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1. El6szé UNIVERSAL ROBOTS

1. ElIOsz0

Gratulalunk Onnek az (ij Universal Robotstipusu robot megvasarlasahoz.

A robot programozhato eszk6z mozgatasara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos jelek

segitségével. Extrudalt aluminium csdvekbdl és illesztésekbdl allé kar.

A szabadalmaztatott programoz6 felliletlinkkel, a PolyScope alkalmazassal kénny(i a robot
programozasa, hogy a szerszamot egy kivant palya mentén mozgassa.

1.1. Mit tartalmaznak a dobozok??

Amikor robotot rendel, két dobozt kap. Az egyik tartalmazza a robotkart, a masik pedig a kdvetkezdket:

* Vezérlbdoboz és hordozhato kezelbegység
» Tartékonzol a vezérlédobozhoz

» Szerelbkonzol a Tanito6 fliggelékhez

* Kulcs a Vezérl6doboz kinyitdsahoz

« Erintéceruza lézerrel

+ Ezakézikdnyv

1.2. Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részlegesen befejezett gépezet (lasd itt: ), €s mint olyan, a robot minden egyes telepitésénél
kockazatértékelés elvégzését igényli. A(z) fejezetben kdzolt 6sszes biztonsagi utasitast be kell tartani.

Felhasznaloi kézikonyv 1
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1.3. Jelen kézikonyv olvasasa

Ez a kézikdnyv utasitasokat tartalmaz a robot telepitésére és programozasara vonatkozéan A
kézikbnyv két részre van osztva:

Hardvertelepitési kézikonyv
A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikényv
A robot programozasa

Ez a kézikdnyv a robotintegratornak szol, akinek alapveté mechanikai és elektromos képzésben
részesllt, és ismeri az elemi programozasi elveket.

1.4. Hol talalhatdk tovabbi informaciokat?

A tamogatasi weboldal (http://www.universal-robots.com/support) a kbvetkezbket tartalmazza:

+ Jelen kézikdnyv mas nyelvi valtozatai
* PolyScope kézikdnyv

+ A Szerviz kézikdnyv hibaelharitassal, karbantartassal és javitassal kapcsolatos utasitasokat
tartalmaz

» A Szkript kézikényv halado6 felhasznalok szamara

1.4.1. UR+

Az UR+ webhely (/>http://www.universal-robots.com/plus/) egy internetes bemutatéterem amely
élvonalbeli termékeket mutat be az On UR robot alkalmazasanak testreszabasahoz. Mindent
megtalalhat, melyre szliksége van, egy helyen - a végeffektoroktol és tartozékoktol a vizualizalé
kamerakig és szoftverekig. Az 6sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR robotokba t6rténé
beépitésre, biztositva az egyszerd telepitést, megbizhatd miikbdést, egyenletes felhasznaldi
tapasztalast és konnyl programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer Programhoz
csatlakozasra, hogy elérje az uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy felhasznalébaratabb
termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

UR3 2 Felhasznaloi kézikényv
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1.5. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi
felUletek

1.5.1. El6sz6

A UR robotokat tobb beépitett biztonsaggal kapcsolatos funkcioval szerelik, illetve biztonsaggal
kapcsolatos felhasznal6 felliletekkel, hogy mas gépekhez és tovabbi védé készilékekhez
csatlakozzanak. Mindegyik biztonsagi funkciét és felhasznaléi felliletetet az EN 1ISO13849-1:2008
szabvanynak megfelel6en felligyeli a rendszer (tanusitvanyokat lasd a fejezetben) d
teljesitményszinten (PLd).

FIGYELMEZTETES

Ha az integrator altal lefolytatott kockazatértékelés altal meghatarozottaktoél eltéré
biztonsagi konfiguracios paramétereket hasznal, az ésszerien nem kikiiszobodlhet6
veszélyeket és nem eléggé csokkentett kockazatokat eredményezhet.

lasd itt: 1.19. Biztonsagi konfiguracio 71 fejezet, II. rész PolyScope kézikonyv 69 rész. A biztonsagi
készulékek bekodtését az elektromos felllethez a 1.8. Elektromos felhasznaloi feltlet 21 fejezetben
ismertetjuk.

MEGJEGYZES
1. A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaldi fellletek hasznalatat és
konfiguralasat azon kockazatértékelés szerint kell elvégezni, amelyet az
integrator végez el egy konkrét robotalkalmazasra vonatkozoan, l1asd: szakasz,
fejezet).

2. Haarobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését fedezifel, pl. el van
vagva a vészleallitd aramkor egyik vezetéke, eltért egy helyzetérzékel6 vagy
megseértették egy biztonsaggal kapcsolatos funkcio hatarértékét, akkor 0-as
leallasi kategoria keril kezdeményezésre. Jelen fejezet végén soroljuk fel a
legrosszabb eset id6t, ami a hiba el6fordulasatol a robot ledllasaig telik el. Ezt
az idét kell figyelembe venni az integrator altal lefolytatott kockazatértékelés
részekent.

A robot szamos biztonsaggal kapcsolatos funkcidval rendelkezik, melyek a robot csukloi és szerszam-
kézéppontja (TCP) mozgasanak korlatozasara hasznalhatok. A TCP a kimeneti perem kdzéppontja a
TCP eltolas hozzdadasaval.

A hatarolé biztonsaggal kapcsolatos funkciok:

Csukléhelyzet Min. és legfeljebb csukld széghelyzete

Felhasznaloi kézikonyv 5 UR3
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Csuklosebesség Max. csuklé szbgsebessége

TCP helyzete Sikok a kartézianus térben, mely a robot TCP helyzetét korlatozza
TCP sebesség Max. robot TCP sebessége

TCPer6 Max. a robot TCP toléereje

Mozgasmennyiség Max. robotkar impulzusnyomatéka

Energia Max. applied robot arm power

1.5.2. A Biztonsagi rendszer leallasi idbi

A biztonsagi rendszer ledllasi ideje az az id6, ami a hib4tdl vagy a biztonsaggal kapcsolatos funkcié
megsértésétdl a robot teljes leallasaig és a mechanikus fékek rogziiléséig eltelik.

A tablazatban szereplé maximalis leallasi id6t kell figyelembe venni, ha az alkalmazas biztonsaga a
robot leallasi idejében bizik. pl. ha a robot meghibasodasa miatt egy teljes gyartosor leall, emiatt a
ledllas utan azonnali intézkedéseket kell hozni, a maximalis leallasi id6t kell figyelembe venni.

A méréseket a robot alabbi konfiguracidival folytatjak:
+ Kinyulas: 100% (a robotkar vizszintes iranyban teljesen kinyuijtva).
* Sebesseég: a biztonsagi rendszer TCP sebességhatarat a megadott hatarértékre allitjak.
* Hasznos terhelés: a TCP-hez csatolt robot 4ltal kezelt maximalis hasznos terhelés (3 kg).

Az alabbi tablazatban lathaté a(z) 0 leallitasi kategoria leallasi ideje legrosszabb esetben, a biztonsagi
kategoriak vagy interfészek megsértése esetén.

1.0m/s 400 ms
1.5m/s 450 ms

1.5.3. Korlatozo biztonsaggal kapcsolatos funkcio

A halado utvonalvezérld szoftver csokkenti a sebességet vagy programvégrehaitasi leallast ad ki, ha a
robotkar megkdzelit egy biztonsaggal kapcsolatos hatarértéket. A hataréertékek megsértése tehat csak
kivételes esetekben fordul el6. Ha azonban egy hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszer 0-as
ledllasi kategoriat ad ki.

A rendszer akkor tekinthet6 fesziiltsegmentesnek, amikor a 48 V-os busz feszliltsége 7,3 V elektromos
potencidlnal alacsonyabb lesz. A feszilltségmentesités ideje az esemény észlelésétél a rendszer
fesziiltségmentes allapotanak eléréseig eltelt id6.

UR3 6 Felhasznaloi kézikdnyv
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FIGYELMEZTETES
Két kivétele van az erékorlatozé funkcionak, amelyet fontos megemliteni, amikor a

robot munkacelljat tervezik. Ezek a(z) 3.14bran lathatok. Ahogy a robot kinyulik, a
térdillesztés hatasa nagy erét adhat le sugariranyban (az alaptdl elfelé), de egyszerre,
kis sebességnél. Hasonldan a révid emelékar, amikor az eszkéz kdzel van az alaphoz
és az alap érintdje mentén (koril) mozog, nagy eréket okozhat, de szintén kis
sebességnél. A szurd veszélyeket kerdlni kell, példaul az akadalyok elvételével ilyen
teriiletekrdl, a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és illesztési
hatarértékek hasznalataval, hogy a veszélyt eltavolitsak azzal, hogy

Iy

fnf FIGYELMEZTETES
Ha a robotot kézzel vezetett alkalmazasokban hasznalja egyenes vonalli mozgassal,
akkor az illesztési sebesség hatarértékét legfeliebb 40 fok per masodpercre kell
beallitani az alap esetében, hacsak egy kockazatértékelés azt nem mutatja, hogy a 40
fok per masodperc feletti sebességek elfogadhatok. Ez megakadalyozza a robot
konyokének gyors mozgasat a paratlanok mellett.

450 mm. I‘III'| / 'r__;:\\
e

A munkatertilet bizonyos tertileteinek figyelmet kell kapniuk a szuré veszélyek
vonatkozasaban, a robotkar fizikai tulajdonsagainak kbszénhetben. Az egyik tertiletet sugariranyu
mozgasokhoz hatarozzak meg, amikor az 1. csuklo legalabb450mm tavolsagra van a robot
alapjatol. A masik tertilet a robot alapjatol mérve200 mm-en bellil van, amikor ez érinté iranyban
mozog.

Felhasznaloi kézikonyv 7 UR3
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1.5.4. Biztonsagi modok

Normal és cstkkentett mod

A biztonsagi rendszerben két konfiguralhatdo méd létezik: Normal és Csdkkentett. A biztonsagi
hatarértékek mind a két modhoz konfiguralhatok. A csdkkentett mod akkor aktiv, amikor a robot TCP a
Csdkkentett mod kioldasasikon tul helyezkedik el, vagy amikor egy biztonsagi bemenetrél inditjak el.
CsoOkkentett modot indithat sikkal vagy bemenettel.

Sik hasznalata csokkentett mdd inditasahoz: Amikor a robot az indit6 sik csdkkentett médjanak
oldalarol visszatér a normal mod oldalara, van egy 20 mm-es terilet az indité sik kéril, ahol mind a
normal, mind a cskkentett mod hatarértékei megengedettek. Ez megakadalyozza, hogy a biztonsagi
mad vibraljon, ha a robot a hatarérték kdzelében van.

Bemenet hasznalata csékkentett mod inditdsahoz: Amikor egy bemenetet hasznalnak (cstkkentett
mad inditdsahoz vagy leallitdsahoz), akar 500 ms is eltelhet, amig az Gj mod-hatarértékek érvényre
jutnak. Ez térténhet, amikor a Csdkkentett médrol Normal modra valt VAGY amikor Normal modrol
CsoOkkentett modra. Ez teszi lehetévé, hogy a robot adaptalja példaul az uj biztonsagi hatarértékek
sebességeét.

Helyreallitas méd

Amikor egy biztonsagi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert ujra kell inditani. Ha inditaskor
arendszer tullép egy biztonsagi hatarértéket (pl. egy csukldhelyzet hatarértéken kiviil esik), akkor kerdil
a specidlis Helyreallitas médba. Helyreallitds mdédban nem lehet programokat futtatni a roboton, de a
robotkart kézzel vissza lehet allitani a hatarértékeken belll akar a Freedrivemdd, vagy a PolyScope
(lasd itt:ll. rész PolyScope kézikonyv 69PolyScope kézikdnyv’) Mozgatas fulének hasznalataval. A
Helyreallitasmaod biztonsagi hatarértékei a kbvetkezok:

Csuklésebesség 30°/s
TCP sebesség 250 mm/s
TCPerd 100N
Mozgasmennyiség 10 kg m/s
Energia 80w

Ha ezeket a hatarértékeket megsértik, a biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoériat ad ki.

FIGYELMEZTETES

Vegylk figyelembe, hogy a csuklopozicio, a TCP pozicio, és a TCP tajolashelyreallitasi
moddban le van tiltva. Legyen 6vatos, amikor a robotkart visszamozgatja a
hatarértékeken beldl.
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1.5.5. Biztonsaggal kapcsolatos elektromos felhasznaldi feltletek

A robot tébb biztonsaggal kapcsolatos elekiromos bemenettel és kimenettel van felszerelve. Az sszes
biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenet és kimenet kétcsatornas. Biztonsagosak, amikor
alacsony, pl. a vészleallitd nem aktiv, amikor a jelek magasak (+24 V).

Biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetek

Az alabbi tablazat attekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetekrdl.

Robot
vészleallitd

Vészleallitd
gomb

Rendszer
vészleallitd

Biztonsagi
leallito
Biztonsagi
visszaallitds
Csodkkentett
mod
Haromhelyzet(
engedélyezd
eszkoz

Mdkodési mod

(ktlén bemenet) 1. leallasi kategoériat végez, amely mas gépekhez tovabbithato a
Rendszer vészleallitokimenet alkalmazasaval, ha azt konfiguraltak.

(Tanito figgelék gombja) 1. ledllasi kategoriat veégez, amely mas gepekhez
tovabbithato a Rendszer vészleallitokimenet alkalmazasaval, ha azt konfiguraltak.
(konfiguralhatd bemenet) 1. ledllitasi kategoriat végez A holtpontok elkertilése

érdekében ezt a jelet nem tovabbitja mas gépekhez a Rendszer vészleallité
kimeneten keresztl.

(kuloén bemenet) 2. leallitasi kategoériat végez

(konfiguralhatd bemenet) Biztonsagi leallitott allapotbdl folytatja a robot miikodését
a Biztonsagi visszaallito bemenet jelének felfutd élére.

(konfiguralhaté bemenet) A biztonsagi rendszer atvalt Csokkentett modu
hatarértékekre.

(konfiguralhato bemenet) Biztonsagi leallité bemenetként funkcional, amikor a
mikddési méd bemenete magas.

(konfiguralhaté bemenet) Hasznaland6 miikédési mod, amikor haromhelyzetii
engedélyezd eszkozt konfiguralt.

Az 1-es és 2-es ledllasi kategéria lassitja a robotot ugy, hogy a meghaijtas be van kapcsolva, amely
lehetévé teszi a robot leallitasat az aktualis palyajatol vald eltérés nélkil.

Felhasznaloi kézikonyv 9 UR3
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Biztonsagi bemenetek figyelése

\ [rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode

time

| -
>

0.024 0.524 [s]

A rampa alatti zé6ld terlilet egy illesztés engedélyezett sebessége fékezés alatt. 0 idépontban
egy eseményt (vészleallitas vagy biztonsagi ledllitas) észlelnek a biztonsagi processzornal. A
lassitas 24ms elteltével kezdddik.

Az 1-es és 2-es ledllasi kategériat a biztonsagi rendszer az alabbiak szerint figyeli:
1. Abiztonsagi rendszer felligyeli, hogy a fékezés 24ms-on belll megkezdddjon, lasd3.2 abra.

2. Haegy csukld mozog, a sebességét felligyeli a rendszer, hogy az soha ne haladja meg Normal
modban a folytonos lassulassal elérhetd értéket a maximalis csuklésebesség hatarértékétdl 0
rad/s értékre 500 ms alatt.

3. Ha egy csukl6 nyugalomban van (a csukl6 sebessége kisebb, mint 0,2 rad/s), a rendszer
felligyeli, hogy elmozdulasa attol a helyzett6l, amelyben a 0,2 rad/s alatti sebességet mérte, ne
haladja meg a 0,05 rad értéket.

Ezen tulmenden az 1. ledllasi kategdria esetén a biztonsagi rendszer felligyeli, hogy miutan a robotkar
nyugalmi helyzetbe kertilt, a fesziiltségmentesités befejezédjon 600ms-on belil. Tovabba, Biztonsagi
ledlidsi bemenet utan a robotkar csak akkor kezdhet ismét mozogni, miutan a biztonsagi visszaallitasi
bemenet pozitiv széle megtorténik. Ha a fenti tulajdonsagok barmelyik nem teljestil, akkor a biztonsagi
rendszer 0-as leallasi kategériat bocsat ki.

A csokkentett modu bemenetrél inditott Csokkentett modba térténd atmenet felligyelete a kdvetkezd
maddon torténik:

1. Abiztonsagi rendszer egyarant elfogadja a Normal és Csdkkentett modu hatarérték-készleteket
a csOkkentett modu bemenet inditasat kovetdé 500ms id6tartamig.

2. 500 ms elteltével csak a Csdkkentett mdd hatarértékei maradnak érvényben.

Ha a fenti tulajdonsagok barmelyik nem teljestil, akkor a biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoriat
bocsat ki.

A biztonsagi rendszer 0-as leallasi kategoriat a kdvetkez6 tabladzatban leirt teljesitménnyel végez. A
legrosszabb reakcioid6 az az id6, amely a teljes sebességgel és teljes hasznos teherrel futd robot
leallasaig és feszliltségmentesitéséig telik el (kistilés 7,3V alatti elektromos potencialra).
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Biztonsagi bemenet funkcioja Eszlelésiidd Aramtalanitasi idé
Robot vészleallitd 250 ms 1000 ms
Vészleallitd gomb 250 ms 1000 ms
Rendszer vészleallitd 250 ms 1000 ms
Biztonsagi leallitd 250 ms 1000 ms

Biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetek

Reakcioid6
1250 ms
1250 ms
1250 ms
1250 ms

Az alabbi tablazat attekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetekrol:

Rendszer  Logikai alacsony érték, amikor a Robot vészleallito bemenete logikai alacsony, vagy a

vészleallitd6 Vészleallitd gombot megnyomjak.

Mozgo Amig a jel dllapota logikai magas, a robotkaron egyetlen csuklé mozgasa sem haladja
robot meg a 0,1rad értéket.
A robot Logikusan magas, amikor a robotot leallitjak vagy a leallitas folyamataban, amely

nem all le vészleallitas vagy biztonsagi leallitds miatt térténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

rC})qzc()jkkentett Logic low when the safety system is in Reduced mode.
Nem
csoOkkentett A Csdkkentett mod kimenetének negaltja.

mod

Ha egy biztonsagi kimenet nincs megfeleléen beallitva, akkor a biztonsagi rendszer 0-as leallasi

kategoriat bocsat ki a kdvetkez6 legrosszabb eset( reakcioiddkkel:

Rendszer vészleallitd 1100 ms
Mozgd robot 1100 ms
A robot nem all le 1100 ms
Csokkentett mod 1100 ms
Nem csokkentett mod 1100 ms

1. Aleallitasi kategoriak megfelelnek az IEC 60204-1 szabvanynak, tovabbi részleteket lasd a

Szobszedetben.

Felhasznaloi kézikonyv 11

UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



UNIVERSAL ROBOTS

‘eAueluUL) Bol uspully “S/V S10q0Y |BSI9AIUN :918NZSY L. Z02-6002 @ boligziazs

Felhasznaloi kézikonyv

12

UR3



UNIVERSAL ROBOTS

1.6. Szallitas

Széllitsa a robotot az eredeti csomagolasban. Tartsa a csomagoléanyagot szaraz helyen; lehet, hogy
sziiksége lesz a robot becsomagolasara és mozgatasara késébb.

Emelje fel a robotkar mindkét csdvét egyszerre, amikor kiveszi a csomagolasbdl, és atteszi a telepités
helyére. Tartsa a robotot a helyén, amig az 6sszes szerelési csavart nem hiuzta meg biztosan a robot
alapjaban.

A vezérl6dobozt a fogantyuval kell felemelni.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6zddjon meg arrdl, hogy nem terheli tul a hatat vagy mas testrészét, amikor a

berendezést felemeli. Hasznaljon megfelelé emeléberendezést. Az emelésre
vonatkozo Osszes regionalis és orszagos iranyelvek be kell tartani. A Universal
Robots nem tarthato felelésnek a berendezés szallitdsa altal okozott karokeért.

2. Ugyelien ra, hogy a robotot a 1.7. Mechanikai felhasznaloi feliilet 15fejezet
utasitasai szerint szerelje fel.

Felhasznaloi kézikonyv 13 UR3
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1.7. Mechanikai felhasznaloi felulet

1.7.1. El0szo

Ez a fejezet leirja a robotrendszer kildnféle réseinek szerelési alapjait. A(z) 1.8. Elekiromos
felhasznaloi felulet 21 fejezetben kdzolt villamos szerelési utasitasokat be kell tartani.

1.7.2. A robot munkahelye

A robot munkatertlete 500 mm az alapcsuklétol. Fontos végiggondolni a hengeres térfogatot
kdzvetlendl a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét kivalasztja. Az eszkdz
hengeres térfogat kdzelébe vald mozgatasat kerdlni kell, ha lehetséges, mivel ez az illesztések gyors
mozgasat okozza még akkor is, amikor az eszkdz lassan mozog, ami a robot hatastalan miikddését
okozza, és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatasat.

Eltlsé Délt

1.7.3. Talapzat

Robotkar

FIGYELMEZTETES
» Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkar megfeleléen és biztosan a helyére van

csavarozva. A szerel6feliletnek erésnek kell lennie.

* Ne felejtse beilleszteni a gumi dugokat az 6sszes szereld lyukba, a robotalapon,
hogy elkertilje az ujjak beleszorulasat.

Felhasznaloi kézikonyv 15 UR3
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A robotkart négy M6 fejescsavarral szerelik fel az alapon talalhaté négy6.6 mm furat hasznalataval.
Javasolt ezen fejescsavarokat 6.5 Nm nyomatékkal meghuzni. Ha nagyfoku precizitas kivanatos a
robotkar athelyezésekor, erre szolgal a kétdSfurat a pozicional6 csaphoz. Tartozékként vasarolhato
egy pontos alap ellenrész is. A(z) 5.1 abran lathato, hol kell furatokat furni és csavarokat behelyezni.
A robot csatlakozokabele az alap oldalardl vagy aljarol szerelhetd. Szerelje a robotot olyan felliletre,
amely elég erds, hogy elbirja legalabb tizszeresét az alapcsatlakozo teljes nyomatékanak, illetve
legalabb 6tszérosét a robotkar teljes sulyanak. A fellilet legyen tovabba vibraciotol mentes.

Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgo platformra szereli, akkor a mozgo szerelbalap gyorsulasa
legyen nagyon alacsony. A nagy gyorsulas leallithatja a robotot, mivel azt gondolja, hogy nekilitk6zott
valaminek.

FIGYELMEZTETES
Kapcsolja ki a robotkart a varatlan inditas megel6zése céljabdl a fel- és leszerelés

soran.
A robotkar lekapcsolasa:

1. Arobot kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhato kezelbegység bekapcsold
gombjat.

2. Huzza ki a halozati kabelt a halozati aljzatbol.

3. Varjon 30 masodpercet, hogy a robot mentesiiljon az eltarolt energiatol.

VIGYAZAT

Szerelje a robotot olyan kérnyezetbe, amely az IP besorolashoz illik. A robotot tilos
olyan kdérnyezetben Gizemeltetni, amelyben a kérilmények meghaladjak a robot
(IP54), a hordozhat6 kezel6egység (IP54) és a vezérlddoboz (IP20) behatolasvédelmi
IP besorolasanak megfelel6eket

UR3 16 Felhasznaloi kézikdnyv
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Profile of Robot Base
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5.1: Lyukak a robot szereléséhez. Hasznaljon négy M6 fejescsavart. Minden méret mm-ben van
megadva.

Eszkodz

A robot eszkdzperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszkdz robothoz csatlakoztatasahoz. Az
M6-os fejescsavarokat INm nyomatékkal kell meghuzni. Ha nagyfoku precizitas kivanatos a szerszam
athelyezésekor, erre szolgal a @6 furat a pozicionaldé csaphoz. A(z) 5.2 abran lathato, hol kell furatokat
furni és csavarokat behelyezni.
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6zd6djon meg arrdl, hogy az eszk6z megfeleléen és biztosan a helyére van

csavarozva.

2. Gy6z8djon meg arrol, hogy az eszkdz ugy késziilt el hogy nem hozhat létre
veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész varatlanul leesik.

Lumberg RKMV / RKMWYV 8-354
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5.2: Az eszkéz kimeneti pereme, ISO 9409-1-50-4-M6. Ez az, ahol az eszkézt felszerelik a robot
hegyére. Minden méret mm-ben van megadva.

Vezérl6doboz

A vezérlddoboz felszerelhetd falra, vagy letehet6 a foldre. Mindegyik oldalon 50mm hézagot kell hagyni
az elégséges légaramlashoz. Vasarolhato extra konzol a szereléshez.

Hordozhat6 kezel6egység

A tanito fliggelék felszerelhetd falra vagy a vezérlédobozra. Vasarolhato extra konzol a tanito fliggelék
felszereléséhez. Gy6z8djon meg arrdél, hogy senki ne mehessen el a kabel felett.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6zd6djon meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanito fliggelék és a kabelek ne

érintkezzenek folyadékokkal. A nedves vezérlédoboz halalt okozhat.

2. Avezérlédoboz és a tanito fliggelék nem tehet6 ki poros vagy nedves
kérnyezetnek, amely az IP20-as besorolast meghaladja. Kiilénésen figyelien a
vezetbképes port tartalmazoé kérnyezetekre.
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1.7.4. Maximalis hasznos teher

A robotkar maximalisan megengedett hasznos terhelése fligg a sulypont eltolédastdl, lasd: 5.3. abra.
A gravitacios eltolas kdzéppontja az eszk6z kimeneti pereme és a gravitacios k6zéppont kozotti
tavolsag.

Payload [kg]

4

1 n n n n 1 n n n n 1 n n n n 1

0 100 200 300 400

Gravitacios eltolas kézéppontja [mm]

A maximalisan megengedett hasznos teher és a gravitacios eltolas kézéppontja kézotti
kapcsolat.
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1.8. Elektromos felhasznaloi felulet

1.8.1. El0szo

Ebben a fejezetben ismertetjiika robotkar és a vezérl6 doboz 6sszes elektromos hatarfeluletét.
A kiilénboz6 felliletek 6t csoportra oszthatdk kilonb6zé célokkal és tulajdonsagokkal:

* Vezérl6 1/0

+ Eszkdzilo

+ Ethernet

+ HAalb6zati csatlakozo

* Robotcsatlakozas
Az /O kifejezés felliletrdl érkezé és onnan indul6 digitalis és analdg vezérlé-jelekre egyarant
vonatkozik.

Ez az 6t csoport a kdvetkezd pontokban kertiil ismertetésre. A legtdbb 1/O tipushoz példak vannak
megadva.

A kdvetkezd pontban a figyelmeztetések és dvintézkedések mind az 6t csoportra vonatkoznak, és
azokat be kell tartani.

1.8.2. Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

A robotalkalmazas tervezésénél és telepitésénél az alabbi figyelmeztetéseket és ovintézkedéseket be
kell tartani. A figyelmeztetések és Ovintézkedések a szervizmunkara is vonatkoznak.

FIGYELMEZTETES
1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez, amely nem

biztonsagi PLC a megfeleld biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sértilés vagy halal kdvetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkciokat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaldi fellileti
jelzéseket kulon tartani a normal I/0 fellleti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos jelzés redundansan késziil (két fliggetlen
csatornan). Tartsa kilon a két csatornat, hogy egy egyszerd hiba ne
vezethessen a biztonsagi funkcio elvesztéséhez.

3. Avezérlbdobozban talalhaté néhany 1/O jel konfiguralhaté normal vagy
biztonsagi I/0O jelként is. Olvassa el és értelmezze a teljes 1.8.3. Vezérl6 1/O 23
fejezetet.
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6zd6djon meg arrdl, hogy az 6sszes, nem vizallonak besorolt berendezés

szaraz maradjon. Ha viz juthat be a termékbe, akkor zarja ki és cimkézze meg,
majd forduljon a beszallitéjahoz.

2. Kizardlag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznaljon. Ne hasznalja a
robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabeleket hajlitani kell. Forduljon a
beszallitdhoz, ha hosszabb vagy rugalmas kabelre van szliksége.

3. A negativ csatlakozok megnevezése GND, és a ezeket a robot arnyékolasahoz
és a vezérlédobozba kotik be. Az 6sszes emlitett GND csatlakozas csak a
tapellatast és jelzést szolgalja. PE-hez (védé foldelés) hasznalja a fold
szimbolummal jelzett M6-0s méretli csavarcsatlakozasokat a vezérlddobozon
beldil. A féldel6 vezetének legalabb a legmagasabb aramerdsség
arambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszerben.

4. Ovatosan kell eljarni a robot I/O interfész-kabelek beszerelésekor. Az alsd
fémlemez az interfész-kabelek és csatlakozok szamara szolgal. A lyukak
kifurasa el6tt vegye ki a lemezt. Gy6z6djon meg arrol, hogy az 6sszes forgacsot
eltavolitotta, miel6tt ujratelepiti a lemezt. Ne feledje a helyes
tdmszelenceméretet hasznalni.

VIGYAZAT
1. Arobotot a nemzetkdzi IEC szabvany szerint tesztelték az EMC

(elektromagneses kompatibilitas) vonatkozasaban. A megadott IEC
szabvanyokban meghatarozott szinteknél magasabb szint(i zavaro jelek a robot
nem vart viselkedését okozhatjak. A nagyon magas jelszintek vagy a tulzott
expozicié a robot maradandé karosodasat okozhatja. Ugy talaltak, hogy EMC
problémak altalaban el6fordulnak a hegesztési folyamatokban és arra a
napléban altalaban hibalizenetek figyelmeztetnek. A Universal Robots nem
tarthato felelésnek az EMC problémak altal okozott karokért.

2. Avezérlbdoboztdl as gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezet6 I/0O kabelek
nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiterjesztett vizsgalatokat nem
végeznek vellk.

MEGJEGYZES
Minden feszliltség és aramerdsség DC (egyenaram), hacsak masképp nem
hatarozzak meg.
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1.8.3. Vezérlo 110

Ebben a fejezetben ismertetjlik, hogyan kell csatlakoztatni a berendezést az I/0 vezetékekhez a
vezérlddobozon beliil. Ez az I/O kiiléndsen rugalmas és széles tartomanyban hasznalhaté kilénféle
berendezésekhez; beleértve pneumatikus reléket, PLC-ket és vészleallitd gombokat.

Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaldi fellilet elrendezését a vezérlédobozon beliil.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
o 24V (M| [12v |[H| PWR|H| [24V |H|[24V | N ov |H||ov |H| |24V (H||24V (A ov |H||ov | AG (H
z%> EIO (M| ([GND (M| [GND (M| (Ci0 |l |{CI4 || ([COO(M||CO4 (M| (D10 |IH|(DI4 || [DOO | |[DO4 | fﬁ; A0 |l
%_),24\/ | |ON M| 24V |H| |24V |H|[24V (H ov |H|{ov |[H| 24V (H||24v |H]| [ov (|| ov |H g’ AG |H
E El1 (M| |oFF || (ov (M| |ci1 |H||CI5 |H| |co1|H|/co5(H| |DI1 |H||DI5 |H| [DO1|H|[DO5 | M <A1 |H
24v | 24v (H|[24v | ov |H|{ov |[H| 24V (H||24v |H]| [ov (|| ov |H AG |H
g‘,‘ Sio (Il cl2 |H||[cle (| |[co2|H||cos(H| |D2 |l||Di6 |H| [DO2 |l |[DO6 |H E;AOO L]
§24v | 24v |H|[24v (H| |ov [H||ov |H| 24V |H||24V (H| oV [H|| ov |H ‘g, AG |H
ﬁ s |l CiI3|H||Cl7 |H| [CO3|H|(cCO7|H| |DI3|H||DI7 |IH| |DO3|H||DO7 |H E AO1 |
A klilénbdz6 szinek jelentését meg kell figyelni, lasd alabb.
Sarga piros széveggel Kilon biztonsagi jelzések
Sarga fekete széveggel Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete széveggel Altalanos célu digitalis 1/0
Z0ld fekete szbveggel Altalanos célt analog 1/0

A konfiguralhato I/0 vagy biztonsaggal kapcsolatos I/0-ként, vagy altalanos rendeltetésti 1/0-ként
konfiguralhato a GUI fellileten. Lasd még az Il. réesz PolyScope kezikonyv 69 részben.

A digitalis I/0 hasznalata az alabbi alpontokban van leirva. A szokasos specifikaciokat leirt pontot be
kell tartani.

Szokasos specifikaciok az ésszes digitalis 1/0-hoz

Ez a pont meghatarozza a vezérlédoboz alabbi 24 V-os digitalis I/O-janak az elektromos specifikacioit.
* Biztonsagil/O.
+ Konfiguralhato 1/0.
« Altalanos rendeltetési I/0.
Nagyon fontos, hogy a UR robotokat az elektromos specifikacioknak megfeleléen telepitsék, amelyek
mindharom kilénbdz4 tipusu bemenet esetében azonosak.

A digitalis I/0 tapellatasa biztosithato egy bels6 24 V-os tapegységrél vagy kiilsé aramellatasrol a
Power (tApegység)nevi sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy terminalbdl all. A felsé ketté
(PWR és GND) 24 V-o0s, és foldelés a belsd 24 V-os ellatasrol. A sorkapocs két also kivezetése (24 V
és0V)a 24V bemenetazl/O tapellatdsahoz. Az alapértelmezett konfiguracio a belsé tapegységet
hasznalja, lasd alabb.
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Power

PWR
GND

[2av
oV

Ha tobb aram sziikséges, akkor kiils6é aramellatas csatlakoztathaté az alabbiak szerint.
’_( Power
PWR|H

GND H
24V|B-
\ ov|m

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok a bels6 és kulsé aramellatasra vonatkozdan egyarant.

Belsé 24 V-os aramellatas

[PWR - GND] Fesziltség 23 24 25 \Y,
[PWR - GND] Aktualis 0 - 2 A
Kiilsé 24 V-os bemeneti kbvetelmények

[24V - 0V] Fesziiltség 20 24 29 Vv
[24V - 0V] Aktualis 0 - 6 A

A digitalis /0 az IEC 61131-2 szabvany szerint késziilt. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Digitalis kimenetek

[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A

[COx / DOx] Feszliltségesés 0 - 0.5 \Y,

[COx / DOx] Szivargé aram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkcio - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipus
Digitalis bemenetek

[EIx/SIx/CIx/DIx] Feszliltség -3 - 30 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] OFF (KI) régié -3 - 5 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIx] ON (BE) régio 11 - 30 \Y

[EIx/SIx/CIx/DIX] Aramerésség (11-30 V) 2 - 15 mA
[EIx/SIx/CIx/DIx] Funkcio - PNP - Tipus
[EIx/SIx/CIx/DIx] IEC 61131-2 - 3 - Tipus

UR3 24 Felhasznaloi kézikényv



UNIVERSAL ROBOTS

Megjegyzés: * Ohmos vagy legfeljebb 1H értékd induktiv terhelések esetén.

MEGJEGYZES

Akonfiguralhaté6 kifejezés az olyan 1/Ojel6lésére szolgal, amelyet biztonsaggal
kapcsolatos I/0-ként, vagy a normal I/O-ként lehet konfiguralni. Ezek a fekete feliratos
sarga szin(i kapcsok.

Biztonsagi I/0

Ebben a szakaszban ismertetjik a dedikalt biztonsagi bemeneteket (sarga sorkapcsok voros felirattal)
és a biztonsagi I/0-ként beallitott konfiguralhato 1/0 kapcsokat (sarga sorkapocs fekete szoveggel),. A
Szokasos specifikaciok az 6sszes digitalis I/0O-hoz 23 szakaszban szerepld altalanos elbirdsokat be kell
tartani.

A biztonsagi eszkdzdket és berendezéseket a biztonsagi utasitdsok és a kockazatértékelés szerint kell
telepiteni (lasd fejezet).

Minden biztonsagi I/0 paros (redundans), és két kiilon agként kell tartani. Egy egyszer( hiba nem
okozza a biztonsagi funkcio elvesztését.

A két allando biztonsagi bemenet a kdvetkez6: Robot vészleallitéés Biztonsagi leallitdé. A Robot
vészleallitd bemenet csak vészledllitd berendezéshez. A Biztonsagi leéllitd bemenet mindenféle
biztonsaggal kapcsolatos véddkésziilékhez. A funkcionalis kiilonbség alabb lathato.

A robot ledllitja a mozgast Igen Igen
Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek
Robotaram Ki Be
Visszadllitds Kézi Automatikus vagy kézi
Minden ciklus - nem
Ah alat gyakorisa N kori
asznalat gyakorisaga em gyakori ayakori

Ujratelepitést igényel Csak fek Nem

J P geny kiengedése
Leallitasi kategoria (IEC 60204-1) 1 2
A fellgyeleti funkcid teljesitményszintje (ISO
13849-1) PLd PLd

Lehetséges a konfiguralhato I/0 hasznalata tovabbi biztonsagi I/0 funkci6 telepitésére, pl.: vészleallitd
kimenet. A konfiguralhaté I/O kapcsokat a GUI segitségével lehet beallitani a biztonsagi funkcidkhoz,
lasd Il. rész PolyScope kézikonyv 69.

A biztonsagi /0O hasznalatara néhany példa a kdvetkezd alpontban talalhaté.
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FIGYELMEZTETES
1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez, amely nem

biztonsagi PLC a megfeleld biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sértilés vagy halal kbvetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkcidkat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaloi fellleti
jelzéseket kuilon tartani a normal I/0 feliileti jelzésektol.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos I/O redundansan készil (két fliggetlen
csatornan). Tartsa kilon a két csatornat, hogy egy egyszerd hiba ne
vezethessen a biztonsagi funkcio elvesztéséhez.

3. A biztonsagi funkcidkat meg kell erésiteni, mielétt a robotot miikodésbe hozza. A
biztonsagi funkciokat rendszeresen tesztelni kell.

4. Arobot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikacioknak. Ha nem igy
torténik, akkor sulyos sértilés vagy halal kbvetkezhet be, mivel a biztonsagi
funkciot kiiktathatja.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracio

A robotot alapértelmezett konfiguracioval szallitjak,ami lehetvé teszi a miikddtetést minden tovabbi
biztonsagi berendezés nélkill, lasd az alabbi abrat.

Safety
24V
EIO
24V
El
24V
SI0
24V
Si1

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallit6 gombok csatlakoztatasa

A legtobb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallit gombot. Az alabbi abran
lathaté,hogyan csatlakoztathato egy vagy tébb vészleallité gomb.

Safety Safety

= H ,,,,,,,, =g 15 H ,,,,,,,, Z

24V 24V
Y EHE
24v || N } 24V

slo Slo
24V 24V
st st

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

A vészleallitb megosztasa mas gépekkel

Gyakran kivanatos egy szokasos vészleallitd aramkort telepiteni, amikor a robotot mas gépekkel egytt
hasznaljak. Ha igy tesz, a kezelének nem kell gondolkodnia, hogy melyik vészleallito gombokat
hasznalja.
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A Robot vészleallitd bemenet nem hasznalhaté megosztasi célokra, mivel mindkét gép arra var majd,
hogy a mésik kilépjen a vészleallitott dllapotbal.

A vészledllitd funkcié megosztasahoz mas gépekkel, az alabbi konfiguralhato 1/0 funkcidkat kell
konfiguralni a GUI segitségével.

+ Konfiguralhato bemenet-par: Kuls6 vészleallitas.

» Konfiguralhaté kimenet-par: Rendszer vészleallito.

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallitd funkcioit. Ebben a példaban a
hasznalt konfiguralt I/0-k a "CI0-CI1" és a "CO0-CO1”.

[/

Configurabl%puty Configurable Outputs . Configurable Inputs onﬁurable Outputs

24V (W/|240 |m| [ov [W[[ov M : 24V [M|[24v (M| [ & \m|{ov |m
cio [H||£4 || [coo|m||cos|m A : B cio [||{ci4 [H| [cop|M|[cos|m
24v [mf|24v M| [ov ov [m : 24V /M |[24v [m| [ov\m]|{ov |
ci1 [d|[ci5 [m]| [co1[m\cos|m cii//m||ci5 M| [co1[M||cos|m
24v M |[24v (M| | ov ov |l 2407 |/ ||24v (M| [ov [H||ov [
ci2 [m||{cis |m| [co2|m\dps|m 12/ m||{cic [W| [co2|m||cos|m
24v M |[24v (M| [ov [m|]\o\ | fof (W |[24v (| |[ov [m|[ov |
ci3 [m|[ci7 |m| [co3|m||0p\ B\ C C M|co7|m

J/ £3 ci7 co3

Ha két UR robotnal vagy mas gépeknél tébbet kell csatlakoztatni, biztonsagi PLC szlikséges a
vészleallitd jelek kontrollalasahoz.

7
-

AN
N~

-

Biztonsagi leallité automatikus visszaallassal

Az alap biztonsagi leallitd példaja egy ajtékapcsold, ahol a robot akkor all le, amikor az ajtot kinyitjak,
lasd az alabbi abrat.

Safety
24V

EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
Si1

Ez a konfiguracioé csak ott javasolt, ahol a kezelé nem tud atmenni az ajtén és bezarni maga mogott. A
konfiguralhato I/0O hasznalhato egy visszaallité gomb beallitasahoz az ajtdn kiviil, hogy Ujraaktivalhassa
a robot mozgasat.

Emergency Stop

O Ea00n

Safeguard Stop

Egy masikpélda, ahol az automatikus visszaallitas megfeleld lehet, amikor biztonsagi matracot vagy
biztonsaggal kapcsolatos Iézerszkennert hasznal, Iasd alabb.

Felhasznaloi kézikonyv 27 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

24v |l

ov ||

Emergency Stop

y A
Safety /
24V l2av (W] [ov W]
EI0
24V
El1

24V
SI0
24V
S

FIGYELMEZTETES
1. Arobot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a biztonsagi jelzés ujra

létrejon. Ne hasznalja ezt a konfiguracidt, ha a jelzés a biztonsagi keruleten
bellilrél hozhaté létre ujra.

0000

i

A\

g \

Safeguard Stop

B

Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal

Ha a biztonsagi felhasznalo felllet hasznalatos kénnyd fiiggdny illesztéséhez, akkor a biztonsagi
kertleten kivili visszaallitas szlikséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas tipusunak kell lennie.
Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt 1/O a "Cl0-CI1", lasd alabb.

Safety Confiljur
[24v]m 2av|[f[24v [m 24V
3 [E0 [m colm|c4 [m 24v [l
5 [24v[m 24v [@][24v [ o |m
£ |En Cl ci5 |l
24V m' 24V |H |24V (W
£ [swo ci2 |M|[cl6 ||
§ [2av % 24V M| [24v W ||
2 [sn q\ ci3 [m|[ci7 [m

Haromhelyzetl engedélyezé eszkoz

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzetl engedélyezé eszkozt. A
haromhelyzetl engedélyez6 eszkdzre vonatkozdan tovabbi tajékoztatast talal a Haromhelyzet(
engedélyezb eszkdz and Mikodesi mod 89 szakaszban.
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MEGJEGYZES
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tamogat sok haromhelyzet(i
engedélyezd eszkozt.

Confilurabl Inputs
24V, 24V

Clo
24V
cH
24V
Cl2
24V
CI3

3-Position Switch
. 1

0000
y |
o
A000000C

MEGJEGYZES

A haromhelyzetl engedélyez6 eszkdz két bemeneti csatorngjanak 1 masodperces
eltéréstiirése van.

Altalanos célu digitalis 1/0

Ez a szakasz az altalanos rendeltetési 24 V-os I/O (szlirke) és a konfiguralhaté I/O (sarga, fekete
felirattal) kapcsokat ismerteti, ha ezeket nem biztonsagi I/0-ként allitottak be. A Szokasos specifikaciok
az osszes digitalis I/0-hoz 23 szakaszban szerepld altalanos elbirasokat be kell tartani.

Az altalanos célu I/O hasznalhaté a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék hajtasara
kdzvetlenll vagy mas PLC rendszerekkel valo kommunikacidhoz. Az 6sszes digitalis kimenet
automatikusan letilthatd, amikor a program végrehajtasa leall, lasd mégitt: I1. rész PolyScope
kézikonyv 69. Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak
talalhatok az alabbi alpontokban. Ezek a példak rendszeres digitalis kimeneteket hasznalnak, de
barmelyik konfiguralhato kimenet hasznalhato, ha nem biztonsagi funkcio elvégzésére konfiguraltak.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher

Ez a példa bemutatja, hogyan csatlakoztasson digitalis kimenetrél kontrollalt terhet, lasd alabb.

Digital Outputs \_‘
ov [m|[[ ov] o)
poo/ M| [po4[m
ov [m|| ov
po1/M||jpos5|m A
ov H| ov|m
po2[H |[po6|m
ov m| ov|m
po3[m|[po7|m
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Digitalis bemenet gombtdl

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerl gombot digitalis bemenethez.

Digital Inputs
24v|H |[24av|H
DIO( M || DI4
2av|m|[2av|H T
DI1|H||DI5 ||
24v|H|[2av|m)
pi2[m||pie[m| \ 7
24V|H|[24v|H
DI3|H|(DI7 W

Kommunikacié mas gépekkel vagy PLC-kkel

11

A digitalis I/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel valé kommunikacidhoz, ha egy szokasos
GND (0 V) jott Iétre, és ha a gép PNP technoldgiat hasznal, lasd alabb.

Digital Inputs

-
K]
o
£
g
=

24V

24V

oV

o
<|2

DIO

DI4

DOO

DO4|

24V

24V|
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oV

DI1

DI5

DO1|

DO5
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24V|

24V|

oV

oV
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DI6

D02

DO6

24V

24V

oV
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DI3

DI7

DO3

DO7|
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Didtal Outputs

24

24V

oV

ov

DIO

DI4

DOO|

DO4

24V

24V

oV

oV

DI1

DI5

DO1|

DO5)

24V

24V

ov

ov

DI2

DI6

DO2|

DO6|

24V

O0O0000G

24V

oV

oV

DI3

DI7

DO3|

DO7|

/

Altalanos céla analég I/0

Az analog /0 felhasznaloi felllet a zold terminal. Feszultség (0-10 V) vagy aramer6sség (4-20 mA)

beallitasara vagy mérésére hasznalhaté mas berendezésrél vagy berendezésre.

A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbiak javasoltak.

* Hasznalja az I/0-hoz legkézelebbi AG kapcsot. A parhoz k6zds modusu sz(ird tartozik.

» Hasznalja ugyanazt a féldelést (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég I/O nem
galvanikusan elvélasztott a vezérl6doboztol.

» Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Késse az arnyékolast a GND kapocsra a
"Power" (tapfesziltség) nevi kapocsnal.

» Az aram modban miikédé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az

interferenciakra.

A bemeneti médok kivalaszthatok a GUI-ban, lasd itt: Il. rész PolyScope kézikonyv 69. Az elektromos

specifikaciok alabb lathatok.

Analég bemenet aram modban

[AIx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AIx - AG] Ellenallas - 20 - ohm
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[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analdég bemenet fesziiltseg modban

[AIx - AG] Fesziltség 0 - 10 \Y,
[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analdg kimenet aram modban

[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 Vv
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analdg kimenet feszliltség modban

[AOx - AG] Fesziltség 0 - 10 \Y,
[AOx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

A kdvetkez0 példak megmutatjak, hogyan hasznalja az analég I/0-t.

Analég kimenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat analég sebességkontrollalé bemenettel.

Analog

AG |l
HEC -
é’ AG |H j> cee
o [m Q_ 0O

AG ‘ 29
g [roo | /E
S |AG I\
2|a01|m

Power

PWR | Il

GND

24v (M

ov |l

Analég bemenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan csatlakoztasson analdg érzékelét.
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Analog
AG
AIO
AG
Al
AG

AOO0

AG

AO1

Analog Inputs

T

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

ov

Tavoli KI/BE vezérlés
Tavoli KI/BE vezérlés hasznalhat6 a vezérlddoboz be- és kikapcsolasara a tanito fliggelék hasznalata
nélkiil. Altalaban a kdvetkezd alkalmazasokhoz hasznalatos:

» Amikor a tanit6 fliggelék nem elérheté.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

» Amikor tébb robotot kell egy idében be- vagy kikapcsolni.
A tavoli KI/BE vezérlés kis segéd 12 V-os ellatast biztosit, amely aktiv marad, amikor a vezérlédoboz ki
van kapcsolva. Az "on" (be) és "off" (ki) bemenetek csak révid idejl aktivalasra valdk. Az "on" (be)
bemenet ugyanugy mikddik, mint a bekapcsolé gomb. Mindig az "off" (ki) bemenetet hasznalja a tavoli

"off " kikapcsolashoz, mivel ez a jel gondoskodik réla, hogy a vezérlddoboz kimentse a megnyitott
fajlokat és a leallas szakszer( legyen.

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

[12V - GND] Fesziltség 10 12 13 \Y,
[12V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszliltség 0 - 0.5 \%
[ON / OFF] Aktiv feszliltség 5 - 12 \Y,
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacios idé 200 - 600 ms

A kdvetkezo példak megmutatjak, hogyan hasznalja a tavoli KI/BE vezérl6t.

MEGJEGYZES

A szoftver egy specialis tulajdonsagat hasznalhatja programok automatikus
betdltéséhez és inditasahoz, lasd itt: |I. rész PolyScope kézikonyv 69.
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VIGYAZAT
1. Soha ne hasznalja az "on" (be) bemenetet vagy a bekapcsoldgombot a
vezérlédoboz kikapcsolasahoz.

Tavoli ON (BE) gomb

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztassa a tavoli be gombot.

)
i

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztassa a tavoli ki gombot.
Remoy
12v

—H
e -

Remote

12V
GND|H
ON |

0

OFF

Tavoli OFF (KI) gomb

ON
OFF

1.8.4. Eszkoz i/o

A robot eszkdzvégén van egy kicsi csatlakozé nyolc tliskével, lasd az alabbi abrat.

Ez a csatlakozo biztositja az aram és vezérl6 jeleket egy specifikus roboteszk6zon hasznalt fogdknak
és az érzékel6knek. Az alabbi ipari kabelek alkalmasak:

* Lumberg RKMV 8-354.

MEGJEGYZES
Az eszkdzcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm-rel.

Felhasznaloi kézikonyv 33 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

A kabelen beliil a nyolc drétnak kiilénb6z6 a szine. A kiilénb6z6é szinek kiilénbdz funkcidkhoz
tartoznak, lasd az alabbi tablazatot:

Piros 0V (GND)
Szirke 0V/+12V/+24 V (ARAM)
Kék Eszkdz kimenete 0 (TOO)
Rozsaszin(i Eszkdz kimenete 1 (TO1)
Sarga Szerszam bemenet 0 (T10)
Zold Szerszam bemenet 1 (T11)
Fehér 2. analég bemenet (Al2)
Barna 3. analog bemenet (Al3)

A bels6 aramellatas 0 V, 12V vagy 24 V értékre allithaté a GUI 1/0 flldn, 1&sd itt: |l. rész PolyScope
kézikonyv 69. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban - 24 - V
Tapfesziiltség 12 V médban - 12 - Vv
Az aramerdsség mindkét modban* - - 600 mA

Megjegyzés: * Induktiv terheléseknél fokozottan ajanlott veédddiodat hasznalni
Az alabbi szakaszokban ismertetjiik a szerszam kiilonbdzé 1/0- kapcsait.

FIGYELMEZTETES
1. Csatlakoztassa az eszkdzoket és fogdkat ugy, hogy az aramkimaradas ne

okozzon veszélyt, pl. ne essen ki egy munkadarab az eszkdzb6l.

2. Jérjon el 6vatosan, amikor 12 V-ot hasznal, mivel a programozo altal okozott
hiba okozhatja azt, hogy a fesziiltség 24 V-ra valtozik, ami karosithatja a
berendezést és tluzet okozhat.

MEGJEGYZES
Az eszk6z pereme a GND-hez csatlakozik (ugyanaz, mint a piros drot).

Az eszkoz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek NPN-ként végrehajtva. Amikor egy digitalis kimenetet aktivalnak, a megfelelé
csatlakozas a GND-hez kertil, és amikor inaktivaljak, a megfeleld csatlakozas kinyilik (nyitott
gy(jté/nyitott lefolyd). Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.
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Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 Vv
Feszliltség 1 A stillyedéskor - 0.05 0.20 \%
Arameré&sség siillyedéskor 0 - 600 mA
Aramerésség GND-n keresztiil 0 - 600 mA

A digitalis kimenetek hasznalatara egy példa a kbvetkezd alpontban talalhato.

VIGYAZAT
1. Azeszkdzben a digitalis kimenetek nem aramerdsség-limitaltak, és a

meghatarozott adatok fellilirdsa maradandé karosodast okozhat.

Az eszkéz digitalis kimeneteinek hasznalata

Az alabbi példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor belsé 12 V-os vagy 24 V-os
aramellatast alkalmaz. Ne feledje, hogy meg kell hataroznia a kimeneti fesziiliséget az I/0 lapon.
Tartsa észben, hogy a HALOZATI csatlakozas s a pajzs/foldelés kozott fesziiltség van, még akkor is,
amikor a terhelés ki van kapcsolva.

Megjegyzés: Induktiv terheléseknél fokozottan ajanlott védodiodat hasznalni, amint alabb lathato.

POWER
}g&
TOO P

Az eszk{z digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek végrehajtdsa PNP-ként torténik gyenge lehuzhato ellendlldsokkal. Ez azt jelenti,
hogy a lebegd bemenet mindig alacsony értéki. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Bemeneti fesziiltség -0.5 - 26 V
Logikus alacsony fesziiltség - - 2.0 \
Logikus magas fesziiltség 5.5 - - Vv
Bemeneti ellenallas - 47k - Q
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A digitalis bemenetek hasznalatara egy példa a kovetkezd alpontban talalhaté.

Az eszkéz digitalis bemeneteinek hasznalata

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszeri gombot.

POWER

Eszk6z analég bemenetei

Az eszkbz analdég bemenetei nem differencial bemenetek, és az I/0O fiilén fesziltségre vagy
aramerdssegre allithatok be, lasd itt: |I. rész PolyScope kézikonyv 69. Az elektromos specifikacidk
alabb lathatok.

Bemeneti feszliltség fesziiltség moédban -0.5 - 26 Vv
Bemeneti ellenallas 0 V és 10 V kdzotti tartomanynal - 15 - kQ
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti feszlltség aramerdsség modban -0.5 - 5.0 Y
Bemeneti aramerdsség aramerésség moédban -2.5 - 25 mA
Bemeneti ellenallas 4 mA és 20 mA kozotti tartomanynal - 200 - Q
Felbontas - 12 - bit

Az analdg bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkez6 alpontban talalhato.

VIGYAZAT
1. Az analég bemenetek most védettek a tulfesziiltség ellen aramerdésség modban.
Ha az elektromos specifikaciokban tulértékeli a hatarértéket, azzal a bemenet
tartosan karosodhat.

Az eszk6z analég bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analdg érzékelét egy nem differencialis
kimenethez. Az érzékel6 kimenete lehet aramerdsség vagy feszliltség, az analég bemenete bemeneti
maodja pedig ugyanarra van bedllitva az 1/0O lapon. Ne feledje ellendrizni, hogy a fesziltség kimenetes
érzékeld vezérli-e az eszkdz belsé ellenallasat vagy a mérés érvénytelen lehet.
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POWER
T
A2 | -
| &
e
GND =

Az eszk6z anal6g bemeneteinek hasznalata, differencialis

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analdg érzékel6t egy differencialis

kimenethez. Csatlakoztassa a negativ kimenetei részt a GND-hez (0 V), és ugyanugy mikodik, mint

egy nem differencialis érzékelb.

[

1.8.5. Ethernet

Az Ethernet csatlakozé a vezérlédoboz aljan taldlhato, 1asd az alabbi abrat.

Az Ethernet felhasznaloi fellilet az aldbbiakhoz hasznalhato:

+ MODBUS I/0O bévité modulok Lasd mégiitt: |1. rész PolyScope kézikonyv 69.

» Tavoli hozzaférés és vezérlés

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Kommunik4cio sebessége 10 - 1000

1.8.6. Hal6zati csatlakozo

Mb/s

A vezérl6doboz haldzati kabelének a végén standard IEC dugalj van. Csatlakoztasson egy

orszagspecifikus haldzati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

A robot energizalasahoz a vezérlédoboznak csatlakoznia kell a halézathoz. Ezt a standard IEC C20-as

dugaljon keresztil kell elvégezni a vezérlédoboz aljan megfelel6 IEC C19-es kabellel, lasd az alabbi

abrat.
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A haldzatnak minimalisan az alabbiakkal kell rendelkeznie:

» Csatlakozas foldeléshez

+ FO biztositék

+ Maradékaram-késziilék

Javasolt egy f6kapcsolo telepités az 6sszes berendezés kikapcsolasahoz a robotalkalmazasban,
egyszer( kizarashoz és cimkézéshez a miikddésbdl.

Az elektromos specifikaciok az alabbi tablazatban lathatok.

Bemeneti fesziiltség 100 - 265 Vv.a.
Kulsé haldzati biztositék (100-200 V-nal) 8 - 16 A
Kilsé haldzati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz
Készenléti teljesitmény - - 0.5 w
Névleges mikdodési teljesitmény 90 125 250 w
FIGYELMEZTETES
A 1. Gy6zd6djon meg arrdl, hogy a robot megfeleléen foéldelt (elektromos csatlakozas

a féldh6z). Haszndlja a féldelés szimbdlummal ellatott ne hasznalt csavarokat a
vezeérlédobozban, hogy a rendszerben az 6sszes berendezés szokasos
foldelését Iétrehozza. A féldeld vezetdnek legalabb a legmagasabb
aramer6sség arambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszerben.

Gy6z6djon meg arrdl, hogy a vezérlédobozba bemené aram RCD-vel
(maradékaram-késziilék) és megfeleld biztositékkal védve legyen.

Zarjon ki és cimkézzen fel minden aramot a teljes robot telepitéséhez a mikoddés
kdzben. Mas berendezések nem szallithatnak fesziiltséget a robot I/0-hoz,
amikor a rendszer kizart.

Gy6z6djon meg arrol, hogy az 6sszes kabel megfeleléen csatlakozik, mielétt a
vezeérl6dobozt aram ala helyezi. Mindig hasznaljon eredeti és megfelel6 haldzati
kabelt.

UR3
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1.8.7. Robotcsatlakozas

A robottdl j6vé kabelt a vezérlbdoboz aljan talalhato csatlakozéba kell behelyezni, lasd az alabbi abrat.
Biztositsa, hogy a csatlakozd megfeleléen zart, miel6tt a robotkart bekapcsolja. A robotkar csak akkor
csatlakoztathato le, amikor a robot aramellatasa le van kapcsolva.

VIGYAZAT
1. Ne csatlakoztassa le a robotkabelt, amikor a robotkar be van kapcsolva.

2. Ne bévitse vagy modositsa az eredeti kabelt.
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1.9. Karbantartas és javitas

Végezzen el barmilyen szemrevételezést vagy munkaallapot ellenérzést, a jelen utmutato biztonsagi
eléirasainak megfeleléen.

Végezze el az dsszes karbantartasi, ellenérzési, kalibralasi és javitasi munkat a szervizkdnyv
tamogatasi weboldalon talalhato legfrissebb verzidja szerint: http://www.universal-
robots.com/support.

Javitasi munkakat csak Universal Robots vagy az engedélyezett rendszerintegratorok végezhetnek. Az
ugyfél altal kijelolt, betanitott személyek is végezhetnek javitasi munkakat, feltéve, hogy betartjak a
szervizkdnyvben leirt ellendrzési tervet. A betanitott személyek teljes ellenérzési tervét lasd a
szervizkdnyv 5. fejezetében

A Universal Robots cégnek visszakuldott 6sszes alkatrészt a szervizkdnyvben leirt feltételeknek
megfeleléen kell visszakuildeni.

1.9.1. Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitasi munka utan ellenrzéseket kell végezni az elbirt biztonsagi szint
biztositasahoz. Az ellendrzéseknek meg kell felelnilik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
elGirasoknak. Az §sszes biztonsagi funkcio megfelel6 mikodését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer m(ikédéképes maradijon,
vagy hiba esetén a rendszer visszakerlljon miikoddképes allapotba. A javitasi munkaba beletartozik a
tényleges javitason tul a hibaelharitas is.

Amikor a robotkaron vagy a vezérlédobozon dolgozik, be kell tartania az alabbi eljarasokat és
figyelmeztetéseket.

i E FIGYELMEZTETES
1. Ne mddositson semmit a szoftver biztonsagi konfiguracidjaban (pl.az er6hatart).
A PolyScope kézikbnyvben leirtak a biztonsagi konfiguraciét. Ha barmelyik
biztonsagi paraméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert ujnak kell tekinteni,
ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi jovahagyasi folyamatot eszerint kell
frissiteni, beleértve a kockazatértékelést is.

2. Cserélje ki a hibas komponenseket Uj, azonos cikkszamu vagy ekvivalens
komponenssel, melyet a Universal Robots erre a célra jovahagyott.

3. Minden inaktivalt biztonsagi intézkedést régtdén a munka befejezése utan
aktivalja ujra.

4. Dokumentaljon minden javitast és mentse ezt a dokumentaciot a teljes
robotrendszerhez kapcsolddé technikai fajlban.
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FIGYELMEZTETES
1. Huzza ki a halozati bemeneti kabelt a vezérlédoboz aljabdl, ezzel biztositva,

hogy teljesen drammentes legyen. Kapcsoljon le az dramrol minden méas
energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy a vezérl6dobozhoz csatlakozik.
Tegyen meg minden sziikséges ovintézkedést, hogy megakadalyozza, hogy
mas személyek aram ala helyezzék a rendszert a javitas idészaka alatt.

2. Ellenérizze a foldel6 csatlakozast, miel6tt Ujra aram ala helyezi a rendszert.

3. Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a vezérlédoboz részeit
szétszereli.

4. Ne szerelje szét a vezérlédobozban a haldzati részt. Magas fesziltség (akar
600 V) lehet jelen ezen haldzati részeken bellil, még a vezérlédoboz
aramtalanitasa utan tébb oraig is.

5. Kertilje, hogy a robotkarba vagy a vezérlédobozba viz és por kertiljon.

1.9.2. Takaritas

Mindennapi takaritas

A robotkaron eléforduld port/szennyezddést/olajat puha rongy segitségével tavolithatja el a kdvetkez6
tisztitdszerek alkalmazasaval: viz, izopropil-alkohol, 10% etanol-alkohol vagy 10% asvanyolaj benzin.
Ritka esetekben nagyon kis mennyiség(i kenézsir lathaté a csuklon. Ez nem befolyasolja a csukld
mikodését, hasznalhatosagat vagy élettartamat.
Egyéb tisztitas
Mivel a robot tisztitdsara fokozott figyelmet kell forditani, az UR azt javasolja, hogy 70% izopropil-
alkoholt hasznaljon (d6rzséléshez).
1. Tordlje at a robotot kemény, csavart mikroszalas kendével és 70% izopropil-alkohollal
(dérzsolés).
2. Hagyjarajta a 70% izopropil-alkoholt 5 percig, majd torélje at a robotot a szokasos tisztitasi
eljarassal.

Ne hasznaljon fehéritét. Ne hasznaljon fehérit6t SEMMILYEN higitott tisztitdoldatban.
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1.10. Artalmatlanitas és kdrnyezet

UR robotok selejtezése soran a vonatkoz6 nemzeti torvények, rendeletek és szabvanyok szerint kell
eljarni.
Az UR robotokat veszélyes anyagok korlatozott hasznalataval allitjak el6 a kdrnyezet védelme céljabdl;

a 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatarozottak szerint. Ezek az anyagok higanyt, kadmiumot,
olmot, krom(VI)-ot, polibrémozott bifenileket és polibrémozott difenil-étereket tartalmaznak.

A dan piacon értékesitett UR robotok artalmatlanitasi és kezelési dijat az Universal Robots A/S el6ére
befizetia DPA-rendszerbe. Az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairol (WEEE) sz6l6
2012/19/EU eurdpai iranyelv hatalya ala tartozé orszagok importérei kdtelesek sajat magukat
regisztralni orszaguk nemzeti elektromos és elektronikus berendezések hulladékainak (WEEE)
nyilvantartasaba. A dij altaldban kevesebb 1 €/robotnal. A nemzeti nyilvantartasok listgja itt talalhato:
https://www.ewrn.org/national-registers.

Az alabbi szimbdlumok talalhatdk a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabalyoknak valé megfelelést:

— Ro H S Iead-free’

1.11. Tanusitvanyok

A tanusitas harmadik fél altal fakultativ. Annak érdekében, hogy a robot-integratoroknak a legjobb
szolgaltatast nyujtsa, a Universal Robots ugy dontétt, hogy robotjai tanusittatasat az alabb felsorolt
elismert teszteld intézményeknél végzi.

Az 6sszes tanusitvany masolatat megtalalja a Tanusitvanyok
fejezetben.

TUVNORD Az Universal Robots e-Series robotok biztonsagata TUV
NORD tanusitja, amely a 2006/42 / EK gépipari iranyelv
értelmében bejelentett szervezet.

TUV Rheinland A RheinlandUR robotok biztonsagat a TUV Rheinland
tanusitja, amely a 2006/42/EK gépipariiranyelv értelmében
bejelentett szervezet.

TUOVSUD  AzUR robotok tisztatéri vizsgalatata TUV SUD végzi.

- o
TUVRheinland
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CHINA RoHS

KCC Safety

KC Registration

Delta

Az Universal Robots e-Series robotok megfelelnek az
elektronikai informatikai termékek altal okozott
kérnyezetszennyezés kezelésére a CHINA RoHS altal
kidolgozott mdédszereiknek.

Az Universal Robots e-Series robotokat értékelték a KCC
jelolés biztonsagi elbirasai szerint, és megfelelnek azoknak.

Az Universal Robots e-Series robotokat bevizsgaltak
megfelel6ségre munkakornyezetben torténd felhasznalas
céljabdl. Ezért haztartasi kérnyezetben hasznalva fennall a
radiointerferencia kockazata.

Az Universal Robots e-Series robotok teljesitmény-vizsgalatat
a DELTA végezte el.

&
[Es
Ie

<

Szallitéi harmadik fél altali tandsitas

Koérnyezet

A beszallitéink rendelkezései szerint az Universal Robots e-
sorozatu robotok szallitasara szolgalo raklapok megfelelnek a
fa-alapu csomagol6éanyagok eléallitasara vonatkozé ISMP M-
15 dan kévetelményeknek, és ezen rendszernek megfeleld
jeléléssel vannak ellatva.

Gyartomdvi vizsgalati tanasitvany

Universal
Robots

Az Universal Robots e-Series robotokat folyamatos bels6
tesztelésnek és végellenbrzési eljarasnak vetik ala.

Az UR tesztelési folyamatait folyamatosan fellilvizsgaljak és
tokéletesitik.

Az EU iranyelveknek megfeleld nyilatkozatok

Noha ezek elsGsorban Eurépa szempontjabdl iranyaddk, néhany Eurdpan kivili orszag elismeri
és/vagy megkdveteli az EU nyilatkozatait. Az eurdpai iranyelvek elérhet6k a hivatalos honlapon:
http://eur-lex.europa.eu.
A gépipari irdnyelv szerint az Universal Robots robotjai részben befejezett gépeknek szamitanak, és
mint ilyenek, nem lathatok el CE cimkével.

A gépipari iranyelvnek megfeleld beépitési nyilatkozatot (DOI) a Nyilatkozatok és tanusitvanyok

fejezetben talalja

UR3
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1.12. Garancia

1.12.1. Termékjotallas

A felhasznal6 (ugyfél) kereskedével vagy kiskereskeddvel szemben esetlegesen fennallo igényének
sérelme nélkil az Ggyfélnek az alabbiakban meghatarozott feltételekkel gyartdi garanciat kell megadni:

Abban az esetben ha uj készulékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghibabol
eredéen a munkaba helyezésiik utani 12 hédnapon belll (a szallitastol szamitott legfeljebb 15 hénap),
akkor a Universal Robots biztositja a szlikséges potalkatrészeket, mikbzben a felhasznalo (vevo)
koteles munkadrat biztositani a potalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az alkatrészt ugyanolyan
allapotu masik alkatrészre, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a Jotallas érvénytelen, ha a készlilék
hibaja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaloi Utmutatdban szerepld informaciok be nem
tartasanak tudhaté be. Ez a Jétallas nem vonatkozik vagy nem terjed ki a hivatalos forgalmazé vagy
maga a vevo altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités, konfiguracio, szoftverletoltések). A vasarlas
nyugtaja, a vasarlas napjaval egyltt, szilkséges a Jétallas érvényességének bizonyitasahoz. A Jétallasi
igényeket a Jotallas nyilvanvalova valasatol szamitott két hdnapon beliil kell benyuijtani. A Universal
Robots altal kicserélt vagy szamukra visszakiildétt késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a
Universal Robotsé. A késziilékbdl vagy azzal kapcsolatban felmeriilé minden egyéb igényt jele
Jotallasbol kell kezelni. A jelen jotallas értelmében semmiféle kisérlet sem fordulhat el sem az Ugyfél
torvényes jogainak sem a gyart6é gondatlansagabdl eredd halalért vagy személyi sértilésekért viselt
felel6sségének korlatozasara vagy kizarasara. A Jétallas id6tartama nem bévil a Jétallas kikotései
szerint adott szolgaltatasokkal. Olyannyira, hogy ha a Jotallas nem all fenn, a Universal Robots
fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas koltségét a vevire terhelje. A fenti kikbtések nem foglaljak
magukba a vevd karanak bizonyitasi terhében bekdvetkez6 valtozast. Ha egy késziilék hibas, a
Universal Robots nem felel6s a kbzvetett, véletlen, specialis vagy kdvetkezményes karokért, beleértve
tobbek kozott a profit elvesztését, a hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mas termelési
berendezés megsérlilését.

Ha egy készlilék hibas, a Universal Robots nem fedezi a kbvetkezmények karokat vagy veszteségeket,
amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezés sértilése.

i E VIGYAZAT
Altalaban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazashoz sziikségesnél nagyobb
gyorsitasok hasznalatat. A nagy gyorsitasok, kiildndsen nagy terheléssel kombinalva,
a robot csokkent élettartamahoz vezethet. Rovid ciklusidejli és nagy sebességet
igényld alkalmazasoknal altalaban javasoljuk, hogy a lehetd legnagyobb mértékben
alkalmazzanak atmeneteket a palyak simitasa és a nagy gyorsulasok kertilése
érdekében.

1.12.2. Felel6sségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésagat és teljesitményét, és ezért fenntartja a
jogot a termék frissitésére elézetes figyelmeztetés nélkil. A Universal Robots mindent megtesz, hogy
jelen kézikdnyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel§sséget a hibakért és hianyzo
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1.13. Leallitasi ido6 és leallitasi tavolsag
A megallasi idokkel és a tavolsagokkal kapcsolatos informacio rendelkezésre all mind a 0. leallitasi
kategdriara, mind pedig a 1 leallitasi kategoriara. Ez a melléklet a 0-as leallasi kategoriaval kapcsolatos

informacidkat tartalmazza. Az 1. ledllitasi kategoriara vonatkozo informacio ahttp://universal-
robots.com/support/ oldalon érhetd el.

1.13.1. 0-as leallasi kategoria leallasi tavolsagai és idoi
Az alabbi tablazat tartalmazza a 0-as leallasi kategoria kezdeményezésekor mért leallasi tavolsagokat
és idoket. A mérések megfelelnek a robot alabbi konfiguracidinak:

+ Kinyulas: 100% (a robotkar vizszintes iranyban teljesen kinyuijtva).

» Sebesség: 100% (a robot altalanos sebessége 100%-ra van bedllitva, és a mozgatast 183 °/s
csuklo-sebességgel végzik).

* Hasznos terhelés: a TCP-hez csatolt robot altal kezelt maximalis hasznos terhelés (3 kg).
A 0 csuklo6 tesztjét vizszintes mozgasra végezték el, azaz a forgastengely merdleges volt a talajra. Az 1.

és 2. izllet tesztelése soran a robot egy fliggbleges palyat kdvetett, azaz a forgastengelyek a talajjal
parhuzamosak voltak, és a megallitast a robot lefelé iranyuld mozgasa kdzben hajtottuk végre.

0. illesztés (ALAP) 0.18 159
1.illesztés (VALL) 0.20 154
2. illesztés (KONYOK) 0.15 92

1. Aledllitdsi kategoriak megfelelnek az IEC 60204-1 szabvanynak, tovabbi részleteket lasd a
Szb6szedetben..<

1.14. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

EU Declaration of Incoporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

Manufacturer Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Denmark
Person in the Community David Brandt
Authorized to Compile the Technology Officer, Research and Development
Technical File Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification of Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box and Teach
the Partially-Completed Pendant). Function is determined by the completed machine (with
Machine(s) end-effector and intended use).

Product and Function
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EU Declaration of Incoporation in accordance with ISO/IEC 17050-1:2010

Model

Serial Number

Incorporation:

UR3, UR5, UR10 with CB3 control box (UR3/CB3, UR5/CBS3,
UR10/CB3)

Starting 20183000000 and higher --- Effective 1 January 2018

Universal Robots (UR3, URS5, and UR10) shall only be put into
service upon being integrated into a final complete machine (robot
system, cell or application), which conforms with the provisions of
the Machinery Directive and other applicable Directives.

It is declared that the above products, for what is supplied, fulfil the following Directives as

Detailed Below:

| Machine Directive The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,

2006/42/EC 11.3,1.1.51.21,1.243,1.2.6,1.34,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3
It is declared that the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery
Directive.

Il Low-voltage Directive Reference the LVD and the harmonized standards used below.

2014/35/EU

11l EMC Directive 2014/30/EU Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.

IV RoHS Directive Reference the RoHS Directive 2011/65/EU.

2011/65/EU

V WEEE Directive Reference the WEEE Directive 2012/19/EU.

2012/19/EU.

Reference to Harmonized () EN ISO 10218-1:2011 as applicable,(I) EN ISO 12100:2010

Standards Used: () EN 1SO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Note: From the 2008 to the 2015 editions, there are no changes
relevant to our robots TUV Nord Certificate 4478014097602
() EN 1ISO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015
() EN 1037:1995+A1:2008, (I) EN ISO 13850:2015
(1) EN 60320-1:2001/ A1:2007, () EN 60204-1:2006/ A1:2010
(I EN 60529:1991/ A2:2013
(1) EN 60664-1:2007, (1) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(1) EN 61000-6-2:2005, (II) EN 61140:2002/ A1:2006
(IIEN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (IINEN 61131-2:2007
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Reference to Other Technical
Standards and Specifications
Used:

(1) ISO/TS 15066 as applicable

(I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

ISO 14664-1:2015 Class 5 for control assembly with enclosure and
Class 5 for UR3, UR5 and UR 10 manipulators

(1) IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-27:2008, (IIl) IEC 60068-2-1:2007
(111 IEC 60068-2-2:2007, (1ll) IEC 61326-3-1:2008

The manufacturer, or his authorized representative, shall transmit relevant information about the
partly completed machinery in response to a reasoned request by the national authorities.
Approval of full quality assurance system (ISO 9001), by the notified body Bureau Veritas, certificate

#DK008850.
1 [ V. </
Odense Denmark, 27 September 2018 terk / s " Y/
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer

1.15. Nyilatkozatok és tanusitvanyok (az eredeti

forditasa)

EU beépitési nyilatkozat az ISO / IEC 17050-1: 2010 szerint

Gyartd

A technikai fajl 6sszeallitasara
felhatalmazott személy a
kb6zdsségben

A részben befejezett gép(ek)
leirasa és azonositasa
Termék és funkcid

Modell

Sorozatszam

Egyesités:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dania

David Brandt

Technologiai vezetd, kutatas és fejlesztés
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Ipari robot (tébbtengelyes manipulator vezérlével és hordozhat6
kezel6egységgel). A funkciot a befejezett gép hatdrozza meg
(végeffektort és rendeltetésszer(i felhasznalast beleértve).

UR3, UR5, UR10 CB3 vezérlédobozzal (UR3/CB3, UR5/CB3,
UR10/CB3)

20183000000-t0l és feljebb --- Hatalyban: 2018. majus 1

Az univerzalis robotokat (UR3, UR5 és UR10) csak akkor szabad
lizembe helyezni, miutan egy olyan befejezett komplett gépbe
(robotrendszerbe, celldba vagy alkalmazasba) épitik be, amely
megfelel a gépi iranyelv és mas vonatkozé iranyelvek
rendelkezéseinek.
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49 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az alabbi iranyelveknek az alabb részletezettek

szerint:
| 2006/42/EK Gépiiranyelv

Il Kisfeszlltségu iranyelv
2014/35/EU

I EMC iranyelv 2014/30/EU

IV RoHS iranyelv 2011/65/EU

Hivatkozas alkalmazott
harmonizalt szabvanyokra:

V WEEE iranyelv 2012/19/EU.

A kovetkez6 alapvetd kovetelmények teljestiltek: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.5,1.21,1.24.3,1.2.6,1.34,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

Nyilatkozunk arrél, hogy a vonatkozd m(iszaki dokumentaciot a B.
résznek megfelelen allitottak dssze a Gépi Iranyelv VII. figgeléke.

Az alabbiakban az LVD iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

Az aldbbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

Hivatkozas az RoHS iranyelvre 2011/65/EU.
Hivatkozas a WEEE iranyelvre 2012/19/EU.

() ENISO 10218-1:2011 alkalmazandd,(l) EN ISO 12100:2010

() ENISO 13732-1:2008, (I) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Megjegyzés: A 2008. évtdl a 2015. évig terjedd kiadasok k6zétt a
TUV Nord 4478014097602 tanusitvannyal rendelkez6 robotjainkra
nem vonatkoznak valtozasok

(I) EN ISO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015
() EN 1037:1995+A1:2008, (1) EN ISO 13850:2015

(1) EN 60320-1:2001/ A1:2007, (I1) EN 60204-1:2006/ A1:2010
(1) EN 60529:1991/ A2:2013
(
(
(

I1) EN 60664-1:2007, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
I1) EN 61000-6-2:2005, (I) EN 61140:2002/ A1:2006
[I)EN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (I)EN 61131-2:2007

Hivatkozas egyéb alkalmazott
miszaki szabvanyokra és
specifikaciokra:

() ISO/TS 15066 as applicable

(I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

ISO 14664-1: 2015 5. osztaly a burkolatba épitett vezérld
szerelvényhez és 5. osztaly az UR3, UR5 és UR10
manipulatorokhoz

(1) IEC 60664-5:2007

(111 IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-1:2007
(1) IEC 60068-2-2:2007, (111) IEC 61326-3-1:2008

# DK008850 tanusitvany.

A gyartdm(i vagy meghatalmazott képvisel6je a nemzeti hatésagok indokolt felkérésére koteles
valaszként atadni a részben befejezett géppel kapcsolatos informaciot.
A teljes minéségbiztositasi rendszert a Bureau Veritas bejelentett szervezet hagyta jéva (1ISO 9001),

UR3
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Odense Denmark, 27 September 2018

/
A

Cters S on Shio

MName:
Position/ Title

Roberta Nelson Shea
Global Technical Compliance Officer
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A biztonsagi rendszer tanusitvanya

ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This cerfifies, that the company

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.
is authorized fo provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstétte: Universal Robots A/S

Manufacturing plant: Energivej 25 q
5260 Odense S TUVNORD
Denmark

Beschreibung des Produktes: Universal Robots Safety System UR Safety 3.1 for

(Details s. Anlage 1) UR10, UR5 and UR3 robots

Description of product:
(Details see Annex 1)

EN ISO 13849-1

Gepriift nach: EN ISO 13849-1:2015, PL d BL df
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097602 Gltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3527 2426 von / from 2020-08-05
Aktenzeichen / File reference 8003020361 bis / until 2025-08-04
. r
AN/
ertifizierungsstelle der Essen, 2020-08-05
TOV NORD CERT GmbH

TUV NORD CERT GmbH Langemarckstrafie 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay atfention to the information stated overleaf
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TUV Rheinland

Certificate

Certificate no.

T 72190266 01

TUVRheinland

License Holder:

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Manufacturing Plant:
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark Denmark

Test report no.: USA-RB 31875333 002
Tested to: EN TS0 10248 -1:20801

Client Reference: Roberta Nelson Shea

Certified Product: Robot Manipulator and Controller
Model Designation: UR3, UR5, UR10

Rated Voltage: AC "100-200V, 47-63Hz "o
AC 200-240V, 47-63Hz
Rated Current: 15A or 8A

Protection Class: I

collaborative or non-collaborative. The final application
must comply with EN ISO 10218-2 accordingly.
Replaces Certificate T7218250.

Appendix: 1, 1-5

License Fee - Units

7

Special Remarks: Solely assessed per standard listed above.
The robot is only a component in a final robot application,

Licensed Test mark:

A

4 ®
TUVRheinland

EN ISO 10218-1

www.tuv.com
1D 0007000000

Date of Issue
(day/mo/yr)
01/02/2019

TUV Rheinland of North America, Inc., 12 Commerce Road, Newtown, CT 06470, Tel (203) 426-0888 Fax (203) 426-4009
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Tisztatér teszt tandsitvanya

Industrie Service

CERTIFICAT

CERTIFICATE

*

TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms
UNIVERSAL ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260
Odense S; Danemark, that the product

ROBOTER, MODEL: UR3 / TYP INDUSTRIAL

o
(=]
<
=
=
[
a o
Ll
o

L 2

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO
Class 5 according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The
product was tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August
2016.

The implementation of the testing and certification is carried
out by TUOV SUD Industrie Service GmbH.

CERTIFICATE

Certificate Nr.: 3116016-01
Report-Nr.: 203195-1
Valid till: August 2023

*

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin

ZERTIFIKAT
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CERTIFICAT

*
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CERTIFICATE o

*

ZERTIFIKAT

Industrie Service

CERTIFICATE

TUV SUD Industrie Service GmbH hereby confirms
UNIVERSAL ROBOTS A/S situated at Energivej 25, 5260
Odense S; Danemark, that the product

CONTROLLER for UR3/UR5/UR 10

the cleanroom compatibility of the equipment for the ISO
Class 6 according ISO 14644-1.

The certificate is limited to the particulate cleanliness. The
product was tested according to VDI 2083 Part 9.1 in August
2016.

The implementation of the testing and certification is carried
out by TUV SUD Industrie Service GmbH.

Certificate Nr.: 3116016-04
Report-Nr.: 203195
Valid till: August 2023

Dipl.-Ing. Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

TUV SUD Industrie Service GmbH
WittestraRe 30, Haus L, 13509 Berlin
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China RoHS

Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table
For Toxic or Hazardous Substances

RN ASATYRATREBREZ ERRER

25

A Toxic and Hazardous Substances and Elements HEH EWE TR
oA H
R g £ 21 Bt
0 R ] Hexavalent Polifrf\;iér::te d Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium bi r‘:en ls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
UR3/UR5/UR10

3:$Uf$R1o X 0 X 0 X X

O: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in all of the homogeneous materials for this part is below the limit requirement in
SJIT11363-2006.

O RARZBBEEWREXEMPIBIARM R E S197ESIIT 11363-2006 N EHI PREZKLAT -

X: Indicates that this toxic or hazardous substance contained in at least one of the homogeneous materials used for this part is above the limit
requirement in SJ/T11363-2006.

X RRZAFEEYREDEZEHFNE IR PR Z SHBHSIT 11363-2006 I EHIPREZEK -

(AVBIFELESA - ARIESERR B RS ER P X B ARR BT —H 5 - )

Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:

T3 B 2R m, B e i/ ER&Sh o) g T MR E RN E:
Drives, Gaskets, Probes, Filters, Pins, Cables, Stiffener, Interfaces
IKzhas, BB, #REr, TIRaE, AlE, 4148, IR, &0

Refer to product manual for detailed conditions of use.
FMEAERERSEmFM.

Universal Robots encourages that all Electronic Information Products be recycled but does not assume responsibility or liability.
Universal Robots &% fih [B1 4% & 18 M R FFT B A8 715 2 7=, 18 Universal Robots A< S AT SR 3 X 55

To the maximum extent permitted by law, Customer shall be solely responsible for complying with, and shall otherwise assume all liabilities that may be
imposed in connection with, any legal requirements adopted by any governmental authority related to the Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products (Ministry of Information Industry Order #39) of the Peoples Republic of China otherwise encouraging the recycle and
use of electronic information products. Customer shall defend, indemnify and hold Universal Robots harmless from any damage, claim or liability relating
thereto. At the time Customer desires to dispose of the Products, Customer shall refer to and comply with the specific waste management instructions
and options set forth at http://www.teradyne.com/about-teradyne/corporate-social-responsibility, as the same may be amended by Teradyne or Universal
Robots.
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KCC biztonsag
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Koérnyezetvédelmi teszt tanusitvanya

Climatic and mechanical assessment sheet no. 1375

DELTA client DELTA project no.
Universal Robots A/S T209612 and T209963
Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

Robot system UR3, consisting of:
UR3 Robot Arm

CB 3.1 Control Box

TP 3.1 Teach Pendant

DELTA report(s)
DELTA project no. T209612, DANAK-19/14749
DELTA project no. T209963, DANAK-19/14964

Other document(s)

Conclusion

The Robot system UR3 including its Robot Arm, Control Box and Teach Pendant has been tested according to the
below listed standards. The test results are given in the DELTA report listed above. The tests were carried out as
specified and the test criteria for environmental tests, as specified in the annexes of the test reports mentioned above,
were fulfilled.

IEC 60068-2-1:2007, Test Ae: -5 °C, 16 h
IEC 60068-2-2:2007, Test Be: +50 °C, 16 h

IEC 60068-2-27:2008, Test Ea: 160 g, 1 ms, 3 x 6 shocks

IEC 60068-2-64:2008, Test Fh: 5 — 10 Hz: 0.0025 (m/s%)*/Hz, 10 — 50 Hz: 0.04 (m/s*)*/Hz, 100 Hz: 0.0025
(m/s*)*/Hz, 1.5 m/s* (0.15 grms), 3 x 30 min.

Date Assessor

Hgrsholm, 06 February 2015 ‘ fzf £
Susanne Otto

B.Sc.E.E., B.Com (Org)

DELTA - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.delta.dk
20ass-sheet-j
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EMC teszt tanudsitvanya

f)

We help ideas meet the real world

Attestation of Conformity

EMC assessment - Certificate no. 1549

DELTA has been designated as Notified Body by the notified authority National Telecom Administration part
of the Energy Agency in Denmark to carry out tasks referred to in Annex Il of the European Council EMC
Directive. The attestation of conformity is in accordance with the essential requirements set out in Annex I.

DELTA client
Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 3, G3, including CB3/AE for models UR3, UR5 and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)

DELTA Project T207371, EMC Test of UR5 and UR10 - DANAK-19/13884, dated 26 March 2014
DELTA Project T209172, EMC Test of UR3 - DANAK-19/14667, dated 05 November 2014

UR EMC Test Specification G3 rev 3, dated 30 October 2014

EMC Assessment Sheet 1351

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN/(IEC) 61326-3-1:2008, Industrial locations, SIL 2 applications

EN/(IEC) 61000-6-2:2005

EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1 Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

DELTA

Denmark

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +45 72 19 40 00
ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer

that mass-produced apparatus have the same EMC quality. The attestation does not contain any statements Fax+457219 4001
pertaining to the EMC protection requirements pursuant to other laws and/or directives other than the above www.delta.dk

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hersholm, 08 August 2016

7 A PN
/\',/%/ g/ xf-‘ii/éff’m

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

20aocass-uk-j
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1.16. MUszaki adatok

A robot tipusa

Suly

Maximalis hasznos teher
Elérés

lllesztési tartomanyok

Speed

Tartas megismételhetésége
Labnyom

Szabadsag foka

Vezérlédoboz mérete (Sz x Ma x Mé)
Vezérlédoboz I/O portjai

Eszkdz I/0O portjai
I/0O tapegység
Kommunikacio

Programozas

Zaj

IP osztalyozas

Tisztatér besorolas
Maximalis atlag teljesitmény
Teljesitményfelvétel

Névleges zarlati aramerdsség (SCCR)
Egyittmikddé miikbdés

Anyagok
Hémérséklet

Tapegység

UR3
11kg/24.31b
3kg/6.61b

500 mm/19.7in

Szerszam-karima korlatlan forgasa, £ 360 ° az 6sszes
tobbi csuklo esetén

Osszes karcsuklo: legfeliebb 360 °/s Mas csuklok:
legfeljebb 180 °/s.Tool: Approx. 1™/ / Approx. 39.4 '/

£ 0.1Tmm/ % 0.0039 in (4 mils) per ISO 9283
@128 mm/5.0in
6 rotating joints

462 mm x 418 mm x 268 mm / 18.2 huvelyk x
16.5 hiivelyk x 10.6 htivelyk

16 digitalis bemenet, 16 digitalis kimenet, 2 analog
bemenet, 2 analég kimenet

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analog
bemenet

24V 2 A'in Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3u, 100BASE-T Ethernet
aljzat, modbus TCP& EtherNet/IP adapter, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12" touchscreen
70dB (A)

IP54

Robotkar: ISO 5. osztaly, vezérlé doboz: ISO 6. osztaly
250 W

Kb. 100 W egy tipikus program hasznalataval

200A

15 haladé biztonsagi funkcié EN ISO 13849-1:2008,
PLd és EN ISO 10218-1:2011, 5.10.5. cikkely szerint

Aluminium, PP plastic

The robot can work in an ambient temperature range of
0-50 °C At high continuous joint speed, the maximum
ambient temperature specification is derated.

100-240 VAC, 50-60 Hz

Felhasznaloi kézikonyv
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TP Cable: Teach Pendant to Control Box 45m/177in

Normal (PVC) 6 m/ 236 hivelyk x 13,4 mm
Robotkabel: Robotkartdl a Normal (PVC) 12m/472,4 hivelyk x 13,4 mm
vezérlédobozhoz (opciok) HiFlex (PUR) 6 m /236 hiivelykx 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472.4 hGvelyk x 12.1 mm

1.17. Biztonsagi funkciok tablazatai
1.17.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

MEGJEGYZES

Az ebben a fejezetben bemutatott biztonsagi funkcidk tablazatat leegyszer(sitettiik.
Ezek atfogo valtozatat itt talalhatja meg: https://www.universal-robots.com/support

All safety functions are individual safety functions.

UR3 62 Felhasznaloi kézikényv
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Pressing the Estop PB on the pendant1 or the External
Estop (if using the Estop Safety Input configured for Estop)
results in both a Cat 0 and a Cat 1 stop according to IEC
60204-1 (NFPA79) . These are SF0 and SF1 respectively.
SFO0: 524ms timer setting in each safety controller’s
microprocessor. At the end of the 524ms, Cat 0 stop3 (IEC
60204-1) is initiated by each microprocessor. SF1:
Command1 all joints to stop and upon all joints coming to a
standstill state, power is removed. This is a Cat 1 stop per
IEC 60204-1. The stopping times of the SF0 and SF1 Estop

Emergency ) _
Stop There safety functions differ.
SFOand aretwo * SFO has a functional safety rating of PLd Cat3 with
SF1 separate the worst-case stopping time, as if all joint monitoring  Robot Arm
Internal  Emergency failed at the same time and after 524ms, then power is
Stop safety immediately removed while the robot is going the
functions maximum speed. This could result in a worst case

stopping time of 1250ms.

» SF1 has afunctional safety rating of PLd Cat2 with a
reliable and realistic maximum stop time of
approximately 300ms for UR3 and 400ms for
URS5/UR10. See the User Manual for specific
information. The application stop time can be reduced
depending on the application’s safety limits (SF3, 4, 6,
7, 8, 9) settings and the use of the stop time
information provided in the manual.

This safety function is initiated by an external protective
device using safety inputs which will initiate a Cat 2 stop per
SF2 Safeguard IEC 60204-1. For the functional safety rating of the complete

Logicand stop integrated safety function, add the PFHd of the external Robot Arm
outputs  (Protective protective device to the PFHd of SF2. If a PLd Cat3 stop is
INTERNAL Stop) needed for protective devices, connect the protective device
and configure the input as if it were an external Estop input
(See SFO).
Joint Exceeding the joint position limit results in a Cat 0 stop (IEC

" 60204-1). Each joint can have its own limit. Directly limits the
Position . " . . .
SF3 set of allowed joint positions that the joints can move to. Itis  Joint

Limit (soft . .
Internal axi(s set directly in the safety setup part of the Ul where you can (each)
I enter values. It is a means of safety-rated soft axis limiting
limiting)

and space limiting, according to ISO 10218-1:2011, 5.12.3.
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SF4

Internal

SF5

Internal

SF6
Internal

SF7
Internal

SF8
Internal

SF9
Internal

SF10
Internal

Joint

Limit

Joint

Limit

TCP Pose
Limit

TCP
Speed
Limit
TCP
Force
Limit
Joint
Speed
Limit

Power
Limit

Speed

Torque

Exceeding a joint speed limit results in a Cat 0 stop5 per IEC
60204-1. Each joint can have its own limit. Directly limits the
set of allowed joint speeds which the joints are allowed to
perform. It is set directly in the safety setup part of the User
Interface where you can enter values. It can be used to limit
fast joint movements, for instance to limit risks related to
singularities.

Exceeding the joint torque limit (each joint) results ina Cat 0
stop5 (per IEC 60204-1). This is not accessible to the user
as it is a factory setting, part of the force limiting safety
function.

Monitors the TCP Pose (position and orientation), any violation of

a safety plane or TCP Pose Limit will result in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). This safety function consists of two parts. One is the
safety planes for limiting the possible TCP positions. The second
is the TCP orientation limit, which is entered as an allowed
direction and a tolerance. This provides TCP inclusion/ exclusion
zones due to the safety planes. When a limit (plane or TCP pose)
is violated, a Cat 0 stop is initiated.

Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1).

Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). Limits the external clamping force exerted by the robot.
See also Joint Torque Limit (SF5).

Exceeding the momentum limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). The momentum limit is very useful for limiting transient
impacts. The Momentum Limit affects the entire robot arm.

Exceeding the power limit results in a Cat 0 stop5 (IEC 60204-1).
This function monitors the mechanical work (sum of joint torques
times joint angular speeds) performed by the robot, which also
affects the current to the robot arm as well as the speed of the
robot arm. This function dynamically limits the current/torque but
maintain the speed.

Joint
(each)

Joint
(each)

TCP

TCP

TCP

Robot Arm

Robot Arm

UR3
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SF11 When configured for Estop output and there is an Estop condition
Internal (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no Estop External
asa URRobot condition, dual outputs are high. Pulses are not used butthey are  connection
function Estop tolerated. For the integrated functional safety rating with an to logic
with  Output external Estop device, add the PFHd of the UR Estop function and/or
dual (SFO or SF1) to the PFHd of the external logic (if any) and its equipment
outputs components (e.g. Estop pushbutton).
SF12 . . . .-
Internal Whenever the robot is moving (motion underway), the dual digital External
UR Robot outputs are LOW. Outputs are HIGH when no movement. The .
asa . . o R connection
. Moving: functional safety rating is for what is within the UR robot. The .
function _ . : g . . . to logic
. Digital integrated functional safety performance requires adding this
with o : and/or
Output PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its .
dual equipment
components.
outputs
SF13 Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping or in a
Internal UR Robot stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH. When External
asa Not outputs are LOW, robot is NOT in the process or stopping and connection
function stopping: NOT in a stand-still condition. The functional safety rating is for to logic
with Digital  whatis within the UR robot. The integrated functional safety and/or
dual Output  performance requires adding this PFHd to the PFHd of the equipment
outputs external logic (if any) and its components.
SF14
Internal  UR Robot Whenever the robot is in reduced mode, the dual digital outputs External
asa Reduced arelLOW. See Robot Reduced Mode below. The functional connection
function Mode: safety rating is for what is within the UR robot. The integrated to logic
with  Digital functional safety performance requires adding this PFHd to the and/or
dual  Output PFHd of the external logic (if any) and its components. equipment
outputs
SF15
Internal E:{ Robot Whenever the robot is NOT in reduced mode, the dual digital External
asa outputs are LOW. The functional safety rating is for what is within  connection
. Reduced : . .
function Mode: the UR robot. The integrated functional safety performance to logic
with Dio ita-l requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if and/or
dual 9 any) and its components. equipment
Output
outputs
Felhasznaloi kézikonyv 65 UR3
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Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary
(starts when at 2cm of the plane and reduced mode settings
are achieved within 2cm of the plane) or by use of an input to

Inte.rnal initiate (will achieve reduced settings within 500ms). When the
Logic and . o
Robot Outputs external connections are Low, Reduced Mode is initiated.
Reduced with Duél Reduced Mode means that ALL reduced mode limits are Robot Arm
Mode Inputs (1 ACTIVE Reduced mode is not a safety function, ratheritis a
through 4) state affecting the settings of the following safety function
limits: SF3 joint position, SF4 joint speed, SF6 TCP pose limit,
SF7 TCP speed, SF8 TCP force, SF9 momentum, and SF10
power.
Internal
Logicand When configured for Safeguard Reset and the external
Safeguard Outputs, connections transition from low to high, the safeguard stop Robot
Reset withDual RESETS Safety input to initiate a reset of safeguard stop
Inputs (1 safety function SF2.
through 4)
When the external Enabling Device connections are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated. Recommendation: Use with
External 3 mode switch as a safety input. If a mode switch is not used
Enabling  and connected to the safety inputs, then the robot mode will be
Enabling Deviceas determined by the User Interface. If the User Interface is in: Robot
Device  inputto * “run mode”, the enabling device will not be active
UR Robot ’ '
logic + “programming mode”, the enabling device will be active.
Itis possible to use password protection for changing
the mode by the User Interface.
External  When the external connections are Low, Operation Mode
Mode (running) is in effect. When High, the mode is programming or
Switch teach. Must be used with an Enabling Device as a safety input.
using dual When in Teach/Program (Mode switch inputs high), enabling
Mode . . : :
Selection Inputs (1 device is required for operation. When in teach/program, Robot
through 4) initially the TCP speed will be limited to 250mm/s. The speed
and can manually be increased by using the pendant user interface
internal “speed-slider”, but upon activation of the enabling device, the
logic speed limitation will reset to 250mm/s.
UR3 66 Felhasznaloi kézikényv
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1.18. Table 2: Compliance and ISO 13849-1
Functional Safety Information

Limits or

IEC 61800-5-2
Stop: power to

S USER final switching PFHd
NORD : : Stop Category :
Certified Safety Function |configuration or IEC 60204-1 devices UR
SF or Factory P retained for 3/5/10
Setting Category 2
stop
Emergency Stop
There are two Cat 1 Stop
SFO separate No 524ms time- NA 4.33E-8
Emergency Stop delay before Cat '
safety functions: 0 stop is initiated
SFO0 and SF1
Emergency Stop Cat1Stopwhen SS1whenat
There are two atSS1 standstil, SS1 standstil
SF1 separate safety No ' ’ 3.16E-07
. Cat 0O stop CatOstop
functions: SFQ initiated initiated
and SF1
sFp  Sefeguardstop No Cat2 S$S2 3.15E-07
(Protective Stop)
Joint Position
SF3 Limit (soft axis Limits Cat0 NA 3.15E-07
limiting)
SF4 Joint Speed Limit Limits Cat0 NA 3.15E-07
Joint Torque Limit factor
SF5 internalfactory oy Cat0 NA 3.15E-07
: setting
setting
SF6 TCP Pose Limit Limits Cat0 NA 3.15E-07
SF7 TCP Speed Limit Limits Cat0 NA 3.15E-07
P IEC 61800-5-2
Limits or
TUV Stop: power to
USER o PFHd
NORS Safety Function |configuration Stop Category | final switching UR
Certified 9 per IEC 60204-1 devices
or Factory : 3/5/10
SF Settin retained for
g Category 2 stop
SF8  TCP Force Limit Limits Cat0 NA 3'2)57'5'
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TUV
NORD :
Certified Safety Function
SF
SF9 Momentum Limit
SF10 Power Limit
UR RINPUTobot
SF11 Estop Output
UR Robot Moving:
SF12 Digital Output
UR Robot Not
SF13 stopping:
Digital Output
UR Robot
SF14 Reduced Mode:
Digital Output
UR Robot Not
SF15 Reduced Mode:
Digital Output

Limits or
conlésti:tion Stop Category
9 per IEC 60204-1
or Factory
Setting
Limits Cat0
Limits Cat0
Output & I/0
Configuration See Estop SF1
Output & I/0O
Configuration Cat0
Out|:.>ut & I{O Cat0
Configuration
Output & I/0 Cat 0 if fault
Configuration detected

Output & I/O  Cat 0 (immediate
stop)

Configuration

IEC 61800-5-2

Stop: pc?wer to PEHd

final switching | PLd UR

devices
retained for e
Category 2 stop

3.15E-

NA 2 07
3.15E-

NA 2 07
4 41E-

See Estop SF1 2 08
3.15E-

NA 2 07
3.15E-

NA 2 07
3.15E-

NA 2 07
3.15E-

NA 2 07

Limits or IEC 61800-5-2
L USER Stop Category Stop: po.welj - PFHd
NORD : : final switching | PLd
. Safety Function |configuration | per IEC 60204- : UR
Certified devices
or Factory 1 : 3/5/10
SF Settin retained for
9 Category 2 stop
Robol g educed Mode  Input& /0 3.15E-
Reduced pur& o> Cat2 SS2 2
INPUT Configuration 07
Mode
Safeguard Safeguard Reset Input & I/O 3.15E-
Reset INPUT Configuration Cat2 SS2 2 07
. 3 Position
ES:S:L"eg Enabling Device Cz':f‘i‘tf‘r:t zn Cat2 SS2 2 3'2)57'5'
INPUT g
Mode Mode switch Input & 110 3.15E-
Selection INPUT Configuration Cat2 SS2 2 07
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ll. rész

PolyScope kézikonyv
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1.19. Biztonsagi konfiguracio

1.19.1. El6sz06

A robot halado biztonsagi rendszerrel van felszerelve. A robot munkahelyének kilénés jellemzaitdl
fliggben a biztonsagi rendszer beallitasait konfiguralni kell, hogy garantalja a teljes személyzet és a
berendezés biztonsagat a robot kéril. A kockazatelemzés altal meghatarozott beallitasok alkalmazasa
az elsé Iépés, amelyet az integratornak meg kell tennie. A biztonsagi rendszer részleteit megtalalja itt:
Hardvertelepitési kézikdnyv.

FIGYELMEZTETES
1. A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaldi fellletek hasznalatat és

konfiguralasat az integrator altal egy konkrét robotalkalmazasra lefolytatott
kockazatértékelése szerint kell elvégezni, lasd itt: Hardvertelepitési kézikdnyv.

A beallitashoz és tanitashoz biztonsagi konfiguracios beallitasokat kell
alkalmazni az integrator altal elvégzett kockazatértékelés szerint, és a robotkar
els6 bekapcsolasa elétt.

A jelen képerny6n és allapjain elérhet6 6sszes biztonsagi konfiguracios
beallitast az integrator altal elvégzett kockazatértékelés szerint kell beallitani.

Az integratornak kell biztositani, hogy a biztonsagi konfiguracios beallitasok
Osszes modositasat az integrator sajat kockazatértékelése szerint végezzék.

Az integratornak a biztonsagi konfiguraciok engedély nélkili személyek altali
mddositasat meg kell akadalyozni, pl. jelszovedelem telepitésével.

Az safety Configuration screen can be accessed fromthe Welcome screen (see 1.20.5.
Udvozlé képernyd 97) by pressing the Program Robot button, selectingthe Installation tab
and tapping Safety. A biztonsagi konfiguracioét jelszo védi, lasd itt: 1.19.8. Jelszavas zaras 76.
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Q Fajl 03:51:08 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

S Lzl Biztonsagi konfiguracio

Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagil/o |

I/O beallitasa VESZELY: Ha a kockazatértskelés altal meghatarozottakidl eltérd
biztonsagi konfigurdcids paramétereket hasznal, az ésszerlien nem

(‘E Biztonsag kikiiszébdlhetd veszélyeket és nem eléggé csékkentett kockazatokat
eredményezhet.

Valtozok

MODBUS Biztonsagi elébedllitasok kivalasztasa:

Funkcidk L}

Lagy atmenet

Szallitészalag kivetése Ez a tablazat a kivalasztott elébeallitas értékeit tartalmaza:

EtherNet/IP Hatarérték Maximalis Normal mad
PROFEINET Erd max: 250 M 150
Alapértelmezett Teljesitmeny max 1000 W 300
BIOSIS Sebesség max: 5000 mm/s 1500

Betdltés/mentés
@ . Impulzusmomentummax: 100 kgm/s 25

‘ Specialis beallitasok...

Biztonsagi jelsza | || Feloldas |

A biztonsagi beallitdsok szamos hatarértékbdl alinak, melyek a robotkar és a konfiguralhaté bemenetek
és kimenetek biztonsagi funkcioi beallitasinak korlatozasara hasznalatosak. A biztonsagi képernyd
alabbi allapjain kertiiltek meghatarozasra:

* AzGeneral Limitsal-fll hatarozza meg az erd, teljesitmény, sebesseg és
impulzusnyomaték maximalis értékét a robotkaron. Amikor kiilébnésen magas annak a
kockazata, hogy embert (ithe meg vagy kornyezete egy részének Utkdzne, akkor ezeket a
beallitasokat alacsony értékekre kell allitani. Ha a kockazat alacsony, a magasabb altalanos
hatarok lehet6é teszik, hogy a robot gyorsabban mozogjon, és tébb erét alkalmazzon a
kdrnyezetére. Tovabbi részleteket talal itt: 1.19.10. Altalanos hatarok 77.

* AzJoint Limitsal-fila csuklosebesség és csuklohelyzethatarértékeibdl all. A
csuklésebesség hatarértékei hatarozzak meg az egyes csuklok maximalis szogsebességét
tovabba korlatozzak a robotkar sebességét. A csuklohelyzet hatarértékei hatarozzak meg az
egyes csuklok megengedett helyzetének tartomanyat (a csuklétérben). Tovabbi részleteket talal
itt: 1.19.11. lllesztési hatarértékek 80.

* A Boundariesal-fiil hatarozza meg a biztonsagi sikokat (Descartes-i koordinatarendszerben)
és a szerszam tajolasi hatarat a robot TCP-hez. A biztonsagi sikok a robot TCP helyzetének
szigoru hataraként, vagy a Csdkkentettmod biztonsagi hatarértékei aktivalasanak kivalto
okaként konfiguralhatdk (lasd itt: 1.19.12. Hatarok 81.1.19.6. Biztonsagi modok 75). Az eszkdz
tajolasi hatar kemény hatarértéket jelent a robot TCP tajolasara. Tovabbi részleteket lasd itt:

* Asafety I/0al-fllhatarozza meg a konfiguralhaté bemenetek és kimenetek biztonsagi
funkcioit (lasd 1.22.2. /O lap 107). Példaul a Vészleallitas konfiguralhatdo bemenetként. Tovabbi
részleteket talal itt: 1.19.13. Biztonsagi I/O 88.
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1.19.2. A biztonsagi konfiguracié mddositasa

A biztonsagi konfiguracio beallitdsai csak az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésnek
megfeleléen modosithato.

A biztonsagi konfiguracié modositasanak javasolt eljarasa a kbvetkezd:

1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy a modositasok megfelelnek az integrator altal lefolytatott
kockazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitdsokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatarozott megfelel szintre.

3. Ellendrizze a biztonsagi beallitasok alkalmazasat.

4. f[rja be a kdvetkez6 szbveget a kezeli kézikdnyvekbe: ,Mielétt a robot kdzelében dolgozna,
gy6z6djon meg réla, hogy a biztonsagi konfiguracio a vartnak megfelelé-e. Ez ellendrizhet6 pl. a
PolyScope jobb felsd sarkaban talalhaté ellenérz66sszeg megvizsgalasaval (lasd 1.19.5.
Biztonsagi ellendrz60sszeg on the next page itt: PolyScope kézikonyv)."

1.19.3. Biztonsagi szinkronizacio és hibak

A GUI altal betoltétt robot-telepité utani allapotot 6sszehasonlitva az alkalmazott biztonsagi
konfiguracio allapotaval egy pajzs ikon szemlélteti a képerny6 bal oldalan talalhatd Safety széveg
mellett. Ezek az ikonok gyors jelz6i az aktualis allapotnak. Az alabbiak szerint vannak meghatarozva:

Szinkronizalt konfiguracio
Mutatja, hogy a GUI telepitése megegyezik az aktualisan alkalmazott biztonsagi konfiguracioval.
Nem végeztek modositdsokat.

Riasztott konfiguracio
Mutatja, hogy a GUI telepitése eltér az aktualisan alkalmazott biztonsagi konfiguraciotol.

Amikor a biztonsagi konfiguraciot szerkeszti, a pajzs ikon tajékoztatja, hogy az aktualis beallitasokat
alkalmaztak-e.

Ha a safety fulén barmelyik sz6vegmezd tartalma érvénytelen, a biztonsagi konfiguracio
hibaallapotban van. Ezt tdbbféle mddon jelzik:

1. Egy piros hibajelz6 ikon jelenik meg a safety széveg mellett, a képernyd bal oldalan.

2. Ahibakat tartalmazo allap(ok) piros hiba ikonnal jelzett(ek) fent.

3. A hibakat tartalmazo szovegmezdket piros hattér jelzi.
Amikor hibak kdvetkeznek be, és a kezelé megprobal kilépnia Installation fllrdl, egy parbeszéd-
ablak jelenik meg a kdvetkez6 valasztasi lehetéségekkel:

1. Oldja meg ezt a problémat ugy, hogy az 6sszes hibat eltavolitja. Ez akkor lathat6, amikor a piros
hiba-ikon mar nem jelenik meg a Sa fet yszéveg mellett a képerny6 bal oldalan.

2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfiguraciohoz. Ez figyelmen kivil hagyja az
Osszes valtoztatast, és hagyja, hogy folytassa a kivant, kivalasztott célhoz valé visszatérést.
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Amikor nincs hiba, és megprébal elmenni, akkor megjelenik egy masik parbeszédablak a kévetkezd
lehetGségekkel:

1. Alkalmazza a médositasokat, és inditsa Ujra a rendszert. Ez alkalmazza a biztonsagi konfiguracié
modositasait a rendszeren, és azt Ujrainditja. Megjegyzés: Ez nem foglalja magaba, hogy
barmilyen véltoztatdst mentsenek; ha a robotot ennél a pontnél ledllitja, akkor a robot telepitésén
végzett 6sszes valtoztatas elveszik, beleértve a Biztonsagi konfiguraciot.

2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfiguraciéhoz. Ez figyelmen kivil hagyja az
Osszes valtoztatast, és hagyja, hogy folytassa a kivant, kivalasztott célhoz valo visszatérést.

1.19.4. Tlrések

A robotkar beépitett tlréseket alkalmaz, melyek a biztonsag megsértését megakadalyozzak. A
biztonsagi tirés a kiildnbség a biztonsagi hatarérték és a maximalis mikodési érték k6zott. Példaul az
altalanos sebességtlirés — 150mm/s. Ez azt jelenti, hogy ha a felhasznald beallit egy 250mm/s
sebességkorlatozast, akkor a maximalis Gizemi sebesség 250 — 150 = 100mm/s lesz. A biztonsagi
tlirések megakadalyozzak a biztonsag megsértését, mikdzben lehetévé teszik az ingadozast a
program viselkedésében. Példaul nehéz hasznos teher kezelésekor el6fordulhatnak olyan helyzetek,
amikor a robotkarnak rdvid ideig a normal maximalis izemi sebesség f6l6tt kell mikddnie ahhoz, hogy
egy programozott palyat kbvethessen. A 11.1 abran egy ilyen helyzetre lathat6 egy példa.

FIGYELMEZTETES
Mindig szikség van kockazatértékelésre a tlirések nélkili hatarértékekkel végezve.

FIGYELMEZTETES
A tlrések a szoftververzitdra specifikusak. A szoftver frissitése modosithatja a

tliréseket. Nézze meg a verzidk kdzotti valtozatok jegyzékét a valtozasokra

vonatkozodan.
Safety speed limit
// \\
I |
?.3 . SN o Maximum operational speed
al /7 T ST TT S
@l ~ _ Actual speed
/
/

Time

Biztonsagi tiirés példaja

1.19.5. Biztonsagi ellen6rz66sszeg

A képerny6 jobb felsd sarkaban talalhaté szdveg a robot altal aktualisan alkalmazott biztonsagi
konfiguracié rovid abrazolasat adja. Amikor a széveg valtozik, az azt jelzi, hogy az aktualis biztonsagi
konfiguracié is megvaltozott. Ha az ellenérz66sszegre kattint, megjelenik az aktualisan aktiv biztonsagi
konfiguracio részlete.
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1.19.6. Biztonsagi mdédok

Szokasos feltételek mellett (azaz amikor nincs hatalyban védé leallas), a biztonsagi rendszer a
kdvetkezd biztonsagi modok egyikében miikodik, melyekhez biztonsagi hatarértékek készlete tarsul:

Normal méd
Az alapértelmezés szerint aktiv biztonsagi méd;

Csodkkentett mod
Akkor aktiv, amikor a robot TCP a Csdkkentett mod kioldasa sikon tul helyezkedik el (lasd: 1.19.13.
Biztonsagi /0 88), 1.19.12. Hatarok 81vagy amikor konfiguralhaté bemenettel valtjak ki (lasd

Helyreallitas méd
Amikor a robotkar megsért egyet a tébbi izemmod kdzll (azaz Normal vagy csékkentett mode) és
egy. 0. kategorias leallas kovetkezett be, | a robotkar Helyreallitdas modban indul. Ebben az
tizemmoddban a robot lassan visszatérhet a megengedett teriiletre a Mozgatas fiil vagy
szabadonfut6 hasznalataval. Nem lehetséges programokat futtatni a roboton ebben a moédban.

FIGYELMEZTETES

Vegye figyelembe, hogy a csuklohelyzet, TCP helyzetés TCP tajolas hatarértékeket
helyreallitas médban letiltja a rendszer, ezért legyen dvatos, amikor a robotkart
visszaallitja a hatarértékeken bellil.

Azsafety Configuration képerny6 al-fllei lehetévé teszik a felhasznalé szamara, hogy
kalénallo biztonsagi hatarértékeket hatarozzon meg a Normal és Csbkkentett mdédokhoz. A szerszam
és a csuklok esetében a sebességre és impulzusnyomatékra vonatkozoé hatarértékek csokkentett
modban kotelezéen korlatozobbak, mint a Normal moédu tarsaik.

Amikor az aktiv hatarkészlet biztonsagi hatarértékét megseértik, a robotkar 0-as leallasi kategoriat
teljesit. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, pl. csuklé-helyzet hatarértéket vagy biztonsagi
hatarértéket megsértenek a robotkar bekapcsolt allapotaban, akkor az Helyreallitas médban indul. Ez
teszi lehetdvé a robotkar visszamozgatasat a biztonsagi hatarértékeken bellil. Helyreallitas médban a
robotkar mozgasat egy fix hatarérték-készlet korlatozza, amelynek testreszabasa nem engedélyezett a
felhasznald szamara. A Helyreallitas mod hatarértékeivel kapcsolatban tovabbi részleteket talal itt:
Hardvertelepitési kézikonyv.

1. AzIEC 60204-1 szabvanynak megfelel6en, tovabbi részleteket lasd a Szoszedetben.<

1.19.7. Freedrive mod

Amikor szabadonfuté médban van (lasd: Szabad mozgatas 106), és a robotkar mozgasa kdzel kerdil
bizonyos hatarokhoz, akkor a felhasznalo visszataszito er6t érez. Ez az erd a robot TCP helyzetére,
tajolasara és sebességére, illetve az illesztések helyzetére és sebességére generalddik.

E visszatarto6 erd célja tajékoztatni a felhasznalot, hogy az aktualis helyzet vagy sebesség kézel van a
hatarértékhez, illetve megakadalyozni, hogy a robot megsériiljon a hatarértéktdl. Ha elég erét alkalmaz
azonban a felhasznal6 a robotkarra, a hatar megsérthet6. Az er6 nagysaga né, ahogy a robotkar egyre
kdzelebb keril a hatarhoz.
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Hatramenet

Szabadonfuto médban a robot csukléi viszonylag kis erdkifejtéssel mozgathatok, mert a fékek ki
vannak engedve. A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit
kiengedik. Bizonyos helyzetekben, mint példaul a robot titk6zéshez kdzeli helyzetében ezek a
remegések kerllendék, és a szembehajtas (Backdrive) tulajdonsagot hasznalhatja konkrét csuklok
kényszer-mozgatasahoz a kivant helyzetbe anélkil, hogy a robotkar 6sszes fékjét kioldana.

A szembehajtas engedélyezéséhez tegye ezt:

1. Nyomja meg az ON (BE) gombot az illesztések aram ala helyezéséhez. A robot allapota
"Uresjarat" lesz’. Semmiképpen se engedie ki a fékeket (azaz ne nyomja meg a START
gombot).

2. Nyomja meg és tartsa lenyomva a szabadonfuto gombot. A robot allapota "Szembehajtas"
(Backdrive) lesz.

3. Amig a szabadonfuto (Freedrive) gombot lenyomva tartjak/lenyomjak, a fékeket csak olyan
csukloknal engedi ki a rendszer, amelyekre jelentés nyomas nehezedik. A szembehajtas
hasznalata soran olyan az érzet, hogy a robotkart nehéz mozgatni.

1.19.8. Jelszavas zaras

Minden beallitas ezen a képerny6n zarolt, amig a helyes biztonsagi jelszét (lasd: 1.24.3. Jelszo
beallitasa 190) meg nem adjak a fehér szévegmezdben a képerny6 aljan, és a Unlock button is
pressed. The screen can be locked again by clicking the L.ock button. The Sa fety tab is automatically
locked when navigating away from the safety configuration screen. When the settings are locked, a lock
icon is visible next to the text Sa fety a képernyd baloldalan. Egy nyitott ikon lathatd, amikor a
beallitasok fel vannak oldva.

MEGJEGYZES

Ne feledje, hogy a robotkar kikapcsol, amikor a biztonsagi konfiguracios képernyét
feloldja.

1.19.9. Alkalmazas

Amikor a biztonsagi konfiguraciot kioldja, a robotkar kikapcsol, amig a valtozasok elvégzése torténik. A
robotkar nem kapcsolhat6 be, amig a valtozasokat nem alkalmaztak vagy nem allitottak vissza, és nem
végeznek manualis bekapcsolast az inicializacios képernyorél.

A biztonsagi konfiguracio barmilyen valtoztatasait alkalmazni kell vagy vissza kell allitani, miel6tt a
Telepités laprél elmegy. Ezek a valtozasok addig nem jutnak érvényre, amig az App 1y gombot meg
nem nyomja és a megerdsitést el nem végzi. A megerdésitéshez vizualisan ellendrizni kell a robotkaron
végzett valtoztatasokat. Biztonsagi okokbdl a bemutatott informacidk S| mértékegységben megadva.
Alabb lathatd egy példa a megerdsit6é parbeszédablakra.
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fﬁltalénns hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok [ Biztonsagi /O | Vegyes |
Hatarértéek Mormal mod Csokkentett mod
Erd 150,00 120,00 M
Teljgsitmény 300,00 200,00 W
Sebesség 1,50 0,75 mjs
Impulzusmomentum 25,00 10,00 kgmyfs
Biztonsag konfiguracié megerésitése || Elutasitas

Tovabba, megerbésitéskor a valtoztatasok automatikusan mentésre kerilnek az aktualis robot-
telepit6fajl részeként. A robot telepit6fajlianak mentésével kapcsolatos tovabbi informaciot itt talal:
1.22.5. Telepités — Betoltés/ Mentés 111.

1.19.10. Altalanos hatarok

Az altalanos biztonsagi hatarok a robot TCP egyenes vonalu sebességét korlatozzak, illetve az erét,
amelyet a kdrnyezetre alkalmaz. A kbvetkez6 értekekbdl allnak:

Eré
Hatéarérték a maximalis er6hdz, melyet a robot TCP a kérnyezetre alkalmaz.

Teljesitmény
A robot kérnyezeten létrehozott maximalis mechanikai munkajanak hatarértéke, figyelembe véve,
hogy a hasznos terhelés a robot, €és nem a kérnyezet része.

Sebesség
A robot TCP maximalis egyenes vonall sebességének hatarértéke.

Impulzusmomentum
A robotkar maximalis impulzusmomentumanak hatarértéke.

Két eszkdz all rendelkezésre az altalanos biztonsagi hatarok konfiguralasara a telepitésen belll;
Alapbeallitasok és Halado beallitasok, amelyek részletesebben ismertetése alabb talalhato.
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Ha altalanos biztonsagi hatarokat hataroz meg, azzal csak az eszk6z hatarat hatarozza meg, és nem a
robotkar atfogd hatarait. Ez azt jelenti, hogy bar egy sebesség-hatarértéket meghataroztunk, ez nem
garantalja azt, hogy a robotkar mas részei is betartjak ezt a korlatozast.

Szabadonfuto médban (lasd: Szabad mozgatas 106), amikor a robot TCP aktualis sebessége
megkozelitia Sebesség hatarértékét, a felhasznald olyan visszataszitd erét érzékel, mely egyre
erésebb lesz, ahogy a sebesség kozeledik a hatarértékhez. Az er6 akkor ébred, amikor az aktualis
sebesség a hatarértéket mintegy 250 mm/s-en bellil kdzeliti meg.

Alap bedllitasok

Az indulé altalanos hatarértékeknek az alapértelmezett képernydn lathatd alpanelén talalhatd egy
csuszka az erd, teljesitmény, sebesség és impulzusnyomaték négy elére meghatarozott
értékkészletével mind Normal, mind Csékkentett modban.

A specifikus értékkészletek a GUI-n lathatdk. Az elére meghatarozott értékkészletek csak javaslatok,
és nem helyettesitik a megfeleld kockazatértékelést.

Valtas haladé beallitasokra

Ha az el6re definialt hatarérték-készletek kozll egyik sem kielégit6, akkor az Advanced
Settings. .. gomb megnyomasaval jelenithet6 meg az altalanos korlatok specialis (halado)
képernydje.

Specialis beallitasok

@ Fajl 03:51:09 CCcCC O

Program | A Telepités | Mozgas [ 110 | Naplé |
4 TCP konfiguralas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagil/o |
I/0 beallitasa Hatarérték Maximalis Normal méd Csikkentett mod
@ Biztonsag Erd max: 250 N 150 -25 N
WValtozok Teljesitmény max 1000 W 0w
MODBUS Sebesség max: 5000 mm/s -150 mm/s
Funkcitk Impulzusmomenturmn  max: 100 kgm/s -3 kgm/s

Lagy atmenet
Szallitészalag kbvetése
EtherMet/IP

PROFINET

Blapértelmezett
program

H Betdltés/mentés

Alap beallitasok... ‘

| Lezaras | | Alkalmazza |
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Azitt: 1.19.10. Altalanos hatarok 77 leirt mindegyik altalanos hatarérték a tobbitél fliggetlendil
maodosithato. Ezt ugy teheti meg, ha megérinti a megfelel6 szovegmez6t és Uj értéket ad meg. Az
egyes hatarértékek legmagasabb elfogadott értékét az Max i mum oszlop sorolja fel.

Az er6 hatarértékét 100 N (UR3 esetén 50 N) és 250 N kdzott lehet beallitani, és a teljesitménykorlatot
80 W és 1000 W kozétti értékre lehet beallitani.

Megjegyzés: Csbkkentett mddban a hatarértékek mezbi le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi sik,
sem konfiguralhato bemenet nincs beallitva ennek inditasara (tovabbi részleteket lasd itt: 1.19.13.
Biztonsagi I/O 88). Ezen tulmen&en a Sebesség és Impulzusnyomaték hatarértékei Csbkkentett
mddban nem haladhatjak meg ezek megfeleldit Normalmddban.

Az egyes hatarértékek tlirését és mértékegységét az azoknak megfelel6 sorok végén soroltuk fel.
Amikor program fut, a rendszer automatikusan beszabalyozza a robotkar sebességét ugy, hogy az ne
haladja meg egyik megadott értéket sem, minusz a tlirést (lasd itt: 1.19.4. T(irések 74). Ne feledje,
hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tiirést kivontak a
ténylegesen megadott értékbdl. A biztonsagi rendszer 0 leallitasi kategoriat hajt végre, ha a robotkar
meghaladna a hatarértéket (tlrés nélkil).

FIGYELMEZTETES
A sebesség-hatarérték csak a robot TCP-re vonatkozik, igy a robotkar mas részei
mozoghatnak gyorsabban a meghatarozott értéknél.

Véltas alap beéllitasokra

Basic Settings... megnyomasara gomb visszakapcsol az dltalanos altalanos hatéarertékek
képernybijére, és az 6sszes altalanos hatarérték visszaall alapértelmezett elére beallitott értékére. Ha
ez barmilyen testre szabott érték elveszését okozna, egy eléugré ablak jelenik meg a miivelet
megerdsitésére.

Felhasznaloi kézikonyv 79 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

1.19.11. lllesztési hatarertékek

Q Fajl 03:51:10 CCCC O
Program | A Telepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
S L=l Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok [* lllesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagi /0
I/O beallitasa Az alabbi illesztések mindegyike fuggetlenil konfiguralhats,
@ Biztonsag (D Maximalis sebesség
[+, ] Helyzettartomany
Valtozok
MODBUS
Funkciok lllesztések Tartomany Normal mod Csikkentett mod
Lagy atmenet Minimalis ~ Maximalis Minimalis ~ Maximalis
Alap -363 — 363 ° | -363” 363| +3°/3°
Szallitoszalag kivetése
wall -363 — 363 ° | _363” 363| +3°/3°
EtherMet/IP
Konybk 363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/3°
PROFINET ;
1.csuklé  -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/.3°
Alapértelmezett
program 2, csukla -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3° /-3¢
[ Betdités/mentés 3.csukls 363 —363° | 363 363| +3°73°
| Lezaras | | Alkalmazza |

A csukld hatarértékek korlatozzak az egyes csuklok mozgasat a csuklétérben, azaz nem a derékszog(i
térre, hanem inkabb a csuklok belsé (forgasi) helyzetére és forgasi sebességere vonatkoznak. Az
alpanel fels6 részében talalhato kapcsolé-gombbal fliggetlendil beallithatja a csuklok Maximum Speed
and Position Range értékeit.

Amikor szabadonfuté modban van (lasd: Szabad mozgatas 106), és a csukl6 aktualis helyzete vagy
sebessége megkozeliti a hatarértéket, akkor a felhasznalé visszataszito erét észlel, amely egyre inkabb
né, ahogy a csukld kdzeledik a korldthoz. Az erd akkor ébred, amikor a csuklo sebessége a sebességi
hatarértéket mintegy 20 °/s értékre kozelitimeg, vagy a csukld helyzete a hatarértéket kb. 8 ° fokra
kozeliti meg.

A 3. csuklé pozicidtartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor robothoz csatlakoztatott kabeleket
hasznal, el6szér is le kell tiltania a 3. csuklo korlatlan tartomanya jeldldnégyzetet, hogy elkertilje a kabel
feszlilését és a védelmi leallitasokat.

Maximalis sebesség

Ez az opcio hatadrozza meg az adott illesztés maximalis sz6gsebességét. Ezt ugy teheti meg, ha
megeérinti a megfelel6 szovegmez6t és Uj értéket ad meg. A legmagasabb elfogadott érték a Max imum
oszlopban van felsorolva. Egyik érték sem allithaté be a tlirésérték ala.

Felhivjuk figyelmét, hogy Csokkentett médban a hatarértékek mezdi le vannak tiltva, amikor sem
biztonsagi sik, sem konfiguralhaté bemenet nincs beallitva ennek inditdsara (tovabbi részleteket lasd itt:
1.19.13. Biztonsagi I/O 88). Ezenkiviil a és csdkkentett mod hatarértékei nem haladhatjak meg Normal
mddu megfelelbiket.
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Mindegyik hatarérték tirése és egysége a megfelel§ sorok végén vannak felsorolva. Amikor program
fut, a rendszer automatikusan beszabalyozza a robotkar sebességét ugy, hogy az ne haladja meg
egyik megadott értéket sem, minusz a tdrést (lasd itt: 1.19.4. Tlrések 74). Ne feledje, hogy a minuszjel
csak akkor jelenik meg az adott tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlrést kivontak a ténylegesen megadott
értékbél. Mindamellett ha néhany illesztés sz6gsebessége meghaladna a megadott értéket (tlirés
nélkul),akkor a biztonsagi rendszer 0 leallasi kategoriat végez.

Helyzettartomany

Ez a képerny6 hatarozza meg az adott illesztés helyzettartomanyat. Ez a megfelel6 szévegmez6t
megérintve és az also és felst illesztési helyzet hataranak uj értéket megadva torténik. A megadott
intervallumnak a Range oszlopban felsorolt értékeken bellilre kell esnie, és az als6 hatar nem
haladhatja meg a felsé hatart.

Ha a 3. csuklét olyan alkalmazasokhoz hasznaljak, melyek korlatlan szamu fordulatot igényelnek
barmelyik irdnyban, akkor jeldlje be aUnrestricted limits for Wrist 3 opciot.

Megjegyzés: Csbkkentett mddban a hatarértékek mezéi le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi sik,
sem konfiguralhaté bemenet nincs beallitva ennek inditasara (tovabbi részleteket lasd itt: 1.19.13.
Biztonsagi I/0 88).1.19.12. Hatarok below és

Mindegyik hatarérték tlirése és egysége a megfelel§ sorok végén vannak felsorolva. Az els6 tlirésérték
a minimalis értékre, a masodik tlirésérték pedig a maximalis értékre vonatkozik. A program
végrehajtasa megszakad, amikor egy illesztés helyzete meg késziil haladni a megadott minimalis érték
plusz az elsé tlreés értéke és a megadott maximalis értékbdl kivont masodik tiirés ertéke k6zott kapott
tartomanyt, ha folytatja a josolt palya mentén tortén6é mozgast. Ne feledje, hogy a minuszjel csak akkor
jelenik meg az adott tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlirést kivontak a ténylegesen megadott értékbdl.
Mindamellett ha az illesztés helyzete meghaladna a megadott tartomanyt, akkor a biztonsagi rendszer
0 ledllasi kategoriat végez.

1.19.12. Hatarok

Ezen a flilén konfiguralhatja a hatarokat, melyek biztonsagi sikokbdl és a roboteszkoz tajolasanak
engedélyezett maximalis eltérésébdl allnak. Olyan sikokat is meg lehet hatarozni, melyek atmenetet
inditanak Csékkentett mddba.

A biztonsagi sikokat robot engedélyezett munkahelyének korlatozasara hasznalatosak, rakényszeritve
a robot TCP-jét, hogy a meghatarozott sikok helyes oldalan maradjon és azokon ne menjen at.
Legfeliebb nyolc biztonsagi sik konfiguralhatd. Az eszk6z tajolasara gyakorolt kényszer hasznalhato
annak biztositasara, hogy a roboteszkdz tajolasa ne térjen el jobban egy kivant tajolas bizonyos
meghatarozott mennyiségétol.

FIGYELMEZTETES

Ha biztonsagi sikokat hataroz meg, azzal csak a TCP-t korlatozza, a robotkar teljes
korlatozasat nem éri el. Ez azt jelenti, hogy bar egy biztonsagi sikot meghataroztunk,
ez nem garantalja azt, hogy a robotkar mas részei is betartjak ezt a korlatozast.

Mindegyik hatarérték konfiguracioja egy, a robot aktualis telepit6jében meghatarozott tulajdonsagra
épll (lasd: 1.22.12. Telepités — Funkciok 125).
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MEGJEGYZES

Nagyon javasolt, hogy az 6sszes kivant hatar konfiguraciéjahoz sziikséges minden
funkciot létrehozzon, és kijeldljon a megfelel6 nevekhez, mielétt a biztonsagi
konfiguraciét szerkeszti. Ne feledje, hogy mivel a robotkar kikapcsol, amint a Biztonsag
fulet feloldjak, az Too1 tulajdonsag (amely a robot TCP aktualis helyzetét és tajolasat
tartalmazza), illetve a szabadonfuto (Freedrive) mod (lasd: Szabad mozgatas 106)
nem lesz elérhetd.

Szabadonfutéd modban (lasd: Szabad mozgatas 106), amikor a robot TCP aktualis helyzete kdzel van
a biztonsagi sikhoz, vagy a robot-szerszam tajolasanak eltérése a kivant értéktél megkozeliti a
megadott maximalis eltérést, a felhasznald olyan visszataszitd erét érzékel, amely egyre inkabb né,
ahogy a TCP megkézeliti a hatarértéket. Az erd akkor tamad, amikor a TCP mintegy 5cm tavolsagra
megkozeliti a biztonsagi sikot, vagy amikor a szerszam tajolasanak eltérése mintegy 3 ° a megadott
maximalis eltéréstdél.

Amikor egy sikot Csbkkentett mod kioldasa sikként hataroznak meg, és a TCP tullépi ezt a hatart, a
biztonsagi rendszer atvalt Csékkentett modba, ami a Csékkentett mod biztonsagi beallitasait
alkalmazza. Az indit6 sikok ugyanazon szabalyokat kévetik, mint a szabalyos biztonsagi sikok, kivéve,
hogy lehetévé teszik, hogy a robotkar athaladjon rajtuk.

Konfiguralando hatar kivalasztasa

A fil bal oldalan talalhaté Safety Boundaries panel szolgal egy konfiguralandé hatérold
kivalasztasara.

Biztonsagi sik beallitdsahoz kattintson a panelen felsorolt felsé nyolc bevitel egyikére. Ha a kivalasztott
biztonsagi sikokat mar konfiguraltak, a sik ennek megfelelé haromdimenziés abrazolasaa 3D View
(see 3D-s kepi megjelenités below) to the right of this panel. The safety plane can be set up in the
Safety Plane Properties szakaszban (lasd Biztonsagi sik konfiguralasa on the facing page), a
fll alsé részén lathatd kiemeléssel.

Kattintson a ful aljan taldlhatd Tool Boundary entry to configure the orientation boundary limit for the
robot tool. The configuration of the limit can be specified inthe Tool Boundary Properties
szakaszra (lasd Eszkozhatar konfiguralasa 86).

Kattintson a <® /<& gombra a a hatar 3D megjelenitésének ki/be kapcsolasdhoz. Ha egy hatar aktiv, a
biztonsagi modot (lasd Biztonsagi mod 87) a kdvetkez6 ikonok egyikével jelzi: & / ® / « / ©.

3D-s képi megjelenités

A 3D View displays the configured safety planes and the orientation boundary limit for the robot tool
together with the current position of the robot arm. All configured boundary entries where the visibility
toggle is selected (i.e. showing icon) inthe Safety Boundaries szakaszt a kivalasztott aktualis
hatarértékkel egyitt jeleniti meg.
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Az (aktiv) biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely
azon sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az inditasi sikok kéken és zdlden jelennek
meg. Egy apré nyil szemlélteti a sik azon oldalat, amely nem valt ki atmenetetCsdkkentett médba. Ha a
panelen kivalasztanak egy biztonsagi sikot a lap bal oldalan, akkor a megfelelé 3D-s abrazolas
kiemelésre kerdl.

Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkdz aktualis
tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett terliletet (vektor).

Amikor egy sikot vagy az eszkoz tajolasi hatarat konfiguraljak, de az nem aktiv, akkor a képi abrazolas
szlrke.

A nézet valtozatasahoz tolja a nagyitéliveg ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy huzza at az ujjat.
Biztonsagi sik konfiguralasa

A flil bal fels6 részén talalhaté az Safety Plane Properties section atthe bottom of the tab
defines the configuration of the selected safety plane inthe Safety Boundaries panel.

& Fajl 03:51:12 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |
ALES ieRalE Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek |[© Hatarck | Biztonsagi /0 |
I/0 beallitasa Biztonsagi hatarok Séneta
Safety plane 0 D , ¥
Bizt 3
@ siztonsag Safety plane 1 U '
Valtozok Safety plane 2 9]
MODBUS Safety plane 3 |:|
;
Safety plane 4
Funkcick e [©]
Safety plane 5 |:| l_'
L3 at t
agy atmene Safety plane 6 l:l J
Szallitoszalag kivetése | safety plane 7 |:| =
v
EtherNet/IP Eszkéz hatara E@] it
L LTS
PROFINET Biztonsagi sik tulajdonsaga
Sik Hatarkorlatozasok
Alapértelmezett
program |Safety plane 1 ‘ ‘D MNormal ‘v‘
Betdlte te
@ S L b Masolas funkcio Elmozdulas
o - It
| Lezaras | | Alkalmazza

Név

A Name szévegmez8ben a felhasznald nevet rendelhet hozza a kivalasztott biztonsagi sikhoz.
Médositsa a nevet a szovegmezbt megérintve €s Uj nevet megadva.

Masolas funkcié

A biztonsagi sik helyzetét és normalvektorat a robot aktualis telepitésébdl egy tulajdonsag (lasd:

1.22.12. Telepites — Funkciok 125) segitségével lehet meghatarozni. AzSafety Plane

Properties section to select a feature. Only the point and plane type features are available.
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Choosing the <Unde fined> elem bal alsé részén talalhato legordiild mezd segitségével tordlheti a sik

A kivalasztott tulajdonsag z tengelye a letiltott terlletre mutat, a sik normalvektora pedig az ellenkezé
iranyba mutat, kivéve, amikor az Ba se tulajdonsag van kivalasztva, amely esetben a sik normalvektora
ugyanabba az iranyba mutat. Ha a sikot Csdkkentett mod kioldasa sikként konfiguraltak (lasd
Biztonsagi mod below), a sik normalisa jelzi a siknak azon oldalat, amely nem valtja ki az atmenetet
csOkkentett médba.

Meg kell jegyezni, hogy amikor egy tulajdonsag kivalasztasaval konfiguraljak a biztonsagi sikot, akkor a
pozicio-adatokat csak atmasoljak a biztonsagi sikba; a sik nem kapcsolddik ahhoz a tulajdonsaghoz. Ez
azt jelenti, hogy ha egy olyan funkcié helyzete vagy tajolasa valtozik, amelyet egy biztonsagi sik
konfiguralasahoz hasznaltak, akkor a biztonsagi sik nem keril automatikusan frissitésre.

Ha a tulajdonsag megvaltozott, ezt a tulajdonsagvalaszto felett 1év6 A jelzi.

Kattintson a(z) & gombra a kivalaszté mellett, hogy frissitse a hatarsikot a tulajdonsag aktualis
helyzetével és tajolasaval.

A(z) A ikon akkor is megjelenik, ha a kivalasztott tulajdonsagot térolték a telepitésbdl.
Biztonsagi mad

Azsafety Plane Properties paneljobb oldalan talalhaté legérdiilé meni szolgal a biztonsagi
mad kivalasztasara a biztonsagi sikhoz; itt az alabbi médok elérheték:

Disabled A biztonsagi sik soha nem aktiv.
R P Ha a biztonsagi rendszer Normalmaédban van, akkor a Norma 1 maod sikja
aktiv és szigoru hatarértékként hat a robot TCP helyzetére.
Reduced Ha a biztonsagi rendszer Csékkentett mddban van, akkor a Reducedméd
sikja aktiv és szigoru hatarértékkénthat a robot TCP helyzetére.
Fomial & Ha a biztonsagi rendszer akar Normal, akar csékkentett médban van,
e Peded akkoraNormal & Reducedmdd sikja aktiv és szigoru hatarértekként
hat a robot TCP helyzetére.
. Ha a biztonsagi rendszer akar normal, akar csékkentett modban van, akkor
Trigger

[ Reduced mode 2 csOkkentett mod kioldasa sik aktiv és hatasara a biztonsagi rendszer
atvalt csékkentett mddba, amig a robot TCP helyzete tullép ezen.

A kivalasztott biztonsagi modotegy ikon jelziaz Safety Boundaries panel. If the safety modeis set
to Disabled megfelel6 bejegyzésében, ikon nem jelenik meg.

Elmozdulas

Ha egy tulajdonsagot kivalasztott a panel jobb alsé részén taladlhaté Safety Plane Properties
panel, the safety plane can be translated by tapping the Displacement szévegmez6 bal als6 részén
lévd legordiild mezébe, és értéket ir be. Pozitiv értéket megadva a robot megengedett munkahelye né,
mivel a sik a normal sikkal ellentétes iranyba mozdul, mig negativ értéket megadva az engedélyezett
terillet csbkken, mivel a sik a normal sik iranyaba mozdul.

A hatarol6 sik elmozdulasanak tlirése és egysége a szévegmezd jobb oldalan lathato.
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Szigoru hatéarérték sikok hatasa

A program végrehajtasa megszakad, amikor a TCP pozicio kdzel all hozza, hogy tullépje az aktiv
szigoru biztonsagi sikot minusz a tlirés (lasd 1.19.4. Tlirések 74) értéke, amennyiben folytatja
haladasat a megjésolt palya mentén. Ne feledje, hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott
tlrésértékkel, ha jelzi, hogy a tlrést kivontak a ténylegesen megadott értékbdl. A biztonsagi rendszer 0
leallitasi kategoriat hajt végre, ha a TCP helyzete meghaladna a meghatarozott biztonsagi hatar sikot
(tGrés nélkul).

Csdbkkentett mod kiolddsa sikok hatasa

Amikor nincs védelmi leallitas hatalyban, és a biztonsagi rendszer nincs a specialis Visszaallitas
maodban (lasd: 1.19.6. Biztonsagi modok 75), akkor vagy Normalvagy Csékkentett mdédban miikodik,
és a robotkar mozgasait a vonatkozo hatarérték-készlet korlatozza.

Alapértelmezés szerint a biztonsagi rendszer Normalmodban van. Akkor megy at csékkentett modba,
amikor az alabbi helyzetek egyike bekovetkezik:

1. Arobot TCP valamelyik csékkentett mod kioldasa sikon tulra kerilt, azaz a siknak azon oldalara
kertilt, amely a sikot megjelenité képen lathato apré nyil iranyaval ellentétes.

2. AReduced Modebiztonsagi bemeneti funkcio konfiguralt, a bemen6 jelek szintje pedig
alacsony (a részleteket lasd itt: 1.19.13. Biztonsagi I/O 88).

Amikor a fentiek egyike sem all fenn tovabb, akkor a biztonsagi rendszer visszatér Normal modba.

Amikor az atmenetet Normal modbdél Csbkkentett modba egy Csbkkentett mod kioldasa sikon tortént
athaladas okozza, a Normal mod hatarértékének Csdkkentett modu hatarértékre allitdsa kdvetkezik
be. Amint a robot TCP legalabb 20mm tavolsagra keril a Csékkentett mod kioldasa siktol (de még a
Normalmad oldalan), akkor az egyes hatarértékre a Normal és Csdkkentett modok kozil a
megengeddbb hatarértékeket alkalmazzak. Amint a robot TCP athalad a Csdkkentett mod kioldasa
sikon, a Normal mod beallitott hatarérték-készlete mar nem aktiv, és a csokkentett mod hatarérték
készlete jut érvényre.

Amikor az atmenetet Csdkkentett modbol Normalmodba egy Csdkkentett mod kioldasa sikon tortént
athaladas okozza, bekdvetkezik az atmenet a Csékkentett mod hatarérték-készletérél a Normalmod
hatarérték-készletére. Amint a robot TCP legalabb 20mm tavolsagra kerll a Csékkentett mod kioldasa
siktol, akkor az egyes hatarértékre a Normal és Csdkkentett modok kdzil a megengedébb
hatarértékeket alkalmazzak. Amint a robot TCP legalabb 20mm-re helyezkedik el a Csékkentett mod
kioldasa siktol (a Normalméd oldalan), a Csékkentett mod hatarérték-készlete tovabb mar nem aktiv,
és a Normal mod hatarérték-készlete jut érvényre.

Ha a josolt palya a robot TCP-t atviszi a Csékkentett mod kioldasa sikon, a robotkar elkezd lassulni még
miel6tt athaladna a sikon, mintha a csukld vagy a szerszam sebessége vagy az impulzusnyomaték
hatarértékét az uj hatarérték-készlet szerint. Ne feledje, hogy mivel ezeknek a hatarértékeknek
korlatozobbaknak kell lennitik a Csékkentett mod hatarérték-készletében, igy az ilyen id6 el6tti lassulas
csak akkor térténhet meg, amikor az atmenet Normal modbél Csdkkentett mddba torténik.

Felhasznaloi kézikonyv 85 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

Eszkézhatar konfiguralasa

@ Fajl

Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

A TCP konfiguralas

013 i 18

cccc @

Biztonsagi konfiguracio

Talapzat Altalanos hataro lllesztesi hatarerteke Hataro Biztonsagi /O
lap Itala hatarok Il 2si hatarértékek arok =L
I/O beallitasa Biztonsagi hatarok 3&netQ

Safety plane 0 DD ~
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@ = Safety plane 1 DD
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Safety plane 4
Funkciok e [©]
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H Betdltés/mentés Masolas funkcio

| =MNem meghatarozott= |v‘

| Lezaras | | Alkalmazza

Afll aljdn taldlhatd Tool Boundary Properties panel hatarozza a meg a robot-szerszam
tajolasanak hatarértékét, amely a kivant szerszam tajolasabdl és az e tajolastol vald eltérés
maximalisan engedélyezett értékébdl all.

Eltérés

A Deviation szOvegmezd megmutatja a roboteszkdz tajolasanak maximalisan engedélyezett
eltérésének értékét a kivant tajolashoz képest. Modositsa ezt az értéket a szévegmez6t megérintve és
Uj értéket megadva.

Az elfogadott érték tartomanya a tliréssel egyiitt és az eltérés mértékegysége a sz6vegmez6 mellett
kerll felsorolasra.

Masolas funkcié

A robotszerszam kivant tajolasat egy tulajdonsag (lasd 1.22.12. Telepités — Funkciok 125)
segitségével hatarozzak meg a robot aktualis telepit6jébdl. A kivalasztott funkcid z tengelye
hasznalatos a kivant eszk6z tajolasi vektoraként ehhez a hatarértékhez.

AzTool Boundary Properties panelto selectafeature. Only the point and plane type features
are available. Choosing the <Unde fined> elem bal alsé részén talalhaté legordiilé mezd

Meg kell jegyezni, hogy amikor egy tulajdonsag kivalasztasaval konfiguraljak a hatarértéket, akkor a
tajolasi informaciot csak atmasoljak a hatarértékbe; a hatarérték nem kapcsolddik ahhoz a
tulajdonsaghoz. Ez azt jelenti, hogy ha egy olyan funkcio helyzete és tajolasa valtozik, amelyet a
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hatarérték konfiguralasahoz hasznaltak, akkor a hatarérték nem keril automatikusan frissitésre. Ha a
tulajdonsag megvaltozott, ezt egy 4. ikon is jelzi, ha a kivalasztott tulajdonsagot mar torolték a
telepitébdl. & a gombra, a kivalasztd mellett, hogy frissitse a hatarértéket a tulajdonsag aktuélis
tajolasaval. Az 4. ikon a tulajdonsag-valaszto felett helyezkedik el. Kattintson

Biztonsagi méd

AzTool Boundary Properties paneljobb oldalan talalhaté legordiild ment szolgal a biztonsagi
mod kivalasztasara a szerszam-tajolas hatédrahoz. Az elérhet6 opciodk a kdvetkezdk:

Disabled Az eszkdzhatar értéke sosem aktiv.

N Amikor a biztonsagi rendszer Normalmédban van, a szerszam-hatar értéke
aktiv.

Reduced Amikor a biztonsagi rendszer Csékkentettt médban van, a szerszdm-hatar
ertéke aktiv.

Normal & Amikor a biztonsagi rendszer akar Normal, akar csékkentett mdédban van, a

Reduced szerszam-hatar értéke aktiv.

A kivalasztott biztonsagi modotegy ikon jelziaz Safety Boundaries panel. If the safety modeis set
to Di sabled megfelel6 bejegyzésében, ikon hem jelenik meg.

Mdvelet

A program végrehajtasa megszakad, amikor az eszkdz tajolasanak eltérése kozel all hozza, hogy
tullépje a maximalis eltérés minusz tiirés (lasd 1.19.4. Tlrések 74) értékét, amennyiben folytatja
haladasat a megjésolt palya mentén. Ne feledje, hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott
tlrésértékkel, ha jelzi, hogy a tlrést kivontak a ténylegesen megadott értékbdl. A biztonsagi rendszer 0
leallitasi kategoriat hajt végre, ha az eszk6z tajolasanak eltérése meghaladna a hatarértéket (tlirés
nélkul).
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1.19.13. Biztonsagi I/O

Q Fajl 03:51:15 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
4 TCP konfigurélas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok |[°  Biztonsagi /0

I/O beallitasa

@ Biztonsag Bemeneti jel Funkcio kijelolése
Valtozok

config_in[0], config_in[1] Csokkentett mod |v|
pletlss config_in[2], config_in[3] Biztonsagi visszaallitas -
Funkcidk config_in[4], config in[5] Nincs hozzarendelve =
Lagy atmenet config_in[&], config_in[7] Nincs hozarendelve -

Szallitoszalag kivetése

Kimeneti jel Funkcio kijelélese
EtherMet/IP
PROFINET config_out[0], config_out[1] Mozgd robot -
Alapértelmezett config_out[2], config_out[3] Rendszer vészleallitva -
program - =

config_out[4], config_out[5] Nincs hozarendelve -
@ Betdltés/mentés -

config_out[6], config_out[7] Nincs hozarendelve -

| Lezaras | | Alkalmazza |

Ez a képernyb meghatarozza a Biztonsagi funkciokata konfiguralhaté bemenetekhez és kimenetekhez
(I/O-k). Az I/O érintkez6k a bemenetek és kimenetek k6z6tt oszlanak meg, €s ugy vannak parositva,
hogy mindegyik funkcio harom ! kategériajut és PLd I/0-t adjon.

Minden Biztonsagi funkcio csak egy par I/0-t vezérelhet. Ha megprobalja kivalasztani ugyanazt a
biztonsagi funkciét masodszer, akkor a kordbban meghatarozott elsé par I/O-tdl elkerll. 5 Biztonsagi
funkcio van a bemend jelekhez, és 5 - a kimend jelekhez.

Megjegyzés: Ha biztonsagi funkciét alkalmaz érintkezék egy készletére, akkor ezzel fellilir minden 1/0
muveletet, melyet az érintkezékre megadott az I/0 beallitasokban (lasd: 1.22.8. Telepités — 1/0O
beallitas 117).

Bemeneti jelek

A bemen6 jelekre a kdvetkez0 Biztonsagi funkciokat valaszthatja ki: Rendszer vészledllité,
Csokkentett mdd,Biztonsdgi visszadllitéds,Haromhelyzetl engedélyezd
eszkdz andMikddési mod.

Rendszer vészleallitéd

Ha konfiguralja, egy tovabbi Emergency Stop button besidesthe vészleallité gomb elemet
adhat hozza a hordozhato kezel6egységhez. Ehhez a funkcidhoz ISO 13850 szabvanynak megfelel6
eszkoz hasznalata szlikséges.
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Csokkentett méd

Az 6sszes biztonsagi hatarértéknek két modja van, amelyekben alkalmazhatok: Normalmaéd, amely
meghatarozza az alapértelmezett biztonsagi konfiguraciot, és Csdkkentett mdd (tovabbi részleteket itt
talal: 1.19.6. Biztonsagi modok 75). Amikor ezt a bemeneti biztonsagi funkciét kivalasztjak, alacsony jel
kerll a bemenetekre, melynek hatasara a biztonsagi rendszer csékkentett modba kapcsol at. Ha
sziikséges, a robotkar ezutan lelassul, hogy kielégitse a Csokkentett mod hatarérték-készletét. Ha a
végez. Normalmaodra a visszatérés ugyanigy torténik. Ne feledje, hogy a biztonsagi sikok szintén
okozhatnak atmenetet Csdkkentett modba (tovabbi részleteket lasd itt: Biztonsagi sik

konfiguralasa 83).

Biztonsagi visszaallitas

Ha a biztonsagi I/O érintkezOkbe bekédtotték a(z) Biztonsagi 1edllitd elemet, akkor ezt a
bemenetet hasznaljak annak biztositasara, hogy a biztonsagi leallitas allapota addig tartson, amig a
visszaallitdst nem aktivaljak. A robotkar nem mozog Biztonsagi ledllitott allapotban.

FIGYELMEZTETES
Alapértelmezésbena SI0és SI1Biztonsagi visszaallitas functionis

configured for input pins 0 and 1. Disabling it altogether implies that the robot arm
ceases to be Safeguard Stopped as soon asthe Bi ztonsagi leallitd input
becomes high. In other words, withoutaBiztonsagi visszadllités,the
Biztonsagi le&llitd bemenetek (lasd: Hardvertelepitési kézikonyv) teljesen
meghatarozzak, hogy a biztonsagi leallitas allapota aktiv e vagy sem.

Haromhelyzetl engedélyezd eszkéz and Miksdési méd

Ezek lehetbve teszik egy 3-helyzetl engedélyez6 eszkdz hasznalatat tovabbi vedod intézkedésként a
robot beallitasa és programozasa kézben. A Haromhelyzetl engedélyezd eszkdz bemenet
konfiguralasaval a robot vagy "futtatds", vagy pedig "programozas" modban van. A jobb, felsé sarokban
megjelenik egy ikon, amely az aktualis miikddési modot jeleniti meg:

 Futtatas mod: A robot csak el6re meghatarozott feladatokat képes végrehajtani. A Mozgas lap
és a Freedrive méd nem elérhetd.

* Programozasi mod. A futasi médban fennall6 korlatozasokat megsziinteti. Ha az
Haromhelyzetd engedélyezd eszkdz bemenetalacsony, arobot biztonsagileéllitas
allapotban van, és a sebességcsuszka kezdeti értékre van allitva, amely normal izemméddban
250 mm/s értéknek felel meg.

CsoOkkentett modban azonban az aranyositas ugyanolyan, mint normal médban, tehat a
sebesség-csuszka nem mindig éri el a 250 mm/s értéket; ehelyett a normal izemmaod
alacsonyabb szazalékos értékére aranyosithato.

A sebesség-csuszka fokozatosan allithaté egyre nagyobb sebességre. A sebességcsuszka
akkor all vissza az alacsony értékre, amikor a(z) Haromhelyzet engedélyezd eszkdz
bemenet alacsonyrol magasra valt.

A mikddési mod kivalasztasa konfiguralasanak kétféle modszere van:

Felhasznaloi kézikonyv 89 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

1. Az uzemmdd kivalasztasahoz kuilsé lzemmaod-valaszto eszkdzzel valassza az Miikodési mdd
input. The option to configure it will appear in the drop-down menus once the Haromhelyzetd
engedélyezd eszkdz inputis configured. The robot will be in Running mode when the
Miikodési mddbemenet alacsony értékét ésprogramozasi modot, amikor magas.

2. A mikddési mod PolyScope-rol torténd kivalasztdsahoz csak a(z) Haromhelyzetd
engedélyezd eszkdz bemenetet kell konfiguralni és alkalmazni a Biztonsagi konfiguraciora.
Ebben az esetben az alapértelmezett mdd Futtatas. Ahhoz, hogy Programozd médra valtson,
vélassza a "Robot programozasa" gombot az UdvézI6 képernyén. Futtatds modba Ugy térhet
vissza, hogy egyszerien kilép a "Robot programozasa” képernydrél.

MEGJEGYZES
* A biztonsagi I/O konfiguraciot jovahagyasa és az Haromhelyzetd
engedélyezd eszkdz engedélyezés megerfdsitését kdvetdben
automatikusan megjelatnik az (idvozl6 képernyd. Az Gidvodzld képernyé is
automatikusan megjelenik, amikor az izemmod Programozasrol Futtatasra valt.

A fizikai médkivalasztonak, ha hasznaljak, teliesen meg kell felelnie az ISO
10218-1: 5.7.1. cikkének a kivalasztasra vonatkozdan.

* A 3 helyzetii kapcsolonak, a viselkedésének, a teljesitményjellemzdinek és a
mikddésének mindenben meg kell felelnie az ISO 10218-1: 5.8.3. cikkének az
eszkdz engedélyezésére vonatkozoan.

Kimeneti jelek

A kimend jelekre a kdvetkez6 Biztonsagi funkciok alkalmazhatdk. Az 6sszes jel visszatér alacsonyra,
amikor a magas jel altal inditott allapot befejezddik:

System Emergency Stop

Alacsony jel csak akkor keletkezik, amikor a biztonsagi rendszer egy Emergency Stopped state by
the Robot vészledllitd input or Vészleallit gomb. To avoid deadlocks, if the Emergency Stopped
allapotba valtazEmergency Stopped state by the Robot vészleallitd input or Vészleallit gomb. To
avoid deadlocks, if the Emergency Stopped bemend jelre, alacsony jel nem keletkezik.

MEGJEGYZES

A kils6 gépek, amelyek megkapjak a Emergency Stop state from the robot through
System Emergency Stop output mustbe complyingwith ISO 13850. This is
particularly necessary in setups where the Robot vészleallité input is connected to an
external Emergency Stop device. In such cases, the System Emergency Stop
kimend jelet, magas logikai allapotba kertlnek a kiilsé vészleallitd készulék
elengedésekor. Ez azt jelenti, hogy a vészleallitas allapota a kiilsé gépnél visszaall a
robot kezel6jének kézi beavatkozasa nélkul. Tehat a biztonsagi szabvanyoknak vald
megfeleléshez a kiilsé gépnek manualis mlveletre van szlikséges, hogy visszaalljon.
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Robot Moving

Alacsony jel adott, amikor a robotkar mobil allapotban van. Amikor a robotkar rogzitett helyzetbe van,
magas jel adott.

Robot Not Stopping

A jel magas, amikor a robotot leallitjak vagy a leallitas folyamataban, amely vészleallitas vagy biztonsagi
ledllitas miatt torténik. Egyébkén a jel logikusan alacsony.

Reduced Mode

Alacsony jelet kiild, amikor a robotkar Csékkentett modba kertil, vagy ha a biztonsagi bemenetet
Reduced Mode bemend jellel konfiguraljak, és a jel aktualisan alacsony. Egyébkeén a jel magas.

Not Reduced Mode

Ez a fent meghatarozott Reduced Mode forditottja.

1. AzISO 13849-1 szabvany szerint; tovabbi részleteket lasd a Szészedetben.<
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1.20. Programozas elkezdése

1.20.1. El6szo

12.1: Arobot illesztései A: Alap, B: Vall, C:Kénybk és D, E, F:Csuklo 1, 2, 3

A Universal robotkar csdvekbdl és illesztésekbdl all. A szokasos neviikkel jel6lt csuklok az 12.1 dbran
lathatok. Az Alap ott van, ahova a robotot felszerelték, és a masik végén ( Csuklé 3) rogzitik a robot
szerszamat. Az egyes illesztések mozgasat koordinalva a robotkar az eszkézét kérben szabadon
mozgathatja a kdzvetlentl az alap feletti és alatti tertlet kivételével.

A PolyScope egy grafikus felhasznaloi feltlet (GUI), amely lehetéveé teszi a robotkar és a vezérlddoboz
kezelését, robot-programok végrehajtasat és egyszerdsiti Uj programok létrehozasat.

Az alabbi pont az elsé lépéseket mutatja be a robottal. Ezutan a képernydket és a PolyScope
mikodését részletesebben elmagyarazzak.

FIGYELMEZTETES
1. Az Hardvertelepitési kézikdnyv fontos biztonsagi informaciét tartalmaz, amelyet
az UR robotok integratora koteles megismerni és megérteni a robot elsé
bekapcsolasat megelézéen.

2. Azintegrator feladata a kockazatértékelésben meghatarozott biztonsagi
konfiguraciés paraméterek bedllitdsa a robotkar elsé bekapcsolasat
megel6zben, lasd 1.19. Biztonsagi konfiguracio 71 fejezet.

1.20.2. Elsé lépések

A PolyScope hasznalata el6tt a robotkart és a vezérlédobozt telepiteni kell, és a vezérlddobozt be kell
kapcsolni.

A robotkar és a vezérlédoboz telepitése

A robotkar és a vezérlédoboz telepitéséhez az alabbiakat tegye:
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1. Csomagolja ki a robotkart és a vezérlédobozt.

2. Szerelje arobotot olyan fellletre, amely elég erés, hogy elbirja legalabb 10-szeresét az
alapcsatlakozé teljes nyomatékanak, illetve legalabb 5-szorését a robotkar teljes sulyanak. A
felliletnek vibraciotol mentesnek kell lennie.

3. Tegye a vezérlddobozt annak labahoz.
4. Dugja be a robot kabelét a robotba és a vezérlédobozba.

5. Dugja be a vezérlédoboz halozati dugaljat.

FIGYELMEZTETES
Billenés veszélye. Ha a robot nem biztosan helyezkedik el erés fellleten, akkor a

robotkar feldélhet és sértlést okozhat.

Részletes telepitési utasitasokat talal itt: Hardvertelepitési kézikonyv. Ne feledje, hogy
kockazatértékelés sziikséges a robotkar barmilyen munkavégzésre térténd hasznalata el6tt.

A vezérlédoboz be-/kikapcsolasa

A vezérl6dobozt a fékapcsold megnyomasaval lehet bekapcsolni, amely az érintéképernyés panel
ellilsé oldalan talalhaté. Ezt a panelt altalaban hordozhato kezelbegységnek nevezik. Amikor a
vezérlédobozt bekapcsolja, az érintéképernyén megjelenik a hattér operacios rendszer szdvege.
Kdrulbelll egy perc utan néhany gomb megjelenik a képernydn és egy felugro ablak iranyitja a
felhasznalét a nyitoképernyéhoz (lasd 1.20.6. Inicializacios keperny6 98).

A vezérlbdoboz kikapcsolasahoz nyomja meg a képernydn a zdld bekapcsolégombot, vagy hasznalja a
LeéllitAsgombot az (idvozId képernydm (lasd: 1.20.5. Udvozld képernyd 97).

FIGYELMEZTETES
Ha ugy kapcsolja ki a robotot, hogy a halézati kabelt kihtizza a konnektorbdl, ezzel
tonkreteheti a robot fajlrendszerét, ami a robot hibas mikddését okozhatja.

A robotkar be-/kikapcsolasa

A robotkar akkor kapcsolhato be, ha a vezérlddoboz be van kapcsolva, és ha nincs aktivalva a
vészleallitd gomb. A robotkart ugy kell bekapcsolni az inicializalé képernyén (14sd: 1.20.6. Inicializacios
képernyd 98), hogy megeérintjilk a BE gombot ezen a képernydm, majd lenyomjuk a Startgombot.
Amikor a robot elindul, hangot ad, és egy kicsit megmozdul, mikbzben kiengedi a fékeket.

A robotkar tapellatasa kikapcsolhaté az inicializalé képernyén a KI gomb megérintésével. A robotkar
automatikusan is kikapcsol, amikor a vezérl6dobozt leallitja.
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1.20.3. Az elsé program

A programok parancsok listai, melyek elmondijak a robotnak, mit tegyenek. A PolyScope segitségével
minimalis programozasi tapasztalattal rendelkez6k is programozhatjak a robotot. A legtdbb feladathoz
a programozas teljesen elvégezhet az érintéparnaval, anélkiil, hogy rejtélyes parancsokat kellene
begépelni.

Az eszkbzmozgas egy robotprogram rész, amely tanitja a Robotkart arra, hogyan mozogjon. A
PolyScope alkalmazasban a szerszam-mozgatasokat Utpontok sorozataval lehet beallitani. A
Robotkar az egy utbél kombinalt utpontokat kéveti. Egy utpont beéllithaté a Move (Mozgas) lap
segitségével, a robot manualis mozgatasaval egy adott helyzetbe, vagy kiszamithaté a szoftverrel. A
Mozgatés (Move) fllet (lasd 1.22. Robotvezérles 105) haszndlja a robotkar kivant helyzetbe allitasara,
vagy a robotkart kézzel helyére hiizva a Szabadonfutoé (Freedrive) gomb lenyomva tartasa kézben
tanithatja meg egy poziciéra. A Szabadonfuté (Freedrive) gomb az mogoétt talalhato.

Az utpontokon vald atmozgatas mellett a program I/O jeleket kiildhet mas gépeknek bizonyos
pontoknal a robot Utvonalan, és olyan parancsokat hajthat végre mint if... then és loop (hurok) valtozok
és I/O jelek alapjan.

Az alabbi egy egyszer(i program, mely lehetbvé teszi, hogy egy mar elindult Robotkar két utpont kdzott
mozogjon.

1. Erintse meg a Robot programozasa gombot, és valassza az Ures program lehetéséget.

2. Erintse meg a Tovabb gombot (jobbra lent), hogy kivalassza a(z) <empty> sort a fa
strukturaban, a képernyd bal oldalan.

Lépjen a Struktdra filre.

Erintse meg az Athelyezés gombot.

Lépjen a Parancs fiilre.

Koppintson a Tovabb gombra, és Iépjen az Utpont beallitasokra.

Nyomja meg a Bedllitja ezt az utpontot gombot a ,,?” ikon mellett.

©® N o 0o b~ W

A Mozgatasképernyén mozgassa a robotot a kilonféle kék nyilak megnyomasaval vagy
mozgassa a robotot ugy, hogy lenyomja a Szabadonfutdgombot a hordozhaté kezel6egység
hétoldalan, mikbzben huzza a robotkart.

9. Nyomja meg a OK gombot.
10. Nyomja meg az Utpont hozzdadésa elétte gombot.
11. Nyomja meg a Bedllitja ezt az utpontot gombot a ,?” abra mellett.

12. A Mozgatasképernyén mozgassa a robotot a kiilonféle kék nyilak megnyomasaval, vagy
mozgassa a robotot ugy, hogy lenyomva tartja a Szabadonfutdgombot, mik6zben huzza a
robotkart.

13. Nyomja meg a OK gombot.

14. A programja készen van. A robot a két pont kdz6tt mozog majd, amikor lenyomja a "Play"
(lejatszas) szimbdlumot. Alljon tavolabb, tartsa a vészleallitd gombon a kezét, és nyomja meg a
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"Play" (lejatszas) gombot.

15. Gratulalunk! Létrehozta az elsd robot programjat, amely a robotot két megadott Utpont k6zott
mozgatja.

FIGYELMEZTETES
1. Ne vezesse a robotot magaba vagy valami mashoz, mivel megsérilhet a robot.

2. Tartsa afejét és testét a robot mozgasi tertiletén (munkateriletén) kiviil. Ne
tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsipédhet.

3. Ezcsak egy gyors inditasi utmutatd, hogy megmutassuk, milyen kénny(i
hasznalni a UR robotot. Sértetlen kdrnyezetet és nagyon 6vatos hasznalo6t
feltételez. Ne ndvelje a sebességet vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek
folé. Mindig végezzen kockazatértékelést a robot miikddésbe helyezése elbt.

1.20.4. PolyScope programozasi felulet

A PolyScope a vezérlddobozhoz csatlakoztatott érzékeny érintképernyén fut.

2]

PolyScope robot felhasznaloi felulet

Kérjiik, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Robot leallitasa

A fenti képen az UdvozI6 képerny® lathato. A képernyd kékes teriiletei azok a gombok, melyek a
képerny6t ujjal vagy egy toll hatuljaval megnyomva megnyomhatdk. A PolyScope képernydk felépitése
hierarchikus. Programozasi kbrnyezetben a képernybket flilekbe rendezték a képerny6kon az
elérhetéség megkonnyitése céljabdl.

UR3 96 Felhasznaloi kézikényv



UNIVERSAL ROBOTS

D Fajl 03:50:13 CCCC O
| Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

=névtelen= [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

Ebben a példaban a Programfiilet kell kivalasztani a legfelsé szinten, és ez alatt pedig a Szerkezet
fulet kell kivalasztani. A Program fuilon talalhaté az éppen betdltétt programmal kapcsolatos informacio.
Ha a Mozgatas flilet valasztja ki, a megjelenité a Mozgatas képernydre valt, ahonnan a robotkar
mozgathato. Hasonloképpen, az I/O ful kivalasztasaval az elektromos 1/O aktualis allapota
megfigyelhet6 és mddosithato.

Lehetséges egeret és billenty(izetet csatlakoztatni a vezérlédobozhoz vagy a tanité fliggelékhez, az
azonban nem szukséges. Majdnem minden szovegmez6n engedélyezett az érintés, azaz megérintve
azokat elindul egy képernyén lathato szambillenty(izet vagy billenty(izet.

A PolyScope kiilonféle képernydit a kdvetkez6 pontokban irjak le.

1.20.5. Udv6zI6 képernyd

PolyScope robot felhasznaloi felulet

Keérjliik, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Robot leallitasa

A vezérld szamitdgép bootolasa utan az Udvozl6 képernyé lathatd. A képerny6 az alabbi lehetéségeket
nyuijtja:
* Program futtatasa: Valasszon ki és futtasson egy meglévé programot. Ez a robotkar és a
vezérlédoboz miikodtetésének legegyszeriibb modja.
* Robot programozasa: Program médositasa, vagy Uj program létrehozasa.

* Robot beallitasa:Nyelv valtasa, jelszavak beallitasa, szoftver frissitése stb.
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« Robot ledllitasa:Aramtalanitja a robotkart és kikapcsolja a vezérlédobozt.

* Névjegy:Részletes adatokat szolgaltat, beleértve a kdvetkezbket: szoftver verziok,
gazdagépnéyv, IP-cim, sorozatszam és jogi informacio.

1.20.6. Inicializacios képernyd

Robot inicializalasa o
Gyozodjén meg arrdl, hogy a telepités és a hasznos terhelés helyes, és nyomja meg a gombot a zold ikonnal, hogy
inicializalja a robotot,

Robot & Normal
@ KI
Aktiv hasznos terhelés kg
Telepitsfal ‘default_l ‘ ‘ Telepités betéltése
3D nézet
Q8

) ‘ TCP konfiguralasa ‘
¥

‘ Allvany konfiguralasa ‘

P

¢ Rendben

Ezen a képernydn a robotkar inicializalasat vezérli.

Robotkar allapotjelzdje

Az allapotjelz6 LED jelzi a robotkar izemallapotat:

* HaaLED erds piros szind, akkor a robotkar jelenleg leallt llapotban van, melynek szamos oka
lehet.

» HaaLED er6s sarga szind, akkor a robotkar be van kapcsolva, de nem all készen a normal
m(ikodésre.

» Véqiil, ha a LED z6ld szind, akkor a robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal
m(ikodésre.

A LED mellett megjelend szdveg tovabba meghatarozza a robotkar aktualis allapotat.
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Aktiv hasznos teher és telepités

Amikor a robotkar be van kapcsolva, a vezérl6 altal hasznalt hasznos teher tomege a kicsi fehér
szbvegmezOben lathatd, amikor a robotkar mikddik. Ez az érték a szovegmez&t megérintve és Uj
értéket megadva modosithato.

Megjegyzés: ezen érték megadasaval nem mddosul a hasznos teher a robot telepit fajljdban (lasd
1.22.6. Telepités — TCP konfiguracio 112), csak a hasznos tehernek a vezérld altal hasznalt tomegét
allitja be.

Hasonloan a jelenleg betdliétt telepitd fajl neve a sziirke szé6vegmezében lathatd. Mas telepitd fajl is
bet6lthetd, ha megérinti a szGvegmezbt vagy a mellette talalhat6 Load (Betdltés) gombot hasznalja.
Mas médon a betoltott telepitd fajl személyre szabhatd a 3D-s nézet melletti gombokkal a képerny6
also részében.

A robotkar elinditasa el6tt nagyon fontos, hogy megerésitse, hogy mind a két aktiv hasznos teher, mind
az aktiv telepités megfelel a robotkar aktualis, tényleges helyzetének.

A robotkar inicializalasa

FIGYELMEZTETES
Mindig erésitse meg, hogy a tényleges hasznos teher és telepités helyes, miel6tt

elinditja a Robotkart. Ha ezek a beallitasok rosszak, a robotkar és a vezérlédoboz nem
fog megfeleléen mikddni, és veszélyes lehet az emberekre vagy a kérilbtte 1évé
berendezésekre.

VIGYAZAT
Nagyon 6vatosan kell eljarni, ha a robotkar akadalyhoz vagy asztalhoz ér, mivel ha
bevezeti a robotkart az akadalyba, azzal karosodhat az illesztés valtdja.

A rajta talalhaté nagy gomb a zéld ikonnak a robotkar tényleges inicializalasanak elvégzésére szolgal.
A rajta talalhaté szdveg és az elvégzett miivelet a robotkar aktualis allapotatol fliggben valtozik.

* Avezérlé PC bootolasa utan a gombot egyszer meg kell érinteni, amint bekapcsolédik a
robotkar. A robotkar ezutan valt Bekapcsolas (Power on) allapota majd ezutan Uresjéarat (Idle)
allapotba. Ne feledje, hogy amikor vészledllitas Iép életbe, a robotkar nem kapcsolhato be, igy a
gomb letiltasra kerdil.

« Amikor a robotkar Uresj4rat allapotban van, ismét meg kell érinteni a gombot a robotkar
inditasahoz. Ennél a pontnal a szenzoradatokat ellenérzik a Robotkar konfiguralt szereléséhez
képest. Ha a rendszer eltérést talal (30 tliréshatarral), a gombot letiltja, és egy hibalizenet jelenit
meg alatta.

Ha a szerelési ellenérzés sikeres, akkor megérintve a gombot, kioldja az 6sszes illesztési feket,
és a robotkar készen all a normal mikodésre. Ne feledje, hogy a robot hangot ad, és egy kicsit
megmozdul, mikézben kiengedi a fékeket.
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» Ha arobotkar megsérti valamelyik biztonsagi hatarértéket inditasa utan, akkor egy specialis
Helyreallitds modban mikddik. Ebben a médban a gombot megérintve helyreallitd méd
képerny6re kapcsol, ahol a robotkar visszamozdithato a biztonsagi hatarértékeken beliil.

* Ha hiba torténik, a vezérlé a gombbal ujra tudja inditani.

* Haavezérld jelenleg nem fut, akkor a gombot megérintve elindul.

Végul a rajta talalhaté kisebb gomb a piros ikonnal a robotkar kikapcsolasara szolgal.
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1.21. KépernyOn megjelend szerkesztok

1.21.1. Képernyén megjelend kifejezésszerkesztbk

& Fajl 03:50:19 CCCC O
fProgram | & Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Bealtas -
= Varakozas m =y P .
o Kildpés_1 Klj elolées Forras |Kifejezés | v |
Yo Lehalmozas Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értékével.
0 StartPos_1
¢V Irany
© Frompos_1 Valtozo Kifejezés
a ToPos_1 - |
¢V ValogatasSorreng var_2 -| =
© StackPos_2
= Bealiités s
= Varakozas

. Atnevezés

2 *forcef()
Input
<Bemenet> e True (HI) False (LO) g 4= Visszaléptetas
Output
<Kimenet= - and or xor not 7 8 9
Variable
<Valtozé> .| = # ( ) < > ] * 4 5 6
Pose
<Tartass> - _ " [ 1 = = - + 1 2 3 o
Bekiildés
Function
<Funkeig= - ABc ] 4 [ 3 0

Bar maga a kifejezés szévegként szerkeszthetd, a kifejezés-szerkeszté szamos gombot és funkciot
ajanl olyan specialis kifejezés-jelek beszurasahoz, mint * a szorzashoz, és a < (kisebb mint vagy
egyenld). A képernyd bal tetején a billenty(izet szimbolum atkapcsol a kifejezés széveges
szerkesztésére. Minden meghatarozott valtozé megtalalhato itt:variable selector, while the names
of the input and output ports can be found in the Input and Output selectors. Some special functions
are found in Function.

A kifejezést nyelvtani hibdkra ellenérzi a rendszer; amikor az Ok button is pressed. The Cancel gomb
elhagyja a képerny6t, elvet minden médositast.

Egy kifejezés igy nézhet ki:

?
digital in[1]=True and analog in[0]<0.5

1.21.2. Tartasszerkeszt6 képernydje

Ezen a képernydn meghatarozhatja a cél illesztési helyzeteket vagy a cél tartast (helyzet és tajolas) a
roboteszk6z esetében. Ez a képerny6 offline, és nem vezeérli kozvetleniil a robotkart.
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Robot

! Q8§

Robot

Funkcio O
="

TCP

X 120,11 mm

v -431,76| mm

|R0téciés vektor [rad]

RX 0,001 rad

RY -3,166| rad

RZ -0,040| rad

[# ]
PEREEER] BRE & BRE]

llesztési helyzetek

vall 58,96 °
Kénysk 126,22
1. csukld 46,29
2. csuklé 91,39|°
3, csuklé -1.78| ¢
| ¥ Mégse || & Rendben |

A robotkar aktualis helyzete és a meghatarozott cél helyzet 3D-s grafikan lathato. A robotkar 3D abrdja
a robotkar aktualis helyzetét mutatja, és a robotkar "arnyéka" pedig a robotkar olyan cél-helyzetét
mutatja, amelybe az a képernyé jobb oldalan megadott értekek vezérlése alatt jut. A nézet
valtozatasahoz tolja a nagyitoiveg ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy huzza at az ujjat.

Ha a robot TCP megadott célpontja kdzel kertilt egy biztonsagi vagy indit6 sikhoz, vagy ha a robot-
szerszam tajolasa kdzel van a szerszam tajolasanak hatarértékéhez (Iasd 1.19.12. Hatarok 81), akkor
megjelenik a kdzelitéleges szegély-hatar 3D abraja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely azon sik
oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd. Az inditd sikok kék és zold szinben jelennek meg és egy
kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal mod hatarértékei (Iasd: 1.19.6. Biztonsagi modok 75)
aktivak. Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkéz
aktualis tdjolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett tertiletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutato eltlinik. Ha a
cél TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kbzel kerl, akkor a hatarérték

vizualizacidja pirosra valt.

Funkcié és az eszk6z helyzete

A képerny6 jobb felsd sarkaban megtaldlhato a funkcid kivalaszto. A funkcio kivalasztdo meghatérozza,

melyik funkcié kontrollalja a robotkart viszonyitva

UR3
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Alabb megjelenik a funkcid kivalasztd, a jelenleg aktiv Eszkdzkdzéppont (TCP) neve. Tébb nevesitett
TCP konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informéciot talal itt: 1.22.6. Telepités — TCP

konfiguracid 112. A szévegdobozok megmutatjak a TCP teljes koordinacids értékeit a kivalasztott
funkcidhoz képest. X, Y and z control the position of the tool, while RX, RY and RZ vezérli a szerszam
tajolasat.

Hasznalja a fenti legordiilé menit az RX, RY and RZ dobozok felett a tajolas abrazolasanak
kivalasztasahoz. Az elérhet6 tipusok:

» Forgatas-vektor [rad] A tajolast forgatas-vektorként adjuk meg. A tengely hossza a forgatando
sz6g radianban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. Ez az
alapértelmezett beallitas.

» Forgatas vektor [ ° ] A tajolastforgatas vektorként adjuk meg, ahol a vektor hossza a forgatandé
sz6g fokokban megadott értéke.

* RPY [rad] Gérdiilés, billenés és elfordulas (RPY) szbge, radianban kifejezve. Az RPY rotacios
matrixot (X, Y', Z" rotacid) ez adja meg:

Rroy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
« RPY [°] Gordlilés, billenés és elfordulas (RPY) szdge, fokokban kifejezve.

Az értékek a koordinatakra kattintva szerkeszthetdk. Kdzvetlenil a négyzet mellett jobbra talalhato + or
- gombokra koppintva hozzaadhat az aktualis értékhez vagy avvol kivonhat. EQy gombot lenyomva
tartva kdzvetlenil néveli/csokkenti az értéket. Minél tovabb tartja lenyomva a gombot annal nagyobb
lesz a névekedés/csdkkenés.

lllesztési helyzetek

Lehetdve teszi egyediillesztési helyzetek kdzvetlen meghatarozasat. Minden csuklo-helyzethez
tartozhat egy érték a - 360 ° értékt6l + 360 ° értékig terjed6 tartomanyban, amelyet csuklo
hatarértékeknek nevezunk. Az értékek az illesztési helyzetre kattintva szerkeszthetok. Kozvetlenil a
négyzet mellett jobbra talalhaté + or - gombokra koppintva hozzaadhat az aktualis értékhez vagy avvél
kivonhat. Egy gombot lenyomva tartva kézvetlenul néveli/csOkkenti az értéket. Minél tovabb tartja
lenyomva a gombot annal nagyobb lesz a névekedés/csdkkenés.

OK gomb

Ha ezt a képerny6t az Move tab (see 1.22. Robotvezérlés 105), clicking the OK button will return to the
Move fulrdl aktivaltak, akkor a robotkar a megadott célpontra mozog. Ha az utolsénak meghatarozott
érték szerszam-koordinata volt, a robotkar a célhelyzet felé MovelL mozgéas-tipussal halad; ha az
utolséként meghatarozott érték csuklohelyzet volt, a robotkar a célhelyzet felé MoveJ halad. A
kilénb6z8 mozgastipusok ismertetését a szakaszban talalja.

Mégse gomb

A Cancel gombra koppintva elhagyja a képerny6t, minden médositast elvetve.
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1.22. Robotvezérlés

1.22.1. Mozgas lap

Ezen a képernydn mindig kézvetlenll mozgathatja (I6kheti) a robotkart, akar a roboteszkdz

tolasaval/forgatasaval, akar kiilén a robotillesztések mozgatasaval.

]

[Program |” i Telepités | Mozgas | /O | Naplo |

03:50:24

ccce @

TCP helyzete

TCP tajolasa

Robot

Q] 8

Szabad mozgatas

lllesztések mozgatasa

Alap

wall
Konyik
1. csukla
2. csukla

3. csukla

Funkcio

i
D
[
m
L

—

CcP

x [120.11] mm
v [438.76] mm
z [ 253,93 mm
RX[ 0,001 rag
v [ -3.166] raq
2| 0,040 rad

= =

Kezddlap

-91.71)°
-98, °

-]

N
]
o
(5] I Ys]
o] s3]

]

-46,2

w

91,39 °

w
| |

-1,78|°

o Valédi robot

Robot

Sebesség =———1 J100%

| ¥ mégse || %/ Rendben

A robotkar aktualis helyzete a 3D-s grafikan lathatd. A nézet valtozatasahoz tolja a nagyitéliveg ikont a
nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy huzza at az ujjat. A robotkar irdnyitasanak legjobb érzékeltetéséhez
valassza a Nézet tulajdonsagot, és forgassa a 3D abra megjelenitési szogét ugy, hogy az olyan legyen,

amilyennek On latja a valdsagban a robotkart.

Ha a robot TCP aktualis helyzete megkdzelit egy biztonsagi vagy indité sikot, vagy a robot-szerszam

tajolasa megkozeliti a szerszam tajolasanak hatarértékét (lasd 1.19.12. Hatarok 81), akkor a

hatarérték harom dimenzids abrazolasa lathatd. Ne feledje, hogy amikor a roboton program fut, a

hatarértékek vizualizacidja le lesz tiltva.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelzd kicsi nyillal, amely azon sik
oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az inditd sikok kék és zdld szinben jelennek meg és egy
kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (Iasd: 1.19.6. Biztonsagi moédok 75)
aktivak. Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkoz

aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett teriiletet (vektor).
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Amikor a robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kézelében, akkor a 3D-s bemutato elt(inik. Ha a
TCP megsérti a hatarértéket vagy a megseértéshez agyon kdzel keril, akkor a hatarérték vizualizacidja
pirosra valt.

Tulajdonsag és a szerszam helyzete

A képerny6 jobb felsd sarkaban megtalalhato a funkcid kivalasztd. Meghatarozza, melyik funkcid
kontrollalja a robotkart viszonyitva.

Alabb, a funkcio kivalaszté alatt megjelenik a jelenleg aktiv Eszk6zkézéppont (TCP) neve. A
szbvegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordinacids értékei a kivalasztott funkciéhoz képest.
Tobb nevesitett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informaciot (lasd itt1.22.6. Telepités —
TCP konfiguracié 112).

Az értékek a koordinatara vagy az illesztési helyzetre kattintva manualisan szerkesztheték. Ezzel a
tartasszerkeszt6 képernyére kerll (lasd: 1.21.2. Tartasszerkeszt6 képernyéje 101), ahol
meghatarozhatja a szerszam célhelyzetetét és tajolasat, vagy a csuklo célhelyzeteit.

Mozgatas eszkéz

» Egy athelyezés nyilat (fels6) lenyomva tartva a robot szerszamanak hegyét a jelzett iranyba
allitja.
» Egy forgatas nyilat (alsé) lenyomva tartva a robot szerszamanak tajolasat a jelzett iranyba allitja.

A forgaspont a szerszam kézéppontja (TCP), azaz a robotkar végén lévé pont, amely a robot
szerszamanak karakterisztikus pontja. A TCP kicsi kék labdaként lathato.

Megjegyzés: Barmikor engedje el a gombot, hogy leallitsa a mozgast

lllesztések mozgatasa

Lehetdveé teszi egyediillesztések kdzvetlen kontrollalasat. Minden csukl6 a - 360 ° értéktdl a + 360 °
értékig mozoghat, amelyeket minden egyes csuklé esetén vizszintes savval szemléltetett
alapértelmezett csuklo hatarértékeknek neveziink. Ha egy illesztés eléri az illesztési hatart, akkor
tovabb nem vezethetd. Ha a csuklé-hatarértékekeket az alapértelmezettdl eltéré pozicidtartomannyal
konfiguraltak (lasd: 1.19.11. lllesztési hatarértékek 80), akkor ezt az Uj tartomanyt piros zéna jelzi a
vizszintes savon bellil.

Szabad mozgatas

A Szabadonfuto (Freedrive) gombot lenyomva tartva fizikailag megmarkolhatja a robotkart és oda
huzhatja, ahova szeretné. Ha a sulypont beallitas (lasd 1.22.7. Telepites — Beépités 115) a Bedllitas
flilén helytelen, vagy a robotkar nehéz terhet visz, akkor a robotkar elmozdulhat (leeshet), amikor a
szabadonfuté (Freedrive) gombot lenyomjak. llyen esetben ismét engedje fel a szabadonfuté gombot.
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6zd6djon meg arrdl, hogy megfeleld telepitési beallitasokat hasznaljon (pl.:

robotszerelési szdg, suly a TCP-ben, TCP eltolas). Mentse és tdltse be a
telepitéfajlokat a programmal egyiitt.

2. Ellenérizze, hogy a TCP és a robot beépités beallitdsai szakszerlek, miel6tt a
szabadonfuté (Freedrive) gombot miikédtetné. Ha ezek a beallitasok
helytelenek, a robotkar mozogni fog a szabadonfuté(Freedrive) gomb
mUikodtetésekor.

3. A szabadonfuté funkcié (Impedancia/Szembehajtas) csak ott hasznalhato a
telepitésekben, ahol a kockazatértékelés ezt megengedi. Az eszkdzdknek és
akadalyoknak nem lehetnek éles széleik vagy hegyes pontjaik. Gy6z6djén meg
arrél, hogy a teljes személyzet kiviil maradjon a robotkar teriiletén.

1.22.2.1/0 lap

Q Fajl 03:50:50 CCCC O

[ Program | A Telepités | Mozgas [ 1/0 | Naplé |

Robot | MODBUS

Konfiguralhato bemenet

Digitalis bemenet Eszkoz bemenete

Konfiguralhaté kimenet

Digitalis kimenet

S-Guard Reset & | & 4 0D | D4
Digitalis
S-Guard Reset @ | @ 5 1d | s 3 0
29| ds Start-Prog & | & 6 °
1
31D Q7 Stop-Prog & | @ 7
Analog bemenet analog_in[2]
analog_in[0] analog_in[1] — ‘v‘
| H | | ez, © analog_in[3]
ov 1ov ov lov — ‘v‘

Eszkiz kimenete

o@ | @ 2 0@ | @ 2 Digitalis
1 G G ] Prog-Running & G 5 G 0
2@ | @6 20| @e @1
30 G 7 30 G 7 Ellendrizte:
Analég kimenet |Fe|hasznélé |'|
analog_out[0] analog_out[1]
C: H C: H FeSZU|tSégI Aktualis
000 ma
4mA 20mA 4mA 20mA 0 12 24
G Szimulacio

o Valédi robot

Ezen a képerny6n mindig feligyelheti és beallithatja az é16 I/O , a robot vezérlédobozaba érkez6 és
onnan kiindulé jeleket. A képernydn megjelenik az I/0 aktualis allapota, beleértve a program
végrehajtasat is. Ha barmi valtozik a program végrehajtasa alatt, a program leéll. A program leéllasakor
minden kimeneti jel megdrzi az allapotat. A képerny6 csak 10 Hz-en frissdil, igy lehet, hogy a nagyon
gyors jelek nem jelennek meg helyesen.
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A konfiguralhaté I/O érintkezéket specialis biztonsagi beallitasok szamara lehet fenntartani, melyeket a
telepités biztonsagi I/0 konfiguracids szakaszaban hatarozzak meg (lasd: 1.19.13. Biztonsagi I/O 88);
a fenntartott érintkez6k az alapértelmezett helyett megadott biztonsagi funkcid, vagy a felhasznalo altal
meghatarozott nevet kapjak. A biztonsagi beallitasok szamara fenntartott konfiguralhat6 kimenetek
nem kapcsolhatdk at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

A jelek elektromos adataita 1.8.3. Vezerlo /0 23 fejezetben ismertetjuk.

Fesziiltség

A szerszam-kimeneten a Feszultség elem csak akkor konfiguralhato, amikor a szerszam-kimenetet a
Felhasznalé kezeli. Egy URCap kivalasztasa eltavolitja a hozzaférést a feszliltséghez.

Analég domén beallitasok

Az analog I/0 érintkezdket aram- [4-20mA] vagy fesziiltség [0-10V] kimenetre lehet beallitani. A
beallitasokra emlékeznek a robotvezérl6 végso késdbbi ujrainditdsaihoz, amikor a programot mentik.
Egy URCap kivalasztasa az Eszkézkimenetben eltavolitia a hozzaférést a Doménbeallitasokhoz az
analog Eszkdzbemenetek esetében.

1.22.3. MODBUS

Az alabbi képernybképen a MODBUS I/0 jelei Iathatok, ahogyan azokat a telepitésben beallitottak. A
képerny6 tetején talalhato legordiild menit hasznalva médosithatja a megjelenitett tartalmaz a jeltipus
és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tébb van konfiguralva. A listaban szereplé minden egyes jel
tartalmazza a csatlakozas allapotat, értékét, nevét és a jel cimét. A kimen6 jelek atkapcsolhatok, ha a
csatlakozas allapota és a I/O fulon kivalasztott vezérlés ezt megengedi (lasd: 1.22.8. Telepités — /O
beallitas 117).
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Q Fajl 03:50:51 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas [ /O | Naplé |
MODBUS
MODBUS tipusa: |Osszes |v| MODBUS egység: |Osszes |v|

Bemenetek
MODBUS egyséqg: 10.0.0.2

o MODBUS_4 [260]

MODBUS egyséqg: 127.0.0.1

o MODBUS_1 [0]

Kimenetek
MODBUS egyséqg: 10.0.0.2

<

MODBUS_3 [18]

MODBUS egyseég: 127.0.0.1

MODBUS_2 [16]

MODBUS 5 [17]

MODBUS_6 [18]

MODEUS_7 [19]

MODBUS_8 [20]

MODBUS_9 [21]

66666

?; Szimulacio
o Valédi robot

1.22.4. AutoMove lap

Az AutoMove lap hasznalatos, amikor a robotkart egy specifikus helyzetbe kell mozgatni a
munkahelyén. Példa az, amikor a robotkarnak a program kiindulasi helyzetébe kell mennie a futtatas
elétt, vagy amikor egy utponthoz mozog, mikézben médosit egy programot.
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) 03:50:04 CCCC O
[Futtatas [ Mozgas | /O ["Naplé | Automatikus futas |

Robot mozgatasa pozicioba

Tartsa lenyomva az 'Auto’ gombot a |atott mozgas elvégzéséhez Engedije fel a gombot a megszakitashoz
Nyomja le a 'Kézi' gombot a robot helyzetének kézi beallitasahoz.

M Figyelem: A Telepités lapon a hasznos teher nullara van allitva

Automatikus

v Kézi

Animacié

Az animacié megmutatja a robotkar elvégzésre varéo mozgasat.

VIGYAZAT

Hasonlitsa 6ssze az animaciot a valédi robotkar helyzetével, és gy6z6djon meg arrol,
hogy a robotkar biztonsagosan el tudja végezni a mozgast, anélkiil, hogy valamilyen
akadalynak nekimenne.

VIGYAZAT
Az automove funkcio az arnyékpalya mentén mozgatja a robotot. Az titkdzés
karosithatja a robotot vagy mas berendezést.

Automatikus

Tartsa lenyomva az Auto gombot a robotkar mozgatasahoz az animacidban lathaté modon.
Megjegyzés: Barmikor engedije el a gombot, hogy leallitsa a mozgast.

Kézi

AzKézi gomb megnyomasaval a Mozgatas flilre Iéphet, ahol a robot a kar manualisan mozgathato.
Ez csak akkor kell, ha az animacidban lathaté mozgas nem preferalt.
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& Fajl

1.22.5. Telepités — Betoltés/ Mentés

03:50:40

Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

A TCP konfiguralas
Talapzat

I/O beallitasa

Robot telepitésének betoltése/mentése
fajlba

Ez a Robot telepitése lefed minden szempontot, ahogyan a robot elhelyezhetd a

) i munkakdrnyezetében, Ide tartozik a robot mechanikai felszerelése, mas berendezések
@ Biztonsag elektromos csatlakozasa, illetve minden opcié, amelytdl a robot programja fligg. Nem tartozik
ide maga a program.
Valtozok
MODBUS |elenlegi telepités mentése
Funkciok default |
Lagy atmenet | Mentés | | Mentés maskent... |

Szallitoszalag kdvetése | masik telepitofs)l betéltése

EtherNet/IP | Betdltés || Uj létrehozasa |

PROFINET

Alapértelmezett
program

@ Betdltés/mentés

A Robot telepitése lefed minden szempontot, ahogyan a robotkar és a vezérlédoboz elhelyezhetd a
munkakornyezetben. Ide tartozik a robotkar mechanikai felszerelése, mas berendezések elektromos
csatlakozasa, illetve minden opcid, amelytdl a robot programja fligg. Nem tartozik ide maga a program.

Ezeket a beallitasokat kiilénbdzd, a Telepités fill alatt talalhatd képernySkrél lehet beallitani, kivéve az
I/O domént, amely az I/O fllon allithaté be (lasd: 1.22.2.1/0 lap 107).

Lehetséges, hogy a robothoz egynél tbb telepitéfajl talalhato. A létrehozott programok az aktiv
telepit6fajlt hasznaljak, és ezt a fajlt tdltik be automatikusan, amikor hasznaljak.

A telepit6fajl barmilyen modositasat menteni kell, hogy a leallitas utan is megmaradjon. Ha nem mentett
modositasok vannak a telepit6fajlban, akkor egy floppy lemez ikon lathatd a Betéltés/Mentés szoveg
mellett, a Telepités fil bal oldalan.

Egy telepit6t ugy menthet ki, hogy megnyomja a Mentés vagy Mentés masként.. gombot. Mas
maddon, a program mentése szintén menti az aktiv telepitdfajlokat. Masik telepit6fajl betbltéséhez
hasznélja a Betéltés gombot. A Robot telepitése meniiben az Uj létrehozasa gomb hatasara
visszaallitia az 6sszes beallitast a gyari alapértékekre.

VIGYAZAT

Nem javasolt USB-meghajtorol betdltétt telepitéfajllal hasznalni a robotot. USB-
meghaijton tarolt telepitéfajl hasznalatahoz el6szér toltse azt be, majd mentse a helyi
programokmappaba, a Mentés masként gomb segitségével.
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1.22.6. Telepités — TCP konfiguracio

A Szerszam kézéppontja (TCP) a robot szerszaman talalhat6 pont. Mindegyik TCP tartalmaz egy

athelyezést és forgatast az eszkdz kimeneti peremének kézéppontjahoz képest.

Amikor arra programoztak, hogy visszatérjen egy korabban tarolt utponthoz, akkor egy robot a TCP-t
az utponton bellil mentett helyzetbe és tajolasba mozgatja. Amikor egyenes mozgashoz programoztak,
akkor a TCP egyenesen mozog.

& Fajl

03:50:35

Program | A Telepités | Mozgas [ 110 | Naplé |

cccec @

A ’TCP konfiguralas

Talapzat

I/0 beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok

MODBUS

Funkciok

Lagy atmenet
Szallitészalag kbvetése
EtherMet/IP

PROFINET

Blapértelmezett
program

Betdltés/mentés

Elérhetd TCP-k:

Szerszam kozéppontja

g
X mm | Atnevezés | ®
v[_odmm [ {

| 5
e

RX 0.0000| rad
RY|  0.0000|rad | / Helyzet ‘
rz|  00000|rad | / Tajolas |

Y

Hasznos terhelés: kg
z

[] sulypont

Helyzet

A xY7 koordinatak adjak meg a TCP poziciét. Amikor az 6sszes érték (beleértve a tajolast is) nulla, a
TCP egybeesik az eszkdz kimeneti peremének k6zéppontjaval, és adoptalja a képernydn abrazol

koordinatarendszert.

Tajolas

Az RX, RY, RZ koordinatanégyzetek meghatarozzak a TCP tajolasat. Hasonléan a Mozgatas flilhdz
hasonléan hasznalja a Mértékegységek legordiiléd menit az RX, RY, RZ dobozok felett a tajolas

koordinatainak kivalasztasahoz (lasd 1.21.2. Tartasszerkeszt6 képernydje 1071).

TCP-k hozzdadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa

Uj TCP konfiguralasat a kévetkezé miiveletekkel kezdheti meg:

UR3
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» Koppintson a elemre egy uj, egyedi névvel ellatott TCP meghatarozasahoz. Az uj TCP a
legdrdiilé menlben érhetd el.

» Koppintson az gombra a TCP atnevezéséhez.

» Koppintson az gombra a kivalasztott TCP eltavolitasahoz. Az utolsé TCP-t nem lehet

eltavolitani.

Aktiv TCP

Amikor linearisan mozog, a robot mindig az aktiv TCP-t hasznalja, hogy meghatarozza a TCP eltolast.
Az aktiv TCP egy Mozgatas paranccsal (lasd: ) vagy egy Beallitas paranccsal modosithaté.

Alapértelmezett TCP

Az alapértelmezett TCP-t be kell allitani az aktiv TCP-ként miel6tt egy program fut.

+ Valassza ki a kivant TCP-t és érintse meg a Beallitas alapértelmezettként elemeta TCP

alapértelmezettként torténd beallitasahoz.

A z06ld ikon az elérhet6 legordiilé meniiben az alapértelmezetten konfiguralt TCP-t jelzi.

TCP helyzetének tanitasa

& Fajl

03:50:35 CCCC O

Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

Talapzat
I/0 beallitasa
@ Biztonsag
Valtozok
MODBUS
Funkciok

Lagy atmenet

EtherMet/IP

PROFINET

program

4 TCP konfiguralas

Szallitoszalag kbvetése

Szerszam kozéppontja

TCP helyzetének tanitasa

& Tobb pont szilkséges

TCP mozgatdsa ugyanabba a helyzetbe
kilgnbézd szogekbal.

Pont beallitasa 1

Alapértelmezett

Betiltés/mentés

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatok a kbvetkez6képp:
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Koppintson a Mérés gombra.
Valasszon egy fix pontot a robot munkahelyén.

A képernyé6 jobb oldalan talalhaté pozicionyilakkal mozgassa a TCP-t legalabb harom kiilénb6z6
szOgbol, és mentse az eszkdz kimeneti peremének megfelel6 helyzetét.

Hasznalja a Beallitds gombot az ellenérzétt koordinatak alkalmazasara a megfeleld TCP-hez. A
pozicioknak eléggé kiilonbozének kell lennie, hogy a szamitas megfeleléen mikddjon. Ha nem
elégge kilénbdzbek, akkor a gombok feletti allapot LED piros lesz.

Még ha harom pozici6 elegendd is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi ellenérzéshez
hasznalhat6, hogy a szamitas helyes. Az adott, mentett pont mindsége a szamitott TCP-re
vonatkozoéan z6ld, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelelé gombon.

TCP tajolasanak tanitasa

@ Fajl 03:50:36 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
A Szerszam kozéppontja
Talapzat
I/0 beallitasa TCP tajolasanak tanitasa
@ Biztonsag @ Nincs kivalasztott funkcio
Valtozok

Valasszon egy funkciét, és allitson be
egy pontot gy, hogy az eszkdz a
kivalasztott funkcid Z tengelye
iranyaba mutasson.

MODBUS

Funkciok

Lagy atmenet =MNem meghatarozott= |v|

Szallitoszalag kovetése
Pont beallitasa

EtherMet/IP

PROFINET
Blapértelmezett O

Betiltés/mentés

1. Koppintson a Mérés gombra.

2. Alegdrdulé listabol valasszon egy funkciot. (Lasd: 1.22.12. Telepités — Funkciok 125) az gj
tulajdonsagok meghatarozasaval kapcsolatos tovabbi informacioért

3. Koppintson a Pont kivalasztasa elemre, és hasznalja a Szerszam-mozgaté nyilak elemet egy
olyan helyzet bedllitasahoz, ahol a szerszam tajolasa és az annak megfelelé TCP egybeesik a
kivalasztott tulajdonsag koordinata-rendszerével.

4. Ellen6rizze a TCP szamitott tajolasat, és alkalmazza azt a kivalasztott TCP-re a Beallitas
megeérintéseével.
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Hasznos terhelés

A robot-szerszam sulyat a képernyd also részén lehet megadni. A beallitas modositasahoz egyszertien
érintse meg a fehér szévegmez6t, és adjon meg Uj sulyt. A beallitas az 6sszes meghatarozott TCP-re
vonatkozik. A maximalis megengedett hasznos teher részleteit Idsd itt see the Hardware

Installation Manual.

Sulypont

A szerszam sulypontjat ezen mezGk hasznalataval adjuk meg: CXCY és Cz. A beallitdsok az 6sszes

meghatarozott TCP-re vonatkoznak. A 3.8-as verziok elétt létrehozott telepitések tamogatjak a

gravitacios kézéppont TCP-hez torténé beallitdsat, ha korabban mar azt beallitottdk. Ha sulypontot
manualisan allitjuk be a 3.8 vagy magasabb verzidkban, ezzel véglegesen eltavolitjuk a lehetéségét

annak, hogy a sulypontot beallitsuk a TCP-hez.

A tehetetlenségi értékek beallitasahoz kivalaszthatja az Egyéni tehetetlenségi matrix hasznalata

elemet.

A tehetetlenséget egy olyan koordinata-rendszerben hatarozzuk meg, amelynek origdja a hasznos

teher sulypontja (CoG), és a tengelyek szerszam karima tengelyeihez vannak igazitva.

Az alapértelmezett tehetetlenség egyenld a felhasznalo altal megadott témegli gdmb
tehetetlenségével, amelynek tomegsiiriisége 1g/cm3

1.22.7. Telepités — Beépités

@ Fajl

03:50:38 CCCC O

Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

A TCP konfiguralas

Robot szerelése és szog

alapzat :r
I/O beallitasa
@ Biztonsag 1
Valtozék a1
MODBUS

Délés
Funkciok ! S
Lagy atmenet R
Szallitoszalag kovetése r' : i
. .
EtherNet/IP i 0.0°
PROFINET e 3
Blapértelmezett
program O
Betiltés/mentés ¥
A robot alapallvanyanak forgatasa | 4@ 45 °-0s | | 4@ | 0,0°| = || 45 °-0s Bp |
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A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:
1. Hogy a Robotkar megfeleléen jelenjen meg a képernyén.
2. Hogy a szabalyozonak elmondja a gravitacié iranyat.
Egy fejlett dinamikai modell a robotkar z6kkenémentes és preciz mozgatésat teszi lehetévé, valamint

azt a képességet nyujtja a robotkarnak, hogy sajat magat szabadonfuté (Freedrive) médban tartsa.
Emiatt fontos a Robotkar helyes szerelése.

FIGYELMEZTETES
Ha szakszer(tlenul szerelték fel a robotkart, ez gyakori védelmi leallasokat

eredményezhet, és/vagy a robotkar mozogni fog a Freedrive gomb megnyomasakor.

Ha a Robotkart sik asztalra vagy padlora szerelik, akkor nem sziikséges valtoztatni ezen a képernydn.
Ha azonban a robotkar mennyezetre, falra, vagy a fellilettel széget bezaré iranyban van beépitve, ezt
a nyomoégombokkal kell beszabalyozni.

A képernyé6 jobb oldalan talalhaté gombok a robotkar beépitési szogének beallitasara szolgalnak. A
fels6 harom jobb oldali gombbal lehet beallitani a sz6get mennyezetre (180°), falra (90°), padiéra (0°)
szerelés esetén. A Billenés gombokkal tetszbleges szoget lehet beallitani.

A képerny6 also részén talalhaté gombok hasznalatosak a Robotkar talapzatanak forgatasahoz, hogy
a tényleges talapzathoz illeszkedjen.

FIGYELMEZTETES
Hasznalja a helyes telepitési beallitasokat. Mentse és toltse be a telepitéfajlokat a

programmal.
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1.22.8. Telepités — I/O beallitas

Q Fajl 03:50:38 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
A TCP konfiguralas -
[=Fil=]
Talapzat |Digitélis |v|
/O beallitasa
Bemenet - Kimenet -
@ Biztonsag DI[0] digital_in[0] = DO[0] digital_out[0] |~
Valtozék DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Prog-Running |
DI[2] digital_in[2]  Start-Prog Do[2) digital_out[2]
MODBUS DI[3] digital_in[3] Stop-Prog [ Do[3] digital_out[3] u
Funkciok DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
P . DI[5] digital_in[5] DO[S] digital_out[5]
a atmene
i DI[6] digital_in[6] DO[6] digital_out[6]
Szallitoszalag kivetése DI[7] digital_in[7] = DO[7] digital_out[7] =
EtherMet/IP .
Atnevezés
PROFINET | | | — | |

Alapértelmezett
program

H Betdltés/mentés

Mlvelet a programban

|Magas. amikor fut, alacsony, amikor m... |v|

Az /O beallitasa képernydn a felhasznaldk meghatarozhatjak az I/0 jeleket, és az /Ol fiil vezérlésével
konfiguralhatnak miiveleteket.

A Bemenet és Kimenet szakaszokban felsoroljuk az I/O jelek fajtait, példaul:

Digitalis standard altalanos cél, konfiguralhato és eszkdz

Analdg standard altalanos cél és eszkéz

MODBUS

Altalanos rendeltetésii regiszterek (logikai, egész-szam és lebegé-pontos) Az altalanos
rendeltetési regiszterek terepi sinrél érhetdk el (példaul Profinet és EtherNet/ IP).

1/0 jel tipusa

A bemenet és kKimenet szakaszokban felsorolt jelek szdmanak korlatozasa érdekében hasznalja a
Nézet legdrdild menit a képerny6 tetején a megjelenitett tartalom valtdsahoz a jeltipus alapjan.

Felhasznal6 altal meghatarozott nevek kijelélése

Hogy kénnyen megjegyezze, mit tesznek a jelek, mikézben a robottal dolgozik, a felhasznalok neveket
tarsithatnak a Bemeneti és Kimeneti jelekhez.
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1. Valassza ki a kivant jelet

2. Erintse meg a szdvegmezét a képernyd also részén, hogy bedllitsa a nevet.

3. A név alapértelmezett értékének visszaallitasahoz koppintson a Térlés elemre.
Az altalanos rendeltetésli regiszternek felhasznalé altal megadott nevet kell adni, hogy az elérhetd
legyen a programban (azaz Varakozas parancs vagy Ha (If) parancs egy feltételes kifejezése esetén).
A Vérakozas és Ha (If) parancsokat az (1.23.9. Parancs: Varakozas 156) illetve (1.23.16. Parancs:

Ha 162) szakaszokban ismertetjik. A nevesitett altalanos rendeltetési regisztereket megtalalja a
Bemenet vagy Kimenet valasztokapcsolo alatt a Kifejezés-szerkesztd képernyén.

I/0 miiveletek és |I/O lap vezérlése

Bemeneti és kimeneti miiveletek
Fizikai és Fieldbus digitalis I/O-k hasznalhatok a mliveletek inditasara vagy egy programstatuszra
valé reagalasra. Elérheté bemeneti miveletek:

+ Inditas: inditja vagy folytatja az aktudlis programota jel felfuto élére.
+ Leallitas: Leallitja az aktualis programota jel felfuto élére.
+ Szlneteltetés: Sziinetelteti az aktudlis programot a jel felfuto élére.

» Szabadonfuté: Amikor a bemenet magas, a robot szabadonfuto (freedrive) médban van
(hasonlo a freedrive gombhoz). A bemenetet figyelmen kivil hagyjak, ha a program fut vagy
mas korilmények nem teszik lehetévé a freedrive médot.

FIGYELMEZTETES
Ha a robotot ledllitjak, mikbzben az Inditasi bemenet miveletet hasznaljak, a robot

lassan a program els6 utpontja felé halad a program végrehajtasa el6tt. Ha a robot
megall, mikézben az Inditasi bemenet miiveletet hasznaljak, akkor a robot lassan
ahhoz a pozicibhoz megy, ahol megallitottak, miel6tt visszatér a programhoz.

Elérhet6 kimeneti miveletek:

Mivelet Kimenet allapota Program allapota

Alacsony, hanemfut  Alacsony Leallt vagy szlinetel

Magas, ha nem fut Magas Leallt vagy szlinetel

Magas, ha fut, Alacsony Fut

alacsony, ha leallt Magas Leallt vagy sziinetel

Alacsony nem Alacsony Program nem utemezett befejezése

Utemezett leallaskor

Alacsony nem Alacsony Program nem utemezett befejezése

Utemezett ledllaskor, Magas Futas leall vagy sziinetel

egyebként magas

Folytonos impulzus Magas és alacsony Futas (program szlineteltetése vagy leallitasa
kozott valtakozik az impulzus allapot fenntartasahoz)
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I/0 lap vezérlése

* Védelmileallitas
* Hiba

* Megsértés

* Hiba futasidében

MEGJEGYZES
A program nem Utemezetten fejez6dik be, ha a kdvetkez6k koziil barmelyik eléfordul:

Adja meg, hogy egy kimenet vezérelhet6 e az I/0 fllrdl (akar programozdk, vagy akar kezeldk és
programozok altal), vagy csak robotprogramok vezérelhetik.

1.22.9. Telepités — Biztonsag

Lasd 1.19. Biztonsagi konfiguracio 71 fejezet.

1.22.10. Telepités — Valtozok

& Fajl

03:50:38

Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

cccec @

A TCP konf

Talapzat

@ Biztons

I/O beallitasa

iguralas

Telepitési valtozok

Valtozo & | Erték

ag

altozok

MODBUS

Funkciok

sSzallitoszal

PROFINET

program

Lagy atmenet

EtherMet/IP

mlapértelmezett

H Betdltés/mentés

ag kivetése

Uj létrehozasa

A Telepitési valtozok képernydn létrehozott valtozokat telepitési valtozoknak nevezziik, és szokasos
programvaltozéhoz hasonldan hasznaljuk. A telepitési valtozok azért eltéréek, mert akkor is megbrzik
ertékiket, ha egy program leall majd ujra indul, és amikor a robotkar és/vagy a vezérlddoboz kikapcsol,

maijd Ujra bekapcsol.
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A telepitési valtozok nevét és értékét a telepitéssel egylitt taroljuk, igy ugyanazt a valtozét tébb
programban is hasznalhatjuk.

A telepitési valtozokat és azok értékét 10 percenként automatikusan menti a rendszer a program
végrehajtasa soran még akkor is, amikor a program végrehajtasa szlinetel, és amikor leall.
Uj telepitési valtozok léetrehozasa
Név Erték

i wvar 1 =

Valtozo létrehozasa

1. Koppintson az Uj létrehozésa elemre, hogy hozzaférjen az Uj telepitési valtoz6 létrehozasa
mezb6hoz, amely az Uj valtozé ajanlott nevét tartalmazza.

2. Koppintson az Uj telepitési valtozé létrehozasamezére a valtozo nevének
megvaltoztatasahoz.

Koppintson az OK gombra, ha az Uj valtozd neve még nincs hasznalatban ebben a telepitésben.

4. Valassza ki a valtozot a listabol, majd koppintson az Erték szerkesztése elemre a telepitési
valtozo6 értékének modositasahoz.

5. Avaltozo konfiguralasa utan el kell menteni a telepitést a konfiguracio megdérzéséhez.

Valtozo torlése

1. Valassza ki a valtozot, és koppintson a Térlés gombra.

Ha egy betdltétt program neve egy programvaltozdéval azonos, vagy ha a betdltott telepités neve a
telepitési valtozoéval azonos, a kdvetkez6 lehetéségei vannak: vagy ugy oldja fel az ellentmondast,
hogy az azonos nevd telepitési valtozét hasznalja a programvaltozoé helyett, vagy hagyja, hogy a
rendszer automatikusan atnevezze az (itk6z6 valtozdkat.
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1.22.11. Telepités — MODBUS kliens I/O beallitas

& Fajl 03:50:39 CCCC O

Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
A TCP konfiguralas MODBUS kliens 1/0O beallitasa =
Talapzat 10.0.0.2

IP: 10.0.0.2 Szelkvencialis mod El
I/O beallitasa ‘ ‘ U
@ Biztonsag o ‘ 0| |Regiszterkime. . ‘vH 18‘ ‘MODBUS_I | =
Valtozok

Frek\-’encia[Hz] MODEBUS alarendelt cime 255

MODBUS

Valaszidd [ms]: ----, Iddtillepes: 0, Sikertelen kérasek: O, Avg. resp. f: ----

d

Funkciok
o D‘Digitélis beme... ‘v

Lagy atmenet

P . . Frekvencia [Hz] H MODBUS alarendel cime 255
Szallitoszalag kivetése

‘ 260‘ ‘MODBUS_2 |

Valaszidd [ms]: ----, Iddtillepes: 0, Sikertelen kérasek: O, Avg. resp. f: ----
EtherMet/IP
PROFINET
Alapértelmezett
program Haladd opcidk megmutatasa +

@ Betdltés/mentés

Itt a MODBUS kliens (mester) jelei allithatok be. Meghatarozott IP cimeken a csatlakozasok a
MODBUS szerverekhez (vagy alarendeltekhez) Iétrehozhatd bemeneti’kimeneti jelekkel (regiszterek
vagy digitalis). Mindegyik jelnek egyedi neve van, azaz hasznalhatok programokban.

Frissités

Nyomja meg ezt a gombot, hogy frissitse az 6sszes MODBUS csatlakozast. A frissités lecsatlakoztatja
az 6sszes modbus egységet, és ismét visszacsatlakoztatja azokat. Az 6sszes statisztika torlésre kerdil.

Egység hozzadadasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy uj MODBUS egységet adjon hozza.

Egység tériése

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhatod dsszes jel torléséhez.

Egység IP beallitasa

Itt 1dthaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.
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Szekvencialis méd

Csak akkor érhet6 el, amikor a Halado opciok megjelenitése (lasd:Halado opciok megjelenitese 124)
elemet valasztottak ki. Ha kivalasztja ezt a jel6lénégyzetet, akkor a modbus kliens kénytelen varni a
valaszra, miel6tt elkiildi a kovetkez6 kérést. Néhany mez6busz egység ezt a mddot igényli. Ha
bekapcsolja ezt az opcidt, az segithet, amikor tobb jel van, és a jel lecsatlakozasokban egyre t6bb
kérési gyakorisagot eredményez.

El6fordulhat, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb a kivantnal, ha tébb jelet hatdroznak meg
szekvencialis médban. Az aktualis jel-frekvenciat a jel-statisztikakban figyelhetjik meg (lasd Halado
opciok 124 szakasz). A jelz6fény sargara valt, ha a tényleges jelfrekvencia kisebb, mint a Frekvencia
legbrduilé listabdl kivalasztott érték fele.

Jel hozzaadasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy jelet adjon hozza a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jel torlése

Nyomja meg ezt a gombot, hogy t6rdljon egy MODBUS jelet a megfelelé MODBUS egységhez.

Jeltipus beallitasa

Ebben a legdrdiilé meniben valassza ki a jel tipusat. Az elérhetd tipusok:

Digitalis bemenet
Egy digitalis bemenet (tekercs) egy bites mennyiségl, amelyet a MODBUS egységrél olvasnak le a
tekercsen, amelyet a jel cimmezdjében hataroznak meg. 0x02 funkciokod (Diszkrét bemenetek
olvasasa) hasznalatos.

Digitalis kimenet
Egy digitalis kimenet (tekercs) egy bites mennyiségu, melyet magasra vagy alacsonyra allithato be.
Miel6tt e kimenet értékét a felhasznald beallithatja, az értéket a tavoli MODBUS egységrél
leolvassak. Ez azt jelenti, hogy a 0x01 funkciokod (Tekercsek olvasasa) hasznalatos. Amikor a
kimenetet egy robotprogram, vagy a jel-érték beallitAsa gomb megnyomasaval allitottak be, a
0x05 funkciokodot (Egytekercses iras) hasznalja innentdl.

Regiszterbemenet
Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmezében meghatarozott cimrél. A 0x04
funkciokdd (Bemeneti regiszter olvasasa) hasznalatos.

Regiszterkimenet
Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiség(, melyet a felhasznald be tud allitani. Miel6tt a regiszter
értékét beallitjak, az értéket a tavoli MODBUS egységrél leolvassak. Ez azt jelenti, hogy a 0x03
funkcidkod (Tarté regiszterek olvasasa) hasznalatos. Amikor a kimenetet egy robot-program allitja
be, vagy egy jelértéket adnak meg a jelérték beallitAsa mezében, akkor a 0x06 funkciokodot
(Egyszeri regiszter iras) hasznalja az érték beallitasahoz a tavoli MODBUS egységen.
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Jel cimének beallitasa

Ez a mez6 megmutatja a cimet a tavoli MODBUS szerveren. A képernydn megjelené billentylizettel
valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egység gyartdjatdl és konfiguraciojatol

flgg.

Jel nevének beallitasa

A képerny6n megjelend billentylizettel a felhasznalo adhat a jelnek nevet. Ez a név hasznalatos, amikor
a jelet a programokban hasznaljak.

Jel értéke

Itt a jel aktualis értéke lathatd. Jelek regisztralashoz az értéket alairas nélkili egész szamként fejezik ki.
A kimeneti jelek esetében a kivant jelérték a gombbal beallithatd. Regiszterkimenethez is az egységre
irando értéket alairas nélkili egész szamként kell biztositani.

Jelcsatlakozas allapota

Ez az ikon mutatja, hogy a jel megfelel6en olvashatd/irhaté (z6ld) vagy hogy az egység nem vart
maodon valaszol-e vagy nem érhetd el (szurke). Ha egy MODBUS hiba-valaszt kap, a valaszkddot
jelenitimeg a rendszer. A MODBUS TCP kivétel valaszai:

E1
ILLEGAL FUNCTION (0x01) A lekérdezésben kapott funkciokdod nem engedélyezett mivelet a
szerver (vagy alarendelt) esetében.

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) A lekérdezésben kapott funkciokdd nem engedélyezett
muvelet a szerver (vagy alarendelt) esetében, ellenérizze, hogy a megadott jelcim megfelel-e a
tavoli MODBUS szerver beallitasanak.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmez&ben szerepld érték nem engedélyezett
érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e a
meghatarozott cimhez a tavoli MODBUS szerveren.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tértént, mikdzben a szerver (vagy
alarendelt) megprébalta elvégezni a kért miiveletet.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyutt, melyet a tavoli
MODBUS egységre kiildtek.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyitt, melyet a
tavoli MODBUS egységre kiildtek, az alarendelt (szerver) nem tud most valaszolni.

Felhasznaloi kézikonyv 123 UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

Halad6 opcidk megjelenitése

Ez a jel6l6bnégyzet megmutatja/elrejti az adott jel haladé opcidit.

Haladé opcidk

Frissitési gyakorisag
Ez a menl hasznalhato a jel frissitési gyakorisaganak modositashoz. Ez azt a gyakorisagot jelenti,
mellyel kéréseket kiildenek a tavoli MODBUS egységre akar a jelérték olvasasahoz, akar az
irdsdhoz. Ha a frekvenciat 0-ra allitottak, a Modbus kéréseket igény szerint kezdeményezziik a
modbus_get _signal_status, modbus_set output_register és modbus_set_output_signal
parancsfajl funkciok segitségével.

Alarendelt cime
Ez a szovegmez6 hasznalhat6 egy specifikus alarendelt cim beallitdsahoz az egy specifikus jelnek
megfelel6 kérésekhez. Az értéknek a 0-255 tartomanyon belll kell lennie, a hatarértékeket is
beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha modositja ezt az értéket, javasolt megnézni a tavoli
MODBUS eszkdz kézikdnyvét, hogy ellendrizze a mikdddképességét az alarendelt cim
megvaltoztatasakor.

Szamolas djracsatlakoztatasa
Annak szama, ahanyszor a TCP csatlakozas zarva volt, és ismét csatlakozott.

Csatlakozasi allapot
TCP csatlakozasi allapota.

Valaszidé [ms]
A modbus kérelem elkiildése és a valasz megkapasa kozott eltelt id6 - ez csak akkor frissul, amikor
a kommunikacio aktiv.

Modbus csomag hibak
A hibaval beérkezett csomagok szama (azaz érvénytelen hosszuséag, hianyzé adatok, TCP aljzat
hibaja).

Idétallépés
Azon modbus kérelmek szama, amelyekre nem érkezett valasz.

Sikertelen kérések
Azon csomagok szama, amelyek érvénytelen aljzatallapot miatt nem tudtak elkildeni.

Tényleges frekv.
A kliens (mester) jelallapot-frissitéseinek atlagos gyakorisaga. Ez az érték ujraszamolasra kertl
mindig, amikor a jel valaszt kap a szervertél (vagy alarendelttdl).

Az dsszes szamlalo legfeljebb 65535-ig szamol, majd visszaall 0-ra.
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1.22.12. Telepités — Funkcidk
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A Funkcié egy objektumot jeldl, amelyet a hatdimenzids tartds (pozicio és tajolas) hatdroz meg a robot
alapjahoz viszonyitva. Késébbi hivatkozas céljabodl névvel lathat el egy tulajdonsagot.

Egy robotprogram egyes alegységei a robotkar alapjatol eltéré konkrét targyakhoz viszonyitott
mozgasokbdl all. Ezek a targyak lehetnek a robotkar kdrnyezetében Iév asztalok, mas gépek,
munkadarabok, szallitészalagok, Grlapok vagy hatarfeliiletek.

A robot az alabb felsorolt két el6re definialt tulajdonsagot tartalmazza a robotkar konfiguracioja altal

meghatarozott tartasokkal:

» Az Alap tulajdonsag origoja a robot-alap k6zéppontjaban talalhaté (lasd 14.1 abra).

* A Szerszam tulajdonsag origdja az aktualis TCP k6zéppontjaban talalhato (lasd 14.2 abra).
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14.2: Eszkéz (TCP) funkcio

Egy tulajdonsag tartdsanak (pose) meghatarozasahoz Hasznalja a Pont, a Vonal és/vagy Sik
tulajdonsagot.

Ezeket a tulajdonsagokat olyan modszerrel pozicionalhatjuk, amely a TCP aktudlis tartdsat haszndlja a
munkateriileten. gy betanithatja a tulajdonsagok helyét tigy, hogy a robotot a szabadonfuté Freedrive
vagy "l6kés" (jogging) alkalmazasaval allitja a kell6 tartasba.

A felhasznalando targy tipusatél és a pontossagi elbirasoktol fligg, hogy melyik tulajdonsagot
valasztjuk. Ahol csak lehetséges, hasznalja a Sor és a Sik tulajdonsagot, mivel ezek tébb bemeneti
pontra épllnek. Tébb bemeneti pont nagyobb pontossagot jelent.

Példaul pontosan meghatarozhatja a linearis szallitdszalag iranyat gy, hogy a Sor tulajdonsag két
pontjat a lehetd legnagyobb fizikai szétvalasztdssal hatarozza meg. A Pont tulajdonségot is
hasznalhatja egy linearis szallitdszalag meghatarozasahoz, azonban an TCP-t a szallitészalag
mozgasanak iranyaba kell irdnyitania.

Ha tobb pontot hasznal egy asztal tartasanak meghatarozasara, az azt jelenti, hogy a tajolas alapja
inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP tgjolasa. Egyetlen TCP tajoldsa nehezebben konfiguralhatd
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nagy precizitassal.
A tulajdonsagok hozzaadaséara vonatkoz6an tovabbi tajékoztatast talal itt: ( on the next page
szakaszok), ( 129) és (Sik funkcid 129).

Funkcié hasznalata

Hivatkozhat egy telepitbben meghatarozott a robot-programbdl, hogy 6ésszekapcsolja a robot
mozgatasat (pl.. MovelL és MoveP parancsok) a tulajdonsagval (lasd szakasz).

Ezzel megkonnyitheti egy robotprogram adaptalasat példaul tébb robotallomas esetén, amikor amikor
egy targyat a program futasa alatt mozgatnak, vagy amikor egy targyat tartésan athelyeznek a
munkatérbe. Egy targy tulajdonsagainak beszabalyozasa a targyhoz viszonyitott 6sszes programozott
mozgatasat ennek megfeleléen szabalyozza be. Tovabbi példakat az (Példa: Funkcio kézi frissitése
program beszabalyozasahoz 130 szakaszokban) és (Példa: Funkcio tartasanak dinamikus

frissitése 131 helyen) talal. A 16késsel beallithatoként (joggable) konfiguralt tulajdonsagok szintén
hasznos eszkdzdknek bizonyulnak a robot kézi mozgatasa soran a Mozgatas fulon (1.22.
Robotvezérlés 105 szakasz) vagy a Tartas szerkeszt6 képernydn (lasd 1.21.2. Tartasszerkeszt
képerny6je 101). Amikor egy tulajdonsagot hivatkozasként valasztanak ki, az dthelyezésekhez és
forgatasokhoz hasznalatos szerszam mozgatas gombok a kivalasztott tulajdonsag terében miikbédnek
(l&sd: Tulajdonsag és a szerszam helyzete 106) és (Mozgatas eszkdz 106), beolvasva a TCP
koordinatakat. Példaul, ha egy asztalt funkcidoként hataroznak meg, és kivalasztjak a Mozgas lapon
hivatkozaskeént, akkor az athelyezd nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra, elére/hatra) ezekbe az irdnyokba
mozgatjak a robotot az asztalhoz képest. Tovabba a TCP koordinatak az asztal keretében lesznek.

Atnevezés

Ez a gomb atnevez egy funkciét.

Torlés

Ez a gomb t6rli a kivalasztott funkciot, és annak dsszes alfunkcidjat.

Tengelyek mutatasa

Valassza ki, hogy a kivalasztott funkcié koordinatatengelyei lathatéak legyenek-e a 3D-s grafikan. A
valasztas erre a képernydre vonatkozik és a Mozgas képernydre.

A pont médositasa

Hasznaljaa Ezen pont megvaltoztatasa gombot a kivalasztott tulajdonsag beallitasahoz vagy
modositdsahoz. A Mozgatas fil (1.22. Robotvezérlés 105 szakasz) jelenik meg és bedllithat egy uj
tulajdonsag poziciot.

Lokhetd

Valassza ki, hogy a kivalasztott funkcié I6khetd legyen-e. Ez hatarozza meg, hogy a funkcio megjelenik-
e a funkcidmenuben a Mozgas képernydn.
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A 'Mozgatas ide' elem hasznalata

Koppintson a Mozgatas ide elemre, hogy a robotkart a kivalasztott tulajdonséag felé mozgassa. A
mozgas végén a funkcio és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

A

Pont tulajdonsag

A pont funkcié meghatarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezd konfiguraciét. A pont funkcio
tartasa a TCP helyzeteként és tajoldsaként kerlil meghatarozasra.

Pont hozzaadasa

1.

A Telepitésnél valassza a Funkcidk lehetséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Pont lehet6séget.

& Fajl

03:50:45

Program | A Telepités

A TCP konfiguralas
Talapzat

I/0 beallitasa

@ Biztonsag
Valtozok

MODBUS

Funkciok

Alap
Eszkiz

¥ [Port 1]

Lagy atmenet
Szallitészalag kbvetése
EtherMet/IP

PROFINET

Blapértelmezett
program

Betdltés/mentés

[ Mozgas | 10 | Naplé |

cccec @

Pont_1 [ Anewes |
CRCNCY

Tarlés

Tengelyek mutatasa

Mozgatas ide || E pont tanitasa

Lokhetd
[]valtozd

Sor tulajdonsag

Az egyenes funkcié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kdvetnie kell. (pl.:
amikor szallitdszalag kovetését alkalmaz). A /sort két pont-jellemzép7 és p2kozotti tengelyként
definialjuk az 14.3 abra szerint.

UR3
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oTS

Egyenes hozzaadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Sor lehetdséget.

14.3: Definition of the line feature

Az 14.3 abran az els6 ponttél a masodik pont felé iranyulo tengely alkotja a vonal
koordinatarendszerének y tengelyét. A z-tengelyta p1z-tengelyének az egyenesre meréleges sikra
vetitése hatarozza meg. Az egyenes koordinata-rendszerének helyzete azonos a p Thelyzetével.

@ Fajl 03:50:47 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
n e | = | Térlé
ICP konfiguralas Egyenes 1
apzat B
Qe q

beallitasa
L Biztonsag
Itozok
DBUS
nkcidk f

mlap
Eszkiz

/ Eﬁienes 1
H Pont_1 -
H Pont_2 _ ,l _

gy atmenet

allitoszalag kivetése E o
eriMet/IP

OFINET — <
] [ ] Tengelyek mutatasa Mozgatas ide
pértelmezett Lakhetd

ram = | A
4| M [*] []valtozé

Sik funkcio

Vélassza a sik funkciét, amikor keretre van sziikség a nagy precizitashoz, pl. amikor latérendszerrel
dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.
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Sik hozzaadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sik lehetséget.

Sik tanitasa

Amikor megnyomja a sik gombot, hogy Uj sikot hozzon |étre, akkor a képernydn megjelend vezetd segiti
a sik létrehozasat.

1. Valassza ki a 0 pontot
2. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv x-tengelyének iranyat

3. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv y-tengelyének iranyat

A sikot a jobbkézszabaly szerint hatarozzak meg, azaz a z-tengely az x-tengely és az y-tengely
keresztszorzata, ahogyan alabb lathato.

MEGJEGYZES
Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkdzti irdnyban, ha azt szeretné, hogy a sik
normalis legyen a szembe iranyban.

Maodositson egy meglévé sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik modositasat. Ezutan hasznalja
ugyanaz a vezetdt, mint egy Uj sik tanitasahoz.

Példa: Funkcié kézi frissitése program beszabalyozasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram tébb része is egy asztalhoz viszonyul. Az 14.4
abra szemléltetia mozgast az wp1 through wp4 utpontokbol.

Robot Program
Moved
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S1
Movel # Feature: Pl var

wpl
]
wpd

@
wp2

-
wp3

B

Egyszerti program négy utponttal, mely egy jellemzé sikhoz viszonyul, amelyet kézzel
frissitettek a jellemz6 modositasaval

Az alkalmazas kdvetelménye, hogy a programot ujra kell hasznalni tdbb robot telepitéséhez, ahol csak
az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz viszonyulé mozgas azonos. Az asztal helyzetét P1
tulajdonsagoként meghatarozva a telepitésben a sikhoz viszonyitva konfiguralt MoveL paranccsal a
program kdnnyen alkalmazhaté tovabbi robotokon, egyszerien frissitve a telepitést az asztal aktualis
helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkciora alkalmazhato, hogy rugalmas programot
kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja még ha mas hely a munkahelyen valtozik is
a telepitések kozott.

Példa: Funkcio6 tartasanak dinamikus frissitése

Fontoljon meg egy hasonl6 alkalmazast, ahol a robotnak egy konkrét mintazat szerint kell mozognia
egy asztal tetején egy adott feladat megoldasahoz (lasd: 14.5).
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P1

wpd

14.5: MovelLparancs négy, sik jellemzbhéz viszonyitott utponttal

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o = p[OIYIOIOIOIO]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
Movel # Feature: Pl var

\.\?52
R o °

% o

& wp3 [ :
®
wpd -
or e s
ety

14.6: Eltolas alkalmazasa a sik jellemzéjéhez

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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Egyik sikjellemz6rdl egy masikra kapcsolas

A P1 elemhez viszonyitott mozgast tdbbszér megismételjiik, minden alkalommal egyo eltolassal.
Ebben a példaban az eltolast 10 cm-re allitottadk Y-iranyban (lasd 14.6 abra, az eltolasokO71és02). Ezt
a valtozé manipulalasara szolgald pose _add () vagy pose_trans () parancsfajl funkcidkkal érjik el.
Lehetséges kiilénb6z6 funkcidra atkapcsolni, mikdzben a program fut, ahelyett, hogy egy eltolast ad
hozza. Ezt az alabbi példan mutatjuk be (lasd 14.7 abra), ahol a MoveL parancs P1_varreferencia
tulajdonsaga két sik: P1és P2kozott atkapesolhato.

1.22.13. Szallitészalag kovetésenek beallitasa

A Szallitoszalag kévetésének beallitasa lehetévé teszi legfeljebb két szallitdszalag mozgatasanak
konfiguralasat. A Szallitoszalag kdvetésének beallitasa lehetéséget ad a robot konfiguralasara, hogy
abszolut vagy lépésenkeénti kodoldval dolgozzon, illetve linearis vagy koér szallitdszalagokkal.

Szallitészalag paraméterei

Lépésenkénti
kodolok csatlakoztathatok a 0-3 digitalis bemenetekhez . A digitalis jelek dekddolasa 40 kHz-en fut.
A Kvadratura kodoldval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja hatarozni a szallitoszalag
sebességét és iranyat. Ha a szallitdszalag iranya allandd, akkor egyetlen bemenet hasznalataval
lehet érzékelni a Felfuto, Lefutod, vagy Felfuto és Lefuto éleket, amelyek meghatarozzak a
szallitoszalag sebességét.

Abszolut
kodolok csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez elézetesen konfiguralt digitalis MODBUS kimend
regiszter szikséges (1.22.11. Telepitées — MODBUS kliens /O beallitas 121 szakasz).

Nyomkoévetd paraméterek

Linearis szallitoszalagok
Ha egy linearis szallitoszalagot valasztanak ki, akkor egy egyenes tulajdonsagot kell beallitani a
telepitd Szolgaltatasok részében a szallitészalag irdnyanak meghatarozasa céljdbol. Biztositsa a
pontossagot a sorfunkcio szallitdszalag iranyaval parhuzamos elhelyezésével, nagy tavolsaggal a
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két pont kdzo6tt, amely a sor fliggvényét meghatarozza. Konfiguralja az egyenes funkciot ugy, hogy
szilardan leteszi az eszkozt a szallitdszalag oldalara, amikor a két pontot tanitja. Ha az egyenes
tulajdonsag iranya ellentétes a szallitoszalag mozgasaval, akkor hasznalja az Ellentétes irany
nyomogombot. A Jelzések méterenként mezében lathat6 a kodolé altal generalt jelzések szama,
amikor a szallitoszalag egy métert halad.

Kér szallitoszalagok
Amikor kdvet egy kor szallitdszalagot, meg kell hatarozni a szallitészalag kozéppontjat.

1. Adja meg a kdzéppontot a telepité Tulajdonsagok részében. A Jelzések fordulatonként
ertéke a kodolo altal a szallitoszalag egy teljes fordulatara generalt jelzések szama.

2. Jeldlje be a Szerszam forgatasa a szallitdszalaggal jel6l6négyzetet ahhoz, hogy a
szerszam tajolasa kdvesse a szallitoszalag forgasat.

1.22.14. Lagy atmenet a biztonsagi modok k6zott

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsagi modok k6z6tt (azaz Csokkentett mod bemenet,
CsoOkkentett mod inditasi sikok, Biztonsagi leallité és Haromallasu engedélyezb eszk6z), akkor a
robotkar célja 0,4 s hasznalata a ,lagy” atmenet létrehozasahoz. A meglévd alkalmazasok viselkedése
valtozatlan, ami megfelel a ,kemény” beallitasnak. Uj telepitési fajlok a ,lagy” beallitashoz
alapértelmezettként.

Gyorsulasi/lassulas beallitasok beallitasa

* Nyomja meg a Telepités lapot.
+ A bal oldali OldalmenUiben valassza ki a Lagy atmenet pontot.

» Nagyobb gyorsulashoz/lassulashoz valassza a Kemény pontot, vagy valassza a Lagy pontot a
lagyabb, alapértelmezett &tmenet-beallitasokhoz.

1.22.15. Telepités — Alapértelmezett program
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@ Fajl

03:50:40 CCCC O

Program [ A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

Talapzat
I/O beallitasa
@ Biztonsag
Valtozok
MODBUS
Funkciok

Lagy atmenet

EtherMet/IP

PROFINET

A TCP konfiguralas

Szallitoszalag kivetése

rogram

lapértelmezett

@ Betdltés/mentés

Alapértelmezett program beallitasa

Alapértelmezett programfajl

Automatikusan betolti az alapértelmezett programot, amikor a robotot bekapcsoljak

[ Alapértelmezett program betéltése:

Alapértelmezett program kivalasztasa

. Ha az alabbi automatikus inicializalas opcid is engedelyezett, a robot a
= bekapcsolaskor elkezdhet.

BE szél

Automatikus inicializalas

Automatikusan inicializdlja a robotot, ha a robotkar fesziltségmentes

A A robot mozoghat a fékkioldas eljaras miatt.
Robot automatikus fekkioldasa

BE =Di.bemenet= ‘v‘ szél

Az Inditas képernyd beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus bettltéséhez és
inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas kozben.

FIGYELMEZTETES

1. Amikor engedélyezett az automatikus betéltés, automatikus inditas és
automatikus inicializalas, a robot futtatja a programot, amint a Vezérlédoboz
bekapcsol, amig a bemeneti jel megegyezik a kivalasztott jelszinttel. Példaul a
kivalasztott jelszintre a szélatmenetre nem lesz ebben az esetben szlikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONY'ra van beallitva. A bemeneti
jelek alapértelmezetten alacsonyak, hogy a program automatikusan fusson,
kilsé jellel torténé elinditas nélkdil.

Alapértelmezett program betéltése

Alapértelmezett program keril betoltésre, amikor a Vezérlédoboz aram alatt van. Tovabba az

alapértelmezett program automatikusan betéltédik, amikor a Program futtatdsa képernydbe belép
(lasd: Program futtatasa: Valasszon ki és futtasson egy meglévé programot. Ez a robotkar és a

vezerlédoboz mikodtetésenek legegyszeriibb modja. 97) belép és nincs betdltve program.
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Alapértelmezett program inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képernydn. Az alapértelmezett
program bettltése és a megadott kiilsé bemend jel éle atmenetének érzékelésekor a program
automatikusan indul.

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet valaszt, amely illik a
jelszinthez az inditaskor, akkor a program azonnal elindul. Ezen tulmen&en amikor kilép a Program
futtatasa képernydrél vagy megnyomja a Stop gombot a Mlszerfalon, ezzel letiltja az automatikus
inditas tulajdonsagot, amig a Futtatas gombot Ujra meg nem nyomja.

Auto inicializalas

A Robotkar automatikusan inicializalédik. A megadott kiilsé bemené jel élatmenete teljesen
alaphelyzetbe allitja a robotkart fliggetlentil az éppen lathaté képerny6tél.

Az utolsé inicializalasi szint a Fékkiengedés. A Fékkiengedés alatt a Robotkar kisebb mozgast végez
és kattano hangot ad. Tovabba a fékek automatikusan nem engedheték ki, ha a konfiguralt talapzat
nem illik az (érzékel6 adatai alapjan) észlelt talapzathoz. Ebben az esetben a robotot kézzel kell
inicializalni az inicializacids képernyén (lasd 1.20.6. Inicializacios képerny6 98).

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. A robotkart azonnal inicializalja, ha az inditasi
jelszinttel megegyez6 atmenetet valaszt,.

Az auto inicializalas funkcié csak akkor miikodik, amikor a robotkar ki van kapcsolva.

1.22.16. Napl6 lap

& Fajl 03:50:51 CCcCC O

[ Program | i Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

Ertékek llesztés betoltése

Vezérls homérséklete  30.0°C  Alap Rendben % o 0.0V
Halézati fesziiltség 48,0 v Val Rendben el 0,0V
Atlagos robotteljesitmény 13 W | Konysk Rendben 1":::1: 0,0V
Robot drameréssége 52 A 1, csuklé Rendben "' 0.0V
I0 dramerdsség 0 A | 2 csuklg Rendben ‘ 0,0V
Eszkz aramerdssége OmA | 3 csuklé Rendben ‘ 0.0V

E9 2021-02-02 03:50:51 L@ ][ a |[e] Torles | | & Diagnosztikai faijl

2021-02-02 03:49:21.723 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot -
2021-02-02 03:49:21.724 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot

2021-02-02 03:49:21.834 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot
2021-02-02 03:49:35.752 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot

2021-02-02 03:49:59.651 RobotInterface C102A0: Nincs valodi robot csatlakoztatva - Szimulalé robot

=313 = =

L]
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Robot egészsége

A képerny6 felsé felén lathatd a Robotkar és a Vezérl6doboz egészségi allapota.

A képerny6 bal oldalan talalhatdk a Vezérlédobozzal kapcsolatos informaciok, mig a képernyd jobb
oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informaciok. Mindegyik csukléhoz megjeleniti a
motor és az elektronika hémérsékletét, a csukld terhelését, és a fesziiltséget.

Robotnaplé

Az lizenetek a képernyd also felén jelennek meg. Az elsé oszlop kategorizalja a naplébevitel
sulyossagat. A masodik oszlopban lathato az lizenetek érkezésének idopontja. A kdvetkez6 oszlop
mutatja az Gzenet kiild6jét. Az utolsé oszlop magat az Gizenetet mutatja. Az zenetek szlirhetbk a
kapcsologombok kijeldlésével, amelyek a napldadat sulyossaganak felelnek meg. A fenti kép azt
mutatja, hogy a hibak megjelennek majd, mig az informacidk és lizenetek szlirésre keriilnek. Néhany
naplolzenetet ugy terveztek, hogy tobb informacioval szolgaljon, melyek a napldbevitel kivalasztasaval
érhetdk el.

Hibajelentések mentése

Amikor egy hiba megjelenik a PolyScope-ban, hibanaplé készil. A Naplo lapon kévetheti és/vagy
exportalhatja USB meghaijtora a generalt jelentéseket (lasd 1.22.16. Naplo lap on the previous page).
Az alabbi hibalista kdvetheté nhyomon és exportalhaté:

+ Hiba

» Bels6 PolyScope kivetelek

« Védé ledllas

» Kezeletlen kivétel a URCap-ben
* Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznaloi programot: egy telepitést és egy listat a futd
szolgaltatasokrol.

Hibajelentés

Részletes allapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a naplésavon.

+ Valassza ki a naplésavot, és érintse meg a Jelentés mentése gombot, hogy a jelentést USB-
meghaijtéra mentse.

* A jelentés menthetd, mikdzben a program fut.

MEGJEGYZES
A legrégebbi jelentés torlésre kertil, amikor Uj késziil. Csak az 6t legujabb jelentés kertll
tarolasra.
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1.22.17. Betdltés képerny6

Ezen a képerny6n kivalaszthatja, hogy melyik programot téltse be. Ennek a képernyének két verzidja
van: egy hasznalandé, amikor csak betdlteni és végrehajtani szeretne egy programot, egy pedig,
amikor ténylegesen szerkeszteni szeretne egy programot.

MEGJEGYZES

USB-meghajtordl nem javasolt programot futtatni. EQy USB meghaijtdn tarolt program
futtatasahoz el6szor téltse be, majd mentse el a programot a helyi programs
mappaba a Mentés masként.. elem hasznalataval a F4jl meniben.

A 6 kiilénbség az, hogy milyen m(ivelet érhetd el a felhasznald szamara. Az alap betoéltés képernyén a
felhasznald csak elérheti a fajlokat - nem modosithatja vagy toérélheti azokat. Tovabba a felhasznald
nem léphet ki abbdl a kdnyvtar-szerkezetetbdl, amely a programs folder. The user can descend to a
sub-directory, but he cannot get any higher than the programs mappabdl szarmazik.

Ezért az 6sszes programot a programok mappaba és/vagy almappakba kell tenni a programok mappa
alatt.

Képernyd elrendezése

Program betdltése O
Aktualis konywtar |/home/docker/staging/programs ‘v‘ ‘ far ” {c:!} ‘
[ 7 ABCDE.urp
[ 7 startABCDE.urp
Fajlnéw:
Szlrd: Universal Robots programfajlok ‘V‘
| Megnyitas | | Mégse |

Ez a kép az aktualis betdltés képernydt mutatja. Az alabbi fontos teriiletekb8l és gombokbdl all:
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Péalyael6zmények

A palyael6zmények a jelen helyhez vezetd palyak listajat mutatja meg. Ez azt jelenti, hogy az 6sszes
szul6konyvtar a szamitdgép gyokeréig lathato. It értesitik, hogy esetleg nem tud hozzaférni az 6sszes
kényvtarhoz a programok mappa felett.

Egy mappanevet valasztva a listaban, a betdltés parbeszédablak atvalt arra a kdnyvtarra, és
megjeleniti azt a fajlkivalasztasi teriileten (lasd Fajlkivalasztasi tertlet below).

Fajlkivalasztasi terilet

A parbeszédablak ezen teruletén a tényleges terllet tartalma jelenik meg. A felhasznalonak
lehet&séget ad, hogy egy kattintassal a nevére kivalasszon egy fajlt, vagy kétszer kattintva a nevére
megnyisson egy fajlt.

A kényvtarakat mintegy 0,5 mp-ig, hosszan lenyomva lehet kijeldIni. Egy kattintassal megy le egy
mappaba és jeleniti meg a tartalmat.
Fajlsz(iré

A fajlszlir6vel szlirhet6k a megjelenitett fajlok, hogy a kivant fajltipusokat tartalmazza. A Biztonsagi
masolat fajlok kivalasztasaval a fajlkivalasztasi teruleten megjelenik az egyes programok legutobbi 10
mentett valtozata, ahol . 0140 isthe newestand . 01d9 a legrégebbi.

Fajl mez6

Itt az éppen kivalasztott fajl lathatd. A felhasznaldnak lehetésége van kézzel megadni egy fajl nevét, ha
a billenty(zet ikonra kattint, a mezd jobb oldalan. Ezzel el6ugrik egy képernyén megjelend billenty(izet,
ahol a felhasznal6 megadhatja a fajlnevet kbzvetlendl a képernyén.

Megnyitas gomb

A Megnyitds gombra kattintva megnyilik az aktualisan kivalasztott fajl, és visszakerul az el6z6
képernyére.

Mégse gomb

A Mégse gombra kattintva megszakad az aktualis betéltési folyamat, és képernyd az el6z6 képre
kapcsol at.

Miivelet gombok

Egy gombsorozattal a felhasznalo elvégezhet néhany muiveletet, amely normal kérilmények kdzétt a
fajl nevére a jobb egérgombbal kattintva lenne elérhet6 egy hagyomanyos fajl parbeszédablakban.
Ehhez hozzaadva mozoghat felfelé a konyvtarszerkezetben és kdzvetlentil a programmappaba.

» Szllé: Felfelé mozog a konyvtarszerkezetben. A gomb nem engedélyezett két esetben: amikor
az aktualis kényvtar a legfels6 kényvtar, vagy ha a képernyd korlatozott médban van és az
aktualis kdnyvtar a programmappa.

* Megnyitja program-mappat: Menjen a kezd6lapra

* Mdveletek: Mdveletek, példaul kdnyvtar létrehozasa, fajl torlése stb.
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1.22.18. Futtatas lap

& Fajl 03:50:04 CCCC O
l’Futtatés rMozgés I/0 [ Maplo |

UNIVERSAL
ROBOTS

Waltozok
Valtozd « Erték

Program: ABCDE

Allapot: Leallitva

Idé: 0000d00h00m37.104s

L

Ez a lap nagyon egyszer(i madjat nyuijtja a robotkar és a vezérlddoboz miikddtetésének, néhany
lehetséges gombbal és opcidval. Ezt célszeri lehet a PolyScope (lasd 1.24.3. Jelszo beallitasa 190)
programozas részének jelsz6-védelmével kombinalni, hogy a robotot olyan eszkdzzé alakitsuk, amely
kizarolag el6re megirt programokat futtathat.

Tovabba errdl a flilrdl télthetd be és indithaté automatikusan egy alapértelmezett program egy kiilsé
bemen6 jel élének atmenetére (lasd:1.22.15. Telepites — Alapértelmezett program 134). Egy
alapértelmezett program automatikus betéltése és inditdsa kombinacidja és az automatikus inicializalas
bekapcsolaskor példaul hasznalhat6 a robotkar masik gépbe integralasahoz.
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1.23. Programozas

1.23.1. Uj program

& Fajl

fProgram | & Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

03:50:12

ccce @

Betoltes fajlbol

Uj program

Program betéltése

Sablon hasznalata

Felvétel és letevés

Ures program

Egy uj robotprogram indulhat sablonbolvagy meglévé (mentett) robotprogrambél. Egy sablon
megadhatja a program altalanos felépitéseét, igy csak a program részleteit kell kitolteni.
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1.23.2. Program lap

& Fajl 03:50:13 CCCC O
rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |
% Robotprogram
= <ures> Program
@ A bal oldali ablak a programfat mutatja.
@ Hasznalja a Kdvetkezd és Elzé gombokat a navigalashoz
a programfan.
& A Szerkezet lappal mddosithatja a programfat.
[] BeforeStart sorrend hozaadasa
[] Kiindulasi valtozs értékek beallitasa
Program hurok érikre
G Szimulacio
o TRV, Elozd Tovabb
@ Vacaironot  [1][ 2| D] ] sevesseg @ cozo ][ Tovabe

A programlap mutatja meg a szerkesztend6 aktualis programot.

Programfa

A képernyd bal oldalan talalhato Programfa a programot parancs-lista formajaban jeleniti meg, mig a
képerny6 jobb oldali terliletén az aktualis parancsra vonatkozo informaciot jelenit meg.

Az aktualis parancs a parancslistara koppintva, vagy a képerny6 aljan talalhaté E16z6 és Kévetkezd
gombokkal valaszthato ki. Parancsokat illeszthetlink be vagy tavolithatunk el a Szerkezet fil
segitségével. A program neve kdzvetlenil a parancslista felett egy apréo magneslemez ikon
formajaban, amelyre rakoppintva gyorsan mentheti a programot.
A programfaban az éppen végrehajtas alatt allé parancsot az Program végrehajtasanak jelzése on the
facing page szakaszban leirt médon emeli ki a rendszer.
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Program végrehajtasanak jelzése

@ Fajl 0350012 CCCC O
l/Program | i Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |
StartABCDE l/Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok

V¥ Robotprogram .
oV Movel Utpont Rogaitett hehzet ||
LI

B
8 star
LRb]
o E

Utpont beallitasa

Tartas szerkesztése

| Mozgatas ide

Halado opciok
@ 1dé

@ llesztés sebessége

o Leallitds ennél a pontnal

(J Atmenet sugarral
lllesztés gyorsulasa

o Osztott paraméterek hasznalata

Utpont hozzdadésa
— Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig

<--—-»
G [ D] ] sevesste ——nomn et || o |

A Programfa vizualis jelzéseket tartalmaz, amelyek a robotvezérl6 altal éppen végrehajtott parancsrol
adnak tajékoztatast. A parancs-ikon bal oldalan egy apro6 B mutaté ikon és a végrehajtd parancs neve
lathatd barmilyen egyeb, kék szinben kiemelt paranccsal egyitt, amelynek ez utdbbi az alparancsa (ezt
altalaban a v parancsikonok jeldlik). Ez segiti, hogy a felhasznal6 elhelyezze a végrehaijté parancsot
afan. Példaul, ha a robotkar egy utpont felé mozog, akkor a megfelel6 utpont alparancsot az B ikon
jeloli, és annak nevét azon Mozgatas parancs nevével egylitt (lasd ), amelyhez tartozik, kék szinben
emeli ki. Ha a programot megszakitjak, a program végrehajtasat jelz6 ikon megjeldli az utolso
parancsot, amely a végrehaijtasi folyamatban volt. A Programfa alatt taldlhaté @ ikonra koppintva
ugorhat a programfaban az éppen végrehajtas alatt allé vagy az utols6 végrehajtott parancsra. Ha egy
parancsra kattint, mikbzben egy program fut, a Parancs lap tovabbra is megjeleniti a kivalasztott
paranccsal kapcsolatos informacioét. Ha lenyomja a(z) @ gombot, azzal a Parancs fiil ismét
folyamatosan informaciot jelenit meg az éppen végrehaijtott parancsokrol.

Keresés gomb

Kereséshez a Programfaban koppintson a @ elemre. Amikor rakoppint, egy keres6 széveget lehet
beirni, és az ennek megfeleld program-csomoépontokat sarga szinben emeli ki a rendszer. Tovabba a
talalatok kdzott navigalas gombijai is elérheték. Nyomja meg az = ikont, hogy kilépjen a keresésbél.
Megjegyzés: A tovabbi navigaciés gombokat eléréséhez ki kell bontani a programfat.
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Visszavonas/Ismétlés gombok

A programfa alatti eszk6zsavon a « és » ikonokkal jelzett gombok a Programfaval és az abban l1évé
parancsokkal végzett médositasok visszavonasara és ismétlésére szolgalnak.

Program miszerfal

A képerny6 also része a Mdiszerfal . A Miszerfal az 6divatu szalagos magnéhoz hasonlé
nyomoégombokkal van felszerelve, amelyek programok inditasara és leallitasara, lépésenkénti
végrehajtasara és Ujraindithatasara szolgalnak. A sebességcsuszka segitségével a program
sebessége barmikor beallithatd, amely kdzvetlendl kihat a robotkar mozgatasanak sebességére. Ezen
tulmenben a sebességcsuszka valos idéskalan mutatja a robotkar mozgatasanak relativ sebességeét,
szamitasba véve a biztonsagi beallitasokat. A jelzett szazalék a maximalisan elérhet6 sebesség a futd
program esetében anélkil, hogy megsértené a biztonsagi hatarokat.

A Miiszerfaltolbalra taladlhaté SimulationandReal Robot nyomogombokkal lehet valtania
program szimulacios vagy a roboton torténé valés futtatasa kdzoétt. Amikor szimulacidban fut, akkor a
robotkar nem mozog, tehat nem tudja magat vagy a kérnyezd berendezéseket megsérteni titkozésben.
Hasznalja a szimulaciot a programok tesztelésére, ha nem biztos abban, hogy mit tesz majd a robotkar.

FIGYELMEZTETES
1. Ugyeljen ra, hogy a robot munkaterén kiviil maradjon a P1ay gomb

lenyomasakor. A beprogramozott mozgas eltérhet a varttél.

2. Csaka step button when itis absolutely necessary. Make sure to stay outside
the robot workspace when the step gombot nyomja meg.

3. Gy6z6djon meg arrél, hogy mindig tesztelje a programjat a sebességcsuszka
segitségevel csdkkentve a sebességet. Az integrator altal okozott logikus
programozasi hibak a robotkar nem vart mozgasait okozhatjak.

4. Amikor vészleallitas vagy biztonsagi leallitas torténik, a robotprogram leall. Ez
folytathaté mindaddig, amig egyetlen csuklé elmozdulasa sem haladta meg
az10° értéket. Amikor megnyomija a lejatszast, a robot lassan visszamozdul a
palyara, és folytatja a program végrehajtasat.

A program irdsa soran a robotkar eredé mozgasat haromdimenziés abra szemléltetiaz Graphics
flilén, amelynek leirasa itt talalhaté: 1.23.32. Grafikus lap 182.

Mindegyik programparancs mellett van egy kicsi ikon, amely piros, sarga vagy z6ld. A piros ikon azt
jelenti, hogy hiba van a parancsban, a sarga, hogy a parancs nincs befejezve, a zold pedig, hogy
minden rendben van. Program csak akkor futtathato, ha az 6sszes parancs zold.

1.23.3. Valtozdék

Egy robotprogram valtozdkat hasznalhat kiilonféle értékek tarolasara és frissitésére futasidében.
Kétféle valtozo all rendelkezésre:
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Telepitési valtozok
Ezeket tobb program hasznalhatja, és neviik és értékiik fennmarad a robot telepitésével egylitt
(lasd 1.22.10. Telepités — Valtozok 119). A telepitési valtozok megtartjak az értékiiket a robot és a
vezérlédoboz ujrabootolasa utan is.

Szabalyos programvaltozok
Ezek csak a futd programhoz érheték el, és értékik elveszik, amint a programot leallitjak.

Valtozétipusok

bool Logikaivaltozo, melynek értéke True or False.

int Egy egészszama — 2147483648 2147483647 tartomanyban (32 bit).
float Lebegd pontszam (decimalis) (32 bit).

string Karaktersorozat.

Vektor, amely leirja a helyet és tajolas kartézianus térben. Ez egy pozici6 vektor (x, y, 2) és
tartas egy forgatas vektor (rx, ry, rz) kombinacioja, amely a tajolast képviseli, betlikkel leirvap [ x,

Yy, z, rx, ry, rz].

list Valtozok sorozata.

1.23.4. Parancs: Rogzitett utpont

Q Fajl 03:50:59 CCCC O
l/Program | 4 Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
<névtelen> [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Inic. valtoz... -
¥ Robotj " -
Ut’) Vt;fg;?ram Utpont |Rog2|’tett helyzet |v|
¢V Move/
o Utpont_1 - Utpont 2 -

¢ ¥ MoveP
°

¢V C"'"C’,IGMO,""? £ Utpont beallitasa
@ WiaPoint_1 ol
o Végpont_1 / I
= Beallitas | :
9 as Raklap Tartas szerkesztése
9V Mintazat: Neg)
o sarokl_1
o sarok2_1 |
o sarok3_1
o sarok4_1
¢ ¥ PalletSequenc Haladé opciok
o Megkdzelite
o PatternPoin o Osztott atmeneti sugar hasznalata

= Beallitas i A :
= VErakozds @ Atmenet sugarral @ Eszkozsebesseg

o Kilepes_1 Eszkoz gyorsulasa
9o lLehalmozas
o StartPos 1 o Osztott paraméterek hasznalata

9V Irény — Utpont hozzaadasa

0 _FramPrs 1 -

/] 1 [ 1] = Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig
)

Qe <> |
Q vanirone: (DDA ] sebess eeer00n sioro [ tovabn |

Mozgatas ide

Pont a robot utvonalan. Az utpontok alkotjak a robotprogram legfontosabb részét, mivel ezel mondjak
meg a robotkarnak, hogy hol kell lennie. Egy régzitett helyzet( Utpontot Ugy tanitanak, hogy a robotkart
fizikailag a pozicioba mozgatjak.
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Az utpont beallitasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy belépjen a Mozgatas képernydre, ahol megadhatja a robotkar
helyzetét ehhez az utponthoz. Ha az utpontot egy Mozgatas parancs ala helyezi linearis helyen térben
(movelL vagy moveP) akkor csak ugy lehet lenyomni ezt a gombot, ha egy érvényes tulajdonsagot
valaszt ki a Mozgatas parancsnal.

Utpontok nevei

Az utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak. A nevet a felhasznalé megvaltoztathatja. A
hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az Utpontok 6sszekapcsoldédnak és megosztjak a helyzetadatokat.
Mas utpontadatokat, példaul az atmenet sugarat, az eszkodz/illesztés sebességét €s az eszkdz/illesztés
gyorsulasat, egyedi Utpontokhoz konfiguraljak, még ha 6ssze is lehetnek kotve.

Keverés

Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kdzott anélkiil, hogy a kdztiik 1évé
Utpontnal leallna.

Példa

Példaként tekintsuk a felszedés és elhelyezési alkalmazas (l4sd 15.1 dbra), ahol a robot éppen az 1.
utpontnal van ((WP_1) ), és egy targyat kell felszednie a 3. dtpontnal (wp_3) . Atarggyal valo
utk6zeések es egyéb akadalyok elkerllése érdekében (0) arobotnak (WP _3) a 2. utpont feldli iranybol
kell kzelitenie (WP 2) .

Tehat harom utpontot vezetlink be a kdvetelményeknek megfelel6 palya létrehozasahoz.

® wr >
Wp_1

@ wp_3

(WP_1) :kezdetihelyzet, (wp_2) :utpont, (WP_3) :felvételi helyzet, (O) :akadaly.

Mas beallitasok konfiguralasa nélkil a robot megall mindegyik utpontnal, miel6tt folytatja a mozgasat.
Ehhez a feladathoz a leallds a(z) (WP 2) helyen nem optimalis, mivel egy sima, a kévetelményeknek
megfelel6 fordulashoz kevesebb idére és energiara lenne szlikség. Még az is elfogadhatd, ha a robot
nem jut el pontosanide: (WP 2) , feltéve hogy az atmenet az elsé palyarol a masodikra kézel ehhez a
helyzethez torténik.
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Aledllasaz (wp_2) pontnal elkertilhetd, ha egy atmenetet konfiguralnak az utponthoz, amely lehetévé
teszi a robot szamara, hogy sima atmenetet szamitson ki a kdvetkez6 palyara. Az atmenet els6dleges
paramétere a sugar. Amikor a robot az Utpont atmenetének sugaran bellil van, elkezd atmenni és
eltérni az eredeti tervtél. Ez gyorsabb és puhabb mozgasokat tesz lehetévé, mivel a robotnak nem kell
lassitania és Ujra gyorsitania.

Atmenet paraméterei

Az utpontokon kivil még tébb paraméter befolyasolja az atmenet palyajat (lasd: 15.2 abra):
* azéatmenetsugara (r)
+ arobot kezdeti- és végsebessége (az p1 illetve p2 pozicidknal)

* amozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus id6 van beallitva, akkor ez befolyasolja a robot
kezdeti/végsd sebességét)

+ a palyatipusa, amely az atmenetbe érkezik és onnan indul (Movel, MoveJ)

-7 A T~
s N
/ \

t
We_1 ’/ * \\
?

L WP_2 |

I
/
pl \ /
N 7/

~ -

®
™\

® yp 3

Atmenet ( wP_2) sugarral r , az atmenet kezdeti pozicioja p 1 és az atmenet végsé pozicidja
p2. (0) egy akadaly.

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont kortil, ezzel lehetove téve,
hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmenetek nem fedhetik at egymast, igy nem lehet olyan atmeneti sugarat beéllitani, amely egy
korabbi vagy késdbbi utpont atmenetének sugarat atfedi, ahogy ez a(z) 15.3 abran lathato.
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! WP_2 \
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A keverési sugar atlapolas nem megengedett (*).
Feltételes atmenetpalyak

Az atmenetpalyat az utpont, ahol az atmenet sugarat beallitottak és a programfaban a kdvetkezd
egyarant befolyasolja. Vagyis az 15.4 abran lathato programban az (wp 1) kérlli dtmenetetaz (Wp
2) befolyasolja. Ennek kbvetkezménye még inkabb nyilvanvald, amikor ebben a példabanaz (Wp_2)
korli atmenetet tekintjik.

Két lehetséges végpont létezik, €s annak meghatarozasahoz, hogy melyik a kdvetkezd utpont,
amelyhez az atmenetet kell képezni, a robotnak mar az atmeneti sugarba belépéskor kell kiértékelnie
azdigital input [1] aktualis értéket.

Ez azt jelenti, hogy a ha..., akkor kifejezést (vagy a kdvetkez6 utpont meghatarozasahoz sziikséges
egyeb utasitasokat, pl. valtozo dtpontokat) kell kiertékelni, miel6tt ténylegesen elérjik az (Wp_2)
pontot, amely némileg ellentétes a megérzéseinkkel a program-szekvenciat illetéen. Ha egy utpont
megallitd pont, és azt feltételes kifejezés kdveti, hogy meghatarozza a kdvetkez6 utpontot (pl. az 1/0
parancs), ebben az esetben akkor hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az Gtpontnal.

MovelL

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP _F 2
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@1l i

WP_F_2

WP _I akezdetiutpont, és a két lehetséges végpontwp F 1 éswP _F 2, egy feltételes
kifejezéstdl fliggben. A feltételes i £ kifejezes kiértékelésére akkor kerlil sor, amikor a robotkar
belép a masodik atmenetbe (*).

Palyatipusok kombinalasa
A palyatipusok mind a négy kombinacioja Moved és Movel kozétt lehetséges az atmenet, de a konkrét
kombinaciotdl figg a szamitott atmeneti palya. 4 lehetséges kombinacio van:
1. MoveJ-t6l MovedJ-hez (tiszta csuklotér atmenet)
Moved-t6l Movel-hez

Movel-t6l Movel-hez (tiszta Descartesi tér-atmenet)

> DN

Movel-t6l Moved-be

A tiszta csuklotér atmenet (1. pont) és a tiszta Descartes-i tératmenet (3. pont) 6sszehasonlitasaa 15.5
abran lathaté. Megmutatja az eszk6z két potencialis utvonalat azonos utpontok készletéhez.
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WP_3

Iziileti tér (MoveJ) vs. Descartes-i tér (Movel. ) mozgas és dtmenet.

Kiilénb6zd kombinaciokbdl, a 2., 3. és 4. pont olyan palyakat eredményez, mely az eredeti palya
hatarain bellll tartja a kartézianus térben. A kiildnbdzd palyatipusok (2. pont) kdzoétti atmenetre példat
mutatunk be a 15.6 abran.

WP_3

Atmenet az mozgéasbdl az iziileti térben (MoveJ ) az egyenesvonalli szerszammozgésba (
Movel).

UR3 150 Felhasznaloi kézikényv



UNIVERSAL ROBOTS

A tiszta illesztési atmenetek (1. pont) azonban viselkedhet kevésbé intuitiven, mivel a robot
megprobdlja elérni a legpuhdbb lehetséges palyat az lllesztési térben, szamitasba véve a
sebességeket és az id6kdvetelményeket. Emiatt eltérhetnek az utpont altal meghatarozott palyatél. Ez
kiléndsen igaz, ha a két palya kdzétt jelentés killdnbségek merilnek fel egy csuklo sebességében.
Vigyazat: Ha a sebességek gydkeresen eltérnek (pl. specialis beallitasokat - sebességet vagy id6ét -
adunk meg egy konkrét utponthoz), ez sulyos eltéréseket eredményezhet az eredeti palyatol, amint a
15.7 abran lathatd. Ha kiilénb6z6 sebességek kdzott kell atmenetet alkotni, és ez az eltérés nem
elfogadhatd, akkor helyette tekintse ezt az atmenetet a Descartes-i térben adottnak a MoveL
alkalmazasaval.

vl <<v2

vl >>v2 e ~

Joint space blending when initial velocity v1 is significantly smaller than final velocity v2 or the
opposite.
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1.23.5. Parancs: Relativ utpont

& Fajl 03:50:59 CCCC O
rProgram rﬁ-.TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |
=névtelen= rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

= Inic. valtoz... o

¥ Rob f i
v? Vzg:?ram Utpont Relativ helyzet |v|

rY tfoggom_l Utpont_2 I:l

¢ ¥ MovepP

° Relativ mozgas, az innen é&s ide helyzetek kizitti kildnbséggel megadva
¢V CircleMove ;
o ViaPoint_1 Ponttol Ponthoz

=Beé.l‘.f?téfgpom_l B | Pont beallitasa | | Pont beallitasa | H——
o
t o‘;ﬂﬁrifmézah Nég) | Mozgatas ide | | Mozgatas ide |
o sarokl_1
o sarok2_1
o sarok3_1
@ sarok4_1
¢ ¥ PalletSequenc Haladoé opciok
o Megkdzelite da
o PatternPoin @ osztott stmeneti sugar hasznalata

= Besllitas . .
= Varakozss G Atmenet sugarral G Eedlm ey

o Kilépés_1 Eszkiz gyorsuldsa

9 s Lehalmozas

o StartPos 1 o Osztott paraméterek hasznalata

9% Irény | Utpont hozdadésa

-

Tavolsag 0.0 mm

<] i cmmnT |:»|_ ; | -
= Utpont torlése m Hozzaadas Eddig, amig
Qe <> |
giﬂfﬂiﬁiﬁot EEED Sebesség =————LJ100% | 4mElozo || Tovabb® |

Olyan utpont, amelynek helyzetét a robotkar korabbi helyzetéhez képest adjak meg, példaul ,két
centiméter balra”. A relativ helyzet a meghatarozas szerint a killénbség két adott helyzet k6zétt (balrol
jobbra).

Megjegyzés: az ismetlédo relativ helyzetek kilendithetik a robotkart a munkaterébél.

Az itteni tavolsag a kartézianus tavolsag a TCP és a két helyzet k6z6tt. A sz6g meghatarozza,
mennyire valtozik a TCP tajolasa a két helyzet k6z6tt. Pontosabban a forgasi vektor hossza irja le a
tajolas valtozasat.
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1.23.6. Parancs: Valtoz6 utpont

& Fajl 03:50:59 CCCC O
rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Inic. valtoz... - .
¥ Robotprogram Valtozo helyzet |-|
V Valtas ... Utpont yz
¢ 7 Move/
o Utpont_1 Mozgassa a robotot valtozo helyzetekbe
v .Mo:.feP
© Utpont 2 Waltozd hasznalata ‘-:Véltozé:- ‘v‘
o Valtozd
¢ V¥ CirclaMove
o ViaPoint_1
o Végpont 1 ——
= Beallitas
9= Raklap
¢V Mintazat: Nég)
o sarokl_1
o sarok2_1
@ sarok3_1
o sarok4_1 Haladoé opciok
¢V PalletSequenc
o Megkdzelite @ osztott stmeneti sugar hasznalata

o PatternPoin A A
= Besllitds G Atmenet sugarral G Eszkozsebesség

= V‘?:j,r?‘_:,k.oz‘_:js Eszkiiz gyorsulasa
o Kilgpes_1

¢ oo Lehalmozas .

o T lrany il

ll I [ Dl = Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig

Sl > |

Q muacs e[| 1] | sebesseg =———Cr00x | ®ciozo |[ Tovabb® |

o Osztott paraméterek hasznalata

Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtozd adja meg, ebben az esetben calculated_ pos. A
valtozonak tartasnakkell lennie, példaul

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Az els6 harom x,y,z, az utolsé harom pedig aforgasvektorként
megadott tajolas, amelyet a rx,ry,rz vektor ad meg. A tengely hossza a forgatandé szdg radianban, a
vektor maga pedig megadija a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. A helyzet mindig egy referencia
keret vagy koordinata rendszer vonatkozasaban van megadva, melyet a kivalasztott funkcio hataroz
meg. Ha egy atmenet sugarat egy rogzitett Utpontra allitjak be, és az ezt megel6z6 és kévetd utpontok
valtozok, vagy ha az atmenet sugara valtoz6 utpontra van beallitva, akkor az dtmenet sugarat nem
ellendrzik atfedésre (lasd Atmenet paraméterei 147). Ha a program futasakor az atmenet sugara atfed
egy pontot, a robot figyelmen kivil hagyja, és a kovetkez6h6z mozog.

Példaul a robot mozgatasahoz 20 mm a szerszam z tengelye mentén:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

1.23.7. Parancs: Irany

A Irany program csomoépont tulajdonsag-tengelyekhez vagy TCP-khez viszonyitott mozgast hataroz
meg. A robot az Irany program-csomopont altal meghatarozott palya mentén mozog, amig a mozgast
egy Eddigfeltétel le nem allitja. Egy iranyra tartdé mozgas leallitdsahoz Eddig feltételeket kell beallitani;
a leallitasi kritériumok meghatarozasahoz érintse meg az Eddig hozzaadasa gombot.
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Q Fajl 03:50:32 CCCC O
fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
=névtelen= l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Meg[egyzes -

= Ledllit ] -

= Eldugras Ira ny

= jddzitd_1 A robot a a kijeldlt funkecidhoz viszonyitva linearis jelleglen mozog
-V Movel

¢ W Irdny. Alap X+

= Eddig Funkcié .

9V Hurok Irany

= <|jres= o Kézos funkeciot hasznal
o X+
Bl Parancssor o
=yar_2:=2 *force() J (#] Ir&nyvektor

P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha

= <r

9% Raklap
W Mintazat
¢ W PalletSequencs
o Megkdzelités
o PatternPoint|

o Osztott paraméterek hasznalata
Q Eszkizsebesség

= Beallitas -

= Varakozas Eszkdz gyorsulasa

o Kilépes_3
F Alprogram_1
B Es.’:,-mél-".'.j.«r
V szl 1l ~
« M [ ] ap Hozzaadas Eddig, an
Qo] <-»> |
G Szimulacio

. Sebesség =——=1 J100% El6z6 Tovabb

@ Vvalodi robot EEEI shesssd K. | > |

IrAny mozgas leallitasa

Hozzaadhat Irdnyvektor beallitdsokat a Szerszam sebessége és Szerszam gyorsulasa elemekhez
az egyenes vonalu mozgas vektoriranyanak meghatarozasa céljabdl olyan specialis alkalmazasokhoz,
mint:

* meghatarozzanak linearis mozgast tobbfliggvényes tengelyekhez képest

* kiszamitsdk az iranyt matematikai képletként

Az iranyvektorok meghataroznak egy szokasos kodkifejezést, amelyet egy egységvektorra oldanak
meg. Példaul egy [2,1,0] vektor esetén a robot két egységet mozdul az x iranyba minden y iranyu
egységnél a meghatarozott sebességhez képest.

1.23.8. Parancs: Eddig

Az Eddig (Until) program csomoépont leallasi kritériumot hatdroz meg egy mozgashoz. A robot egy ut
mentén mozog, és amikor érintkez6t észlel, megall.
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Q Fajl 03:50:32 CCCC O
fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
=névtelen= l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= Megjeqyzes -

= Leallit .

= Eldugras Edd [[o]

= jddzitd_1 Adja meg a leallitas feltételt
¢V Movel

¢ 7 Irany: Alap X+ A robot halad a kijeldlt irényba amig el nem éri a leallasi feltételt

= Eddig

= Eddig
1Y Hurok Kifejezés f (X)

& Parancssor
=yar_2:=2 *force()
P Hivas- Ajprogram_1

¢V Ha..
= <lres> Tavolsag @ @
¢ weRaklgp | | -1 Mamaaa

WV Mintazat
¢ W PalletSequencs

o Megkdzelités
o PatternPoint| ==
= Bedllitss I/O Bemenet / \

= Varakozas

o Kilépes_3 C 2
P Alprogram_1
] Eserﬁé;?} |
| “HrE -||i- [ | Gt Hozzaadas Eddig, amig | Miveletet ho... |
Qe =
@ szimulacio EEEI Sebesség =——{_J100% | € Elozo || Tovabb |
@ valédi robot ebesseg

Az Eddig mezdben meghatérozhatja az alabbi ledllitasi kritériumokat:

* Mivelet hozzdadasa Adjon hozza program-csomépontokat, ha egy konkrét Eddig feltétel
teljesul. Példaul ha hibaallapotot észlel, akkor a program Felugré csomoponttal megallhat.

» Tavolsag: Ezt a csomdpontot hasznalhatja egy Irany mozgas leéllitdsara, amikor a robot megtett
egy bizonyos tavolsagot. A sebesség csokken, hogy a robot pontosan annal a tavolsagnal alljon
meg.

+ Kifejezés: Ezt a csomoOpontot hasznalhatja a mozgas leallitasara egy egyedi programozasi
kifejezésre. 1/0-kat, valtozokat vagy szkript funkciokat hasznalhat a megallasi feltétel
meghatarozasara.

* /O bemenet Hasznalhatja ezt a csomdpontot egy I/0 bemeneten egy jelvezérelt mozgast
ledllitasara.
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1.23.9. Parancs: Varakozas

& Fajl

rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

03:50:16 CCCC 0

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

obotprogram
¥ Move/
o (Itpont_1
¥ Maove/
o (tpont_2
R Beallitas
Raklap
WV Mintazat
¥ PalletSequence
o Megkdzelités 1
o PatternPoint_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgpés_1
Lehalmozas
o StartPos_1
BV irany
o FromPos_1
o ToPos_1
W ValogatasSorrend
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgpés 2
m Varakozas
¥ Mappa

Varakozas

Valassza ki, mit inditson el a robot kivetkezé mlivelete;

Q Nincs varakozas

= O “arakozas masodpen

O Varakozas digitalis bemenetre |-:Di.bemenet:- |v| |

O Varakozas |-=An.bemene... |v|| | |

— O Varakozas ‘

T
| I [v]

1
Qe <-—»

0 Szimulacio
o Valadi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

A Vérakozas egy megadott idGtartamra szlinetelteti az I/0 jelet vagy kifejezést. Ha a Nincs varakozas
elemet valasztja, akkor semmi sem torténik.
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1.23.10. Parancs: Beallitas

& Fajl 03:50:15 CCCC O
rProgram rLTelepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
obotprogram -
v Move/ T
s Utpont 1 Beallitas
¥ Move/ . - .
p Valassza azt a mlveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
o Utpont_2 a ; 5 5 - A
. Bealitas ponton. Meghatarozhatja a valtozésokat is a robot hasznos terhelésén.
Raklap (J Nincs mivelet
¥ Mintazat 2
P W PalletSequence |~ G Digitalis kimenet beallitdsa |-:Dig.kimenet:- |v|| | |
o Megkdzelités 1
o PatternPoint 1 (J analég kimenet bedlitasa |-:An.kimenet:- |v|
= Beallitas
= \arakozas O Beallitas ‘-:Kimenet:- ‘v‘
o Kilgpés_1
Lehalmozas () Egy impulzus beallitasa ‘-:Dig.kimenet:- ‘v‘
o StartPos_1
BV irany G Lepésenkénti telepités valtozdja egyesével: |-\:Véltozé:\- |v|
o FromPos_1
o ToPos_1
p— ¥ ValogatasSorrend [[] Teljes hasznos terhelés beallitasa
o StackPos_2
= Bedllitds [] Aktiv TCP hasznalata sdlypontként
= Varakozas
o Kilgpés 2
- Vérakozas [ TcP bealitasa |~
¥ Mappa —
4 1l 4
T =
QJa/~] <> |
(' szimulacio -
& Szm.l IE”E“E”:I Sebesség =———1 J100% | € Elozo || Tovabb B |
o Valodi robot

Beallitja a digitalis vagy analdg kimeneteket egy adott értékre. A digitalis kimenetek szintén beallithatok,
hogy egyetlen impulzust kildjenek.

A Bedllitas paranccsal beadllithatja a Robotkar hasznos terhelését. Bedllithatja a hasznos terhelési sulyt,
hogy megakadalyozza, hogy a robot védé leallitast inditson el, amikor az eszkdznél a suly eltér a vart
hasznos terheléstél. Ha az aktiv TCP nem sulypontként, akkor a jel6l6négyzet jeldlését meg kell
szlntetni.

Az aktiv TCP szintén modosithato a Beallitasparanccsal, ha jelolénégyzet bejeldlésével egy TCP
eltolas kivalasztasaval a meniibdl.

Ha a program irasanak idejében az aktiv TCP egy adott mozgashoz ismert, akkor fontolja meg, hogy
ehelyett a Mozgatas kartyan talalhatd TCP kivalasztast hasznalja (lasd: ). Tovabbi tajékoztatast is
talalhat a nevesitett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatban (lasd itt: 1.22.6. Telepités — TCP
konfiguracié 112).
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1.23.11. Parancs: Felugré

& Fajl

rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |

03:50:17

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

W Move]
o (tpont_2
= Beallitas
Yo Ralklap
V Mintazat
¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelités_1
o PatternPoint_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgpes_1
S Lehalmozas
o StartPos_1
¢V Irany
@ FromPos_1
a ToPos_1
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_2
= Besliitas
= Varakozas

o Kilepes 2
= Varakozas

Elougras

Széveg

|v|

Az alabbi Uzenet jelenik meg a képernyén, és var, hogy a felhasznald
megnyomja az OK gombot.

Eldugras tipusa:
@ Uzenet

() Figyelmeztetés
@ Hiba

= Eldugras

] i ]

-

BTy

Eléugro ablak megtekintése

[ ] Program végrehajtasanak leallitdsa ennél az eléugrd ablaknal

G Szimulacio
o Valodi robot

LAl

Sebesség =———1{ l100%

| € Elozd || Tovabb B |

Az elbugroé egy Uzenet, amely akkor jelenik meg a képernydn, amikor a program eléri a programfan az
eléugré csomdpontot. A Parancs fiil alatt koppintson az lires mezére, és a képernyén megjelend

billenty(izet segitségével hozzon létre szbveges tartalmat a felugré Gzenethez. Az lizenetek legfeljebb
255 karakterre korlatozottak.

Kivalaszthatja a Széveg legordiilé men(t, ha azt szeretné, hogy a felugré lizenetben széveg helyett
egy valtozé jelenjen meg.

Kivalaszthatja a Program végrehajtasanak ledllitdsa ennél a felugré ablaknal lehetéséget, hogy a

program a felugré ablak megjelenésekor lealljon.

A program végrehaijtasa soran, amikor megjelenik a felugré tGizenet, a program folytatasahoz

koppintson az OK gombra a felugré parbeszédpanelen.
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1.23.12. Parancs: Leallas

& Fajl 03:50:16 CCCC 0
rProgram rﬁ;\TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

o Utpont_I -
W Move/ | rag-

s Utpont 2 | Leallit
= Beallitas
" Raklap A program végrehajtasa ennél a pontnal megall.

W Mintazat

¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1
= Bedllitas =
= Varakozas
o Kilgpes_1
’» Lehalmozas
0 StartPos_1
¢V Irany
@ FromPos_1
o ToPos_1
¢ ¥ ValogatasSorreng
o StackPos_2
= Besliitas
= Varakozas
o Kilgpeés 2
= Varakozas
¥ Mappa
= <lires=
= Megjegyzes
= Leallit v |
< | I [»]

Sl > |

OSzimuIécié
Sebessé Elbz6 Tovabb
@ vaisiirooor (1B D] M sebessag ——Cnoon @ eiozo_|[ Tovano #

A program végrehaijtasa ennél a pontnal megall.

Felhasznaloi kézikonyv 159

UR3

Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6ijog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

1.23.13. Parancs: Megjegyzés

& Fajl

rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

03:50:16 CCCC 0

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

W Move]
o (tpont_1
W Move/
o Utpont_2
= Beallitas
" Raklap
W Mintazat
¢ W PalletSequence
o Megkdzelites_1
© PatternPoint_1
= Bedllitas
= Varakozas
© Kilepes_1
% Lehalmozas
0 StartPos_1
¢V Irany
a FromPos_1
o ToPos_1
¢ W ValogatasSorrendg
o StackPos_2
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilgépes 2
= Varakozas
V Mappa
= <ljres

= Megjegyzes

-

] i ]

Megjegyzés

Adjon meg megjegyzést:

Sl <>

OSzimuIécié
Seb & 1—0
@ vaissironer 144/ D] sebeceg

Lehet6séget ad a programozonak, hogy szévegvonalat adjon a programhoz. Ez a sz6vegvonal nem
csinal semmit a program végrehajtasa alatt.

| € Elozd || Tovabb B |
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1.23.14. Para

& Fajl

ncs: Mappa

rProgram rﬁ\Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

03:50:16 CCCC '0

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

Robotprogram
¥ Move)

o (Jtpont_1
T Move)

o (tpont_2
= Beallitas
7o Raklap

WV Mintazat

= Besliitas

o Kilgpes_1
% Lehalmozas
o StartPos_1
¢V Irany
@ FromPos._.
@ ToPos_1

= Beallitas
o Kilepes 2

= Varakozas
% Mappa

¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1

= Varakozas

¢ V¥ ValogatasSorrend
o StackPos_2

= Varakozas

Mappa

Egy mappa egyszerlen programsorok gyljteménye.

Adjon meg a programfaban megjelenitendd szdveget:

= Mappa

1

-

[Tl i

[Tl [] Programfa mappa elrejtése

EYE

v

0 Szimulacio
o Valodi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

A Mappa parancs egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa
takaritasara és a program olvashatosaganak és navigalhatésaganak megkdnnyitésére szolgal.

A Mappa nincs hatassal a programra és annak végrehajtasara.
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1.23.15. Parancs: Hurok

& Fajl

rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |

03:50:17

ccce @

=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

¥ WV Falletseguence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1
= Bealiitas
= Varakozas
o Kilepes_1

Yo Lehalmozas

o StartPos_1

¢ W Irany
° FromPos_1
@ ToPos_1

¢ W ValogatasSorrend
@ StackPos_2
= Bealiitas
= Varakozas

o Kilepes_2
= Varakozas

= Leallit
= Eldugras
= iddzitd_1
V Movel
¢V Irany: Alap X+
= Eddlig

Hurok

Valassza ki, hanyszor kellene a programot végrehajtani ebben a
hurokban,

o Mindig hurok
G Hurok X-szer:
S Hurokszam Valtozo neve

(3 Hurok, amikor a kifejezés lgaz

O

V' Hurok

] i ]

-

Sl | <>

G Szimulacio )
@ valadi robot IE”EHEI Sebesség =———1 J100%

| € Elozd || Tovabb B |

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastol fliggéen a hattér programparancsok vagy
végtelenul hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott koralmény valés. Amikor megadott
alkalommal hajt végre egy ciklust, egy erre a célra szolgal6 hurokvaltozé (a fenti képernyéképen
loop_1)jon létre, amely a hurkon bellli a kifejezésben hasznalhato. A hurokvaltozo 0 értektol N - 1
értékig szamol.

Amikor a hurokban egy kifejezést végfeltételként hasznalunk, a PolyScope felajanlja a kifejezés
folyamatos kiértékelésének lehetéségét, igy a ,hurok” nem csak minden egyes iteracié utan, hanem
barmikor megszakithato a végrehajtasa soran.

1.23.16. Parancs: Ha

AzIfandIf...Else utasitasok megvaltoztatjak a robot viselkedését az érzékeld bemenetek vagy a
valtozo6 értékek alapjan.
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& Fajl 03:50:20 CCCC O
fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
=névtelen= l/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
T StartFos_I -
9V Irany
o FromPos_1 Ha
o ToPos_1
- V¥ VdlogatdsSorre] Az adott szenzor bemenete vagy programvaltozs allapotatél flggéen a kivetkezd sorokat
© StackPos_2 végrehajtjak.
= Beallitas
= Varakozas Ha
o Kilépes 2

= Varakozas
[1Ellendrizze a kifejezést folyamatosan

= Ledllit
= Eldugras
= jddzitd_1
BV Moval
& W irany: Alap X+
= Eddig
¥ Hurck

=

= <jres=
& Parancssor
=var_2=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1

bW Ha ..

AIPF:gra;;Hl — | Elself hozzaadasa || Elself eltavolitasa |

dl l vl |

|Q”""” ” p— | | Még hozzaadasa |

1S [ [ ——

Valasszon feltételeket a Kifejezés-szerkesztében, amelyek kifejezéseket alkotnak az 1 £ statement. If a
condition is evaluated as True, the statements within this I £ command are executed. An I £ statement
can have only one E1se statement. Use Add ElseIf andRemove ElseIf toaddandremove
Elself expressions.

Select Check Expression Continuouslytoallow If,ElseIf and Loop statementsto be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an I £ statement is evaluated
as False, the E1seIf or Else utasitas alkalmazasaval.

MEGJEGYZES

Ha vannak utpontok egy Ha kifejezésen bellil vagy egy Hurok kifejezésen bellil a
Kifejezés folyamatos ellen6rzése opcidval, hozzaadhat egy stopj() vagy egy stopl()
parancsot a kifejezés utan, hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez egyarant érvényes a
Ha és Hurok parancsokra (lasd 1.23.15. Parancs: Hurok on the previous page
szakasz).
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1.23.17. Parancs: Alprogram

& Fajl

03:50:20 CCCC '0

rProgram rﬁ_\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

-0

-

-

?

T StartFos_I -
¢V Irany
@ FfromPos_1
o ToPos_1
¢V ValogatasSorr:
o StackPos_2
= Besllitas
= Varakozas
o Kilepes 2
= Varakozas
¥ Mappa

= Megjegyzes

= Leallit

= Eldugras

= jddzitd_1

WV Movel

¢V irany: Alap X+
= Eddig

W Hurok

= =(jres=
[E Parancssor
=var_2:=2 *force() ||
P Hivas- Alprogram_1
WV Ha ...

= <Uress-

<]

}E Alprogram 1 v |

T [ T»l

Alpr‘og ram 1 Atnevezés |

Egy alprogram mutathat egy fajlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja ez a
program.

Alprogram-fajl

<Nincs fajl kivalasztva=

Fajl betoltese

| Alprogram mentése || Alprogram térlése

[ Tartsa naprakészen az alprogram fajljat ezel a programmal

[] Alprogram fa elrejtése

Sl <>

0 Szimulacio
o Valodi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

Egy alprogramba helyezhetlink olyan programrészeket, amelyekre tébb helyen van sziikség. Az
alprogram lehet egy kulénallé fajl a lemezen, és lehet rejtett fajl, hogy megvédijik az alprogramot a
véletlen valtoztatasok ellen.
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Parancs: Szubrutin hivas

@ Fajl 03:50:20 CCCC 0
l/Program | i Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

<névtelen=> l/Parancs rGrafika rSzerkezet rvéltnz()k

U StartFos_1 -
W iran | . ;.
T ompos 1 Alrutin hivasa
o ToPos_1
¢ ¥V ValogatasSorre
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas
¥ Mappa

=t

Valasza ki, melyik alrutint hivja be ennél a pontnal a program végrehajtasakor.

|Alprogram_l |v|

5=
= Megjegyz
= Leallit
= Eldugras
= jddzitd_1
V Movel
¢V irany: Alap X+
= Fddig

W Hurok

= <iress>
B Parancssor
=yar_2:=2 * forcel)
P Hivas- Alprogram_1
BV Ha ..

= <lires=>

=

=

Alprogram_1 -
] Il [ T*]

S| <> |

S T I LI Tt etem || ton® |

Egy szubrutin-hivas lefuttatja az alprogram programsorait, majd visszatér a kdvetkez6 sorra.
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1.23.18. Parancs: Hozzarendelés

Q Fajl 03:50:19

rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

=névtelen= rParancs rGrafika rSzerkezet rVéItoz()k |

= Beallitas a

= Varakozas

o Kildpés_1 Kij elolés Forras |Kifejezés

Yo Lehalmozas Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értékével.
0 StartPos_1
¢V Irany

o FrompPos_1 Valtozo Kifejezés
a ToPos_1 - |

¢V ValogatasSorreng var_2 v | = 2 *force()

© StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
© Kilépés 2
= Varakozas
WV Mappa

Atnevezés

= Megjer
= Ledllit
= Eldugras
= iddzitd_1
¥V Movel
¢V Irany: Alap X+ | —
= Fddig
W Hurok
= <lires=
[E Parancssor |
=var_2:=2 *force() > |
] 1 [Te]

Sl <>

OSzimuIécié
e 5
@ vaiscirobor (1B ] ] sebessas oo [ €ceze || rosos |

Ertékeket rendel valtozokhoz. Egy kijeldlés a jobb oldali kiszamitott értéket adja a bal oldali valtozénak.

Ez hasznos lehet komplex programokban.
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1.23.19. Parancs: Paracsf3jl

& Fajl 03:50:17 CCCC O
rProgram rﬁ-.TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
TPatternFoint_I| o
= Beallitas P
= Varakozas Parancssor kodja Egyenes |~/
o Kilepes_1
Yo Lehalmozas . . R . )
o StartPos_1 Alabb megadhat széveget, amelyet parancssorkédként a URController végrehaijt,
¢ W Irany I
@ FromPos_1
° ToPos 1 |
¢ W ValogatasSorrend
© StackPos_2
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas

= Leallit

= Eldugras
= iddzitd_1
¥V Movel
¢ W Irany: Alap X+
= Fddig
W Hurok
= <ljres .
[E Parancssar v |
< | I [»]

Qs>
O vavaranet (][ ] sobesty oo ®een || Toven

A Parancs alatti legorduld lista a kovetkez6 lehetéségeket kinalja:

» A Sor elem arra szolgal, hogy egyetlen sornyi URscript programkodot irjunk az Expression
Editor segitségével 1.21.1. Képernyén megjelend kifejezésszerkesztok 101)

* AF3jl elem arra szolgal, hogy URscript parancsfajlokat irjunk, szerkesszlink vagy betéltsink.

Az URscript parancsfajlok irdsara vonatkozo utasitasokat a Parancsfajl (Script) kézikdnyvben talal a
tamogatasi webhelyen (http://www.universal-robots.com/support).

A URScript fajlban megadott fliggvények és valtozok hasznalatra elérheték a programban a
PolyScope-ban.
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1.23.20. Parancs: Esemény

& Fajl

03:50:31 CCCC O

rProgram rﬁ-.TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

§ v Mappa

= Ledllit
= Eldugras
= jddzitd_1
9V Movel
¢ W irany: Alap X+
= Eddig
¢V Hurok
= <=(jres=
[ Parancssor
=vyar_2:=2 *force()

¢V Ha.
@ = Raklap
V Mintazat
¢ W PalletSequenc
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépes_3
[P Alprogram_1
= ) =

3 Eaiemen-jlr

[«] Il [ Tl

P Hivas- Alprogram_I—

Esemény

Egy Esemény hasonld egy Megszakitdshoz, azonban egy eseményben a féprogram
végrehajtasa folytatddik, amig az eseménykdd végrehajtasa alatt van. Amig az
esemény végrehajtasa alatt van, 0j eseményeknek nincs hatasuk.

£z adott szenzor bemenete vagy programvaltozd allapotatdl fliggben a kivetkezd
sorokat végrehajtjak.

Sl <>

G, [ s ——ao [swn | Lroutnn |

Esemény hasznalhato egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mivelet elvégzésére vagy valtozé
bedllitasara, amikor a bemeneti jel magas. Példaul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel magas
lesz, az esemény program varhat 200 ms-ig, majd visszaall ismét alacsonyra. Ez a f programkddot
sokkal egyszeribbe teheti abban az esetben, amikor egy kils6 gép elinditasa emelkedd oldalon
torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az események ellenérzésére minden vezérlési ciklusban
egyszer kerul sor (8 ms) .
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1.23.21. Parancs: Szal

& Fajl 03:50:31 CCCC 0
rProgram rﬁ\Telepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
=TeQJEQYZES a
= Lealli
= Eldugras =
= jddzitd_1 Szal
v MOVQ’L Egy végrehajtasi szal egy parhuzamos program, amely a fé program mentén fut, Egy
¢V Irany: Alap X+ végrehajtas szal végrehajthat I/O-t, varhat jelekre és beallithat valtozokat,
= Eddig
¢ W Hurok Hasznos mas gépek kontrollalasara, amig a robot fut.

= <res=
[E Parancssor
=var_2:=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha ..
= <(jress=
¢ < Raklap
WV Mintazat
¢ ¥ PalletSequenc|
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Beallitas 2
= Varakozas
o Kilépes 3
[ Alprogram_1

= <lres=

- Hurkok drakké

|‘q|||ﬁ|| : ” ‘.l__l_:‘ | [[] Program végrehajtasanak kivetése

OSzimuIécié
e 5
@ vaiscirobor (1B ] ] sebessas oo [ €ceze || rosos |

A végrehaijtasi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehajtasi szal egy kiilsé gép
kontrollalasra hasznalhato a robotkartol fliggetlendl. Egy végrehajtasi szal kommunikal a robot
programjaval valtozdkkal és kimeneti jelekkel.
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1.23.22. Parancs: Kapcsolo

& Fajl 03:50:35 CCCC O
rProgram rLTelepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Inic. valtoz... -
W Robotprogram 4 2
V Valtas ... Valtas
7 Movef
v @ Utpont_1 Hasznalhat kapcsold allitast, hogy a program folyasat kontrollélja, Ezek
? Move/ =—| lecserélik a komplex Ha...Ha még allitdsckat, és a kifejezéséhez
o Utpont_2 értéktartomanyokat tesztelhet,
= Beallitas

9= Raklap

¢ ¥V Mintazat: Neg)
o sarokl_1
o sarok2_1 Valtas
o sarok3_1
o sarok4_1

¢ W PalletSequenc
o Megkdzelité
@ PatternPoin
= Beasllitas
= Varakozas

o Kilepes_1
¢ o= Lehalmozas Eset
o StartPos 1
-V Irany
© FromPos_1 | = | Eset [iincs kielslés ~|
o ToPos_1
¢V ValogatasSorm—

o StarkPng 2| ¥ |
[ Il [ Tr]

R« <>
Gemsics —iqallp B[] s o s Lo |

A Kapcsol6 eset konstrukcio hatasaraa robot viselkedése az érzékelé bemen6 jelek vagy valtozo
értékek alapjan modosulhat. Hasznalja a Kifejezés szerkeszt6t az alapfeltétel leirasara, és
hatarozzon meg olyan eseteket, amelyekben a robotnak e megadott Swi tch. If the condition is
evaluated to match one of the cases, the lines inside the Case are executed. IfaDefault Caseal-
parancsaira kell tovabblépni, majd a sorok végrehajtasara csak akkor kertl sor, ha nem talal mas
egyezl esetet.

[] Alapértelmezett eset

Mindegyik Switch can have several Cases andone Default Case.Switches canonly have one
instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the screen. A Case
parancs eltavolithatd a képerny6rél ehhez a kapcsoléhoz.
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1d6zitd

@ Fajl 0350017 CCCC 0
l/Program | i Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

<=névtelen= l/ Parancs r Grafika |/ Szerkezet rvéltnz()k |
T Utpont_2 -
= Beallitas sy e
5, Raklap Idozito
¥V Mintazat —— Méri azidét, A mért idé megjelenik a valtozdban
¢ W PalletSequence
o Megkdzelités_1 | / | |id62|’t6_1 |v|
@ PatternPoint_1
= Bealiitas
= Varakozas
o Kilepes_1 o EHizlE
Yo Lehalmozas
0 StartPos_1
¢V Irany @ Vvisszaslitas
@ FromPos_1
a ToPos_1
¢ W ValogatasSorrend
© StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilepes_2
= Varakozas
V Mappa

=

(J Lealitas

= e .
= Ledllit
= Eldugras
= idozitd_1 hd
] Il ]

Sl <>
giifﬁiﬁi’ﬁot [0 [ ][ ] sebesseq ——=Cnoo | ®ciozo || Tovabb |

Egy |d6zité méri annak az idének a hosszat, amelyik a program specifikus részének futasa alatt telik el.
Egy programvaltozé tartalmazza az id6zit6 inditasa 6ta eltelt id6t, és ez lathaté a Valtozok fiilon és a
Futtatas fulon.
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1.23.23. Parancs: Mintazat

& Fajl 03:50:21 CCCC O
rProgram r&TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |
=névtelen= rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

% Raklap = . »
¥V Mintszat Mintazat
¢ ¥V PalletSequencs
o Megkdzelite Egy mintazat olyan helyzetek csoportja, melyeket végig kell menni,
o PatternPoint | Mintazatok hasznalhatok sokkal tobb raklapozashoz stb.
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_1 L
b & Lehalmozas Helyzetek vonalon Egyenes ~
0 StartPos_1 =
& ¥ irany
2 !;_;C;;‘JSP_OIS—I Helyzetek négyzetben Negyzet .‘uk‘_._‘_“::r.
¢ ¥V ValogatasSorre
o StackPos_2 LI
:igi;}:jzsas Helyzetek dobozban Doboz ‘ el
o Kilépés 2 Bl =
= Varakozas

Helyzetek listaja Lista - -

= Eldugras
= jddzitd_1
PV Movel |

. I a7
‘| Il [ »]

Sl > |

Q muacs e[| 1] | sebesseg =———Cr00x | ®ciozo |[ Tovabb® |

A Mintazat parancsot hasznalhatja a robotprogram helyzeteinek szemléjére. A Mintédzat parancs egy
helyzetnek felel meg minden egyes végrehajtasnal.

Mintazat megadhato6 négy tipus egyikeként. Az els6 harom esetben,Sor , Négyzet vagy Doboz
hasznalhaté poziciokhoz egy szokasos mintazatban. A szabalyos mintazatot jellemz6 pontok szama
hatarozza meg, ahol a pontok meghatarozzak a mintazat szélét. A Sor esetében ez a két végpont, a
Négyzet esetében ez harom a négy sarokpontbdl, és a bx Doboz esetében ez négy a nyolc
sarokpontbdl. A programozo6 megadija a helyzetek szamat a mintazat széleinek mindegyikével. A
robotkontrollalé ezutan kiszamitja az egyedi mintazathelyzeteket, aranyosan 6sszeadva a
szélvektorokat.

Ha a keresztezendd helyzetek nem alkotnak szabalyos mintazatot, akkor a Lista lehet6séget lehet
valasztani, ahol az 6sszes helyzet listajat a programozé adja meg. Az a méd, ahogyan a helyzetek
barmilyen elrendezése realizalhato.

A mintazat meghatarozasa

Amikor a Doboz mintdzatot valasztjak, a képerny6 az alabb lathatdra valt.
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Q Fajl 03:50:30 CCCC O
fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |
@ =névtelen= l/Parancs | Grafika | szerkezet | valtozok |
% Raklap o

¥ Mintazat: Dobo. - -
I @ sarokl_1 sarok8 1
@ sarok2_1
o sarok3_1
o sarokd4_1
0 sarok5_1
0 saroké_1 |
0 sarok7y_1
o sarok8_1
¢ ¥V PalletSequence
o Megkdzelites|
o PatternPoint |
= Beallitas —
= Varakozas
o Kilepes_1
t—e» Lehalmozas
0 StartPos_1
9V Irany
o FromPos_1

o ToPos_1 @%:6 .
&

| E helyzet modositasa |

Mozgatas ide |

¢ ¥V ValogatasSorre
o StackPos_2
= Beallitas

= \Varakozas ’ - =
o Kilépes 2 | — o
= \Varaknzs | 2 3
] i [ 1]
Q] <> |

Qmuacs e[| | sebessis ==———Cro0x [ ®e0z || Tovan® |

A Doboz mintazat harom vektort hasznal a doboz oldaldnak meghatarozasahoz. Ez a harom vektor
négy pontként van megadva, ahol az elsd vektor az egyes ponttol megy a kettes pontig, a masodik
vektor a kettes ponttol a harmas pontig, a harmadik vektor pedig a harmas ponttél a négyes pontig.
Mindegyik vektort intervallumszamlalo szamok osztjak fel. A mintazat egy specifikus helyzetét ugy
szamitjak ki, hogy az intervallumvektorokat egyszerlien aranyosan hozzaadjak.

A Sor és Négyzet mintak hasonléan mikddnek.

Szamlal6 valtozoét hasznalnak a mintazat helyzeteinek keresztezése alatt. A valtozd neve a Mintazat <
parancs-képernydn lathato. A valtozoé ciklusokban veszi fel 0-t6l X* Y* Z- 1-ig a szamértékeket, ahol a
szamérték - a mintaban szerepl6 pontok szdma. Ez a valtozo kijeldlésekkel manipulalhato, és
hasznalhaté kifejezésekben.

1.23.24. Parancs: Ero

MEGJEGYZES

Ha ezt a funkciét a szallitészalag kbvetéssel egyidejlileg hasznalja, ez a programban
belsd ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a szallitoszalag kévetéssel egyidejlleg.

Az Eré méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol nem fontos az aktualis TCP helyzete az el6re
meghatarozott tengely mentén, de ehelyett egy kell6 eré sziikséges ezen tengely mentén. Ha példaul a
robot TCP ivelt fellileten gordiil, egy munkadarabot tol vagy huz.
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Az Eré méd tamogatja bizonyos nyomatékok alkalmazasat elére meghatarozott tengelyek korl is. A
robotkar megkisérel gyorsulni az adott tengely mentén, ha semmi sem akadalyozza egy olyan
tengelyen, ahol nem nulla értéka erét allitottak be. Habar kivalasztottak egy tengelyt megfeleléként, a
robotprogram még mindig megprobalja a robotot a tengely mentén mozgatni. Az erd kontrollalasa
azonban biztositja, hogy a robotkar még mindig megkézelitse a meghatarozott erét.

MEGJEGYZES

HaaIf,ElseIforLoop,andtheCheck Expression Continuously optionis
selected, youcanadd anend force mode () parancsfajlban van egy Erd
csomopont a kifejezés végén a kilépéshez az erd-vezérlésbal.

FIGYELMEZTETES
1. Kerlilje a nagy lassitast kdzvetlenil az eré6 modba lépés elbtt.

2. Kerlilje a nagy gyorsitast az eré médban, mivel ez csdkkenti az eré vezérlési
pontossagat.

3. Kertlje a megfelel6 tengelyekkel parhuzamos mozgéast az er6 médba lépés

elott.
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o Kilépés_3
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Tipus
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Az erdparancs alatti programrész erd madban
fut majd. Eré mdodban a robot szabadon
alkalmazhat meghatarozott erdt a kivalasztott
funkcio irényaba.

Az alabbi tesztgombbal, egyltt a Freedrive
gombbal, a Tanito fiiggeléken tesztelheti az
erd modot,

v Sza.l'_l - —
¢ =Erd - |
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Funkciévalasztas

A Funkcidé menl azon koordinata-rendszer (tengelyek) kivalasztasara szolgal, amelyet a robot hasznal
majd a mikddése soran Eré médban. A meniben olyan funkciok talalhatok, amelyeket a telepités
soran hataroztak meg (lasd 1.22.12. Telepités — Funkciok 125).

Eré mdd tipusa

Az alabbiakban felsorolt kényszeritett izemmdd-tipusok hatarozzak meg a kivalasztott tulajdonsag
ertelmezését.

» Egyszeri: Csak egy tengely lesz megfelel6 kényszer-izemmaddban. Az e tengely mentén
fellépd erd beallithato. A kivant eré mindig a kivalasztott funkcio z tengelye mentén kerdl
alkalmazasra. Sor funkcidk esetén azonban az y tengelyiik mentén.

+ Keret A keret-tipussal halad6 szintl hasznalatot érhet el. Itt a szabadsag mind a hat tengelyének
valé megfelelés és erék fliggetlenlil kivalaszthatok.

+ Pont: Ha a Pontot valasztja, a feladatkeret y tengelye a robot TCP fel6l a kivalasztott funkcio
origoja felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott tulajdonsag origdja kdzotti tavolsagnak legalabb
10 mm-nek kell lennie. A feladatkeret a futasidében gy valtozik, ahogy a robot TCP helyzete
valtozik. A feladat keretének x és y tengelye a kivalasztott funkcio eredeti tajolasatol figg.

* Mozgas: A mozgas azt jelenti, hogy a feladatkeret a TCP mozgasanak iranyaval valtozik. A
feladat keretének x tengelye a TCP mozgasi iranyanak kivetitése lesz a kivalasztott funkcio x és y
tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely merdleges a robotkar mozgasara és a kivalasztott
tulajdonsag x-y sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex utvonal mentén sorjatlanit, ahol a
TCP mozgasara meréleges er6 sziikséges.

Amikor a robotkar nem mozog: Ha ugy kertl er6 médba, hogy a robotkar nyugalomban van,
nem lesz kezelhet6 tengely, amig a TCP sebessége meghaladja a nulla értéket. Ha késébb,
mikdzben még mindig er6 mdédban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat keretének
ugyanaz a tajolasa, mint legutdbb, amikor a TCP sebessége nullanal nagyobb volt.

Az utols6 harom tipus esetében a tényleges feladatvaz futtataskor megtekintheté a grafika flilén (lasd
1.23.32. Grafikus lap 182), amikor a robot eré6 médban miikodik.

1.23.25. Az er6 értékének kivalasztasa

* Az er6 vagy nyomaték beallithatd a megfelel6 tengelyekhez, a robotkar pedig beallitja a
helyzetét, hogy elérje a kivalasztott erét.

* A nem megfelel6 tengelyek esetén a robotkar kdveti a program altal beallitott roppalyat.

Halado paraméterek esetében az er§ Newtonban [N] kertl meghatarozasra, forgatasnal a nyomaték
Newton-méterben [Nm] kerlil meghatarozasra.
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MEGJEGYZES
Az alabbiakat kell tennie:
* Hasznalja kilon szalona get _tcp force () parancsfajl funkciot a tényleges

erd és nyomaték értékek beolvasasahoz.

+ Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges erd és/vagy nyomaték kisebb, mint a
kért.

1.23.26. Hataréertékek kivalasztasa

Az dsszes tengely esetében beallithatd hatarérték, de ezek jelentése kildonb6z6 a megfeleld és nem
megfelel6 tengelyeknek megfeleléen.

+ Kezelhetb: A hatarérték aTCP azon maximalis sebessége, amely megengedhet6 a tengely
mentén/koril. A mértékegységek [mm/s] és [fok/s].

* Nem kezelhets: A hatarérték az a maximalis eltérés a program palyajatél, amely megengedett a
robot védelmi ledllitasait megel6zéen. A mértékegységek [mm] és [fok].

1.23.27. Ero beallitasainak tesztelése

A Teszt feliratu be/ ki gomb a Freedrive gomb viselkedését a hordozhato kezel6egység hatoldalan
normal szabadonfuté modroél erd-parancs tesztelésre valtja.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot a Hordozhato kezel6egység hatoldalan
megnyomijak, a robot ugy miikédik, mintha a program elérte volna ezt az er6 parancsot, és igy
ellenérizni lehet a beallitasokat a teljes program tényleges futtatasa el6tt. Kiilonésen hasznos ez a
lehet6ség annak ellenérzésére, hogy a megfelel6 tengelyek és erdk kivalasztasa helyes. Egyszerien
tartsa a robot TCP-t egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masik kezével, és jegyezze meg,
hogy a robotkar milyen iranyban tud/nem tud mozogni.

A képerny6 elhagyasakor a teszt gomb automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a Freedrive
gomb a Hordozhaté kezel6egység hatoldalan ismét a szokasos Freedrive mddhoz hasznalhato.

A Szabadonfuté gomb csak akkor hatasos, ha a kényszerités (Force) parancshoz érvényes funkciot
valasztott.
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1.23.28. Parancs: Raklap

& Fajl 03:50:21 CCCC O
rProgram r&TeIepités r Mozgas r [1{e] r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
< Raklap =
¥V Mintazat R a kl ap

¢ ¥V PalletSequencs
o Megkdzelités——
@ PatternPoint |

Egy raklapmiivelet lehetévé teszi, hogy a robot elvégeze ugyanazt a mozgassorrendet és
miveleteket tobb kilénbdzé helyzetben. Ez hasznos lehet raklapozashoz vagy hasonld
miveletekhez. Egy raklapmivelet az alabbi sikfunkcidkbal all

= Beallitas

= Varakozas @ Tobb helyzetben elvégzendd programsorrend

o Kilepes_1 & The Mintazatlistaként vagy racsként megadva

<= Lehalmozas & Opcionalis inditas elétti sorrend, melyet az elsé helyzet eldtt kell elvégezni,
o StartPos_1 = & Opcionalis befejezés utani sorrend, melyet az utolsé helyzet utan kell elvegezni,
& ¥ irany
o FromPos_1
o ToPos_1

¢ ¥V ValogatasSorre
o StackPos_2
= Beallitas 1
= Varakozas

o Kilepes_2
= arakozas

= Eldugras

= iclGizitS 1
¥V Movel —

-4l ] [l sorrend inditas elétt

[ IIl [ ]
|Q ”‘.‘| | < | [] sorrend befejezés utan
G Szimulacio . N
© Valsdi robot Sebesség =———1{ l100% | € Elozo || Tovabb B |

Egy raklap mivelettel egy mozgassorozatot lehet elvégezni mintaként megadott helyek soraban (lasd
1.23.23. Parancs: Mintazat 172). A mintazatban mindegyik helyzetnél a mozgasok sorrendje a
mintazat helyzetéhez képest fut.

Raklapmivelet programozasa

1. Hatarozza meg a mintazatot.

2. Keészitsen Raklap szekvenciat a berakodashoz/kirakodashoz minden egyes pontnal. A sorrend
leirja, mit kellene tenni mindegyik mintazat helyzetében.

3. Hasznalja a valaszt6t a szekvencia-parancs képerny8jén annak meghatarozasahoz, hogy a
szekvenciaban mely utpontoknak kell megfelelni a mintazat helyzeteinek.

Raklapsorrend/Horgonyozandé sorrend

A Raklap szekvencia csomopontban a robotkar mozgatasai a raklap helyzetéhez viszonyitottak. A
szekvencia viselkedése olyan, hogy a robotkar a minta altal meghatarozott poziciéban van a Régzitési
helyzet/mintazat-pontnal. A megmarado helyzetek mind mozognak majd, hogy illeszkedjenek. Ne
hasznalja a Mozgatas parancsot egy szekvencian bellil, mivel ez nem lesz a rogzitett helyzethez
viszonyitott.
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“BeforeStart”

Az opcionalis Inditas elétt szekvenciat kozvetlenll a mlivelet megkezdése el6tt futtatjak. Ez
hasznalhat6 a kész jelek varasahoz.

“AfterEnd”

Az opcionalis Vége utdn szekvenciat a mivelet befejezésekor futtatjdk. Ez hasznalhato a jelszallitd
mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kdvetkezd raklapot.

1.23.29. Parancs: Keresés

A kereseés funkcio egy érzékel6t hasznal, hogy meghatarozza, amikor a helyes helyzetet eléri a
megfogashoz vagy a tétel leejtéséhez. Az érzékeld lehet nyomdgombos kapcsold, nyomasérzékeld
vagy kapacitiv érzékeld. Ezt a funkcio a tételhalmokon térténd munkahoz készilt kiilénbdzé
tételvastagsagokkal, vagy ahol a tételek pontos helyzetei nem ismertek vagy tul nehéz programozni.

= |[i Y [i

Ha egy rakassal végzendd munkaban keresést programozunk, meg kell hataroznunk a kévetkezéket:

* s-kiindulé pont.
» d-arakasiranya.

* |- arakasban lév6 elemek vastagsaga.

Ennek tetején meg kell hatarozni azt az allapotot, amikor a kdvetkez6 halomhelyzetet eléri, és egy
specialis programsorrendet, melyet az egyes halomhelyzeteknél elvégeznek. A sebességet és
gyorsulasokat szintén meg kell adni a halommliveletbe bevont mozgashoz.
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Halmozas
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Kereseési tipus kivalasztasa

Keresd tajolast egy
s kiindulasi helyzet és egy d tévolsag ad meg.

Walasszon a halmozas és lehalmozas kozitt

Halmozas Lehalmozas

oy i Ti

o Szimulacio
o Valddi robot

IE”E”E”:I Sebesség =—=—=L_N00%

Rakasolaskor a robotkar kiindulsi helyzetbe mozog, majd ellenkezé iranyban haladva keresi a
kovetkezb rakas- poziciot. Amikor megtalalta, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specialis
sorrendet. A kdvetkez6 alkalommal a robot a megjegyzett poziciobol kezdi a keresést, megndvelve a
munkadarab vastagsagaval abban az iranyban. A halmozas akkor fejezédik be, amikor a halom

| 4 Elozo || Tovabb = |

magassaga nagyobb néhany meghatarozott szamnal, vagy amikor egy érzékeld jelez.
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Lehalmozas
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Leemeléskor a robotkar a kiindulasi helyzetbél adott iranyba mozogva keresi a kdvetkez6 elemet. A
képerny6n a korliilmény meghatarozza, amikor eléri a kbvetkez6 tételt. Amikor a kdriilmény kielégitd, a
robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specialis sorrendet. A kdvetkez6 idékdrben a robot elkezdi a
keresést a megjegyzett helyzettél, Iépésenként a tétel vastagsaga szerint, az iranyba.

| Visszaallitas alaphelyzetbe |

Kiindulasi helyzet

A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi miivelet kezdddik. Ha a kiindulasi helyzetet kihagyja, akkor a
rakas a robotkar aktualis helyzeténél kezdédik.
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Irany
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Az iranyt két helyzet adja meg, €s azt az elsé helyzet(i TCP és a masodik helyzet(i TCP kdzotti
helyzetkllonbségként szamitjak ki.
Megjegyzés: Egy irany nem foglalkozik a pontok tgjolasaval.

Kovetkez6 halmozasi helyzet kifejezése

A robotkar az iranyvektor mentén mozog, mikdzben folyamatosan értékjeli, hogy a kdvetkezd halom
helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést szamitott értéke True, a specialis szekvenciat hajtja végre.

“BeforeStart”

Az opcionalis Be foreStart szekvenciat kozvetlenul a mivelet megkezdése elbtt futtatjak. Ez
hasznalhat6 a kész jelek varasahoz.

“AfterEnd”

Az opcionalis A f terEnd szekvenciat a m(ivelet befejezésekor futtatjak. Ez hasznalhaté a jelszallitd
mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kdvetkezd halmot.

Sorrend felvétele/elhelyezése

A felszedés/elhelyezés egy specialis program-szekvencia, melyet a Raklap mivelethez (lasd 1.23.28.

Parancs: Raklap 177) hasonléan minden rakasolasi pozicioban elvégez a rendszer.
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1.23.30. Parancs: Szallitoszalag kdvetése

MEGJEGYZES
Ha ezt a funkciot a Kényszeritéssel egyidejlileg hasznalja, ez a programban belsé
ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a kényszeritéssel egytttesen.

A robot konfiguralhato az egyik konfiguralt szallitdszalag (1. szallitoszalag) mozgasanak kdvetésére.
Amikor a telepitésben meghatarozott Szallitészalag kévetése elemet szakszerilien konfiguraltak, a
robot Ugy igazitja ki mozgasat, hogy kdvesse a szallitdszalagot. A Szallitészalag kévetése program
csomopont elérheté a Varazslok filrl a Struktara fil alatt. E csomdpont alatti minden mozgas
engedélyezett a szallitdszalag kdvetése kdzben, de a szallitdszalaghoz viszonyulnak. A Szallitészalag
kdvetése beallitas a Telepités fil alatt (lasd 1.22.13. Szallitdszalag kovetésenek beallitasa 133
szakasz) lehetdséget nyuijt a robot konfiguralasara abszolut és differencial kodoldval, illetve linearis és
korbefuto szallitoszalagokkal.

MEGJEGYZES

A vezérlbdobozcsak egyetlen szallitdszalaggal (1. szallitdszalag) hasznalando
egyetlen differencial kodolot tud kezelni.

1.23.31. Parancs: Letiltas

A tiltott programsort egyszeriien atugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltdsa késdbb
megsziintethetd. Ez gyors mddja a program moédositasanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
karosulna.

1.23.32. Grafikus lap

Az aktualis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP uUtvonala 3D-s nézetben lathatd, a mozgas
szegmensek feketék, az atmenet szegmensek (a mozgas szegmensek kozotti atmenetek) pedig
zoldek. A z6ld pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal a programban. A robotkar
3D rajzan lathato a robotkar aktualis helyzete, a robotkar arnyéka pedig azt mutatja meg, hogyan
szandékozik a robotkar elérni a képerny6 bal oldalan kivalasztott utpontot.
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Ha a robot TCP aktualis helyzete megkdzelit egy biztonsagi vagy indité sikot, vagy a robot-szerszam
tajolasa megkozeliti a szerszam tajolasanak hatarértékét (lasd 1.19.12. Hatarok 81), akkor a
hatarérték harom dimenzids dbrazolasa lathato.

Amikor a robot programot futtat, a hatarértékek vizualis megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely azon sik
oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezheté.

Az inditésikok kék és zdld szinben, és sik oldala felé mutatd apro nyillal jelennek meg, ahola Normal
mod hatarértékei (lasd: 1.19.6. Biztonsagi modok 75) aktivak.

Az eszkdz tgjolas hatarértekeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkéz aktualis
tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett terliletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mér nincs a hatarerték kézelében, akkor a 3D-s bemutato elt(inik. Ha a
TCP megsérti a hatarértéket vagy a megseértéshez agyon kdzel keriil, akkor a hatarérték vizualizacidja
pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithat6 és elforgathato, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képernyd jobb
tetején talalhatd gombok letiltatjak a kiilénbdz6 grafikus komponenseket a 3D-s nézetben. Az als6
gomb kapcsolja ki/be a kdzeli hatarok vizualizacidjat. A bemutatott mozgas-szegmensek a kivalasztott
program csomoponttdl fliggnek. Ha a Move csomoépontot valasztotta ki, a mozgas megjelenitett
palyajat azon mozgas hatarozza meg. Ha egy Utpont csomépontot valasztott ki, a kijelz6n a mozgatas
kovetkezé ~ 10 Iépése lathato.
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1.23.33. Szerkezet lap

& Fajl 03:50:13 CCCC O
rProgram rLTelepités rMozgés rIIO rNaplé |
=névtelen= [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
% Robotprogram e
= <dires> A programszerkezet szerkesztoje
A csomopont elhelyezésének beéllftésa
Beszlras
[‘Alap | Specialis | Varazslék |
Mozgas Utpont
Varakozas Beallitas
Elougras Leallit
Megjegyzés Mappa
Szerkesztés
| fMozgés | | Masolas || Beillesztés | | Tiltas |
| ¥ Mozgas | | Kivagas | | Tarles |
Q muacs e[| 1] | sebesseg =———Cr00x [ «ei0z0 ][ Tovabb® |

A programszerkezet lap lehetséget ad kilénféle tipusu parancsok beillesztésére, mozgatasara,
masolasara és eltavolitasara.

Uj parancs beillesztéséhez, végezze el a kdvetkezé lépéseket:
1. Valasszon egy létez6 programparancsot.
2. Valassza ki, hogy az uj parancsot a kivalasztott parancs folé vagy ala kell beilleszteni.
3. Nyomja meg a gombot a beilleszteni kivant parancs tipusahoz. Az Uj parancs részleteinek

bedllitasahoz menjen a Command fllre.

A parancsok a gombokkal mozgathatok/kldnozhatok/tdrélhetok a szerkesztés keretben. Ha egy
parancsnak alparancsai vannak (a parancs mellett haromszoég van), akkor az 6sszes alparancs is
mozgathatd/klonozhatd/térdlhetd.

Nem az dsszes parancs illeszkedik az 6sszes helynél egy programban. Eléfordulhat, hogy a
Waypoints must be under a Move command (not necessarily directly under). E1seIf andElse
commands are required to be after an I £. In general, moving E1seIf parancsok rendezetlenek. A
valtozokhoz értékeket kell kijeldlni, mielétt hasznalhatok.
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1.23.34. Valtozok lap

& Fajl 03:51:00 CCCC O
rProgram rﬁ\Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
=névtelen= [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok | |

= Inic. valtoz... o Tarlées

v ‘%":ﬁ;gg gram Valtozs ~ [ Ertek
¢ 7 Move/
o (tpont_1
¢ ¥ MovepP
o (Jtpont 2
0 Valtozd
¢ V¥ CirclaMove
o ViaPoint_1
o Végpont 1 ——
= Beallitas
9= Raklap
¢V Mintazat: Nég)
o sarokl_1
o sarok2_1
@ sarok3_1
o sarok4_1
¢V PalletSequenc
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Besllitas
= Varakozas
o Kilgpes_1
¢ oo Lehalmozas
o StartPos_1 —

o T lrany il

] Il 1 |
R« <>

GSzimuIécié
Seh & I—O Elb6zb Tovabb
@ vaissironer 144/ D] sebeceg [z ][ ovave & ]

A Valtozok fulon lathatdk a az éppen futd program valtozdinak €16 értékei, és a program futdsai kdzott
a rendszer itt vezeti a valtozok listajat és értékeit. Csak akkor jelenik meg, amikor van megjelenitend6
informacid. A valtozék a nevik szerint abécé-rendben jelennek meg. A valtozé nevei a képernydn
legfeljebb 50 karakterként jelenik meg, a valtozok ertékei pedig legfeljebb 500 karakterrel lathatok.
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1.23.35. Parancs: Valtozok inicializalasa

& Fajl

l/ Program r A Telepités

rMozgés rIIO rNaplé |

03:50:34 CCCC O

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

= Inic. valtoz... o
% Robotprogram
¢V Move/
o (Jtpont_1
¢V Move/
o (Jtpont_2
= Beallitas
9 as Raklap
¢ V¥ Mintazat: Neg)
o sarokl 1
o sarok2_1
o sarok3 1 [
o sarok4_1
¢V PalletSequenc
o Megkdzelité
o PatternPoin
= Bedllitas
= Varakozas
o Kilepes_1
9o lLehalmozas
a StartPos_1
¢V irany
o FromPos_1
o JoPos_1
¢ W ValogatasSorn
o StackPos 2 ||

-

=
Il

d [»]

Kiindulasi valtozo ertekek

A Hurok_1 valtozénak nincs kezddértéke
cnt_1 =10

cnt_2=10

A iddzitd_1 valtozdnak nincs kezddértéke
interpolalds_1 = 0.0

A tartas_1 valtozonak nincs kezddértéke
A tartas_2 valtozonak nincs kezddértéke
A tartas_3 valtozonak nincs kezddértéke

A var_2 wvaltozénak nincs kezdéértéke

Valtozo Kifejezés

[ K-

O

Sl > |

‘ Kifejezés torlése ‘

G Szimulacio
o Valodi robot

LAl

Sebesség =———1{ l100%

| € Elozd || Tovabb B |

Ez a képernyd lehetdvé teszi a valtozo értékek beallitasat miel6tt a program (és minden végrehaijtasi
szal) végrehajtasa elkezdbdik.

Valasszon valtozét a valtozok listajabdl arra rakattintva, vagy a valtozokivalasztd négyzet segitségével.
Egy kivalasztott valtozo esetén kifejezés adhaté meg, amely a valtozé értékének beallitasahoz
hasznalandé a program kezdetekor.

Ha az El6z6 futtatas értékének megtartasa jeldlénégyzetet bejeldli, akkor a valtozot a Valtozok flldn
talalhat6 induld értékre allitja (lasd 1.23.34. Valtozok lap on the previous page). Ez lehetévé teszi, hogy
a valtozdk fenntartsak az értékeiket a program végrehajtasai kozott. A valtozé megkapja az értékét a

kifejezésbdl, ha a program elészor fut, vagy ha az érték lapot torolték.

Valtozo torélheté a programbdl, ha a nevét lresre allitjak be (csak sz6k6zok).
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1.24. Beallitas képerny6

Robot beallitasa o

Robot inicializalasa

Képernyd kalibralasa

URCaps

Halozat

Nyelv

Jelszo beallitasa

URSoftware 3.7.0 (febr. 02 2021)

Idé

Frissités

Vissza

* Robot inicializalasa Ugras az inicializalo képernyére, lasd 1.20.6. Inicializacios kepernyd 98.

* Nyelv és méntékegységek Konfiguralja a felhasznaloi fellilet nyelvét és mértekegységeit, lasd
1.24.1. Nyelv és mértékegységek on the next page.

* Robot frissitése Frissiti a robot szoftverét egy Ujabb verziora, lasd 1.24.2. Robot frissitése 189.

+ Jelsz6 bedllitdsal.ehetvé teszi a robot programozasi részének zarolasat, hogy jelsz6 nélkil ne
lehessen hozzaférni, lasd: 1.24.3. Jelszo beallitasa 190.

+ Képerny6 kalibralasa Kalibralja az érintéképernyé ,érintését”’, lasd 1.24.4. Kepernyd
kalibralasa 191.

+ Halézat beallitasa Megnyitja a felhasznaloi fellletet az Ethernet haldzat beallitdsahoz a robot
vezérlddoboza szamara, lasd: 1.24.5. Halozat beallitasa 192.

+ 1d6 beadllitasa Beallitjia a rendszer idejét és datumat, és konfiguralja az 6ra kijelzés formatumat,
lasd 1.24.6. |d6 beallitasa 193.

+ URCaps bedllitasa A telepitett URCaps, illetve a telepitési és eltavolitasi opciok attekintése,
lasd 1.24.7. URCaps beallitasa 194.

* Vissza Visszatérés az tidvozl6 képernydhoz.
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UNIVERSAL ROBOTS

1.24.1. Nyelv és mértékegységek

Robot beallitasa

Robot inicializalasa

Képernyo kalibralasa

Nyelv kivalasztasa

Rendszer

Magyar

Billentylzet
Int'l English |+

Jelszo beallitasa

1dé

Frissités

Vissza

URCaps
Halozat [ English programming
i Mértékegységek kivalasztasa

o Mértékegységek
G U.5, szokasos

Az Uj beallitasok érvényre juttatasahoz inditsa djra a PolyScope-ot

Ezen a képernydn valaszthato ki a PolyScope-ban hasznalt nyelv, mértékegységek és billentylizet

nyelve.

A kivalasztott nyelvet hasznaljak majd a PolyScope kiilénb6zé képernydin lathatd szovegekhez, illetve
a beagyazott sugoban. Jeldlje be az "Angol nyelvii programozast", hogy a parancsok neve a
robotprogramokban angolul jelenjen meg. A PolyScope-ot Ujra kell inditani a valtoztatasok érvénybe

|épéséhez.

A PolyScope 6sszes eléugro billenty(lizete a kivalasztott billentylizet nyelvet hasznalja majd.
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1.24.2. Robot frissitése

Robot beallitasa 0

Robotszoftver frissitése

Robot inicializalasa

Képernyd kalibralasa

URCaps
Halozat Helyezen be egy USE meghajtot, majd kattintson a "Keresés..." gombra a
lehetséges frissitések listajanak megjelenitéséhez
Nyelv Leiras

Jelszo beallitasa

1dé

Frissités

Vissza ‘ ‘

A szoftverfrissitések USB-memoriardl telepitheték. Helyezzen be egy USB memodriat, és kattintson a
Keresés elemre a tartalma megjelenitéséhez. A frissités elvégzéséhez valasszon egy fajlt, kattintson a
Frissités elemre, és kdvesse a képernydn megjelend utasitasokat.

FIGYELMEZTETES

Mindig ellendrizze a programokat szoftverfrissités utan. A frissités modosithatja a
palyakat a programjan. A frissitett szoftver specifikaciéit megtalalja, ha megnyomja a
"?" gombot, amely a GUI jobb felsd sarkaban talalhaté. A hardverspecifikaciok
ugyanazok maradnak, és az eredeti kézikdnyvben megtalalhatok.
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1.24.3. Jelszo beallitasa

Robot beallitasa

Robot inicializalasa

Képernyo kalibralasa

URCaps

Halozat

Nyelv

Jelszo beallitasa

1dé

Frissités

Vissza

Rendszerjelszo

Uj jelszé

Uj jelszé megerdsitése

Biztonsagi jelszo

Uj jelszd

Uj jelszé megerdsitése

]
]

Alkalmazas

]
]

Alkalmazas

Két jelszd tamogatott. Az elsd egy opcionalis rendszerszint(i jelszo, amely megakadalyozza a robot
bedllitasanak jogosulatlan modositasat. Amikor beallitjdk a robotjelszot, a programok betdlthetok és
végrehajthatdk a jelszé nélkiil, de a felhasznalonak meg kell adnia a helyes jelszét, hogy programokat
hozhasson létre vagy mddosithasson.

A masodik egy kételez6 Biztonsagi jelszd, amelyet helyesen kell beirni a biztonsagi konfiguracio

modositasahoz.

MEGJEGYZES
A biztonsagi konfiguraciéo modositasahoz, be kell allitani a Biztonsagi jelszot.

FIGYELMEZTETES
Adjon meg rendszerjelszét, hogy felhatalmazassal nem rendelkezé személyek ne
mddositsdk a robot telepitését.
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1.24.4. Képerny0 kalibralasa

X

Mutasson nagyon pontosan a kék kereszt kiizepére.

Meégse

Az érint6képernyd kalibralasa Az érintéképerny6 kalibralasahoz kbvesse a képernyén megjelend
utasitasokat. Legjobb, ha hegyes, nem fém targyat hasznal, példaul egy zart tollat. A jobb eredmény
elérésében segit a tlirelem és a figyelem.
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UNIVERSAL ROBOTS

1.24.5. Halozat beallitasa

Robot beallitasa

Robot inicializalasa

Képernyo kalibralasa

URCaps

Halozat

Nyelv

Jelszo beallitasa

1dé

Frissités

Vissza

Halozat

\falassza ki a haldzati modszerét
(J pHcP
O Statikus cim

@ Letiltott haldzat

3¢ nem csatlakozik halézathoz!

Halozat részletes beallitasai:

IP cim
Alhalézati maszk:

Alapértelmezett atjard:

Preferalt DNS kiszolgald:

Alternativ DNS kiszolgald:

Alkalmazza

Az Ethernet haldzat beallitasara szolgal6 panel. A robot alapvetd funkcidihoz nincs sziikség Ethernet
csatlakozasra, és alapértelmezésként ez le van tiltva.
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1.24.6. 1d6 beallitasa

Robot beallitasa 0

Robot inicializalasa

Képernyo kalibralasa

URCaps

Halozat

Nyelv

Jelszo beallitasa

1dé

Frissités

Vissza

Ido beallitasa

1dd formatum: alassza ki az aktualis idot:

@avw [ [x][+]
Glzérés

03 49 55

Datum beallitasa

\alassza ki a mai datumot:

| 2021. februdr 2. |

Datum formatum:
@ 2021, februar 2.

@ 2021.02.02,
(@ 2021.02.02.

Az (0 beallitasok érvényre juttatasahoz inditsa djra a PolyScope-ot

Ujrainditas

Allitsa be a rendszer idejét és datumat, és konfiguralja a kijelzé formatumat az 6ra esetében. Az 6ra a
Program futtatasa és Robot programozasa képerny6kon jelenik meg. Megérintve a datum réviden
megjelenik. A GUI-t ujra kell inditani a valtoztatasok érvénybe lépéséhez.
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1.24.7. URCaps beallitasa

Robot beallitasa 0

...... URCaps

Aktiv URCaps

Képernyo kalibralasa u A=l )

URCaps

Halozat T
URCap informacic

[»

URCap neve: Hello World

Nyelv Verzio: 1.0.0.SNAPSHOT

Fejlesztd: Universal Robots

Elérhetdségi adatok: Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
Jelszo beallitasa Leiras: Hello World sample URCap

Szerzli jog: Copyright (C) 2009-2019 Universal Robots. All Rights
Reserved

1dé Licenctipus: Sample license

Licenc:

Example:

Frissités Copyright (c) .

All rights reserved.

1]

T o climdanilog i A i o I ) £ irla iila +

Vissza | dL | | = | o Ujrainditas

A felsé listaban megtalalhato az 6sszes telepitett URCaps attekintése. Egy URCap-re kattintva
megjeleniti annak meta-adatait (beleértve az URCap nevét, a verzidjat, licencet stb.) a list alatti URCap
InformationURCap terileten.

A kattintas az + button in the bottom of the screen to install a new URCap. A file chooser is shown
where a . urcap file can be selected. Click Open and PolyScope will return to the setup screen. The
selected URCap will be installed and a corresponding entry will appear in the list shortly after. Newly
installed or uninstalled URCaps require PolyScope to be restarted and the Restart gombra
engedélyezett.

Az URCap eltavolitasdhoz egyszer(ien valassza kiaz URCap elemet a listabdl, majd kattintson a -
gombra. A URCap elt(inik a listabdl, de Ujrainditasra lesz szlikség.

A listdban egy bevitel mellett lathatd ikon a URCap allapotat jelzi. A kiilénb6z6 allapotok
meghatarozasa alabb talalhaté:

o URCap ok
A URCap telepitése és futasa normalis.

URCap hiba
A URCap telepitésre kertilt, de nem tud elindulni. Forduljon a URCap fejleszt6jéhez.

© URCap djrainditas szlikséges
A URCap telepitése éppen most tdrtént, és Ujrainditas sziikséges.

Az URCaps informacié mezdben jelennek meg a hibatizenetek és az URCap-pal kapcsolatos
tajékoztatas. Az észlelt hib(a)ak tipusatdl figgben kuldonbdz6 hibalizenetek jelennek meg.
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2. Szojegyzék

0. leéllitasi kategoria
A robot mozgasa a robot aramellatasanak azonnal megsziintetésével all le. Ez nem kontrollalt
ledllas, ahol a robot eltérhet a programozott utvonaltdl, mivel minden illesztést a lehetd
leggyorsabban megfékeznek. Ez a védé6 leallitas hasznalatos, ha biztonsaggal kapcsolatos
hatarértéket haladnak meg vagy a vezérlérendszer biztonsaggal kapcsolatos részeiben fellépd
hiba esetén. Tovabbi informaciot talal itt: l1&sd ISO 13850, vagy IEC 60204-1.

1. ledllitasi kategdria
A robot mozgasa a robot szamara elérhetd aramellatassal, hogy elérjék a megallitast, majd
aramtalanitas, amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a robot a programozott ttvonal
mentén folytatja a mozgasat. Az aramellatas akkor szlinik meg, amikor a robot megallt. Tovabbi
informaciét talal itt: lasd ISO 13850, vagy |IEC 60204-1.

2. leallitasi kategoria
Kontrollalt leallas ugy, hogy a robot szamara elérheté marad az aram. A biztonsaggal kapcsolatos
vezérlérendszer figyeli, hogy a robot a leallasi helyzetben marad. Tovabbi informacio talal itt: 14sd
IEC 60204-1.

3. kategoria
A kategoriafogalom nem Osszetévesztendd a leallasi kategoriafogalommal. A kategoria arra az
architektura-tipusra vonatkozik, amely egy bizonyos teljesitményszint alapjaul szolgal. A 3.
kategoriaju architektura egy jelentds tulajdonsaga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet a
biztonsagi funkcio elvesztéséhez. Tovabbiinformacio talal itt: lasd ISO 13849-1.

Teljesitmenyszint
A Teljesitményszint (PL) egy kuilén szint, amely a vezérlérendszerek biztonsaggal kapcsolatos
részeinek képességeit hatdrozza meg, hogy biztonsagi funkcidkat végezzenek elére lathatod
korilmények kdzott. A PLd a masodik legmagasabb megbizhatdsagi besorolas, amely azt jelenti,
hogy a biztonsagi funkcio kiildndésen megbizhatd. Tovabbi tajékoztatast talal itt: lasd ISO 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC)
a besorolt teljesitményszint eléréséhez végrehajtott diagnosztika hatékonysaganak mértéke.
Tovabbi tajékoztatast talal itt: lasd 1ISO 13849-1.

MTTFd
A veszélyes hibaig eltelt atlagidé (MTTFd) az az érték, mely szamitasokon és teszteken alapul,
melyeket a besorolt teljesitményszint eléréséhez hasznalnak. Tovabbi tajékoztatast talal itt: lasd
ISO 13849-1.

Integrator
Az integrator olyan személy, aki a végleges robottelepitést tervezi. Az integrator felel a végleges
kockazatértékelés elkészitéséért, és neki kell biztositania, hogy a végleges telepités megfeleljen a
helyi jogszabalyoknak és rendeleteknek.

Kockazatértékelés
A kockazatértékelés az 6sszes kockazat azonositasanak és megfelel6 szintre térténd
csokkentésének atfogo folyamata. A kockazatértékelést dokumentalni kell. Tovabbi tajékoztatasert
forduljon ide: ISO 12100.
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Egytittm(ik6dé robotalkalmazas
Az egytittm(ikédé fogalom a kezeld és a robot kdzoétt fennalld egytittmiikédésre utal egy robot-
alkalmazasban. A pontos meghatarozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1 és 1ISO 10218-2.
szabvanyokban.

Biztonsagi konfiguracio
A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és interfészek a biztonsagi konfiguralasi paraméterek
segitségével konfiguralhatok. Ezeket a szoftver interfészén keresztiil hatarozzak meg, lasd |1. rész
PolyScope kézikonyv 69.

2.1. Index

A

add Action 155
AfterEnd 178
Anchor Position 177

B

Base 93

Base feature 125
BeforeStart 178
Blend parameters 147
Blending 146

Box pattern 172-173

C

Configurable I1/0 23

control box 21, 23, 39, 97, 107, 137
Control Box 1, 119, 182

Conveyor Tracking 182

Conveyor Tracking Setup 133
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D

Direction Vector 154

E

Ethernet 37
EtherNeVvIP 117
Expression Editor 170

F

Feature 125, 133
Feature menu 175
Folder 161

Frame 175

Freedrive 116, 126, 176

G

General purpose I/0 23

/0 21,23, 25,97,107, 117,119
Installation 182

Installation variables 119

J

Jointload 137
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L

Line pattern 172-173
List (pattern) 172

M

MODBUS 108, 121, 123, 133
Motion 175

Mounting bracket 1

Move 97,127,146, 157, 177
MovelL 127

MoveP 127

N

Normal mode 183

P

Pallet Sequence 177
Pattern 172-173

Point 175

PolyScope 1, 93, 95-96, 162
popup 158

Pose Editor 127

Program 97

Program Tree 142-143

R

Recovery mode 100
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risk assessment 1
robotarm 119,175,179
Robotarm 21,137,180

S

Safety I/0 23, 25
Safety instructions 41
Script manual 2

Service manual 2

Set 157

Simple 175

Square pattern 172-173
Structure 182

Switch Case construction 170

T

Teach Pendant 1, 176
Test button 176

Tool Center Point 112
Tool feature 125

Tool /0 33

U

Until 153

Until Distance 155
Until Expression 155
UR+ 2
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Vv

Variables 144, 185
Voltage 108

W

Wait 156

Warranty 45

Waypoint 145-146, 152,177, 183
Waypoints 95

Wizards 182

Wrist3 93
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