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FANUC oferuje szeroka game opcji oprogramo-

wania uzytkowego dedykowanych do réznych

aplikacji , miedzy innymi:

1. Pakiet funkcji zabezpieczajacych przed kolizja
(Collision Guard)

2. ldentyfikacja obciazenia (Payload ID)

3. Instrukcja skoku uzaleznionego od kolizji/
dotkniecia elementu (Collision Skip / Touch
Skip)

4. Prowadzenie z pomiarem sit (Softfloat)

5. Pakiet koordynacji ruchu (Coordinated Motion
Package)

. Sterowanie kilkoma robotami z jednego kon-
trolera (Multi Robot Control)

7. Dedykowany procesor PMC (Integrated PMC]

8. Interfejs sieci Ethernet

. Sledzenie ruchu tasmy produkcyjnej (Line
Tracking)

10. Unikanie punktéw osobliwych (Singularity
Avoidance)

11. Jezyk KAREL

12. Opcje osprzetu

OPCJE OPROGRAMOWANIA

PAKIET FUNKCJI ZABEZPIECZAJACYCH

PRZED KOLIZJA (COLLISION GUARD)

Funkcje zabezpieczajace przed kolizja uaktywniaja
wysoko czuta metode detekcji kolizji robota z innymi
obiektami. Pozwala to na znacznie szybsze wykrycie
kolizji niz w przypadku standardowej metody detekcji
kolizji, minimalizujac ewentualne uszkodzenia narzedzi
i robota.

Dodatkowo redukcji ulega takze czas przestoju linii

po kolizji, a w zwiazku z tym zwieksza sie wydajnosé
robota. Funkcje zabezpieczajace przed kolizja bazuja
na wysoko czutej metodzie sprawdzania kolizji robota z
innymi obiektami, a w przypadku wystapienia takowej,
natychmiastowo zatrzymuja robota.

Funkcja zabezpieczajaca przed kolizja moze by
aktywowana lub deaktywowana, dodatkowo jest takze
mozliwos¢ ustawienia poziomu czutosci detekcji kolizji.

IDENTYFIKACJA OBCIAZENIA (PAYLOAD ID)
Manualna konfiguracja obciazenia robota jest bardzo
skomplikowana. Przy pozycji funkcji identyfikacji
obciazenia robot porusza osiami kisci wraz obciazeniem
dokonujac identyfikacji, a nastepnie automatycznie
wpisuje jego parametry.

Rezultat automatycznej identyfikacji obciazenia
moze zostac zastosowany do ustawien funkcji
zabezpieczajacych palnik przed kolizja.

INSTRUKCJA SKOKU UZALEZNIONEGO

0D KOLIZJI/DOTKNIECIA ELEMENTU

(COLLISION SKIP / TOUCH SKIP)

Dzieki funkcji skoku uzaleznionego od kolizji/dotkniecia
elementu, robot jest w stanie wykry¢, kiedy dotyka
obiektu oraz inteligentnie dopasowac swoja trajektorie.
Element jest wykrywany automatycznie przez uktad
sterowania serwowzmacniacza. Reakcja robota na
kolizje lub dotkniecie komponentu moze by¢ tatwo
zaprogramowana przy uzyciu instrukcji szybkiego skoku
(High speed skip).

PROWADZENIE Z POMIAREM SIt (SOFTFLOAT]
Funkcja prowadzenia z pomiarem sit pozwala robotowi
na kompensacje wptywu zmian precyzji wykonania
elementéw obrabianych, poprzez zwiekszenie
elestycznosci prowadzenia ramienia. Opcja ta jest
uzywana w aplikacjach, w ktdérych robot powinien

w pewnym stopniu ulegac zewnetrznej sile, w celu
uzyskania zamierzonego rezultatu.

Wykorzystywana jest w takich procesach, jak:

e tadowania komponentéw i narzedzi do maszyn

¢ Roztadowania wtryskarek

Dostepne sa dwa typy prowadzenia z pomiarem sit:

ztaczowy (JOINT) oraz kartezjanski.

e W trybie ztaczowym - elastycznos¢ jest okreslana dla
jednej, wybranej osi lub zdefiniowanej kombinacji osi;

e W trybie kartezjanskim - elastycznos¢ jest okreslana
dla kierunkéw X,Y,Z ; w tym trybie, robot zachowuje
sie jak sprezyna w okreslonym kierunku.

PAKIET KOORDYNACJI RUCHU

(COORDINATED MOTION PACKAGE)

Funkcja koordynacji ruchu pozwala robotowi podazac za
ruchem pozycjonera, ktéry trzyma element obrabiany.
Ruch narzedzia robota jest kontrolowany relatywnie do
elementu obrabianego zbazowanego na pozycjonerze.
Predkos¢ wzgledna zdefiniowana w programie jest
utrzymywana w odniesieniu do obrabianego elementu
jak réwniez kata narzedzia.

Jest to jeden z kluczowych elementéw dla procesu
spawania tukowego, w celu uzyskania najwyzszej
jakosci, jak rowniez przyspieszenia procesu
programowania.
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STEROWANIE KILKOMA ROBOTAMI Z JEDNEGO

KONTROLERA (MULTI ROBOT CONTROL)

Funkcja sterowania kilku robotéw z jednego kontrolera pozwala na
sterowanie do 4 robotéw przed pojedynczy kontroler. Roboty moga
poruszac sie synchronicznie lub niezaleznie, zgodnie z programem.
Dzieki takiej konfiguracji, roboty moga by¢ sterowane z jednego panelu
programowania oraz wspotdzieli¢ obwdéd awaryjnego zatrzymywania.

DEDYKOWANY PROCESOR PMC (INTEGRATED PMC)

Dedykowany procesor PMC umozliwia na wykonanie programu logiki
drabinkowej poprzez kontroler robota, co eliminuje potrzebe stosowania
zewnetrznego sterownika PLC w przypadku matych systeméw. Program
tworzony jest z pomoca oprogramowania PC FAPT LADDER III.

Program wykonywany jest przez specjalny, dedykowany do obstugi
komunikacji oraz dowolnych uktaddéw wejéé/wyjéé procesor, bez
jakiegokolwiek wptywu na ruch robota oraz wykonywanie zadan
procesowych.

Dodatkowo dostepne sa tez timery, liczniki i wewnetrzne rejestry. Oprécz
standardowych operacji logicznych (np. AND czy OR) dostepne sa takze
operacje arytmetyczne, skoki czy tez wykonywanie podprogramow.
Zapewnia to wykonywanie cyklicznych operacji.

INTERFEJS SIECI ETHERNET
Interfejs EtherNet IP jest dedykowany do wymiany informacji dotyczacych
wejs¢/wyjsé z innymi urzadzeniami dopuszczonymi poprzez sie¢ Ethernet.

EtherNet IP jest protokotem komunikacji odpowiednim dla wykorzystania w
Srodowiskach przemystowych. Pozwala na wymiane informacji dotyczacych

aplikacji o czasie krytycznym, przez urzadzenia przemystowe. W ich

sktad wchodza: wejscia/wyjscia, np. czujniki lub urzadzenia wzbudzajace,

jak réwniez bardziej skomplikowane, z punktu widzenia sterowania,

urzadzenia, takie jak: roboty, programowalne sterowniki logiczne (PLCJ,

spawarki, lub sterowniki procesowe.

Ethernet IP posiada 3 opcje:

o Adapter: taczy robota z nadrzednym PLC

e Skaner: pozwala robotowi na kontrolowanie odlegtych urzadzen wejsé/
wyjéc

e Router: dla rutowania CIP do sieci DeviceNet

SLEDZENIE RUCHU TASMY PRODUKCYJNEJ (LINE TRACKING)
Funkcja sledzenia ruchu tasmy produkcyjnej umozliwia robotowi:

e Prace z elemenatmi znajdujacymi sie na ruchomej tasmie produkcyjnej
e Obrabianiem poruszajacego sie elementu jako obiektu stacjonarnego
Opcja ta jest uzywana w aplikacjach, w ktérych robot musi wykonywac
prace na poruszajacym sie obiekcie (np. karoseria samochodu) bez
zatrzymywania linii produkcyjnej. Powoduje to zauwazalne zaoszczedzenie
czasu, gdyz podczas obrobki przez robota elementy moga sie poruszac na
linii, bez potrzeby usuwania $ciggania ich i umieszczania na nieruchomej
powierzchni.

UNIKANIE PUNKTOW OSOBLIWYCH [SINGULARITY AVOIDANCE]
Funkcja automatycznego unikania punktéw osobliwych pozwala na liniowe
przechodzenie przez nie bez zmiany trajektorii.

JEZYK KAREL

KAREL jest pakietem oprogramowania przeznaczonym do projektowania
aplikacji, zintegrowanym z robotami FANUC.

Jego sktadnia jest podobnym do jezyka Pascal. Jest wszechstronnym
narzedziem zaprojektowanym do wykonywania wszelkich aplikacji.
Whbudowane cechy jezyka KAREL pozwalaja na stworzenie funkgcji, ktére nie
sa obstugiwane przez jezyk programowania TPE.

OPCJE OSPRZETU

CZUJNIK SILY

Zastosowanie robota FANUC wraz z czujnikiem sity firmy FANUC,
umozliwia wykonywanie operacji wysokoprecyzyjnego montazu, takich
jak: montaz przektadni zebatych lub montaz elementéw o bardzo matej
tolerancji. Dodatkowo czujnik sity moze réwniez by¢ wykorzystywany, do
wykonywania precyzyjnych operacji $cierania czy polerowania.

MONTAZ ELEMENTOW Z ZASTOSOWANIEM CZUJNIKA SILY
Kontrola sity pozwala na montaz trzondw oraz sworzni w pasujace otwory
przy uzyciu czujnika sity.

DOPASOWYWANIE FAZOWE ELEMENTOW Z

ZASTOSOWANIEM CZUJNIKA SILY

Kontrola sity pozwala na montowanie przektadni, zebatek i innych czesci
mechanicznych przy uzyciu dopasowywania fazowego.

FUNCKJA PROWADZENIA PO KONTRZE ELEMENTU

Z ZASTOSOWANIEM CZUJNIKA SILY (OPCJA)

Funkcja kontroluje site, tak iz robot naciska ze stata sita powierzchnie
wedtug zapisanej trajektorii ruchu.






