:  https://www jaka.com

‘WeChat customer
service:

Open WeChat QR code

Software update: ~ Check for update [_j Auto update

lllustr. 4-22 Versionsinformation Einstellungen

g__,__ie ANMERKUNG
~/

Die Soft-Keyboard Funktion ist nur auf der PC-Version der JAKA-App verflugbar.

4.2.10.1 Spracheinstellungen

Die JAKA-App unterstiitzt folgende Spracheinstellungen: Chinesisch, Englisch, Franzésisch und Japanisch.
Offnen Sie die JAKA-App und klicken Sie auf der JAKA-App-Homepage auf “ (About) in der unteren
rechten Ecke und verandern Sie die Sprache in dem Language-Dropdown-Men(.

4.2.10.2 Version

Laden Sie die JAKA-App hoch, verbinden Sie den Roboter und klicken Sie auf der JAKA-App-Homepage
auf @ (About) in der unteren rechten Ecke. Anschlieend erscheint ein neues Fenster mit allen relevanten
Informationen wie JAKA-App-Version, Servo-Version, SBC-Version, Schaltschrank-Version und Roboter-

Seriennummer.

%‘“ ANMERKUNG
~/

Sie missen den Roboter einschalten, bevor Sie die Servo-Version einsehen kdnnen.

4.2.10.3 Kundenservice

Mit der JAKA-App kann der JAKA-Kundenservice kontaktiert werden. Laden Sie die JAKA-App hoch und
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klicken Sie auf der JAKA-App-Homepage auf & (About) in der unteren rechten Ecke. Klicken Sie auf Open

WeChat, um technische Unterstiitzung zu erhalten.

WeChat customer service

Scan the WeChat code to get JAKA technical support.

Illustr. 4-23 Kundenservice

Alternativ kdnnen Sie den Kundenservice auch per E-Mail erreichen, indem Sie eine E-Mail an:

support.eu@jaka.mail schreiben.

4.2.10.4 Updates

In der JAKA-App kénnen Sie die aktuelle Softwareversion einsehen. Laden Sie die JAKA-App hoch und
klicken Sie auf der JAKA-App-Homepage auf & (About) in der unteren rechten Ecke und klicken Sie
anschlielend auf Check for update, um die Software-Update-Schnittstelle aufzurufen. Sie kdnnen unter
Type im Dropdown-Menu zwischen der aktuellen Softwareversion oder der entsprechenden unterstitzten
Version wahlen. Geben Sie die Schaltschrank-ID und die Roboter-Seriennummer ein. Klicken Sie
anschlielend auf Search, um die Suche zu starten. Klicken Sie auf Version Information = rechts neben
der gewlinschten Version, um den Update-Umfang der dazugehérigen Version einzusehen. Klicken Sie auf
Download “ rechts neben der dazugehérigen Version, um die Installationsdatei der entsprechenden

Softwareversion auf Ihr Gerat herunterzuladen.
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Software update

Type: | Latest version n Controller version:

Control cabinet ID: {1 J Robot number: | 1

Version Platform

Controller

15.14.20 Default 2024-01-12
App

15.14.20 x86(win 32) 2024-01-26
15.14.20 x64(win 64) 2024-01-26

151420 andriod 2024-01-26

lllustr. 4-24 Update

gs_ﬁf_e ANMERKUNG
~J

Um die Software aktualisieren zu kénnen, muss das Gerat, an dem das Update durchgefihrt wird,
mit dem Internet verbunden sein. Wenn die aktuelle Software aktualisiert wird, muss die Version
des Schaltschranks (Schaltschrank-ID) nicht eingetragen werden, anders als bei alteren Software-
Versionen. Die Schaltschrank-ID finden Sie in der unteren rechten Ecke des
Schaltschrankgehauses. Die Roboter-Seriennummer befindet sich am Robotersockel. Wenn die
Option Auto update ausgewahlt ist, sucht der Roboter automatisch nach Updates, sobald er

eingeschaltet ist. Falls ein neues Update verfiigbar ist, erscheint ein Popup-Fenster am Display.
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5 Einstellungen

Um in die Einstellungen zu gelangen, klicken Sie in der Menlileiste auf Settings. Die Einstellung sind in
funf Kategorien unterteilt: Systemeinstellungen, Betriebseinstellungen, Sicherheitseinstellungen,

Programmeinstellungen, Hardware und Kommunikation.

5.1 Systemeinstellungen

5.1.1 Grundeinstellungen

Die Grundeinstellungen dienen dazu, den Roboternamen und die Systemuhrzeit und Datum einzustellen.
Um die Grundeinstellungen zu modifizieren, klicken Sie auf Settings > System Settings > Initial Settings.
Der Robotername erscheint in dem Feld Robot name settings. Tragen Sie den gewlinschten
Roboternamen ein und klicken Sie anschlieRend auf OK. In dem Feld Time stellen Sie das Datum und die
Zeit ein, in dem Sie im Dropdown-MenU die gewiinschten Daten auswahlen. Warten Sie drei Sekunden

lange und klicken Sie anschlielend auf OK.

< B 8 a ¥ o

% 1898
imulation | Log Signal  JAKA Doc,

(&) System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings rDC]J g(?rrgrvnv:;?cftion

Initial Settings

Robot name settings: |JAKA_Doc Cancel
Time: |2024/3/27 03:42:49 Cancel
N

lllustr. 5-1 Grundeinstellungen

" 3. ANMERKUNG

Ein Leerzeichen kann nicht als erstes oder letztes Zeichen im Roboternamen stehen.
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5.1.2 Netzwerkeinstellungen

Im Netzwerk-Interface kénnen Sie einstellen, wie der Roboter die IP-Adresse bezieht. Standardmaiig
bezieht der Roboter die IP-Adresse automatisch. Falls Sie die IP-Adresse verandern missen, stellen Sie
sicher, dass alle angeschlossenen Gerate, die Uber das Netzwerk mit dem Roboter kommunizieren, sich im
selben Subnetz befinden. Nach dem Einstellen der IP-Adresse klicken Sie OK und die
Netzwerkkonfiguration wird zum Neustart aufgefordert. Ein Pop-Up-Fenster erscheint, um die Verbindung

zu trennen.

- ANMERKUNG

=

Die IP-Adresse stellen Sie ein, wenn der Roboter ausgeschaltet und deaktiviert ist.

Der Netzwerkanschluss an der Vorderseite wird wie folgt konfiguriert: Das Standard-Netzwerksegment ist
10.5.5.x. Bei der Verwendung dieses Anschlusses muss die IP-Adresse des angeschlossenen Gerats im
Bereich von 10.5.5.101 bis 10.5.5.254 konfiguriert sein. Alternativ kdnnen Sie das Gerat mit einer
dynamischen IP-Adresse konfigurieren.

Der Netzwerkanschluss an der Unterseite des Schaltschranks wird wie folgt konfiguriert: standardmaRig ist
die IP-Adresse dynamisch. Die IP-Adresse kann nicht im Bereich von 10.5.5.x liegen. Sollte diese in dem
Bereich konfiguriert werden, erscheint die Meldung The segment is disabled.

Die werkseitige Standardkonfiguration des LAN1-Netzwerkanschlusses des MiniCab ist 10.5.5.x. Bei der
Verwendung dieses Anschlusses muss die IP-Adresse des angeschlossenen Gerats im Bereich von
10.5.5.101 bis 10.5.5.254 konfiguriert sein. Alternativ kdnnen Sie das Gerat mit einer dynamischen IP-
Adresse konfigurieren. Der LAN2-Netzwerkanschluss bezieht seine IP-Adresse automatisch. Die IP-
Adresse kann nicht im Bereich von 10.5.5.x liegen. Sollte diese in dem Bereich konfiguriert werden,
erscheint die Meldung The segment is disabled. Fir das CAB 2.1 gelten benutzerdefinierte IP-
Einstellungen nur fir die Einstellungen des unteren Netzwerkanschlusses. Fir das MiniCab gelten die

benutzerdefinierten IP-Einstellungen nur fur den LAN2-Netzwerkanschluss.

5.1.3 Add-On

Die JAKA-App unterstitzt Add-ons mit denen zusatzliche Funktionen fir spezifische Kundenanforderungen

entwickelt werden konnen.
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8 8 . s
< ! 1898
mulation S‘ Log Signal JAKA,Dmr‘
. . ) . " ¢ Hardware &
(&) System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings (fé Program Settings 07 Communication
tting tting AddOn srsion Upgrade System Backup User Management
e
Program Name Version Description Running Port State Options
System_AddOn 143 System Fuction 10006 @
Palletizers 1.5.3.6.CN.Beta "Palletizing process package” 10007 [ @)
JK Welding_Package 3.0 Welding Package 10008 @
N

lllustr. 5-2 Add-on

E—"' Add-on hinzufligen

- Aktualisierung der Add-on-Liste

@ Add-on-Anweisung Uberpriifen

@ Add-on-Konfigurationsschnittstelle Uberprifen (keine Bearbeitung mdglich)
[:i-‘l Add-on-Konfigurationsinformationen tberprufen

@ Website mit weiteren Add-on-Anweisungen besuchen (derzeit nur in englischer Sprache verfligbar)
""" Add-on-Menii anzeigen

™, ANMERKUNG

Die Add-ons werden nur von x64 Schaltschranken unterstitzt. Fir mehr Informationen zu Add-ons
kontaktieren Sie das technische Fachpersonal von JAKA.

5.1.4 Versionsupgrade

Sie kdnnen den Schaltschrank, die PSCB/SCB (Systemsteuerungsplatine) und Servo uber die Versions-

Upgrade-Schnittstelle aktualisieren. Folgende Reihenfolge muss beim Upgraden beachtet werden:

1) Schaltschrank-Upgrade
2) App-Upgrade

3) SCB-Upgrade

4) Servo-Upgrade
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' 2. ANMERKUNG

Auch wenn das Upgrade von nur einer Komponente bendtigt wird, muss die Reihenfolge

eingehalten werden.

Befolgen Sie diese Schritte, um Upgrades durchzufihren:

1) Laden Sie das Upgrade-Paket auf lhr lokales Endgerat herunter.

2) Offnen Sie die App und Verbinden Sie den Roboter, der mit dem Upgrade versehen werden soll.
Stellen Sie sicher, dass der Roboter deaktiviert und ausgeschaltet ist.

3) Klicken Sie in der App auf Settings > System Settings > Version Upgrade. Klicken Sie auf Please
select the file, wahlen Sie die entsprechende Upgrade-Datei aus und klicken Sie auf die
Schaltflache Upload. Das Dateiformat endet auf .tar.gz (der Name der Upgrade-Datei kann nicht
geandert werden).

4) Wenn Sie den Schaltschrank und Servo aktualisieren, wird der Schaltschrank automatisch neu
gestartet. Nach dem Neustart wird das Upgrade abgeschlossen. Wenn die Systemsteuerungsplatine
(SCB) aktualisiert wird, 6ffnet sich in der App ein Fenster mit dem Fortschritt des Upgrades. Der
Schaltschrank wird nach dem Upgrade ausgeschaltet. Starten Sie den Schaltschrank anschlielend,
in dem Sie die Ein/Aus-Taste am Bediengriff drei bis fiinf Sekunden lang driicken und gedriickt
halten.

< @ @ il ? f14f

1898
an Smmlat‘ Log Signal JAKA Dor‘

(&) System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings fDC]J E‘g;ﬁ::jﬁciion

Version Upgrade

Upgrade file: JKZUC1_7_1_29_rctargz

lllustr. 5-3 Versionsupgrade
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Befolgen Sie diese Schritte, um alle Komponenten zu aktualisieren:

1) Laden Sie das Upgrade-Paket auf Ihr lokales Endgerat herunter.

2) Offnen Sie die App und Verbinden Sie den Roboter, der mit dem Upgrade versehen werden soll.
Stellen Sie sicher, dass der Roboter deaktiviert und ausgeschaltet ist.

3) Klicken Sie in der App auf Settings > System Settings > Version Upgrade. Klicken Sie auf Please
select the file, wahlen Sie die All-in-One-Upgrade-Datei aus. Das Dateiformat endet auf .jaka (der

Name der Upgrade-Datei kann nicht gedndert werden).

~,, ANMERKUNG
Wenn die urspriingliche SCB-Version unter 02_50 und die PSCB-Version unter 02_00 ist, fihren

Sie das Upgrade nicht selbst durch. Wenden Sie sich dazu an das technische Fachpersonal von

JAKA. Einzelheiten zu den Versionsinformationen finden Sie in Kapitel 4.2.10.2 Version.

5.1.5 System-Backup

38

Das System-Backup erméglicht den Import, Export sowie die automatische Sicherung von
Konfigurationsdateien.

Konfigurationsdateien sind benutzerdefinierte Konfigurationsparameter, welche der Benutzer bei der
Verwendung des Roboters festlegt/verandert. Um die Konfigurationsdatei zu exportieren, klicken Sie auf
Export file, wahlen Sie den Speicherort und klicken Sie auf OK. Um eine Konfigurationsdatei zu

importieren, klicken Sie auf Import file, wahlen Sie die zu importierende Datei aus und klicken Sie auf OK.

~3, ANMERKUNG

Wenn Sie Konfigurationsdateien importieren, stellen Sie sicher, dass die Schaltschrank-Versionen

der zu importierenden Konfigurationsdateien gleich sind. Der Import von Konfigurationsdateien mit

unterschiedlichen Schaltschrank-Versionen kann Fehler im System verursachen.

Wenn Sie die automatische Sicherung der Konfigurationsdateien einstellen, speichert die App, abhangig
von der eingestellten Zeit der automatischen Sicherung, eine Sicherungskopie des aktuellen Programms.
Der Name der Datei besteht aus dem Programmnamen + . + der Systemzeit zum Zeitpunkt des
Speicherns. Klicken Sie in dem Programm-Bildschirm auf das £3 Symbol und verandern Sie dann die
Schaltflache zur Uberpriifung der Sicherungsdatei. Die Sicherungsdatei kann nicht direkt ausgefiihrt

werden, daher miissen Sie die Sicherungsdatei als neue Datei speichern, bevor Sie diese ausfihren.
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B & .l A G

ilation Sirr,

Log Signal  JAKA Doc, LR

/~) Hardware &

d?ﬁ Program Settings ¢/ Communication

Initial Settings Network Settings

Version Upgrade

System Backup

User Management

Import configuration file: | [ | Import file

Export configuration file: D Controller

D_, | Export file

Automatic backup: @ Off
O 15 minutes
(O 30 minutes

) 60 minutes

lllustr. 5-4 System Backup

Program List

INamz

() poc_Move
(5) poc_contral
(5) poc_com
(=) poc text
(5] 7890

@ Doc_character

@ Doc_Character

@ Doc_IO

[=] nor Contral

lllustr. 5-5 Programmliste Backup

5.1.6 Benutzer-Management

D Dynamic I/O

|pate

2024-03-26 02:39:47
2024-03-26 02:33:32
2024-03-2517:47:19
2024-03-25 13:41:41
2024-03-25 13:36:09
2024-03-25 13:17:32
2024-03-25 13:17:06
2024-03-25 11:19:58

2024-N3-25 10-35:39

D System variable [:] Safety zone

13KB

4KB

47KB

21KB

37KR

Show backup files )

Der Administrator kann das Passwort flr verschiedene Benutzerrechte in den Einstellungen der

Benutzerverwaltung andern. Die Standardpassworter fur die verschiedenen Benutzerrollen sind:
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e Administrator-Passwort: jakazuadmin
e Techniker-Passwort: 0000

o Bediener-Passwort: 0

2. ANMERKUNG

Diese Passworter sind Standard-Passworter. Bitte andern Sie diese, sobald Sie die JAKA-App zum
ersten Mal benutzen. Bewahren Sie die neu vergebenen personlichen Passworter gut auf. Sollten
Sie Ihr Passwort vergessen, wenden Sie sich an das technische Fachpersonal von JAKA, um die

Passworter wiederherzustellen.

Rufen Sie die Settings-Oberflache auf, wahlen Sie System settings, klicken Sie auf User mangement

und Klicken Sie anschlieRend auf ' und danach auf OK.

(] .r fl4f
Q il

) : 1898
Simulation,  Log Signal  JAKA Doc,

(&) System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?) Program Settings rl___IC]J E'(?r[r?r‘;lv:r:?cftion

User Management

User Modify Password
Administrator Df
Technician Df
Operator Df
25N

lllustr. 5-6 Benutzer-Management

5.2 Betriebseinstellungen

Bei der Bedienung des Roboters gibt es verschiedene Koordinatensysteme, wie das
Weltkoordinatensystem, das Flanschkoordinatensystem, das Werkzeugkoordinatensystem und das
Benutzerkoordinatensystem. Das Weltkoordinatensystem und das Flanschkoordinatensystem sind die
Standardkoordinatensysteme. Das Werkzeug- und Benutzerkoordinatensystem sind benutzerdefinierte
Koordinatensysteme. Alle verwenden die Rechte-Hand-Regel.
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lllustr. 5-7 Rechte-Hand-Regel

5.21 TCP-Einstellungen

Das TCP-Koordinatensystem ist ein Koordinatensystem mit dem TCP (Englisch: Tool Center Point;
Deutsch: Werkzeug-Mittelpunkt) als Ursprung des Koordinatensystems. Das TCP-Koordinatensystem wird
manuell kalibriert und aus den Ergebnissen dieser Kalibrierung wird das TCP-Koordinatensystem vom
Roboter berechnet. Das TCP-Koordinatensystem gibt die Position des Werkzeugs an. Wenn Sie das
Werkzeug am Roboterflansch wechseln, muss das TCP-Koordinatensystem immer wieder neu kalibriert
werden, wobei Positionen im Programm giltig bleiben. Die Roboter-Endposition ist die kartesische
Koordinate des TCP (Werkzeugmittelpunkts) im aktuellen Benutzerkoordinatensystem. Die Roboter-
Endorientierung ist die Orientierung des TCP-Koordinatensystems im aktuellen
Benutzerkoordinatensystem, dargestellt in Form von RPY (RX, RY, RZ in der JAKA-App). Die Abkiirzung
TCP wird in der JAKA-App zur Darstellung des Werkzeugkoordinatensystems (TCP-Koordinatensystems)

verwendet.
£ B &8 .l o
n Simulat,  Leg Signal  JAKA Doc,
@ System Settings @ Safety Settings d?:! Program Settings (DDJ E'grrr?r;ngei’cftion
TCP Settings t ordi {our , r Diaano
Name X{mm) Y(mm) Z(mm) RX® RY® RZ° Edit "
TCP1 0.000 100.000 0.000 0.000 0.000 0.000 @ . / \\
TCP2 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 [:‘é’ [ Ls Jl
TCP3 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 4 \ % Gl )
TCP4 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 [l‘/ \\z,/
TCP5 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 [:1/ ' o Y
TCP6 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 D/ '
TCP7 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 Di_ 7
TCP8 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 Dﬁ’ |
TCP9 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 [f_Jf ' -
TCP10 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 D/ T L

lllustr. 5-8 TCP-Koordinatensystem
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Das Flanschkoordinatensystem ist das Standard-Werkzeugkoordinatensystem. Der Ursprung des
Flanschkoordinatensystems ist die Mitte des Flansches am Roboterende. Nach AulRen zeigt der Flansch in
die positive Richtung der Z-Achse, die Richtung der Linie, welche die Flanschmitte mit dem TIO verbindet,
ist die negative Richtung der Y-Achse und die positive Richtung der X-Achse gemaR der Rechte-Hand-
Regel.

ZulCiPro Series MiniCobo
lllustr. 5-9 Flanschkoordinatensystem

Die Parameter des Flanschkoordinatensystems sind nicht veranderbar. Der TCP (Werkzeugmittelpunkt)
wird normalerweise am Ende des Endeffektors des Roboters eingestellt (z. B. in der Mitte der
Greiferbacken oder des Saugnapfes etc.). Die JAKA-App stellt lhnen 15 TCPs zur Verfigung. Die
dazugehdrigen Parameter kdnnen verandert werden. Sie andern die Parameter in dem Sie Input settings
(fur manuelle Einstellungen), Four-point settings (4-Punkte-Einstellungen) oder Six-point settings (6-

Punkte-Einstellungen) auswahlen.

5.2.1.1 Manuelle Einstellungen
Der Lageversatz (Offset) des gewlinschten Koordinatensystems wird in Bezug auf das

Flanschkoordinatensystem berechnet. Klicken Sie auf 1 geben Sie die Positionsdaten ein und klicken

Sie auf OK. Im Anschluss werden das Kalibrierungsergebnis und eventuelle Fehler angezeigt.
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Tool Center Point Settings

® Input settings () Four-point settings (O Six-point settings

Name | TCPL

X | ¢ £

Position | 0.000 |mm [100.000| mm [ 0000 |mm

RX RY RZ

oventston [ 0000 | [0000 |°  [0000 |

Calibration result (is Input settings result)
TCP coordinates Maximum error (mm): 0.000
X, Y, Z{mm) : [0.000, 100.000, 0.000] Minimum error (mm): 0.000

RX, RY,RZ(°): [0.000, 0.000, 0.000] Average error (mm): 0.000

Cancel

lllustr. 5-10 TCP manuelle Einstellung

5.21.2 4-Punkte-Einstellungen

Wahlen Sie einen festen Punkt im Raum. Steuern Sie den Roboter so, dass er diesen Punkt mit vier

verschiedenen Ausrichtungen erreicht. Der Endpunkt des TCP erreicht diesen Punkt und der gewtinschte

Versatz des Werkzeugkoordinatensystems in Relation zum Flanschkoordinatensystem wird mit Hilfe der 4-

Punkte-Einstellungen automatisch berechnet. Der Einstellvorgang ist wie folgt:

4)

5)

6)
7)

© JAKA 12 2024

Finden Sie einen festen Punkt, der sich in Reichweite des Roboters befindet.

Klicken Sie auf Set Position Point 1 (Positionspunkt 1), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes erreicht. Klicken Sie anschlieend auf OK.
Klicken Sie auf Set Position Point 2 (Positionspunkt 2), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes in einem anderen Achsenwinkel als bei
Positionspunkt 1 erreicht. Klicken Sie anschlieend auf OK.

Klicken Sie auf Set Position Point 3 (Positionspunkt 3), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes in einem anderen Achsenwinkel als bei
Positionspunkt 1 und 2 erreicht. Klicken Sie anschlieend auf OK.

Klicken Sie auf Set Position Point 4 (Positionspunkt 4), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes in einem anderen Achsenwinkel als bei
Positionspunkt 1, 2 und 3 erreicht. Klicken Sie anschlieltend auf OK.

Klicken Sie auf Calibration, um die Parameter des Werkzeugkoordinatensystems zu erstellen.

Im Anschluss werden das Kalibrierungsergebnis und eventuelle Fehler angezeigt.
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Tool Center Point Settings

O Input settings (® Four-point settings (O Six-point settings

Name [TcP1 ‘

Setting Results X(mm) Y(mm) Z(mm)

0000 0000 0000

N = —
/ Set Point 2 | 0.000 0.000 0.000
SetPoint3 | 0.000 0000 0.000

Set Point 4 0.000 0.000 0.000

Calibration result (is Input settings result)
TCP coordinates Maximum error (mm): 0.000
X.Y, Z{mm) : [0.000, 100.000, 0.000] Minimum error (mm): 0.000

RX,RY, RZ(°) : [0.000, 0.000, 0.000] Average error (mm): 0.000

Cancel

lllustr. 5-11 TCP 4-Punkte-Einstellung

5.2.1.3 6-Punkte-Einstellungen

44

Auf der Grundlage der 4-Punkt-Einstellungen wird der TCP (Werkzeugmittelpunkt) durch die Angabe von

zwei zusatzlichen Positionspunkten bestimmt. Dadurch wird die automatische Berechnung der Parameter

fur die Position und Ausrichtung des TCP vervollstandigt und die Parameter des gewiinschten

Werkzeugkoordinatensystems werden automatisch berechnet. Die 6-Punkte-Einstellung wird verwendet,

wenn die Werkzeugachse am Roboterende nicht senkrecht oder parallel zum Flansch steht. Diese

Einstellung ermdglicht die Ausrichtung der Z-Achse des Werkzeugkoordinatensystems mit der Achse am

Roboterende. Der Einstellvorgang ist wie folgt:

1)

2)

3)

4)

5)

Finden Sie einen festen Punkt, der sich in Reichweite des Roboters befindet.

Klicken Sie auf Set Position Point 1 (Positionspunkt 1), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes erreicht. Klicken Sie anschlieRend auf OK.
Klicken Sie auf Set Position Point 2 (Positionspunkt 2), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes in einem anderen Achsenwinkel als bei
Positionspunkt 1 erreicht. Klicken Sie anschliefend auf OK.

Klicken Sie auf Set Position Point 3 (Positionspunkt 3), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes in einem anderen Achsenwinkel als bei
Positionspunkt 1 und 2 erreicht. Klicken Sie anschlielend auf OK.

Klicken Sie auf Set Position Point 4 (Positionspunkt 4), um den Roboter manuell so zu steuern,
dass der Endeffektor die Position des Referenzpunktes in einem anderen Achsenwinkel als bei
Positionspunkt 1, 2 und 3 erreicht. Klicken Sie anschlieRend auf OK. Positionspunkt 4 ist der

Ursprung des gewlinschten Werkzeugkoordinatensystems.
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6) Klicken Sie auf Set Position Point 5 (Positionspunkt 5), lassen Sie den Positionspunkt 4
unverandert. Bewegen Sie von diesem Punkt aus einer Linie in positiver Richtung der Z-Achse des
gewinschten Werkzeugkoordinatensystem, um den Positionspunkt 5 zu generieren. Klicken Sie
anschlieRend auf OK.

7) Klicken Sie auf Set Position Point 6 (Positionspunkt 6), lassen Sie den Positionspunkt 5
unverandert. Bewegen Sie von diesem Punkt aus einer Linie in positiver Richtung der XOZ-Ebene
des gewinschten Werkzeugkoordinatensystem, um den Positionspunkt 6 zu generieren. Klicken Sie
anschlielend auf OK.

8) Klicken Sie auf OK, um die Parameter des gewlinschten Werkzeugkoordinatensystems zu
generieren. Die Linienrichtung zwischen Positionspunkt 4 und Positionspunkt 5 ist die gewiinschte
positive Richtung der Z-Achse des Werkzeugkoordinatensystems.

9) Im Anschluss werden das Kalibrierungsergebnis und eventuelle Fehler angezeigt.

Tool Center Point Settings

O Input settings O Four-point settings ® Six-point settings

Name ‘TCPI ‘

Setting Results X(mm) Y{mm) Z(mm)

0000 0000  0.000

/59— || SetPointz | 0000 0000 0.000
_ SetPoint3 | 0000 0000 0000
SetPoint4 | 0000 0000 0.000

/

SetPoint5 | 0000 0000  0.000

Set Point 6 | 0.000 0.000 0.000

Calibration result (is Input settings result)
TCP coordinates Maximum error (mm):  0.000
XY, Z{mm): [0.000, 100.000, 0.000] Minimum error (mm): 0.000

RX, RY,RZ(°) : [0.000, 0.000, 0.000} Average error (mm): 0.000

Cancel

lllustr. 5-12 TCP 6-Punkte-Einstellung

5.2.2 Einstellungen des Benutzerkoordinatensystems

Das Benutzerkoordinatensystem ist ein Koordinatensystem, welches eine manuelle Kalibrierung erfordert.
Die Kalibrierung wird vom Roboter auf der Grundlage der Kalibrierungsergebnisse berechnet. Wenn Sie die
Position des Werkzeugs &ndern, muss nur das Benutzerkoordinatensystem neu kalibriert werden. Die

Positionen im Roboterprogramm bleiben unverandert.
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Simula:inn‘ Log Signal JAKA,Dur‘

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings (B Program Settings r‘DDJ gg;r?rvnvjrrl?cgtion

User Coordinates

Name X(mm) Y(mm) Z(mm) RX® RY® RZ° Edit
USRFRM1 0.000 0.000 200000  0.000 0.000 0.000 4
USRFRM?2 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 i
USRFRM3 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 i
USRFRM4 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 4
USRFRM5 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 4
USRFRM6 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 4
USRFRM7 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 K4
USRFRMS 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 Dﬂ ‘
USRFRM9 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 4

USRFRM10 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 4
25

lllustr. 5-13 Benutzer-Koordinatensystem Einstellungen

Das Standard-Benutzerkoordinatensystem des Roboters ist das Weltkoordinatensystem. Das
Weltkoordinatensystem basiert auf dem Mittelpunkt der Roboterbasis. Falls der Roboter auf einem Tisch
montiert wird, ist die Sockelausrichtung, die senkrecht zum Roboter zeigt, die positive Z-Achse, die
Richtung der Linie, die den Mittelpunkt des Sockels mit der Schnittstelle des Roboteranschlusskabels
verbindet, ist die positive X-Achse. Die positive Y-Achse wird nach der Rechte-Hand-Regel festgelegt. Die

Parameter des Weltkoordinatensystems kénnen nicht verandert werden.

FUlCiPro Series MiniCabo

lllustr. 5-14 Benutzer-Koordinatensystem Achsen

Zusatzlich zum Weltkoordinatensystem konnen Sie in der JAKA-App Benutzerkoordinatensysteme mit

veranderbaren Parametern einrichten. Sie kdnnen die TCP-Parameter bearbeiten, indem sie die
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Eingabeeinstellungen und die 3-Punkte-Einstellungen nutzen.

5.2.2.1 Eingabeeinstellungen

Tragen Sie die Abweichung (Divergenz) des gewiinschten Benutzerkoordinatensystems im Verhaltnis zum
Weltkoordinatensystem in das entsprechende Feld ein und klicken Sie auf OK. Das Kalibrierungsergebnis

erscheint danach.

User Coordinates Settings

@® Input settings () Three-point settings

Name |USRFRM1 ‘

X ¥ g

Positon | 0.000 |mm | 0000 |mm [200.000] mm

RX RY RZ

oremston | 0000 | [ 0000 | [ 0000 |

Calibration result (is Input settings result)

User coordinate
X, Y, Z{mm) : [0.000, 0,000, 200.000]

RX,RY,RZ(°) : [0.000, 0.000, 0.000]

Cancel | 0K

lllustr. 5-15 Eingabeeinstellungen

5.2.2.2 3-Punkte-Einstellungen

Die Parameter der X-, Y- und Z-Achse des gewlnschten Benutzerkoordinaten werden automatisch aus den
drei, vom Benutzer festgelegten, Positionspunkten berechnet. Die drei Positionspunkte werden wie folgt
definiert:

1) Positionspunkt 1: Der Ursprung des Benutzerkoordinatensystems

2) Positionspunkt 2: Beliebiger Punkt in der positiven Richtung der X-Achse des
Benutzerkoordinatensystems.

3) Positionspunkt 3: Beliebiger Punkt auf dem ersten Quadranten der XOY-Ebene des

Benutzerkoordinatensystems

Das Kalibrierungsergebnis erscheint danach.
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Das gewahlte Koordinatensystem bestehend aus Positionspunkt 1, 2 und 3 sollte konsistent sein.

User Coordinates Settings

O Input settings (® Three-point settings

Name | USRFRM1 |

Setting Results X(mm) Y(mm) Z{mm) RX® RY® RZ°®

0000 0000 0000 0000 0000 0.000

Y
| SetPoint 2 ‘ 0.000 0000 0000 0000 0.000 0.000
-~ e okl
2 | SetPoint 3 ‘ 0000 0.000 0.000 0000 0000 0000
H X B

Calibration result (is Input settings result)

User coordinate
XY, Z(mm) : [0.000, 0.000, 200.000]

RX, RY,RZ(°) : [0.000, 0.000, 0.000]

Cancel | oK

Illustr. 5-16 3-Punkte-Einstellungen

5.2.3 Einstellungen der Nutzlast

Die Nutzlast bezieht sich auf die Masse und den Schwerpunkt jedes Objekts, welches am Roboterende
angebracht wird. Nutzlastinformationen missen korrekt eingestellt werden, damit die Steuerung den
tatsachlichen Arbeitszustand des Roboters prazise berechnen kann. Wenn die Nutzlast richtig eingestellt ist
und der Roboterflansch nach unten zeigt, bleibt das Roboterende in Position, ohne abzudriften, sobald die
Drag-Taste gedriickt wird, um den Roboter manuell zu bewegen.

//‘\ VORSICHT

4
(—)

Die eingestellte Nutzlast darf nicht von der tatsachlichen Nutzlast abweichen. Das kann dazu

fihren, dass die Robotersteuerung eine Kollision falsch erkennt und der Roboter anhalt oder
beschadigt wird. Stellen Sie die Nutzlast korrekt ein.
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n Simulat,  Leg Signal  JAKA Doc,

@ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings "'DC]J E'grrr?nv"\lljrz?cgtion

Payload Settings

@ System Settings

® Manual input mode Auto identification mode
Payload [~
. 0.000 kg

settings: -

Center of x (o000 mm

mass:
Y | 0.000 mm
Z | 0.000 mm
Cancel
N

lllustr. 5-17 Nutzlast-Einstellungen

Die Nutzlast kann wie folgt eingestellt werden:

1) Manuell:

Sie erhalten die genauen Nutzlastinformationen durch die Berechnung bzw. Messung. Tragen Sie in das

entsprechende Eingabefeld die korrekte Masse und Schwerpunktmasse ein und klicken Sie auf OK.

' -2, ANMERKUNG

Die Schwerpunktmasse ist ein relativer Begriff. Sie ist bezogen auf die Flanschmitte am
Roboterende und die X-, Y- und Z-Werte der Schwerpunktmasse sind raumliche Werte im
Flanschkoordinatensystem. Zur Verbesserung der Messgenauigkeit der Schwerpunktmasse, sind

Berechnungen mit einer 3D-Konstruktionssoftware empfohlen.

2) Automatisch:

Um die Masse und den Masseschwerpunkt zu berechnen, werden die Drehmomente der Achsen 3, 4, 5
und 6 des Roboters sowohl im beladenen als auch im unbeladenen Zustand berechnet. Somit wird die

Masse und der Masseschwerpunkt der Nutzlast ermittelt. Die Einstellungsschritte dazu sind folgende:

Schritt 1: Der Roboter muss dieselbe Bahn in zwei verschiedenen Zustanden absolvieren (unbelastet und
mit der zu identifizierenden Last). Zuerst wird der Modus mit der Nutzlast ausgewahlt. Wenn der Roboter
beladen ist, muss er in die Positionen 0°, 90°, 0°, 180° und 0° gebracht und in einem vertikalen Zustand

gehalten werden. Diese Ausrichtung dient als Referenzausrichtung fiir den Prozess.
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Schritt 2: In diesem Schritt wird die Bewegungsbahn des Roboters ermittelt. Klicken Sie auf Set Start
Point, um die manuelle Einstellungsoberflache aufzurufen. Folgende Einschrankungen missen fiir den

Startpunkt der Spur 1 eingehalten werden:

e Achse 2 bei 90°

e Achse 3 bei 0°

¢ Achse 4 im Bereich von -60° bis 60°
e Achse 5 bei 180°

o Winkel der Achse 4 und Achse 6 sollte gleich sein.

Speichern Sie die Einstellungen und verlassen Sie die Oberflache zur manuellen Einstellung. Klicken Sie
auf Set End Point. Die Grenzbedingung ist die gleiche wie die von Set Start Point, jedoch ist der
Winkelunterschied zwischen dem Startpunkt und dem Endpunkt von Achse 4 mehr als 10°. Speichern Sie
die Einstellungen und verlassen Sie die Oberflache zur manuellen Einstellung. Driicken und halten Sie Set
Start Point, um zum Startpunkt zuriickzukehren. Driicken und halten Sie Trail Run, um vom Startpunkt
zum Endpunkt der entsprechenden Bahn zu gelangen. Achten Sie darauf, dass die Bewegungsbahn nicht
gestort wird. Klicken Sie auf Start Identification. Falls der Roboter nicht am Startpunkt steht, wird er
aufgefordert sich dorthin zu bewegen. Nachdem die Bewegungsbahn durchlaufen ist, wechselt die

Schaltflache Start Identification zu Idenification Complete.

Schritt 3: Klicken Sie auf Set Start Point der Spur 3, um die manuelle Einstellungsoberflache aufzurufen.

Folgende Einschrankungen mussen fur den Startpunkt der Spur 2 eingehalten werden:

e Achse 2 bei 90°

e Achse 3 bei 0°

e Achse 4 im Bereich von -60° bis 60°

e Achse 5 bei 180°

e Winkel der Achse 6 ist um 90° groRer als der Winkel der Achse 4.

Speichern Sie die Einstellungen und verlassen Sie die Oberflache zur manuellen Einstellung. Klicken Sie
auf Set End Point. Die Grenzbedingung ist die gleiche wie die von Set Start Point, jedoch ist der
Winkelunterschied zwischen dem Startpunkt und dem Endpunkt von Achse 4 mehr als 10°. Speichern Sie
die Einstellungen und verlassen Sie die Oberflache zur manuellen Einstellung. Driicken und halten Sie Set
Start Point, um zum Startpunkt zurlickzukehren. Driicken und halten Sie Trail Run, um vom Startpunkt
zum Endpunkt der entsprechenden Bahn zu gelangen. Achten Sie darauf, dass die Bewegungsbahn nicht
gestort wird. Klicken Sie auf Start Identification. Falls der Roboter nicht am Startpunkt steht, wird er
aufgefordert sich dorthin zu bewegen. Nachdem die Bewegungsbahn durchlaufen ist, wechselt die
Schaltflache Start Identification zu Idenification Complete.
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Schritt 4: Klicken Sie auf Set Start Point der Spur 4, um die manuelle Einstellungsoberflache aufzurufen.

Folgende Einschrankungen missen fur den Startpunkt der Spur 3 eingehalten werden:

e Achse 2 bei 90°

e Achse 3 bei 0°

e Achse 4 bei 0°

e Achse 5 im Bereich von 170° bis 180°.

Speichern Sie die Einstellungen und verlassen Sie die Oberfladche zur manuellen Einstellung. Klicken Sie
auf Set End Point. Folgende Einschrankungen missen flir den Endpunkt der Spur 2 eingehalten werden:

e Achse 2 bei 90°

e Achse 3 bei 0°

e Achse 4 bei 0°

e Achse 5 im Bereich von 180° bis 190° und die Summe der Anfangswinkelwerte von Achse 5 ist 360°

¢ Winkel der Achse 6 ist derselbe wie der Winkel von Startpunkt 6.

Speichern Sie die Einstellungen und verlassen Sie die Oberflache zur manuellen Einstellung. Driicken und
halten Sie Set Start Point, um zum Startpunkt zurlickzukehren. Driicken und halten Sie Trail Run, um vom
Startpunkt zum Endpunkt der entsprechenden Bahn zu gelangen. Achten Sie darauf, dass die
Bewegungsbahn nicht gestort wird. Klicken Sie auf Start Identification. Falls der Roboter nicht am
Startpunkt steht, wird er aufgefordert sich dorthin zu bewegen. Nachdem die Bewegungsbahn durchlaufen

ist, wechselt die Schaltflache Start Identification zu Idenification Complete.

Schritt 5: Nachdem Sie bestétigt haben, dass die drei Bewegungsbahnen mit Nutzlast identifiziert worden
sind, entfernen Sie die Nutzlast und klicken Sie auf No, um zum Modus ohne Nutzlast zu wechseln. Beim
Modus ohne Nutzlast miissen Sie die Bewegungsbahn nicht zuriicksetzten. Der Betrieb von drei
Bewegungsbahnen wird nacheinander abgeschlossen. Nach der Identifizierung der Nutzlast, werden

relevante Daten fir die Nutzlast und den Masseschwerpunkt automatisch berechnet und aktualisiert.

- ANMERKUNG

=

Wenn eine der Einschrankungen nicht erflllt ist, erscheint in der JAKA-App ein Popup-Fenster mit

der entsprechenden Information.

5.2.4 Montageeinstellungen

Der Roboter kann in jedem beliebigen Winkel installiert werden. Nachdem der Roboter montiert wurde,
mussen Informationen zur Montageausrichtung des Roboters in die JAKA-App eingegeben werden. Auf
diesem Weg wird die Betriebssicherheit des Roboters gewahrleistet. Klicken Sie auf Settings > Operation

Settings > Mounting Settings in der Funktionsleiste und passen Sie die Montageausrichtung des
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Roboters in der Software entsprechend der tatsachlichen Montageausrichtung an. Klicken Sie auf die obere
rechte Seite der Oberflache und bestimmen Sie, ob es eine Decken-, Wand- oder Tischmontage ist.
Standardmalige Einstellung ist die Tischmontage. Um sicher zu stellen, dass die Montageausrichtung des
Roboters in der Software mit der tatsachlichen Montageausrichtung ibereinstimmt, klicken Sie auf die rote
Dreieckschaltflache und passen Sie den Wert (Winkel) manuell an. Klicken Sie OK, um die Einstellungen
zu bestatigen.

< @ = al f14f

1898
S\mutal.fm‘ Log Signal JAKA,D(]E‘

. . , . + ¢ Hardware &
@ System Settings ® Operation Settings @ Safety Settings (J?) Program Settings O Communication

Mounting Settings

A 7] [&] [@]

&'/) ‘ -45° 0 +45°>

“_, X direction

‘ -45° 0 +45°>

Z direction

lllustr. 5-18 Montage

5.2.5 Fehlerdiagnose
Bei einer Stoérung des Roboters werden Informationen Uber die Stérung automatisch von der Steuerung als

ZIP-Datei gespeichert. Die Datei ist nach der aktuellen Systemzeit benannt. Falls keine Stérung vorhanden

ist, kbnnen Sie die Diagnose auch manuell auf der Fehlerdiagnose-Oberflache aufrufen.
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ulation Sir,  Log Signal  JAKA Doc,

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings (IZIDJ E'(?rrrtljrwjrz?c?tion

Error Diagnosis

@

Diagnosis Record Operations

(o~ ‘
.

There is no diagnosis record now, please click "@" to start diagnosis, and click "@“ to stop diagnosis

P
lllustr. 5-19 Fehlerdiagnose
|;T| Fehlerdiagnose exportieren
(1] Fehlerdiagnose I6schen
) Fehlerdiagnose starten

o
(=

Fehlerdiagnose lauft

o
o) Fehlerdiagnose anhalten
Tbl. 5-1 Fehlerdiagnose

.. ANMERKUNG

Nachdem Sie das erste Mal auf die Schaltflache Diagnose geklickt haben, kénnen Sie erneut auf

die Schaltflache Diagnose klicken, um die Diagnosezeit zu verlangern.

5.3 Sicherheitseinstellungen

5.3.1 Grenzwerteinstellungen der Achsen

In der Schnittstelle fur die Grenzwerteinstellungen der Achsen kénnen Sie den weichen Grenzwinkel, die

Geschwindigkeitsbegrenzung und die Fehleralarmschwelle fiir jede einzelne Achse einstellen.
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< Sm@mn‘ ;'!Jllml JAK?DM‘ ZIB;EI
@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?: Program Settings rDDJ ggrtr?r‘;lv:rr]?cgtion
Joint Limit
Joint Name Joint Forward Limit Joint Reverse Limit Joint Speed Limit Error Threshold Reset
Joint 1 360.000 ° -360.000 ° 180.000°/s 80 %
Joint 2 230.000 ° -50.000 ° 120.000°/s 80 %
Joint 3 155.000 ° -155.000° 120.000°/s 80 %
Joint 4 265.000 ° -85.000 ° 180.000°/s 80 %
Joint 5 360.000 ° -360.000° 180.000°/s 80 %
Joint 6 360.000 ° -360.000 ° 180.000°/s 80 %

lllustr. 5-20 Fehlerdiagnose

" 3. ANMERKUNG

Die Fehleralarmschwelle bezieht sich auf die Alarmmeldung des Roboters, wenn der Offset-Fehler
der Roboterbewegung grof3er als die Alarmschwelle ist. Der Standardwert ist 80%.

5.3.2 Einstellungen der Roboterausrichtung

54

Drei verschiedene Ausrichtungen kénnen in der entsprechenden Schnittstelle eingestellt werden. Die
Default-Ausrichtung (Default Orientation) ist die Ausrichtung des Roboters fur den Transport bzw. die
Verpackung. Die offene Ausrichtung (Open-Orientation) oder auch als Nullausrichtung bezeichnet, wird fir
die mechanische Nullkalibrierung verwendet. Die Anfangsausrichtung (Initial Orientation) ist eine
Sicherheitsausrichtung, welche vom Benutzer bearbeitet/festgelegt werden kann. Sobald die
Anfangsausrichtung festgelegt worden ist, kann sie vom Roboter durch das Driicken der Home-Taste am
Bediengriff erreicht werden. Sobald der Roboter die Anfangsausrichtung erreicht hat, kann die E/A-Funktion

Anfangsausrichtung (Initial Orientation) ausgeldst werden.
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S\mul.m(m‘ Log Signal JAKA,Dor‘

/) Hardware &

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?:! Program Settings E12 . Communication

Robot Orientation

Default orientation | -90.000 § | 0.000 i | 152.000 ’ | 120.000 ’ | 0.000 ’ | 0.000 ¥ [:J/ [ Move to Target Point ]

o . o o o o o
Open orientation | 0.000 90.000 | | 0000 | | 90.000 | |180.000| | 0.000 (4 [ MovetoTargetPoint |

o o o o -] o
Initisl orientation | -90.000 | | 0000 | |152.000| |120.000| | 0.000 0.000 (4 Move to Target Point

Initial orientation error | 0.100
5:.0843)
Moving speed ﬁ
P

lllustr. 5-21 Roboterausrichtung

In den Einstellungen der Roboterausrichtung kann auch ein Sicherheitsfehler eingestellt werden
(Anfangsausrichtungsfehler). Dieser tritt auf, wenn die Differenz zwischen allen Achsen und den Achsen
der Sicherheitsausrichtung innerhalb dieses Fehlerbereichs liegt. Die DO-Funktion (DO steht fir digitaler

Ausgang) der Sicherheitsausrichtung wird ausgelést.

i Die Position der Anfangsausrichtung
' bearbeiten.

Dricken und halten der Taste, um den
[bcictfuTande P Roboter in die Anfangsausrichtung zu

bewegen.

Die Geschwindigkeit des Roboters bei der
—_— Bewegung in die Anfangsausrichtung

anpassen.

Tbl. 5-2 Roboterausrichtung

5.3.3 Grenzwerteinstellungen des Roboters
Folgende Einstellungen konnen in dieser Schnittstelle verandert/festgelegt werden: Bewegungsbegrenzung

(Motion Limit), Einstellungen der Kollisionserkennung (Collision Settings), Einstellungen fiir den

reduzierten Modus (Reduced Mode Settings) und Freedrive-Modus-Begrenzung (Freedrive Limit).
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5.3.3.1 Bewegungsbegrenzung

Die Bewegung des Roboters kann durch zwei Einstellungsmethoden begrenzt werden: Schnelleinstellung
(Quick Setup) und die benutzerdefinierte Einstellung (User-defined). Die Einstellung der Empfindlichkeit
des Kollisionsschutzes wird in der Schnelleinstellung (Quick Setup) durch Ziehen des Schiebereglers
eingestellt. Bei den benutzerdefinierten Einstellungen kénnen die einzelnen Werte wie Kraft-, Momentum-,
TCP-Geschwindigkeits-, Leistungs-, Anhaltezeit- und Anhaltedistanzbegrenzung durch Ziehen der
jeweiligen Schieberegler eingestellt werden. Alternativ kdnnen die Werte auch per Hand eingegeben
werden. Die Kraftbegrenzung steht fir den Kraftwert, welcher erforderlich ist, um eine Kollisionswarnung zu
verursachen, sobald der Roboter mit seiner Umgebung kollidiert. Je héher der eingestellte Prozentsatz,
desto hoher muss der Kraftwert sein, der zum Anhalten des Roboters erforderlich ist. Die Begrenzungen fir
das Momentum, die TCP-Geschwindigkeit, Leistung, Anhaltezeit und Anhaltedistanz beziehen sich auf die
Geschwindigkeit des Roboters und je kleiner der Einstellungswert ist, desto langsamer bewegt sich der
Roboter. Die Einstellungen werden automatisch gespeichert. Sobald Sie also zwischen den einzelnen
Methoden der Kollisionseinstellungen wechseln, werden die Werte angezeigt, welche bei der letzten
Einstellung dieser Methode eingestellt wurden. Eine Ausnahme davon ist die Kraftbegrenzung, welche sich

beim Wechsel der Methode nicht andert. Es wird nur der letzte Einstellungswert angezeigt.

CJ fl4f
< B & i » o
wulation Si,  Log Signal  JAKA_Doc,
. . , \ . ¢ Hardware &
@ System Settings ® Operation Settings @ Safety Settings d?) Program Settings 37 Communication
Robot Limit
Motion Limit Collision Settings Reduced Mode Settings Freedrive Limit
Quick setup
Strict General Relaxed Minimum
® User-defined
Force limit (%): [} 20
Momentum limit (kg:m/s): 4 100.000
TCP speed limit (mm/s): #= 4637.750
Power limit (W): = [} 2112625
Stopping time (s): ] 5.000
Stopping distance (mm/s): “ 4 |4000.000
P

lllustr. 5-22 Einstellungen Bewegungsbegrenzung

5.3.3.2 Einstellungen der Kollisionserkennung

Im manuellen Betrieb wird der Roboter, unabhangig davon, ob er sich bewegt oder stillsteht, bei einer
Kollision nicht zuriickprallen. Wenn die externe Krafteinwirkung grof3 genug ist, kann der Roboter innerhalb

eines bestimmten Bereichs bewegt werden. Wenn der Roboter ein Programm ausfiihrt, stoppt bei einer
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Kollision (die Ruckprallposition der Achse weicht um etwa 1° von der Programmposition) die
Roboterbewegung und das Programm wird beendet. Bei einer schweren Kollision (die Riickprallposition der
Achse weicht um etwa 3,6° von der Programmposition) stoppt der Roboter und wird deaktiviert. In dieser

Schnittstelle kdnnen Sie den Winkel des Rickpralls in einem Bereich von 0° bis 3° einstellen.

< B 8 a P o«
| Simulatic,  Log Signal  JAKA_Doc,
. . . . . ) Hardware &
@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?b Program Settings 07 Communication
Robot Limit
Motion Limit Collision Settings Reduced Mode Settings Freedrive Limit
Collision bounce angle (°): 3.000

lllustr. 5-23 Einstellungen Kollision

5.3.3.3 Einstellungen des reduzierten Modus

In der Schnittstelle reduzierter Modus (Reduced Mode Settings) kdnnen Sie die TCP-Geschwindigkeit,
Achsen-Geschwindigkeit, Momentum, Leistung, Anhaltezeit und Anhaltedistanz festlegen. Die
Einstellungen kénnen auf zwei Arten verandert werden. Durch ziehen des Schiebereglers oder durch
Eingabe der Werte. Klicken Sie anschliefsend auf OK, um die Einstellungen zu Gbernehmen. Die
Sicherheitsprifsumme (Safety Checksum) wird dementsprechend verandert. Der Standardgrenzwert ist der

Maximalwert flr den angeschlossenen Roboter.
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lllustr. 5-24 Reduzierter Modus

5.3.3.4 Freedrive-Begrenzung

58

Die Freedrive-Geschwindigkeit des Roboter-TCP kann in der Freedive-Schnittstelle (Freedrive Limit) in
einem Bereich von 50 bis 1500 mm/s eingestellt werden. Sobald die eingestellte Geschwindigkeit
Uberschritten wird, halt der Roboter an, bleibt aktiv und schaltet der Freedrive-Modus aus. Diese
Geschwindigkeitsbegrenzung gilt nur fiir die TCP-Geschwindigkeit beim Freedrive-Modus. Sie wird nicht
von der TCP-Geschwindigkeit, welche in der Schnittstelle zur Bewegungsbegrenzung und den reduzierten

Modus festgelegt wurde.
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Illustr. 5-25 Freedrive-Modus

5.3.4 Einstellungen der Sicherheitszone

Um zu verhindern, dass der Roboter wahrend des Betriebs mit anderen Objekten kollidiert, kbnnen Sie eine
Sicherheitszone (Safety Zone) in den Sicherheitseinstellungen (Safety Settings) erstellen. Durch die
Sicherheitszone wird die Bewegung des Robotes und der Ellbogenachse (Achse 3) eingeschrankt.

< ED] @ il ? f14f

1 Simulatic,  Log Signal  JAKA Doc,

(&>) System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings rDDJ gg:r?r‘:lng?cftion

0 tation Safety Zone Tool Orient

Power on enabled [ @

Run enabled

Elbow limit

Reduced mode n

B planel ® >
m plane2 ® >
W plane3 ® >
H plane4 ® >
W planeb5 ® >
H plane6 ® >

lllustr. 5-26 Sicherheitszone
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Die Sicherheitszone Iasst sich durch zwei verschiedene Methoden aktivieren. Die erste Methode (Power
on enabled) aktiviert die Sicherheitszone, sobald der Roboter eingeschaltet ist. Die zweite Methode (Run
enabled) aktiviert die Sicherheitszone, sobald das Programm des Roboters in der JAKA-App ausgefihrt
wird. Die Sicherheitszone ist nicht aktiv, wenn der Roboter sich im Freedrive-Modus oder manuellen
Betrieb befindet oder durch ein SDK (Software Development Kit) gesteuert wird. Sobald der Schalter zur
Begrenzung der Bewegung der Achse 3 (Elbow limit) eingeschaltet ist, wird die Sicherheitszone auf den
Ellbogen (Achse 3) ausgeweitet. Sie kdnnen im Dropdown-Menu bestimmen, in welchen Zustand der
Roboter Ubergeht, nachdem er die Sicherheitszone erreicht hat. Folgende Zustadnde kénnen im Dropdown-
Menu bestimmt werden: Roboter-Stopp (Stop), Schutzstopp (Protective stop) oder reduzierter Modus
(Reduced mode). Sobald die Sicherheitszone im Modus Roboter-Stopp (Stop) erreicht wird, stoppt der
Roboter, das Programm wird beendet und der Roboter deaktiviert. Sie kbnnen den Roboter innerhalb der
Sicherheitszone wieder aktivieren. Sobald die Sicherheitszone im Modus Schutzstopp (Protective stop)
erreicht wird, bremst der Roboter ab, bis er zum Stillstand kommt und die Meldung ,Safety plane
protective stop“ (Schutzstopp der Sicherheitszone) erscheint am Bildschirm. Falls der Roboter erneut die
Sicherheitszone erreicht, wird der Schutzstopperneut aktiviert. Dricken Sie auf OK, um den Roboter wieder
aus dem Modus Schutzstopp zu bringen. Der Roboter kann den Schutzstopp-Modus ebenfalls verlassen
und sich durch die Sicherheitszone bewegen, in dem er den Sicherheits-DI zum Zuruicksetzen des
Schutzstopps aktiviert. Sobald die Sicherheitszone im reduzierten Modus (Reduced mode) erreicht wird,
geht der Roboter in den reduzierten Modus (Reduced mode) Gber (TCP-Geschwindigkeit < 250 mm/s) und
die Meldung ,Robot enters the reduced mode“ (Roboter geht in reduzierten Modus Uber) erscheint am
Bildschirm. Klicken Sie auf OK und der Roboter bleibt im reduzierten Modus so lange, bis er nicht wieder
die Sicherheitszone erreicht.

Sie kdnnen sechs verschiedene Ebenen der Sicherheitszone einstellen. Keine der sechs Ebenen ist

begrenzt. Sie stellen die Ebenen wie folgt ein:

1) Klicken Sie auf >, um die Liste zu 6ffnen und die Sicherheitszone zu bearbeiten.

2) Benennen Sie die Begrenzung.

3) Klicken Sie auf > jeweils hinter Begrenzung 1,2 und 3, um die Schnittstelle zur manuellen
Bearbeitung aufzurufen. Legen Sie die Position der Punkte 1 bis 3 fest (urspriinglicher TCP) und die
Steuerung berechnet automatisch die Sicherheitszone.

4) Klicken Sie auf @, um die Schnittstelle fir den manuellen Betrieb aufzurufen. Bewegen Sie den
Roboter auf die sichere Seite der Sicherheitszone und klicken sie auf OK. Der Sicherheitspunkt wird
dazu verwendet, um die sichere Seite der Sicherheitszone zu bestimmen.

5) Der Sicherheitsabstand (Safety distance) bezieht sich auf den Abstand zwischen dem Ende des
Roboters und der Sicherheitszone (wird in mm dargestellt). Sobald der Sicherheitsabstand kleiner
oder gleich dem vom Benutzer eingestellten Wert ist, wird die der Sicherheitszustand ausgeldst und
der Zustand des Roboters &ndert sich.

6) Aktivieren Sie die Schaltflache Enable (aktivieren).

60 © JAKA 12 2024




EINSTELLUNGEN ﬂ

¢ 8 8 gl - ez o

2fle
S\mulat\un‘ Log Signal JKROEOT‘

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings J% Program Settings &DJ ggrrr?r\’:j;?cition

bot Orientatior obot t Safety Zone Dedicated Safe (®)

Power on enabled
Run enabled

Elbow limit

H planel © v
’ ' 7 Plane name planel
L

* Plane point 1 {é}

Safety plane point }
Enable
7 Safety dista 0
L ® &
X 2
VaN M nlanes? «r

lllustr. 5-27 Sicherheitszone Einstellungen

5.3.5 Einstellungen der Werkzeugausrichtung

Um Kollisionen zwischen dem Endwerkzeug und dem Roboter oder der Umgebung zu vermeiden, kann ein
konusférmiger Grenzbereich (Tool Orientation) eingestellt werden. Der Grenzbereich schrankt die

Bewegung des Endwerkzeugs innerhalb des eingestellten Bereichs ein.

n Slmutat‘ Log Signal JAKA,Dar‘ 1500

< @ [ié‘] il ? fl4f

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?) Program Settings E—% ?g;?rm?;?c?tion

on obot Limit fety Zon Tool Orientation

Power on enabled

Run enabled

\ Select coordinate system
—
¢
L - End flange center n
i
e | Tool direction
(& :
= 4 0 o |
. L3 X direction Z direction
Q—'ﬂ Safety distance:
20 |

Limit direction:

RX RY RZ

10 || o || eo
Limit range:
2 N

X

lllustr. 5-28 Werkzeugausrichtung
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Die schematische Darstellung ist folgende:

]
(]

lllustr. 5-29 Werkzeugausrichtung Schema

A: Werkzeug

B: Ausgangspunkt des gewahlten Koordinatensystems

C: Offset-Winkel (Versatzwinkel) der Werkzeugausrichtung, Offset (Versatz) der X-Achse
D: Sichere Entfernung

E: Begrenzung

Die Werkzeugausrichtung kann durch zwei Methoden aktiviert werden. Einerseits beim Einschalten des
Roboters (Power on enabled) und die zweite Methode ist beim Ausfihren des Programms (Run enabled).
Im Freimodus (Freedrive) und manuellen Betrieb ist die Werkzeugausrichtung nicht aktiv. Das Als
Koordinatensystem (Select coordinate system) kann die Mitte des Flansches (End flange center) oder
das Werkzeugkoordinatensystem (Tool coordinate system) eingestellt werden. Das Einstellen des
Koordinatensystems dient zur Bestimmung des Apex-Position (Scheitelpunkt) des Werkzeugs und des
konusférmigen Grenzbereichs. Die Apex-Position (Scheitelpunkt) ist der Ausgangspunkt des
Koordinatensystems. Die Werkzeugrichtung (Tool direction) bestimmt die Richtung des Werkzeugs. Der
Offset-Winkel (Versatzwinkel) bezieht sich auf das gewahlte Koordinatensystem in der X- oder Z-Achse.
Der Abstand zwischen dem Werkzeug und der eingestellten Werkzeugabgrenzung wird als sichererer
Abstand (Safe distance) bezeichnet. Der Bereich kann zwischen 0 und dem eingestellten Grenzwert sein.
Wenn dieser Abstand kleiner als der eingestellte sichere Abstand (Safe distance) ist, erscheint das Pop-
Up-Fenster ,,About to exceed the orientation safety limit.“ (,Wert des sicheren Abstands
Uberschritten.”). Sobald das Werkzeug die Werkzeugabgrenzung erreicht, stoppt der Roboter und
deaktiviert sich. Das Pop-Up-Fenster ,,Robot exceeds orientation limit and performs protective stop.”
(“Roboter Uberschreitet Ausrichtungsgrenze und fuhrt einen Schutzstopp aus.“). Um die Position und das
Ausmal} der Werkzeugbegrenzung zu bestimmen, dient die Begrenzungsrichtung (Limit direction). Zwei

Einstellungsmethoden sind daftr moglich:
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1) Klicken Sie auf i3 neben Limit direction, um die Einstellungen der Werkzeugbegrenzung zu
bearbeiten. Hier kdnnen Sie den Bezugspunkt (datum point), den Punkt der Zentralachse und den
Begrenzungspunkt bestimmen. Durch diese drei Punkte berechnet die Steuerung den konusférmigen
Bereich automatisch.

2) Geben Sie den Winkel RX, RY, RZ und den Winkel des begrenzten Bereichs (betragt zwischen 5-
180°) ein. Die Winkelangaben RX, RY und RZ sind die Rotationswinkel um die X-, Y- und Z-Achse
des Weltkoordinatensystems. Die negative Z-Achse des Weltkoordinatensystems ist die Richtung
der Mittellinie des konusférmigen Grenzbereichs. Der begrenzte Bereich ist der Winkel zwischen der

Mittellinie des konusférmigen Bereichs und der Begrenzung desselben.

", ANMERKUNG

Wenn sich der Roboter bewegt, verschiebt sich der konusférmige Bereich im

Weltkoordinatensystem nur entsprechend der Richtung der Bewegung des Roboters.

5.3.6 Dedizierte E/A-Sicherheitseinstellungen

5.3.6.1 CAB 2.1

Die dedizierte Schnittstelle fir E/A-Sicherheitseinstellungen fiir CAB 2.1 wird in der Abbildung 5-30
dargestellt. Sie verfligt Giber acht Kanale mit Multiplex-Sicherheits-E/A. Alle digitalen Ein- und Ausgange
unterstitzen die gleichen Funktionen.

Deaktivieren Sie den Roboter und schalten Sie ihn aus. Klicken Sie anschlie3end auf Settings > Safety
Settings > Dedicated Safety I/0, um die Konfigurationsschnittstelle fir die Sicherheits-E/A aufzurufen.

Klicken Sie auf das Dropdown-Meni, um den entsprechenden Sicherheits-E/A zu konfigurieren.

© JAKA 12 2024 63




EEINSTELLUNGEN

5.3.6.2 MiniCab
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lllustr. 5-30 Dedizierte E/A-Schnittstellen CAB 2.1
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Die dedizierte Schnittstelle fur E/A-Sicherheitseinstellungen des MiniCab verflgt Gber zwei Multiplex-

Sicherheits-E/A und einem digitalen Sicherheitseingang. Alle vier digitalen Ein- und Ausgange

unterstitzen die gleichen Funktionen. Die Ein- und Ausgange 7 und 8 kénnen nur als Schutzstopp

(Protective stop) oder Keiner (None) konfiguriert werden. Standardmafig sind sie als Schutzstopp

(Protective stop) konfiguriert. Eine Risikobeurteilung muss vor der Deaktivierung des Schutzstopps

erfolgen. Nach der Deaktivierung des Schutzstopps werden die digitalen Ein- und Ausgange 6 und 7

automatisch aktiviert und in den standardmaRig eingestellten Zustand gesetzt. Falls Sie den Schutzstopp

wieder aktivieren wollen, missen Sie die digitalen Ein- und Ausgange 6 und 7 in den Eingabemodus

(Input mode) setzen und Keiner (None) in der Funktionsleiste auswahlen. Deaktivieren und schalten Sie

den Roboter aus. Klicken Sie auf Settings > Safety Settings > Dedicated Safety I/0O, um die

Schnittstelle fir E/A-Sicherheitseinstellungen aufzurufen. Klicken Sie auf das Dropdown-Menul neben

dem entsprechenden Eingang/Ausgang, um ihn zu konfigurieren.
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Illustr. 5-31 Dedizierte E/A-Schnittstellen MiniCab

@
b

"2, ANMERKUNG
P —
Eine Schnittstelle kann nicht gleichzeitig digitaler Eingang und Ausgang sein. Die Sicherheits-E/A

ist mit dualer Redundanz ausgelegt. Sie mussen ein Paar der E/A-Schnittstellen gleichzeitig auf

denselben Zustand einstellen.

5.3.6.3 Beschreibung der Sicherheits-E/A

In den Sicherheitseinstellungen kénnen die Ein- und Ausgénge des Schaltschranks mit Sicherheitssignalen

verknUpft werden. Die Ein- und Ausgange des Schaltschranks kdnnen als Sicherheits-E/A konfiguriert

werden, um die Sicherheitsfunktionen des Roboters zu steuern und den Sicherheitsstatus des Roboters zu

Uberwachen. Der Sicherheitsstatus ist in folgender Tabelle dargestellt:

wird ein Schutzstopp

ausgefihrt.

wird ein Schutzstopp

ausgeflhrt.

Sicherheitseinstellung Beschreibung CAB 2.1 Beschreibung MiniCab Typ
Wenn das Wenn das
. Eingangssignal LOW ist, | Eingangssignal HIGH ist,
Zusétzliches Not-Aus Eingang
wird ein Not-Aus wird ein Not-Aus
ausgefuhrt. ausgefuhrt.
Wenn das Wenn das
L Eingangssignal LOW ist, | Eingangssignal HIGH ist, ]
Zusatzlicher Schutzstopp Eingang
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Wenn das
Eingangssignal von LOW

Wenn das

Eingangssignal von

Schutzstopp-Reset zu HIGH wechselt, wird HIGH zu LOW wechselt, | Eingang

der Schutzstopp-Reset wird der Schutzstopp-

ausgeflhrt. Reset ausgefihrt.

Wenn das Wenn das

Eingangssignal LOW ist, | Eingangssignal HIGH ist,
Reduzierter Modus wird der Roboter in den wird der Roboter in den Eingang

reduzierten Modus reduzierten Modus

versetzt. versetzt.

Wenn die Positionen 1 Wenn die Positionen 1

und 3 LOW sind, grenzt und 3 HIGH sind, grenzt

der Roboter die 3-Punkt- | der Roboter die 3-Punkt-
3-Punkt-Freigabe Freigabe ein und wenn Freigabe ein und wenn Eingang

die Position 2 HIGH ist die Position 2 LOW ist

die Begrenzung der 3- die Begrenzung der 3-

Punkt-Freigabe ungultig. | Punkt-Freigabe unglltig.

Im aktivierten Im aktivierten

Roboterzustand wird die | Roboterzustand wird die
Kollisionserkennung Kollisionserkennung des | Kollisionserkennung des Eingang
ausschalten Roboters beim Roboters beim fallenden

steigenden Signal Signal ausgeschaltet.

ausgeschaltet.

Im aktivierten Im aktivierten

Roboterzustand wird bei | Roboterzustand wird bei

steigender Signalflanke fallender Signalflanke die

die Kollisionsempfindlichkeit

Kollisionsempfindlichkeit | des Roboters auf Stufe 1

des Roboters auf Stufe 1 | gesetzt. Je niedriger der
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 1 | gesetzt. Je niedriger der | Wert, desto hoher ist die | Eingang

Wert, desto hoher ist die | Kollisionsempfindlichkeit.

Kollisionsempfindlichkeit. | Falls mehrere Stufen

Falls mehrere Stufen gleichzeitig ausgelost

gleichzeitig ausgelost werden, wird die hdhere

werden, wird die hdhere | Stufe bevorzugt.

Stufe bevorzugt.

Im aktivierten Im aktivierten

Roboterzustand wird bei | Roboterzustand wird bei
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 2 | steigender Signalflanke fallender Signalflanke die | Eingang

die

Kollisionsempfindlichkeit

Kollisionsempfindlichkeit

des Roboters auf Stufe 2
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des Roboters auf Stufe 2
gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die
Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen

gleichzeitig ausgeldst

werden, wird die hdhere

Stufe bevorzugt.

gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die
Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgelost
werden, wird die hdéhere

Stufe bevorzugt.

Kollisionsempfindlichkeit Stufe 3

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei
steigender Signalflanke
die
Kollisionsempfindlichkeit
des Roboters auf Stufe 3
gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die
Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgeldst
werden, wird die hdhere

Stufe bevorzugt.

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei
fallender Signalflanke die
Kollisionsempfindlichkeit
des Roboters auf Stufe 3
gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die
Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgeldst
werden, wird die hdhere

Stufe bevorzugt.

Eingang

Kollisionsempfindlichkeit Stufe 4

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei
steigender Signalflanke
die
Kollisionsempfindlichkeit
des Roboters auf Stufe 4
gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die
Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgeldst
werden, wird die hdhere

Stufe bevorzugt.

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei
fallender Signalflanke die
Kollisionsempfindlichkeit
des Roboters auf Stufe 4
gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die
Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgeldst
werden, wird die héhere

Stufe bevorzugt.

Eingang

Kollisionsempfindlichkeit Stufe 5

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei
steigender Signalflanke
die
Kollisionsempfindlichkeit
des Roboters auf Stufe 5

gesetzt. Je niedriger der

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei
fallender Signalflanke die
Kollisionsempfindlichkeit
des Roboters auf Stufe 5
gesetzt. Je niedriger der
Wert, desto hoher ist die

Eingang
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Wert, desto hoher ist die

Kollisionsempfindlichkeit.

Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgelost
werden, wird die hdhere

Stufe bevorzugt.

Kollisionsempfindlichkeit.
Falls mehrere Stufen
gleichzeitig ausgelost
werden, wird die hdhere

Stufe bevorzugt.

Kollisionsempfindlichkeit

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei

steigender Signalflanke

Im aktivierten
Roboterzustand wird bei

fallender Signalflanke die

die Kollisionsempfindlichkeit | Eingang
Minimalstufe

Kollisionsempfindlichkeit | des Roboters auf das

des Roboters auf das Minimum gesetzt.

Minimum gesetzt.

Sobald die Not-Aus- Sobald die Not-Aus-

) . Taste am Bediengriff Taste am Bediengriff

Bediengriff-Not-Aus . o . o Ausgang

gedruckt wird, ist der gedruckt wird, ist der

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH.

Sobald das System sich | Sobald das System sich

im Not-Aus-Zustand im Not-Aus-Zustand
System-Not-Aus ] . ] . Ausgang

befindet, ist der befindet, ist der

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH.

Sobald das System sich | Sobald das System sich

im Schutzstopp-Zustand | im Schutzstopp-Zustand
System-Schutzstopp ] . ] . Ausgang

befindet, ist der befindet, ist der

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH.

Sobald der Roboter sich | Sobald der Roboter sich
Bewegungsstatus bewegt, ist der bewegt, ist der Ausgang

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH.

Sobald der Roboter den | Sobald der Roboter den

Not-Aus oder Not-Aus oder
Stopp-Zustand Schutzstopp Zustand Schutzstopp Zustand Ausgang

durchfiihrt, ist der durchfiihrt, ist der

Signalausgang HIGH. Signalausgang LOW.

Sobald der Roboter sich | Sobald der Roboter sich

im reduzierten Modus im reduzierten Modus
Reduzierter Modus Ausgang

befindet, ist der befindet, ist der

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH.

Sobald der Roboter sich | Sobald der Roboter sich

nicht im reduzierten nicht im reduzierten
Nicht-reduzierter Modus Ausgang

Modus befindet, ist der Modus befindet, ist der

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH.
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Kollisionsempfindlichkeit

Sobald die
Kollisionsempfindlichkeit

ausgeschaltet ist, ist der

Sobald die
Kollisionsempfindlichkeit

ausgeschaltet ist, ist der

Signalausgang LOW. Signalausgang HIGH. Ausgang
ausgeschaltet
Der Ausgangszustand Der Ausgangszustand
wird nach Freigabe in wird nach Freigabe in
Echtzeit aktualisiert. Echtzeit aktualisiert.
Sobald die Sobald die
Kollisionsgeschwindigkeit | Kollisionsgeschwindigkeit
auf Stufe 1 gesetztist, ist | auf Stufe 1 gesetzt ist, ist
o o ] der Signalausgang LOW. | der Signalausgang
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 1 Ausgang
Der Ausgangszustand HIGH. Der
wird nach Freigabe in Ausgangszustand wird
Echtzeit aktualisiert. nach Freigabe in Echtzeit
aktualisiert.
Sobald die Sobald die
Kollisionsgeschwindigkeit | Kollisionsgeschwindigkeit
auf Stufe 2 gesetzt ist, ist | auf Stufe 2 gesetzt ist, ist
o o ) der Signalausgang LOW. | der Signalausgang
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 2 Ausgang
Der Ausgangszustand HIGH. Der
wird nach Freigabe in Ausgangszustand wird
Echtzeit aktualisiert. nach Freigabe in Echtzeit
aktualisiert.
Sobald die Sobald die
Kollisionsgeschwindigkeit | Kollisionsgeschwindigkeit
auf Stufe 3 gesetzt ist, ist | auf Stufe 3 gesetzt ist, ist
. o ) der Signalausgang LOW. | der Signalausgang
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 3 Ausgang
Der Ausgangszustand HIGH. Der
wird nach Freigabe in Ausgangszustand wird
Echtzeit aktualisiert. nach Freigabe in Echtzeit
aktualisiert.
Sobald die Sobald die
Kollisionsgeschwindigkeit | Kollisionsgeschwindigkeit
auf Stufe 4 gesetztist, ist | auf Stufe 4 gesetzt ist, ist
. o ) der Signalausgang LOW. | der Signalausgang
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 4 Ausgang
Der Ausgangszustand HIGH. Der
wird nach Freigabe in Ausgangszustand wird
Echtzeit aktualisiert. nach Freigabe in Echtzeit
aktualisiert.
Sobald die Sobald die
Kollisionsempfindlichkeit Stufe 5 Ausgang

Kollisionsgeschwindigkeit

Kollisionsgeschwindigkeit
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auf Stufe 5 gesetzt ist, ist
der Signalausgang LOW.
Der Ausgangszustand
wird nach Freigabe in

Echtzeit aktualisiert.

auf Stufe 5 gesetzt ist, ist
der Signalausgang

HIGH. Der
Ausgangszustand wird
nach Freigabe in Echtzeit

aktualisiert.

Kollisionsempfindlichkeit
Minimalstufe

Sobald die
Kollisionsgeschwindigkeit
auf Minimalstufe gesetzt
ist, ist der Signalausgang
LOW. Der
Ausgangszustand wird
nach Freigabe in Echtzeit

aktualisiert.

Sobald die
Kollisionsgeschwindigkeit
auf Minimalstufe gesetzt
ist, ist der Signalausgang
HIGH. Der
Ausgangszustand wird
nach Freigabe in Echtzeit

aktualisiert.

Ausgang

Tbl. 5-3 Sicherheitsstatus Signale

 ANMERKUNG

Aufgrund der unterschiedlichen Hardware-Konfiguration des CAB 2.1 und des MiniCab ist der

Kurzschlusszustand des digitalen Eingangs HIGH beim CAB 2.1 und LOW beim MiniCab. Deshalb
sind die Pegelbeschreibungen der Sicherheitseingange entgegengesetzt.

5.3.6.4 Redundanz des Eingangssignals

Die acht Kanale des digitalen Sicherheitseingangssignals verwenden gleichwertige redundante

Eingangssignale. Sobald eines der Sicherheitssignale niedrig ist, wird die Sicherheitsfunktion aktiviert.

Folgende Grafik zeigt es am Beispiel der digitalen Eingédnge 1 und 9.

D1 f—

DI 1 — digitaler Eingang 1 (digital Input)

v
—

DI 9 — digitaler Eingang 9 (digital Input)

SF Active Status — Status der Sicherheitsfunktion

SF Active Status | | : Safety DI Monitoring Status — Uberwachungsstatus
B I der digitalen Sicherheitseingange
Safety DI Monitoring : ! i t1, t2, t3, t4 - Zeit
Status |
! !
tH t2 3 t4 >

lllustr. 5-32 Redundanz Sicherheitssignale
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Sobald die Sicherheitsfunktion ausgeschaltet ist, missen die digitalen Eingange 1 und 9 innerhalb der
Signaltoleranzzeit von niedrig (LOW) zu hoch (HIGH) wechseln. Wenn die Signale 1 und 9 unterschiedlich
sind und die Zeit die Toleranzzeit um 1 Sekunde Uberschreitet, stellt die Sicherheitssteuerplatine (SCB-
Safety Control Board) fest, dass der digitale Sicherheitseingang fehlerhaft ist und fiihrt eine Rickfallfunktion
des digitalen Sicherheitseingangs durch. Der Fehler des digitalen Sicherheitseingangs kann nur durch
erneutes Einschalten des Roboters nach der Wiederherstellung behoben werden. Ist der Fehler nicht
behoben, darf der Roboter nicht eingeschaltet werden. Das zur Aktivierung der Sicherheitsfunktion
verwendete Signal muss stabil sein, andernfalls bleibt der Roboter stehen und muss wieder neu gestartet

werden.
Ruckfallfunktion des digitalen Sicherheitseingangs verlauft wie folgt:

1) Der Roboter bremst ab und halt an. Sobald der Roboter stillsteht, wird es ausgeschaltet und das
Programm pausiert.

2) Suchen an den beiden digitalen Eingédngen nach den Fehlern und ersetzen Sie das aktuelle
Eingangssignal des Ports mit dem niedrigen (LOW) Signal. Der Fehler wird so lange bestehen
bleiben, bis Sie den Roboter wieder einschalten und der Fehler tUberprift und behoben wird.

3) In der App erscheint die Anzeige Uiber einen Fehler der digitalen Sicherheitseingange. Sobald der

Fehler behoben wird, muss der Roboter neu gestartet werden, um die Fehlermeldung auszublenden.

5.4 Programmeinstellungen

5.41 Standardprogramm laden

In den Programmeinstellungen kénnen Sie ein Standardprogramm festlegen. Das Standardprogramm wird

dann automatisch geladen, sobald der Roboter aktiviert wird.
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i 1898
Simulation,  Log Signal  JAKA Doc,

@ System Settings ® Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings &DJ gs;?r\;lvjrr\?cgtion

Default Program

Default program

Automatically load the default program
Automatically enable the robot when it is powered on

Automatically run the program when the robot is enabled

lllustr. 5-33 Standardprogramm

Es gibt drei Einstellungsvarianten fir das auszufiihrende Standardprogramm:

1)

Automatisches Laden des eingestellten Standardprogramms (Automatically load the default
program): aktivieren Sie die Schaltflache und die Steuerung ladt das Standardprogramm, sobald der
Roboter aktiviert wurde. Nur wenn das Standardprogramm eingestellt ist, die Schaltflache
Automatisches Laden des eingestellten Standardprogramms (Automatically load the default
program) aktiviert ist und gleichzeitig das Signal zum automatischen Ausfihren des Programms (z.
B. Aktivierung der Schaltflache Automatisches Ausfiihren des Programms bei Aktivierung des
Roboters (Automatically run the program when the robot is enabled) ausgeldst wird, wird das
Standardprogramm ausgefiihrt. Wenn das Standardprogramm eingestellt ist, die Schaltflache
Automatisches Laden des eingestellten Standardprogramms (Automatically load the default
program) aktiviert ist, das Signal aber zum automatischen Ausflihren des Programms nicht
ausgelost ist, wird kein Programm ausgefiihrt. In der App erscheint eine Fehlermeldung, wenn das
Standardprogramm nicht eingestellt ist oder die Schaltflache Automatisches Laden des
eingestellten Standardprogramms (Automatically load the default program) deaktiviert ist.
Wenn Sie das Standardprogramm eingestellt haben, die Schaltflache Automatisches Laden des
eingestellten Standardprogramms (Automatically load the default program) aktiviert ist und ein
Programm, welches kein Standardprogramm ist, gestartet wird, wird trotz dessen das
Standardprogramm ausgefiihrt. Die Steuerung erkennt gleichzeitig, ob im aktuell in der
Programmieroberflaiche gedffneten Programm ungespeicherte Anderungen vorhanden sind. Ist das
der Fall, wird das aktuell ge6ffnete Programm in der Programmieroberflache angezeigt und die
Programmieroberflache ist ausgegraut. In der App erscheint die Meldung ,,Das aktuelle Programm
ist nicht gespeichert. Bitte liberpriifen Sie das, nachdem das Standardprogramm angehalten

wurde“ (,,The current program is not saved. Please check after the default program is
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stopped. “). Wenn Sie das nicht tun, wird das Standardprogramm direkt geladen.

2) Roboter automatisch aktivieren, sobald er eingeschaltet ist (Automatically enable the robot
when it is powered on): Aktivieren Sie die Schaltflache und der Roboter wird nach dem Einschalten

automatisch aktiviert.

3) Automatisches Ausfiihren des Programms, sobald der Roboter aktiviert ist (Automatically
enable the Robot, when it is powered on): Aktivieren Sie die Schaltfliche und der Roboter wird
nach dem Einschalten automatisch das Standardprogramm oder das aktuell gedffnete Programm
ausfiihren. Wenn kein Standardprogramm eingestellt ist, wird das aktuell getffnete Programm

ausgefihrt.

5.4.2 Aufzeichnung von Trajektorien

In der Schnittstelle Trajectory Record (Aufzeichnung von Trajektorien) kdnnen Sie die Trajektorie des
Roboters aufzeichnen lassen. Die aktuelle Trajektorie kann aufgezeichnet werden, wahrend der Roboter
ein Programm ausflhrt. Die Trajektoriedateiaufzeichnung kann wahrend der Programmierung durch

Aufzeichnungsbefehle der Trajektoriedateien aufgerufen werden.

< B 8 a

; “ 2 1898
nulation S, Lag Signal  JAKA_Doc,

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?: Program Settings EGJ E'grrrcljr\:jr:?c?tion

Trajectory Record

€ ® &

Trajectory Record Operations

There is no motion trajectory, click the upper right corner "@" to start recording, and click @‘ to stop recording

lllustr. 5-34 Trajektorien

Um Trajektorien aufzuzeichnen, fiihren Sie diese Schritte aus:

1) Klicken Sie auf $, um die Bearbeitung aufzurufen. Legen Sie die Geschwindigkeit (speed),
Beschleunigung (acceleration), Genauigkeit der Position (accuracy of the position) und die

Ausrichtung (orientation) der Trajektorie fest. Falls die Distanz der Trajektorie kurz ist, sollten Sie
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2)

3)

4)

STELLUNGEN

die Genauigkeit der Position (accuracy oft he position) und die Ausrichtung (orientation) auf
0,1 erhdhen. Falls die Positions- oder Ausrichtungsanderung der Trajektorie weniger als die

Genauigkeit des eingestellten Werts x10 betragt, kann die Trajektorie nicht aufgezeichnet werden.
Klicken Sie auf @, es erscheint ein Fenster mit der Frage Aufzeichnung der Trajektorie starten?
(Start recording the trajectory?). Klicken Sie auf Ja (Yes) und Q8 (Aufzeichnung der Trajektorie)
erscheint in der Mentleiste am oberen Rand der App

Bewegen Sie den Roboter im Freedrive-Modus oder manuellen Betrieb.

Klicken Sie anschlielend auf @", um die Aufzeichnung der Trajektorie zu beenden. In der

Schnittstelle Aufzeichnung der Trajektorie (Trajectory Record) erscheint die Aufzeichnungsdatei.
Klicken Sie auf L , um den Dateinamen zu andern.

Um die Trajektorie zu reproduzieren, kdnnen Sie in der Programmieroberflache den Befehl zur

Aufzeichnung der Trajektorie aufrufen.

=

ANMERKUNG

Die Wiedergabe der Trajektorie zeichnet nur Weginformationen auf, keine Informationen utber die
Geschwindigkeit. Wenn der Roboter im Ruhezustand ist, werden keine Wegpunkte dupliziert. Falls
die Aufzeichnung nicht manuell angehalten wird, wird die Aufzeichnung der Trajektorie automatisch
beendet und eine Aufzeichnungsdatei erzeugt, sobald die Aufzeichnung 100.000 Zeilen erreicht
hat.

5.4.3 Systemvariablen

Die JAKA-App kann Systemvariablen fir alle Programme erstellen. Systemvariablen kénnen nur digitale

Variablen im Bereich von -65535 bis 65635 sein. Diese werden unabhangig in der Steuerung gespeichert.

Die Variablenwerte werden nicht verandert oder zurlickgesetzt, unabhangig davon, ob das Programm

startet

oder endet, der Roboter oder der Schaltschrank ein- oder ausgeschaltet werden. Systemvariablen

kénnen in jedem Programm aufgerufen und geéndert werden.
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ulation Sir,  Log Signal  JAKA Doc,

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?: Program Settings fL__IC]J (‘E‘grrl?nv"\lljrz?cgtion

System variable

C @

Variable Name Value Operations

There is no system variable, please click " + " to add

lllustr. 5-35 Systemvariablen

Klicken Sie auf @', um die Bearbeitung der Systemvariablen aufzurufen. Geben Sie den Variablennamen

und den Anfangswert ein und klicken Sie auf OK, um eine Systemvariable hinzuzufiigen.

", ANMERKUNG

Bis zu 100 Systemvariablen kénnen gespeichert werden. Systemvariablen kénnen auch in der

Programmieroberflache als Variablenbefehl erstellt werden.

5.4.4 Prozentuelle Verlangsamung der Programmgeschwindigkeit

Diese App-Funktion wird verwendet, um die Bewegungsgeschwindigkeit des Roboters bei der Ausfiihrung
des Programms entsprechend anzupassen. Sie kdnnen die Stufe 1 der prozentuellen Verlangsamung wie
am Beispiel der Abbildung 5-36 gezeigt auf 76% einstellen. Der Roboter bewegt sich bei der Ausfiihrung
des Programms mit 76% der normalen Geschwindigkeit. Auf der Programmieroberflache wird die
Geschwindigkeit als 76% angezeigt (siehe Abbildung 5-37). Der Prozentsatz der Verlangsamung der Stufe
2 sollte kleiner sein als der Wert der Stufe 1. Nachdem Sie die Werte in der Schnittstelle Decelerated
Percentage Configuration (Prozentuelle Verlangsamung der Programmgeschwindigkeit) festgesetzt
haben, muss der Modus durch die Konfiguration der E/A-Funktion aktiviert werden. Klicken Sie dafir auf
Home > 1/0O, um die E/A Konfigurationsschnittstelle aufzurufen. Konfigurieren Sie den digitalen Eingang als
verlangsamten Modus Stufe 1 oder Stufe 2. Wenn beide Stufen gleichzeitig eingestellt sind, wird die Stufe
2 vorrangig ausgeflihrt. Die prozentuelle Verlangsamung funktioniert nur bei der Ausfiihrung des
Programms und nicht im Freedrive-Modus oder dem JOG-Modus (Robotersteuerung tber die manuelle
Bedienoberflache).
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< g = all b S C T SO

S'\mutation‘ Log Signal JAKA,DD:‘ HEL
. . ) . y T /() Hardware &
(&) System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings o Program Settings 7 Communication
Default Program rajectory Record System variable Decelerated Percentage Configuration

[ 76%
Level 1: ﬁ

0%
Level 2: #

“Cancel | oK

lllustr. 5-36 Prozentuelle Verlangsamung

< e@|B & & O u P

1898
Run Speed Simulation‘ Settings Log Help Signal JAKA,DDC‘

H

SE

]
DR RO 180 H

Variable

Extend A\
lllustr. 5-37 Prozentuelle Verlangsamung Anzeige Programmieroberflache
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5.5 Kommunikationsprotokolle

5.5.1 Modbus

Die Kommunikationsprotokolle Modbus TCP/IP und Modbus RTU werden von der Robotersoftware

unterstutzt. Die Einstellung ist wie folgt:

1) Modbus TCP/IP: der Roboter fungiert als Server. SchlieBen Sie den Roboter an den unteren
Netzwerkanschluss des Schaltschranks an, wahlen Sie den Modus Modbus TCP/IP, geben Sie die
Portnummer ein (der Bereich liegt zwischen 0 und 65535) und verwenden Sie keine gangigen Ports
wie 8080 oder 80. Der Standardport ist 6502. Wenn der Client auf den Server zugreift, geben Sie
den konsistenten Port ein und klicken Sie auf OK, nachdem die Parameter geandert wurden. Ein
Anzeigefenster erscheint fur kurze Zeit mit der Information ,,Erfolgreich eingestellt” (Set
successfully). Schalten Sie den Schaltschrank wieder aus und anschlieend ein, um eine

Verbindung herzustellen.

2) Modbus RTU: der Roboter fungiert als ,Slave” (Sklave). Standardprodukte werden nicht mit dieser
Funktion ausgestattet. Sie muss zusatzlich ausgestattet werden. Wahlen Sie den Modbus RTU-
Modus, geben Sie die Modbus RTU-Parameter ein und klicken Sie auf OK. Ein Anzeigefenster
erscheint fur kurze Zeit mit der Information ,,Erfolgreich eingestellt“ (Set successfully). Schalten

Sie den Schaltschrank wieder aus und anschlie3end ein, um eine Verbindung herzustellen.

< B8 a ¥ o

- 2 1898
Simulation,  Log Signal  JAKA Doc,

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings EJDJ E{grrr?rv:jrrl?cftion

Modbus Parameter Settings

(® Modbus TCP/IP Port: |502
Modbus RTU
Slave node number:
Baud rate: | 4800
Data bit length: '8

Stop bit length: | 1

Parity check: | Even parity

Cancel

lllustr. 5-38 Modbus Einstellungen

Nachdem Sie den Client/Master angeschlossen haben, kdnnen Sie ein Programm in dem
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Programmierinterface entsprechend der Registeradresse und dem Funktionscode in der Modbus-
Adresstabelle erstellen, um den Roboterstatus zu lesen oder das E/A-Signal des Roboters zu steuern
(siehe Anhang Modbus E/A-Adresstabelle).

5.5.2 Sensor am Roboterflansch

Als optionale Ausstattung kann ein Kraftsensor (Force Control) am Roboterflansch konfiguriert werden.
Klicken Sie auf Hardware & Communication > End Sensor. Weitere Details erfahren Sie im
Benutzerhandbuch der JAKA Force Control Produkte.

< @ = al £14f
n Simulat,  Leg Signal  JAKA_Doc, L3t
. . . ) ' ¢ Hardware &
@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?D Program Settings B o e e e
End Sensor
Sensor type: | Sersorll n Edit
Payload Settings ~ Sensor Limit
e e ) v
Tool (manual) Tool (auto)

Q: 0.000 kg Set Start Position

§
™
‘ o, -7 OT-?, G, (xyZ)

x| 0000 |mm [ SetEndPostion ]
i 4 0.000 mm [ Trial Run ]
Z | 0.000 |mm [ P Start Identification J Low pass filter: | 0000 | Hz

lllustr. 5-39 Kraftsensor

5.5.3 PROFINET

Das Kommunikationsprotokoll PROFINET wird von der Robotersoftware unterstiitzt. Der Roboter kann als
PROFINET-Slave-Station mit externen Geraten verbunden werden. SchlieRen Sie den Roboter an den
unteren Netzwerkanschluss des Schaltschranks an, gehen Sie zu den Einstellungen (Settings) >
Hardware & Kommunikation (Hardware & Communication) > PROFINET Einstellungen (PROFINET
Settings) und aktivieren Sie die PROFINET-Funktion (Enable-Schaltflache).
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Simulation,  Log Signal  JAKA Doc,

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings E]DJ ggrrr?rvr:'j;?cftion

PROFINET Settings

State: Operating well and do not have data exchange with the master station
Enable: @
Reset:

lllustr. 5-40 PROFINET Einstellungen

e State: Zeigt den Verbindungsstatus zwischen dem Schaltschrank und den externen PROFINET-

Geraten.

o @) Mit der Schaltflache wird die PROFINET-Funktion ein- bzw. ausgeschaltet (standardmaRig ist
die Funktion ausgeschaltet). Nach dem Ein- bzw. Ausschalten muss der Schaltschrank neu gestartet

werden.

. : Die Reset-Funktion setzt die Konfiguration des PROFINET-Gerats (Name und IP-Adresse)
zurlick. Der Standardname ist jaka und die Standard-IP-Adresse ist 192.168.0.50.

Die PROFINET-Funktion ermdglicht die Kommunikation mit externen SPS-en. Wenn diese aktiviert ist,
zeigt die E/A-Schnittstelle die PROFINET-E/A-Informationen an (siehe Anhang PROFINET-Adresstabelle).

5.5.4 Ethernet/IP

Das Kommunikationsprotokoll Ethernet/IP wird von der Robotersoftware unterstiitzt. Der Roboter kann als
Ethernet/IP-Slave-Station mit externen Geraten verbunden werden. Schlielen Sie den Roboter an den
unteren Netzwerkanschluss des Schaltschranks an, gehen Sie zu den Einstellungen (Settings) >
Hardware & Kommunikation (Hardware & Communication) > Ethernet/IP Einstellungen (Ethernet/IP

Settings) und aktivieren Sie die Ethernet/IP-Funktion (Enable-Schaltflache).
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(] Hardware &

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings ET Camriniostan

Ethernet/IP Settings

State: Disabled

Enable:

lllustr. 5-41 Ethernet/IP Einstellungen

e State: Zeigt den Verbindungsstatus zwischen dem Schaltschrank und den externen Ethernet/IP-

Geraten.

o @) Mit der Schaltflache wird die Ethernet/IP-Funktion ein- bzw. ausgeschaltet (standardmafig ist
die Funktion ausgeschaltet). Nach dem Ein- bzw. Ausschalten muss der Schaltschrank neu gestartet

werden.

Die Ethernet/IP-Funktion ermdglicht die Kommunikation mit externen SPS-en. Wenn diese aktiviert ist,
zeigt die E/A-Schnittstelle die Ethernet/IP-E/A-Informationen an (siehe Anhang Ethernet/IP-Adresstabelle).

5.5.5 Weitere Hardware-Einstellungen

Das Roboterende ist mit drei Tasten ausgestattet: die Pause/Resume Taste, die Free-Taste und die Point-
Taste. Klicken Sie auf Einstellungen (Settings) > Hardware & Kommunikation (Hardware &
Communication) > Weitere Hardware Einstellungen (Auxiliary Hardware Settings), um die drei Tasten
und die Stromversorgung des Schaltschranks zu konfigurieren. Folgende Konfigurationen der drei Tasten

sind moglich:

1) Pause/Resume Taste (Ring-shaped light button): deaktiviert, Programm anhalten oder ausfiihren,
Freedrive-Modus

2) Free-Taste: deaktiviert, Freedrive-Modus

3) Point-Taste: deaktiviert, Position speichern

4) Stromversorgung des Schaltschranks (Control cabinet power supply): Konfiguration
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Stromspannung des Schaltschranks. Falls die Stromversorgung des Schaltschranks nicht 220V AC
entspricht, muss im Dropdown-Menii die Option Sonstige (Other) gewahlt werden. Um die Optionen
anzeigen zu lassen, ist eine Systemsteuerungsplatine (SCB — System Control Board) mit einer
Version von mindestens 02_57 erforderlich.

< 8 8 al 7 o

Simulation,  Log Signal  JAKA_Doc,

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d?a Program Settings E]q gca):r?rv:j;?cftion

Auxiliary Hardware Settings

Ring-shaped light button
|Disabled

FREE button

Freedrive mode

POINT button

|Record the position

Control cabinet power supply

Other

lllustr. 5-42 Hardware-Einstellungen

5.5.6 TIO

Am Roboterende befindet sich eine kleine E/A-Schnittstelle mit der Bezeichnung TIO (TIO — Tool 1/0O).
Diese dient als Schnittstelle zwischen Roboter und externen Geraten bzw. Werkzeugen. Die TIO-
Schnittstelle unterstitzt zwei digitale Eingange, zwei digitale Ausgénge und zwei analoge Eingdnge. Zwei
digitale Ausgange kdnnen in Hochgeschwindigkeits-RS485-Multiplex-Kanale umgewandelt werden. Zwei
analoge Eingange kénnen in Nidriggeschwindigkeits-RS485-Multiplex-Kanéale umgewandelt werden.
Gleichzeitig unterstitzt die TIO-Schnittstelle einen konfigurierbaren Ausgangsspannung (12V, 24V, OFF)
zur Stromversorgung externer Gerate. Die TIO-Schnittstelle kann unter Einstellungen (Settings) >
Hardware & Kommunikation (Hardware & Communication) > Werkzeug E/A (Tool 1/0) konfiguriert

werden.

“3. ANMERKUNG
Die Funktion ist nur verfiugbar fur die TIO-Schnittstelle V3.

© JAKA 12 2024 81




EEINSTELLUNGEN

5.5.6.1 Konfiguration der Ausgangsspannung

Sie kdnnen bei der Ausgangsspannung zwischen 12V und 24V wahlen und damit die

Spannungsanforderung des Werkezugs am Roboterende berlcksichtigen.

¢ < @ o o

t REalFIut‘ Log 1k strengtt (KKK IKKK‘

. 5 : . i ) Hardware &
@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings (r% Program Settings

Tool /O

Semaphore Voltage output Debugging

Output enable: () Disabled @® Enabled

Output voltage: @ 24V ) 12V

lllustr. 5-43 Konfiguration Ausgangsspannung TIO

5.5.6.2 Konfiguration RS485
Sie kénnen zwei RS485-Kanale konfigurieren. Dazu mussen erst die entsprechenden Pins in RS485-

Kanale umgewandelt werden. Als Beispiel dazu dient der RS485-Kanal 1. Der Pin des digitalen Ausgangs

wird auf den RS485-Kanal 1 umgewandelt.
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1/0 Settings

ID: 0

Name: ‘toolDOI

Function Selection None H @
Mode settings: | Reuse as RS485 channel 1 n

[ cancet | [ ok |

lllustr. 5-44 RS485 Kanal

Sobald der vorige Schritt abgeschlossen ist und Sie auf OK klicken, erscheint folgendes Fenster:

I Digital Output RS485 configuration/ Click name to edit
) OFF ) OFF
et L
toolDO1 toolDO2

lllustr. 5-45 Konfigurierung RS485

Klicken Sie auf RS485 configuration (RS485 Konfigurierung), um die RS485-Kanal-

Konfigurierungsschnittstelle aufzurufen.
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RS485 Channel 1 Configuration b ¢

® Modbus RTU (Bt () Torque sensor

transmission

Slave node number: nter s wit 2 |
Baud rate: l 115200 '

Data bit length:

Stop bit length:

Parity check: I No parity H

Cancel ([ ok )

lllustr. 5-46 Konfigurierung RS485 Kommunikationsparameter

In dieser Schnittstelle missen Sie den Modus des RS485-Kanals einstellen. Sie konnen drei verschiedene

Modi einstellen:

¢ Pass-through-Modus: zurzeit werden keine Gerate durch diesen Modus unterstitzt (kommen in
spateren Versionen dazu).

¢ Modbus RTU: unterstitzt verschiedene Greifer und andere Gerate.

¢ Drehmomentsensor-Modus (Torque sensor): Verbindung mit dem Drehmomentsensor des

jeweiligen Modells. Force Sensor Typ 6 ist mit dem TIO kompatibel.

%_5 ANMERKUNG

Der Drehmomentsensor wird nur von dem RS485-Kanal 1 unterstiitzt. Externe Gerate wie Greifer

werden von beiden RS485-Kanalen unterstitzt.

Unabhangig vom Modus des RS485-Kanals missen die Parameter des RS485-Kanals konfiguriert werden,
einschlieBlich der Baudrate (maximal 230400), Datenbits (8/9), Stoppbits (1/2) und Paritatsbits
(ungerade/gerade/keine Paritat). Wenn der Kanalmodus auf Modbus-RTU eingestellt ist, muss zusatzlich

die Modbus-Slave-Knoten-ID angegeben werden.

%iﬂ ANMERKUNG
~/

Der Drehmomentsensor wird nur von dem RS485-Kanal 1 unterstiitzt. Externe Geréate wie Greifer

werden von beiden RS485-Kanalen unterstitzt.

5.5.6.3 Drehmoment-Sensor

84

Das TIO unterstiutzt Force Sensor Typ 6 Drehmoment-Sensoren. Fir mehr Informationen siehe das
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Benutzerhandbuch der Force Control Produkte oder kontaktieren Sie JAKA.

5.5.6.4 Greifer

TIO unterstutzt derzeit verschiedene Greifer mit dem Modbus RTU Kommunikationsmodus. Bestatigen Sie,
bevor Sie den Greifer mit dem TIO verbinden, die Definition des Werkzeuganschlusses, um den korrekten
Anschluss der Drahte sicherzustellen.

5.5.6.5 Semaphore

Wenn Sie digitale Ausgange oder analoge Eingange im Modbus RTU Modus konfigurieren, kénnen Sie die
Semaphore-Parameter von Modbus-Geraten unter Einstellungen (Settings) > Hardware &
Kommunikation (Hardware & Communication) > Werkzeug E/A (Tool 1/0) konfigurieren und

anschlieBend den Zustand der Signale durch Aktualisierungs- und Abfragevorgéange uberprifen.

Add Semaphore

Identifier |

RS485 channel ID | RS485 channel 1 ﬂ
Type ‘ Coil state !

Register address ‘

Refresh frequency [

lllustr. 5-47 Semaphore

Die einzelnen Semaphore-Einstellungen werden wie folgt definiert:

o Identifier: eindeutiger Identifikator des Semaphors (Unicode und Sonderzeichen werden nicht

unterstitzt), der zur Aktualisierung, Erfassung und dem Léschen verwendet wird.

¢ RS485-Kanal-ID: dient zur Festlegung des TIO RS485-Kanals als Kanal 1 oder Kanal 2.

e Type: der Datentyp des Semaphors. Dieser Parameter entspricht dem Modbus-Funktionscode (01
ist ein Spulenregister, 02 ist ein diskreter Eingang, 03 ist ein Halteregister und 04 ein
Eingangsregister. Andere werden nicht unterstutzt).
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o Register address: die Adresse des Modbus-Registers, das dem Semaphor entspricht und wird in
Dezimalzahlen ausgedriickt. Diese Adresse wird mit der RS485-Kanalkonfiguration und dem
Semaphortyp kombiniert, um auf das entsprechende Register des Modbus RTU-Slaves zuzugreifen.
Bevor Sie die Semaphore-Parameter einstellen, missen Sie den TIO-Multiplex-Kanal in einen
RS485-Kanal umwandeln und auf den Modbus RTU-Modus einstellen. Die Semaphor-Konfiguration

geht durch die Anderung des Modus oder des Pin-Multiplexings verloren.

¢ Refresh frequency (Aktualisierungsfrequenz): nachdem die Semaphor-Konfiguration
abgeschlossen wurde, kdnnen die Semaphore in dieser Schnittstelle iberwacht werden oder direkt
im Programm verwendet werden. Beide Methoden bieten Refresh- und Query-Schnittstellen flr
Semaphore. Die Aktualisierung I6st eine Dateninteraktion zwischen dem Schaltschrank und dem
TIO-Greifer aus. Weil die Interaktion zwischen Schaltschrank und externem TIO-Gerat asynchron mit
dem Refresh-Befehl erfolgt, missen Sie nach dem Refresh eine gewisse Zeit (empfohlen 100 ms)
warten, um sicherzustellen, dass der aktualisierte Wert erhalten wird. Sie kénnen die
Aktualisierungsfrequenz einstellen. Wenn die Frequenz 0 ist, wird nur eine Aktualisierung
durchgefihrt. Wenn die Frequenz auf mehr als 0 eingestellt ist, wird die Aktualisierung der
entsprechenden Zahl oft ausgefihrt. Falls es nur eine Gruppe von Semaphoren ist, ist die maximale
Aktualisierungshaufigkeit standardmaRig auf 20 eingestellt. Falls es mehrere Gruppen von
Semaphoren gibt, reduzieren Sie bitte die Aktualisierungsfrequenz auf unter 5. Klicken Sie auf die

Refresh-Schaltflache, um den Wert des Semaphors manuell zu aktualisieren.

e Semaphore I6schen: klicken Sie auf Delete (Léschen) auf der rechten Seite des entsprechenden

Semaphors. Bestatigen Sie in der aufgetauchten Schnittstelle den Vorgang.

5.5.6.6 Ubermittlung eines Sofortbefehls

Der Sofortbefehl bezieht sich hauptsachlich auf den Sofortbefehl des Schaltschranks an den externen
Greifer des TIO. Das inkludiert die Positionskontrolle, die Geschwindigkeitskontrolle und die Kraftkontrolle

des Greifers.

ANMERKUNG

Wenn Sie die Daten des Sofortbefehls eingeben, brauchen Sie nur die Befehlsdaten zu schreiben

=

und der CRC-Prifwert wird automatisch hinzugefiigt.

Sofortbefehle kénnen auch in der Debugging Schnittstelle Gbermittelt werden. Sie kdnnen hexadezimale

Daten oder oktale Datenbefehle eingeben und auf OK klicken.
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ﬁ" g] ” 2758
< 1l c728
t RealRok, Log ength Link KKKKKKK
: g ; . ; ¢ Hardware &
@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings J?) Program Settings )7 Communication
Tool I/O

Semaphore Voltage output Debugging

Channel |RS5485 channel 1

Type | CRC 16 bit (Modbus)

Data | 01060103 00 00| =)

lllustr. 5-48 Debugging Sofortbefehl

e Klicken Sie £, um Daten zu bearbeiten.

e Klicken Sie Q, um Debugging-Daten zu I6schen.

¢ Klicken Sie @, um Debugging-Daten hinzuzuftugen.

¢ Klicken Sie l_lll, um bestimmte Debugging-Daten zu I6schen.

Klicken Sie [, um Debugging-Daten in das Textfeld zu schreiben.

5.5.6.7 TIO-Unterstiitzung bei der Programmierung

Kommunikationsbefehle in der Programming-Schnittstelle kdnnen zur Aktualisierung und Abfrage der
Semaphore verwendet werden. Die Definition, Anderung und das Léschen der Semaphore erfolgen in der
Debugging-Schnittstelle. Klicken Sie die Help (Hilfe) Schaltflache in dem Programmierinterface, um die
Befehlsbeschreibungen zu erhalten.

5.5.7 Bremsspannung

Der MiniCab verfugt Uber einen integrierten Bremsspannungskreis, um die durch die Verzégerung und das
Abbremsen des Roboters erzeugte elektromotorische Kraft abzubauen. Wenn Sie eine externe
Stromversorgung nutzen, muss diese eingestellt werden, damit der Roboter nicht durch den
Uberspannungsschutz abgeschaltet oder die Steuerung beschadigt wird. Schalten Sie den Roboter aus,
bevor Sie die Bremsspannung einstellen. Die Startspannung des Bremsregisters (Vsrake) verhalt sich zu der
Eingangsspannung (Vin) wie Verake 2 (Vin + 3). Die Tabelle zeigt den empfohlenen Vgrake-Wert je nach Vin
und Stromversorgungsart.
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Art der Stromversorgung

Spannung Vin'

Anlaufspannung des Bremswiderstands Varake®

48V-Modul-Stromversorgung 48V 51V
48V-Lithium-Akku 54,6V 58V
24\/-Modul-Stromversorgung? 24V 27V

Tbl. 5-4 Bremsspannung

"Dieser Wert darf 60V nicht Uberschreiten. Falls die Eingangsspannung 56V Uberschreitet, miissen Sie die

Uberspannungsschwelle des Roboters andern.

2Nur far den MiniCobo.

3Wenn die Einstellung Verake 2 (Vin + 1) ist, fiihrt die Steuerung einen Einschaltschutz durch, die App zeigt

folgende Meldung an: ,Roboterspannung oder Konfigurationsfehler der Spannung“ (Robot voltage or

voltage configuration error.*

<

@ g} |||| ?’ 997¢

4146
mulation ¢ Log Signal Jldoc

@ System Settings @ Operation Settings @ Safety Settings d% Program Settings &]DJ Hardware &

Communication

Brake Voltage

Brake resistor start voltage

lllustr. 5-49 Bremsspannung

™, ANMERKUNG

Die Funktion der Einstellung der Bremsspannung ist nur flir den MiniCab verfligbar.
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6 Elektrische Ein- und Ausgange

Die elektrischen Ein- und Ausgange des Schaltschranks kénnen tber die I/O-Schnittstelle (E/A-
Schnittstelle) angezeigt und eingestellt werden. Bei der Einstellung des E/A-Moduls muss der Roboter
ausgeschaltet sein. Die Ein- und Ausgange sind standardmaRig in Schaltschrank-E/A, Werkzeug-E/A,
Modbus-E/A, PROFINET-E/A und Ethernet/IP-E/A aufgeteilt.

9 O & 8 | 5 oses
JAKA 2 0 il
ion Simulz,  Off Settings Log Help Signal  JAKA_Doc,

CoboT
-~

= ~ ',

) Ay ,{—“\? N oy
JAKA Zu® 3 JAKA Zu® & JAKA Zu™ 7 JAKA Zu® 12 JAKA Zu® 18

(@ Power On Robot ) <® Enable Robot )

e o JAKA i @ o

Programming Manual Operation Home /0 Monitoring

Illustr. 6-1 E/A-Interface

Klicken Sie @, um Modbus-, PROFINET- und Ethernet/IP-Adresstabellen anzeigen zu lassen. Durch

Klicken auf '/ werden E/A-Funktionen angezeigt.

6.1  Uberblick iiber die E/A-Funktionen

6.1.1 Funktionen der digitalen Eingange

Sie kénnen in der E/A-Schnittstelle die Funktion der digitalen Eingange (in weiteren Beschreibungen auch
als DI, engl. fur ,digital Input® bezeichnet) mittels Dropdown-MenU einstellen. Klicken Sie anschlieRend auf
OK. Wenn das Signal des digitalen Eingangs (DI) ausgel6st wird, wird die eingestellte Funktion aktiviert.

Folgende Funktionen werden unterstitzt:

© JAKA 12 2024 89




nELEKTRISCHE EIN- UND AUSGANGE

90

Funktion

Beschreibung

Ausloser

Run Program / Programm

ausfiihren

Wenn der DI von Run programm
(Programm ausflihren) ausgel6st wird,
fihrt der Roboter das geladene
Programm in dem
Programmierinterface aus. Dieser DI
wird verwendet, um das angehaltene
Programm erneut auszufiihren. Das
auszufuhrende Programm muss vorher
gespeichert werden, da ansonsten das
zuletzt gespeicherte Programm in dem

Programmierinterface ausgefuhrt wird.

Signal der steigenden

Flanke

Pause program / Programm

pausieren

Wenn der DI von Pause programm
(Programm pausieren) ausgeldst wird,
pausiert der Roboter das geladene
Programm in dem

Programmierinterface.

Signal der steigenden

Flanke

Resume program / Programm

fortsetzen

Wenn der DI von Resume programm
(Programm fortsetzen) ausgeldst wird,
setzt der Roboter das geladene
Programm in dem

Programmierinterface fort.

Signal der steigenden
Flanke

Stop program / Programm

anhalten

Wenn der DI von Stop programm
(Programm anhalten) ausgel6st wird,
halt der Roboter das geladene
Programm in dem

Programmierinterface an.

Signal der steigenden

Flanke

Power on robot / Roboter
einschalten

Wenn der DI von Power on robot
(Roboter einschalten) ausgeldst wird,

wird der Roboter eingeschaltet.

Signal der steigenden
Flanke

Power off robot / Roboter

ausschalten

Wenn der DI von Power off robot
(Roboter ausschalten) ausgeldst wird,

wird der Roboter ausgeschaltet.

Signal der steigenden

Flanke

Enable the robot / Roboter

aktivieren

Wenn der DI von Enable the robot
(Roboter aktivieren) ausgeldst wird,

wird der Roboter aktiviert.

Signal der steigenden

Flanke

Disable the robot / Roboter

deaktivieren

Wenn der DI von Disable the robot
(Roboter deaktivieren) ausgeldst wird,

wird der Roboter deaktiviert.

Signal der steigenden

Flanke

Level 1 decelerated mode /

Verlangsamter Modus Stufe 1

Wenn der DI von Level 1 decelerated

mode (Verlangsamter Modus Stufe 1)

Niedriges Signal
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ausgel6st wird, verlangsamt der
Roboter seine Bewegung und geht in
die Stufe 1 des verlangsamten Modus

uber.

Level 2 decelerated mode /

Verlangsamter Modus Stufe 2

Wenn der DI von Level 2 decelerated
mode (Verlangsamter Modus Stufe 2)
ausgel6st wird, verlangsamt der
Roboter seine Bewegung und geht in
die Stufe 2 des verlangsamten Modus

uber.

Niedriges Signal

Safeguard stop /
Sicherheitsstopp

Wenn der DI von Safeguard stop
(Sicherheitsstopp) ausgeldst wird, halt

der Roboter an.

Niedriges Signal

Return to initial position / In
Ausgangsposition

zurlickkehren

Wenn der DI von Return to initial
position (In Ausgangsposition
zurliickkehren) ausgeldst wird, kehrt der
Roboter in die Ausgangsposition,
welche in Safety Settings
(Sicherheitseinstellungen) > Robot
Orientation (Roboterausrichtung)

eingestellt ist, zurlck.

Signal der steigenden

Flanke

Clear collision warning /

Kollisionswarnung I6schen

Wenn der DI von Clear collision
warning (Kollisionswarnung léschen)
ausgeldst wird, wird die

Kollisionswarnung geldscht.

Signal der steigenden

Flanke

Freedrive mode on / Freedrive-

Modus eingeschaltet

Wenn der DI von Freedrive mode on
(Freedrive-Modus eingeschaltet)
ausgel6st wird, geht der Roboter in den

Freedrive-Modus uber.

Signal der steigenden

Flanke

Freedrive mode off / Freedrive-

Modus ausgeschaltet

Wenn der DI von Freedrive mode off
(Freedrive-Modus ausgeschaltet)
ausgeldst wird, verlasst der Roboter in

den Freedrive-Modus.

Signal der steigenden

Flanke

Tbl. 6-1 Funktionen digitale Eingange
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Der Prozentsatz des verlangsamten Modus Stufe 2 sollte kleiner sein als der Prozentsatz der Stufe
1. Dieser wird unter Settings > Program Settings > Decelerated Percentage Configuration
eingestellt. Die Auslésung der Funktionen erfolgt durch die Erkennung des Flankensignals. Durch
Schwankungen der Netzwerkkommunikation verursachte Verzégerungen kénnen die Auslosung der
Funktion beeintrachtigen. Es wird daher empfohlen, das Pegelsignal vor und nach dem

Flankensignal (steigende oder fallende Flanke) mindesten 500 ms zu halten.

6.1.2 Funktionen der digitalen Ausgange

Sie kdnnen in der E/A-Schnittstelle die Funktion der digitalen Ausgange (in weiteren Beschreibungen auch
als DO, engl. fur ,digital Output” bezeichnet) mittels Dropdown-Meni einstellen. Klicken Sie anschlielend

auf OK. Folgende Funktionen werden unterstitzt:

92

Funktion

Beschreibung

Ausloser

Idle / Leerlauf

Der Roboter fiihrt kein Programm aus.

Signal hoch (High)

Program paused / Programm

pausiert

Das geladene Programm in dem

Programmierinterface ist pausiert.

Signal hoch (High)

Program running / Programm

wird ausgefiihrt

Das geladene Programm in dem

Programmierinterface wird ausgefihrt

Signal hoch (High)

Error / Fehler

Der Kollisionsalarm des Roboters wird

ausgelést.

Signal hoch (High)

Robot powered on / Roboter

eingeschaltet

Der Roboter ist eingeschaltet.

Signal hoch (High)

Robot enabled / Roboter

aktiviert

Der Roboter ist aktiviert.

Signal hoch (High)

Moving / Roboter bewegt sich

Der Roboter ist in Bewegung.

Signal hoch (High)

Stationary / Stillstand

Der Roboter fiihrt kein Programm aus

und bewegt sich nicht.

Signal hoch (High)

Control cabinet powered on /

Schaltschrank eingeschaltet

Der Schaltschrank ist eingeschaltet.

Signal hoch (High)

Emergency stop state /

Notstopp

Der Roboter hat angehalten, ist

deaktiviert und ausgeschaltet.

Signal hoch (High)

Safeguard stop state /
Sicherheitstopp

Der Roboter hat angehalten.

Signal hoch (High)

Initial position /

Ausgangsposition

Der Roboter ist in seiner
Ausgangsposition, welche in Safety
Settings (Sicherheitseinstellungen) >

Robot Orientation

Signal hoch (High)
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(Roboterausrichtung) eingestellt ist.

Freedrive state / Freedrive-
Modus

Der Roboter befindet sich im Freedrive-
Modus.

Signal hoch (High)

Collision state / Kollision

Der Roboter hat eine Kollision erfahren.

Signal hoch (High)

Level 1 decelerated mode /

Verlangsamter Modus Stufe 1

Der Roboter befindet sich im

verlangsamten Modus Stufe 1.

Signal hoch (High)

Level 2 decelerated mode /

Verlangsamter Modus Stufe 2

Der Roboter befindet sich im

verlangsamten Modus Stufe 2.

Signal hoch (High)

Tbl. 6-2 Funktionen digitale Ausgange

6.2

6.21 CAB 21

Ein- und Ausgange am Schaltschrank

Das CAB 2.1 bietet 16 digitale Eingénge, 16 digitale Ausgéange und 2 Analoge Signale. Sobald das CAB
2.1 angeschlossen ist, werden in der E/A-Schnittstelle die tatsachlichen Signale am Schaltschrank

angezeigt. Andere Ein- und Ausgange werden durch Ziehen des roten Schiebereglers auf der rechten Seite
angezeigt. Das CAB 2.1 ist ein PNP-Typ, welcher durch 24V ausgelést wird.

) =" fl4f
< 8 @ all P o
ulation Sir, Settings Log elp Signal  JAKA_Doc,
Control Cabinet Tool Modbus PROFINET Ethernet/IP &
| Digital Input | Digital Output
ON ==
Di1 DI_2 Gripper DI_4 DI_5
DO1 Gripper DO_3 DO_4
DI_6 DI_7 D8 DI_9 DI_10
DO_5 DO_6 DO_7 DOo_8
| Analog Input | Analog Output
0.00
Al_l Al_2 AO 1 AO.2

lllustr. 6-2 E/A CAB 2.1

Die Schnittstelle der digitalen Ein- und Ausgénge kann den Zustand der digitalen Ein- und Ausgange im

Schaltschrank Gberwachen. Klicken Sie dazu auf das digitale Ein-/Ausgangssignal. Bearbeiten Sie den

Namen des digitalen Ein-/Ausgangs, wahlen Sie die Funktion im Dropdown-Meni aus und klicken Sie OK.

Sobald das Signal des digitalen Eingangs ausgeldst wird, wird die Funktion aktiviert. Der digitale Ausgang
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zeigt den Zustand der ausgewahlten Funktion in Echtzeit an.

Die Schnittstelle der analogen Ein- und Ausgange kann analoge Semaphore iberwachen. Klicken Sie dazu
auf das digitale Ein-/Ausgangssignal. Bearbeiten Sie den Namen des analogen Ein-/Ausgangs, wahlen Sie
die Funktion im Dropdown-Menu aus und klicken Sie OK. Die Funktionen der analogen Ein- und Ausgange
sind: Spannungseingang, Spannungsausgang, Stromeingang und Stromausgang. Der analoge
Spannungsbereich ist zwischen 0V und 10V, entsprechend dem Anzeigebereich von 0-100 (1V entspricht
daher 10; Genauigkeit von 0,1V). Der Analoge Strombereich ist zwischen OmA bis 20mA entsprechend

dem Anzeigebereich von 0-100 (2mA entsprechen daher 10; der Wert kann nur ein Vielfaches von 2 sein).

6.2.2 MiniCab

94

Das MiniCab bietet 7 digitale Eingdnge und Ausgange. Sobald das MiniCab angeschlossen ist, werden in
der E/A-Schnittstelle die tatsachlichen Signale am Schaltschrank angezeigt. Das MiniCab ist ein NPN-Typ,
welcher durch 0V ausgeldst wird. Derselbe Kanal kann nicht gleichzeitig als Ein- und Ausgang eingestellt
werden. Die Schnittstelle der digitalen Ein- und Ausgange kann den Zustand der digitalen Ein- und
Ausgéange im Schaltschrank Uberwachen. Klicken Sie dazu auf das digitale Ein-/Ausgangssignal.
Bearbeiten Sie den Namen des digitalen Ein-/Ausgangs, wahlen Sie die Funktion im Dropdown-Menu aus
und klicken Sie OK. Sobald das Signal des digitalen Eingangs ausgel6st wird, wird die Funktion aktiviert.
Der digitale Ausgang zeigt den Zustand der ausgewahlten Funktion in Echtzeit an.

& . :
L8 7, 1965
4 : ® B il = =
Re:l Fl-:vb‘ Settings Log Help th Linkstr 1 34 r."ir'ic‘ -
Control Czbinet Tool Modbus PROFINET Ethernet/IP I @ &
Edit Fun A el el i
I Digital Input | Digital Output
T T T ) | L)
DO_1 DO_2 DO_3 DO_4
DI_& DI_7
D05 DO_6 Do_7
Nt
&l (¢ JAKA B o
Programming Manual Operation Home (l{s] Monitoring

llustr. 6-3 E/A MiniCab
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6.3 Werkzeug-Eingange/Ausgange

Es gibt zwei TIO (englisch fir Tool Input/Output; deutsch fiir Werkzeug Ein-/Ausgang) Versionen. In
diesem Abschnitt wird nur die Verwendung von TIO V3 beschrieben. Fir Anweisungen und Informationen
zu anderen Versionen, wenden Sie sich an das technische Personal von JAKA. Die TIO-Schnittstelle kann
unter Einstellungen (Settings) > Hardware & Kommunikation (Hardware & Communication) >
Werkzeug-E/A (Tool I/0) konfiguriert werden. Die TIO V3 unterstitzt zwei digitale Eingange, zwei digitale
Ausgange und zwei analoge Eingange. Die zwei digitalen Ausgange konnen in zwei Hochgeschwindigkeits-
RS485-Multiplex-Kanale umgewandelt werden. Die zwei analogen Eingange kénnen in zwei
Niedergeschwindigkeits-RS485-Multiplex-Kanale umgewandelt werden. Gleichzeitig unterstiitzt die TIO-

Schnittstelle einen konfigurierbaren Ausgangsspannung (12V, 24V, OFF) zur Stromversorgung externer

Gerate.
% B @& 8 o0 a 7 o
nulation S, Settings Log Help Signal  JAKA Doc,
Control cabinet Tool Modbus PROFINET Ethernet/IP 532
De ¢ Bk
| Digital Input | Digital Output
DI_1 DI_2

DO_1 DO_2

| Analog Input

lllustr. 6-4 TIO

6.3.1 Einstellung digitale Eingange

Die zwei digitalen Eingénge der TIO-Schnittstelle kdnnen auf verschiedene Eingangsmodi eingestellt
werden, einschliel3lich NPN-Typ-Eingang oder PNP-Typ-Eingang. StandardmaRig sind die beiden digitalen
Eingénge als NPN-Eingange konfiguriert. Klicken Sie auf den digitalen Eingang, den Sie bearbeiten wollen

und andern Sie den Namen und den Modus in dem Dropdown-Menti. Klicken Sie anschlieiend auf OK.
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6.3.2 Einstellung digitale Ausgange

Die beiden digitalen Ausgange kénnen als RS485-Multiplex-Kanale eingestellt werden. Verschiedene
Ausgangsmodi, wie NPN-Ausgang, PNP-Ausgang oder Push-Pull-Ausgang, werden von den digitalen
Ausgangen unterstitzt. Standardmafig sind die beiden digitalen Ausgange als NPN-Eingénge konfiguriert.
Klicken Sie auf den digitalen Ausgang, den Sie bearbeiten wollen und &ndern Sie den Namen und den

Modus in dem Dropdown-Mend. Klicken Sie anschlielend auf OK.

~,, ANMERKUNG

Wenn zwei digitale Ausgange als RS485-Kanal verwendet werden, missen beide digitalen

Ausgange auf den RS485-Kanal 1eingestellt werden. Sobald einer auf den RS485-Kanal 1
umgestellt wird, wird der andere auch auf denselben Kanal eingestellt. Sobald ein digitaler Ausgang
auf andere Modi konfiguriert wird, wird der andere digitale Ausgang automatisch auf den NPN-Typ-

Ausgang eingestellt.

6.3.3 Einstellung analoge Eingange

6.4

96

Die TIO-Schnittstelle bietet zwei analoge Eingange, welche als Multiplex-Kanale konfiguriert werden
kénnen. Standardmafig wird die TIO-Schnittstelle als analoger Eingang verwendet. Klicken Sie auf den
analogen Eingang, den Sie bearbeiten wollen und andern Sie den Namen und den Modus in dem
Dropdown-Men. Klicken Sie anschliefend auf OK. Der analoge Spannungsbereich ist zwischen 0V und
10V, entsprechend dem Anzeigebereich 0-4096 (0V entspricht 0 und 10V entspricht 4096; die Genauigkeit
betragt 0,1V).

ANMERKUNG

Unabhangig davon, ob die TIO-Schnittstelle an ein externes Gerat angeschlossen ist, ist der Wert

p=—

des analogen Eingangs nicht 0. Der Wert variiert je nach TIO-Modell zwischen 400 bis 500 oder
700 bis 800.

Modbus Eingange/Ausgange

Der Schaltschrank unterstiitzt das Modbus-Kommunikationsprotokoll und kann als Modbus-Slave dienen.
Die Eingangs- und Ausgangssignale in der Modbus-Schnittstelle sind Eingangs- und Ausgangsdaten, auf
welche der Roboter und angeschlossene externe Gerate Uber Modbus-Kommunikation zugreifen kénnen.
Der Schaltschrank unterstitzt als Modbus-Gerat 128 digitale Eingénge, 128 digitale Ausgange,
einschlieBlich 16 Modbus-Integer-Analogeingange und 16 Modbus-Integer-Analogausgange, 16 Modbus-
Analogeingange mit Vorzeichen, 16 Modbus-Analogausgange mit Vorzeichen, 32 Modbus-Float-
Analogeingange und 32 Modbus-Float-Analogausgange (siehe Anhang Modbus-Adresstabelle).
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| Digital Input | Digital Dutput .
DI_1 DI_2 DI_3 DI_4 DI_5 I
DO_1 DO_2 DO_3 DO_4
DI_6 D17 D8 DI_9 DI_10
DO_5 DO_6 DO_7 DO_8
| Analog Input | Analog Output
Modbus integer  Modbus signed Modbus float Modbus integer  Modbus signed Modbus float
U ( 0 0 0
Al_l AlL2 Al_3 Al_4 AO_1 AO.2 AO_3 AO_4
0 0 0 0 (
ALS AlL6 AT ALE AO 5 AO 6 AO 7 AO 8
N

lllustr. 6-5 Modbus Eingange/Ausgange

6.4.1 Einstellung digitale Eingange/Ausgange

Die Schnittstelle der digitalen Ein- und Ausgénge kann den Zustand des digitalen Ein- und Ausgangs im
Modbus tberwachen. Klicken Sie auf den digitalen Eingang/Ausgang, den Sie bearbeiten wollen und
andern Sie den Namen und den Modus in dem Dropdown-Menu. Sobald das Signal des digitalen Eingangs
ausgel6st wird, wird die Funktion aktiviert. Der digitale Ausgang zeigt den Zustand der ausgewahlten

Funktion in Echtzeit an.

6.4.2 Einstellung analoge Eingange/Ausgange

Die Schnittstelle der analogen Ein- und Ausgénge kann analoge Semaphore im Modbus Uberwachen.
Klicken Sie auf den analogen Eingang/Ausgang, den Sie bearbeiten wollen und &ndern Sie den Namen
und die Ausgangswerte (nur fir analoge Ausgange) und klicken Sie auf OK. Modbuswerte sind einfache
Gleitkommazahlen. Es werden nur sieben Stellen angezeigt. Bei Uberschreitung der Anzahl wird

aufgerundet.

6.5 PROFINET Eingange/Ausgange

Der Schaltschrank unterstiitzt das PROFINET-Kommunikationsprotokoll und kann als PROFINET-Slave
dienen. Die Eingangs- und Ausgangssignale in der PROFINET-Schnittstelle sind Eingangs- und
Ausgangsdaten, auf welche der Roboter und angeschlossene externe Gerate Gber PROFINET-
Kommunikation zugreifen kdnnen. Der Schaltschrank unterstitzt als PROFINET-Gerat 64 digitale
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Eingénge, 64 digitale Ausgénge, einschliel3lich 32 PROFINET-Analogeingdnge mit Vorzeichen, 32
PROFINET-Analogausgange mit Vorzeichen, 32 PROFINET-Float-Analogeingange und 32 PROFINET-
Float-Analogausgange (siehe Anhang PROFINET-Adresstabelle).

(-] flaf
< B & 8 0 . 7 gy
Simulation, Settings  Log Help  Signal JAKA Doc,
: o) B
Control cabinet Tool Modbus PROFINET Ethernet/IP g I
Run Address
] Digital Input | Digital Output
DI_1 DI_2 DI_3 DI_4 DI_5
DOo_1 DO_2 DO_3 DO_4
DI_6 DL7 DI_8 DI_9 DI_10
DO_5 DO_6 DO_7 DO_8
| Analog Input | Analog Qutput
PROEINET signed PROFINET float PROFINET signed PROFINET float
0 0 0 ( 0 0
Al_1 Al2 Al_3 Al_4 AD_1 AD_2 AO_3 AQ_4
0 0 0 0 0 0 0 0
Al_5 A6 Al7 Al_8 AD 5§ AQ 6 AD 7 AO 8
Py

lllustr. 6-6 PROFINET Eingéange/Ausgange

Die Einstellungsschritte der analogen/digitalen PROFINET-Ein-/Ausgange sind identisch zu den jeweiligen
Einstellungsschritten des Modbus-Kommunikationsprotokolls (siehe Kapitel 6.4.1 und 6.4.2).

6.6 Ethernet/IP Eingange/Ausgange

Der Schaltschrank unterstitzt das Ethernet/IP-Kommunikationsprotokoll und kann als Ethernet/IP-
,Kommunikationsadapter® dienen. Die Eingangs- und Ausgangssignale in der Ethernet/IP-Schnittstelle sind
Eingangs- und Ausgangsdaten, auf welche der Roboter und angeschlossene externe Gerate Uber
Ethernet/IP-Kommunikation zugreifen kénnen. Der Schaltschrank unterstutzt als Ethernet/IP-Gerat 64
digitale Eingange, 64 digitale Ausgange, einschliellich 24 Ethernet/IP-Analogeingange mit Vorzeichen, 24
Ethernet/IP -Analogausgange mit Vorzeichen, 32 Ethernet/IP -Float-Analogeingange und 32 Ethernel/IP -
Float-Analogausgange (siehe Anhang Ethernet/IP -Adresstabelle).
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lllustr. 6-7 Ethernet/IP Eingange/Ausgange

Die Einstellungsschritte der analogen/digitalen Ethernet/IP-Ein-/Ausgange sind identisch zu den jeweiligen

Einstellungsschritten des Modbus-Kommunikationsprotokolls (siehe Kapitel 6.4.1 und 6.4.2).

Skalierbare Eingange/Ausgange

Die E/A-Schnittstelle unterstiitzt skalierbare Ein- und Ausgange. Dabei fungiert der Roboter als Master oder
Client. Skalierbare Ein- und Ausgange konnen als Modbus TCP/IP und Modbus RTU konfiguriert werden.
Die Verbindungskabel missen verbunden sein, bevor Sie die skalierbaren Ein- und Ausgange
konfigurieren. Wenn die Kommunikationsmethode Modbus TCP/IP ist, missen Sie den Netzwerkanschluss
an der Vorder- oder Unterseite des Schaltschranks anschliel3en. Falls die Kommunikationsmethode
Modbus RTU ist, nutzen sie die 485-Schnittstellen an der Vorderseite des Schaltschranks.

Die Einstellungsschritte der analogen/digitalen skalierbaren Ein-/Ausgange sind fast identisch zu den
jeweiligen Einstellungsschritten des Modbus-Kommunikationsprotokolls (siehe Kapitel 6.4.1 und 6.4.2). Der
einzige Unterschied besteht darin, dass die Schaltflache Run (Ausfiihren) angeklickt werden muss, bevor

skalierbare analoge Ausgange konfiguriert werden. Die Schaltflachen der Schnittstelle sind wie folgt:

o skalierbare Module konfigurieren
o skalierbare Module hinzuftigen
o skalierbare Module I6schen

e ‘¥ gkalierbare Module ausfiihren

)
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Die maximale Anzahl der skalierbaren Ein- und Ausgange sind 32 analoge Eingange, 32 analoge
Ausgange, 64 digitale Eingange und 64 digitale Ausgange. Es werden bis zu acht skalierbare

Module unterstuitzt.

6.7.1 Modbus TCP/IP

Die Konfiguration ist wie folgt:

o Name: benutzerdefinierter Modbus TCP/IP-Name, der nicht mit anderen E/A-Modulen identisch sein
darf.

o IP-Adresse (IP-address): IP-Adresse des Modbus TCP/IP-Servers.

o Geriate ID (Device ID): Geratenummer des Modbus TCP/IP-Servers.

e Port Nummer (Port number): Modbus TCP/IP-Server-Port-Nummer

Konfigurieren Sie dann die Registeradresse (Register address) und Anzahl (Quantity) der digitalen und

analogen Ein- und Ausgange des Modbus TCP/IP. Klicken Sie OK und das Modbus-Modul wird in der E/A-

Schnittstelle angezeigt.

1/O Settings

® Modbus TCP/IP () Modbus RTU

Name: J Device ID:
IP address: ‘ . . . Port: ]

(ODigital input: Register address | Quantity |
[Dpigital output: Register address | Quantity |
(DAnalog input: Register address | Quantity |

DAnalog output: Register address | Quantity |

| Cancel | 0K

lllustr. 6-8 Skalierbare Eingange/Ausgange Modbus TCP/IP
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6.7.2 Modbus RTU
Die Konfiguration ist wie folgt:

o Name: benutzerdefinierter Modbus RTU-Name, der nicht mit anderen E/A-Modulen identisch sein
darf.

o Baudrate (Baud rate): die Baudrate des konfigurierten Modbus RTU.

o Stoppbitlange (Stop bit length): die Stoppbitlange des konfigurierten Modbus RTU.

¢ Knotennummer der Slave-Station (Slave station node number): Knotennummer der Slave-
Station des konfigurierten Modbus RTU.

¢ Datenbitlinge (Data bit lenght): die Datenbitlange des konfigurierten Modbus RTU.

o Paritatspriufung (Paritycheck): die Paritatsprifungsmethode des konfigurierten Modbus RTU.

Konfigurieren Sie dann die Registeradresse (Register adress) und Anzahl (Quantity) der digitalen und
analogen Ein- und Ausgange des Modbus TCP/IP. Klicken Sie OK und das Modbus-Modul wird in der E/A-

Schnittstelle angezeigt.

I/O Settings

() Modbus TCP/IP ® Modbus RTU

Name: ‘ Slave node number: |
Baud rate: | 4800 ~ | Data bit length: |8 ~ |
Stop bit length: [ 1 ﬂ Parity check: Even parity n

[Dpigital input: Register address Quantity ‘
[Dpigital output: Register address Quantity ‘
[DAnalog input: Register address Quantity ‘

DAnalog output: Register address Quantity ‘

| Cancel | OK

lllustr. 6-9 Skalierbare Eingange/Ausgange Modbus RTU

g__,__ie ANMERKUNG
~J

Wenn mehrere Modbus RTU-E/A-Module konfiguriert werden, missen Busparameter wie Baudrate,
Stoppbitlange, Datenbitlange und Paritatsprifungsmodus jedes Modbus RTU-Moduls
Ubereinstimmen.
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711

102

Manuelle Bedienung

Klicken Sie auf der Startseite der JAKA-App auf Manuelle Bedienung (Manual Operation), um die
manuelle Bedienoberflache aufzurufen. Klicken Sie in anderen Schnittstellen auf den Pfeil nach oben am
unteren Rand des Bildschirms, um die Funktionsleiste anzuzeigen und klicken Sie auf Manuelle
Bedienung (Manual Operation), um die manuelle Bedienoberflache aufzurufen.

@ C) {{3} @ |||| 9889

JAKA . | c149
C b tion Simul,  Off Settings Help Signal  JAKA_Doc,

- N = .\ j 1\ ’/\
D & » ) o &
— Do -
JAKA Zu” 3 JAKA Zu® 5 JAKA Zu® 7 JAKA Zu® 12 JAKA Zu” 18

<@ Power Off Robot > <© Disable Robot >
(s JAKA §8 EEG
l Manual Operation Home l{e] Monitoring

—

Programming

lllustr. 7-1 Manuelle Bedienung

Bewegungssteuerung

Die JAKA-App unterstitzt zwei verschieden Koordinatensysteme, welche fur die Bewegungsrichtung des
Roboters genutzt werden kdnnen: das Werkzeugkoordinatensystem und das Benutzerkoordinatensystem.
Das Werkzeugkoordinatensystem kann in Settings (Einstellungen) > Operation Settings
(Betriebseinstellungen) > TCP-Settings (Einstellungen Werkzeug-Mittelpunkt) angepasst werden
(siehe Kapitel 5.2.1). Das Benutzerkoordinatensystem kann in Settings (Einstellungen) > Operation
Settings (Betriebseinstellungen) > TCP-Settings (Einstellungen Werkzeug-Mittelpunkt) angepasst
werden (siehe Kapitel 5.2.2).

Schaltflache Koordinatensystem

Klicken Sie in der manuellen Bedienoberflache auf = (Switch Coordinate System/Koordinatensystem
wechseln). Sobald die Symbolfarbe des Benutzerkoordinatensystems (World) rot wird, bedeutet das, dass
das Benutzerkoordinatensystem verwendet wird. Sobald die Symbolfarbe des Endflansches (End Flange

Center) rot wird, bedeutet das, dass das Werkzeugkoordinatensystem verwendet wird.
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Das Benutzerkoordinatensystem ist standardmaRig das Weltkoordinatensystem. Das

Werkzeugkoordinatensystem ist standardmafig das Endflanschkoordinatensystem.

7.1.1.1 Schaltflaiche Benutzerkoordinatensystem

Klicken Sie auf das kleine Dreieck in der unteren Ecke des Welt-Symbols (Benutzerkoordinatensystem).
Eine Liste der Benutzerkoordinatensysteme wird aufgeklappt. Klicken Sie auf den Namen eines beliebigen

Benutzerkoordinatensystems, um zu diesem zu wechseln.

(] = f14f
< el @ & @ ®
System Sy | World  End Flange, Simulation, Settings Log Help Signal  JAKA Doc,
World
N F nm/ , . : o
Step: Contmuou;n n USRFRM1 Robot model |Zu 7 n Step: Conrmuousn
- USRFRM2 Joint6 O
O USRFRM3 0000
USRFRM4 ¥
Z Joint 5
o
m 0.000 O
4
w Joint 4
: o
& O % = 0.000 O
Joint 3
O z 52.028 O
RZ RZ /I_.Y
X
Joint 2
: : o
- Translation X Y - Rotation RX RY F 39.840 O
2 379.967 |mm 8.010 |mm |[657.821 |mm -90.000 -88.132 180.000
RX RX —— .
O Joint 1 O
RY
Moving speed —) 0.000

e

lllustr. 7-2 Manuelle Bedienung Benutzerkoordinatensystem

7.1.1.2 Schaltflaiche Werkzeugkoordinatensystem

Klicken Sie auf das kleine Dreieck in der unteren Ecke des Endflansches (Werkzeugkoordinatensystem).
Eine Liste der Werkzeugkoordinatensysteme wird aufgeklappt. Klicken Sie auf den Namen eines beliebigen

Werkzeugkoordinatensystems, um zu diesem zu wechseln.

7.1.2 Robotersteuerung

Auf beiden Seiten der manuellen Bedienungsschnittstelle gibt es Optionen, um die Schritte des jeweiligen
virtuellen Joysticks darunter zu steuern. Durch die Anderung des Schritttyps und Schrittwerts wird der
Bewegungsabstand und der Bewegungswinkel jeder manuellen Roboterbewegung gesteuert. Je kleiner der

Schrittwert, desto praziser ist die Roboterbewegung.
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lllustr. 7-3 Manuelle Bedienung Bedienungsschritte

7.1.3 Einstellung der Bewegungsgeschwindigkeit

Sie kdnnen die Bewegungsgeschwindigkeit des Roboters einstellen, indem Sie den Schieberegler in die
gewlinschte Position ziehen. Alternativ kdnnen Sie auch auf den Prozentsatz iber den Schieberegler

klicken, um die Bewegungsgeschwindigkeit einzustellen.

< @ J./ %% @ ‘fé} @ @ ull f14f
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X X ] g F
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Y
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O 52.028 | O
g
RZ RZ x)—-
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& X Y. Z __RX = RY P RZ | 39.840
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e

lllustr. 7-4 Manuelle Bedienung Bewegungsgeschwindigkeit
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7.1.4 Raumliche Bewegung

Die raumliche Bewegung bezieht sich auf die Bewegung des Ursprungs des Werkzeugkoordinatensystems
des Roboters im kartesischen Raum. Sie kdnnen einstellen, ob die Bewegungen im
Benutzerkoordinatensystem oder im Werkzeugkoordinatensystem erfolgen sollen. Die rdumliche
Bewegung ist die dazugehdérige Bewegung der einzelnen Roboterachsen. Schieben Sie den virtuellen
Joystick auf der linken Seite der Benutzeroberflache und halten Sie ihn gedrickt. Der Ursprung des
Werkzeugkoordinatensystems des Roboters verlauft im entsprechenden Raum des aktuellen
Benutzerkoordinatensystems. Wenn der virtuelle Joystick losgelassen wird, kehrt er automatisch in die

Ausgangsposition zurlick und der Roboter wird sofort abgebremst und angehalten.

< @ 4 X B @« 8 0 i
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Moving speed —) 0.000
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lllustr. 7-5 Manuelle Bedienung raumliche Bewegung

7.1.5 Moved

Der Roboter besteht aus sechs Achsen. Die voneinander unabhangige Bewegung der Achsen durch
manuelle Bedienung ist die MoveJ-Bewegung (Move Joint). Um einzelne Achsen manuell zu steuern,

gehen Sie wie folgt vor:
e Schieben Sie den Joystick der entsprechenden Achse in die gewlnschte Richtung.

e Sobald Sie den virtuellen Joystick nicht mehr betétigen, kehrt er in die Ausgangsposition zurtick und

der Roboter wird sofort abgebremst und angehalten.
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lllustr. 7-6 Manuelle Bedienung MoveJ

7.1.6 Positionsbewegung

Der Roboter kann durch manuelle Bedienung so bewegt werden, dass er sich in eine bestimmte Position
bewegt. Sie kdnnen die Achsenposition des Roboters angeben und auch die rdumliche Position des
Ursprungs des aktuellen Werkzeugkoordinatensystems im aktuellen Benutzerkoordinatensystem festlegen.

Um diese Bewegung auszufiihren, gehen Sie wie folgt vor:

¢ Klicken Sie auf eine beliebige Achse oder ein raumliches Positionsinformationsfeld in der
Schnittstelle fir manuelle Bedienung, um die Schnittstelle fiir Positionsbewegung aufzurufen.

o Falls sich der Roboter zu einer bestimmten Achsenposition bewegen soll, geben Sie die Endposition
der sechs Achsen ein, driicken und halten Sie Move to the Point by MoveJ (Bewegen zum
MoveJ-Positionspunkt). Sobald sich der Roboter zu der angegebenen Position bewegt hat, klicken
Sie OK.

o Falls sich der Roboter zu einer bestimmten Position im Raum bewegen soll, geben Sie die
endglltige Position im Raum ein, berechnen Sie die Achsenpositionen, driicken und halten Sie Move
to the Point by MoveJ/MoveL (Bewegen zum MoveJ/MoveL-Positionspunkt). Sobald sich der

Roboter zu der angegebenen Position bewegt hat, klicken Sie OK.
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lllustr. 7-8 Manuelle Bedienung MoveL
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8 Programmierung

Die JAKA-App bietet eine vereinfachte Programmieroberflache. Sie konnen den Roboter mit wenigen
Programmierkenntnissen steuern. Die Methode ist eine visuelle Programmierung, welche die

Arbeitseffizienz steigert. Die Programmieroberflache ist in drei Bereiche unterteilt:

e Bereich A: Programmierbefehle
e Bereich B: Programmierbereich

e Bereich C: Programm-Symbolleiste
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lllustr. 8-1 Programmieroberflache
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8.1  Programmierbefehle

Klicken Sie auf @' in der Programmieroberflache, um zu den verschiedenen Programmierbefehlen

Hilfestellung zu bekommen.
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lllustr. 8-2 Programmierbefehle

8.2 Programmierbereich

Im Programmierbereich erscheinen die einzelnen Befehle bzw. das geschriebene Programm.

8.3 Programm-Symbolleiste

8.3.1 Programmiiberwachung

Klicken Sie auf @ und der Roboter fiihrt das

@ Run program (Programm geladene Programm aus. Sobald das Programm lauft,
ausfihren) wird das Symbol durch Pause (Programm pausieren)
oder Stopp (Programm anhalten) ersetzt.

Klicken Sie auf @ Es erscheint ein

@ Robot speed percentage Geschwindigkeitsschieberegler. Stellen Sie durch
: (Robotergeschwindigkeit Bewegen des Schiebereglers die Geschwindigkeit des
Prozentsatz) Roboters in Prozent ein. Klicken Sie alternativ auf die

Zahl unter dem Schieberegler, um den Prozentsatz
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direkt einzugeben.

Command indicator

(Befehlsanzeige)

Sobald das Programm ausgefihrt wird, erscheint
dieses Symbol links neben dem laufenden Befehl.
Dieses dient dazu den laufenden Befehl im Programm
einfach lokalisieren zu kénnen. Wenn das Programm
angehalten wird, bleibt der Befehlsindikator links neben

dem zuletzt ausgefiihrten Befehl.

Go to invalid command (Zum

ungutigen Befehl wechseln)

Wenn ein fehlerhafter Befehl im Programm auftaucht,
zeigt die App “Parsing failure, syntax error* an.
Klicken Sie auf Go to invalid command (Zum
ungiiltigen Befehl wechseln) und anschlieRend auf
OK. Das Symbol wird vor dem ungiiltigen Befehl

angezeigt.

Program error detection

(Erkennung von Programmfehlern)

Wenn das Programm auf einen internen Formatfehler
stoRt, erscheint in der App eine Warnmeldung. Wenn
Sie auf OK klicken, schlief3t die App dieses fehlerhafte
Programm und 6ffnet ein neues Programm. Das
fehlerhafte Programm wird nicht Uberspeichert,
sondern als neues Programm mit dem Namen des
Originalprogramms name_ex + Zeit + 6-stellige
Sequenznummer gespeichert. Diese Funktion kann
dazu fihren, dass das Programm in der alten Version
nicht die neue Version 6ffnen kann. In dem Fall

wenden Sie sich an einen JAKA-Techniker.

Tbl. 8-1 Programmuberwachung

8.3.2 Programmbetrieb
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Create new program (Neues

Programm erstellen)

Klicken Sie darauf, um ein neues Programm zu
erstellen. Am oberen Rand der Oberflache, konnen Sie

den Programmnamen andern.

&

Save (Speichern)

Klicken Sie darauf, um das Programm zu speichern.

=

Save as (Speichern als)

Klicken Sie darauf, geben Sie den Namen des
Programms, welches Sie speichern wollen und klicken
Sie auf OK.

Open program (Programm 6ffnen)

Klicken Sie darauf und alle gespeicherten Programme
werden in der Liste angezeigt. Diese kdnnen nach
Dateinamen, Erstellungsdatum und Dateigrof3e sortiert

werden.
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Klicken Sie darauf, wahlen Sie den Pfad, in dem die

E Import program (Programm . . . o
. . Programmdatei gespeichert ist, suchen Sie die Zip-
importieren)

Datei des Programms aus und klicken Sie auf OK.
Klicken Sie darauf, wahlen Sie das Programm, welches
Sie exportieren wollen und klicken Sie auf OK. Wahlen

E Export program (Programm . ) ) )
Sie anschlieRend den Speicherort der Programmdatei

exportieren
P ) und klicken Sie auf OK. Sie konnen bis zu 5

Programme auf einmal exportieren.

— Klicken Sie darauf, wahlen Sie das Programm, dass

E Delete program (Programm . .
Sie I6schen wollen und klicken Sie auf OK. Sie kénnen
I6schen) ) ) .
bis zu 5 Programme auf einmal I16schen.
Klicken Sie darauf, wahlen Sie das Programm, welches
Sie teilen wollen und klicken Sie auf OK. Wahlen Sie
o:g anschlielend den Roboter, mit dem Sie das Programm

Share program (Programm teilen)
teilen wollen und klicken Sie auf OK. Sie kdnnen mit

dieser Funktion Programme nur mit anderen Robotern

im gleichen Netzwerk teilen.

Backup file switch (Schieberegler | Klicken Sie auf den Schieberegler, um

Sicherungsdateien) Sicherungsdateien ein- oder auszublenden.

- Dateien kdnnen nach Dateinamen, Erstellungsdatum
Sort (Sortieren) oL )
oder DateigréRe sortiert werden.

Klicken Sie darauf und auf der Programmieroberflache
Advanced program operation

I

. . werden folgende Zusatzfunktionen angezeigt: alles
(Erweiterte Programmfunktionen) . . .
auswahlen, kopieren, I6schen und abbrechen.

Wahlen Sie alle Befehle im aktuellen

(32
1

Select all (Alles auswahlen) . ]
Programmierbereich aus.

Kopieren Sie den ausgewahlten Befehl und fiigen Sie
ihn in den aktuellen Programmierbereich ein.

Um eine programmubergreifende Kopie zu erstellen,
éffnen Sie nach der Uberpriifung der Befehle, die Sie
kopieren wollen, das gewlinschte Programm.

Daraufhin erscheint folgendes Aufforderungsfenster:

! Prompt Message

Copy (Kopieren)

You have selected some commands. Add
them into set?

[ No Yes

Klicken Sie auf Yes. Wechseln Sie danach in das

gewtnschte Zielprogramm und klicken Sie auf Copy

(Kopieren).
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[ Delete (L6schen) Ausgewahlten Befehl I6schen.
X Cancel (Abbrechen) Erweiterte Programmfunktionen ausblenden.
Exit (Verlassen) Sub-Programm verlassen.

Mit dieser Funktion wird jeder Befehl im Programm
einzeln ausgefihrt. Klicken Sie auf die Schaltflache
und der Roboter beginnt da Programm auszufiihren.
Links neben den einzelnen Befehlen wird ein Indikator
angezeigt, der angibt, welcher Befehl gerade

ﬁ Single-step debugging (Debugging | ausgeflihrt wird. Sobald Sie auf Next (Weiter) klicken,
im Einzelschrittverfahren) fuhrt der Roboter den nachsten Befehl aus und wartet
erneut auf Sie, um beim nachsten Befehl erneut auf
Next (Weiter) zu klicken. Um den Modus des
Debuggings zu verlassen und das Programm
anzuhalten, klicken Sie auf Stop Debugging
(Debugging anhalten).

Nachdem Sie die Programmsperre aktiviert haben,
@ kann das Programm nicht mehr gedndert werden.
Program lock (Programmsperre) . i o o
Wenn Sie es andern wollen, deaktivieren Sie die

Programmsperre erneut.

Sie kénnen die Variablenwerte, die im laufenden
Programm verwendet werden, in Echtzeit in der App
beobachten (einschlief3lich Systemvariablen,
Programmvariablen, Geschwindigkeitsvariablen und
Positionsvariablen). Sie konnen die Variablen, welche
Variable observation
Sie beobachten wollen, anpassen. Klicken Sie auf die
(Beobachtung der Variablen) ] .
Variable in Variable to be observed (Variable zu
Beobachtung), um diese zur Beobachtung

hinzuzufugen.

o Brechen Sie den aktuellen Vorgang ab und kehren Sie
Undo (Riickgangig) . .
zum letzten Schritt zurlck.

Redo (Wiederherstellen) Brechen Sie die Rickgangigmachung ab.

Tbl. 8-2 Programmbetrieb
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PROGRAMMIERUNG n

@

Zoom in (VergroBern)

VergroRern der Anzeige des Programmierbereichs.

Q

Zoom out (Verkleinern)

Verkleinern der Anzeige des Programmierbereichs.

®

Restore (Wiederherstellen)

Programmierbereich auf Standardgréle

wiederherstellen.

Tbl. 8-3 Anpassung Schnittstelle
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Administrator Techniker Bediener
Homepage
Klicken, um
JAKA Logo Wartungsmodus zu Kein Zugriff Kein Zugriff
aktivieren.
Schaltflache Roboter/Simulation Wahlbar Wahlbar Nur Roboter.
Aus-Schaltflache Bedienbar Bedienbar Bedienbar
Einstellungen Bedienbar Bedienbar Bedienbar
L Auswahlbar und Auswahlbar und Auswahlbar und
o]
9 sichtbar sichtbar sichtbar
Hilf Auswahlbar und Auswahlbar und Auswahlbar und
ilfe
sichtbar sichtbar sichtbar
WLAN Abrufbar Abrufbar Abrufbar
Sicherheitsprifsumme Abrufbar Abrufbar Abrufbar
Verbinden/Trennen Bedienbar Bedienbar Bedienbar
Roboter
Bedienbar Bedienbar Bedienbar
ein-/ausschalten
Roboter aktivieren/deaktivieren Bedienbar Bedienbar Bedienbar
VergréRern, verkleinern und
Bedienbar Bedienbar Bedienbar
verlassen
Programmierschnittstelle Zuganglich Zuganglich Zuganglich
Schnittstelle manuelle
) Zuganglich Zuganglich Zuganglich
Bedienung
Ein-/Ausgange Zuganglich Zuganglich Zuganglich
Uberwachung Zuganglich Zuganglich Zuganglich
Informationen Zuganglich Zuganglich Zuganglich
Einstellungen
Systemeinstellungen
Grundeinstellungen -
Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Robotername
Grundeinstellungen -
Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Zeiteinstellung
Netzwerkeinstellungen -
Bedienbar Bedienbar Abrufbar
Netzwerk wechseln
Netzwerkeinstellungen —
Einstellbar Einstellbar Abrufbar
statische IP
Add-on Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Versionsupgrade Durchfihrbar Durchfihrbar Abrufbar
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Programmbearbeitung

System Backup Durchfihrbar Durchfihrbar Abrufbar
Benutzermanagement Verwaltbar Veranderbar Abrufbar
Betriebseinstellungen
TCP-Einstellungen Einstellbar Einstellbar Abrufbar
Einstellungen der Nutzlast =instelloar und =instelloar und Abrufbar

identifizierbar identifizierbar
Benutzerkoordinatensystem Einstellbar Einstellbar Abrufbar
Montageeinstellungen Einstellbar Einstellbar Abrufbar
Fehlerdiagnose Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Sicherheitseinstellungen
Limitierung Achse Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Roboterausrichtung Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Limitierung Bewegung Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Sicherheitszone Einstellbar Abrufbar Abrufbar
Werkzeugausrichtung Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Dedizierte Sicherheits-E/A Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Programmeinstellungen
Standardprogramm Einstellbar Abrufbar Abrufbar
Trajektorieaufzeichnung Einstellbar Einstellbar Abrufbar
Systemvariable Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Einstellung verlangsamter
Modus Veranderbar Abrufbar Abrufbar
Hardware- und
Kommunikationseinstellungen
Einstellungen Modbus-
Parameter Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Endsensor Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Einstellungen PROFINET Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Einstellungen Ethernet/IP Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Zusatzliche Hardware-
Einstellungen Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Werkzeug-E/A (T10) Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Bremsspannung Veranderbar Veranderbar Abrufbar
Programmierung
Programmierbefehle Durchfihrbar Durchfihrbar Abrufbar
Ausfihren Durchfuhrbar Durchfuhrbar Durchfuhrbar
Geschwindigkeits-Schieberegler Durchfihrbar Durchfihrbar Abrufbar
Schaltflache zur

Veranderbar Veranderbar Abrufbar

Manueller Betrieb
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Wechsel von
Koordinatensystemen und Modi Durchfuhrbar Durchfuhrbar Durchfuhrbar
JOG Durchfihrbar Durchfihrbar Durchfiihrbar
E/A
E/A Durchfihrbar Durchfihrbar Abrufbar
Uberwachung
Alle Informationen Abrufbar Abrufbar Abrufbar
Informationen

Durchfiihrbar
Alle Optionen und Handlungen Durchfiihrbar Durchfiihrbar (AuBer ,Nach

Updates suchen.)
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Anhang B Datentypen von Roboterparametern

Name Datentyp Lange | Definition
Die sechs Elemente des Arrays stellen die
Position der Achse Array
1 6 Winkelwerte von Achse 1 bis Achse 6 dar
abrufen
(Maleinheit: °).
Die sechs Elemente des Arrays stellen die
raumliche Position des aktuellen TCP im
Position des TCP
) aktuellen Benutzerkoordinatensystem dar.
2 (Werkzeugmittelpunkts) Array 6 ] ] )
Von 0 bis 5 entsprechen sie der Reihe X, Y, Z
abrufen
(MaReinheit: mm), RX, RY, RZ (Maleinheit:
O).
Die sechs Elemente des Arrays stellen die
raumliche Position des Flanschmittelpunkts im
5 Flanschmittelpunkt A 5 aktuellen Benutzerkoordinatensystem dar.
rra
abrufen y Von 0 bis 5 entsprechen sie der Reihe X, Y, Z
(MaReinheit: mm), RX, RY, RZ (Maf3einheit:
O).
Zur Ermittlung des Netto-Drehmoments
(MalReinheit: Nm), welcher die Endnutzlast mit
4 Endkraft abrufen Array 6
dem aktuellen Drehmomentsensor
kompensiert hat.
5 Wegpunkt Array 6 Zur Erfassung der Position der Achsen.
Zum Abrufen der gespeicherten
Nutzlastinformation des Roboterendes. Von 0
bis 3 entsprechen sie der Nutzlast
6 Endnutzlast abrufen Array 4 o .
(MalReinheit: kg) und den Abstanden
(MaReinheit: mm) der Nutzlastmasse vom
Flanschmittelpunkt in X-, Y- und Z-Richtung.
Zum Notieren der Positionen der sechs
7 Positionsvariable Array 12 Achsen sowie der Positionen und
Ausrichtungen im kartesischen Raum.
8 Kollisionsempfindlichkeit o / Kollisionsempfindlichkeit des Roboters.
iffer
abrufen
9 Systemzeit Ziffer / Aktuelle Systemzeit abrufen.
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Anhang C Sicherheitsfunktionen
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SF | Gegenstand CAB 2.1 MiniCab Bewertungsergeb | Zugehoriges | Antwortz | Kategorie
nis Submodul eit (CAB 2.1)
Das Drucken der Das Driicken der
Not-Aus-Taste Not-Aus-Taste fiihrt
fihrt zu einem zu einem Stopp der
Stopp der Kategorie 1. Der
Kategorie 1. Der Roboter bremst bis
Roboter bremst zum Stillstand ab
bis zum Stillstand und die
ab und die Stromversorgung
Not-Aus mit
Stromversorgung des Roboters wird Driver
SF | der Not-Aus- Stopp
des Roboters wird | unterbrochen, PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
1 Taste am Kategorie 1
unterbrochen, sobald alle Achsen PSCB
Bediengriff
sobald alle stillstehen. Wenn
Achsen stillstehen. | sich die beiden
Wenn sich die digitalen Signale
beiden digitalen unterscheiden, wird
Signale der Not-Aus
unterscheiden, ausgelost.
wird der Not-Aus
ausgelost.
Wird von einem Wird von einem
externen Geréat externen Gerat Uber
Uber Sicherheits- Sicherheits-
eingange eingange ausgelost.
ausgelost. Wenn Wenn die externen
die externen Anschlisse ein
Anschlusse ein niedriges Signal
niedriges Signal abgeben (low), wird
Not-Aus mit Driver
SF abgeben (low), der Stopp Kategorie Stopp
externer Not- PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
2 wird der Stopp 1 ausgeldst. Der Kategorie 1
Aus-Taste PSCB
Kategorie 1 Roboter bremst bis
ausgelodst. Der zum Stillstand ab
Roboter bremst und die
bis zum Stillstand Stromversorgung
ab und die des Roboters wird
Stromversorgung unterbrochen,
des Roboters wird | sobald alle Achsen
unterbrochen, stillstehen. Der
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sobald alle

Achsen stillstehen.

Der externe Not-
Aus-Eingang kann
nur durch einen
Kurzschluss
Uberbrickt
werden. Wenn
sich die beiden
digitalen Signale
unterscheiden,
wird der Not-Aus

ausgelost.

externe Not-Aus-
Eingang kann nur
durch einen
Kurzschluss
Uberbriickt werden.
Wenn sich die
beiden digitalen
Signale
unterscheiden, wird
der Not-Aus

ausgelost.

SF

Sicherheits-

stopp

Wird von einem
externen Geréat
Uber Sicherheits-
eingange
ausgeldst. Wenn
die externen
Anschlisse ein
niedriges Signal
abgeben (low),
wird der Stopp
Kategorie 2
ausgelodst. Der
Roboter wird
entsprechend der
programmierten
Trajektorie
abgebremst und
alle Achsen gehen
in den Stillstand
Gber. Der Roboter
bleibt noch
aktiviert. Der
Sicherheitsstopp-
Eingang kann nur
durch einen
Kurzschluss
Uberbrickt

werden. Wenn

Wird von einem
externen Gerat Giber
Sicherheits-
eingange ausgeldst.
Wenn die externen
Anschlisse ein
hohes Signal
abgeben (high), wird
der Stopp Kategorie
2 ausgeldst. Der
Roboter wird
entsprechend der
programmierten
Trajektorie
abgebremst und alle
Achsen gehen in
den Stillstand Gber.
Der Roboter bleibt
noch aktiviert. Der
Sicherheitsstopp-
Eingang kann nur
durch einen
Kurzschluss
Uberbriickt werden.
Wenn sich die
beiden digitalen
Signale

unterscheiden, wird

PL d/Kat. 3

Driver
Achse/
Schaltschra

nk/ PSCB

350 ms

Stopp

Kategorie 2
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sich die beiden
digitalen Signale
unterscheiden,
wird der Not-Aus

ausgelost.

der Not-Aus

ausgelost.

Jede Achse kann

eine eigene

Limitierung haben.

Jede Achse kann
eine eigene

Limitierung haben.

Begrenzung Wenn diese Wenn diese Driver
SF Stopp
der Position Limitierung Limitierung PL d/Kat. 3 Achse/ 250ms
4 Kategorie 1
der Achsen Uberschritten wird, | Uberschritten wird, PSCB
wird die wird die Sicherheits-
Sicherheits- funktion ausgel6st.
funktion ausgelost.
Jede Achse kann Jede Achse kann
eine eigene eine eigene
Begrenzung Limitierung haben. | Limitierung haben.
der Wenn diese Wenn diese Driver
SF Stopp
Geschwindigk | Limitierung Limitierung PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
5 Kategorie 1
eit der Uberschritten wird, | Uberschritten wird, PSCB
Achsen wird die wird die Sicherheits-
Sicherheits- funktion ausgeldst.
funktion ausgelost.
Jede Achse kann Jede Achse kann
eine eigene eine eigene
Limitierung haben. | Limitierung haben.
Wenn diese Wenn diese
Begrenzung
Limitierung Limitierung Driver
SF | der Dreh- Stopp
Uberschritten wird, | Uberschritten wird, PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
6 momente der Kategorie 1
wird die wird die Sicherheits- PSCB
Achsen
Sicherheits- funktion ausgeldst.
funktion ausgelost.
Jede Achse kann Jede Achse kann
eine eigene eine eigene
Begrenzung Limitierung haben. | Limitierung haben. Driver
SF Stopp
der Leistung Wenn diese Wenn diese PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
7 Kategorie 1
der Achsen Limitierung Limitierung PSCB
Uberschritten wird, | Uberschritten wird,
wird die wird die Sicherheits-
© JAKA 12 2024
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Sicherheits-

funktion ausgeldst.

funktion ausgeldst.

Uberwacht wird
die mechanische

Leistung der

Uberwacht wird die
mechanische

Leistung der

Uberschritten wird,
wird die
Sicherheits-
funktion ausgeldst.

Das gilt nicht im

wird die Sicherheits-

funktion ausgeldst.
Das gilt nicht im

Freedrive-Modus.

Roboter- Roboter-bewegung
bewegung (Drehmoment +
(Drehmoment + Winkel-
Winkel- geschwindigkeit fir
geschwindigkeit jede Achse). Die
fur jede Achse). Begrenzung
Die Begrenzung verringert
Driver
verringert Kollisionskrafte im
SF | Begrenzung Achse/ Stopp
Kollisionskrafte im | Falle einer Kollision. | PL d/Kat. 3 250 ms
8 der Leistung Schaltschra Kategorie 1
Falle einer Die Funktion kann
nk/ PSCB
Kollision. Die sich auf die
Funktion kann sich | Robotergeschwindig
auf die Roboter- keit auswirken.
geschwindigkeit Wenn diese
auswirken. Wenn Limitierung
diese Limitierung Uberschritten wird,
Uberschritten wird, | wird die Sicherheits-
wird die funktion ausgeldst.
Sicherheits-
funktion ausgeldst.
Die Obergrenze Die Obergrenze der
der TCP- TCP-
Geschwindigkeit Geschwindigkeit
kann definiert kann definiert
werden, um die werden, um die
Roboter- Roboter-bewegung
Begrenzung bewegung zu zu limitieren. Sobald
Driver
SF | der TCP- limitieren. Sobald die Begrenzung der Stopp
PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
9 Geschwindig- | die Begrenzung TCP- Kategorie 1
PSCB
keit der TCP- Geschwindigkeit
Geschwindigkeit Uberschritten wird,
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Freedrive-Modus.

Der Bereich der
zulassigen

Bewegung der

Der Bereich der
zulassigen

Bewegung der

Werkzeug- Werkzeug-
Begrenzung ausrichtung kann ausrichtung kann
Driver
SF | der definiert werden. definiert werden. Stopp
PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
10 Werkzeug- Wenn diese Wenn diese Kategorie 1
PSCB
ausrichtung Limitierung Limitierung
Uberschritten wird, | uberschritten wird,
wird die wird die Sicherheits-
Sicherheits- funktion ausgeldst.
funktion ausgelost.
Mehrere Mehrere
Sicherheits-planen | Sicherheits-planen
kénnen definiert kénnen definiert
werden, um den werden, um den
Bewegungs- Bewegungs-bereich
bereich einzugrenzen. Wenn
Begrenzung einzugrenzen. diese Limitierung
der TCP- Wenn diese Uberschritten wird, Driver
SF Stopp
Position Limitierung wird die Sicherheits- | PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
1" Kategorie 1
(Sicherheits- Uberschritten wird, | funktion ausgel6st. PSCB
planen) wird die
Sicherheits-
funktion ausgelost.
Die TCP- Die TCP-
Realposition und Realposition und die
die TCP- TCP-Befehlsposition
Begrenzung Befehlsposition werden berechnet
der werden berechnet | und verglichen. Driver
SF Stopp
Abweichung und verglichen. Wenn der PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
12 Kategorie 1
der TCP- Wenn der Fehlerwert den PSCB
Position Fehlerwert den Grenzwert fur die
Grenzwert fir die Positions-
Positions- abweichung
abweichung Uberschreitet, wird
© JAKA 12 2024




ANHANG C SICHERHEITSFUNKTIONEN -

Uberschreitet, wird | die Sicherheits-
die Sicherheits- funktion ausgeldst.
funktion ausgeldst.
Die TCP- Die TCP-
Geschwindigkeit Geschwindigkeit im
im Freedrive- Freedrive-Modus
Begrenzung
Modus kann kann definiert
der TCP-
definiert werden. werden. Wenn diese Driver
SF | Geschwindigk Stopp
Wenn diese Limitierung PL d/Kat. 3 Achse/ 350 ms
13 eit im Kategorie 2
Limitierung Uberschritten wird, PSCB
Freedrive-
Uberschritten wird, | wird die Sicherheits-
Modus
wird die funktion ausgeldst.
Sicherheits-
funktion ausgelost.
Kollisionen Kollisionen werden
werden durch das durch das
Drehmoment der Drehmoment der
Achsen, die Achsen, die
Abweichung der Abweichung der
Position der Position der Achsen
Driver
Achsen und die und die Abweichung
Achse/
SF | Kollisions- Abweichung der der TCP-Position. Stopp
PL d/Kat. 3 Schalt- 350 ms
14 | schutz TCP-Position. Wenn eine Kollision Kategorie 2
schrank/
Wenn eine erkannt wird, wird
PSCB
Kollision erkannt die Sicherheits-
wird, wird die funktion ausgeldst.
Sicherheits-
funktion ausgelost.
Konfigurierbarer Konfigurierbarer
zusatzlicher zuséatzlicher digitaler
digitaler Not-Aus- Not-Aus-Sicherheits-
Sicherheits- eingang. Die
eingang. Die Funktion wird von Driver
SF | Zuséatzliche Stopp
Funktion wird von einem externen PL d/Kat. 3 Achse/ 250 ms
15 Not-Funktion Kategorie 2
einem externen Gerat Uber PSCB
Gerat Uber Sicherheits-
Sicherheits- eingange ausgelost.
eingange Wenn das
ausgeldst. Wenn Eingangssignal hoch
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das
Eingangssignal
hoch (high) ist,
wird der Stopp der
Kategorie 1
ausgelost. Der
Roboter bremst
bis zum Stillstand
ab und die
Stromversorgung
des Roboters wird
unterbrochen,

sobald alle

Achsen stillstehen.

Wenn sich die
beiden digitalen
Signale
unterscheiden,
wird der Not-Aus

ausgelost.

(high) ist, wird der
Stopp der Kategorie
1 ausgeldst. Der
Roboter bremst bis
zum Stillstand ab
und die
Stromversorgung
des Roboters wird
unterbrochen,
sobald alle Achsen
stillstehen. Wenn
sich die beiden
digitalen Signale
unterscheiden, wird
der Not-Aus

ausgelost.

Konfigurierbarer
zusatzlicher
digitaler
Sicherheitsstopp-
Eingang. Die

Funktion wird von

Konfigurierbarer
zuséatzlicher digitaler
Sicherheitsstopp-
Eingang. Die
Funktion wird von

einem externen

einem externen Gerat Gber
Gerat Uber Sicherheits- Driver
Zusatzlicher
Sicherheits- eingange ausgelost. Achse/
SF | Sicherheits- Stopp
eingange Wenn das PL d/Kat. 3 Schalt- 350 ms
16 | stopp- Kategorie 2
ausgeldst. Wenn Eingangssignal hoch schrank/
Eingang
das (high) ist, wird der PSCB
Eingangssignal Stopp der Kategorie
niedrig (low) ist, 2 ausgel6st. Der
wird der Stopp der | Roboter wird
Kategorie 2 entsprechend der
ausgel6st. Der programmierten
Roboter wird Trajektorie
entsprechend der abgebremst und alle
128 © JAKA 12 2024
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programmierten
Trajektorie
abgebremst und
alle Achsen gehen
in den Stillstand

Uber. Der Roboter

Achsen gehen in
den Stillstand Gber.
Der Roboter bleibt
noch aktiviert. Wenn
sich die beiden

digitalen Signale

SF
17

Sicherheits-
stopp-Reset-

Eingang

bleibt noch unterscheiden, wird
aktiviert. Wenn der Sicherheitsstopp
sich die beiden ausgelodst.

digitalen Signale

unterscheiden,

wird der

Sicherheitsstopp

ausgelost.

Konfigurierbarer Konfigurierbarer
digitaler digitaler Sicherheits-
Sicherheits- eingang fur das

eingang fur das
Zuriicksetzen des
Sicherheits-
stopps. Die
Funktion wird von
einem externen
Gerat Uber
Sicherheits-
eingange
ausgeldst. Durch
den Ubergang von
einem niedrigen
(low) auf ein
hohes (high)
Signal wird der
Sicherheitstopp-
zustand
zuriickgesetzt.
Wenn sich die
beiden digitalen
Signale
unterscheiden,
wird der

Sicherheits-stopp

Zurucksetzen des
Sicherheitsstopp.
Die Funktion wird
von einem externen
Gerat Gber
Sicherheits-
eingange ausgelost.
Durch den
Ubergang von
einem hohen (high)
auf ein niedriges
(low) Signal wird der
Sicherheitstopp-
zustand
zuriickgesetzt.
Wenn sich die
beiden digitalen
Signale
unterscheiden, wird
der Sicherheitsstopp

nicht zurlickgesetzt.

PL d/Kat. 3

Driver
Achse/
Schalt-
schrank/

PSCB

350 ms

Zurlicksetz
envon
Stopp

Kategorie 2
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nicht

zuruickgesetzt.

Konfigurierbarer Konfigurierbarer
digitaler digitaler
Sicherheits- Sicherheitseingang
eingang im im reduzierten
reduzierten Modus. Die Funktion
Modus. Die wird von einem

Funktion wird von
einem externen
Gerat Uber
Sicherheitseingan
ge ausgelost.
Wenn das

Eingangssignal

externen Gerat Giber
Sicherheits-
eingange ausgelost.
Wenn das
Eingangssignal hoch
(high) ist, wird der

reduzierte Modus

niedrig (low) ist, ausgelost. Der Driver
Reduzierter wird der reduzierte | reduzierte Modus Achse/ Redu-
SF
Modus Modus ausgelst. hat Auswirkungen PL d/Kat. 3 Schalt- 350 ms Zierter
18
Eingang Der reduzierte auf die TCP- schrank/ Modus
Modus hat Geschwindigkeit, PSCB
Auswirkungen auf | TCP-Leistung, das
die TCP- Drehmoment des
Geschwindigkeit, Roboters und die
TCP-Leistung, das | Roboterleistung.
Drehmoment des Wenn sich die
Roboters und die beiden digitalen
Roboterleistung. Signale
Wenn sich die unterscheiden, wird
beiden digitalen der reduzierte
Signale Modus ausgelost.
unterscheiden,
wird der reduzierte
Modus ausgelst.
Konfigurierbarer Konfigurierbarer
Zwei-
digitaler digitaler
kanalige
Sicherheits- Sicherheitsausgang
Ausgang Not- Ausgangs-
SF ausgang fir den fur den Zustand der
Aus-Taste- PL d/Kat. 3 PSCB 250 ms signale mit
19 Zustand der Not- Not-Aus-Taste.
Zustand hoch-
Aus-Taste. Wenn Wenn die Not-Aus-
omigem
die Not-Aus-Taste | Taste am Bediengriff
Zustand
am Bediengriff gedrickt wird, sind
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gedrickt wird, sind
die Signale der
beiden digitalen
Ausgéange niedrig
(low). Der Not-Aus
der externen Not-
Aus-Taste und der
zusétzliche Not-
Aus-Eingang
haben keine
Auswirkung auf

diesen Ausgang.

die Signale der
beiden digitalen
Ausgange hoch
(high). Der Not-Aus
der externen Not-
Aus-Taste und der
zusatzliche Not-Aus-
Eingang haben
keine Auswirkung

auf diesen Ausgang.

SF
20

Ausgang
System-Not-

Aus-Zustand

Konfigurierbarer
digitaler
Sicherheits-
ausgang fur den
Not-Aus-Zustand.
Wenn der Roboter
in den Not-Aus-
Zustand ubergeht,
sind die Signale
der beiden
digitalen
Ausgange niedrig
(low). Das Not-
Aus uber die Not-
Aus-Taste am
Bediengriff, das
Not-Aus lber eine
externe Not-Aus-
Taste oder einen
zusétzlichen Not-
Aus-Eingang
wirken sich auf
diesen Ausgang

aus.

Konfigurierbarer
digitaler
Sicherheitsausgang
fir den Not-Aus-
Zustand. Wenn der
Roboter in den Not-
Aus-Zustand
Ubergeht, sind die
Signale der beiden
digitalen Ausgénge
hoch (high). Das
Not-Aus Uber die
Not-Aus-Taste am
Bediengriff, das Not-
Aus Uber eine
externe Not-Aus-
Taste oder einen
zusatzlichen Not-
Aus-Eingang wirken
sich auf diesen

Ausgang aus.

PL d/Kat. 3

PSCB

250 ms

Zwei-
kanalige
Ausgangs-
signale mit
hoch-
omigem

Zustand
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Konfigurierbare Konfigurierbare
digitale digitale Sicherheits-
Sicherheits- ausgange fir den
ausgange fur den System-
System- Sicherheitsstopp- Zwei-
Ausgang Sicherheitsstopp- Zustand. Wenn der kanalige
System- Zustand. Wenn Roboter in den Ausgangs-
SF
Sicherheits- der Roboter in den | Sicherheitsstopp- PL d/Kat. 3 PSCB 350 ms signale mit
21
stopp- Sicherheitsstopp- Zustand ubergeht, hoch-
Zustand Zustand ubergeht, | sind die Signale der omigem
sind die Signale beiden digitalen Zustand
der beiden Ausgange hoch
digitalen (high).
Ausgange niedrig
(low).
Konfigurierbare Konfigurierbare
digitale digitale Sicherheits-
Sicherheits- ausgange flr den
ausgange fur den Bewegungszustand
Bewegungs- des Roboters. Wenn
zustand des der Roboter in
Zwei-
Roboters. Wenn Bewegung ist, sind
kanalige
der Roboter in die Signale der
Roboter in Driver Ausgangs-
SF Bewegung ist, digitalen Ausgéange
Bewegung PL d/Kat. 3 Achsen/ 100 ms signale mit
22 sind die Signale hoch (high). Die
Ausgang PSCB hoch-
der digitalen Signale der digitalen
omigem
Ausgange niedrig Ausgange sind
Zustand
(low). Die Signale niedrig (low), wenn
der digitalen der Roboter sich
Ausgange sind nicht bewegt.
hoch (high), wenn
der Roboter sich
nicht bewegt.
Konfigurierbarere Konfigurierbarere Zwei-
digitale digitale kanalige
Roboter nicht | Sicherheitsausgan | Sicherheitsausgang Driver Ausgangs-
SF
in Bewegung ge fur den e fur den PL d/Kat. 3 Achsen/ 100 ms signale mit
23
Ausgang Bewegungszustan | Bewegungszustand PSCB hoch-
d des Roboters. des Roboters. Wenn omigem
Wenn der Roboter | der Roboter anhélt Zustand
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anhalt (wahrend
des Anhaltens
oder im Stillstand),
sind die Signale
der beiden
digitalen
Ausgange hoch
(high). Die Signale
der digitalen
Ausgange sind
niedrig (low),

wenn der Roboter

(wahrend des
Anhaltens oder im
Stillstand), sind die
Signale der beiden
digitalen Ausgange
niedrig (low). Die
Signale der digitalen
Ausgange sind hoch
(high), wenn der
Roboter sich im
Anhaltevorgang

oder Stillstand

sich im befindet.
Anhaltevorgang
oder Stillstand
befindet.
Konfigurierbare Konfigurierbare
digitale digitale Sicherheits-
Sicherheits- ausgange fur den
ausgange flr den reduzierten Modus. Zwei-
reduzierten Wenn sich der kanalige
Reduzierter Modus. Wenn sich | Roboter im Ausgangs-
SF
Modus der Roboter im reduzierten Modus PL d/Kat. 3 PSCB 350 ms signale mit
24
Ausgang reduzierten Modus | befindet, sind die hoch-
befindet, sind die Signale der beiden omigem
Signale der beiden | digitalen Ausgéange Zustand
digitalen hoch (high).
Ausgange niedrig
(low).
Konfigurierbare Konfigurierbare
digitale digitale Sicherheits-
Sicherheits- ausgange fir den
Zwei-
ausgange flr den normalen Modus.
kanalige
Kein normalen Modus. Wenn sich der
Ausgangs-
SF | reduzierter Wenn sich der Roboter nicht im
PL d/Kat. 3 PSCB 350 ms signale mit
25 | Modus Roboter nicht im reduzierten Modus
hoch-
Ausgang reduzierten Modus | befindet, sind die
omigem
befindet, sind die Signale der beiden
Zustand
Signale der beiden | digitalen Ausgange
digitalen hoch (high).
Ausgange niedrig
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(low).

Die Sicherheits-
funktion berechnet
kontinuierlich das
fur jede einzelne
Achse zulassige
Drehmoment, um

innerhalb der fiir

Die
Sicherheitsfunktion
berechnet
kontinuierlich das fir
jede einzelne Achse
zulassige

Drehmoment, um

das TCP innerhalb der fiir das
festgelegten TCP festgelegten
Driver
SF | TCP-Kraft- Kraftbegrenzung Kraftbegrenzung zu Stopp
PL d/Kat. 3 Achsen/ 350 ms
26 begrenzung zu bleiben. Wenn bleiben. Wenn der Kategorie 2
PSCB
der Drehmomentausgan
Drehmomentausg | g den Grenzwert
ang den Uberschreitet, wird
Grenzwert die
Uberschreitet, wird | Sicherheitsfunktion
die Sicherheits- ausgelost.
funktion ausgeldst.
Konfigurierbarer Konfigurierbarer
digitaler digitaler
Sicherheits- Sicherheitseingang
eingang fur die 3- fur die 3-Positionen-
Positionen- Freigabe. Diese
Freigabe. Diese Sicherheitsfunktion
Sicherheits- wird von einem
funktion wird von externen Gerat Giber
Driver
einem externen einen
3-Positionen- Achsen/
SF Gerat Uber einen Sicherheitseingang Stopp
Freigabe- PL d/Kat. 3 Schalt- 350 ms
27 Sicherheits- ausgelost. Die Kategorie 2
Eingang schrank/
eingang Begrenzung der 3-
PSCB
ausgelost. Die Positionen-Freigabe
Begrenzung der 3- | wird ausgelost,
Positionen- wenn das Signal der
Freigabe wird externen Eingange
ausgel6st, wenn hoch (high) ist.
das Signal der Wenn sich die
externen beiden digitalen
Eingange niedrig Signale
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(low) ist. Wenn
sich die beiden
digitalen Signale
unterscheiden,
wird die 3-
Positionen-
Freigabe

ausgelost.

unterscheiden, wird
die 3-Positionen-

Freigabe ausgelost.
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Name Name Name Funktions-
Typ Datentyp Beschreibung Einheit Registertyp
CAB 1.0' CAB 2.12 MiniCab?® code
8 DO1 DO1 DO1
9 Allgemeiner DO2 DO2 DO2
10 digitaler DO3 DO3 DO3
11 Eingang DO4 DO4 DO4
Diskreter
135 DO128 DO128 DO128
Eingang ist
136 -
BOOL 02 lesbar, aber
nicht
142 - CAB DI7 CAB DI7
schreibbar.
143 - CAB DI8 -
151 - CAB DI16
152 Tool DI1 Tool DI1 Tool DI1
153 Tool DI2 Tool DI2 Tool DI2
40 DI DI DI
41 DI2 DI2 DI2
42 DI3 DI3 DI3
43 Dl4 Dl4 Dl4
167 DI128 DI128 DI128
168 - CAB DO1 CAB DO1
BOOL 01/05/15 Spule
174 - CAB DO7 CAB DO7
175 - CAB DO8 -
183 - CAB DO16 -
184 Tool DO1 Tool DO1 Tool DO1
185 Tool DO2 Tool DO2 Tool DO2
96 AO01 AO01 AO01
97 AO02 AO02 AO02
Eingangs-
98 AO03 AO03 AO03
UINT16 register
99 Analoger AO04 AO04 AO04
04 lesbar, aber
Eingang
nicht
111 AO16 AO16 AO16
schreibbar
112 AO17 AO17 AO17
INT16
113 AO18 AO18 AO18
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114 AO19 AO19 AO19
115 AO20 AO20 AO20
127 AO32 AO32 AO32
128 AO33 AO33 AO33
129 AO33 AO33 AO33 FLOAT32
130 AO34 AO34 AO34 (Big-
131 AO34 AO34 AO34 Endian-
Dar-
190 AO64 AO64 AOG4 stellung)
191 AO64 AO64 AO64
192 - CAB Al1 -
193 CAB Al2
UINT16
194 Tool Al1 Tool Al1 Tool Al1
195 Tool Al2 Tool Al2 Tool Al2
100 AlO1 AlO1 AlO1
101 Al02 Al02 Al02
102 AlO3 AlO3 AlO3
UINT16
103 Al04 Al04 Alo4
115 Al16 Al16 Al16
116 A7 A7 A7
117 Al18 Al18 Al18
118 Al19 Al19 Al19 Wartungs-
INT16
119 Al20 Al20 Al20 register
Analoger
03/06/16 lesbar, aber
Ausgang
131 Al32 Al32 Al32 nicht
132 AI33 AI33 AI33 schreibbar
133 AI33 AI33 AI33 FLOAT32
134 Al34 Al34 Al34 (Big-
135 Al34 Al34 Al34 Endian-
Dar-
194 Al64 Al64 Al64 stellung)
195 Al64 Al64 Al64
196 - CAB AO1 -
UINT16
197 - CAB AO2 -
Roboterbezogene Daten (Big-Endian-Darstellung)
300 Servo-Version Nr. Eingangs-
INT32
302 Roboterdaten Roboter-Version Nr. 04 register
304 Spannung Achse 1 FLOAT32 Spannung flr lesbar, aber
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306 Spannung Achse 2 jede Achse nicht
308 Spannung Achse 3 schreibbar
310 Spannung Achse 4
312 Spannung Achse 5
314 Spannung Achse 6
316 Temperatur Achse 1
318 Temperatur Achse 2
320 Temperatur Achse 3 Temperatur
FLOAT32 °C
322 Temperatur Achse 4 fiir jede Achse
324 Temperatur Achse 5
326 Temperatur Achse 6
328 Servo Achse 1 Fehlercode
330 Servo Achse 2 Fehlercode
Servo-
332 Servo Achse 3 Fehlercode
INT32 Fehlercode fiir
334 Servo Achse 4 Fehlercode
jede Achse
336 Servo Achse 5 Fehlercode
338 Servo Achse 6 Fehlercode
340 Achse 1 Fehlerstatus Servo-
341 Achse 2 Fehlerstatus Fehlerstatus.
342 Achse 3 Fehlerstatus 0 steht fir
UINT16
343 Achse 4 Fehlerstatus LFehler’, 1
344 Achse 5 Fehlerstatus steht ,kein
345 Achse 6 Fehlerstatus Fehler®.
346 Achse 1 aktiviert Status
Servo-
347 Achse 2 aktiviert Status
Aktivierungs-
348 Achse 3 aktiviert Status
UINT16 status. O steht
349 Achse 4 aktiviert Status
fir ,inaktiv*, 1
350 Achse 5 aktiviert Status
steht ,aktiv*.
351 Achse 6 aktiviert Status
352 Achse 1 Kollisionsstatus Servo-
353 Achse 2 Kollisionsstatus Kollisions-
354 Achse 3 Kollisionsstatus status. 0 steht
UINT16
355 Achse 4 Kollisionsstatus fir ,keine
356 Achse 5 Kollisionsstatus Kollision®, 1
357 Achse 6 Kollisionsstatus fur ,Kollision®.
358 Achse 1 Stromstérke
360 Achse 2 Stromstérke
Stromstarke
362 Achse 3 Stromstérke FLOAT32 A
fir jede Achse
364 Achse 4 Stromstérke
366 Achse 5 Stromstarke
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368

370

Achse 6 Stromstarke

372

Sensor Kraft X

374

Sensor Kraft Y

376

Sensor Kraft Z

378

Sensor Drehmoment RX

FLOAT32

380

Sensor Drehmoment RY

382

Sensor Drehmoment RZ

384

Position Achse 1

386

Position Achse 2

388

Position Achse 3

390

Position Achse 4

FLOAT32

392

Position Achse 5

394

Position Achse 6

Drehmoment/
Kraft des
Kraftregelungs

sensors

Nm

396

Geschwindigkeit Achse 1

398

Geschwindigkeit Achse 2

400

Geschwindigkeit Achse 3

402

Geschwindigkeit Achse 4

FLOAT32

404

Geschwindigkeit Achse 5

406

Geschwindigkeit Achse 6

Position fiir

jede Achse

408

TCP-Position X

410

TCP-Position Y

412

TCP-Position Z

414

TCP-Position RX

FLOAT32

416

TCP-Position RY

418

TCP-Position RZ

Geschwindig-
keit fir jede

Achse

°ls

420

TCP-Geschwindigkeit X

422

TCP-Geschwindigkeit Y

424

TCP-Geschwindigkeit Z

426

TCP-Geschwindigkeit RX

FLOAT32

428

TCP-Geschwindigkeit RY

430

TCP-Geschwindigkeit RZ

TCP

432

TCP-Offset X

434

TCP-Offset Y

436

TCP-Offset Z

438

TCP-Offset RX

FLOAT32

440

TCP-Offset RY

442

TCP-Offset RZ

TCP-
Geschwindig-

keit

mm/s

444

Basis-Offset X

446

Basis-Offset Y

FLOAT32

Basis-Offset Z

Werkzeug-
koordinaten-

system

Benutzer-
koordinaten-

system
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448

Basis-Offset RX

450

Basis-Offset RY

452

Basis-Offset RZ

454

455

Roboterkollisi
on. 0 steht fiir
,keine
Kollision®, 1

fir ,Kollision®.

456

Not-Aus

457

Einschalten

458

Aktivieren

Weiche
Begrenzung

(Soft Limit)

459

460

Zielposition

erreichen

461

Servo-
Positions-
modus: 4
Admittanz-
regelung:2
Freedrive-
Modus:1
Andere Modi:

0

462

Verlangsamter
Modus Level
1:1
Verlangsamter
Modus Level
2:2
Schutzstopp:

3

464

Erhéhung der
Geschwindig-

keit

466

Fehlercode

Kollisionsschutzstopp UINT16
Not-Aus UINT16
Roboter einschalten UINT16
Roboter aktivieren UINT16
Weiche Begrenzung (Soft Limit) UINT16
In Position (INPOS) UINT16
Bewegungsmodus UINT16
Reduzierter Modus Level 1 UINT16
Erhéhung der Geschwindigkeit FLOAT32
Bewegung-Fehlercode INT32
Schaltschrank-Temperatur FLOAT32

Schaltschrank

-Temperatur

468

Durchschnittsleistung Schaltschrank

Leistung
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Schaltschrank

Stromstarke
470 Durchschnittsstromstarke Schaltschrank
Schaltschrank

Foérderband-
472 UHI_PULES FLOAT32
Impuls

Foérderband-
474 UHI_SPEED Geschwindig-

keit

Foérderband-
476 UHI_DIR UINT16
Richtung

Urspriinglicher
477 UHI_ORIGIN_PULES INT32 Impuls des

Foérderbands

Roboter
meldet Fehler:
1

479 ERROR_TRIGGERED BOOL
Roboter

meldet keinen

Fehler: 0

TCP-Linear-
480 TCP-Lineargeschwindigkeit FLOAT32 geschwindig- mm/s

keit

Roboter-
482 Prifsumme UINT16
Prifsumme

TCP-Winkel-
484 TCP-Winkelgeschwindigkeit FLOAT32 geschwindig- °ls

keit

Roboter nicht
im reduzierten
Modus: 0

486 Reduzierter Modus
Roboter im

reduzierten

Modus: 1

487 Reserviert Reserviert

Reserviert Reserviert

555 Reserviert Reserviert
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" 1. ANMERKUNG

Sie kdnnen die Versionsnummer des Schaltschranks anhand der Seriennummer an dem Aufkleber

auf dem Schaltschrank erfahren.

" Die Seriennummer des CAB 1.0 besteht aus der Modellnummer des Roboters gefolgt von einer ,,10“ und

einer dreistelligen fortlaufenden Nummer (Beispiel: Zu710001).

2 Die Seriennummer des CAB 2.1 besteht aus der Modellnummer des Roboters gefolgt von einer ,21“ und

einer vierstelligen fortlaufenden Nummer (Beispiel: CAB7210001).

3 Die Seriennummer des MiniCab besteht aus dem ,CABm" gefolgt von der MiniCab-Version und einer

vierstelligen fortlaufenden Nummer (Beispiel: CABm110001).
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Anhang E PROFINET E/A-Adresstabelle

Ubertragungstyp R -> P (Roboter -> PLC) PLC-Einstellungen

Bit Daten Datengruppe Slot Subslot I-

Eingabeadresse

0 Seriennummer des Roboters (Int32) 0
32 Servo-Versionsnummer (Int32) 4
64 CAB_AVERAGECURRENT (Float) (W) 8
96 CAB_AVERAGEPOWER (Float) (°C) 12
128 CAB_AVERAGETEMPERATURE (Float) (°C) 16
160 POWER_ON (Einschalten) 20.0
160+1 ROBOT_ENABLE (Roboter aktiviert) 20.1
Roboterstatus,
160+2 Reserviert 20.2
Sicherheitseinstellungen
192 MOTION_ERRCODE (Int32) 1 1 24
1_R -> P_Robot_Safety
224 Motion Model (UInt32) 28
32+4 Bytes
224+8 Verlangsamter Modus Level (UInt32) 29
224+16 EMERGENCY_STOP (Not-Aus) 30.0
224+17 COLLISION_PROTECTIVE_STOP 30.1
224+18 ON_SOFT_LIMIT 30.2

224+19 REDUCED_MODE

224+20 Reserviert 30.3
256 CHECKSUM (Prifsumme) (Int32) 32
288 Spannung Achse 1 (Float) (V) 36
320 Spannung Achse 2 (Float) (V) 40
352 Spannung Achse 3 (Float) (V) 44
384 Spannung Achse 4 (Float) (V) 48
416 Spannung Achse 5 (Float) (V) 52
448 Spannung Achse 6 (Float) (V) 56
480 Stromstarke Achse 1 (Float) (A) 60
512 Stromstérke Achse 2 (Float) (A) Achse 64
544 Stromstarke Achse 3 (Float) (A) 2_R->P_Achse 2 1 68
576 Stromstarke Achse 4 (Float) (A) 172+48 Bytes 72
608 Stromstarke Achse 5 (Float) (A) 76
640 Stromstérke Achse 6 (Float) (A) 80
672 Position Achse 1 (Float) (°) 84
704 Position Achse 2 (Float) (°) 88
736 Position Achse 3 (Float) (°) 92
768 Position Achse 4 (Float) (°) 96
800 Position Achse 5 (Float) (°) 100
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832 Position Achse 6 (Float) (°) 104
864 Geschwindigkeit Achse 1 (Float) (°/s) 108
896 Geschwindigkeit Achse 2 (Float) (°/s) 112
928 Geschwindigkeit Achse 3 (Float) (°/s) 116
960 Geschwindigkeit Achse 4 (Float) (°/s) 120
992 Geschwindigkeit Achse 5 (Float) (°/s) 124
1024 Geschwindigkeit Achse 6 (Float) (°/s) 128
1088 Temperatur Achse 1 (Float) (°C) 132
1120 Temperatur Achse 2 (Float) (°C) 136
1152 Temperatur Achse 3 (Float) (°C) 140
1184 Temperatur Achse 4 (Float) (°C) 144
1216 Temperatur Achse 5 (Float) (°C) 148
1248 Temperatur Achse 6 (Float) (°C) 152
1280 Drehmoment Achse 1 (Float) (Nm) 156
1312 Drehmoment Achse 2 (Float) (Nm) 160
1344 Drehmoment Achse 3 (Float) (Nm) 164
1376 Drehmoment Achse 4 (Float) (Nm) 168
1408 Drehmoment Achse 5 (Float) (Nm) 172
1440 Drehmoment Achse 6 (Float) (Nm) 176
1472 Servo Achse 1 Fehlercode (Int32) 180
1504 Servo Achse 2 Fehlercode (Int32) 184
1536 Servo Achse 3 Fehlercode (Int32) 188
1568 Servo Achse 4 Fehlercode (Int32) 192
1600 Servo Achse 5 Fehlercode (Int32) 196
1632 Servo Achse 6 Fehlercode (Int32) 200
Fehlerstatus Achse (kein Fehler: 0, Fehler: 1)
1664 208
(UInt8)
Aktivierungsstatus Achse (deaktiviert: 0,
1664+8 209
aktiviert:1) (UInt8)
Kollisionsstatus Achse (keine Kollision: 0,
1664+16 210
Kollision: 1) (UInt8)
1664+24 Reserviert 211
1696 Reserviert (Float) 44 Byte 212
2048 TCP-Position X (Float) (mm) 256
2080 TCP-Position Y (Float) (mm) 260
2112 TCP-Position Z (Float) (mm) TCP und Basis 264
2144 TCP-Position RX (Float) (°) 3_R->P_TCP_BASE 268
2176 TCP-Position RY (Float) (°) 88+40 Bytes 272
2208 TCP-Position RZ (Float) (°) 276
2240 TCP-Geschwindigkeit X (Float) (mm) 280
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2272 TCP-Geschwindigkeit Y (Float) (mm) 284
2304 TCP-Geschwindigkeit Z (Float) (mm) 288
2336 TCP- Geschwindigkeit RX (Float) (°) 292
2368 TCP- Geschwindigkeit RY (Float) (°) 296
2400 TCP- Geschwindigkeit RZ (Float) (°) 300
2432 TCP-Offset X (mm) 304
2464 TCP-Offset Y (mm) 308
2496 TCP-Offset Z (mm) 312
2528 TCP-Offset RX (°) 316
2560 TCP-Offset RY (°) 320
2592 TCP-Offset RZ (°) 324
2624 Basis-Offset X (mm) 328
2656 Basis-Offset Y (mm) 332
2688 Basis-Offset Z (mm) 336
2720 Basis-Offset RX (°) 340
2752 Basis-Offset RY (°) 344
2784 Basis-Offset RZ (°) 348
2816 TCP-Lineargeschwindigkeit (mm/s) 352
2848 TCP-Winkelgeschwindigkeit (°/s) 356
2880 Reserviert (40 Bytes) 360
3200 Boolesche Register 0-31 Boolesche Ausgangsregister 400
3232 Boolesche Register 32-63 Digitaler Ausgang (DO) 0 bis 63 404
4 R->P_DO ) 1
3264 Reserviert (4 Bytes) 408
8+4 Bytes
3296 Integer Register 0 412
3328 Integer Register 1 416
3360 Integer Register 2 420
3392 Integer Register 3 424
3424 Integer Register 4 428
3456 Integer Register 5 432
3488 Integer Register 6 Integer Ausgangsregister 436
3520 Integer Register 7 Analoger Ausgang (AO) 0 bis 63 440
3552 Integer Register 8 5_R->P_AO_INT ° 1 444
3584 Integer Register 9 128 Bytes 448
3616 Integer Register 10 452
3648 Integer Register 11 456
3680 Integer Register 12 460
3712 Integer Register 13 464
3744 Integer Register 14 468
3776 Integer Register 15 472
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3808 Integer Register 16 476
3840 Integer Register 17 480
3872 Integer Register 18 484
3904 Integer Register 19 488
3936 Integer Register 20 492
3968 Integer Register 21 496
4000 Integer Register 22 500
4032 Integer Register 23 504
4064 Integer Register 24 508
4096 Integer Register 25 512
4128 Integer Register 26 516
4160 Integer Register 27 520
4192 Integer Register 28 524
4224 Integer Register 29 528
4256 Integer Register 30 532
4288 Integer Register 31 536
4320 Float Register 0 540
4352 Float Register 1 544
4384 Float Register 2 548
4416 Float Register 3 552
4448 Float Register 4 556
4480 Float Register 5 560
4512 Float Register 6 564
4544 Float Register 7 568
4576 Float Register 8 572
4608 Float Register 9 576
4640 Float Register 10 Float Ausgangsregister 580
4672 Float Register 11 Analoger Ausgang (AO) 0 bis 63 584
4704 Float Register 12 6_R->P_AO_FLOAT 588
4736 Float Register 13 128 Bytes 592
4768 Float Register 14 596
4800 Float Register 15 600
4832 Float Register 16 604
4864 Float Register 17 608
4896 Float Register 18 612
4928 Float Register 19 616
4960 Float Register 20 620
4992 Float Register 21 624
5024 Float Register 22 628
5056 Float Register 23 632
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5088 Float Register 24 636
5120 Float Register 25 640
5152 Float Register 26 644
5184 Float Register 27 648
5216 Float Register 28 652
5248 Float Register 29 656
5280 Float Register 30 660
5312 Float Register 31 664
Ubertragungstyp P -> R (PLC -> Roboter) PLC-Einstellungen
Bit Daten Datengruppe Slot Subslot Q-Ausgabe
Ubertragungstyp R -> P (Roboter -> PLC)
0 Boolesche Register 0-31 Boolesche Eingangsregister 0
32 Boolesche Register 32-63 Digitaler Eingang (DI) 0 bis 64 4
7 P->R_AO ! 1
64 Reserviert (4 Bytes) 8
8+4 Bytes
96 Integer Register 0 12
128 Integer Register 1 16
160 Integer Register 2 20
192 Integer Register 3 24
224 Integer Register 4 28
256 Integer Register 5 32
288 Integer Register 6 36
320 Integer Register 7 40
352 Integer Register 8 44
384 Integer Register 9 48
416 Integer Register 10 52
Integer Eingangsregister
448 Integer Register 11 56
Analoger Eingang (Al) 0 bis 31
480 Integer Register 12 8 1 60
8_P->R_ALINT
512 Integer Register 13 64
128 Bytes
544 Integer Register 14 68
576 Integer Register 15 72
608 Integer Register 16 76
640 Integer Register 17 80
672 Integer Register 18 84
704 Integer Register 19 88
736 Integer Register 20 92
768 Integer Register 21 96
800 Integer Register 22 100
832 Integer Register 23 104
864 Integer Register 24 108
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896 Integer Register 25 112
928 Integer Register 26 116
960 Integer Register 27 120
992 Integer Register 28 124
1024 Integer Register 29 128
1056 Integer Register 30 132
1088 Integer Register 31 136
1120 Float Register 0 140
1152 Float Register 1 144
1184 Float Register 2 148
1216 Float Register 3 152
1248 Float Register 4 156
1280 Float Register 5 160
1312 Float Register 6 164
1344 Float Register 7 168
1376 Float Register 8 172
1408 Float Register 9 176
1440 Float Register 10 180
1472 Float Register 11 184
1504 Float Register 12 188
1536 Float Register 13 192
1568 Float Register 14 196
1600 Float Register 15 200
1632 Float Register 16 204
1664 Float Register 17 208
1696 Float Register 18 212
1728 Float Register 19 216
1760 Float Register 20 220
1792 Float Register 21 224
1824 Float Register 22 228
1856 Float Register 23 232
1888 Float Register 24 236
1920 Float Register 25 240
1952 Float Register 26 244
1984 Float Register 27 248
2016 Float Register 28 252
2048 Float Register 29 256
2080 Float Register 30 260
2112 Float Register 31 264
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Register Datentyp Script-Funktion Index (CAB 1.0) Index (CAB 2.1) Index (MiniCab)
get_digital_output (type, index)
DO 0-63 boolesche set_digital_output(type, index, 136-199 144-207 135-198
tarState, immed)
get_analog_output (type, index)
AO 0-31 int set_analog_output(type, index, 64-95 66-97 64-95
tarValue, immed)
get_analog_output (type, index)
AO 32-63 float set_analog_output (type, index, 96-127 98-129 96-128
tarValue, immed)
Register Datentyp Script-Funktion Index (CAB 1.0) Index (CAB 2.1) Index (MiniCab)
DI 0-63 boolesche get_digital_input (type, index) 136-199 144-207 135-198
Al 0-31 int get_analog_input (type, index) 72-103 66-97 64-95
Al 32-63 float get_analog_input (type, inde) 104-135 98-129 96-127
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Ubertragungstyp R -> P (Roboter -> PLC) PLC-Einstellungen (492 Bytes)
Bit Daten Datengruppe I-Eingabeadresse
0 Seriennummer des Roboters (Int32) 0
32 Servo-Versionsnummer (Int32) 4
64 POWER_ON (Einschalten) 8.0
64+1 ROBOT_ENABLE (Roboter aktiviert) 8.1
64+2 Reserviert 8.2
Roboterstatus,
96 MOTION_ERRCODE (Int32) 12
Sicherheitseinstellungen
128 Motion Model (UInt32) 16
1_R -> P_Robot_Safety
128+8 Verlangsamter Modus Level (UInt32) 17
20 Bytes
128+16 EMERGENCY_STOP (Not-Aus) 18.0
128+17 COLLISION_PROTECTIVE_STOP 18.1
128+18 ON_SOFT_LIMIT 18.2
128+19 REDUCED_MODE 18.3
128+20 Reserviert 18.4
160 Stromstarke Achse 1 (Float) (A) 20
192 Stromstarke Achse 2 (Float) (A) 24
224 Stromstarke Achse 3 (Float) (A) 28
256 Stromstarke Achse 4 (Float) (A) 32
288 Stromstarke Achse 5 (Float) (A) 36
320 Stromstarke Achse 6 (Float) (A) 40
352 Position Achse 1 (Float) (°) 44
384 Position Achse 2 (Float) (°) 48
416 Position Achse 3 (Float) (°) 52
448 Position Achse 4 (Float) (°) 56
480 Position Achse 5 (Float) (°) Achse 60
512 Position Achse 6 (Float) (°) 2_R->P_Achse 64
544 Geschwindigkeit Achse 1 (Float) (°/s) 124+20 Bytes 68
576 Geschwindigkeit Achse 2 (Float) (°/s) 72
608 Geschwindigkeit Achse 3 (Float) (°/s) 76
640 Geschwindigkeit Achse 4 (Float) (°/s) 80
672 Geschwindigkeit Achse 5 (Float) (°/s) 84
704 Geschwindigkeit Achse 6 (Float) (°/s) 88
736 Drehmoment Achse 1 (Float) (Nm) 92
768 Drehmoment Achse 2 (Float) (Nm) 96
800 Drehmoment Achse 3 (Float) (Nm) 100
832 Drehmoment Achse 4 (Float) (Nm) 104
864 Drehmoment Achse 5 (Float) (Nm) 108
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896 Drehmoment Achse 6 (Float) (Nm) 112
928 Servo Achse 1 Fehlercode (Int32) 116
960 Servo Achse 2 Fehlercode (Int32) 120
992 Servo Achse 3 Fehlercode (Int32) 124
1024 Servo Achse 4 Fehlercode (Int32) 128
1056 Servo Achse 5 Fehlercode (Int32) 132
1088 Servo Achse 6 Fehlercode (Int32) 136
1120 Fehlerstatus Achse (kein Fehler: 0, Fehler: 1) 140
(UInt8)
1120+8 Aktivierungsstatus Achse (deaktiviert: 0, 141
aktiviert:1) (UInt8)
1120+16 Kollisionsstatus Achse (keine Kollision: 0, 142
Kollision: 1) (UInt8)
1120+24 Reserviert 143
1152 Prifsumme (Int32) 144
1184 Reserviert (20 Bytes) 148-160
1312 Sensor Kraft X (Float) (N) TCP 164
1344 Sensor Kraft Y (Float) (N) 3_R->P_TCP 168
1376 Sensor Kraft Z (Float) (N) 80+44 Bytes 172
1408 Sensor Drehmoment RX (Float) (Nm) 176
1440 Sensor Drehmoment RY (Float) (Nm) 180
1472 Sensor Drehmoment RZ (Float) (Nm) 184
1504 TCP-Position X (Float) (mm) 188
1536 TCP-Position Y (Float) (mm) 192
1568 TCP-Position Z (Float) (mm) 196
1600 TCP-Position RX (Float) (°) 200
1632 TCP-Position RY (Float) (°) 204
1664 TCP-Position RZ (Float) (°) 208
1696 TCP-Offset X (Float) (mm) 212
1728 TCP-Offset Y (Float) (mm) 216
1760 TCP-Offset Z (Float) (mm) 220
1792 TCP-Offset RX (Float) (°) 224
1824 TCP-Offset RY (Float) (°) 228
1856 TCP-Offset RZ (Float) (°) 232
1888 TCP-Lineargeschwindigkeit (Float) (mm/s) 236
1920 TCP-Winkelgeschwindigkeit (Float) (°/s) 240
1952 Reserviert (44 Bytes) 244
2304 Boolesche Register 0-31 Boolesche Ausgangsregister 288
2336 Boolesche Register 32-63 Digitaler Ausgang (DO) 0 bis 63 292
2368 Reserviert (4 Bytes) 4_R->P_DO 296
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8+4 Bytes
2400 Integer Register 0 300
2432 Integer Register 1 304
2464 Integer Register 2 308
2496 Integer Register 3 312
2528 Integer Register 4 316
2560 Integer Register 5 320
2592 Integer Register 6 324
2624 Integer Register 7 328
2656 Integer Register 8 332
2688 Integer Register 9 336
2720 Integer Register 10 Integer Ausgangsregister 340
2752 Integer Register 11 Analoger Ausgang (AO) 0 bis 23 344
2784 Integer Register 12 5 R->P_AO_INT 348
2816 Integer Register 13 96 Bytes 352
2848 Integer Register 14 356
2880 Integer Register 15 360
2912 Integer Register 16 364
2944 Integer Register 17 368
2976 Integer Register 18 372
3008 Integer Register 19 376
3040 Integer Register 20 380
3072 Integer Register 21 384
3104 Integer Register 22 388
3136 Integer Register 23 392
3168 Float Register 0 396
3200 Float Register 1 400
3232 Float Register 2 404
3264 Float Register 3 408
3296 Float Register 4 412
3328 Float Register 5 416
Float Ausgangsregister
3360 Float Register 6 420
Analoger Ausgang (AO) 0 bis 23
3392 Float Register 7 424
6_R ->P_AO_FLOAT
3424 Float Register 8 428
96 Bytes
3456 Float Register 9 432
3488 Float Register 10 436
3520 Float Register 11 440
3552 Float Register 12 444
3584 Float Register 13 448
3616 Float Register 14 452
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3648 Float Register 15 456
3680 Float Register 16 460
3712 Float Register 17 464
3744 Float Register 18 468
3776 Float Register 19 472
3808 Float Register 20 476
3840 Float Register 21 480
3872 Float Register 22 484
3904 Float Register 23 488
Ubertragungstyp P -> R (PLC -> Roboter) PLC-Einstellungen (492 Bytes)
Bit Daten Datengruppe O-Ausgabeadresse
0 Boolesche Register 0-31 Boolesche Eingangsregister 0
32 Boolesche Register 32-63 Digitaler Eingang (DI) 0 bis 63 4
7 P->R_DI
64 Reserviert (4 Bytes) 8
8+4 Bytes
96 Integer Register 0 12
128 Integer Register 1 16
160 Integer Register 2 20
192 Integer Register 3 24
224 Integer Register 4 28
256 Integer Register 5 32
288 Integer Register 6 36
320 Integer Register 7 40
352 Integer Register 8 44
384 Integer Register 9 48
416 Integer Register 10 Integer Eingangsregister 52
448 Integer Register 11 Analoger Eingang (Al) 0 bis 23 56
480 Integer Register 12 8 P ->R_AILINT 60
512 Integer Register 13 96 Bytes 64
544 Integer Register 14 68
576 Integer Register 15 72
608 Integer Register 16 76
640 Integer Register 17 80
672 Integer Register 18 84
704 Integer Register 19 88
736 Integer Register 20 92
768 Integer Register 21 96
800 Integer Register 22 100
832 Integer Register 23 104
864 Float Register 0 Float Eingangsregister 108
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896 Float Register 1 Analoger Eingang (Al) 0 bis 23 112
928 Float Register 2 9_P->R_AI_FLOAT 116
960 Float Register 3 96 Bytes 120
992 Float Register 4 124
1024 Float Register 5 128
1056 Float Register 6 132
1088 Float Register 7 136
1120 Float Register 8 140
1152 Float Register 9 144
1184 Float Register 10 148
1216 Float Register 11 152
1248 Float Register 12 156
1280 Float Register 13 160
1312 Float Register 14 164
1344 Float Register 15 168
1376 Float Register 16 172
1408 Float Register 17 176
1440 Float Register 18 180
1472 Float Register 19 184
1504 Float Register 20 188
1536 Float Register 21 192
1568 Float Register 22 196
1600 Float Register 23 200
1632 204
Reserviert (288 Bytes)
3904 488
Register Datentyp Script-Funktion Index
get_digital_output (type, index) set_digital_output (type, index, tarState,
DO 0-63 boolesche 0-63
immed)
get_analog_output (type, index) set_analog_output (type, index, tarValue,
AO 0-23 int 0-23
immed)
get_analog_output (type, index) set_analog_output (type, index, tarValue,
AO 24-47 float 24-47
immed)
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Register Datentyp Script-Funktion Index
DI 0-63 boolesche get_digital_input (type, index) 0-63

Al 0-23 int get_analog_input (type, index) 0-23
Al 24-47 float get_analog_input (type, index) 24-47
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Name

Beschreibung

Einheit

Seriennummer des Roboters

Servo-Versionsnummer

Spannung Achse 1

Spannung Achse 2

Spannung Achse 3

Spannung Achse 4

Spannung Achse 5

Spannung Achse 6

Spannung fiir jede Achse

Temperatur Achse 1

Temperatur Achse 2

Temperatur Achse 3

Temperatur Achse 4

Temperatur Achse 5

Temperatur Achse 6

Temperatur firr jede Achse

°C

Servo Achse 1 Fehlercode

Servo Achse 2 Fehlercode

Servo Achse 3 Fehlercode

Servo Achse 4 Fehlercode

Servo Achse 5 Fehlercode

Servo Achse 6 Fehlercode

Servo-Fehlercode fir jede Achse

Achse 1 Fehlerstatus

Achse 2 Fehlerstatus

Achse 3 Fehlerstatus

Achse 4 Fehlerstatus

Achse 5 Fehlerstatus

Achse 6 Fehlerstatus

Servo-Fehlerstatus. 0 steht fiir ,kein Fehler®, 1 steht ,Fehler”.

Aktivierungsstatus Achse 1

Aktivierungsstatus Achse 2

Aktivierungsstatus Achse 3

Aktivierungsstatus Achse 4

Aktivierungsstatus Achse 5

Aktivierungsstatus Achse 6

Servo-Aktivierungs-status. 0 steht fir ,inaktiv, 1 steht ,aktiv".

Kollisionsstatus Achse 1

Kollisionsstatus Achse 2

Kollisionsstatus Achse 3

Kollisionsstatus Achse 4

Kollisionsstatus Achse 5

Servo-Kollisions-status. 0 steht fiir ,keine Kollision®, 1 fir ,Kollision*.
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Kollisionsstatus Achse 6

Stromstarke Achse 1

Stromstarke Achse 2

Stromstérke Achse 3

Stromstérke fir jede Achse A
Stromstérke Achse 4

Stromstérke Achse 5

Stromstérke Achse 6

Sensor Kraft X

Sensor Kraft Y N

Sensor Kraft Z

Drehmoment/Kraft des Kraftregelungssensors
Sensor Drehmoment RX

Sensor Drehmoment RY Nm

Sensor Drehmoment RZ

Position Achse 1

Position Achse 2

Position Achse 3

Position fiir jede Achse
Position Achse 4

Position Achse 5

Position Achse 6

Geschwindigkeit Achse 1

Geschwindigkeit Achse 2

Geschwindigkeit Achse 3

Geschwindigkeit flir jede Achse °ls
Geschwindigkeit Achse 4

Geschwindigkeit Achse 5

Geschwindigkeit Achse 6

TCP-Position X

TCP-Position Y mm

TCP-Position Z

TCP-Position
TCP-Position RX

TCP-Position RY °

TCP-Position RZ

TCP-Geschwindigkeit X

TCP-Geschwindigkeit Y mm/s

TCP-Geschwindigkeit Z

TCP-Geschwindigkeit
TCP- Geschwindigkeit RX

TCP- Geschwindigkeit RY °ls

TCP- Geschwindigkeit RZ

TCP-Offset X

TCP-Offset Y Werkzeug-Koordinatensystem mm

TCP-Offset Z
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TCP-Offset RX
TCP-Offset RY Werkzeug-Koordinatensystem °
TCP-Offset RZ
Basis-Offset X
Basis-Offset Y mm
Basis-Offset Z
Benutzer-Koordinatensystem
Basis-Offset RX
Basis-Offset RY °
Basis-Offset RZ
COLLISION_PROTECTIVE_STOP Roboterkollision. 0 steht fiir ,keine Kollision*, 1 fiir ,Kollision*®.
EMERGENCY_STOP (Not-Aus) Not-Aus
POWER_ON (Einschalten) Einschalten
ROBOT_ENABLE (Roboter aktiviert) Aktivieren
ON_SOFT_LIMIT Weiche Begrenzung (Soft Limit)
INPOS Zielposition erreichen
Servo-Positions-modus: 4 Admittanz-regelung:2
Bewegungsmodus Freedrive-Modus:1
Andere Modi: 0
Verlangsamter Modus Level 1: 1
Verlangsamter Modus Level Verlangsamter Modus Level 2: 2
Schutzstopp: 3
Erhéhung der Geschwindigkeit Erhéhung der Geschwindigkeit
MOTION_ERRCODE Fehlercode
CAB_AVERAGETEMPERATURE Schaltschrank-Temperatur
CAB_AVERAGEPOWER Leistung Schaltschrank
CAB_AVERAGECURRENT Stromstérke Schaltschrank
UHI_PULES Férderband-Impuls
UHI_SPEED Forderband-Geschwindigkeit
UHI_DIR Férderband-Richtung
UHI_ORIGIN_PULES Urspriinglicher Impuls des Férderbands
Roboter meldet Fehler: 1
ERROR_TRIGGERED
Roboter meldet keinen Fehler: 0
TCP_LINEAR_SPEED TCP-Lineargeschwindigkeit mm/s
Prifsumme Roboter-Prifsumme
TCP_ANGULAR_SPEED TCP-Winkelgeschwindigkeit °ls
Roboter nicht im reduzierten Modus: 0
REDUCE_MODE
Roboter im reduzierten Modus: 1
Reserviert Reserviert
Reserviert Reserviert
Reserviert Reserviert
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JAKA Robotics GmbH
Siemensstralie 31
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