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1. El6sz6 UNIVERSAL ROBOTS

1. ElOsz0

Gratulalunk Onnek az Gj Universal Robotstipust robot megvasarlasahoz.

A robot programozhaté eszkéz mozgatasara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos
jelek segitségével. Extrudalt aluminium csdvekbdl és illesztésekbdl allo 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
kdvetkezbket:

* Vezérlédoboz és hordozhat6 kezel6egység

* Tartokonzol a vezérl6dobozhoz

* Szerel6konzol a Tanité fuggelékhez

* Kulcs a Vezérlédoboz kinyitasahoz

* EUROMAP 67 kabel

* Erintéceruza lézerrel

* Ez akézikdnyv

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) 1.5. Biztonsag 5 fejezetben kdzolt 6sszes

biztonsagi utasitast be kell tartani.

Felhasznaldi kézikdnyv 1
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1.3. Jelen kézikonyv olvasasa

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

Hardvertelepitési kézikbnyv
A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikényv
A robot programozasa

EUROMAP 67 Interface
Az EUROMAP 67 felhasznaloi fellilet hasznalata

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

1.4. Hol talalhatok tovabbi informacidokat?

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

* Jelen kézikbnyv mas nyelvi valtozatai
* PolyScope kézikényv

* A Szerviz kézikényv 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 sziksége van, egy helyen - a végeffektoroktdl és tartozékoktdl a vizualizald
kamerakig és szoftverekig. Az sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR robotokba térténd
beépitésre, biztositva az egyszerd telepitést, megbizhaté miikddést, egyenletes felhasznaloi
tapasztalast és kdnny(i programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer Programhoz
csatlakozasra, hogy elérje az uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy
felhasznalobaratabb termékeket tervezziink a UR robotokhoz.

UR5 2 Felhasznaloi kézikdnyv
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1.5. Biztonsag

1.5.1. El6sz6

Ez a fejezet fontos biztonsagi informaciot tartalmaz, amelyet az URe-Series robotok integratora
koteles elolvasni és megérteni, mielbtt a robotot el§szér aram ala helyezné.

Ebben a fejezetben az els6 alrészek altalanosak. A késébbi alrészek specifikus miiszaki adatokat
tartalmaznak a robot beallitasra és a programozasara vonatkozéan. A(z) 1.6. Biztonsaggal
kapcsolatos funkciok es felhasznaloi felluletek 23 fejezetben ismertetjik és meghatarozzuk a
biztonsaggal, kiilénésen az egylttmikodé alkalmazasokkal kapcsolatos funkciokat.

A(z) 1.6. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok es felhasznaloi fellletek 23 fejezetben, illetve a(z)
1.5.7. Kockazatértekelés 15 szakaszban kdzolt utasitasok és utmutatas kildndsen fontosak.

Alapvet6 betartani és kdvetni az 6sszes dsszeszerelési utasitast és utmutatast, mely e kézikbnyv
mas fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Killénosen figyelni kell a figyelmeztetés szimbélummal megjelend szovegekre.

MEGJEGYZES

A Universal Robots minden és barmilyen felelésséget harit, ha a robot (kar
vezérlédoboza és/vagy tanito fliggeléke) megsértil, vagy azt barmilyen médon
megvaltoztatjak vagy médositjak. A Universal Robots nem tarthaté felelésnek
semmiféle karért, amely a robotot vagy mas berendezést érint, ha az programozasi
hiba vagy a robot rossz miikodésének kdszénhetd.

1.5.2. Ervényesség és felelésség

A jelen kézikdnyvben talalhaté informaciok nem fedik le a teljes robotalkalmazas tervezését,
telepitését és mikddését, sem az dsszes periféridlis berendezést, amely hatassal lehet a teljes
rendszer biztonsagara. A teljes rendszert a robot telepitési orszagaban érvényes szabvanyok és
szabalyok biztonsagi el6irasai szerint kell tervezni és telepiteni.

A UR robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az orszag ide vonatkozd biztonsagi
jogszabalyait és rendeleteit betartsak, és hogy kikliszobdljék a jelentbs veszélyeket a teljes
robotalkalmazasban.

Felhasznaldi kézikdnyv 5 UR5
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Ide tartozik, tobbek kdzott:

Kockéazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

Mas gépek és tovabbi biztonsagi eszkdzok illesztése, ha a kockazatértékelés ezt hatarozza
meg

A szoftver szakszer( biztonsagi beallitasai

Biztositani, hogy a felhasznalé nem fog semmilyen biztonsagi intézkedést modositani

Validalni a teljes robotrendszer megfeleld elrendezését és telepitését

Meghatarozni a hasznalati utasitasokat

Megjeldlni a robot telepitését vonatkozé jelekkel és az integrator elérhetéségével

Osszegydijteni a teljes dokumentaciot egy technikai fajlban; beleértve a kockazatértékelést és
jelen kézikdnyvet

1.5.3. A felel6sség korlatozasa

URS
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A jelen kézikdnyvben megadott 6sszes informaciot nem szabad a UR garanciajaként értelmezni
arra vonatkozo6an, hogy az ipari banasmod nem okoz sérulést vagy kért, még akkor sem, ha az ipari
banasmaod megfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak.

1.5.4. Figyelmeztetd szimbolumok jelen kézikdonyvben

Az alabbi szimbolumok meghatarozzak a veszélyszinteket meghatarozo alairasokat jelen
kézikdnyvben. A terméken ugyanezeket a figyelmeztet jeleket hasznaljuk.

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy elkerllhetetlenll veszélyes elektromos helyzetet, amely, ha nem
kertlik el, halalt vagy sulyos sériilést eredményezhet.

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy elkeriilhetetleniil veszélyes helyzetet, amely, ha nem kertlik el, halalt
vagy sulyos sérllést eredményezhet.

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy potencialisan veszélyes elektromos helyzetet, amely, ha nem kertilik el,
sérilést vagy a berendezés komoly karosodasat eredményezheti.

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy potenciadlisan veszélyes helyzetet, amely, ha nem kertlik el, sérulést
vagy a berendezés komoly karosodasat eredményezheti.

FIGYELMEZTETES

Ez jelzi egy potencialisan veszélyes, forro fellletet, amely, megérintve,sértlést
eredményezhet.

> B b P P
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VIGYAZAT
Ez olyan helyzetet jelez, amely, ha nem kertilik el, a berendezés karosodasat
eredményezheti.

1.5.5. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Ez a fejezet néhany altalanos figyelmeztetést és dvintézkedést tartalmaz, amelyek jelen kézikényv
kilénb6z6 részeiben megismételédhetnek vagy magyarazatra kertilhetnek. Mas figyelmeztetések
és ovintézkedések is jelen vannak ebben a kézikényvben.

FIGYELMEZTETES
A robotot és az 6sszes elektromos berendezést az 1.8. Mechanikai felhasznaloi

felulet 33 és 1.9. Elektromos felhasznaldi felllet 39fejezetekben talalhato
specifikaciok és figyelmeztetések szerint kell felszerelni.

UR5 8 Felhasznaldi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

ii FIGYELMEZTETES

1.
Gy6z6djon meg arrol, hogy a robotkar és az eszkoz/végeffektor megfeleléen
és biztosan a helyére van csavarozva.

2.
Gy6z6djoén meg arrdl, hogy a robotkarnak béséges helye van a szabad
mozgashoz.

3.
Gy6z6djén meg arrdl, hogy a biztonsagi intézkedéseket és/vagy a robot
biztonsagi konfiguraciés paraméterek beallitottak a programozok, a kezel6k
és a mellettiik allék védelme érdekében, a kockazatértékelésben
meghatarozottak szerint.

4.
Ne viseljen laza ruhazatot vagy ékszert, amikor a robottal dolgozik.
Gy6z6djon meg arrél, hogy a hosszu hajat felkototte, amikor a robottal
dolgozik.

5.
Soha ne hasznalja a robotot, ha karosodott. Példaul, ha az illesztés kupakja
laza, t6rétt vagy nincs meg.

6.

Ha szoftver hibat jelez, azonnal nyomja meg a vészleallitét, irja le a
kérulményeket, melyek a hibahoz vezettek, keresse meg a megfelelé
hibakédokat a naplé képerny6n, és forduljon a forgalmazéhoz.

Felhasznaloi kézikdnyv 9 UR5
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A7.

10.

11.

12.

13.

Ne csatlakoztasson biztonsagi berendezéseket normal I/O kapcsokhoz. Csak
a biztonsaggal kapcsolatos I/O kapcsokat hasznalja.

Gy6z6djon meg arrdl, hogy megfelel6 telepitési beallitdsokat hasznaljon (pl.:
robotszerelési szog, tdmeg a TCP-ben, TCP eltolas, biztonsagi konfiguracio).
Mentse és toltse be a telepitéfajlokat a programmal egyitt.

A freedrive funkcio (Impedancia/Backdrive) csak ott hasznalhatd ebben a
telepitésben, ahol a kockazatértékelés ezt lehetbvé teszi. Az
eszkodzoknek/végeffektoroknak és akadalyoknak nem lehetnek éles széleik
vagy hegyes pontjaik.

Gy6z6djon meg arrél, hogy figyelmezteti az embereket, hogy fejiket és
arcukat tartsak a m(ikédd vagy miikddését hamarosan elkezdé robot elérési
terdletén kivdl.

Ismerje a robot mozgasat, amikor a tanito fliggeléket hasznalja.

Ha a kockazatértékelés meghatarozza, akkor ne lépjen be a robot biztonsagi
tartomanyaba vagy ne érintse meg a robotot, amikor a rendszer miikédik.

Az Utkozések nagy mozgasi energiat szabaditanak fel, amely nagy
sebességeknél és nagy hasznos terhelésnél jelentésen nagyobb. (Kinetikus

1 2
e 5Mass - Speed )
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15.

16.

Kllénb6zb gépek kombinalasa ndvelheti a veszélyt vagy Uj veszélyt hozhat
létre. Mindig a teljes telepitésen végezzen atfogd kockazatértékelést. Az
értékelt kockazattol, az alkalmazhato, kiilonb6z6 szintl funkcionalis
biztonsagtol fliggden; illetve amikor kilénb6zd biztonsagi és vészleallitasi
teljesitményszintekre van sziikség, mindig valassza a legmagasabb
teljesitményszintet. Mindig olvassa el és értelmezze az 6sszes, a telepitésben
hasznalt berendezés kézikonyvét.

Soha ne végezzen médositasokat a roboton. Médositassal az integrator
szamara elére nem lathaté veszélyt hozhat Iétre. Az 6sszes hivatalos
Ujraszerelést az 6sszes vonatkozé szervizkézikényv legujabb verzidja szerint
kell végezni.

Ha a robotot extra modullal (pl. euromap67 felhasznaloi fellilet) vasarolta,
akkor nézze meg a modult a vonatkozo kézikdnyvben.

inf FIGYELMEZTETES

A robot és a vezérlédoboza miikddés kdzben hét generdl. Ne bantsa vagy
érintse meg a robotot miikédés kdzben vagy kdézvetlenlil miikédés utan, mivel
a hosszu ideig tart6 érintkezés kényelmetlenséget okozhat. A robot
leh(itéséhez kapcsolja ki a robotot, és varjon egy orat.

Soha ne tegye az ujjat a vezérlédoboz belsé fedele mogé.

Felhasznaloi kézikdnyv 11 UR5
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if VIGYAZAT

1.
Amikor a robot kombinalt vagy olyan gépekkel dolgozik, melyek képesek
megsérteni a robotot, nagyon javasolt az 6sszes funkcié és a robot kiilon
tesztelése. Szintén javasolt a robotprogram tesztelése ideiglenes utpontokkal,
mas gépek munkatertletén kiviil.

2.

Ne tegye ki a robotot allandd magneses térnek. A nagyon erés magneses
mez6 karosithatja a robotot.

UR5 12 Felhasznaloi kézikdnyv
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1.5.6. Javasolt felhasznalas

A UR robotok ipari robotok, melyek eszkdzok/végeffektorok és rogzitett tartozékok kezelésére
javasoltak, vagy komponensek vagy termékek feldolgozasara vagy szallitasara. A robot mikdodési
kornyezetét részletezé feltételeket a és fliggelékek tartalmazzak.

A UR robotokat specialis biztonsaggal kapcsolatos funkcidkkal szerelik fel, melyeket kifejezetten az
egyuttmdkodé mikodésre terveztek, ahol a robotrendszer keritések nélkul és/vagy emberrel egyitt
mUikodik.

Az egyuttmikoédé mikodés csak nem veszélyes alkalmazasokhoz javasolt, ahol a teljes
alkalmazas, beleértve az eszkozt/végeffektort, munkadarabot, akadalyokat és mas gépeket,
jelentds veszély nélkili az adott alkalmazas kockazatértékelése szerint.

A javasolt felhasznalastol eltéré barmilyen hasznalat vagy alkalmazas megengedhetetlen helytelen
hasznalatnak tekintendd. Ide tartozik, tobbek kozott:

Hasznalat robbanasveszélyes kérnyezetben.

Hasznalat orvosi és életvédelem szempontjabdl kritikus alkalmazasokban.

Hasznalat élelmiszerrel, italokkal és/vagy gyogyszerészeti termékekkel kozvetlen
érintkezésben all6 alkalmazasokban.

Felhasznaldi kézikdnyv 13 UR5
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Hasznalat kockazatértékelés elvégzését megel6zéen.

A megadott specifikacidkon kivili hasznalat.

Hasznalat hegymaszasi segédeszkdzkent.

Az engedélyezett miikbdési paramétereken kivili mikddtetés

URS 14
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ii FIGYELMEZTETES

Ezt az ipari robotot csak a Felhasznaloi kézikbnyvben megadott
rendeltetésszeril hasznalatnak és el6irasoknak megfelel6éen hasznalja.

A terméket nem arra tervezték vagy nem arra szantak, hogy veszélyes
helyeken vagy robbanasveszélyes kornyezetekben hasznaljak.

A terméket nem arra tervezték vagy nem arra szantak, hogy a betegekkel
érintkezésben vagy a kdzellkben orvosi célokra alkalmazzak.

A terméket nem tervezték és nem szantak olyan alkalmazdsokhoz, amelyek
megkovetelik a specialis higiéniai és/vagy kozegészséguigyi elbirasok
betartasat, példaul ételekkel, italokkal és/vagy gyogyszerészeti termékekkel
valo kdzvetlen érintkezés tekintetében.

Tilos a rendeltetéstél, specifikacioktdl és tanusitvanyoktél eltéré barmilyen
felhasznalas vagy alkalmazas, mivel ennek kdvetkezményeként eléfordulhat
halal, személyi sértilés és/vagy anyagi kar.

NEM RENDELTETESSZERU HASZNALAT ESETEN A UNIVERSAL ROBOTS
KATEGORIKUSAN MEGTAGAD MINDEN KIFEJEZETT VAGY VELELMEZETT
CELALKALMASSAGI JOTALLAST.

1.5.7. Kockazatértéekelés

Felhasznaloi kézikdnyv 15 UR5
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Az egyik legfontosabb dolog, ami egy integratorkdtelessége, a kockazatértékelés elvégzése. Sok
orszagban ezt jogszabaly irja el6. Maga a robot egy olyan gépezet, amely csak részben befejezett,
mivel a robot telepitésének biztonsaga a robot beépitésétdl (integralasatodl) fligg (pl.
szerszam/végeffektor, akadalyok és mas gépek).

Javasoljuk, hogy az integrator a ISO 12100 és ISO 10218-2 szabvanyokat hasznalja a
kockazatértékelés lefolytatasahoz. Tovabba, az integrator valaszthatja az ISO/TS 15066 m(iszaki
specifikacié hasznalatat tovabbi utmutatasként.

Az integrator altal elvégzett kockazatértékelésnek figyelembe kell vennie a robotalkalmazas teljes
élettartama alatt végzett 6sszes munkafeladatot, beleértve, de nem kizarolag:

A robot betanitasa a beallitas és a robot telepitésének fejlesztése soran

Hibaelharitas és karbantartas

A robottelepités normal mikédése

A kockazatértékelést azel6tt kell elvégezni, miel6tt a robotkart el6szér helyezik fesziltség ala. Az
integrator altal végzett kockazatértékelés részét képezik a szakszer( biztonsagi konfiguracios
beallitasok, illetve annak meghatarozasa, hogy van-e sziikség tovabbi vészleallitd gombokra
és/vagy mas véddintézkedésekre a konkrét robotalkalmazashoz.

A szakszer( biztonsagi beallitasok meghatarozasa kiiléndsen fontos részét képezi az
egyuttmdkddd robotalkalmazasok kialakitasanak. Tovabbi részletekért Iasd az 1.6. Biztonsaggal
kapcsolatos funkciok és felhasznaldi felliletek 23fejezetet és Il. rész PolyScope

kezikonyv 99szakaszt.

Néhany biztonsagi funkciot kifejezetten az egyuttmikddé robotalkalmazasokhoz terveznek meg.
Ezek a tulajdonsagok a biztonsagi konfiguracid beallitasanal konfiguralhatok, és kiildndsen
lényegesek az integrator altal végzett kockazatértékelés konkrét kockazatainak elemzésében:
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Er6- és teljesitmény-korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba hato szoritéerék és
nyomasok csokkentésére szolgal a robot és a kezeld kdzott bekdvetkezd litkozések esetére.

Mozgasmennyiség korlatozas: A robot és a kezel6 kdzott bekdvetkez6 litkozések esetén a
nagy tranziens energia és litkozési erék csokkentésére szolgal a robot sebességének
csOkkentése altal.

TCP és szerszam/végeffektor helyzet-korlatozas: Kiléndsen az egyes testrészekkel
kapcsolatos kockazatok csdkkentéseére szolgal. Pl. a fej és nyak felé iranyulé mozgas
elkerlléséhez.

TCP és szerszam/végeffektor tajolasanak korlatozasa: Kilondsen a szerszam/végeffektor
és a munkadarab bizonyos teriileteivel és jellemzbivel kapcsolatos kockazatok csokkentésére
szolgal. Pl. a kezel6 felé irAnyuld éles szélek elkeriiléséhez.

Sebességkorlatozas: Kilondsen a robotkar alacsony sebességének biztositasara szolgal.

Az integrator feladata, hogy jelszovédelemmel megakadalyozza az illetéktelen hozzaférést a
biztonsagi konfiguracidhoz.

Egylttm(ikddé robotalkalmazas szandékos és/vagy ésszer(ien elére lathato rendeltetésellenes
hasznalata miatt bekdvetkez6 érintkezéseinek kockazatelemzése sziikséges, és tartalmaznia kell a
kdvetkezbket:

Egyedi lehetséges (itkzések sulyossaga

Felhasznaloi kézikdnyv 17 UR5
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Egyedi lehetséges litk6zések eléfordulasanak valoszinlisége

Egyedi lehetséges tk6zések elkerllésének lehetdsége

Ha a robotot nem egyittm(ik6dd robot-alkalmazasként telepitették, ahol a veszélyeket nem lehet
ésszerlen kikisz6bolni, vagy a kockdzatokat nem lehet elegendd mértékben csdkkenteni beépitett
biztonsaggal kapcsolatos funkcidk segitségével (pl. veszélyes szerszam/végeffektor
hasznalatakor), akkor az integrator altal végzett kockazatértékelés eredményeként meg kell
allapitani tovabbi védéintézkedések sziikségét (pl. a kezelbt a beallitas és programozas alatt védd
engedeélyez6 eszkdz alkalmazasa).

Az alabb felsorolt komoly potencialis veszélyeket a Universal Robots olyan veszélyekként hatarozza
meg, melyeket az integrator kdteles megfontolni.
Megjegyzés: Egyéb jelentds veszélyek fordulhatnak elé egy konkrét robottelepitésnél.

Ujjak becsip6dése a robotkar kabelcsatlakozéja és az alap kézé (0. izlilet).

Ujjak becsip&dése a robotkar labazata és az alap kozé (0. izllet).

Ujjak becsipédése a robot 1. csukloja és a robot 2. csukldja kdzé (3. és 4. izliletek).

A szerszam/végeffektor vagy az eszkoz/végeffektor-csatlakozé éles széleinek és hegyes
végzbdeéseinek athatolasa a béron.
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A robot palyaja kdzelében talalhaté akadalyok éles széleinek és hegyes végzédéseinek
athatolasa a béron.

A robottal val6 érintkezés okozta zuzddas.

Ficam vagy csonttdrés a sulyos teher és egy kemény felllet kdzti Utkdzések miatt.

A robotkart vagy szerszamot/végeffektort tartd laza csavarok okozta kévetkezmények.

A szerszambol/végeffektorbdl kiesé munkadarabok, pl. gyenge megfogas vagy
aramkimaradas miatt.

10.

Kllénb6zd gépek eltérd vészleallitd gombjai miatt bekdvetkezd hibak.

11.

A biztonsagi konfiguracié paramétereinek illetéktelen modositasai miatt bekdvetkezd hibak.

A 1.6. Biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és felhasznaloi fellletek 23 fejezetben és al.14. Leallitasi
id6 és leallitasi tavolsag 65 mellékletben talalhaté a leallasi id6kre és leallasi tavolsagokra
vonatkozé informacio.

1.5.8. Vészleallitas

Mikodtesse a vészleallitd nyomdégombot, hogy a robot minden mozgéasat azonnal leallitsa.
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Megjegyzés: Az IEC 60204-1 és ISO 13850 szabvanyok szerint a vészhelyzeti eszk6zdk nem
biztonsagi berendezések. Ezek kiegészitd véddintézkedések és nem szolgalnak sérilés
megakadalyozasara.

A robotalkalmazas kockazatértékelésébenkell donteni arrél, hogy szlikségesek e tovabbi
vészleallitd gombok. A vészleallité nyomégomboknak meg kell felelnilik az IEC 60947-5-5
szabvanynak (lasd itt: Biztonsagi /0 43).

1.5.9. Mozgatas motoros meghajtassal vagy anélkul

Abban a valészinditlen vészhelyzetben, ha a robot egy vagy tébb izliletét kell mozgatni, és a robot
aramellatasa nem biztosithatd vagy nem kivanatos, akkor kétféle modon lehet a robot iziileteit
mozgasra kényszeriteni:

MEGJEGYZES
Megjegyzés: Szervizhelyzetben az izliletek fékjét ki lehet engedni aramellatas
csatlakoztatasa nélkdil.

Kényszeritett visszahajtas: Kényszeritse mozgasra az izliletet ugy, hogy erételjesen
meghuzza vagy megtolja a robotkart. Mindegyik iztiletfékben van surl6do tengelykapcsold,
amely nagy kényszernyomaték esetén megengedi a mozgatast.

Kézi fékkioldas : Tavolitsa el az iziilet fedelét az azt rogzit6 néhany M3 csavar eltavolitasaval.
Oldja a féket ugy, hogy a dugattyut ranyomja a kis elektromagnesre, ahogyan az alabbi abran
lathato.
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A robotkar kézi mozgatasa kizarolag slirgds vészhelyzeti célokra szolgal, és
karosithatja az izlileteket.

Ha a féket kézzel oldja fel, a gravitacié hatasara a robotkar leeshet. A fék
feloldasakor mindig tAmassza ala a robotkart, szerszamot/végeffektort és
munkadarabot.
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1.6. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi
feluletek

1.6.1. El6sz6

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

FIGYELMEZTETES

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

A felhasznaldi felllet biztonsaggal kapcsolatos tulajdonsagai, bemenetei és kimenetei
konfiguraciojat lasd itt: 1.21. Biztonsagi konfiguracié 101 fejezet, Il. rész PolyScope kézikonyv 99
rész. A biztonsagi készulékek bekotését az elektromos felllethez a 1.9. Elektromos felhasznaloi
felllet 39 fejezetben ismertetjik.

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 vonatkozéan, lasd: 1.5.7.
Kockazatértékelés 15szakasz, 1.5. Biztonsag Sfejezet).

2. Ha arobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését fedezi fel, pl. el van
vagva a vészleallité aramkor egyik vezetéke, eltért egy helyzetérzékel vagy
megsértették egy biztonsaggal kapcsolatos funkcio hatarértékét, akkor 0-as
leallasi kategoria kerlil kezdeményezésre. Jelen fejezet végén soroljuk fel a
legrosszabb eset(i id6t, ami a hiba el6fordulasatol a robot ledllasaig telik el.
Ezt az id6t kell figyelembe venni az integrator altal lefolytatott
kockazatértékelés részeként.

A robot szamos biztonsaggal kapcsolatos funkciéval rendelkezik, melyek a robot csukloi és
szerszam-kézéppontja (TCP) mozgasanak korldtozasara hasznalhaték. A TCP a kimeneti perem
koézéppontja a TCP eltolas hozzaadasaval.

A hatarol6 biztonsaggal kapcsolatos funkciok:

Csukléhelyzet Min. és legfeljebb csuklo szoghelyzete
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Csuklésebesség Max. csukl6 szogsebessége

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

TCP er6 Max. a robot TCP tolbereje

Mozgasmennyiség Max. robotkar impulzusnyomatéka

Energia Max. applied robot arm power

1.6.2. A Biztonsagi rendszer leallasi idéi
A biztonsagi rendszer leallasi ideje az az id§, ami a hibatol vagy a biztonsaggal kapcsolatos funkcid
megsértésétdl a robot teljes leallasaig és a mechanikus fékek rogziiléséig eltelik.

A tablazatban szerepl6 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
leallas utan azonnali intézkedéseket kell hozni, a maximalis leallasi id6t kell figyelembe venni.

A méréseket a robot aldbbi konfiguracidival folytatjak:
* Kinyulas: 100% (a robotkar vizszintes iranyban teljesen kinyujtva).
* Sebesség: a biztonsagi rendszer TCP sebességhatérat a megadott hatarértékre allitjak.

* Hasznos terhelés: a TCP-hez csatolt robot altal kezelt maximalis hasznos terhelés ( 5 kg).

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

1.0 m/s 450 ms
1.5m/s 500 ms
20m/s 550 ms
1.5m/s 600 ms
3.0m/s 650 ms

1.6.3. Korlatozo biztonsaggal kapcsolatos funkcid

A haladé utvonalvezérld szoftver csOkkenti a sebességet vagy programvégrehaijtasi leallast ad ki,
ha a robotkar megkdzelit egy biztonsaggal kapcsolatos hatarértéket. A hatarértékek megsértése
tehat csak kivételes esetekben fordul elé. Ha azonban egy hatarértéket megsértenek, a biztonsagi
rendszer 0-as leallasi kategoriat ad ki.

A rendszer akkor tekinthet6 fesziiltsegmentesnek, amikor a 48 V-os busz fesziiltsége 7,3 V
elektromos potencialnal alacsonyabb lesz. A feszliltségmentesités ideje az esemény észlelésétdl a
rendszer feszlltségmentes allapotanak eléréseéig eltelt idé.
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FIGYELMEZTETES
Két kivétele van az erékorlatozo funkcionak, amelyet fontos megemliteni, amikor a

robot munkacellajat tervezik. Ezek a(z) 4.14bran 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 eszkdz kozel
van az alaphoz és az alap érint6je mentén (koril) mozog, nagy eréket okozhat, de
szintén kis sebességnél. A szuro veszélyeket kerllni kell, példaul az akadalyok
elvételével ilyen tertletekrdl, a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok
és illesztési hatarértékek hasznalataval, hogy a veszélyt eltavolitsak azzal, hogy

Ve

FIGYELMEZTETES
Ha a robotot kézzel vezetett alkalmazasokban hasznalja egyenes vonalu

mozgassal, akkor az illesztési sebesség hatarértékét legfeljebb 40 fok per
masodpercre kell beallitani az alap esetében, hacsak egy kockazatértékelés azt
nem mutatja, hogy a 40 fok per masodperc feletti sebességek elfogadhatdk. Ez
megakadalyozza a robot konyokének gyors mozgasat a paratlanok mellett.

750 mm. | /

A munkatertilet bizonyos tertileteinek figyelmet kell kapniuk a szuro veszeélyek
vonatkozasaban, a robotkar fizikai tulajdonsagainak k6szénhetben. Az egyik tertiletet
sugariranyu mozgasokhoz hatarozzak meg, amikor az 1. csuklo legalabb750mm tavolsagra van
a robot alapjatol. A masik tertilet a robot alapjatol mérve 200 mm-en bellil van, amikor ez érinté
iranyban mozog.
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1.6.4. Biztonsagi mdédok

Normal és csdkkentett mod

A biztonsagi rendszerben két konfiguralhaté mod 1étezik: Normal és Csbkkentett. A biztonsagi
hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhatok. A cstkkentett méd akkor aktiv, amikor a robot TCP
a Csokkentett mod kioldasasikon tul helyezkedik el, vagy amikor egy biztonsagi bemenetrdl inditjak
el. Csokkentett médot indithat sikkal vagy bemenettel.

Sik hasznélata csékkentett mod inditdsahoz: Amikor a robot az indit6 sik csékkentett modjanak
oldalardl visszatér a normal méd oldalara, van egy 20 mme-es terlilet az indito sik koril, ahol mind a
normal, mind a cstkkentett mdéd hatarértékei megengedettek. Ez megakadalyozza, hogy a
biztonsagi mod vibraljon, ha a robot a hatarérték kézelében van.

Bemenet hasznalata cs6kkentett méd inditasahoz: Amikor egy bemenetet hasznalnak
(csbkkentett méd inditasahoz vagy leallitasahoz), akar 500 ms is eltelhet, amig az uj mod-
hatarértékek érvényre jutnak. Ez térténhet, amikor a Csodkkentett médrol Normal modra valt VAGY
amikor Normal médrol Csokkentett médra. Ez teszi lehetévé, hogy a robot adaptalja példaul az uj
biztonsagi hatarértékek sebességét.

Helyreallitas mod

Amikor egy biztonsagi hatarértéket megsértenek, a biztonsagi rendszert ujra kell inditani. Ha
inditaskor a rendszer tullép egy biztonsagi hatarértéket (pl. egy csukldhelyzet hatarértéken kivil
esik), akkor kertl a specialis Helyreallitas modba. Helyreallitas modban nem lehet programokat
futtatni a roboton, de a robotkart kézzel vissza lehet allitani a hatarértékeken bellil akar a
Freedrivemdd, vagy a PolyScope (lasd itt:ll. rész PolyScope kézikonyv 99PolyScope kézikonyv”)
Mozgatas flilének hasznalataval. A Helyreallitasmod biztonsagi hatarértékei a kdvetkezok:

Csuklosebesség 30°/s
TCP sebesség 250 mm/s
TCP er6 100N
Mozgasmennyiség 10 kg m/s
Energia 80W

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

FIGYELMEZTETES
Vegyuk figyelembe, hogy a csuklopozicio, a TCP pozicio, és a TCP

tajolashelyreallitadsi modban le van tiltva. Legyen 6vatos, amikor a robotkart
visszamozgatja a hatarértékeken bell.
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1.6.5. Biztonsaggal kapcsolatos elektromos felhasznaloi fellletek

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

Biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetek

Az alabbi tablazat attekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos bemenetekrol.

Robot
vészledllitd

Vészleallitd
gomb

Rendszer
vészleallitd

Biztonsagi
leallitd

Biztonsagi
visszaallitas

Csokkentett mod

Haromhelyzet(
engedélyez6
eszkoz

Mdkodeési mod

(ktl6én bemenet) 1. ledllasi kategoriat végez, amely mas gépekhez tovabbithato
a Rendszer vészleallitckimenet alkalmazasaval, ha azt konfiguraltak.

(Tanité figgelék gombija) 1. leéllasi kategoriat végez, amely mas gépekhez
tovabbithatd a Rendszer vészleallitokimenet alkalmazasaval, ha azt
konfiguraltak.

(konfiguralhato bemenet) 1. leallitasi kategoriat végez A holtpontok elkertlése
érdekében ezt a jelet nem tovabbitja mas gépekhez a Rendszer vészleallito
kimeneten keresztl.

(ktlén bemenet) 2. leallitasi kategoériat vegez

(konfiguralhaté bemenet) Biztonsagi leallitott allapotbdl folytatja a robot
mikddéseét a Biztonsagi visszaallito bemenet jelének felfuto élére.

(konfiguralhato bemenet) A biztonsagi rendszer atvalt Csékkentett modu
hatarértékekre.

(konfiguralhato bemenet) Biztonsagi leallito bemenetként funkcional, amikor a
mikodési méd bemenete magas.

(konfiguralhaté bemenet) Hasznalandé miikddési mod, amikor haromhelyzeti
engedélyez6 eszkozt konfiguralt.

Az 1-es és 2-es leallasi kategoria lassitja a robotot ugy, hogy a meghajtas be van kapcsolva, amely
lehetbvé teszi a robot leallitasat az aktualis palyajatdl valo eltérés nélkal.
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Biztonsagi bemenetek figyelése

\ [rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode

time

| -
>

0.024 0.524 [s]

A rampa alatti zéld tertilet egy illesztés engedélyezett sebessége fékezés alatt. 0
idépontban egy eseményt (vészleallitas vagy biztonsagi leallitas) észlelnek a biztonsagi
processzornal. A lassitas 24ms elteltével kezdbdik.

Az 1-es és 2-es ledllasi kategoriat a biztonsagi rendszer az alabbiak szerint figyeli:
1. Abiztonsagi rendszer felligyeli, hogy a fékezés 24ms-on belll megkezd&djon, lasd4.2 abra.

2. Ha egy csuklé mozog, a sebessegeét felligyeli a rendszer, hogy az soha ne haladja meg
Normal modban a folytonos lassulassal elérhetd értéket a maximalis csuklésebesség
hatarértékétél 0 rad/s értékre 500 ms alatt.

3. Ha egy csukl6é nyugalomban van (a csuklé sebessége kisebb, mint 0,2 rad/s), a rendszer
feliigyeli, hogy elmozdulasa attol a helyzett6l, amelyben a 0,2 rad/s alatti sebességet mérte,
ne haladja meg a 0,05 rad értéket.

Ezen tulmenben az 1. leallasi kategoria esetén a biztonsagi rendszer felligyeli, hogy miutan a
robotkar nyugalmi helyzetbe kerlilt, a feszliltségmentesités befejezédjon 600ms-on bellil. Tovabba,
Biztonsagi leédllasi bemenet utan a robotkar csak akkor kezdhet ismét mozogni, miutan a biztonsagi
visszaallitasi bemenet pozitiv széle megtorténik. Ha a fenti tulajdonsagok barmelyik nem teljesil,
akkor a biztonsagi rendszer 0-3s ledllasi kategoriat bocsét ki.

A csokkentett médu bemenetrdl inditott Csokkentett mddba torténd atmenet felligyelete a kovetkez6
maodon torténik:
1. Abiztonsagi rendszer egyarant elfogadja a Normal és Csékkentett mddu hatarérték-
készleteket a cs6kkentett modu bemenet inditasat koveté 500ms id6tartamig.

2. 500 ms elteltével csak a Csokkentett méd hatarértékei maradnak érvényben.

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

A biztonsagi rendszer 0-as ledllasi kategoriat a kdvetkez6 tdblazatban leirt teljesitménnyel végez. A
legrosszabb reakci6idé az az id6, amely a teljes sebességgel és teljes hasznos teherrel futé robot
leallasaig és fesziiltségmentesitéséig telik el (kistlés 7,3V alatti elektromos potencialra).
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Biztonsagi bemenet funkcidja Eszlelésiidé Aramtalanitasi idé
Robot vészleallitd 250 ms 1000 ms
Vészleallito gomb 250 ms 1000 ms
Rendszer vészleallitd 250 ms 1000 ms
Biztonsagi leallito 250 ms 1000 ms

Biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetek

Az alabbi tablazat attekintéssel szolgal a biztonsaggal kapcsolatos elektromos kimenetekrdl:

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

vészleallitd  vagy a Vészleallit6 gombot megnyomijak.

Mozad
0296 robot haladja meg a 0,1rad értéket.

Reakcioid6

1250 ms
1250 ms
1250 ms
1250 ms

Amig a jel allapota logikai magas, a robotkaron egyetlen csuklé6 mozgasa sem

Logikusan magas, amikor a robotot leallitjak vagy a leallitas folyamataban, amely

A robot nem , . e s .

all lo vészleallitas vagy biztonsagi leallitas miatt torténik. Egyébként logikusan alacsony
lesz.

CsoOkkentett . .

méd Logic low when the safety system is in Reduced mode.

Nem

csokkentett A Csékkentett mod kimenetének negaltja.
mad

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

kategoriat bocsat ki a kdvetkezd legrosszabb esetl reakcioidékkel:

Rendszer vészleillitd 1100 ms
Mozgé robot 1100 ms
A robot nem all le 1100 ms
Csokkentett mod 1100 ms
Nem csdkkentett méd 1100 ms

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

Szdszedetben.
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1.7. Szallitas

Szallitsa a robotot az eredeti csomagolasban. Tartsa a csomagoldéanyagot szaraz helyen; lehet,
hogy szliksége lesz a robot becsomagolasara és mozgatasara késdébb.

Emelje fel a robotkar mindkét csévét 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. Gy6z6djon meg arrdl, hogy nem terheli tul a hatat vagy mas testrészét, amikor

a berendezést felemeli. Hasznaljon megfelel6 emel6berendezést. Az
emelésre vonatkoz6 6sszes regionalis és orszagos iranyelvek be kell tartani.
A Universal Robots nem tarthat6 felel6snek a berendezés szallitasa altal
okozott karokeért.

2. Ugyeljen ra, hogy a robotot a 1.8. Mechanikai felhasznaloi feliilet 33fejezet
utasitasai szerint szerelje fel.

Felhasznaldi kézikdnyv 31 UR5

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



UNIVERSAL ROBOTS

‘eAUeUUS) Bol uspul “S/V S1090Y |BSIaAIUN :8N8NZS9Y |L.Z02-6002 & bol 1021925

Felhasznaldi kézikonyv

32

URS



UNIVERSAL ROBOTS

1.8. Mechanikai felhasznaldi felulet

1.8.1. El6sz0

Ez a fejezet leirja a robotrendszer kulonféle réseinek szerelési alapjait. A(z) 1.9. Elektromos
felhasznaloi felllet 39 fejezetben kdzdlt villamos szerelési utasitasokat be kell tartani.

1.8.2. A robot munkahelye

A robot munkaterilete 850 mm az alapcsukl6tol. Fontos végiggondolni a hengeres térfogatot
kozvetleniil a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét kivalasztja. Az eszkdz
hengeres térfogat kdzelébe valé mozgatasat kertilni kell, ha lehetséges, mivel ez az illesztések
gyors mozgasat okozza még akkor is, amikor az eszk6z lassan mozog, ami a robot hatastalan
mukodését okozza, és megneheziti a kockazatértékelés lefolytatasat.

Elllsé Délt

1.8.3. Talapzat

Robotkar

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

csavarozva. A szerel6fellletnek erésnek kell lennie.

* Ne felejtse beilleszteni a gumi dugdkat az 6sszes szereld lyukba, a
robotalapon, hogy elkertilje az ujjak beleszorulasat.
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A robotkart négy M8 fejescsavarral szerelik fel az alapon talalhaté négy 8.5 mm furat hasznalataval.
Javasolt ezen fejescsavarokat 10 Nm nyomatékkal meghuzni. Ha nagyfoku precizitas kivanatos a
robotkar athelyezésekor, erre szolgal a két@8furat a pozicionald csaphoz. Tartozékként vasarolhato
egy pontos alap ellenrész is. A(z) 6.1 dbran lathato, hol kell furatokat furni és csavarokat behelyezni.
A robot csatlakozokabele az alap oldalarél vagy aljarél szerelhetd. Szerelje a robotot olyan felliletre,
amely elég erds, hogy elbirja legalabb tizszeresét az alapcsatlakozo teljes nyomatékanak, illetve
legalabb 6tszordsét a robotkar teljes sulyanak. A fellilet legyen tovabba vibraciotol mentes.

Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgo platformra szereli, akkor a mozgéd szerelbalap
gyorsulasa legyen nagyon alacsony. A nagy gyorsulas leallithatja a robotot, mivel azt gondolja, hogy
nekiltkdzott 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 hordozhat6 kezel6egység bekapcsold
gombijat.

2. Huzza ki a halozati kabelt a halozati aljzatbdl.

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 kdrnyezetben Gizemeltetni, amelyben a kériilmények meghaladjak a robot
(IP54), a hordozhat6 kezelbéegység (IP54) és a vezérlédoboz (IP20)
behatolasvédelmi IP besorolasanak megfeleléeket
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Outer diameter of Robot
Base

Bottom view of Robot Base

@149

Pin hole
FG8 +0,030
P8 +0,008V 8

Bolt circle $132+02

Mounting Plate with Pins for Robot Base N
@8 hé -8,009

@8hé -8,009

ES

%

120

Lyukak a robot szereléséhez. Hasznaljon négy M8 fejescsavart. Minden méret mm-ben van

Eszk6z

A robot eszkézperemének négy M

megadva.

6-0s menetes lyuka van az eszkdz robothoz csatlakoztatasahoz.

Az M6-os fejescsavarokat 9Nm nyomatékkal kell meghuzni. Ha nagyfoku precizitas kivanatos a
szerszam athelyezésekor, erre szolgal a @6 furat a pozicionalo csaphoz. A(z) 6.2 abran lathato, hol

kell furatokat furni és csavarokat b

ehelyezni.
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkdz megfelel6en és biztosan a helyére van

csavarozva.

2. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az eszkdz ugy készilt el hogy nem hozhat létre
veszélyes helyzetet, ha egy alkatrész varatlanul leesik.

Lumberg RKMV / RKMWYV 8-354

DEH7 I 6,2

4 X M6-6H V6

e IR

6.5

a 5;
l;ﬁ /
e/
33
©31.5H7 - SECTION A-A
@50
$é3h8
D75 +0,1

6.2: Az eszkdz kimeneti pereme, ISO 9409-1-50-4-M6. Ez az, ahol az eszkézt felszerelik a robot
hegyére. Minden méret mm-ben van megadva.

Vezérlédoboz

A vezérlédoboz felszerelhet6 falra, vagy letehetd a féldre. Mindegyik oldalon 50mm hézagot kell
hagyni az elégséges légaramlashoz. Vasarolhato extra konzol a szereléshez.

Hordozhat6 kezelbéegység

A tanité fliggelék felszerelhetd falra vagy a vezérl6dobozra. Vasarolhatoé extra konzol a tanitd
fuggelék felszereléséhez. Gy6z6djon meg arrdl, hogy senki ne mehessen el a kdbel felett.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6z6djoén meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanito fiiggelék és a kabelek ne

érintkezzenek folyadékokkal. A nedves vezérlédoboz halalt okozhat.

2. Avezérlédoboz és a tanito fliggelék nem tehetd ki poros vagy nedves
kérnyezetnek, amely az IP20-as besorolast meghaladja. Kuléndsen figyeljen
a vezetbkeépes port tartalmazé kérnyezetekre.
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1.8.4. Maximalis hasznos teher

A robotkar maximalisan megengedett hasznos terhelése fligg a sulypont eltolédastdl, lasd: 6.3.
abra. A gravitacios eltolas kdzéppontja az eszkdz kimeneti pereme és a gravitacids kdzéppont
kdzotti tAvolsag.

Payload [kg]

6

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

0 100 200 300 400 500 600

Gravitacios eltolas kdzéppontja [mm]

A maximalisan megengedett hasznos teher és a gravitacios eltolas k6zéppontja kbzotti
kapcsolat.
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1.9. Elektromos felhasznaldi feltlet

1.9.1. El6szo

Ebben a fejezetben ismertetjlika robotkar és a vezérl6 doboz dsszes elektromos hatarfellletét.
A kilonboz6 felliletek 6t csoportra oszthatok kiilonb6zé célokkal és tulajdonsagokkal:
* Vezérl 1/0
* Eszkézilo
* Ethernet
* Halbzati csatlakozé
* Robotcsatlakozas
Az 1/O kifejezés fellletrdl érkezé és onnan induld digitalis és analdg vezérl6-jelekre egyarant
vonatkozik.
Az E67 fellleten atmené elektromos jelek leirasa az EUROMAP 67 Interface 231 részben talalhaté.

Ez az 6t csoport a kdvetkez6 pontokban kerlil ismertetésre. A legtobb 1/0O tipushoz példak vannak
megadva.

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

1.9.2. 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 megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sériilés vagy halal kbvetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkciokat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaléi fellleti
jelzéseket kulon tartani a normal I/O fellileti jelzésektdl.

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

3. Avezérlédobozban talalhaté néhany 1/O jel konfiguralhaté normal vagy
biztonsagi I/0 jelként is. Olvassa el és értelmezze a teljes 1.9.3. Vezérld
I/O 41 fejezetet.

Felhasznaloi kézikdnyv 39 UR5
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FIGYELMEZTETES

1.

Gy6z6djon meg arrol, hogy az 6sszes, nem vizalldnak besorolt berendezés
szaraz maradjon. Ha viz juthat be a termékbe, akkor zarja ki és cimkézze
meg, majd forduljon a beszallitojahoz.

Kizarélag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznaljon. Ne hasznalja a
robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabeleket haijlitani kell. Forduljon a
beszallitohoz, ha hosszabb vagy rugalmas kabelre van sziiksége.

A negativ csatlakozdk megnevezése GND, és a ezeket a robot
arnyékolasahoz és a vezérlddobozba kotik be. Az 6sszes emlitett GND
csatlakozas csak a tapellatast és jelzést szolgalja. PE-hez (véd6 foldelés)
hasznalja a fold szimbdlummal jelzett M6-0s méretl csavarcsatlakozasokat a
vezérlédobozon beliil. A foldel6 vezetének legalabb a legmagasabb
aramerésseg drambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszerben.

Ovatosan kell eljarni a robot I/O interfész-kabelek beszerelésekor. Az als6
fémlemez az interfész-kabelek és csatlakozdk 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
tomszelenceméretet hasznalni.

VIGYAZAT

1.

A robotot a nemzetk6zi 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 eléfordulnak a hegesztési folyamatokban és
arra a napldban altalaban hibalizenetek figyelmeztetnek. A Universal Robots
nem tarthato felel6snek az EMC problémak altal okozott karokért.

A vezérlbdoboztdl as gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezetd |I/0O
kabelek nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiterjesztett
vizsgalatokat nem végeznek vellk.

MEGJEGYZES

Minden fesziiltség és dramerdsség DC (egyenaram), hacsak masképp nem
hatarozzak meg.

URS
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1.9.3. Vezerlo 110

Ebben a fejezetben ismertetjiik, hogyan kell csatlakoztatni a berendezést az I/O vezetékekhez a
vezérlédobozon belil. Ez az I/O kiilénésen rugalmas és széles tartomanyban hasznalhatoé kilonféle
berendezésekhez; beleértve pneumatikus reléket, PLC-ket és vészleallitd gombokat.

Az alabbi abra bemutatja az elektromos felhasznaléi fellilet elrendezését a vezérlédobozon beldl.

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 kulénbdz6 szinek jelentését meg kell figyelni, 1asd alabb.

Sarga piros szdveggel Kulén biztonsagi jelzések
Sarga fekete szdveggel Biztonsaghoz konfiguralhato
Szirke fekete szdveggel Altalanos célu digitalis I/0

Z0ld fekete széveggel Altalanos célu analég 1/0

A konfiguralhato 1/0 vagy biztonsaggal kapcsolatos I/O-ként, vagy altalanos rendeltetési I/O-ként
konfiguralhaté a GUI fellileten. Lasd még az Il. rész PolyScope kézikonyv 99 részben.

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

Szokasos specifikaciok az 6sszes digitalis 1/0-hoz
Ez a pont meghatarozza a vezérlédoboz alabbi 24 V-os digitalis 1/0-janak az elektromos
specifikacioit.

* Biztonsagi l/O.

* Konfiguralhato I/O.

* Altalanos rendeltetésdi I/0.
Nagyon fontos, hogy a UR robotokat az elektromos specifikacioknak megfeleléen telepitsék,
amelyek mindharom kilénb6z6 tipusu bemenet esetében azonosak.

A digitalis I/0O tapellatasa biztosithato egy bels6 24 V-os tdpegységrol vagy kilsé aramellatasrol a
Power (tapegység)nevii sorkapocs konfiguralasaval. Ez a blokk négy terminalbdl all. A felsé ketté
(PWR és GND) 24 V-os, és foldelés a belsd 24 V-os ellatasrél. A sorkapocs két also kivezetése (24
V és 0V)a24V bemenet az I/O tapellatasahoz. Az alapértelmezett konfiguracio a belsé
tapegységet hasznalja, lasd alabb.

Felhasznaldi kézikdnyv 41 UR5
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Power

PWR
GND
24V

ov

Ha tobb aram sziikséges, akkor kiils6 aramellatas csatlakoztathato az alabbiak szerint.

Power

V'( PWR

GND
24V

N

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

Belsé 24 V-os aramellatas

[PWR - GND]

[PWR - GND]

Fesziltség
Aktualis

Klilsé 24 V-os bemeneti kévetelmények

[24V - 0V]
[24V - 0V]

Feszliltség

Aktualis

23 24
0 -
20 24
0 -

25

2

29

6

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

Digitalis kimenetek

[COx / DOx] Aramerésség* 0 - 1 A

[COx / DOx] Fesziltségesés 0 - 0.5 V

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

[EIx/SIx/CIx/DIX] Fesziiltség -3 - 30 Vv

[EIx/SIx/CIx/DIX] OFF (KI) régio -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
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Megjegyzés: * Ohmos vagy legfeljebb 1H értékl induktiv terhelések esetén.

MEGJEGYZES

Akonfiguralhaté kifejezés az olyan I/Ojeldlésére szolgal, amelyet biztonsaggal
kapcsolatos I/0O-ként, vagy a normal I/O-ként lehet konfiguralni. Ezek a fekete
feliratos sarga szini kapcsok.

Biztonsagi I/0

Ebben a szakaszban ismertetjik a dedikalt biztonsagi bemeneteket (sarga sorkapcsok voros
felirattal) és a biztonsagi I/0-ként beallitott konfiguralhaté 1/0 kapcsokat (sarga sorkapocs fekete
szbveggel),. A Szokasos specifikaciok az dsszes digitalis I/0-hoz 41 szakaszban szerepl6
altalanos el6irasokat be kell tartani.

A biztonsagi eszktzdket és berendezéseket a biztonsagi utasitasok és a kockazatertékelés szerint
kell telepiteni (lasd 1.5. Biztonsag 5Sfejezet).

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

A két allandé biztonsagi bemenet a kdvetkezd: Robot vészleallitéés Biztonsagi leallité. A Robot
vészleallitd bemenet csak vészledllitd berendezéshez. A Biztonsagi ledllitd bemenet mindenféle
biztonsaggal kapcsolatos védékészilékhez. A funkcionalis kilonbség alabb lathato.

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

Ujratelepitést igényel Csak fek Nem

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

Lehetséges a konfiguralhaté I/0O hasznalata tovabbi biztonsagi I/0 funkcio telepitésére, pl.:
vészleallité kimenet. A konfiguralhat6 I/O kapcsokat a GUI segitségével lehet beallitani a biztonsagi
funkciokhoz, lasd Il. rész PolyScope kézikonyv 99.

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

biztonsagi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sérilés vagy halal kévetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkcidkat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaléi fellleti
jelzéseket kulon tartani a normal 1/0 fellleti jelzésektdl.

2. Minden biztonsaggal kapcsolatos 1/0 redundansan készuil (két fliggetlen
csatornan). Tartsa kiilon a két csatornat, hogy egy egyszeri hiba ne
vezethessen a biztonsagi funkcio elvesztéséhez.

3. A biztonsagi funkcidkat meg kell erésiteni, miel6tt a robotot miikddésbe
hozza. A biztonsagi funkcidkat rendszeresen tesztelni kell.

4. Arobot telepitésének meg kell felelnie ezen specifikacidknak. Ha nem igy
torténik, akkor sulyos sérilés vagy halal kdvetkezhet be, mivel a biztonsagi
funkciot kiiktathatja.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracié

A robotot alapértelmezett konfiguracioval szallitiak,ami lehetdvé teszi a mikddtetést 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 legtdbb alkalmazasban hasznalni kell egy vagy tobb extra vészleallito gombot. Az alabbi abran
lathatd,hogyan csatlakoztathat6 egy vagy tébb vészleallitd 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 vészleallitd megosztasa mas gépekkel

Gyakran kivanatos egy szokasos vészleallitd aramkaort telepiteni, amikor a robotot mas gépekkel
egyutt hasznaljak. Ha igy tesz, a kezel6nek nem kell gondolkodnia, hogy melyik vészleallitd
gombokat hasznalja.
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A Robot vészleallité bemenet nem hasznalhaté megosztasi célokra, mivel mindkét gép arra var
majd, hogy a masik kilépjen a vészleallitott allapotbdl.

A vészleallito funkcid megosztasahoz mas gépekkel, az aldbbi konfiguralhato 1/0 funkcidkat kell
konfiguralni a GUI segitségével.

* Konfiguralhaté bemenet-par: Klls6 vészleallitas.

* Konfiguralhato kimenet-par: Rendszer vészleallito.

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallité funkcioit. Ebben a példaban a
hasznalt konfiguralt 1/0-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 tdbbet kell csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a
vészleallitd jelek kontrollalasahoz.

7
-

AN
N~

-

Biztonsagi leallité6 automatikus visszaallassal

Az alap biztonsagi leallité példaja egy ajtdkapcsold, ahol a robot akkor all le, amikor az ajtét
kinyitjak, lasd az alabbi abrat.

Safety
24V

EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
Si1

Ez a konfiguracié csak ott javasolt, ahol a kezeld nem tud atmenni az ajton és bezarni maga mogott.
A konfiguralhato I/O hasznalhaté egy visszaallité gomb beallitdsahoz az ajton 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.
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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 konfiguraciot, 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 konnyd fliggony illesztéséhez, akkor a biztonsagi
kerileten kivili visszaallitas szlikséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas tipusunak kell lennie.
Ebben a példaban a visszaallitdsra konfiguralt I/O a "CI0-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

Haromhelyzetii engedélyez6 eszkoz

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzetl engedélyez6 eszkozt. A
haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdzre vonatkozoan tovabbi tdjékoztatast taladl a Haromhelyzet(
engedélyezd eszkdz and Mikddesi mod 119 szakaszban.
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MEGJEGYZES
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tamogat sok haromhelyzet(i
engedélyez6 eszkozt.

Confilurabl Inputs

3-Position Switch
. 1

24V
CI3

24V 24v (W
Cloj| l+ql4 W ;
24v N | [24v) — —3\
CH |ECI51
24v |H|[2kv] — —
Ci2 ||| Gol
[ | [ |
[ |

MEGJEGYZES

A haromhelyzetii engedélyez6 eszkdz két bemeneti csatornajanak 1 masodperces
eltéréstirése van.

Altalanos célu digitalis 1/0

Ez a szakasz az altalanos rendeltetési 24 V-os I/O (sziirke) és a konfiguralhat6 1/0 (sarga, fekete
felirattal) kapcsokat ismerteti, ha ezeket nem biztonsagi I/0-ként allitottak be. A Szokasos
specifikaciok az 6sszes digitalis I/O-hoz 41 szakaszban szerepl altalanos eldirasokat be kell
tartani.

Az altalanos célu I/O hasznalhatd a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék
hajtasara kozvetleniil vagy mas PLC rendszerekkel val6 kommunikacidhoz. Az 6sszes digitalis
kimenet automatikusan letilthato, amikor a program végrehaijtasa leall, lasd még itt: Il. rész
PolyScope kézikonyv 99. 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 hasznalhatd, ha nem biztonsagi funkcié
elvégzésére konfiguraltak.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher

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

Digital Outputs 4 \
ov [m|[[ ov]d o
Doo/ M| [po4{m

ov [m|| ov
po1[m||pos|m|\_ T
ov|[m| ov|m
DpOo2|H ||po6| W
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Digitalis bemenet gombtdl

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszer(i gombot digitalis bemenethez.

Digital Inputs
24v|H |[24av|H
DIO|H || DI4
24av|m||2av|d T
DI1|H||DI5 || N U ]
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Kommunikacié mas gépekkel vagy PLC-kkel

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

Digital Inputs Digitaf Outputs / . Rigital Inputs Did\tal Outputs
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Altalanos célu analég 1/0

Az analog I/0 felhasznaldi felllet a z6ld termindl. Fesziltség (0-10 V) vagy aramerésség (4-20 mA)
beallitasara vagy mérésére hasznalhaté mas berendezésrél vagy berendezésre.

A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbiak javasoltak.
* Hasznalja az 1/0-hoz legkézelebbi AG kapcsot. A parhoz k6zds modusu sz(ird tartozik.

* Hasznalja ugyanazt a foldelést (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég I/0O
nem galvanikusan elvalasztott a vezérlédoboztol.

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

* Az aram modban miikddd berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az
interferenciakra.

A bemeneti modok kivalaszthatok a GUI-ban, lasd itt: Il. rész PolyScope kézikonyv 99. Az
elektromos specifikacidk alabb lathatok.
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Analog bemenet aram modban

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

Analog bemenet feszliltség modban

[AIx - AG] Fesziltség 0 - 10 \%

[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analog kimenet aram modban

[AOx - AG] Aktualis - 20 mA
[AOx - AG] Fesziiltség 0 - 24 \

[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analog kimenet feszliltség modban

[AOx - AG] Feszultség 0 - 10 \Y,

[AOx - AG] Aktudlis -20 - 20 mA
[AOx - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

A kovetkezd példak megmutatjak, hogyan hasznalja az analog I/O-t.

Analég kimenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat anal6g sebességkontrollalo
bemenettel.

Analog

AG |H
HEC —
g AG |H j> c€e
o [m Q_O

AG | B EEE)
g (oo & /E
S | AG I\
2|a01 M

Power

PWR | Il

GND

24v (M

ov |l

Analég bemenet hasznalata

Az alabbi példa arra, hogyan csatlakoztasson anal6g 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 hasznélhatd a vezérlédoboz be- és kikapcsoldsara a tanito fliggelék
hasznalata nélkiil. Altalaban a kévetkezd alkalmazasokhoz hasznalatos:

* Amikor a tanito fliggelék nem elérhetd.

* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

* Amikor tobb 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 miikodik, mint a bekapcsol6 gomb. Mindig az "off" (ki) bemenetet hasznalja a

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

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

[12V - GND] Fesziiltség 10 12 13 \Y
[12V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszliltség 0 - 0.5 V
[ON / OFF] Aktiv feszultség 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Bemeneti aram - 1 - mA
[ON] Aktivacios id6 200 - 600 ms

A kovetkez6 példak megmutatjak, hogyan hasznélja a tavoli KI/BE vezérl6t.

MEGJEGYZES

A szoftver egy specialis tulajdonsagat hasznalhatja programok automatikus
betdltéséhez és inditasahoz, lasd itt: |I. rész PolyScope kézikonyv 99.
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VIGYAZAT
1. Soha ne hasznalja az "on" (be) bemenetet vagy a bekapcsolégombot 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

1.9.4. Eszkozi/o

A robot eszkdzvégén van egy kicsi csatlakozo nyolc tiiskével, lasd az alabbi abrat.

Ez a csatlakoz6 biztositja az aram és vezérl6 jeleket egy specifikus roboteszkdzdn hasznalt
fogoknak és az érzékelbknek. Az alabbi ipari kabelek alkalmasak:

* Lumberg RKMV 8-354.

MEGJEGYZES
Az eszkdzcsatlakozot kézzel kell meghuzni legfeljebb 0,4 Nm-rel.
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A kabelen belll a nyolc drétnak kildénb6zé a szine. A kiilénb6z6 szinek kiilénb6zé funkcidkhoz
tartoznak, lasd az alabbi tablazatot:

Piros 0V (GND)
Szirke 0 V/+12 V/+24 V (ARAM)
Kék Eszkdz kimenete 0 (TOO0)
Rézsaszin(i Eszkéz kimenete 1 (TO1)
Sarga Szerszam bemenet 0 (TI0)
Zold Szerszam bemenet 1 (TI1)
Fehér 2. analég bemenet (Al2)
Barna 3. analég bemenet (Al3)

A bels6 dramellatas 0 V, 12 V vagy 24 V értékre allithatd a GUI I/O fllén, 14sd itt: |I. rész PolyScope
kézikonyv 99. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Az elektromos feszliltség 24 V-os modban - 24 - \%
Tapfeszlltség 12 V modban - 12 - Vv
Az dramerdsség mindkét moédban* - - 600 mA

Megjegyzés: * Induktiv terheléseknél fokozottan ajanlott védddiodat hasznalni
Az alabbi szakaszokban ismertetjiik a szerszam kilonb6z6 1/0- kapcsait.

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

okozzon veszélyt, pl. ne essen ki egy munkadarab az eszk6zbdl.

2. Jarjon el 6vatosan, amikor 12 V-ot hasznal, mivel a programozé altal okozott
hiba okozhatja azt, hogy a feszliliség 24 V-ra valtozik, ami karosithatja a
berendezést és tlizet okozhat.

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

Az eszko6z digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek NPN-ként végrehajtva. Amikor egy digitalis kimenetet aktivalnak, a megfeleld
csatlakozas a GND-hez kertil, és amikor inaktivaljak, a megfelel6 csatlakozas kinyilik (nyitott
gy(jté/nyitott lefolyo). Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.
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Fesziiltség nyitaskor -0.5 - 26 \Y,
Fesziltség 1 A sullyedéskor - 0.05 0.20 Vv
Aramerésség siillyedéskor 0 - 600 mA
Aramerésség GND-n keresztill 0 - 600 mA

A digitalis kimenetek hasznalatara egy példa a kévetkez6 alpontban talalhato.

VIGYAZAT
1. Az eszkdzben a digitalis kimenetek nem aramerésség-limitaltak, és a

meghatarozott adatok feliilirasa 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 fesziiltséget az I/O lapon.
Tartsa észben, hogy a HALOZAT!I csatlakozas s a pajzs/foldelés kdzott fesziiltség van, még akkor
is, amikor a terhelés ki van kapcsolva.

Megjegyzés: Induktiv terheléseknél fokozottan ajanlott védddiodat hasznalni, amint aldbb lathato.

POWER
}g&
TOO P

Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek végrehajtasa PNP-ként torténik gyenge lehuzhato ellenallasokkal. Ez azt
jelenti, hogy a lebeg6 bemenet mindig alacsony értékil. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Bemeneti feszliltség -0.5 - 26 \%
Logikus alacsony feszliltség - - 2.0 \
Logikus magas feszliiltség 5.5 - - \Y,
Bemeneti ellenallas - 47k - Q
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A digitalis bemenetek hasznalatara egy példa a kdvetkezé alpontban talalhato.

Az eszkz digitalis bemeneteinek hasznalata

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszer(i gombot.

POWER

Eszk6z analég bemenetei

Az eszkdz analog bemenetei nem differencial bemenetek, és az I/O fllon fesziiltségre vagy
aramerfésseégre allithatdk be, lasd itt: Il. rész PolyScope kézikonyv 99. Az elektromos specifikacidok
alabb lathatok.

Bemeneti feszliltség fesziiltség modban -0.5 - 26 \%
Bemeneti ellenallas 0 V és 10 V kdzotti tartomanynal - 15 - kQ
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti feszliltség aramerésség modban -0.5 - 5.0 V
Bemeneti aramerdsség aramerésség médban -2.5 - 25 mA
Z?tn;;r;?;igtlanallas 4 mA és 20 mA kozotti ) 200 i 0
Felbontas - 12 - bit

Az analég bemenetek hasznalatara két példa a kdvetkez6 alpontban talalhaté.

VIGYAZAT
1. Az analég bemenetek most védettek a tulfesziiltség ellen aramerésseég
modban. Ha az elektromos specifikacidkban tulértékeli a hatarériéket, azzal a
bemenet tartdosan karosodhat.

Az eszk6z analég bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analog érzékel6t egy nem differencialis
kimenethez. Az érzékel6 kimenete lehet aramerdsség vagy feszliltség, az analdog bemenete
bemeneti médja pedig ugyanarra van beallitva az I/O lapon. Ne feledje ellenérizni, hogy a feszliiltség
kimenetes érzékelb vezérli-e az eszkdz belsé ellenallasat vagy a mérés érvénytelen lehet.
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Az eszk6z analég bemeneteinek hasznalata, differencialis

Az alabbi példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy analog érzékel6t egy differencialis
kimenethez. Csatlakoztassa a negativ kimenetei részt a GND-hez (0 V), és ugyanugy mukddik, mint
egy nem differencialis érzékeld.

[

1.9.5. Ethernet

Az Ethernet csatlakozo a vezérl6doboz aljan taldlhato, lasd az alabbi abrat.

Az Ethernet felhasznaldi felllet az aldbbiakhoz hasznalhaté:
* MODBUS I/O bdvité modulok Lasd mégitt: Il. réesz PolyScope kézikonyv 99.

* Tavoli hozzaférés és vezérlés

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Kommunikacié sebessége 10 - 1000 Mb/s

1.9.6. Haldozati csatlakozo

A vezérlédoboz hal6zati kabelének a végén standard IEC dugalj van. Csatlakoztasson egy
orszagspecifikus haloézati 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 megfelelé IEC C19-es kabellel, lasd az
alabbi abrat.
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A hél6ézatnak minimalisan az alabbiakkal kell rendelkeznie:

* Csatlakozas foldeléshez

* FO6 biztositék

* Maradékaram-készilék
Javasolt egy fé6kapcsolo telepités az dsszes berendezés kikapcsolasahoz a robotalkalmazasban,
egyszerl kizarashoz és cimkézéshez a mikodésbél.

Az elektromos specifikaciok az alabbi tablazatban lathaték.

Bemeneti feszliltség 100 - 265 Vv.a.
Kils6 halozati biztositék (100-200 V-nal) 8 - 16 A
Kiils6 halozati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 63 Hz
Készenléti teljesitmény - - 0.5 w
Névleges miikddési teljesitmény 90 150 325 w

FIGYELMEZTETES
1. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robot megfelel6en foldelt (elektromos

csatlakozas a féldh6z). Hasznalja a féldelés szimbolummal ellatott ne
hasznalt csavarokat a vezérlédobozban, hogy a rendszerben az 6sszes
berendezés szokasos foldelését Iétrehozza. A féldeld vezetdnek legalabb a
legmagasabb aramerésség arambesorolasaval kell rendelkeznie a
rendszerben.

2. Gy6z6djon meg arrol, hogy a vezérlédobozba bemendé aram RCD-vel
(maradékaram-készilék) és megfelel6 biztositékkal védve legyen.

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

4. Gy6zddjon meg arrdl, hogy az 6sszes kabel megfelel6en csatlakozik, mieltt
a vezérlédobozt aram ala helyezi. Mindig hasznaljon eredeti és megfelel6
halozati kabelt.
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1.9.7. Robotcsatlakozas

A robottdl jové kabelt a vezérlédoboz aljan talalhaté csatlakozoba kell behelyezni, 1asd az alabbi
abrat. Biztositsa, hogy a csatlakoz6 megfeleléen zart, miel6tt a robotkart bekapcsolja. A robotkar
csak akkor csatlakoztathat6 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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1.10. Karbantartas és javitas

Végezzen el barmilyen szemrevételezést vagy munkaallapot ellenérzést, a jelen utmutato
biztonsagi el6irasainak megfeleléen.

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

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

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

1.10.1. Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitasi munka utan ellenirzéseket kell végezni az el6irt biztonsagi szint
biztositasahoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelniiik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
eléirasoknak. Az 6sszes biztonsagi funkcio megfelel6 mikddését ellendrizni kell.

A karbantartasi és javitasi munka célja annak biztositasa, hogy a rendszer m(ikodéképes maradijon,
vagy hiba esetén a rendszer visszakeriljon miikodéképes 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.

FIGYELMEZTETES
1. Ne modositson semmit a szoftver biztonsagi konfiguraciojaban (pl.az

erbhatart). A PolyScope kézikdnyvben 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 régtén a munka befejezése utan
aktivalja gjra.

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

hogy teljesen arammentes legyen. Kapcsoljon le az aramrél minden mas
energiaforrast, amely a robotkarhoz vagy a vezérlédobozhoz csatlakozik.
Tegyen meg minden szikséges évintézkedést, hogy megakadalyozza, hogy
mas szemeélyek aram ala helyezzék a rendszert a javitas id6szaka alatt.

2. Ellenérizze a f6ldel6 csatlakozast, miel6tt Ujra aram ala helyezi a rendszert.

3. Tartsa be az ESD rendeleteket, amikor a robotkar vagy a vezérl6doboz
részeit szétszereli.

4. Ne szerelje szét a vezérlédobozban a halozati részt. Magas feszlltség (akar
600 V) lehet jelen ezen halozati részeken bellll, még a vezérlédoboz
aramtalanitasa utan tobb éraig is.

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

1.10.2. Takaritas

Mindennapi takaritas

A robotkaron el6éforduld port/szennyezédést/olajat puha rongy segitségével tavolithatja el a
kovetkezé tisztitdszerek alkalmazasaval: viz, izopropil-alkohol, 10% etanol-alkohol vagy 10%
asvanyolaj benzin. Ritka esetekben nagyon kis mennyiségl kendzsir lathatd a csuklon. Ez nem
befolyasolja a csuklé mikddését, hasznalhatosagat vagy élettartamat.
Egyéb tisztitas
Mivel a robot tisztitasara fokozott figyelmet kell forditani, az UR azt javasolja, hogy 70% izopropil-
alkoholt hasznaljon (dérzsdléshez).
1. Toérdlje at a robotot kemény, csavart mikroszalas kendével és 70% izopropil-alkohollal
(dorzsolés).
2. Hagyja rajta a 70% izopropil-alkoholt 5 percig, majd térélje at a robotot a szokasos tisztitasi
eljarassal.

Ne hasznaljon fehéritét. Ne hasznaljon fehéritét SEMMILYEN higitott tisztitdoldatban.
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1.11. Artalmatlanitas és kornyezet

UR robotok selejtezése soran a vonatkozo nemzeti térvények, 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, 6lmot, krom(VI)-ot, polibromozott bifenileket és polibromozott difenil-étereket
tartalmaznak.

A dan piacon értékesitett UR robotok artalmatlanitasi és kezelési dijat az Universal Robots A/S
elére befizeti a DPA-rendszerbe. Az elektromos és elektronikus berendezések hulladékairdl
(WEEE) sz616 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 altalaban kevesebb 1 €/robotnal. A nemzeti nyilvantartasok listaja itt
talalhato: https://www.ewrn.org/national-registers.

Az alabbi szimbolumok talalhatok a roboton, hogy jelezzék a fenti jogszabalyoknak valé
megfelelést:

Z  rons &

lead-free

1.12. 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 tesztel6 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.

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

TOV SUD Az UR robotok tisztatéri vizsgalatat a 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
koérnyezetszennyezés kezelésére a CHINA RoHS altal
kidolgozott modszereiknek.

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

Az Universal Robots e-Series robotokat bevizsgaltak
megfelel6ségre munkakdrnyezetben torténé felhasznalas
céljabdl. Ezért haztartasi kdrnyezetben hasznalva fennall a
radidinterferencia kockazata.

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

&
[Es
Ie

<

Szallitoi harmadik fél altali tanusitas

Kérnyezet

A beszallitéink rendelkezései szerint az Universal Robots e-
sorozatu robotok szallitdsara szolgalé raklapok megfelelnek
a fa-alapu csomagoléanyagok eléallitasara vonatkozo
ISMPM-15 dan kdévetelményeknek, és ezen rendszernek
megfeleld jeldléssel vannak ellatva.

Gyartém(vi vizsgalati tanuasitvany

Universal
Robots

Az Universal Robots e-Series robotokat folyamatos belsé
tesztelésnek és végellendrzési eljarasnak vetik ala.

Az UR tesztelési folyamatait folyamatosan fellilvizsgaljak
és tokeéletesitik.

Az EU iranyelveknek megfeleld nyilatkozatok

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

A gépipari iranyelvnek megfelel6 beépitési nyilatkozatot (DOI) a Nyilatkozatok és tanusitvanyok

fejezetben talalja

UR5
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1.13. Garancia

1.13.1. Termékjotallas

A felhasznalé (ugyfél) kereskedével vagy kiskereskeddvel szemben esetlegesen fennall6 igényének
sérelme nélkil az Gigyfélnek az aldbbiakban meghatarozott feltételekkel gyartoi garanciat kell
megadni:

Abban az esetben ha Uj késziilekek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghibabol
eredbéen a munkaba helyezésiik utani 12 hénapon bellil (a szallitastol szamitott legfeljebb 15
honap), akkor a Universal Robots biztositja a sziikséges potalkatrészeket, mikdzben a felhasznald
(vevo) koteles munkadrat biztositani a pétalkatrészek 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 felhasznal6i utmutatoban
szerepld informacidk be nem tartasanak tudhato be. Ez a Jétallas nem vonatkozik vagy nem terjed
ki a hivatalos forgalmazo vagy maga a vevé altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités,
konfiguracio, szoftverletdltések). A vasarlas nyugtaja, a vasarlas napjaval egyltt, sziikséges a
Jotallas érvényességének bizonyitasahoz. A Joétallasi igényeket a Jotallas nyilvanvaléva valasatol
szamitott két honapon beliil kell benyujtani. A Universal Robots altal kicserélt vagy szamukra
visszakuldott készilékek vagy komponensek tulajdonjoga a Universal Robotsé. A késziilékbél vagy
azzal kapcsolatban felmeriilé minden egyéb igényt jele Jotallasbol kell kezelni. A jelen jétallas
értelmében semmiféle kisérlet sem fordulhat el sem az Ugyfél térvényes jogainak sem a gyarto
gondatlansagabol eredd halalért vagy személyi sériilésekeért viselt felelésségének korlatozasara
vagy kizaraséara. A Jotallas idétartama nem bévil a Jotéllas kikdtései szerint adott
szolgaltatasokkal. Olyannyira, hogy ha a Jétallas nem all fenn, a Universal Robots fenntartja a jogot,
hogy a csere vagy javitas koltségét a vevére terhelje. A fenti kikotések nem foglaljadk magukba a
vevl karanak bizonyitasi terhében bekdvetkez6 valtozast. Ha egy készlilék hibas, a Universal
Robots nem felelés a kdzvetett, véletlen, specialis vagy kdvetkezményes karokért, beleértve tébbek
kozott a profit elvesztését, a hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mas termelési
berendezés megsértilését.

Ha egy késziilék hibas, a Universal Robots nem fedezi a kdvetkezmények karokat vagy
veszteségeket, amilyen a termeléskiesés vagy mas termelési berendezeés sérulése.

i E VIGYAZAT
Altalaban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazashoz sziikségesnél nagyobb
gyorsitasok hasznalatat. A nagy gyorsitasok, kiilénésen nagy terheléssel
kombinalva, a robot csdkkent élettartamahoz vezethet. Rovid ciklusidejl és nagy
sebességet igényl6 alkalmazasoknal altalaban javasoljuk, hogy a lehet6
legnagyobb mértékben alkalmazzanak atmeneteket a palyak simitasa és a nagy
gyorsulasok kertilése érdekében.
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1.13.2. Felel6sségkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatosagat és teljesitményét, és ezért
fenntartja a jogot a termék frissitésére elézetes figyelmeztetés nélkil. A Universal Robots mindent
megtesz, hogy jelen kézikonyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felel6sséget a
hibakért és hianyzo informaciokért.
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1.14. Leallitasi ido és leallitasi tavolsag
A megallasi id6kkel és a tavolsagokkal kapcsolatos informacié rendelkezésre all mind a 0. leallitasi
kategodriara, mind pedig a 1 leallitasi kategoriara. Ez a melléklet a 0-as leallasi kategoriaval

kapcsolatos informaciokat tartalmazza. Az 1. leallitasi kategoriara vonatkozé informacio
ahttp://universal-robots.com/support/ oldalon érheté el.

1.14.1. 0-as leallasi kategoria leallasi tavolsagai és iddi
Az alabbi tablazat tartalmazza a 0-as leallasi kategoria kezdeményezésekor mért leallasi
tavolsagokat és id6ket. A mérések megfelelnek a robot alabbi konfiguracidinak:

* Kinyulas: 100% (a robotkar vizszintes iranyban teljesen kinyujtva).

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

* Hasznos terhelés: a TCP-hez csatolt robot altal kezelt maximalis hasznos terhelés ( 5 kg).

A 0 csuklo tesztjét vizszintes mozgasra végezték el, azaz a forgastengely meréleges volt a talajra.
Az 1. és 2. izlilet tesztelése soran a robot egy fliggdleges palyat kdvetett, azaz a forgastengelyek a
talajjal parhuzamosak voltak, és a megallitast a robot lefelé iranyul6 mozgasa kdzben hajtottuk
végre.

0. illesztés (ALAP) 0.31 244
1. illesztés (VALL) 0.70 530
2. illesztés (KONYOK) 0.22 164

1. Aleallitasi kategoriak megfelelnek az IEC 60204-1 szabvanynak, tovabbi részleteket lasd a
Szo6szedetben..€

1.15. 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 Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box and
of the Partially-Completed Teach Pendant). Function is determined by the completed
Machine(s) machine (with 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:

URS3, URS, UR10 with CB3 control box (UR3/CB3, UR5/CB3,
UR10/CB3)

Starting 20183000000 and higher --- Effective 1 January 2018

Universal Robots (UR3, UR5, 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 1.1.3,1.15,1.21,1.243,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,
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 1ISO 10218-1:2011 as applicable,(l) EN ISO 12100:2010

Standards Used: () ENISO 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 ISO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015
() EN 1037:1995+A1:2008, (1) EN ISO 13850:2015
(I EN 60320-1:2001/ A1:2007, (ll) EN 60204-1:2006/ A1:2010
(1) EN 60529:1991/ A2:2013
(I EN 60664-1:2007, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(11 EN 61000-6-2:2005, (I1) EN 61140:2002/ A1:2006
(HEN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (I)EN 61131-2:2007
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Reference to Other Technical (1) ISO/TS 15066 as applicable
Standards and Specifications (I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]
Used: ISO 14664-1:2015 Class 5 for control assembly with enclosure

and Class 5 for UR3, UR5 and UR10 manipulators
(I IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-27:2008, (1) IEC 60068-2-1:2007
(1) IEC 60068-2-2:2007, (1) 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.

v, ')

Odense Denmark, 27 September 2018 ,f__,L?'f F/ /'-"'"r;/" ';' " /IJ_
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer

1.16. Nyilatkozatok és tanusitvanyok (az eredeti
forditasa)

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

Gyarté Universal Robots A/S
Energivej 25
DK-5260 Odense S Dania

A technikai fajl 6sszedllitdsara David Brandt

amely megfelel a gépi iranyelv és mas vonatkoz6 iranyelvek
rendelkezéseinek.

felhatalmazott személy a Technoldgiai vezetd, kutatas és fejlesztés
k6zb6sségben Universal Robots A/S
Energivej 25, DK-5260 Odense S
A részben befejezett gép(ek) Ipari robot (tdbbtengelyes manipulator vezérlével és hordozhaté
leirasa és azonositasa kezelbegységgel). A funkcidt a befejezett gép hatarozza meg
Termék és funkcid (végeffektort és rendeltetésszer( felhasznalast beleértve).
Modell URS3, UR5, UR10 CB3 vezérlédobozzal (UR3/CB3, UR5/CB3,
UR10/CB3)
Sorozatszam 20183000000-t0l és feljebb --- Hatalyban: 2018. majus 1
Egyesités: Az univerzalis robotokat (UR3, URS és UR10) csak akkor

szabad tuzembe helyezni, miutan egy olyan befejezett komplett
gépbe (robotrendszerbe, celldba vagy alkalmazasba) épitik be,
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Nyilatkozunk, hogy a fenti termék megfelel az alabbi iranyelveknek az alabb részletezettek

szerint:

| 2006/42/EK Gépi iranyelv A kovetkezd alapvetd kdvetelmények teljesiltek: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.5,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.23
Nyilatkozunk arrol, hogy a vonatkozd miszaki dokumentaciot a
B. résznek megfelelben llitottdk 6ssze a Gépi Irdnyelv VII.

flggeléke.
Il Kisfesziltségu iranyelv Az alabbiakban az LVD iranyelvre és a harmonizalt
2014/35/EU szabvanyokra hivatkozunk.

[l EMC iranyelv 2014/30/EU Az alabbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt
szabvanyokra hivatkozunk.

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

Hivatkozas alkalmazott () EN ISO 10218-1:2011 alkalmazando,(l) EN ISO 12100:2010

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

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

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

(I1) EN 60664-1:2007, (II) EN 60947-5-5:1997/ A11:2013
(I1) EN 61000-6-2:2005, (II) EN 61140:2002/ A1:2006
(IMEN 61000-6-4:2007/ A1:2011, (II1)EN 61131-2:2007

Hivatkozas egyéb alkalmazott (1) ISO/TS 15066 as applicable

L S EI NI IE CE (I1) IEC 61784-3:2010 [SIL2]

specifikaciokra: ISO 14664-1: 2015 5. osztaly a burkolatba épitett vezérlé
szerelvényhez és 5. osztaly az UR3, UR5 és UR10
manipulatorokhoz
(I1) IEC 60664-5:2007

(111) IEC 60068-2-27:2008, (lll) IEC 60068-2-1:2007
(111) IEC 60068-2-2:2007, (l11) IEC 61326-3-1:2008

A gyartom( vagy meghatalmazott képvisel6je a nemzeti hatosagok indokolt felkérésére koteles
valaszként atadni a részben befejezett géppel kapcsolatos informaciot.

A teljes min6ségbiztositasi rendszert a Bureau Veritas bejelentett szervezet hagyta jova (ISO
9001), # DK008850 tanusitvany.
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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: UR5/ TYP INDUSTRIAL
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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.: 3116016-02
Report-Nr.: 203195-2
Valid till: August 2023

*

Dipl.-Ing. (FH) Walter Ritz

Berlin, 29. August 2019

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

ZERTIFIKAT

UR5 72 Felhasznaldi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

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

;f’.i.’l;f;’ ::2';:;"“ Toxic and Hazardous Substances and Elements B S8 EWEHRHTE
Ao/ al

0 R ] Hexavalent DR 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
= e
A= o1 MTTEHA
o . = =
ML Universal Robots AIS;“EQHEU&{E 2016E110079
4 --D-_I ---E--E------_-- e i.............------------------|||.._..._.............------ .
sel  AMEASSHE 4010070 HERHEE  Kiaus Vestergaard
o LA N e b b B . TR
e Enérgivej 25, 5260 Odense S, Denmark
At etH el Edl &t 71 A <77y MNoB g
[ — B =1
A (HA) RS 2F(E2) magh | -
AlgetH EelM & |
rg et gelds 16-AB2EQ-00925
H=X \ i
I == Universal Robots A/S
AR E|

Energivej 25, 5260 Odense'S, Denmark

TAetHE A |, HIsEMH1E U ZHe & A & M1 =X 35kl el
Xt ehEEel M p =i St gh )

20184 118 o6
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KC regisztralasa

DE6E-1B4C-DF32-3C48

TEEANAATY AG5S 45

=

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

RN |
AE B E K Universal Robots A/S
anl_'_.'\hn_'lrfh_gurﬂ .

7] 2pA 2 (A S A A9 e FE S Al § B FHE v

Equipment Name

7|E2d
Flasic Mackd Nuber

URS

sty s
Series: Modkd Mumler

s5s
Registration No.

MSIP-REM-URK-URS

2B T EJE S o Universal Robots A/S / Wlv}=
ManufacturerCountry of Origin

5q g9

Date of Registration
7)€}
Chhers
A Z174A1 T2lsd) Alssxe]2 A3dd o2t 555058 S5
3, Article 58-2 of Radio

2016-09-07

It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause
Waves Act.

20181 #(Month) 109 (Day)

FYARAT AR

Director General of National Radio Research Agency

3 g5 S b Al 7 Al e " g 71- BA" g oapste] f5atefel g}

sluba] el A4 9l §%e] Aag 4 e

B
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Kérnyezetvédelmi teszt tanusitvanya

A PART OF

Climatic and mechanical assessment

Client Force Technology project no.
Universal Robots A/S 117-32120

Energivej 25

5260 Odense S

Denmark

Product identification

UR 3 robot arms

UR 3 control boxes with attached Teach Pendants.
UR 5 robot arms

URS control boxes with attached Teach Pendants.
UR10 robot arms:

URI10 control boxes with attached Teach Pendants.
See reports for details.

Force Technology report(s)
DELTA project no. 117-28266, DANAK-19/18069
DELTA project no. 117-28086, DANAK-19/17068

Other document(s)

Conclusion

The three robot arms UR3, URS5 and UR10 including their control boxes and Teach Pendants have been tested
according to the below listed standards. The test results are given in the Force Technology reports listed above. The
tests were carried out as specified and the test criteria for environmental tests were fulfilled in general terms with
only a few minor issues (see test reports for details).

IEC 60068-2-1, Test Ae; -5 °C, 16 h

IEC 60068-2-2, Test Be; +35°C, 16h

TEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

IEC 60068-2-64, Test Fh; 5 — 10 Hz: +12 dB/octave, 10-50 Hz 0.00042 g?/Hz, 50 — 100 Hz: -12 dB/octave, 1,66
grms, 3x 1¥2h

IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

Date Assessor

Hgrsholm, 25 August 2017 W % %

Andreas Wendelboe Hgjsgaard
M.Sc.Eng.

DELTA - a part of FORCE Technology - Venlighedsvej 4 - 2970 Harsholm - Denmark - Tel. +45 72 19 40 00 - Fax +45 72 19 40 01 - www.detta.dk
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EMC teszt tanusitvanya

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

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu-
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
pertaining to the EMC protection requirements pursuant to other laws and/or directives other than the above
mentioned if any.

Hersholm, 08 August 2016

7 I PN
M/\'//,,,;,;(/ f_// /f’i’é/fé’x,

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

1.17. Alkalmazott szabvanyok

DELTA
Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

Denmark

Tel. +45 72 19 40 00
Fax +45 72 19 40 01
www.delta.dk

VAT No. 12275110

20aocass-uk-j

URS 78

Felhasznaldi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

Ebben a fejezetben a robotkar és a vezérlédoboz fejlesztése soran alkalmazott, vonatkozé
szabvanyokat ismertetjik. A eurdpai iranyelv zaréjelben feltiintetett szama jelzi, hogy a szabvany a
nevezett iranyelv értelmében harmonizalt.

A szabvany nem térvény, hanem egy adott iparagban érdekelt felek altal kidolgozott dokumentum. A
szabvanyok hatarozzak egy termék vagy termékcsoport szokasos biztonsagi- €s teljesitmény-
kdvetelményeit.

A jelen dokumentumban alkalmazott roviditések jelentése a kdvetkez6:

ISO Nemzetkozi Szabvanylgyi Szervezet (ISO)
IEC Nemzetkdzi Elektrotechnikai Bizottsag (IEC)
EN Eurdpai norma

TS Muiszaki adatok

TR Mdszaki jelentés

ANSI Amerikai Nemzeti Szabvanyugyi Intézet (ANSI)
RIA Robotipar Egyestulet (RIA)

CSA Kanadai Szabvanyugyi Egyesiilet

Az alabbi szabvanyoknak valé megfelelés csak akkor garantalt, ha minden, ebben a kézikényvben
talalhatd 6sszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és iranymutatast betartanak.

ISO 13849-1:2006 [PLd]
ISO 13849-1:2015 [PLd]

ISO 13849-2:2012

EN ISO 13849-1:2008 (E) [PLd - 2006/42/EC]
EN ISO 13849-2:2012 (E) (2006/42/EK)

Gépek biztonsaga - Vezérlbrendszerek biztonsaggal kapcsolatos részei
1. rész: A tervezes altalanos elvei

2. rész: Ervényesités

A biztonsagi vezérl6rendszert d teljesitményszintlre (PLd) tervezték ezen szabvanyok elbirasai
szerint.

Felhasznaldi kézikdnyv 79 UR5

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

ISO 13850:2006 [1. leallitasi kategéria]

ISO 13850:2015 [1. leallitasi kategéria]

EN ISO 13850:2008 (E) [1. leallitasi kategéria - 2006/42/EK]
EN ISO 13850:2015 [Stop Category 1 - 2006/42/EK]

Gépek biztonsaga - Vészleallitas - A tervezés alapelvei

A vészleallito funkciot 1. megallitasi kategoria szerint tervezték, jelen szabvany szerint. Az 1.
megallitasi kategoria egy kontrollalt megallitasa a motoroknak, hogy elérjék a megallitast, majd az
aramtalanitast, amikor elérték a megallitast.

ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EK]

Safety of machinery - General principles for design - Risk assessment and risk reduction

A UR robotokat jelen szabvany alapelvei szerint értékelik.

ISO 10218-1:2011
EN ISO 10218-1:2011(E) [2006/42/EK]

Robotok és robotikai késziilékek - Az ipari robotok biztonsagi kévetelményei

1. rész: Robotok

Ez a szabvany a robot gyartojanak szoél, nem az integratornak. A masodik rész (ISO 10218-2) a
robot-integratornak szol, mivel ez foglalkozik a robot-alkalmazas telepitésével és elrendezésével.

A szabvanyt kidolgozok hallgatolagosan olyan hagyomanyos ipari robotokat képzeltek el,
amelyeket hagyomanyosan keritésekkel és fényfliggdnyokkel biztositanak. A UR robotok ugy
keriltek tervezésre, hogy mindig engedélyezett az er6- és teljesitménykorlatozas. Ezért néhany
fogalmat alabb tisztazunk és elmagyarazunk.
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Ha egy UR robotot hasznalnak egy veszélyes alkalmazasban, tovabbi biztonsagi intézkedésekre
lehet szikség, lasd jelen kézikdnyv 1.5. Biztonsag 5 fejezetét.

Tisztazas:

* "3.24.3 Orzott helyek" meghatarozas szerint keriilet-védelemmel ellatott helyek. Altalaban az
6rzétt hely olyan hely a kerités mogott, amely védi az embereket a veszélyes hagyomanyos
robotoktol. A UR robotokat ugy tervezték, hogy kerités nélkil mikodjenek beépitett
teljesitmény- és erékorlatozo egyuttmikodo biztonsagi funkciokkal, és ezért veszélyes 6rzott
hely nélkil, amelyet a kerités kerllete hataroz meg.

* "5.4.2 Teljesitmény-kdvetelmény". Minden biztonsagi funkciot az ISO 13849-1:2006 szerint
PLd-ként alakitottak ki. A robotot redundans kodol6 rendszerrel épitették ki mindegyik
csukléhoz, illetve a biztonsagi besorolast I/O kapcsokat 3. kategériaju' szerkezettel
alakitottak ki. A biztonsagi besorolasu ki-/bekapcsolokat jelen kézikdnyv szerint kell

c s

funkcio PLd szerkezete kialakuljon.

* "5.7 Uzemmodok". A UR robotok nem rendelkeznek kiilonbdzé miikodési modokkal, ezért
nincs médvalasztojuk.

* "5.8 hordozhat6 kezel6egyseég kezeldszervei". Ez a fejezet meghatarozza a tanito fliggelékek
védd jellemzdit, amikor azokat veszélyes 6rzott helyen belil kell hasznalni. Mivel a UR
robotok egyuttmikoédd miikddésre készliltek, nincs veszélyes 6rzétt hely, ahogyan a
hagyomanyos robotoknal. A UR robotok biztonsagosabbak a tanitasban, mint a
hagyomanyos robotok. Ahelyett, hogy harom-pozicionalast engedélyez6 eszkdzt kellene
kioldani, a kezel6 csak egyszerlien megallithatja a robotot a kezével. Ha egy UR robotot
telepitenek veszélyes 6rzott alkalmazasban, akkor harom-pozicionalast engedélyez6 eszkoz
csatlakoztathat6 jelen kézikdnyv utasitasai szerint. Tovabbi tisztazasért lasd: ISO/TS 15066
5.4.5. cikkely.

* "5.10 Az egylittm(kodd lizemelés kovetelményei". A UR robotok teljesitmény- és erékorlatozé
egyuttmikodd biztonsagi funkcioi mindig aktivak. A UR robotok vizualis elrendezése jelzi,
hogy a robotok hasznalhatok-e egylittmikodd mikodésre. A teljesitmény- és erékorlatozo
funkcidkat az ISO 10218-1 5.10.5. cikkelye szerint tervezték. Tovabbi tisztazasért lasd:
ISO/TS 15066 5.5.4. cikkely.

1Az ISO 13849-1 szerint, tovabbi részletekért lasd a Szdszedetet.
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* "5.12.3 Biztonsagi besorolasu puha tengely és térhatarold". Ez a biztonsagi funkcié egyike a
tobbféle, szoftverrel konfiguralhaté biztonsagi funkcidknak. Az 6sszes ilyen biztonsagi
funkcidbdl Iétrehoznak egy hash kodot, és biztonsagi ellenérzé azonositoként mutatjak be a
GUI-ban.

ISO/TS 15066:2016

Robotok és robotikai készlilekek - Az ipari robotok biztonsagi kévetelményei - Egylittmiik6dé
lizemelés

Ez egy miszaki specifikacio (TS), nem szabvany. A TS célja bemutatni a kezdetleges
kovetelmények készletét, hogy lassak, hogy hasznosak-e egy adott iparag szamara. Meghatarozas
szerinta TS nem elég érett az Eurdpai Iranyelvek szerinti harmonizalasra.

Ez a TS arobot gyartojanak és a robot integratoranak egyarant szol. A UR robotok megfelelnek
magukra a nyers robotokra relevans részeknek, az integrator pedig valaszthat, hogy a TS-t
hasznalja, amikor integralja a robotokat.

Ez a TS 6nkéntes kdvetelményeket és utmutatast képvisel, melyek kiegészitik az 1ISO 10218-as
szabvanyokat az egyuttmikodé robotok teriiletén. A f6 szévegen tul a TS "A mellékletében”
talalhato tablazat ajanlasokat tesz k6zzé az er és nyomas hatarértékeire vonatkozdan, amelyek
fajdalomérzeten és nem sérilésen alapulnak. Fontos, hogy elolvassa és megértse a tablazat alatti
megjegyzéseket, mivel sok korldtozas csak konzervativ becsléseken és irodalmi vizsgalatokon
alapul. Minden szam valtozhat a j6v6ben, amint Uj tudomanyos kutatasi eredmények allnak
rendelkezésre. Az A melléklet a TS informalis és 6nkéntes része, ezért az integrator nyilatkozhat a
TS-nek valé megfelelésrdl anélkiil, hogy az A melléklet hatarértékeit hasznalna.

ANSI/RIA R15.06-2012

Ipari robotok és robotrendszerek - Biztonsagi kévetelmények

Ez az amerikai szabvany az egy dokumentumban 6sszevont ISO 10218-1 és ISO 10218-2
szabvanyoknak felel meg. A nyelv brit angolrél amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.
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E szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratorara, és nem a Universal Robots
cégre vonatkozik.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements

Ez a kanadai szabvany az egy dokumentumban dsszevont ISO 10218-1 (lasd fent) és -2
szabvanyoknak felel meg. A CSA tovabbi kovetelményeket adott hozza a robotrendszer hasznaldja
szamara. Ezen kévetelmények kdzlil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szol.

E szabvany masodik része (ISO 10218-2) a robotrendszer integratorara, €s nem a Universal Robots
cégre vonatkozik.

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

EN 61000-6-2:2005 [2004/108/EC]
EN 61000-6-4/A1:2011 [2004/108/EK]

EK --- elektromagneses kompatibilitas (EMC)
6-2. Rész: Altalanos szabvanyok - Ipari zavarvédettség

6-4. Rész: Altalanos szabvanyok - Kibocsatasi szabvany ipari kbrnyezetben

Ezek a szabvanyok meghatarozzak az elektromos és elektromagneses zavarasok kdvetelményeit.
Ha betartja ezeket a szabvanyokat, azzal biztositja, hogy a UR robotok jol miikddjenek ipari
kérnyezetben és ne zavarjanak mas berendezéseket.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008

Elektromos berendezések méréshez, vezérléshez és laboratoriumi hasznalatra - EMC
kévetelmények

3-1. Rész: A biztonsaggal kapcsolatos rendszerek és a biztonsaggal kapcsolatos funkcidk
ellataséra szolgalé berendezések (funkcionalis biztonség) zavarvédelmi kbvetelményei - Altalanos
ipari alkalmazasok
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Ez a szabvany meghatarozza a biztonsaggal kapcsolatos funkcidkhoz tartozé bévitett EMK
zavartlrési kovetelményeket. A szabvanynak valé megfelelés biztositja, hogy az UR robotok
biztonsagi funkcidi biztonsagot nyujtanak akkor is, ha mas berendezések tullépik az IEC 61000
szabvanyokban meghatérozott EMK kibocsatasi hatarértekeket.

IEC 61131-2:2007 (E)
EN 61131-2:2007 [2004/108/EK]

Programozhato vezérlbk

2. rész: Berendezések kdvetelményei és tesztek

Mind a normal, mind a biztonsagi besorolas 24 V-os ki-/bekapcsoldk jelen szabvany el6irasai szerint
készliltek, hogy biztositsak a megbizhaté kommunikaciot mas PLC rendszerekkel.

ISO 14118:2000 (E)
EN 1037/A1:2008 [2006/42/EK]

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up

Ez a két szabvany nagyon hasonlé. Meghatarozzak a biztonsagi alapelveket a nem vart elindulas
elkeriléséhez, a karbantartas vagy javitas kozbeni véletlen aram ala keriilés eredményeként és a
vezérl6 perspektivabol kapott véletlen inditasi parancsok eredményeként egyarant.

IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EC]

Kisfeszliltségli kapcsoloberendezések és vezérlbberendezések

5-5. Rész: Vezérl6 aramkdrok és kapcsoloelemek - Elektromos vészleallito berendezés mechanikus
reteszelb funkcioval
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A vészledllité kozvetlen kinyitasi mlvelete és a biztonsagi zar mechanizmusa megfelel jelen
szabvany elbirdsainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besorolasait a por és viz elleni védelemre vonatkozoéan. A UR

robotok jelen szabvany szerinti IP-kéddal kertiltek tervezésre és osztalyozasra, lasd a robot
matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

EN 60320-1/A1:2007 [2006/95/EC]
EN 60320-1:2015

Készlilekcsatlakozok haztartasi és hasonlo altalanos célokra

1. rész: Altalanos kévetelmények

A halézati bemeneti kabel megfelel ennek a szabvanynak.

ISO 9409-1:2004 [50-4-M6-0s tipus]

Ipari robot-manipulatorok - Mechanikai interfészek

1. rész: Lemezek

A UR roboton az eszkdz pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-o0s tipusanak. A roboteszkdzdket

szintén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelel6 illeszkedés biztositasahoz.
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ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EK]

A termikus kérnyezet ergonémiaja - Modszerek a felliletekkel valo érintkezésre adott emberi
reakciok értékelésére

1. rész: Forro felliletek

A UR robotokat ugy tervezték, hogy a fellileti hémérsékletiiket a jelen szabvanyban meghatarozott
ergonomiai hatarértékek alatt tartsak.

IEC 61140/A1:2004
EN 61140/A1:2006 [2006/95/EK]

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

A UR robotok jelen szabvany szerint készultek, hogy védelmet biztositsanak az elektromos
aramités ellen. A védéfoldelés bekotése kotelezb az |. rész Hardvertelepitési kezikonyv 3
meghatarozasai szerint.

IEC 60068-2-1:2007
IEC 60068-2-2:2007
IEC 60068-2-27:2008
IEC 60068-2-64:2008
EN 60068-2-1:2007
EN 60068-2-2:2007
EN 60068-2-27:2009
EN 60068-2-64:2008

Kérnyezeti vizsgalat

2-1. Rész: Tesztek - A vizsgalat: Hideg teszt
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2-2. Rész: Tesztek - B vizsgalat: Szaraz hé ellenallas vizsgalata
2-27 rész: Tesztek - Ea teszt és utmutatas: Sokk

2-64 rész: Tesztek - Fh teszt: Rezgés, szélessavu véletlenszerti és iranyitas

A UR robotokat a jelen szabvanyokban meghatarozott vizsgalati médszerek szerint tesztelik.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Ipari kommunikacids haldzatok - profilok

3. rész: Funkcionalis biztonsagi terepi buszok - Altalanos szabalyok és profildefiniciok

Ez a szabvany meghatarozza a biztonsagi besorolasu kommunikaciés buszok eléirasait.

IEC 61784-3:2010
EN 61784-3:2010 [SIL 2]

Gépek biztonsaga - Gépek elektromos berendezései

1. rész: Altalanos kévetelmények

Jelen szabvany altalanos alapelveit alkalmazzak.

IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
EN 60664-5:2007
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Kisfeszliltségli rendszerek berendezései szigetelésének koordinalasa
1. rész: Elvek, kbvetelmények és tesztek

5. rész: Atfogé modszer a legfeljebb 2 mm-es légkézék és kuszédramutak meghatdrozaséra

A UR robotok elektromos aramkdrei megfelelnek ennek a szabvanynak.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

A UR robotokat E67-es tartozékmodullal szerelik, hogy csatlakozzanak a jelen szabvanynak
megfeleld froccsontd gépekhez.
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1.18. Mlszaki adatok

A robot tipusa

Suly

Maximalis hasznos teher
Elérés

Illesztési tartomanyok

Speed

Tartas megismételhetsége
Labnyom

Szabadsag foka

Vezérl6doboz mérete (Sz x Ma x Mé)
Vezérl6doboz I/O portjai

Eszk6z 1/0 portjai

I/0O tapegység

Kommunikacié

Programozas

Zaj

IP osztalyozas
Tisztatér besorolas

Maximalis atlag teljesitmény
Teljesitményfelvétel

Névleges zarlati aramerdsség (SCCR)
Egyuttm(ik6dé mikodés

Anyagok

Hoémérséklet

Tapegység

UR5
18.4kg/40.61b
5kg/111b

850 mm/33.5in

1 360 ° for all joints

Csuklok: Legfeljebb 180 °/s.Tool: Approx. 1 ™/ /
Approx. 39.4 1/,

0.1 mm/+0.0039 in (4 mils) per ISO 9283
@149 mm /5.9 hivelyk
6 rotating joints

462 mm x 418 mm x 268 mm / 18.2 hlvelyk x
16.5 hivelyk x 10.6 huvelyk

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

72 dB (A)
IP54

Robotkar: ISO 5. osztaly, vezérl6 doboz: ISO 6.
osztaly

390 W
Kb. 390 W egy tipikus program hasznalataval
200A

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

Aluminium, PP plastic

The robot can work in an ambient temperature range
of 0-50 °C

100-240 VAC, 50-60 Hz

Felhasznaldi kézikdnyv
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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) 12 m/472,4 hivelyk x 13,4 mm
vezérlédobozhoz (opciok) HiFlex (PUR) 6 m /236 hiivelyk x 12,1 mm

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

1.19. Biztonsagi funkciok tablazatai
1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

MEGJEGYZES

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

All safety functions are individual safety functions.
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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. SFO: 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

Emergency  Estop safety functions differ.
SFO and ::Z?V;F:ere * SFO has a functional safety rating of PLd Cat3
with the worst-case stopping time, as if all joint
SF1 separate o . . Robot Arm
Internal Emergency monitoring failed at '.th('a same'tlme and after
Stop safety 52£.1ms, then pqwer |.s |mmed|atgly removed
functions while the robot is going the maximum speed.
This could result in a worst case stopping time
of 1250ms.
* SF1 has a functional safety rating of PLd Cat2
with a reliable and realistic maximum stop time
of approximately 300ms for UR3 and 400ms for
UR5/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
SE2 Safeguard aCat2 st.op per IEC 60204-1.. For the functional
Logicand  stop safety rating of the complete integrated safety
outputs (Protective func.:tion, add the PFHd of the external protectiye Robot Arm
INTERNAL ~ Stop) device to the PFHd of SF2. If a PLd Cat3 stop is
needed for protective devices, connect the protective
device and configure the input as if it were an external
Estop input (See SFO0).
Felhasznaldi kézikdnyv 91 UR5
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SF3
Internal

SF4
Internal

SF5
Internal

SF6
Internal

SF7
Internal

SF8
Internal

SF9
Internal

Exceeding the joint position limit results in a Cat 0
stop (IEC 60204-1). Each joint can have its own limit.

Joint . e . .
Position Directly limits the set of allowed joint positions that the
Limit (soft joints can move to. Itis set directly in the safety setup Joint (each)
o part of the Ul where you can enter values. ltis a
axis limiting)

Joint Speed the joints are allowed to perform. It is set directly in

Limit

Joint Torque a Cat 0 stop5 (per IEC 60204-1). This is not

Limit

TCP Pose
Limit

TCP
Speed
Limit
TCP
Force
Limit

Joint
Speed
Limit

means of safety-rated soft axis limiting and space
limiting, according to ISO 10218-1:2011, 5.12.3.

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 safety setup part of the User Interface where you Joint (each)
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 in

. . . Joint (each)
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 resultin 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, TCP
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). TeP

Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
60204-1). Limits the external clamping force exerted by the TCP
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.

Robot Arm

URS
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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

SF10 P.OV\.Ier the robot, which also affects the current to the robot arm as Robot Arm
Internal  Limit . .
well as the speed of the robot arm. This function
dynamically limits the current/torque but maintain the
speed.
When configured for Estop output and there is an Estop
SF11 condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is
. . External
Internal no Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not .
UR Robot . . connection
asa Esto used but they are tolerated. For the integrated functional o logic
function Out Iiut safety rating with an external Estop device, add the PFHd and/gcj)r
with dual P of the UR Estop function (SF0 or SF1) to the PFHd of the equibment
outputs external logic (if any) and its components (e.g. Estop auip
pushbutton).
SF12 Whenever the robot is moving (motion underway), the dual External
Internal  UR Robot digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no .
. : . . connection
asa Moving: movement. The functional safety rating is for what is within .

. . . . to logic
function Digital the UR robot. The integrated functional safety performance and/or
with dual Output requires adding this PFHd to the PFHd of the external logic equinment

outputs (if any) and its components. auip
Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping
SF13 or in a stand-still condition) the dual digital outputs are
I
Internal UR Robot HIGH. When outputs are LOW, robot is NOT in the process Extern.a
Not . . . . connection
asa Stobping: or stopping and NOT in a stand-still condition. The o lodic
function pp g functional safety rating is for what is within the UR robot. g
. Digital . . . and/or
with dual Output The integrated functional safety performance requires equibment
outputs P adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) quip
and its components.
SF14 UR Robot Whenever the robot is in reduced mode, the dual digital External
Internal outputs are LOW. See Robot Reduced Mode below. The .
Reduced . o C connection
asa functional safety rating is for what is within the UR robot. .

. Mode: . . . to logic
function Digital The integrated functional safety performance requires and/or
with dual g adding this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) .

Output . equipment
outputs and its components.
Felhasznaldi kézikdnyv 93 URS5

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



UNIVERSAL ROBOTS

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

SF15 UR Robot
Internal  Not

asa Reduced
function Mode:
with dual Digital
outputs  Output

Whenever the robot is NOT in reduced mode, the dual External
digital outputs are LOW. The functional safety rating is for connection
what is within the UR robot. The integrated functional safety to logic
performance requires adding this PFHd to the PFHd of the and/or
external logic (if any) and its components. equipment

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
Internal by use of an input to initiate (will achieve reduced
Logicand settings within 500ms). When the external connections

Robot Outputs, are Low, Reduced Mode is initiated. Reduced Mode
Reduced . . Robot Arm
Mode with Dual means that ALL.reduced mode I|m|t.s are ACTIYE
Inputs (1 Reduced mode is not a safety function, rather it is a state
through 4) 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 Robot
Reset with Dual  stop RESETS Safety input to initiate a reset of safeguard
Inputs (1 stop safety function SF2.
through 4)
When the external Enabling Device connections are
Low, a Safeguard Stop (SF2) is initiated.
External Recommendation: Use with a mode switch as a safety
Enabling input. If a mode switch is not used and connected to the
Enabling  Device as safety inputs, then the robot mode will be determined by
Device inputto  he UserInterface. If the User Interface is in: Robot
UR Robot * “run mode”, the enabling device will not be active.
logic * “programming mode”, the enabling device will be

active. It is possible to use password protection for
changing the mode by the User Interface.
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TUV

NORD Safety

Certified Function

SF
External
Mode
Switch

Mode o 0

Selection through 4)
and
internal
logic

Description

When the external connections are Low, Operation
Mode (running) is in effect. When High, the mode is
programming or teach. Must be used with an Enabling
Device as a safety input. When in Teach/Program (Mode
switch inputs high), enabling device is required for
operation. When in teach/program, initially the TCP
speed will be limited to 250mm/s. The speed can
manually be increased by using the pendant user
interface “speed-slider”, but upon activation of the
enabling device, the speed limitation will reset to
250mm/s.

What is
controlled?

Robot

1.20. Table 2: Compliance and ISO 13849-1
Functional Safety Information

IEC 61800-5-
TUV SISOl : Sttzpf:i:;wer
USER Stop Category L PFHd
\[0]3{] : : : switching
o Safety Function | configuration per IEC : UR
Certified devices
or Factory 60204-1 : 3/5/10
SF Settin retained for
g Category 2
stop
Emergency
Stop There are Cat 1 Stop
two separate 524ms time-
SFO Emergency No delay before NA 3 4.38E-8
Stop safety CatOstopis
functions: SFO initiated
and SF1
Emergency Cat 1 Stop SS1 when at
Stop There are .
when at SS1  SS1 standstill,
SF1 two separate No ) 3.16E-07
) standstill, Cat Cat 0 stop
safety functions: Ostopinitiated initiated
SFO and SF1 P
Safeguard stop
SF2 (Protective No Cat2 SS2 2  3.15E-07
Stop)
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IEC 61800-5-

Limits or 2 Stop: power

TUV to final
switching

USER Stop Category
Safety Function | configuration per IEC
or Factory 60204-1
Setting

NORD
Certified
SF

devices
retained for
Category 2
stop

Joint Position

PFHd
UR
3/5/10

3.15E-07

3.15E-07

3.15E-07

3.15E-07

3.15E-07

SF3 Limit (soft axis Limits Cat0 NA
limiting)
SF4 Joint Speed Limits Cat0 NA
Limit
Joint Torque
SF5 Limitinternal  factory setting Cat0 NA
factory setting
SF6 TCP Pose Limit Limits Cat0 NA
SF7 TCP Speed Limits Cat0 NA
Limit
IEC 61800-5-
TUV SISl 2sﬁ¥ﬁiﬁwer
USER Stop Category o
NORD : : : switching
o Safety Function | configuration per IEC .
Certified devices
or Factory 60204-1 :
SF Settin retained for
g Category 2
stop
SF8 TCP Force Limit Limits CatO0 NA
SF9 Momentum Limit Limits Cat0 NA
SF10 Power Limit Limits Cat0 NA
UR RINPUTobot  Output & I/O See Estop
SF11 Estop Output Configuration See Estop SF1 SF1
UR Robot
SF12 Moving: & ”;E”Lfat'i/gn Cat0 NA
Digital Output g
UR Robot Not
SF13 stopping: c(:)o ”:E”:fat'i/c?n Cat0 NA
Digital Output 9

PFHd
UR
3/5/10

3.15E-
07

3.15E-
07

3.15E-
07

4 A1E-
08

3.15E-
07

3.15E-
07
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TUV
NORD
Certified
SF

Safety Function

UR Robot
SF14 Reduced Mode:
Digital Output
UR Robot Not
SF15 Reduced Mode:

Digital Output

Limits or
USER
configuration
or Factory
Setting

Output & I/0
Configuration

Output & I/0
Configuration

Stop Category

per IEC
60204-1

Cat 0if fault
detected

Cat0
(immediate
stop)

IEC 61800-5-
2 Stop: power
to final
switching

devices
retained for
Category 2
stop

NA

NA

PFHd
UR
3/5/10

3.15E-
07

3.15E-
07

IEC 61800-5-
NORD Safety SE Stop switching S
Certified Function configuration | Category per devices o
or Factory IEC 60204-1 : 3/5/10
SF Settin retained for
g Category 2
stop
Robot
Reduced Reduced Mode Inp%lt& I/Q Cat2 SS2 3.15E-
INPUT Configuration 07
Mode
Safeguard Safeguard Input & I/0 3.15E-
Reset Reset INPUT  Configuration Cat2 SS2 07
. 3 Position
T g PO o s 2
Device INPUT g
Mode Mode switch Input & I/0 3.15E-
Selection INPUT Configuration Cat2 SS2 07
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ll. rész

PolyScope kezikonyv
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II. rész PolyScope kézikdnyv
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1.21. Biztonsagi konfiguracio

1.21.1. El6szo

A robot halado biztonsagi rendszerrel van felszerelve. A robot munkahelyének kilénos jellemzditdl
fliggben a biztonsagi rendszer beallitasait konfiguralni kell, hogy garantalja a teljes személyzet és a
berendezés biztonsagat a robot koril. A kockazatelemzés altal meghatarozott beallitasok
alkalmazasa az els6 Iépés, amelyet az integratornak meg kell tennie. A biztonsagi rendszer
részleteit megtalalja itt: Hardvertelepitési kézikdnyv.

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

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

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

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

Az integratornak kell biztositani, hogy a biztonsagi konfiguracids beallitasok
O0sszes modositasat az integrator sajat kockazatértékelése szerint végezzék.

Az integratornak a biztonsagi konfiguraciok engedély nélkuli személyek altali
modositasat meg kell akadalyozni, pl. jelszovédelem telepitésével.

Az safety Configuration screen can be accessed from the Welcome screen (see 1.22.5.
Udvozl6 képernyd 127) by pressing the Program Robot button, selecting the Installation tab
and tapping safety. A biztonsagi konfiguraciot jelsz6 védi, lasd itt: 1.21.8. Jelszavas zaras 106.
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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 beallitasok szamos hatarértékbdl allnak, melyek a robotkar és a konfiguralhato
bemenetek és kimenetek biztonsagi funkcibi beallitasinak korlatozasara hasznalatosak. A
biztonsagi képerny6 alabbi allapjain kerliltek meghatarozasra:

* AzGeneral Limitsal-fll hatarozza meg az erd, teljesitmény, sebesséeg és
impulzusnyomaték maximalis értékét a robotkaron. Amikor kiildbnésen magas annak a
kockazata, hogy embert Utne meg vagy kdrnyezete 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: 1.21.10. Altalanos hatarok 107.

* Az Joint Limitsal-fil a csuklosebesség és csuklohelyzet hatarértékeibdl all. A
csuklosebesség 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: 1.21.11. lllesztési hatarértékek 110.

* A Boundariesal-flll 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 Csékkentettmdd biztonsagi hatarértékei
aktivalasanak kivaltd okaként konfiguralhatdk (lasd itt: 1.21.12. Hatarok 111.1.21.6.
Biztonsagi modok 105). Az eszkdz tajolasi hatar kemény hatarértéket jelent a robot TCP
tajolasara. Tovabbi részleteket lasd itt:

* Asafety I/0al-fll hatarozza meg a konfiguralhaté bemenetek és kimenetek biztonsagi
funkcioit (lasd 1.24.2. 1/0 lap 137). Példaul a Vészleallitas konfiguralhaté bemenetként.
Tovabbi részleteket talal itt: 1.21.13. Biztonsagi I/O 118.
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1.21.2. A biztonsagi konfiguracio modositasa

A biztonsagi konfiguracio beallitasai csak az integrator altal lefolytatott kockdzatértékelésnek
megfeleléen modosithato.

A biztonsagi konfiguracié modositasanak javasolt eljarasa a kévetkez6:

1. Gy6zd6djon meg arrél, hogy a moédositasok megfelelnek az integrator altal lefolytatott
kockazatertékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitdsokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatarozott megfelel6 szintre.

3. Ellendrizze a biztonsagi bedllitdsok alkalmazasat.

4. [rja be a kdvetkezd széveget a kezeléi kézikdnyvekbe: ,Mielétt a robot kdzelében dolgozna,
gy6z6djoén meg rola, hogy a biztonsagi konfiguracié a vartnak megfelelé-e. Ez ellenérizhetd
pl. a PolyScope jobb felsé sarkaban talalhato ellenérz66sszeg megvizsgalasaval (lasd 1.21.5.
Biztonsagi ellenérz66sszeg 105 itt: PolyScope kézikdnyv)."

1.21.3. 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 talalhatoé 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 moédositasokat.

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

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

Ha a safety fulon barmelyik szGvegmezd tartalma érvénytelen, a biztonsagi konfiguracio
hibaallapotban van. Ezt tébbféle médon jelzik:

1. Egy piros hibajelz6 ikon jelenik meg a safety széveg mellett, a képernyé bal oldalan.
2. Ahibakat tartalmazo allap(ok) piros hiba ikonnal jelzett(ek) fent.

3. Ahibakat tartalmaz6 szévegmezd&ket piros hattér jelzi.

Amikor hibak kdvetkeznek be, és a kezel6 megprébal kilépnia Installation fulrél, egy
parbeszéd-ablak jelenik meg a kdvetkezd valasztasi lehetéségekkel:
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1. Oldja meg ezt a problémat ugy, hogy az 6sszes hibat eltavolitja. Ez akkor lathatd, amikor a
piros hiba-ikon mar nem jelenik meg a Safetyszdveg mellett a képerny6 bal oldalan.

2. Térjen vissza a korabban alkalmazott biztonsagi konfiguracidhoz. Ez figyelmen kivil hagyja
az 6sszes valtoztatast, és hagyja, hogy folytassa a kivant, kivalasztott célhoz valé
visszatéreést.

Amikor nincs hiba, és megprébal elmenni, akkor megjelenik egy masik parbeszédablak a kdvetkezd
lehetdsegekkel:

1. Alkalmazza a modositasokat, és inditsa Ujra a rendszert. Ez alkalmazza a biztonsagi
konfiguracié médositasait a rendszeren, és azt Ujrainditja. Megjegyzés: Ez nem foglalja
magaba, hogy barmilyen valtoztatast mentsenek; ha a robotot ennél a pontnal leallitja, akkor a
robot telepitésén végzett 6sszes valtoztatas elveszik, beleértve a Biztonsagi konfiguraciot.

2. Térjen vissza a kordbban alkalmazott biztonsagi konfiguracidhoz. Ez figyelmen kivul hagyja
az Osszes valtoztatast, és hagyja, hogy folytassa a kivant, kivalasztott célhoz valo
visszatéreést.

1.21.4. Tlrések

A robotkar beépitett tliréseket alkalmaz, melyek a biztonsag megsértését megakadalyozzak. A
biztonsagi tlrés a kiildbnbség a biztonsagi hatarérték és a maximalis miikddési érték kdzott. Példaul
az 4ltalanos sebességtirés — 150mm/s. Ez azt jelenti, hogy ha a felhasznald beéllit egy 250mm/s
sebességkorlatozast, akkor a maximalis izemi sebesség 250 — 150 = 100mm/s lesz. A biztonsagi
tlirések megakadalyozzak a biztonsag megsértését, mikozben lehetévé teszik az ingadozast a
program viselkedésében. Példaul nehéz hasznos teher kezelésekor eléfordulhatnak olyan
helyzetek, amikor a robotkarnak rovid ideig a normal maximalis lizemi sebesség folott kell mikddnie
ahhoz, hogy egy programozott palyat kdvethessen. A 12.1 abran egy ilyen helyzetre lathaté egy
példa.

A
A

FIGYELMEZTETES
Mindig szliikség van kockazatértékelésre a tlrések nélkuli hatarértéekekkel végezve.

FIGYELMEZTETES

A tlirések a szoftververziora specifikusak. A szoftver frissitése modosithatja a
tliréseket. Nézze meg a verziok k6zotti valtozatok jegyzékét a valtozasokra

vonatkozoan.
Safety speed limit
// \\
) I
"9'3 - SN _ Maximum operational speed
ol 7 T -7 N
S ~_ Actual speed
/
/

Time

URS 104 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

Biztonsagi tlrés példaja

1.21.5. Biztonsagi ellenbrz60sszeg

A képerny6 jobb fels sarkaban talalhato szdveg a robot altal aktualisan alkalmazott biztonsagi
konfiguracio rovid abrazolasat adja. Amikor a szdveg valtozik, az azt jelzi, hogy az aktualis
biztonsagi konfiguracio is megvaltozott. Ha az ellendrz66sszegre kattint, megjelenik az aktualisan
aktiv biztonsagi konfiguracié részlete.

1.21.6. Biztonsagi moédok

Szokasos feltételek mellett (azaz amikor nincs hatalyban védé leallas), a biztonsagi rendszer a
kdvetkez6 biztonsagi modok egyikében mikddik, melyekhez biztonsagi hatarértékek készlete
tarsul:

Normal mod
Az alapértelmezés szerint aktiv biztonsagi mod;

Csokkentett mod
Akkor aktiv, amikor a robot TCP a Csdékkentett mod kioldasa sikon tul helyezkedik el (lasd:
1.21.13. Biztonsagi /0 118), 1.21.12. Hatarok 111vagy amikor konfiguralhaté bemenettel
valtjak ki (lasd

Helyreallitas mod
Amikor a robotkar megsért egyet a tébbi izemmaod kdziil (azaz Normal vagy csékkentett mode)
és egy. 0. kategorias leallas kdvetkezett be, | a robotkar Helyreallitdas médban indul. Ebben az
uzemmaodban a robot lassan visszatérhet a megengedett terlletre a Mozgatas fil vagy
szabadonfut6 hasznalataval. Nem lehetséges programokat futtatni a roboton ebben a médban.

FIGYELMEZTETES

Vegye figyelembe, hogy a csukldhelyzet, TCP helyzet és TCP tajolas hatarértékeket
helyreallitas médban letiltja a rendszer, ezért legyen 6vatos, amikor a robotkart
visszaallitja a hatarértékeken bellil.

Az Safety Configuration képernyd al-fllei lehetévé teszik a felhasznalé szamara, hogy
kiilénallé biztonsagi hatarértékeket hatarozzon meg a Normal és Csdkkentett médokhoz. A
szerszam és a csuklok esetében a sebességre és impulzusnyomatékra vonatkozé hatarértekek
csOkkentett modban kotelezden korlatozobbak, mint a Normal médu tarsaik.

Amikor az aktiv hatarkészlet biztonsagi hatarértékét megsertik, a robotkar 0-as leallasi kategoriat
teljesit. Ha egy aktiv biztonsagi hatarértéket, pl. csuklo-helyzet hatarértéket vagy biztonsagi
hatarérteket megsértenek a robotkar bekapcsolt allapotaban, akkor az Helyreallitas médban indul.
Ez teszi lehetdvé a robotkar visszamozgatasat a biztonsagi hatarértékeken belll. Helyreallitas
modban a robotkar mozgasat egy fix hatarérték-készlet korldtozza, amelynek testreszabasa nem
engedélyezett a felhasznalé szamara. A Helyreallitas méd hatarértékeivel kapcsolatban tovabbi
részleteket talal itt: Hardvertelepitési kézikonyv.
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1. Az IEC 60204-1 szabvanynak megfeleléen, tovabbi részleteket lasd a Szészedetben.<

1.21.7. Freedrive mod

Amikor szabadonfutéo médban van (lasd: Szabad mozgatas 136), és a robotkar mozgasa kozel
kerul bizonyos hatarokhoz, akkor a felhasznal6 visszataszito erét érez. Ez az er6 a robot TCP
helyzetére, tajolasara és sebességére, illetve az illesztések helyzetére és sebességére generalddik.

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

Hatramenet

Szabadonfuto modban a robot csukloi viszonylag kis erdkifejtéssel mozgathatdk, 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 Gtk6zéshez kdzeli helyzetében ezek a
remegések kerlilenddk, 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
csukléknal engedi ki a rendszer, amelyekre jelentés nyomas nehezedik. A szembehajtas
hasznalata soran olyan az érzet, hogy a robotkart nehéz mozgatni.

1.21.8. Jelszavas zaras

Minden beallitas ezen a képerny6n zarolt, amig a helyes biztonsagi jelsz6t (lasd: 1.26.3. Jelszo
beallitasa 226) meg nem adjak a fehér szovegmezdben a képernyd aljan, és a Unlock button is
pressed. The screen can be locked again by clicking the Lock button. The Safetytabis
automatically locked when navigating away from the safety configuration screen. When the settings
are locked, a lock icon is visible next to the text Safety a képernyd baloldalan. Egy nyitott ikon
lathato, amikor a beallitasok fel vannak oldva.

MEGJEGYZES

Ne feledje, hogy a robotkar kikapcsol, amikor a biztonsagi konfiguracios képerny6t
feloldja.
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1.21.9. Alkalmazas

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

A biztonsagi konfiguracié barmilyen valtoztatasait alkalmazni kell vagy vissza kell allitani, mielétt a
Telepités laprol elmegy. Ezek a valtozasok addig nem jutnak érvényre, amig az Apply gombot meg
nem nyomja és a megerdsitést el nem végzi. A megerésitéshez vizualisan ellenérizni kell a
robotkaron végzett valtoztatasokat. Biztonsagi okokbdl a bemutatott informaciok Sl
mértékegységben megadva. Alabb lathaté egy példa a megerdésité parbeszédablakra.

fﬁltalénns hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok [ Biztonsagi /O | Vegyes |
Hatarertek Mormal mod Csokkentett mod
Erd 150,00 120,00 M
Teljesitmeny 300,00 200,00 W
Sebesseg 1,50 0,75 m/s
Impulzusmomentum 25,00 10,00 kgm/s
Biztonsag konfiguracio megerésitése || Elutasitas

Tovabba, megerdsitéskor a valtoztatasok automatikusan mentésre keriilnek az aktualis robot-
telepit6fajl részeként. A robot telepitéfajlianak mentésével kapcsolatos tovabbi informaciot itt talal:
1.24.5. Telepités — Betodltés/ Mentés 141.

1.21.10. Altalanos hatarok

Az altalanos biztonsagi hatarok a robot TCP egyenes vonalu sebességét korlatozzak, illetve az erét,
amelyet a kérnyezetre alkalmaz. A kdvetkezd értékekbdl allnak:

Eré
Hatarérték a maximalis er6hoz, melyet a robot TCP a kérnyezetre alkalmaz.
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Teljesitmény
A robot kérnyezeten létrehozott maximalis mechanikai munkajanak hatarértéke, figyelembe
véve, hogy a hasznos terhelés a robot, €s nem a kérnyezet része.

Sebesség
A robot TCP maximalis egyenes vonalu sebességének hatarértéke.

Impulzusmomentum
A robotkar maximalis impulzusmomentumanak hatarértéke.

Két eszkdz all rendelkezésre az altalanos biztonsagi hatarok konfiguralasara a telepitésen bellll;
Alapbeallitasok és Halado beallitasok, amelyek részletesebben ismertetése alabb talalhato.

Ha altalanos biztonsagi hatarokat hataroz meg, azzal csak az eszk6z hatarat hatarozza meg, és
nem a robotkar atfogo hatarait. Ez azt jelenti, hogy bar egy sebesség-hatarértéket meghataroztunk,
€z nem garantalja azt, hogy a robotkar mas részei is betartjak ezt a korlatozast.

Szabadonfutéd médban (lasd: Szabad mozgatas 136), amikor a robot TCP aktualis sebessége
megkdzeliti a Sebesség hatarértékét, a felhasznal6 olyan visszataszité erét érzékel, mely egyre
erdsebb lesz, ahogy a sebesség kdzeledik a hatarértékhez. Az er6 akkor ébred, amikor az aktualis
sebesség a hatarértéket mintegy 250 mm/s-en belul kézeliti meg.

Alap bedllitasok

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

A specifikus értékkészletek a GUI-n lathatok. Az el6re meghatarozott értékkészletek csak
javaslatok, és nem helyettesitik a megfelel6 kockazatértékelést.

Valtas halad6 beéllitdsokra

Ha az eldre definialt hatarérték-készletek kozul egyik sem kielégitd, akkor az Advanced
Settings. .. gomb megnyomasaval jelenitheté meg az altalanos korlatok specialis (haladd)
képernydje.

UR5 108 Felhasznaloi kézikdnyv



UNIVERSAL ROBOTS

Speciélis beallitasok

@ Fajl 03:51:09 CCcCC O

Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
A TCP konfigurélas Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarok | Biztonsagil/o |
I/0 beallitasa Hatarérték Maximalis Normal méd Csdkkentett mod
@ Biztonsag Erd max; 250 N 150 25N
Valtozok Teljesitmény max: 1000 W 300 oW
MODBUS Sebesség max: 5000 mm/s -150 mmy/s
Funkcidk Impulzusmomentum  max: 100 kgm/s -3 kgm/s

Lagy atmenet
Szallitoszalag kbvetése
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

H Betidltés/mentés

Alap beallitasok... ‘

| Lezaras | | Alkalmazza |

Azitt: 1.21.10. Altalanos hatarok 107 leirt mindegyik altalanos hatarérték a tobbitél fiiggetlendil
modosithatd. Ezt ugy teheti meg, ha megérinti a megfelelé szé6vegmez6t és uj értéket ad meg. Az
egyes hatarértékek legmagasabb elfogadott értékét az Ma x i mum oszlop sorolja fel.

Az er6 hatarertékét 100 N és 250 N kozott lehet beallitani, és a teljesitménykorlatot 80 W és 1000
W koz6tti értékre lehet beallitani.

Megjegyzés: Csbkkentett modban a hatarértékek mezdi le vannak tiltva, amikor sem biztonséagi sik,
sem konfiguralhaté bemenet nincs beallitva ennek inditasara (tovabbi részleteket lasd itt: 1.21.13.
Biztonsagi /0 118). Ezen tulmenben a Sebesség és Impulzusnyomaték hatarértékei Csdkkentett
modban nem haladhatjak meg ezek megfeleldit Normal modban.

Az egyes hatarértékek tlrését és mértékegysegét az azoknak megfelelé 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 tiirést (Iasd itt: 1.21.4. Tlrések 104). Ne
feledje, hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlirést
kivontak a ténylegesen megadott értékbdl. A biztonsagi rendszer 0 leallitasi kategoriat hajt végre, ha
a robotkar meghaladna a hatarértéket (tirés nélkul).

FIGYELMEZTETES
A sebesség-hatarérték csak a robot TCP-re vonatkozik, igy a robotkar mas részei

mozoghatnak gyorsabban a meghatarozott értéknél.
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Valtas alap beallitasokra

Basic Settings... megnyomasara gomb visszakapcsol az altalanos altalanos hatarértékek
képernydjére, és az 6sszes altalanos hatarértek visszaall alapértelmezett el6re beallitott értékére.
Ha ez barmilyen testre szabott érték elveszését okozna, egy eléugro ablak jelenik meg a mivelet
megerositésére.

1.21.11. lllesztési hatarertékek

Q Fajl 03:51:10 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |
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
Ko nysk 363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/3°
PROFINET R
1.csuklé  -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3°/.3°
Alapértelmezett
program 2, csukla -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ +3° /-3¢
[ Betsités/mentes 3. csukls  -363 — 363 ° | .363” 363| +3°/3°
| Lezaras | | Alkalmazza

A csuklo hatarértékek korlatozzak az egyes csuklék mozgasat a csuklétérben, azaz nem a
derékszdgl térre, hanem inkabb a csuklok belsé (forgasi) helyzetére és forgasi sebességére
vonatkoznak. Az alpanel felsé részében talalhato kapcsolo-gombbal fliggetlendl beallithatja a
csuklok Maximum Speedand Position Range értékeit.

Amikor szabadonfuté médban van (lasd: Szabad mozgatas 136), és a csukld aktualis helyzete vagy
sebessége megkozeliti a hatarértéket, akkor a felhasznald visszataszit6 erét észlel, amely egyre
inkabb nd, ahogy a csukl6 kdzeledik a korlathoz. Az erd akkor ébred, amikor a csukld sebessége a
sebességi hatarértéket mintegy 20 °/s értékre kbzeliti meg, vagy a csuklo helyzete a hatarértéket kb.
8 ° fokra kozeliti meg.

A 3. csuklo pozicidtartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor robothoz csatlakoztatott
kabeleket hasznal, elészor is le kell tiltania a 3. csuklo korlatlan tartomanya jeldlénégyzetet, hogy
elkerilje a kabel fesziilését és a védelmi leallitasokat.
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Maximalis sebesség

Ez az opcié hatarozza meg az adott illesztés maximalis szogsebességét. Ezt ugy teheti meg, ha
megérinti a megfelel6 szévegmez4t és uj ertéket ad meg. A legmagasabb elfogadott érték a
Maximum oszlopban van felsorolva. Egyik érték sem allithato be a tlirésérték ala.

Felhivjuk figyelmét, hogy Csékkentett modban a hatarértékek mez6i le vannak tiltva, amikor sem
biztonsagi sik, sem konfiguralhaté bemenet nincs beallitva ennek inditasara (tovabbi részleteket
lasd itt: 1.21.13. Biztonsagi I/0O 118). Ezenkivil a és csbkkentett mod hatarértékei nem haladhatjak
meg Normal médu megfelelbiket.

Mindegyik hatarérték tirése és egysége a megfelel6 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 tlirést (lasd itt: 1.21.4. Tlirések 104). Ne feledje,
hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlrést kivontdk a
ténylegesen megadott értekbdl. Mindamellett ha néhany illesztés sz6gsebessége meghaladna a
megadott értéket (tlirés nélkiil),akkor a biztonsagi rendszer 0 leallasi kategoriat végez.

Helyzettartomany

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

Megjegyzés: Csbkkentett médban a hatarértékek mezdi le vannak tiltva, amikor sem biztonsagi sik,
sem konfiguralhaté bemenet nincs beallitva ennek inditasara (tovabbi részleteket lasd itt: 1.21.13.
Biztonsagi /0 118).1.21.12. Hatarok below és

Mindegyik hatarérték tlrése és egysége a megdfelel6 sorok végén vannak felsorolva. Az els6
tlrésérték a minimalis értékre, a masodik tlirésérték pedig a maximalis értékre vonatkozik. A
program végrehajtasa megszakad, amikor egy illesztés helyzete meg készill haladni a megadott
minimalis érték plusz az elsé tlrés értéke és a megadott maximalis értékbdl kivont masodik tlirés
értéke kozott kapott tartomanyt, ha folytatja a josolt palya mentén torténé mozgast. Ne feledje, hogy
a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott tirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlirést kivontak a
ténylegesen megadott értékbdl. Mindamellett ha az illesztés helyzete meghaladna a megadott
tartomanyt, akkor a biztonsagi rendszer 0 leallasi kategoriat végez.

1.21.12. Hatarok

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

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. Legfeljebb nyolc biztonsagi sik konfiguralhatd. Az eszkdz tajoldsara gyakorolt kényszer
hasznalhat6 annak biztositasara, hogy a roboteszkoz tajolasa ne térjen el jobban egy kivant tajolas
bizonyos meghatarozott mennyiségétol.
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ii 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 konfiguracidja egy, a robot aktualis telepitéjében meghatarozott tulajdonsagra
épul (lasd: 1.24.12. Telepités — Funkciok 156).

MEGJEGYZES

Nagyon javasolt, hogy az dsszes kivant hatar konfiguracidjadhoz sziikséges minden
funkciot Iétrehozzon, és kijeldljon a megfeleld nevekhez, mielbtt a biztonsagi
konfiguraciot szerkeszti. Ne feledje, hogy mivel a robotkar kikapcsol, amint a
Biztonsag fiilet feloldjak, az Too1l tulajdonsag (amely a robot TCP aktualis helyzetét
és tajolasat tartalmazza), illetve a szabadonfuto (Freedrive) mod (lasd: Szabad
mozgatas 136) nem lesz elérhetd.

Szabadonfuto modban (lasd: Szabad mozgatas 136), amikor a robot TCP aktualis helyzete kozel
van a biztonsagi sikhoz, vagy a robot-szerszam tajolasanak eltérése a kivant értéktél megkdzeliti a
megadott maximalis eltérést, a felhasznalo olyan visszataszito erét érzékel, amely egyre inkabb né,
ahogy a TCP megkdzeliti a hatarértéket. Az erd akkor tamad, amikor a TCP mintegy S5cm tavolsagra
megkozeliti a biztonsagi sikot, vagy amikor a szerszam tajolasanak eltérése mintegy 3 ° a megadott
maximalis eltéréstdl.

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

Konfiguralando hatar kivalasztasa

A fll bal oldalan talalhaté Ssafety Boundaries panel szolgal egy konfiguralando hatarolo
kivalasztasara.

Biztonsagi sik beallitasahoz kattintson a panelen felsorolt felsé nyolc bevitel egyikére. Ha a
kivalasztott biztonsagi sikokat mar konfiguraltak, a sik ennek megfelel6 haromdimenzios dbrazolasa
a 3D View (see 3D-s képi megjelenités on the facing page) to the right of this panel. The safety
plane can be setupinthe safety Plane Properties szakaszban (ldsd Biztonsagi sik
konfiguralasa on the facing page), a ful also részén lathaté kiemeléssel.

Kattintson a ful aljan talalhatdé Tool Boundary entry to configure the orientation boundary limit for
the robot tool. The configuration of the limit can be specified in the Tool Boundary Properties
szakaszra (lasd Eszkozhatar konfiguralasa 116).

Kattintson a ® /<& gombra a a hatar 3D megjelenitésének ki/be kapcsolasahoz. Ha egy hatar
aktiv, a biztonsagi modot (lasd Biztonsagi mod 117) a kdvetkez6 ikonok egyikével jelzi: & / & / »
/| O,
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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 egyutt jeleniti meg.

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 elhelyezhetd. Az inditasi sikok kéken és zdlden
jelennek meg. Egy aproé nyil szemlélteti a sik azon oldalat, amely nem valt ki atmenetetCsokkentett
modba. 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 teriiletet (vektor).

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

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

A fll bal fels6 részén taldlhaté az Ssafety Plane Properties section atthe bottom of the tab
defines the configuration of the selected safety plane in the Safety Boundaries panel.

d Fajl 03:51:12 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
ALES nianals Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarck | Biztonsagi /0 |
P Biztonsagi hatarok 3D néezet
I/O beallitasa _
Safety plane 0 D & Q ¥
Bizt 3
@ R Safety plane 1 U 3
Valtozok Safety plane 2 9]
MODBUS Safety plane 3 l:l
;
Safety plane 4
Funkcik e [©]
Safety plane 5 l:l l_' y
Lagy atmenet Safety plane & |:| L
Szallitoszalag kivetése | safety plane 7 l:l =
EtherNet/IP Eszkoz hatara B@] i
LY
PROFINET Biztonsagi sik tulajdonsaga
Sik Hatarkorlatozasok
mlapértelmezett
program |Safety plane 1 ‘ ‘U Normal ‘v‘
Betdltés/mentés
H : Masolas funkcio Elmozdulas
o - [ um
| Lezaras | | Alkalmazza
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Név

A Name szOvegmezdben a felhasznald nevet rendelhet hozza a kivalasztott biztonsagi sikhoz.
Moddositsa a nevet a szovegmez6t megérintve és Uj nevet megadva.

Masolas funkcio

A biztonsagi sik helyzetét és normalvektorat a robot aktualis telepitésébdl egy tulajdonsag (lasd:
1.24.12. Telepités — Funkciok 156) segitségével lehet meghatarozni. AzSafety Plane
Properties section to select a feature. Only the point and plane type features are available.
Choosing the <Undefined> elem bal also részén talalhat6 legordulé mezd segitségével tordlheti a
sik konfiguracigjat.

A kivalasztott tulajdonsag z tengelye a letiltott terliletre mutat, a sik normalvektora pedig az
ellenkezd iranyba mutat, kivéve, amikor az Base 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 csékkentett médba.

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

Ha a tulajdonsag megvaltozott, ezt a tulajdonsagvalaszto felett [év6 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 torolték a telepitésbdl.
Biztonsagi mod

Az Safety Plane Properties paneljobb oldalan talalhato legérdiilé meni szolgal a biztonsagi
mod kivalasztdsara a biztonsagi sikhoz; itt az alabbi modok elérheték:

Disabled A biztonsagi sik soha nem aktiv.
N R Ha a biztonsagi rendszer Normal médban van, akkor a Norma1maod sikja
aktiv és szigoru hatarértékként hat a robot TCP helyzetére.
Ha a biztonsagi rendszer Csdkkentett médban van, akkor a
Reduced Reducedmad sikja aktiv és szigoru hatarértékkeént hat a robot TCP
helyzetére.
ol & Ha a biztonsagi rendszer akar Normal, akar csékkentett mdédban van,
[0 e akkoraNormal & Reducedmod sikja aktiv és szigoru hatarértékként
hat a robot TCP helyzetére.
Ha a biztonségi rendszer akar normal, akar csékkentett mdédban van,
& Trigger akkor a csékkentett mod kioldasa sik aktiv és hatdsara a biztonsagi
Reduced mode  rendszer atvalt csékkentett médba, amig a robot TCP helyzete tullép

ezen.
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A kivalasztott biztonsagi médot egy ikon jelziaz Safety Boundaries panel. If the safety modeis
setto Disabled medfeleld bejegyzésében, ikon nem jelenik meg.

Elmozdulas

Ha egy tulajdonsagot kivalasztott a panel jobb alsé részén talalhaté Safety Plane Properties
panel, the safety plane can be translated by tapping the Di splacement szévegmez6 bal alsé
részén lévo legordilé mezbbe, és értéket ir be. Pozitiv értéket megadva a robot megengedett
munkahelye n6, mivel a sik a normal sikkal ellentétes iranyba mozdul, mig negativ értéket megadva
az engedélyezett terlilet csdkken, mivel a sik a normal sik iranyaba mozdul.

A hatarol6 sik elmozdulasanak tlrése és egysége a szévegmez6 jobb oldalan lathato.
Szigoru hatarérték sikok hatasa

A program végrehajtasa megszakad, amikor a TCP pozicid kézel all hozza, hogy tullépje az aktiv
szigoru biztonsagi sikot minusz a t(irés (lasd 1.21.4. Tlrések 104) értéke, amennyiben folytatja
haladasat a megjosolt palya mentén. Ne feledje, hogy a minuszjel csak akkor jelenik meg az adott
tlirésértékkel, ha jelzi, hogy a tlrést kivontak a ténylegesen megadott értekbdl. A biztonsagi
rendszer 0 leallitasi kategoriat hajt végre, ha a TCP helyzete meghaladna a meghatarozott
biztonsagi hatar sikot (tlrés nélkul).

Csdkkentett mod kioldasa sikok hatasa

Amikor nincs védelmi leallitas hatalyban, és a biztonsagi rendszer nincs a specialis Visszaallitas
moédban (lasd: 1.21.6. Biztonsagi modok 105), akkor vagy Normal vagy Csékkentett médban
mukodik, és a robotkar mozgasait a vonatkozo hatarérték-készlet korlatozza.

Alapértelmezés szerint a biztonsagi rendszer Normal modban van. Akkor megy at csékkentett
moddba, amikor az alabbi helyzetek egyike bekdvetkezik:

1. Arobot TCP valamelyik csékkentett mod kioldasa sikon tulra kerlilt, azaz a siknak azon
oldalara kerlt, amely a sikot megjelenitd képen lathatd apré nyil iranyaval ellentétes.

2. AReduced Modebiztonsagi bemeneti funkcid konfiguralt, a bemené jelek szintje pedig
alacsony (a részleteket lasd itt: 1.21.13. Biztonsagi /0 118).

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

Amikor az atmenetet Normal modbol Csékkentett médba egy Csbkkentett mod kioldasa sikon
tortént athaladas okozza, a Normal mod hatarértékének Csokkentett modu hatarértékre allitasa
kdvetkezik be. Amint a robot TCP legalabb 20mm tavolsagra keril a Csékkentett mod kioldasa siktol
(de még a Normal mdd oldalan), akkor az egyes hatarértékre a Normal és Csbkkentett modok kozil
a megenged6bb hatarértékeket alkalmazzdk. Amint a robot TCP athalad a Csékkentett mod
kioldasa sikon, a Normal méd beallitott hatarérték-készlete mar nem aktiv, és a csékkentett mod
hatarérték készlete jut érvényre.

Amikor az atmenetet Csdkkentett médbol Normal médba egy Csdkkentett mdd kioldasa sikon
tortént athaladas okozza, bekdvetkezik az atmenet a Csékkentett mod hatarérték-készletérol a
Normal mod hatarérték-készletére. Amint a robot TCP legalabb 20mm tavolsagra keril a
Csokkentett mod kioldasa siktél, akkor az egyes hatarértékre a Normal és Csékkentett modok kozl
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a megengeddbb hatarértékeket alkalmazzak. Amint a robot TCP legalabb 20mm-re helyezkedik el a
Csdkkentett mod kioldasa siktol (a Normal mod 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 Csbkkentett mdd 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 médbol Csékkentett

modba torténik.

Eszkézhatar konfiguralasa

Q Fajl 03i51:15 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplé |
ALES nisnclts Biztonsagi konfiguracio
Talapzat [ Altalanos hatarok | lllesztési hatarértékek | Hatarck | Biztonsagi /0 |
I/O beallitasa Biztonsagi hatarok C~]&netQ
Safety plane 0 UD ~
Bizt '
@ LR Safety plane 1 UD
Valtozok Safety plane 2 9]|:|
MODBUS Safety plane 3 |:|
;
Safety plane 4
Funkcick TeeeEn [©]
Safety plane 5 |:| l_' :
Lagy atmenet Safety plane 6 |:| 8
Szallitoszalag kivetése | safety plane 7 |:| *
EtherNet/IP Eszkéz hatara
PROFINET Eszkozhatar tulajdonsagai
Eltérés Hatarkorlatozasok
Alapértelmezett : =
program 5—181,-10° ‘ Mindkettd ‘V‘
H Betgltés/mentés Masaolas funkecid
| =MNem meghatarozott=> |v‘

| Lezaras | | Alkalmazza |

A fll aljan talalhaté Tool Boundary Properties panel hatarozza a meg a robot-szerszam
tajolasanak hatarértékét, amely a kivant szerszam tajolasabol és az e tajolastol valo eltérés

maximalisan engedélyezett értékébdl all.

Eltérés

A Deviation szOdvegmezd 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 egytt és az eltérés mértékegysége a szovegmezs mellett

keril felsorolasra.
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Masolas funkcio

A robotszerszam kivant tajolasat egy tulajdonsag (lasd 1.24.12. Telepités — Funkciok 156)
segitségével hatarozzak meg a robot aktualis telepitdjébdl. A kivalasztott funkcio z tengelye
hasznalatos a kivant eszkdz tajolasi vektoraként ehhez a hatarértékhez.

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

Meg kell jegyezni, hogy amikor egy tulajdonsag kivalasztdsaval konfiguraljak a hatarértéket, akkor a
tajolasi informaciét csak atmasoljak a hatarértékbe; a hatarérték nem kapcsolédik ahhoz a
tulajdonsaghoz. Ez azt jelenti, hogy ha egy olyan funkcio helyzete és tajolasa valtozik, amelyet a
hatarérték konfiguralasahoz hasznaltak, akkor a hatarérték nem kertil automatikusan frissitésre. Ha
a tulajdonsag megvaltozott, ezt egy A. ikon is jelzi, ha a kivalasztott tulajdonsagot mar téroélték a
telepitdbdl. & a gombra, a kivalaszto mellett, hogy frissitse a hatarértéket a tulajdonsag aktualis
tajolasaval. Az 4 ikon a tulajdonsag-valaszto felett helyezkedik el. Kattintson

Biztonsagi méd

Az Tool Boundary Properties paneljobb oldalan talalhaté legordiilé ment szolgal a
biztonsagi madd kivalasztasara a szerszam-tajolas hatarahoz. Az elérhetd opciok a kdvetkezdk:

Disabled Az eszkdzhatar értéke sosem aktiv.
— Amikor a biztonsagi rendszer Normal moédban van, a szerszam-hatar értéke
C aktiv.
Reduced Amikor a biztonsagi rendszer Csékkentettt modban van, a szerszam-hatar
értéke aktiv.
Normal & Amikor a biztonsagi rendszer akar Normal, akar csékkentett mdédban van, a
E Reduced szerszam-hatar értéke aktiv.

A kivalasztott biztonsagi modot egy ikon jelziaz Safety Boundaries panel. If the safety modeis
setto Disabled megfelel§ bejegyzésében, ikon nem jelenik meg.

Mdvelet

A program végrehajtasa megszakad, amikor az eszkoz tajolasanak eltérése kozel all hozza, hogy
tullépje a maximalis eltérés minusz tlrés (lasd 1.21.4. Tlirések 104) értékét, amennyiben folytatja
haladaséat a megjosolt 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 0O ledllitasi kategoriat hajt végre, ha az eszkoz tajolasanak eltérése meghaladna a
hatarértéket (tlirés nélkdl).
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1.21.13. Biztonsagi I/0

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 képernyd meghatarozza a Biztonsagi funkcidkata konfiguralhaté bemenetekhez és
kimenetekhez (I/0O-k). Az I/O érintkez6k a bemenetek és kimenetek kdzott oszlanak meg, és ugy
vannak parositva, hogy mindegyik funkcié harom ! kategoériajut és PLd 1/O-t adjon.

Minden Biztonsagi funkcio csak egy par I/O-t vezérelhet. Ha megprébalja kivalasztani ugyanazt a
biztonsagi funkciét masodszer, akkor a korabban meghatarozott elsé par I/0O-t6l elkertil. 5
Biztonsagi funkcio van a bemend jelekhez, és 5 - a kimend jelekhez.

Megjegyzés: Ha biztonsagi funkciét alkalmaz érintkezdk egy készletére, akkor ezzel felllir minden
I/0 miliveletet, melyet az érintkez6kre megadott az I/0O beallitdsokban (lasd: 1.24.8. Telepités — /O
beallitas 148).

Bemeneti jelek

A bemend jelekre a kdvetkezd Biztonsagi funkciokat valaszthatja ki: Rendszer vészledllitd,
Csokkentett mdédd,Biztonsdgi visszadllitds, HAromhelyzetl engedélyezd eszkoz
and M(ik6dési mod.

Rendszer vészleallitd

Ha konfiguralja, egy tovabbi Emergency Stop button besides the Vészledllitd gomb elemet
adhat hozza a hordozhat6 kezel6egységhez. Ehhez a funkciéhoz ISO 13850 szabvanynak
megfeleld eszk6z hasznalata sziikséges.
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Csokkentett méd

Az 6sszes biztonsagi hatarértéknek két modja van, amelyekben alkalmazhaték: Normal méd, amely
meghatarozza az alapértelmezett biztonsagi konfiguraciot, és Csékkentett mod (tovabbi részleteket
itt talal: 1.21.6. Biztonsagi modok 105). Amikor ezt a bemeneti biztonsagi funkciot kivalasztjak,
alacsony jel keriil a bemenetekre, melynek hatasara a biztonsagi rendszer csékkentett médba
kapcsol at. Ha szlikséges, a robotkar ezutan lelassul, hogy kielégitse a Csdkkentett mod hatarérték-
készletét. Ha a robotkar még mindig tullépné a Csékkentett mod barmelyik hatarértékét, akkor 0.
kategoriaju leallitast végez. Normal mddra a visszatérés ugyanigy torténik. Ne feledje, hogy a
biztonsagi sikok szintén okozhatnak atmenetet Csékkentett médba (tovabbi részleteket Iasd itt:
Biztonsagi sik konfiguralasa 113).

Biztonsagi visszaallitas

Ha a biztonséagi I/O érintkez6kbe bekotétték a(z) Biztonsédgi 1ledllitd elemet, akkorezta
bemenetet hasznaljak annak biztositasara, hogy a biztonsagi leallitas allapota addig tartson, amig a
visszaallitast nem aktivaljak. A robotkar nem mozog Biztonsagi ledllitott allapotban.

FIGYELMEZTETES
Alapértelmezésben a S10 és SI1 Biztonsagi visszaallités functionis

configured for input pins 0 and 1. Disabling it altogether implies that the robot arm
ceases to be Safeguard Stopped as soon asthe Biztonsagi leallité input
becomes high. In other words, withouta Biztonsagi visszaallitas,the
Biztonsagi leallito bemenetek (Iasd: Hardvertelepitési kézikonyv) teljesen
meghatarozzak, hogy a biztonsagi leallitas allapota aktiv e vagy sem.

Haromhelyzetl engedélyezd eszkédz and Mikddési méd

Ezek lehetévé teszik egy 3-helyzet(i engedélyezd eszkdz hasznalatat tovabbi védd intézkedéskeént
arobot beadllitasa és programozasa kdzben. A Haromhelyzetld engedélyezd eszkdz bemenet
konfiguraldsaval a robot vagy "futtatas", vagy pedig "programozas" mdédban van. A jobb, fels6
sarokban megjelenik egy ikon, amely az aktualis mikodési médot jeleniti meg:

* Futtatas mdd: A robot csak elére meghatarozott feladatokat képes végrehajtani. A Mozgas lap
és a Freedrive mdéd nem elérhet6.

* Programozasi mod. A futasi modban fennallo korlatozasokat megsziinteti. Ha az
Haromhelyzetld engedélyezd eszkdz bemenetalacsony, arobot biztonsagi leallitas
allapotban van, és a sebességcsuszka kezdeti értékre van allitva, amely normal izemmadban
250 mm/s értéknek felel meg.

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

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

A mikoédési mod kivalasztdsa konfiguralasanak kétféle modszere van:
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1. Az izemmdd kivalasztdsahoz kiils6 zemmod-vélaszto eszkbzzel valassza az Miikodési
méd input. The option to configure it will appear in the drop-down menus once the
Haromhelyzetld engedélyezd eszkdz inputis configured. The robot will be in Running
mode when the Miksdési mddbemenet alacsony értékét ésprogramozasi modot, amikor
magas.

2. A mikddési moéd PolyScope-rol torténd kivalasztasahoz csak a(z) Haromhelyzetd
engedélyezd eszkdz bemenetet kell konfiguralni és alkalmazni a Biztonsagi
konfiguraciora. Ebben az esetben az alapértelmezett méd Futtatas. Ahhoz, hogy Programozo
madra valtson, valassza a "Robot programozasa" gombot az Udvézlé képernydn. Futtatas
maodba ugy térhet vissza, hogy egyszerien kilép a "Robot programozasa” képernydrol.

MEGJEGYZES
* A biztonsagi I/0 konfiguraciot jovahagyasa és az Haromhelyzet
engedélyezd eszkdz engedélyezeés megerdsitését kdvetden
automatikusan megjelatnik az idv6zI6 képernyd. Az lidvozld képerny6 is
automatikusan megjelenik, amikor az tzemmod Programozasrol Futtatasra
valt.

* Afizikai modkivalasztonak, ha hasznaljak, teljesen meg kell felelnie az ISO
10218-1: 5.7.1. cikkének a kivalasztasra vonatkozoan.

* A 3 helyzet(i kapcsoldnak, a viselkedésének, a teljesitményjellemzdinek és a
muikodésének mindenben meg kell felelnie az ISO 10218-1: 5.8.3. cikkének
az eszk6z engedélyezésére vonatkozoan.

Kimeneti jelek

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

System Emergency Stop

Alacsony jel csak akkor keletkezik, amikor a biztonsagi rendszer egy Emergency Stopped state
by the Robot vészleallitd input or Vészleallitd gomb. To avoid deadlocks, if the Emergency
Stopped allapotba valt az Emergency Stopped state by the Robot vészleallitd input or
Vészleallitd gomb. To avoid deadlocks, if the Emergency Stopped bemené jelre, alacsony jel nem
keletkezik.
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MEGJEGYZES

A kiilsé gépek, amelyek megkapjak a Emergency Stop state from the robot
through System Emergency Stop output must be complying with 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 kimen6 jelet, magas logikai allapotba kertilnek a kilsé
vészleallitéd késziilék elengedésekor. Ez azt jelenti, hogy a vészleallitas allapota a
klls6 gépnél visszaall a robot kezel6jének kézi beavatkozasa nélkil. Tehat a
biztonsagi szabvanyoknak valé megfeleléshez a kuls6 gépnek manualis miiveletre
van sziikséges, hogy visszaalljon.

Robot Moving

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

Robot Not Stopping

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

Reduced Mode

Alacsony jelet kiild, amikor a robotkar Csékkentett moédba kertl, vagy ha a biztonsagi bemenetet
Reduced Mode bemend jellel konfiguraljak, és a jel aktualisan alacsony. Egyébkén a jel magas.

Not Reduced Mode

Ez a fent meghatarozott Reduced Mode forditottja.

1. Az ISO 13849-1 szabvany szerint; tovabbi részleteket lasd a Szdszedetben.<
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1.22. Programozas elkezdése

1.22.1. El6szo

13.1: Arobotillesztései A: Alap, B: Vall, C:Kényok és D, E, F:Csuklo 1, 2, 3

A Universal robotkar csévekbdl és illesztésekbdl all. A szokasos neviikkel jeldlt csuklok az 13.1
abran lathaték. 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 eszk6zét kérben
szabadon mozgathatja a kdzvetlenil az alap feletti és alatti tertilet kivételével.

A PolyScope egy grafikus felhasznéloi felllet (GUI), amely lehetévé teszi a robotkar és a
vezérlédoboz kezelését, robot-programok végrehajtasat és egyszer(siti Uj programok létrehozasat.

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

FIGYELMEZTETES
1. Az Hardvertelepitési kézikonyv fontos biztonsagi informaciot tartalmaz,

amelyet az UR robotok integratora koteles megismerni és megérteni a robot
els6 bekapcsolasat megelézéen.

2. Azintegrator feladata a kockazatértékelésben meghatarozott biztonsagi
konfiguracios paraméterek beallitasa a robotkar elsé bekapcsolasat
megel6zden, lasd 1.21. Biztonsagi konfiguracio 101 fejezet.

1.22.2. Els6 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 vezérl6dobozt.

2. Szerelje a robotot olyan felliletre, amely elég erds, hogy elbirja legalabb 10-szeresét az
alapcsatlakoz6 teljes nyomatékanak, illetve legalabb 5-sz6rdsét a robotkar teljes sulyanak. A
fellletnek vibraciotol mentesnek kell lennie.

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

5. Dugja be a vezérl6doboz hal6zati dugaljat.

FIGYELMEZTETES
Billenés veszélye. Ha a robot nem biztosan helyezkedik el erds fellileten, akkor a

robotkar feld6lhet és sérlilést okozhat.

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

A vezérl6doboz be-/kikapcsolasa

A vezérl6dobozt a fékapcsold megnyomasaval lehet bekapcsolni, amely az érintéképernyds panel
elllsé oldalan talalhaté. Ezt a panelt altalaban hordozhato kezelbegységnek nevezik. Amikor a
vezérlédobozt bekapcsolja, az érintbképernydn megjelenik a hattér operacids rendszer szévege.
Kortlbelll egy perc utdn néhany gomb megjelenik a képernyén és egy felugré ablak iranyitja a
felhasznalot a nyitoképernybhoz (lasd 1.22.6. Inicializacios képernyd 128).

A vezérlédoboz kikapcsolasahoz nyomja meg a képernydn a zéld bekapcsologombot, vagy
hasznalja a LeallitAsgombot az idvdzI6 képernyém (lasd: 1.22.5. UdvzI6 képernyé 127).

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

A robotkar be-/kikapcsolasa

A robotkar akkor kapcsolhaté be, ha a vezérlédoboz be van kapcsolva, és ha nincs aktivalva a
vészleallitd gomb. A robotkart ugy kell bekapcsolni az inicializalé képernyén (l4sd: 1.22.6.
Inicializacios keperny6 128), hogy megeérintjiik a BE gombot ezen a képernyém, majd lenyomjuk a
Startgombot. Amikor a robot elindul, hangot ad, és egy kicsit megmozdul, mikézben kiengedi a
fékeket.

A robotkar tapellatasa kikapcsolhaté az inicializalé képernydn a KI gomb megérintésével. A robotkar
automatikusan is kikapcsol, amikor a vezérl6dobozt leallitja.
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1.22.3. Az els6 program

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A PolyScope
segitségével minimalis programozasi tapasztalattal rendelkezék is programozhatjak a robotot. A
legtobb feladathoz a programozas teljesen elvégezhetd az érintéparnaval, anélkil, hogy rejtélyes
parancsokat kellene begépelni.

Az eszkbzmozgas egy robotprogram rész, amely tanitja a Robotkart arra, hogyan mozogjon. A
PolyScope alkalmazasban a szerszdm-mozgatasokat Utpontok sorozataval lehet beallitani. A
Robotkar az egy utbél kombinalt utpontokat kéveti. Egy utpont beallithaté a Move (Mozgas) lap
segitségével, a robot manualis mozgatasaval egy adott helyzetbe, vagy kiszamithaté a szoftverrel.
A Mozgatas (Move) fulet (Iasd 1.24. Robotvezérlés 135) hasznalja a robotkar kivant helyzetbe
allitasara, vagy a robotkart kézzel helyére hizva a Szabadonfuto (Freedrive) gomb lenyomva
tartasa kézben tanithatja meg egy poziciéra. A Szabadonfutd (Freedrive) gomb az mogott talalhato.

Az utpontokon val6 atmozgatas mellett a program I/O jeleket kiildhet mas gépeknek bizonyos
pontoknal a robot Gtvonalan, és olyan parancsokat hajthat végre mint if... then és loop (hurok)
valtozok és I/0 jelek alapjan.

Az alabbi egy egyszerii program, mely lehetbvé teszi, hogy egy mar elindult Robotkar két utpont
k6z6tt mozogjon.

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

2. Erintse meg a Tovabb gombot (jobbra lent), hogy kivalassza a(z) <empty> sort a fa
struktaraban, a képerny6 bal oldalan.

Lépjen a Struktura flilre.

Erintse meg az Athelyezés gombot.

Lépjen a Parancs fllre.

Koppintson a Tovabb gombra, és Iépjen az Utpont beallitasokra.

Nyomja meg a Beallitja ezt az atpontot gombot a ,?” ikon mellett.

©® N o a0 b~ w

A Mozgatasképernyén mozgassa a robotot a kilonféle kék nyilak megnyomasaval vagy
mozgassa a robotot ugy, hogy lenyomja a Szabadonfutégombot a hordozhaté kezel6egység
hatoldaladn, mikézben huzza a robotkart.

9. Nyomja meg a OK gombot.
10. Nyomja meg az Utpont hozzaadasa el6tte gombot.
11. Nyomja meg a Beallitja ezt az Gtpontot gombot a ,?” abra mellett.

12. A Mozgatasképernydn mozgassa a robotot a kuldnféle kék nyilak megnyomasaval, vagy
mozgassa a robotot ugy, hogy lenyomva tartja a Szabadonfutégombot, mikézben huzza a
robotkart.

13. Nyomja meg a OK gombot.
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14. A programja készen van. A robot a két pont k6z6tt mozog majd, amikor lenyomja a "Play"
(lejatszas) szimbdlumot. Alljon tavolabb, tartsa a vészleallito gombon a kezét, és nyomja meg
a "Play" (lejatszas) gombot.

15. Gratulalunk! Létrehozta az els6 robot programjat, amely a robotot két megadott utpont k6z6tt
mozgatja.

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

robot.

2. Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi terliletén (munkateriletén) kival. Ne
tegye olyan helyre az ujjait, ahol becsipbdhet.

3. Ezcsak egy gyors inditasi utmutatd, hogy megmutassuk, milyen kénny
hasznalni a UR robotot. Sértetlen kérnyezetet és nagyon ovatos hasznalét
feltételez. Ne ndvelje a sebességet vagy gyorsulast az alapértelmezett
értékek folé. Mindig végezzen kockazatértékelést a robot miikédésbe
helyezése el6tt.

1.22.4. PolyScope programozasi felllet

A PolyScope a vezérlédobozhoz csatlakoztatott érzékeny érintéképernydn fut.

2]

PolyScope robot felhasznaloi felulet

Kérjiik, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Robot leallitasa
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A fenti képen az Udvozld képernyd lathatd. A képernyd kékes teriiletei azok a gombok, melyek a
képerny6t ujjal vagy egy toll hatuljaval megnyomva megnyomhatok. A PolyScope képerny6k
felépitése hierarchikus. Programozasi kérnyezetben a képernydket flilekbe rendezték a
képerny6kon az elérhetbség megkdnnyitése céljabal.

D Fajl 03:50:13 ccce @
| Program | i Telepités | Mozgas | 110 | Naplo |

<névtelens> [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
.

Ebben a példaban a Programfiilet kell kivalasztani a legfels6 szinten, és ez alatt pedig a Szerkezet
fulet kell kivalasztani. A Program flilon talalhat6 az éppen bet6ltétt programmal kapcsolatos
informacio. Ha a Mozgatas flilet valasztja ki, a megjelenité a Mozgatas képernyére valt, ahonnan a
robotkar mozgathat6. Hasonléképpen, az I/O fil kivalasztasdval az elektromos I/O aktualis allapota
megfigyelhetd és modosithato.

Lehetséges egeret és billentylizetet csatlakoztatni a vezérlédobozhoz vagy a tanité figgelékhez, az
azonban nem sziikséges. Majdnem minden szGvegmez6n engedélyezett az érintés, azaz
megeérintve azokat elindul egy képerny6n lathatd szambillentylizet vagy billentylizet.

A PolyScope kiilonféle képernyéit a kovetkez6 pontokban irjak le.

1.22.5. Udvozlé képerny6
©

PolyScope robot felhasznaloi felulet

Keérjlk, valasszon

Program futtatasa

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot beallitasa

Névjegy

Robot leallitasa

A vezérld szamitdgép bootolasa utan az Udvdzld képernyé lathato. A képerny6 az alabbi
lehet6ségeket nyduijtja:
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* Program futtatasa: Valasszon ki és futtasson egy meglévé programot. Ez a robotkar és a
vezerlédoboz mikédtetésének legegyszeriibb modja.

* Robot programozasa: Program modositasa, vagy Uj program létrehozasa.
* Robot beallitasa:Nyelv valtasa, jelszavak beallitasa, szoftver frissitése stb.
* Robot leéllitdsa:Aramtalanitja a robotkart és kikapcsolja a vezérlédobozt.

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

1.22.6. Inicializacios képerny6

Robot inicializalasa 7
Gybzédjin meg arrél, hogy a telepités és a hasznos terhelés helyes, és nyomja meg a gombot a zold ikonnal, hogy
inicializalja a robotot.

Robot & Normal

Alktiv hasznos terhelés kg

Telepitafajl ‘default_l ‘ ‘ Telepités betoltése

3D nézet

Q8 q

_ ‘ TCP konfiguralasa ‘
L

‘ Allvany konfiguralasa ‘

[

¢ Rendben

Ezen a képerny®n a robotkar inicializalasat vezérli.

Robotkar allapotjelzdje

Az allapotjelzd LED jelzi a robotkar Gizemallapotat:

* Ha a LED erés piros szind, akkor a robotkar jelenleg leallt allapotban van, melynek szamos
oka lehet.

* Ha a LED er8s sarga szin(i, akkor a robotkar be van kapcsolva, de nem all készen a normal
mikodésre.

* Veégll, ha a LED zdld szin(, akkor a robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal
mikddésre.

A LED mellett megjelend széveg 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 témege a kicsi fehér
szovegmezdben lathatd, amikor a robotkar miikddik. Ez az érték a sz6vegmez6t megérintve és U
értéket megadva modosithato.

Megjegyzés: ezen érték megadasaval nem modosul a hasznos teher a robot telepité fajljaban (lasd
1.24.6. Telepites — TCP konfiguracio 142), csak a hasznos tehernek a vezérl6 altal hasznalt
tomegét allitja be.

Hasonldan a jelenleg betoltott telepitd fajl neve a sziirke szovegmezdben lathatd. Mas telepitd fajl is
betblthetd, ha megérinti a szévegmez6t vagy a mellette taldlhatd Load (Betdltés) gombot hasznalja.
Mas médon a betoltott telepitd fajl személyre szabhatd a 3D-s nézet melletti gombokkal a képernyd
alsoé 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 ersitse meg, hogy a tényleges hasznos teher és telepités helyes, mielbtt

elinditja a Robotkart. Ha ezek a beallitdsok rosszak, a robotkar és a vezérlédoboz
nem fog megfeleléen mikddni, és veszélyes lehet az emberekre vagy a kortilotte
|év6 berendezésekre.

VIGYAZAT
Nagyon évatosan kell eljarni, ha a robotkar akadalyhoz vagy asztalhoz ér, mivel ha
bevezeti a robotkart az akadalyba, azzal kdrosodhat az illesztés valtéja.

A rajta talalhaté nagy gomb a z6ld ikonnak a robotkar tényleges inicializalasanak elvégzésére
szolgal. A rajta talalhato szOveg és az elvégzett m(ivelet a robotkar aktualis allapotatol fliggéen
valtozik.

* Avezérl6 PC bootolasa utan a gombot egyszer meg kell érinteni, amint bekapcsolodik a
robotkar. A robotkar ezutan valt Bekapcsolas (Power on) allapota majd ezutan Uresjarat
(Idle) allapotba. Ne feledje, hogy amikor vészleallitas Iép életbe, a robotkar nem kapcsolhato
be, igy a gomb letiltasra kerdil.

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

Ha a szerelési ellenérzés sikeres, akkor megérintve a gombot, kioldja az 6sszes illesztési
féket, és a robotkar készen all a normal mikddésre. Ne feledje, hogy a robot hangot ad, és
egy kicsit megmozdul, mikdzben kiengedi a fékeket.
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* Ha a robotkar megsérti valamelyik biztonsagi hatarértéket inditasa utan, akkor egy specialis
Helyreallitds médban mikédik. Ebben a médban a gombot megérintve helyreallitd mod
képernybre kapcsol, ahol a robotkar visszamozdithatd a biztonsagi hatarértékeken bellil.

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

* Ha avezérl6 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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1.23. Képernydn megjelens szerkesztok

1.23.1. Képernydn megjelend kifejezésszerkesztok

& 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-szerkeszt6 szamos gombot és funkciot
ajanl olyan specialis kifejezés-jelek beszurdsahoz, mint * a szorzashoz, és a < (kisebb mint vagy
egyenld). A képernyd bal tetején a billentylizet szimbdlum atkapcsol a kifejezés széveges
szerkesztésére. Minden meghatarozott valtozé megtalalhaté 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 hibakra ellenérzi a rendszer; amikor az Ok button is pressed. The Cancel
gomb elhagyja a képernyét, elvet minden modositast.

Egy kifejezés igy nézhet ki:

?
digital in[l1]=True and analog in[0]<0.5

1.23.2. Tartasszerkeszt6 képernybje

Ezen a képernyén meghatarozhatja a cél illesztési helyzeteket vagy a cél tartast (helyzet és tjolas)
a roboteszktz esetében. Ez a képernyd offline, és nem vezérli kozvetleniil a robotkart.
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Robot Funkcio O
44 ="

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 |

Robot

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

Ha a robot TCP megadott célpontja kdzel kerlilt egy biztonsagi vagy inditd sikhoz, vagy ha a robot-
szerszam t4jolasa kdzel van a szerszam tajolasanak hatarértékéhez (lasd 1.21.12. Hatarok 111),
akkor megjelenik a kdzelitdleges 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 indit6 sikok kék és zdld szinben jelennek meg
és egy kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (lasd: 1.21.6. Biztonsagi
modok 105) aktivak. Az eszk6z tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely
a roboteszk6z aktudlis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett
teriiletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kdzelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlinik. Ha
a cél TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel keril, akkor a hatarérték
vizualizacioja pirosra valt.

Funkci6 és az eszk6z helyzete

A képerny6 jobb felsd sarkaban megtalalhato a funkcio kivalaszto. A funkcié kivalasztéd
meghatarozza, melyik funkcié kontrollalja a robotkart viszonyitva
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Alabb megjelenik a funkcié kivalasztd, a jelenleg aktiv Eszk6zkdzéppont (TCP) neve. Tébb
nevesitett TCP konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informaciét talal itt: 1.24.6. Telepités — TCP
konfiguracio 142. A szévegdobozok megmutatjak a TCP teljes koordinacids értékeit a kivalasztott
funkciéhoz képest. X, Y and z control the position of the tool, while RX, RY and RZ vezérli a szerszam
tajolasat.

Hasznalja a fenti legérdilé menit az RX, RY and Rz dobozok felett a tajolas abrazolasanak
kivalasztasahoz. Az elérhetd 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.

* Forgatéas vektor [° ] A tajolastforgatas vektorként adjuk meg, ahol a vektor hossza a
forgatando szog fokokban megadott értéke.

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

Rroyy, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)
* RPY [°] Gordiilés, billenés és elfordulas (RPY) sz6ge, fokokban kifejezve.

Az értékek a koordinatakra kattintva szerkeszthet6k. Kdzvetleniil a négyzet mellett jobbra talalhatéd
+ or - gombokra koppintva hozzaadhat az aktualis értékhez vagy avvol kivonhat. Egy gombot
lenyomva tartva kdzvetlenil néveli/csokkenti az értéket. Minél tovabb tartja lenyomva a gombot
annal nagyobb lesz a névekedés/csdkkenés.

lllesztési helyzetek

Lehetbvé teszi egyediillesztési helyzetek kbzvetlen meghatarozaséat. Minden csuklé-helyzethez
tartozhat egy érték a - 360 ° értéktdl + 360 ° értékig terjed6 tartomanyban, amelyet csukld
hatarértékeknek nevezink. Az értékek az illesztési helyzetre kattintva szerkesztheték. Kdzvetlentl a
négyzet mellett jobbra talalhatd + or - gombokra koppintva hozzaadhat az aktualis értékhez vagy
avvol kivonhat. Egy gombot lenyomva tartva kézvetlenal néveli/csdkkenti az értéket. Minél tovabb
tartja lenyomva a gombot annal nagyobb lesz a névekedés/csokkenés.

OK gomb

Ha ezt a képernyét az Move tab (see 1.24. Robotvezérlés 135), clicking the OK button will return to
the Move fllrdl aktivaltak, akkor a robotkar a megadott célpontra mozog. Ha az utolsénak
meghatarozott érték szerszam-koordinata volt, a robotkar a célhelyzet felé Movel mozgas-tipussal
halad; ha az utols6ként meghatarozott érték csukléhelyzet volt, a robotkar a célhelyzet felé MoveJ
halad. A kildnb6z6 mozgastipusok ismertetését a Mozgasi tipusok 178 szakaszban talalja.

Mégse gomb

A Ccancel gombra koppintva elhagyja a képernyét, minden modositast elvetve.
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1.24. Robotvezérlés

1.24.1. Mozgas lap

Ezen a képernyén mindig kdzvetlenll mozgathatja (I6kheti) a robotkart, akar a roboteszkoz
tolasaval/forgatasaval, akar kiilon a robotillesztések mozgatasaval.

2 03:50:24 CCCC O

[Program |” i Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
TCP helyzete Robot Funkcio

Q] 8

i
D
[
m
L

—

CcP

x [ 126,11 un
v [43L.78] mm
z [ 253,93 mm
[ RC [ 0,001] rag
_ v [ -3.166] raq
o 2| 0,040 rad

= =

TCP tajolasa lllesztések mozgatasa | Kezdolap |

Alap [ i | 91,71]°

wall [ i | -98, °

-]

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

Kisnytik [ i |

]

1. csukla [ i | -46,2

w

2, csukla [ R | 91, °

Szabad mozgatas

w
| |

3, csukla [ I | -1,78|®

Sebesség =———1 J100% | ¥ Megse || % Rendben |

o Valédi robot

Robot

A robotkar aktualis helyzete a 3D-s grafikan lathato. A nézet valtozatasahoz tolja a nagyitoliveg
ikont a nagyitashoz/kicsinyitéshez vagy huzza at az ujjat. A robotkar iranyitasanak legjobb
érzékeltetéséhez valassza a Nézet tulajdonsagot, és forgassa a 3D abra megjelenitési szogét ugy,
hogy az olyan legyen, amilyennek On latja a val6sagban a robotkart.

Ha a robot TCP aktualis helyzete megkdzelit egy biztonsagi vagy indité sikot, vagy a robot-szerszam
tajolasa megkozeliti a szerszam tgjolasanak hataréertékét (lasd 1.21.12. Hatarok 111), akkor a
hatarérték harom dimenzids abrazolasa lathaté. 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 jelz§ kicsi nyillal, amely azon
sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhet6. Az indit6 sikok kék és zdld szinben jelennek meg
és egy kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (14sd: 1.21.6. Biztonsagi
modok 105) aktivak. Az eszk6z tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely
a roboteszk6z aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett
terlletet (vektor).
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Amikor a robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kézelében, akkor a 3D-s bemutaté elt(inik. Ha a
TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kdzel kertl, akkor a hatarérték
vizualizacioja pirosra valt.

Tulajdonsag és a szerszam helyzete

A képerny6 jobb fels6 sarkaban megtalalhato a funkcio kivalaszto. Meghatarozza, melyik funkcio
kontrollalja a robotkart viszonyitva.

Alabb, a funkcio kivalaszto alatt megjelenik a jelenleg aktiv Eszk6zkdzéppont (TCP) neve. A
szOvegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordinacios értékei a kivalasztott funkciéhoz képest.
Tobb nevesitett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informéaciét (lasd itt1.24.6. Telepités —
TCP konfiguracié 142).

Az értékek a koordinatara vagy az illesztési helyzetre kattintva manualisan szerkeszthetdk. Ezzel a
tartasszerkeszt6 képernydre keril (lasd: 1.23.2. Tartasszerkeszt6 képernydje 131), ahol
meghatarozhatja a szerszam célhelyzetetét és tajolasat, vagy a csuklo célhelyzeteit.

Mozgatas eszkdz

* Egy athelyezés nyilat (fels6) lenyomva tartva a robot szerszamanak hegyét a jelzett iranyba
allitja.
* Egy forgatas nyilat (als6) lenyomva tartva a robot szerszamanak tajolasat a jelzett iranyba

allitja. A forgaspont a szerszam kdézéppontja (TCP), azaz a robotkar végén Iévd 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 kontrollaldsat. Minden csuklé a - 360 ° értéktdl a + 360 °
értékig mozoghat, amelyeket minden egyes csuklo esetén vizszintes savval szemléltetett
alapértelmezett csuklo hatarértékeknek neveziink. Ha egy illesztés eléri az illesztési hatart, akkor
tovabb nem vezethet6. Ha a csuklé-hatarértékekeket az alapértelmezettdl eltérd
poziciotartomannyal konfiguraltak (Iasd: 1.21.11. lllesztési hatarértékek 110), akkor ezt az uj
tartomanyt piros zéna jelzi a vizszintes savon beldl.

Szabad mozgatas

A Szabadonfuto (Freedrive) gombot lenyomva tartva fizikailag megmarkolhatja a robotkart és oda
huzhatja, ahova szeretné. Ha a sulypont beallitas (lasd 1.24.7. Telepités — Beépites 147) a
Beallitas flilon 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. Gy6z6djon meg arrdl, hogy megfelel6 telepitési beallitasokat hasznaljon (pl.:

robotszerelési szbg, suly a TCP-ben, TCP eltolas). Mentse és toltse be a
telepitéfajlokat a programmal egydtt.

2. Ellendrizze, hogy a TCP és a robot beépités beallitasai szakszerlek, mielbtt a
szabadonfuté (Freedrive) gombot miikbdtetné. Ha ezek a beallitasok
helytelenek, a robotkar mozogni fog a szabadonfut6(Freedrive) gomb
muikodtetésekor.

3. A szabadonfuto6 funkcio (Impedancia/Szembehaijtas) csak ott hasznalhat6 a
telepitésekben, ahol a kockazatértékelés ezt megengedi. Az eszkbzdoknek és
akadalyoknak nem lehetnek éles széleik vagy hegyes pontjaik. Gy6z6djon
meg arrdl, hogy a teljes személyzet kiviil maradjon a robotkar tertletén.

1.24.2.1/0 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 1/0 , a robot vezérlddobozaba érkez6 és
onnan kiindulé jeleket. A képernyén megjelenik az I/0O aktualis allapota, beleértve a program
végrehajtasat is. Ha barmi valtozik a program végrehajtasa alatt, a program leall. A program
leallasakor minden kimeneti jel megdérzi az allapotat. A képernyd csak 10 Hz-en frissil, igy lehet,
hogy a nagyon gyors jelek nem jelennek meg helyesen.
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A konfiguralhato I/O érintkez6ket specialis biztonsagi beallitasok szamara lehet fenntartani,
melyeket a telepités biztonsagi I/0 konfiguracios szakaszdban hatarozzak meg (lasd: 1.21.13.
Biztonsagi /0 118); a fenntartott érintkezék az alapértelmezett helyett megadott biztonsagi funkcio,
vagy a felhasznalo altal meghatérozott nevet kapjak. A biztonsagi beallitasok szamara fenntartott
konfiguralhaté kimenetek nem kapcsolhatok at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

A jelek elektromos adataita 1.9.3. Vezerl6 /0 41 fejezetben ismertetjuk.

Fesziiltség

A szerszam-kimeneten a Feszlltség elem csak akkor konfiguralhatd, amikor a szerszam-kimenetet
a Felhasznalo kezeli. Egy URCap kivalasztasa eltavolitjia a hozzaférést a fesziiltséghez.

Analég domén beallitasok

Az analog I/0 érintkezdket aram- [4-20mA] vagy fesziiltség [0-10V] kimenetre lehet beallitani. A
beallitasokra emlékeznek a robotvezérlé végso késbbbi ujrainditasaihoz, amikor a programot
mentik. Egy URCap kivalasztasa az Eszkdzkimenetben eltavolitja a hozzaférést a
Doménbeallitasokhoz az analdg Eszkbézbemenetek esetében.

1.24.3. MODBUS

Az alabbi képernyéképen a MODBUS I/O jelei lathatdk, ahogyan azokat a telepitésben beallitottak.
A képerny6 tetején talalhat6 legordiild meniit hasznalva médosithatja a megjelenitett tartalmaz a
jeltipus és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tébb van konfiguralva. A listdban szereplé minden
egyes jel tartalmazza a csatlakozas allapotat, értékét, nevét és a jel cimét. A kimen6 jelek
atkapcsolhatdk, ha a csatlakozas allapota és a /0 fllon kivalasztott vezérlés ezt megengedi (I1asd:
1.24.8. Telepités — 1/0O beallitas 148).
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& Fajl 03:50:51 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas [ /O | Naplé |
MODBUS
MODBUS tipusa: |Osszes |v| MODBUS egység: |Osszes |v|
Bemenetek Kimenetek
MODBUS egyséqg: 10.0.0.2 MODBUS egyséqg: 10.0.0.2
o MODBUS_4 [260] o MODBUS_3 [18]
MODBUS egységq: 127.0.0.1 MODBUS egység: 127.0.0.1
o MODBUS_1 [0] o MODBUS_2 [16]
o MODBUS_5 [17]
o MODBUS_6 [18]
o MODBUS_7 [19]
o MODBLS_E [20]
o MODBUS_9 [21]

?; Szimulacio
o Valédi robot

1.24.4. 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 varé mozgasat.

VIGYAZAT

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

VIGYAZAT
Az automove funkcié az arnyékpalya mentén mozgatja a robotot. Az litkbzés
karosithatja a robotot vagy mas berendezést.

Automatikus

Tartsa lenyomva az Auto gombot a robotkar mozgatdsahoz az animacioban lathaté madon.
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 animaciéban lathaté mozgas nem preferalt.
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1.24.5. Telepités — Betoltés/ Mentés

& Fajl
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

A TCP konfiguralas

03:50:40

ccce @

Robot telepitésének betoltése/mentése
fajlba

Talapzat

I/O beallitasa

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

H Betdltés/mentés

A Robot telepitése lefed minden szempontot, ahogyan a robotkar és a vezérlédoboz elhelyezhetd a
munkakdrnyezetben. |de tartozik a robotkar mechanikai felszerelése, mas berendezések
elektromos csatlakozasa, illetve minden opcié, amelytél a robot programja fligg. Nem tartozik ide
maga a program.

Ezeket a beallitasokat kiilénb6z6, a Telepités fil alatt talalhaté képerny6krél lehet beallitani, kivéve
az /0O domént, amely az 1/O fll6n allithaté be (lasd: 1.24.2.1/0O lap 137).

Lehetséges, hogy a robothoz egynél tobb telepitéfajl talalhatd. A létrehozott programok az aktiv
telepit6fajlt hasznaljak, és ezt a fajlt toltik be automatikusan, amikor hasznaljak.

A telepit6fajl barmilyen médositasat menteni kell, hogy a ledllitas utan is megmaradjon. Ha nem
mentett modositasok vannak a telepitéfajlban, akkor egy floppy lemez ikon lathat6 a
Betdltés/Mentés szoveg mellett, a Telepités ful bal oldalan.

Egy telepitét ugy menthet ki, hogy megnyomja a Mentés vagy Mentés masként.. gombot. Mas
maddon, a program mentése szintén menti az aktiv telepitéfajlokat. Masik telepit6fajl betdltéséhez
hasznalja a Betdltés gombot. A Robot telepitése meniiben az Uj létrehozasa gomb hatasara
visszaallitja az 6sszes bedllitast a gyari alapértékekre.
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VIGYAZAT

Nem javasolt USB-meghaijtorol betdltott telepit6fajllal hasznalni a robotot. USB-
meghajton tarolt telepit6fajl hasznalatahoz elészoér téltse azt be, majd mentse a helyi
programokmappaba, a Mentés masként gomb segitségével.

1.24.6. Telepités — TCP konfiguracio

A Szerszam kézéppontja (TCP) a robot szerszaman talalhato pont. Mindegyik TCP tartalmaz egy
athelyezést és forgatast az eszkdz kimeneti peremének kozéppontjahoz képest.

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

Q Fajl 03:50:35 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
éﬁc" konfiguralas Szerszam kozéppontja
Talapzat
Elérhetd TCP-k:
I/0 beallitasa TCP |,|
@ Biztonsag X mm | Atnevezés | ®
Valtozok v mm [ \
i I
y ® o/
Funkcidk RX| 0.0000|rad
Lagy atmenet RY| 0.0000| rad | 7 Helyzet | __1_
Szallitészalag kivetése | Rz ‘ 0.0000‘ rad ‘ ?Téiolés ‘
Y
EtherMet/IP
Hasznos terhelés: kg
PROFINET z
Alapértelmezett [ sdlypont
program
Betiltés/mentés

Helyzet

A XYz koordinatak adjak meg a TCP poziciot. Amikor az 6sszes érték (beleértve a tajolast is) nulla,
a TCP egybeesik az eszkdz kimeneti peremének kézéppontjaval, és adoptalja a képernybn abrazol
koordinatarendszert.

Tajolas

Az RX, RY, RZ koordinatanégyzetek meghatarozzak a TCP tajolasat. Hasonl6éan a Mozgatas fllhdz
hasonldéan hasznalja a Mértékegységek legérdiild meniit az RX, RY, RZ dobozok felett a tajolas
koordinatainak kivalasztdsahoz (lasd 1.23.2. Tartasszerkesztd képernydje 131).
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TCP-k hozzadadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa

Uj TCP konfiguralasat a kdvetkezé miiveletekkel kezdheti meg:

* Koppintson a elemre egy Uj, egyedi névvel ellatott TCP meghatarozasahoz. Az Gj TCP a
legordilé meniben érhetd el.

* Koppintson az ¢ | gombra a TCP atnevezéséhez.

* Koppintson az 1 gombra a kivalasztott TCP eltavolitdsahoz. 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: 1.25.4. Parancs: Mozgatas 177) vagy egy
Beallitas paranccsal modosithatoé.

Alapértelmezett TCP

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

* Valassza ki a kivant TCP-t és érintse meg a Beallitas alapértelmezettként elemet a TCP
alapértelmezettként torténd beallitasahoz.

A z4ld ikon az elérhet6 legdrdilé menuben az alapértelmezetten konfiguralt TCP-t jelzi.
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TCP helyzetének tanitasa

@ Fajl 03:50:35 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
A Szerszam kozéppontja
Talapzat
I/0 beallitasa TCP helyzetének tanitasa
@ Biztonsag & Tobb pont szikséges
Valtozok

TCP mozgatasa ugyanabba a helyzetbe

MODBUS kilonbdzé szigekhbal.

Funkciok Pont beallitasa 1

Lagy atmenet

Szallitoszalag kovetése

EtherMet/IP

PROFINET

Blapértelmezett O
program

Betiltés/mentés

A TCP helyzetének koordinatai automatikusan kiszamithatok a kdvetkez6képp:

1.
2.
3.

Koppintson a Mérés gombra.
Valasszon egy fix pontot a robot munkahelyén.

A képerny6 jobb oldalan talalhat6 pozicidnyilakkal mozgassa a TCP-t legalabb harom
kiildonb6z6 sz6gbdl, és mentse az eszkdz kimeneti peremének megfeleld helyzetét.

Hasznalja a Bedllitds gombot az ellen6rzott koordinatak alkalmazasara a megfelelé TCP-hez.
A pozicioknak eléggé kiilénbdzének kell lennie, hogy a szamitas megfeleléen mikdodjon. Ha
nem eléggé kulénbdzéek, akkor a gombok feletti llapot LED piros lesz.

Még ha hdrom pozici6 elegendé is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi ellenérzéshez
hasznalhato, hogy a szamitas helyes. Az adott, mentett pont minésége a szamitott TCP-re
vonatkozdan z6ld, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelelé6 gombon.
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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. Alegdérdulé listabdl valasszon egy funkciot. (Lasd: 1.24.12. Telepités — Funkciok 156) az uj
tulajdonsagok meghatarozasaval kapcsolatos tovabbi informacioért

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

4. Ellendrizze a TCP szamitott tajolasat, és alkalmazza azt a kivalasztott TCP-re a Beallitas
megérintésével.

Hasznos terhelés

A robot-szerszam sulyat a képerny6 also6 részén lehet megadni. A beallitas médositasahoz
egyszerlen érintse meg a fehér szovegmezét, és adjon meg Uj sulyt. A beallitas az 6sszes
meghatarozott TCP-re vonatkozik. A maximalis megengedett hasznos teher részleteit 1asd itt see
the Hardware Installation Manual.
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Sulypont

A szerszam sulypontjat ezen mezdk hasznalataval adjuk meg: CXCY és Cz. A beallitdsok az sszes
meghatarozott TCP-re vonatkoznak. A 3.8-as verzidk elétt Iétrehozott telepitések tamogatjak a
gravitacios kézéppont TCP-hez térténd beallitasat, ha korabban mar azt beallitottak. Ha sulypontot
manualisan allitjuk be a 3.8 vagy magasabb verziokban, 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 origéja a hasznos
teher sulypontja (CoG), és a tengelyek szerszam karima tengelyeihez vannak igazitva.

Az alapértelmezett tehetetlenség egyenld a felhasznalé altal megadott tdmegl gémb
tehetetlenségével, amelynek témegsiriisége 1g/cm3
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1.24.7. Telepités — Beépités

& Fajl 03:50:38 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
/A TCP konfiguralas Robot szereléese és szog
alapzat :r
I/O beallitasa
@ Biztonsag ﬂ
Valtozok 4
MODBUS
Délés
Funkcidk b 4+
Lagy atmenet REIEERE
Szallitoszalag kivetése |-" . &
. -
EtherNet/IP : 0.0°
PROFINET [ 3
Alapértelmezett
program RO
Betiltés/mentés ¥
Arobot alapallvdnyanak forgatdsa | 4@ 45 °-os | | @ | 0,0° | » || 45 °-0s Bp |

A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:
1. Hogy a Robotkar megfelel6en jelenjen meg a képernydn.
2. Hogy a szabalyoz6nak elmondja a gravitacio iranyat.
Egy fejlett dinamikai modell a robotkar z6kkendmentes és preciz mozgatasat teszi lehetévé,

valamint azt a képességet nyujtja a robotkarnak, hogy sajat magat szabadonfuté (Freedrive)
moddban 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 padléra szerelik, akkor nem sziikséges valtoztatni ezen a
képerny6n. Ha azonban a robotkar mennyezetre, falra, vagy a fellilettel sz6get bezaré irdnyban
van beépitve, ezt a nyomégombokkal kell beszabalyozni.

A képerny6 jobb oldalan talalhaté gombok a robotkar beépitési szégének beallitasara szolgalnak. A
felsé harom jobb oldali gombbal lehet beallitani a sz6get mennyezetre (180°), falra (90°), padléra
(0°) szerelés esetén. A Billenés gombokkal tetszbleges szbdget lehet beallitani.

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

1.24.8. Telepités — I/0O beallitas

programmal.

FIGYELMEZTETES

Hasznalja a helyes telepitési beallitasokat. Mentse és toltse be a telepitdfajlokat a

& Fajl 03:50:38 CCcCC O
Program | A Telepités | Mozgas [ 110 | Naplé |
A TCP konfiguralas ;
Nezet
Talapzat |Digitélis |v|
/O beallitasa
Bemenet - Kimenet -
@ Biztonsag DI[0] digital_in[0] = Do[0] digital_out[0] =
Valtozok DI[1] digital_in[1] _ % DO[1] digital_out[1] Prog-Running _
DI[2] digital in[2]  Start-Prog Do[2] digital_out[2]
RS EHES DI[3] digital_in[3] Stop-Prog 1 DO[3] digital_out[3] =
Funkcidk DI[4] digital_in[4] DOo[4] digital_out[4]
DI[5] digital_in[5] DO[5] digital_out[5]
Lagy atmenet - -
W DI[B] digital_in[6] DO[6] digital_out[6]
Szallitészalag kivetése DI[7] digital_in[7] = DO[7] digital_out[7] v
EtherMet/IP .
Atnevezés
PROFINET | | Térlés | |

Blapértelmezett
program

Betdltés/mentés

Mivelet a programban

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

Az 1/0O beallitasa képerny6n a felhasznalok meghatarozhatjak az I/O jeleket, és az I/Ol fil
vezérlésével konfiguralhatnak miveleteket.

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

Digitalis standard altalanos cél, konfiguralhaté és eszkdz

Analég standard altalanos cél és eszkoz

MODBUS

Altalanos rendeltetésii regiszterek (logikai, egész-szam és lebegé-pontos) Az altalanos
rendeltetés(i regiszterek terepi sinrdl érheték el (példaul Profinet és EtherNet / IP).

I/0 jel tipusa

A bemenet és kimenet szakaszokban felsorolt jelek szamanak korlatozasa érdekében hasznalja a
Nézet legordiilé meniit a képerny6 tetején a megjelenitett tartalom valtasahoz a jeltipus alapjan.
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Felhasznalo altal meghatarozott nevek kijeldlése
Hogy kénnyen megjegyezze, mit tesznek a jelek, mikbzben a robottal dolgozik, a felhasznalok
neveket tarsithatnak a Bemeneti és Kimeneti jelekhez.

1. Valassza ki a kivant jelet

2. Erintse meg a sz6vegmez&t a képernyé alsé részén, hogy beallitsa a nevet.

3. Anév alapértelmezett értékének visszaallitasahoz koppintson a Torlés elemre.

Az altalanos rendeltetésli regiszternek felhasznalo altal megadott nevet kell adni, hogy az elérhet6
legyen a programban (azaz Varakozas parancs vagy Ha (If) parancs egy feltételes kifejezése
esetén). A Varakozas és Ha (If) parancsokat az (1.25.10. Parancs: Varakozas 192)illetve (1.25.17.
Parancs: Ha 198) szakaszokban ismertetjik. A nevesitett altalanos rendeltetés( regisztereket
megtaldlja 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 I1/0-k hasznalhatok a m(iveletek inditasara vagy egy
programstatuszra valo reagalasra. Elérheté bemeneti miiveletek:

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

* Szabadonfutd: Amikor a bemenet magas, a robot szabadonfuto (freedrive) médban van
(hasonl6 a freedrive gombhoz). A bemenetet figyelmen kivil hagyjak, ha a program fut
vagy mas korilmények nem teszik lehetévé a freedrive modot.

FIGYELMEZTETES
Ha a robotot leallitjak, mikdzben az Inditasi bemenet mliveletet hasznaljak, a

robot lassan a program elsé utpontja felé halad a program végrehajtasa elétt. Ha
a robot megall, mikézben az Inditasi bemenet miveletet hasznaljak, akkor a
robot lassan ahhoz a poziciohoz megy, ahol megallitottak, miel6tt visszatér a
programhoz.

Elérhet6 kimeneti mliveletek:

Mivelet Kimenet allapota Program allapota

Alacsony, hanem fut  Alacsony Leallt vagy sziinetel

Magas, ha nem fut Magas Leallt vagy szlinetel

Magas, ha fut, Alacsony Fut

alacsony, ha leallt Magas Leallt vagy szlinetel

Alacsony nem Alacsony Program nem uUtemezett befejezése
Utemezett lealldskor
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Mdavelet Kimenet allapota

Alacsony nem Alacsony
Utemezett leallaskor, Magas
egyébként magas

kozott valtakozik

Folytonos impulzus Magas és alacsony

Program allapota

Program nem Utemezett
Futas leall vagy szlinetel

Futas (program szlineteltetése vagy
leallitasa az impulzus allapot

fenntartasahoz)

befejezése

eléfordul:
* Védelmi leallitas
* Hiba
* Megsértés

* Hiba futasidében

I/0O lap vezérlése

MEGJEGYZES
A program nem Utemezetten fejezddik be, ha a kdvetkezdk kozul barmelyik

Adja meg, hogy egy kimenet vezérelhetd e az I/O fllrdl (akar programozoék, vagy akar kezel6k
és programozok altal), vagy csak robotprogramok vezérelhetik.

1.24.9. Telepités — Biztonsag

Lasd 1.21. Biztonsagi konfiguracio 101 fejezet.
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1.24.10. Telepités — Valtozok

& Fajl 03:50:38 CCCC O
Program | A Telepités rMozgés rIIO rNaplé |

A TCP konfiguralas

Telepitési valtozok
Talapzat

Valtozs ~ | Erték

I/O beallitasa

@ Biztonsag

altozok

MODBUS

Funlkciok

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

H Betdltés/mentés

Uj létrehozasa

A Telepitési valtozok képernyén Iétrehozott valtozokat telepitési valtozoknak nevezziik, és
szokasos programvaltozéhoz hasonldéan hasznaljuk. A telepitési valtozok azért eltéréek, mert akkor
is megorzik értékliket, ha egy program leall majd ujra indul, és amikor a robotkar és/vagy a
vezerlédoboz kikapcsol, majd ujra bekapcsol.

A telepitési valtozok nevét és értékét a telepitéssel egydtt taroljuk, igy ugyanazt a valtozot tébb
programban is hasznalhatjuk.

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

i wvar_1 =

Valtozo létrehozasa

1. Koppintson az Uj létrehozasa elemre, hogy hozzaférjen az Uj telepitési valtozé létrehozasa
mez6hdz, amely az Uj valtozo ajanlott nevét tartalmazza.

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

Felhasznaldi kézikdnyv 151 UR5

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

3. Koppintson az OK gombra, ha az uj valtozé neve még nincs hasznalatban ebben a

telepitésben.

4. Valassza ki a valtozét a listabol, majd koppintson az Erték szerkesztése elemre a telepitési
valtoz6 értékének modositasahoz.

5. Avaltozé konfiguralasa utan el kell menteni a telepitést a konfiguracié megbrzéséhez.

Valtoz6 torlése

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

Ha egy betdlt6tt program neve egy programvaltozééval azonos, vagy ha a betdltétt telepités neve a
telepitési valtozoéval azonos, a kdvetkez6 lehetbségei vannak: vagy ugy oldja fel az ellentmondast,
hogy az azonos nevii telepitési valtozot hasznalja a programvaltozéé helyett, vagy hagyja, hogy a
rendszer automatikusan atnevezze az (itk6z4 valtozdkat.

1.24.11. Telepités — MODBUS kliens I/0O beallitas

& Fajl

03:50:39 CCCC O

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

A TCP konfiguralas
Talapzat

I/O beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok

MODBUS

Funlkciok

Lagy atmenet
Szallitoszalag kivetése
EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

H Betdltés/mentés

MODBUS kliens I/O beallitasa

10.0.0.2

IP:‘

10.0.0.2‘ [] szekvencialis mad

5]

b [ fo

9

Regiszterkime... ‘v‘ ‘ 18‘ ‘MODBUS_I |

Frekvencia [Hz] H MODBUS alarendel cime 255

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

O

Frekvencia [Hz] H MODBUS alarendelt cime 255

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

Haladd opcidk megmutatasa

d

D‘Digitélis beme... ‘v

‘ 260‘ ‘MODBUS_2 |

| B

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 kertl.
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Egység hozzaadasa

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

Egység tériése

Nyomja meg ezt a gombot a MODBUS egység és az egységen talalhato 6sszes jel torléséhez.

Egység IP beallitasa

Itt lathatd a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.

Szekvencialis méd

Csak akkor erheté el, amikor a Halado opciok megjelenitése (lasd:Halado opciok

megjelenitése 155) elemet valasztottak ki. Ha kivalasztja ezt a jel6lénégyzetet, akkor a modbus
kliens kénytelen varni a valaszra, miel6tt elkildi a kdvetkezd kérést. Néhany mezébusz egység ezt a
modot igényli. Ha bekapcsolja ezt az opciot, az segithet, amikor tébb jel van, és a jel
lecsatlakozasokban egyre t6bb kérési gyakorisagot eredményez.

El6fordulhat, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb a kivantnal, ha tdébb jelet hataroznak meg
szekvencialis modban. Az aktualis jel-frekvenciat a jel-statisztikakban figyelhetjuk meg (lasd Halado
opciok 155 szakasz). A jelzé6fény sargara valt, ha a tényleges jelfrekvencia kisebb, mint a
Frekvencia legérduilf 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 t6réljén egy MODBUS jelet a megfelel6 MODBUS egységhez.

Jeltipus beallitasa

Ebben a legérdilé meniben valassza ki a jel tipusat. Az elérhet6 tipusok:

Digitalis bemenet
Egy digitalis bemenet (tekercs) egy bites mennyiségi, amelyet a MODBUS egységrdl olvasnak
le a tekercsen, amelyet a jel cimmezdjében hatdroznak meg. 0x02 funkciokdd (Diszkrét
bemenetek olvasasa) hasznalatos.

Digitalis kimenet
Egy digitalis kimenet (tekercs) egy bites mennyiségl, melyet magasra vagy alacsonyra allithatoé
be. Miel6tt e kimenet értékét a felhasznalo beallithatja, az értéket a tavoli MODBUS egységrol
leolvassak. Ez azt jelenti, hogy a 0x01 funkciokod (Tekercsek olvasasa) hasznélatos. Amikor a
kimenetet egy robotprogram, vagy a jel-érték beallitasa gomb megnyomasaval allitottak be, a
0x05 funkcidkddot (Egytekercses iras) hasznalja innentdl.
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Regiszterbemenet
Egy regiszterbevitel 16 bites mennyiségi érték a cimmez&ben meghatarozott cimrél. A 0x04
funkciokdd (Bemeneti regiszter olvasasa) hasznalatos.

Regiszterkimenet
Egy regiszterkimenet 16 bites mennyiségu, melyet a felhasznalé be tud allitani. Mielbtt a
regiszter értékét beallitjak, az értéket a tavoli MODBUS egységrél leolvassak. Ez azt jelenti,
hogy a 0x03 funkcidkdd (Tarto regiszterek olvasasa) hasznalatos. Amikor a kimenetet egy
robot-program allitja be, vagy egy jelértéket adnak meg a jelérték beallitdsa mez6ben, akkor a
0x06 funkciokddot (Egyszeri regiszter iras) hasznalja az érték beallitdsahoz a tavoli MODBUS
egységen.

Jel cimének beallitasa

Ez a mez6 megmutatja a cimet a tavoli MODBUS szerveren. A képernyén megjelend billenty(izettel
valasszon masik cimet. Az érvényes cimek a tavoli MODBUS egység gyartojatol és konfiguraciojatol

fugg.

Jel nevének bedllitasa

A képerny6n megjelend billenty(izettel a felhasznal6 adhat a jelnek nevet. Ez a név hasznalatos,
amikor a jelet a programokban hasznaljak.

Jel értéke

Itt a jel aktualis értéke lathato. Jelek regisztralashoz az értéket alairas nélkiili 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 megfeleléen olvashatd/irhato (zéld) vagy hogy az egység nem vart
modon valaszol-e vagy nem érhet6 el (szlirke). Ha egy MODBUS hiba-valaszt kap, a valaszkédot
jeleniti meg a rendszer. A MODBUS TCP kivétel valaszai:

E1
ILLEGAL FUNCTION (0x01) A lekérdezésben kapott funkciékod nem engedélyezett miivelet a
szerver (vagy alarendelt) esetében.

E2
ILLEGAL DATA ADDRESS (0x02) A lekérdezésben kapott funkciokdd nem engedélyezett
mivelet a szerver (vagy alarendelt) esetében, ellenérizze, hogy a megadott jelcim megfelel-e a
tavoli MODBUS szerver beallitdsanak.

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmezdben szerepl6 érték nem engedélyezett
érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellenérizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e a
meghatarozott cimhez a tavoli MODBUS szerveren.
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E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tértént, mikézben a szerver (vagy
alarendelt) megprobalta elvégezni a kért miiveletet.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) Specializalt hasznalat a programoz6 parancsokkal egyiitt, melyet a
tavoli MODBUS egységre kuldtek.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyiitt, melyet
a tavoli MODBUS egységre kiildtek, az alarendelt (szerver) nem tud most valaszolni.

Haladé opcidk megjelenitése

Ez a jel6l6bnégyzet megmutatja/elrejti az adott jel halado 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 irasahoz. 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 sz6vegmezd hasznalhaté egy specifikus alarendelt cim beallitasahoz az egy specifikus
jelnek megfeleld kérésekhez. Az értéknek a 0-255 tartomanyon beltl kell lennie, a
hatarértékeket is beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha modositja ezt az értéket, javasolt
megnézni a tdvoli MODBUS eszk6z kézikdnyvét, hogy ellenbrizze a mikdédbképességét az
alarendelt cim megvaltoztatasakor.

Szamolas ujracsatlakoztatasa
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 frisstil,
amikor a kommunikacié aktiv.

Modbus csomag hibak
A hibdval beérkezett csomagok szama (azaz érvénytelen hosszusag, hianyzo6 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.
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A kliens (mester) jelallapot-frissitéseinek atlagos gyakorisaga. Ez az érték ujraszamolasra kerl
mindig, amikor a jel valaszt kap a szervertél (vagy alarendelitél).

Az 6sszes szamlalo legfeljebb 65535-ig szamol, majd visszaall 0-ra.

1.24.12. Telepités — Funkciok
& Fajl 03:50:42 CCCC O
Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
4 TCP konfiguralas FunkCiék

Talapzat
Q| §

I/0 beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok

MODBUS

unkcidk

Alap
Eszkiz

Lagy atmenet /
Szallitoszalag kbvetése |_':

EtherMet/IP

PROFINET

Alapértelmezett
program

@ Betdltés/mentés .. L
Pont = Egyenes - Sik -
-

A Funkcié egy objektumot jeldl, amelyet a hatdimenzios tartas (pozicio és tajolas) hataroz meg a
robot alapjdhoz viszonyitva. Késébbi hivatkozas céljabol névvel lathat el egy tulajdonsagot.

Egy robotprogram egyes alegységei a robotkar alapjatol eltéré konkrét targyakhoz viszonyitott
mozgasokbol all. Ezek a targyak lehetnek a robotkar kdrnyezetében lévé asztalok, mas gépek,
munkadarabok, szallitdszalagok, Grlapok vagy hatarfeliletek.

A robot az alabb felsorolt két el6re definialt tulajdonsagot tartalmazza a robotkar konfiguracioja altal
meghatarozott tartasokkal:

* Az Alap tulajdonsag origoja a robot-alap k6zéppontjaban talalhat6 (lasd 15.1 abra).

* A Szerszam tulajdonsag origoja az aktualis TCP kézéppontjaban talalhaté (lasd 15.2 abra).
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15.1: Alap funkcio

15.2: Eszké6z (TCP) funkcio

Egy tulajdonsag tartasanak (pose) meghatarozasdhoz Hasznalja a Pont, a Vonal és/vagy Sik
tulajdonsagot.

Ezeket a tulajdonsagokat olyan modszerrel pozicionalhatjuk, amely a TCP aktualis tartasat
hasznalja a munkateriileten. igy betanithatja a tulajdonsagok helyét tigy, hogy a robotot a
szabadonfuto Freedrive vagy "l6kés" (jogging) alkalmazasaval allitja a kell6 tartasba.

A felhasznalando targy tipusatél és a pontossagi eldirasoktol fiigg, 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 ugy, hogy a Sor tulajdonsag két
pontjat a lehet6 legnagyobb fizikai szétvalasztassal hatarozza meg. A Pont tulajdonsagot is
hasznalhatja egy linearis szallitdszalag meghatarozasahoz, azonban an TCP-t a szallitdszalag
mozgasanak iranyaba kell iranyitania.

Ha tobb pontot hasznal egy asztal tartasanak meghatarozasara, az azt jelenti, hogy a tajolas alapja
inkabb a poziciok, és nem egyetlen TCP tjoldsa. Egyetlen TCP tajolasa nehezebben

Felhasznaldi kézikdnyv 157 UR5

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

UNIVERSAL ROBOTS

konfiguralhatd nagy precizitassal.
A tulajdonsagok hozzaadasara vonatkozdan tovabbi tajékoztatast talal itt: ( on the facing page
szakaszok), ( 160) és (Sik funkcid 161).

Funkcié hasznalata

Hivatkozhat egy telepitében meghatarozott a robot-programbal, hogy ésszekapcsolja a robot
mozgatasat (pl.. MoveL és MoveP parancsok) a tulajdonsagval (lasd 1.25.4. Parancs:
Mozgatas 177 szakasz).

Ezzel megkdnnyitheti egy robotprogram adaptalasat példaul tébb robotallomas esetén, amikor
amikor egy targyat a program futasa alatt mozgatnak, vagy amikor egy targyat tartosan 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 162 szakaszokban) és (Példa: Funkcio tartasanak
dinamikus frissitése 162 helyen) talal. A I16késsel beallithatoként (joggable) konfiguralt
tulajdonsagok szintén hasznos eszkdézoknek bizonyulnak a robot kézi mozgatasa soran a Mozgatas
fllén (1.24. Robotvezeérlés 135 szakasz) vagy a Tartas szerkesztd képernydn (lasd 1.23.2.
Tartasszerkeszt6 képernydje 131). Amikor egy tulajdonsagot hivatkozasként valasztanak ki, az
athelyezésekhez és forgatasokhoz hasznalatos szerszam mozgatas gombok a kivalasztott
tulajdonsag terében miikddnek (lasd: Tulajdonsag és a szerszam helyzete 136) és (Mozgatas
eszkoz 136), beolvasva a TCP koordinatakat. Példaul, ha egy asztalt funkcidként hataroznak meg,
és kivalasztjak a Mozgas lapon hivatkozasként, akkor az athelyez6 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 funkciot.

Torlés

Ez a gomb torli a kivalasztott funkciot, és annak dsszes alfunkcidjat.

Tengelyek mutatasa

Valassza ki, hogy a kivalasztott funkcio koordinatatengelyei lathatdéak legyenek-e a 3D-s grafikan. A
valasztas erre a képernybére vonatkozik és a Mozgas képernydre.

A pont médositasa

Hasznalja a Ezen pont megvaltoztatdsa gombot a kivalasztott tulajdonsag beallitasahoz vagy
moédositdsahoz. A Mozgatas fiil (1.24. Robotvezérlés 135 szakasz) jelenik meg és beallithat egy Uj
tulajdonsag poziciot.
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Lokhetd

Valassza ki, hogy a kivalasztott funkcio I6khet6 legyen-e. Ez hatarozza meg, hogy a funkcio
megjelenik-e a funkciomeniben a Mozgés képernydn.

A 'Mozgatas ide' elem hasznalata

Koppintson a Mozgatas ide elemre, hogy a robotkart a kivalasztott tulajdonsag felé mozgassa. A
mozgas végeén a funkcié és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

A

Pont tulajdonsag

A pont funkcié meghatarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezdd konfiguraciét. A pont funkcié
tartasa a TCP helyzeteként és tajolasaként kerlil meghatarozasra.

Pont hozzaadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Pont lehet6séget.

D Fajl 03:50:45 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |

A TCP konfi ala = Torlés
oo pong_1 [Aneveres |
Talapzat ) -
Q& q

I/O beallitasa

@ Biztonsag

Valtozok
MODBUS

Funkciék /

Alap
Eszkbz

¥ [port 1]

Lagy atmenet |-: !

Szallitoszalag kivetése

EtherMNet/IP LS
PROFINET
mlapértelmezett -
program Tengelyek mutatasa Mozgatas ide || E pont tanitasa
H Betiltés/mentés Lékhetd

[]Vvaltozo
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Sor tulajdonsag

Az egyenes funkcié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kovetnie kell. (pl.:
amikor szallitdszalag kdvetését alkalmaz). A / sort két pont-jellemzép7 és p2 kdzotti tengelyként
definialjuk az 15.3 abra szerint.

Egyenes hozzdadasa

. A Telepitésnél valassza a Funkcidk lehetdséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Sor lehet6séget.

15.3: Definition of the line feature

Az 15.3 abran az elsd ponttél a masodik pont felé irdnyulé tengely alkotja a vonal
koordinatarendszerének y tengelyét. A z-tengelyt a p7 z-tengelyének az egyenesre meréleges sikra
vetitése hatarozza meg. Az egyenes koordinata-rendszerének helyzete azonos a p Thelyzetével.

& Fajl

rCP konfiguralas
apzat

beallitasa

L Biztonsag
ltozok

DBUS

nkciok

Wlap
Eszkiz

/ Eﬁienes 1
HPont_1
H Pont_2

gy atmenet
allitoszalag kivetése
erMNet/IP

OFINET

pértelmezett

ram

4 Il [ ]

cccc @

Q] Q

[ Tengelyek mutatasa

— | [¥] Lékhetd
[]valtozé

Program | A Telepités | Mozgas | 110 | Naplé |
" Egyenes_1

3¢

Tarlées

Mozgatas ide

URS
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Sik funkci6

Valassza a sik funkciot, amikor keretre van sziikség a nagy precizitashoz, pl. amikor latérendszerrel
dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.

Sik hozzadadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Sik lehetdséget.

Sik tanitasa

Amikor megnyomja a sik gombot, hogy Uj sikot hozzon Iétre, akkor a képernyén megjelené vezetd
segiti a sik 1étrehozasat.

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.

Modositson egy meglévd sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik médositasat. Ezutan
hasznalja ugyanaz a vezet6t, mint egy Uj sik tanitasahoz.
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Példa: Funkcid kézi frissitése program beszabalyozasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram t6bb része is egy asztalhoz viszonyul. Az
15.4 abra szemlélteti a mozgdast az wp1 through wp4 utpontokbdl.

Robot Program

Moved
S1

MoveL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

-

wpl
]
wpd

[~
wp2

p
wp3

P1

Egyszerti program négy utponttal, mely egy jellemz6 sikhoz viszonyul, amelyet kézzel
frissitettek a jellemzé médositasaval

Az alkalmazas kdvetelménye, hogy a programot Ujra kell hasznalni tébb robot telepitéséhez, ahol
csak az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz viszonyuldé mozgas azonos. Az asztal
helyzetét P1 tulajdonsagoként meghatarozva a telepitésben a sikhoz viszonyitva konfiguralt MoveL
paranccsal a program kdnnyen alkalmazhaté tovabbi robotokon, egyszer(ien frissitve a telepitést az
asztal aktualis helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkciéra alkalmazhatd, hogy rugalmas programot
kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja még ha mas hely a munkahelyen valtozik
is a telepitések kozott.

Példa: Funkci6 tartdsanak dinamikus frissitése

Fontoljon meg egy hasonlé alkalmazast, ahol a robotnak egy konkrét mintazat szerint kell mozognia
egy asztal tetején egy adott feladat megoldasahoz (lasd: 15.5).
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P1

wpd

15.5: MovelLparancs négy, sik jellemz6héz viszonyitott utponttal

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o = p[OIYIOIOIOIO]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Feature: Pl var

. Y
Q( wpl

\.\?52
R o °
— o
Gf— wp3 [ :
®
wpd -
or e .
ety

15.6: Eltolas alkalmazasa a sik jellemzéjéhez

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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Egyik sikjellemzérél egy masikra kapcsolas

A P1elemhez viszonyitott mozgast tobbszdr megismételjilk, minden alkalommal egyo eltolassal.
Ebben a példaban az eltolast 10 cm-re allitottak Y-iranyban (lasd 15.6 abra, az eltolasokO17ésO2).
Ezt a valtozé manipulalasara szolgalé pose_add () vagy pose_trans () parancsfajl funkcidkkal érjiik
el. Lehetséges kuldonb6z6 funkcidra atkapcsolni, mikdzben a program fut, ahelyett, hogy egy eltolast
ad hozza. Ezt az alabbi példan mutatjuk be (lasd 15.7 abra), ahol a MoveL parancs P1_var
referencia tulajdonsaga két sik: P71 és P2 kdzo6tt atkapcsolhaté.

1.24.13. Szallitészalag kovetésének beallitasa

A Szallitészalag kdvetésének beallitasa lehetéveé teszi legfeljebb két szallitoszalag mozgatasanak
konfiguralasat. A Szallitoszalag kdvetésének beallitasa lehetdséget ad a robot konfiguralasara,
hogy abszolut vagy lépésenkénti kodoléval dolgozzon, illetve linearis vagy kor szallitdszalagokkal.

Szallitészalag paraméterei

Lépésenkeénti
kodolok csatlakoztathatdk a 0-3 digitalis bemenetekhez . A digitalis jelek dekédolasa 40 kHz-en
fut. A Kvadratura kédoléval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja hatarozni a szallitészalag
sebességét és iranyat. Ha a szallitészalag iranya allando, akkor egyetlen bemenet
hasznalataval lehet érzékelni a Felfuto, Lefuto, vagyFelfuto és Lefuto éleket, amelyek
meghatarozzak a szallitdszalag sebességét.

Abszolut
kodolok csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez el6zetesen konfiguralt digitalis MODBUS
kimend regiszter sziikséges (1.24.11. Telepites — MODBUS kliens 1/O beallitas 152 szakasz).

Nyomkdvetd paraméterek

Linearis szallitoszalagok
Ha egy linearis szallitoszalagot valasztanak ki, akkor egy egyenes tulajdonsagot kell beallitani a
telepitd Szolgaltatasok részében a szallitoszalag iranyanak meghatdrozasa céljdbdl. Biztositsa
a pontossagot a sorfunkcié szallitdszalag iranyaval parhuzamos elhelyezésével, nagy
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tavolsaggal a két pont kdzott, amely a sor fliggvenyét meghatarozza. Konfiguralja az egyenes
funkciot ugy, hogy szilardan leteszi az eszkdzt a szallitdszalag oldalara, amikor a két pontot
tanitja. Ha az egyenes tulajdonsag iranya ellentétes a szallitészalag mozgasaval, akkor
hasznalja az Ellentétes irany nyomogombot. A Jelzések méterenként mezében l4that6 a
kodolo altal generalt jelzések szama, amikor a szallitészalag egy métert halad.

Koér szallitészalagok
Amikor kdvet egy kor szallitdszalagot, meg kell hatarozni a szallitdszalag k6zéppontjat.

1. Adja meg a kdzéppontot a telepité Tulajdonsagok részében. A Jelzések fordulatonként
ertéke a kédolo altal a szallitdszalag egy teljes fordulatara generalt jelzések szadma.

2. Jeldlje be a Szerszam forgatasa a szallitészalaggal jel6l6négyzetet ahhoz, hogy a
szerszam tajolasa kdvesse a szallitdszalag forgasat.

1.24.14. Lagy atmenet a biztonsagi modok kozott

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsagi médok kozétt (azaz Csdkkentett mod bemenet,
CsoOkkentett méd inditasi sikok, Biztonsagi leallité és Haromallasu engedélyezd eszk6z), akkor a
robotkar célja 0,4 s hasznalata a ,lagy” atmenet Iétrehozasahoz. A meglévé 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 Oldalmenuben valassza ki a Lagy atmenet pontot.

* Nagyobb gyorsulashoz/lassulashoz valassza a Kemény pontot, vagy valassza a Lagy pontot
a lagyabb, alapértelmezett atmenet-beallitasokhoz.

1.24.15. Telepités — Alapértelmezett program
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Q Fajl 03:50:40 CCCC O
Program [ A Telepités | Mozgas | /0 | Naplé |

i TCP konfigurala 2 allita
B e Alapertelmezett program beallitasa
Talapzat

Alapértelmezett programfajl
I/O beallitasa P prog !

Automatikusan betolti az alapértelmezett programot, amikor a robotot bekapcsoljak
(lg EIEITWEEE, [ Alapértelmezett program betéltése:
Valtozok
MODBUS N - =
Alapértelmezett program kivalasztasa

Funkciok

. Ha az alabbi automatikus inicializalas opcid is engedelyezett, a robot a

; ; = bekapcsolaskor elkezdhet.
Lagy atmenet

Szallitoszalag kbvetése BE szél

EtherMet/IP

Automatikus inicializalas
PROFINET

Automatikusan inicializdlja a robotot, ha a robotkar fesziltségmentes

lapértelmezett
rogram M\ A robot mozoghat a fékkioldasi eljaras miatt.

Robot automatikus fékkioldasa

BE =Di.bemenet= ‘v‘ szél

@ Betdltés/mentés

Az Inditas képerny6 beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus betéltéséhez
és inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas kézben.

FIGYELMEZTETES

1. Amikor engedélyezett az automatikus betdltés, 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 sziikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONYra van beallitva. A bemeneti
jelek alapértelmezetten alacsonyak, hogy a program automatikusan fusson,
kiilsé jellel torténé elinditas nélkul.

Alapértelmezett program betéltése

Alapértelmezett program kertl betéltésre, amikor a Vezérlédoboz aram alatt van. Tovabba az
alapértelmezett program automatikusan bet6lt6dik, amikor a Program futtatasa képerny&be belép
(lasd: Program futtatasa: Valasszon ki és futtasson egy meglévé programot. Ez a robotkar és a
vezérlédoboz mikodtetesenek legegyszeriibb modja. 128) belép és nincs betbltve program.
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Alapértelmezett program inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képernyén. Az
alapértelmezett program betdltése és a megadott kiilsé bemend jel éle atmenetének érzékelésekor
a program automatikusan indul.

Inditdskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet vélaszt, amely illik a
jelszinthez az inditaskor, akkor a program azonnal elindul. Ezen tulmenéen amikor kilép a Program
futtatasa képerny6rél vagy megnyomja a Stop gombot a Miiszerfalon, ezzel letiltja az automatikus
inditas tulajdonsagot, amig a Futtatas gombot Ujra meg nem nyomja.

Auto inicializalas

A Robotkar automatikusan inicializalédik. A megadott kiils6é bemend jel élatmenete teljesen
alaphelyzetbe allitja a robotkart fliggetlentl az éppen lathaté képerny6tol.

Az utolsé inicializalasi szint a Fékkiengedés. A Fékkiengedés alatt a Robotkar kisebb mozgast
végez és kattand 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 inicializacios képernyon (lasd 1.22.6. Inicializacios keperny6 128).

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. A robotkart azonnal inicializalja, ha az
inditasi jelszinttel megegyez6 atmenetet valaszt,.

Az auto inicializalas funkcié csak akkor mikdodik, amikor a robotkar ki van kapcsolva.

1.24.16. Naplé 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 = =
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Robot egészsége

A képerny6 felsé felén lathatd a Robotkar és a Vezérlddoboz egészségi allapota.

A képerny6 bal oldalan talalhatok a Vezérl6dobozzal kapcsolatos informaciok, mig a képernyd jobb
oldalan jelennek meg a robotillesztéssel kapcsolatos informaciok. Mindegyik csuklohoz megjeleniti
a motor és az elektronika h6mérsékletét, a csuklé terhelését, és a fesziiltséget.

Robotnaplé

Az Uzenetek a képerny6 also felén jelennek meg. Az els6 oszlop kategorizalja a napldbevitel
sulyossagat. A masodik oszlopban lathat6 az lizenetek érkezésének idépontja. A kdvetkezb oszlop
mutatja az lUzenet kildéjét. Az utolso oszlop magat az lizenetet mutatja. Az lizenetek sz(irhetdk a
kapcsolégombok kijeldlésével, amelyek a napldadat sulyossaganak felelnek meg. A fenti kép azt
mutatja, hogy a hibak megjelennek majd, mig az informaciok és lizenetek sz(irésre kertilnek.
Néhany naplolizenetet ugy terveztek, hogy toébb informacioval szolgaljon, melyek a naplébevitel
kivalasztasaval érheték el.

Hibajelentések mentése

Amikor egy hiba megjelenik a PolyScope-ban, hibanaplé készul. A Naplé lapon kdvetheti és/vagy
exportalhatja USB meghaijtéra a generalt jelentéseket (lasd 1.24.16. Naplé lap on the previous
page). Az alabbi hibalista kdvetheté nyomon és exportalhato:

* Hiba

* Belsé PolyScope kivételek

* Védo ledllas

* Kezeletlen kivétel a URCap-ben
* Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznalbi 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-
meghajtéra mentse.

* Ajelentés menthet6, mikbzben a program fut.

MEGJEGYZES

A legrégebbi jelentés torlésre kerlil, amikor Uj késziil. Csak az 6t legujabb jelentés
keril tarolasra.
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1.24.17. Betoltés képernyd

Ezen a képernyén kivalaszthatja, hogy melyik programot téltse be. Ennek a képernydnek két
verziodja van: egy hasznalandd, amikor csak betdlteni és végrehajtani szeretne egy programot, egy
pedig, amikor ténylegesen szerkeszteni szeretne egy programot.

MEGJEGYZES

USB-meghajtérol nem javasolt programot futtatni. Egy USB meghaijtén tarolt
program futtatasahoz el6szor téltse be, majd mentse el a programot a helyi
programs mappaba a Mentés masként.. elem hasznalataval a Fajl mentiben.

A f6 kllénbség az, hogy milyen mivelet érhetf el a felhasznalé szamara. Az alap betéltés
képernydn a felhasznal6 csak elérheti a fajlokat - nem méddosithatja vagy térdlheti azokat. Tovabba
a felhasznalé nem Iéphet 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 betoltése O
Aktualis kényvtar: |[fhome/docker/staging/programs ‘v‘ ‘ 1 ” o ‘
[ 7 agcoE.urp
[ 7 startagcoE.urp
Fajlnéw:
Szlrd: Universal Robots programfajlok ‘V‘
| Megnyitas | | Mégse |

Ez a kép az aktualis betdltés képernydt mutatja. Az alabbi fontos terlletekbél és gombokbal all:
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Palyael6zmények

A palyael6zmények a jelen helyhez vezet6 palyak listajat mutatja meg. Ez azt jelenti, hogy az
Osszes szll6kdnyvtar a szamitdgép gyokereig lathaté. Itt értesitik, hogy esetleg nem tud hozzaférni
az 0sszes konyvtarhoz a programok mappa felett.

Egy mappanevet valasztva a listaban, a betdltés parbeszédablak atvalt arra a kdnyvtarra, és
megjeleniti azt a fajlkivalasztasi tertleten (Iasd Fajlkivalasztasi tertlet below).

Fajlkivalasztasi teriilet

A parbeszédablak ezen teriletén a tényleges terulet tartalma jelenik meg. A felhasznalonak
lehet6séget ad, hogy egy kattintassal a nevére kivalasszon egy fajlt, vagy kétszer kattintva a nevére
megnyisson egy fajlt.

A koényvtarakat mintegy 0,5 mp-ig, hosszan lenyomva lehet kijelélni. Egy kattintassal megy le egy
mappaba és jeleniti meg a tartalmat.
Fajlsz(iré

A fajlszlirével szlirhet6k a megjelenitett fajlok, hogy a kivant fajltipusokat tartalmazza. A Biztonsagi
masolat fajlok kivalasztasaval a fajlkivalasztasi teruleten megjelenik az egyes programok legutdbbi
10 mentett valtozata, ahol . 01d0 is the newest and . 01d9 a legrégebbi.

Fajl mezd

Itt az éppen kivalasztott fajl Iathato. A felhasznaldnak lehetésége van kézzel megadni egy fajl nevét,
ha a billenty(izet ikonra kattint, a mezé jobb oldalan. Ezzel el6ugrik egy képernyén megjelend
billenty(izet, ahol a felhasznalé megadhatja a fajinevet kdzvetlenil a képernyén.

Megnyitas gomb

A Megnyitas gombra kattintva megnyilik az aktualisan kivalasztott fjl, és visszakerul az el6z6
képernyoére.

Mégse gomb

A Mégse gombra kattintva megszakad az aktualis betoéltési folyamat, és képerny6 az el6z6 képre
kapcsol at.

Miivelet gombok

Egy gombsorozattal a felhasznalo6 elvégezhet néhdny miveletet, amely normal kdrilmények kdzott
a fajl nevére a jobb egérgombbal kattintva lenne elérhetd egy hagyomanyos fajl
parbeszédablakban. Ehhez hozzaadva mozoghat felfelé a kdnyvtarszerkezetben és kézvetlentil a
programmappaba.

* Szllé: Felfelé mozog a kdnyvtarszerkezetben. A gomb nem engedélyezett két esetben:
amikor az aktualis konyvtar a legfelsé kdnyvtar, vagy ha a képerny6 korlatozott moédban van
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* Megnyitja program-mappat: Menjen a kezddlapra

* Miveletek: M(iveletek, példaul konyvtar létrehozasa, fajl torlése stb.

1.24.18. Futtatas lap

& Fajl 03150:04 CCCC O

[ Futtatas | Mozgas | /O [ Naplé |

UNIVERSAL
ROBOTS

Waltozdk
Valtozd ~ Erték

Program: ABCDE

Allapot: Leéllitva

Id6: 0000d00hO00mM37.104s

Ll

Ez a lap nagyon egyszer( madjat nyujtja a robotkar és a vezérlédoboz m(ikbdtetésének, néhany
lehetséges gombbal és opcidval. Ezt célszeri lehet a PolyScope (lasd 1.26.3. Jelszo

beallitasa 226) programozas részének jelsz6-védelmével kombinalni, hogy a robotot olyan
eszk6zzé alakitsuk, amely kizarodlag elére megirt programokat futtathat.

Tovabba errdl a fllrél télthetd be és indithatd automatikusan egy alapértelmezett program egy kuilsé
bemend jel élének atmenetére (lasd:1.24.15. Telepités — Alapértelmezett program 165). Egy
alapértelmezett program automatikus betdltése és inditasa kombinacidja és az automatikus
inicializalas bekapcsolaskor példaul hasznalhaté a robotkar masik gépbe integralasahoz.
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1.25. Programozas

1.25.1. 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 sablonbdl vagy meglévé (mentett) robotprogrambol. Egy sablon

megadhatja a program &ltalanos felépitését, igy csak a program részleteit kell kitblteni.
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1.25.2. 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 [ ecozo ][ Tovan

A programlap mutatja meg

Programfa

a szerkesztend6 aktualis programot.

A képerny6 bal oldalan talalhaté Programfa a programot parancs-lista formajaban jeleniti meg, mig
a képernyd jobb oldali terliletén az aktualis parancsra vonatkozé informaciot jelenit meg.

Az aktualis parancs a parancslistara koppintva, vagy a képernyd aljan talalhat6 El6z6 és
Kbévetkezd gombokkal valaszthat6 ki. Parancsokat illeszthetiink be vagy tavolithatunk el a
Szerkezet flil segitségével. A program neve kozvetlenil a parancslista felett egy apré6 magneslemez
ikon formajaban, amelyre rakoppintva gyorsan mentheti a programot.
A programfaban az éppen végrehaijtas alatt allé parancsot az Program végrehajtasanak jelzése on

the facing page szakaszba

n leirt mdédon 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

<--»

giz(;z:iz;ot IE”E”EI Sebesség =—=—=L_N00% | 4 Elozo || Tovabb = |

A Programfa vizualis jelzéseket tartalmaz, amelyek a robotvezérld altal éppen végrehajtott
parancsrol adnak tdjékoztatast. A parancs-ikon bal oldalan egy apré6 B mutato ikon és a végrehajtod
parancs neve lathato barmilyen egyéb, kék szinben kiemelt paranccsal egytt, amelynek ez utobbi
az alparancsa (ezt altalaban a ® v parancsikonok jeldlik). Ez segiti, hogy a felhasznalé elhelyezze a
végrehajto parancsot a fan. Példaul, ha a robotkar egy utpont felé mozog, akkor a megfelel6 utpont
alparancsot az B ikon jel6li, és annak nevét azon Mozgatés parancs nevével egydtt (Ilasd 1.25.4.
Parancs: Mozgatas 177), amelyhez tartozik, kék szinben emeli ki. Ha a programot megszakitjak, a
program végrehajtasat jelzd ikon megjeldli az utolsé parancsot, amely a végrehaijtasi folyamatban
volt. A Programfa alatt taldlhaté @ ikonra koppintva ugorhat a programfaban az éppen végrehajtas
alatt allé vagy az utolsé végrehajtott parancsra. Ha egy parancsra kattint, mikézben egy program fut,
a Parancs lap tovabbra is megjeleniti a kivalasztott paranccsal kapcsolatos informaciot. Ha
lenyomja a(z) ® gombot, azzal a Parancs fiil ismét folyamatosan informaciét jelenit meg az éppen
végrehaijtott parancsokrol.

Keresés gomb

Kereséshez a Programfaban koppintson a 2 elemre. Amikor rakoppint, egy keresé szoveget lehet
beirni, és az ennek megfelel6 program-csomopontokat sarga szinben emeli ki a rendszer. Tovabba
a talalatok kdzott navigalas gombjai is elérheték. Nyomja meg az * ikont, hogy kilépjen a
keresésbél. Megjegyzés: A tovabbi navigacios gombokat eléréséhez ki kell bontani a programfat.
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Visszavonas/Ismétiés gombok

A programfa alatti eszk6zsavon a « és » ikonokkal jelzett gombok a Programfaval és az abban Iévé
parancsokkal végzett modositasok visszavonasara és ismétlésére szolgalnak.

Program miszerfal

A képerny6 alsé része a Mdszerfal . A Miiszerfal az édivatu szalagos magnéhoz hasonlé
nyomogombokkal van felszerelve, amelyek programok inditasara és leallitasara, |épésenkénti
végrehajtasara és ujraindithatasara szolgalnak. A sebességcsuszka segitségével a program
sebessége barmikor beallithatd, amely kézvetlenil kihat a robotkar mozgatasanak sebességére.
Ezen tulmenben a sebességcsuszka valds iddskalan mutatja a robotkar mozgatasanak relativ
sebességét, szamitasba véve a biztonsagi beallitasokat. A jelzett szazalék a maximalisan elérhet6
sebesség a futé program esetében anelkil, hogy megseértené a biztonsagi hatarokat.

A Miiszerfaltdl balra talalhaté Simulation and Real Robot hyomogombokkal lehet valtani a
program szimulacios vagy a roboton térténd valés futtatasa kézott. Amikor szimulacioban fut, akkor
a robotkar nem mozog, tehat nem tudja magat vagy a kérnyezé berendezéseket megsérteni
utk6zésben. 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 varttol.

2. Csak a step button when it is absolutely necessary. Make sure to stay
outside the robot workspace when the step gombot nyomja meg.

3. Gy6z6djon meg arrdl, hogy mindig tesztelje a programjat a sebességcsuszka
segitségével csdkkentve a sebességet. Az integrator altal okozott logikus
programozasi hibak a robotkar nem vart mozgasait okozhatjak.

4. Amikor vészledllitds vagy biztonsagi ledllitds torténik, a robotprogram ledll. Ez
folytathaté mindaddig, amig egyetlen csukl6 elmozdulasa sem haladta meg
az10° értéket. Amikor megnyomja a lejatszast, a robot lassan visszamozdul a
palyara, és folytatja a program végrehajtasat.

A program irdsa soran a robotkar ered6 mozgasat haromdimenzids abra szemléltetiaz Graphics
fllon, amelynek leirasa itt talalhato: 1.25.33. Grafikus lap 218.

Mindegyik programparancs mellett van egy kicsi ikon, amely piros, sarga vagy zo6ld. 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 zdld.

1.25.3. Valtozok

Egy robotprogram valtozokat hasznalhat kilonféle értékek tarolaséara és frissitésére futasidében.
Kétféle valtozo all rendelkezésre:
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Telepitési valtozok
Ezeket tobb program hasznalhatja, és nevik és értékiik fennmarad a robot telepitésével egyiitt
(lasd 1.24.10. Telepites — Valtozok 151). A telepitési valtozok megtartjak az értékiiket a robot
és a vezérlédoboz ujrabootolasa utan is.

Szabalyos programvaltozok
Ezek csak a futd programhoz érhetdk el, és értékik elveszik, amint a programot ledllitjak.

Valtozotipusok

bool Logikai valtozo, melynek értéke True or False.

int Egy egész szdma — 2147483648 2147483647 tartomanyban (32 bit).
float Lebegd pontszam (decimalis) (32 bit).

string  Karaktersorozat.

Vektor, amely leirja a helyet és tajolas kartézianus térben. Ez egy pozicio vektor (x, y, 2)
tartas  és egy forgatas vektor (rx, ry, rz) kombinacidja, amely a tajolast képviseli, betlkkel leirva
plx, vy, 2z, rx, ry, rz].

list Valtozok sorozata.

1.25.4. Parancs: Mozgatas

& Fajl 03:50:51 CCCC O
l/Program | & Telepités | Mozgas | 0 | Maplo |
=névtelen= l/Parancs | Grafika | szerkezet | Valtozok
= Inic. valtoz... -~
v !g)bo?program Mozga’s Move| |v|
Valtas ...
¢ 7 Move/ Hataroza meg, hogyan mozogjon a robot az dtpontok kozott
o Utpont_1 b e ~ . e -
¢ ¥ Movel Az alabbi értékek vonatkoznak az 8sszes gyermek Otpontra, és flggnek a kivalasztott

o Utpont 2 =| mozgastipustdl

= Beallitas
§ s Raklap ) TCP bealitasa llesztés sebessége
¢V Mintazat: Nég)

o sarokl_1 |Akt|'v TCP hasznalata |'| s

° sarok2_1
@ sarok3_1 lllesztés gyorsulasa

o sarok4_1 o
¢V Palletsequenc| | | | Is
o Megkdzelite
o PatternPoin
= Besllitas
= Varakozas
o Kilépés_1 ;
9= Lehalmozas Utpont hozaadasa . L
o StartPos 1 Visszaallitas
¢ W irany
@ FromPos_1
@ ToPos_1
¢V ValogatasSorr |
0 StarkPng 2 | ¥ |

q] Il [ Tl
Q@] <> |
Qomies (IR D[R] vets ——Crom S | mates |
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A Mozgatés parancs vezérli a robot mozgaséat az alarendelt utpontokon keresztiil. Az utpontoknak a
Mozgatas parancs alatt kell lennitik. A Mozgas parancs meghatarozza azt a gyorsulast és
sebességet, amelynél a robotkar mozog az utpontok kdzétt.

Mozgasi tipusok

Haromfajta mozgas kozil valaszthat egyet: Moved, Movel és MoveP. Mindegyik alabb kertil
elmagyarazasra.

A movedJ a robotkar csukléterében kiszamitott mozgasokat hajtja végre. Mindegyik csuklét
ugy vezérlik, hogy egyszerre érje el a kivant végpontot. Ez a mozgastipus az eszkdz goérbe
utjat eredményezi. Az ezen mozgastipusra vonatkozd megosztott paraméterek a legnagyobb
csuklosebesség és csuklogyorsulas, amelyek meghatarozasa itt talalhatd: fok/s illetve fok/s.
Ha kivanatos, hogy a robotkar gyorsan mozogjon az utpontok kdzétt, fliggetlenil az eszk6z
utjatél azon utpontok k6zott, akkor ez a mozgastipus a legjobb valasztas.

A movel parancs a szerszam kézéppontjat (TCP) egyenes vonal mentén mozgatja az
utpontok kézétt. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgast végez, hogy
az eszkdzt egyenes vonalon tartsa. Az ezen mozgastipusra vonatkoz6 megosztott
paraméterek a kell6 csuklésebesség és csuklogyorsulas, amelyek meghatarozasa itt
talalhatd: mmis, illetve mm/s2.

A moveP parancs egyenes vonal mentén mozgatja a szerszamot allandé sebességgel,
korpélya simitasokkal, és a ragasztashoz vagy adagolashoz hasonlo6 technolégiai
miveleteknél célszer(i az alkalmazasa. A keverék sugarmérete alapértelmezés szerint osztott
erték az 6sszes utpont k6zott. Egy kisebb érték az utvonalat élesebben forditja, mig egy
magasabb érték lagyabba teszi az utvonalat. Mikdzben a robotkar az utpontokon at mozog
allando sebességgel, a robot vezérlddoboza nem varhat sem az I/O m(ikédésre, sem kezelbi
mdveletre. Ha igy jar el, ezzel leallithatja a robotkar mozgasat, vagy védelmi leallitast okozhat.

A Kérmozgas hozzaadhat6 egy moveP kdrpalyan mozgatas parancshoz. A robot aktuélis
helyzetébdl vagy a kezdépontbdl kezdi a mozgast, athalad egy, a kériven meghatarozott
ViaPoint ponton, majd egy EndPoint végponton fejezi be a kdrkérés mozgast.

Egy méddal szamoljak ki az eszk6z tajolasat a kdriv mentén. A mod lehet:
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Roégzitett: csak a kezddpont hasznalatos az eszkdz tajolasanak meghatarozasara

Korlatozas nélkiil: a kezddpont atalakul Végpontta a szerszam tajolasanak

meghatarozasahoz
Q Fajl 03:50:52 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
<névtelens> [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
= Inic. valtoz... -
W Robotprogram H
Sootprog! CircleMove
[ Move/
v ° Utpont_1 Egy kérmozdulatot tesznek harom atpont 7
¥ MoveP ==| segitségével: az Utpont megelézi a CircleMove / L
@ Utpont 2 csomépontot, az Gtpontot (1), a ViaPointot 8 |
¢V CircleMove (2) és az EndPointot (3).
@ ViaPoint_1
o Viégpont_1 Amikor régzitett médban van:
= Beallitas | E mozgas tajolasat a robot kezdbpontja
9= Raklap hataroza meg, tehat a robot megtartja azt a
¢ V¥ Mintazat: Neg) tajolast, amelyik a korhoz viszonyul a mozgas
o sarokl 1 athalado és végpontjain at.
o sarok2_1
o sarok3_1 [~
o sarok4_1
¢ W PalletSequenc
o Megkdzelité
@ PatternPoin L
= Besllitas Tajolas
= Varakozas
o Kilepes_1 Valassza ki a tajolas modjat, amelyik a kirhoz viszonyul
9= Lehalmozas .
o StartPos_1 © Rogaitett
¢ W irany — .
o FrampPee 1 | (3 nem korlatozott
4] Il [ Tv]
QJa]~] > |
Q Szimulacio
P g =l } El6zH Tovabb
o valédi robot IE”E“E":' Sebesség 100% | « F4 || ova 5 |
Osztott paraméterek

A Mozgatas (Move) képernyd jobb alsé sarkdban lathaté megosztott paraméterek a robotkar el6z6
helyzetébdl a parancsba foglalt elsé utpontra, majd onnan a kévetkezd utpontok mindegyike felé
irAnyuld mozgatasra vonatkoznak. A Mozgatas parancs beallitdsai nem vonatkoznak az utols6

utpontbdl kiinduld, a Mozgatas parancs alatt végzett palyara.
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TCP kivalasztasa

A jelen Mozgas parancs alatti utpontokhoz hasznalt TCP kivalaszthato a legoérdilé meniibdl. Ki lehet
valasztani a felhasznal6 altal meghatarozott TCP-kbdl, a telepitésbél az aktiv TCP-t vagy
egyszerlien hasznalni lehet az eszk6z peremét. Ha felhasznal6 altal meghatarozott TCP-t vagy az
aktiv TCP-t valasztja, akkor jelen Mozgas parancs alatti mozgast erre figyelemmel kell beallitani. Ha
a Szerszam-karima hasznalata van kivalasztva, akkor nem hasznalunk TCP-t, és a Mozgatas
parancs alatt végzett mozgas a szerszam-karimahoz lesz viszonyitva (azaz a mozgatast nem
igazitja ki).

Ha ehhez a mozgashoz az aktiv TCP-t a program futasideje alatt hatarozzuk meg, akkor
dinamikusan kell beallitani a Beallitas paranccsal (lasd 1.25.11. Parancs: Beallitas 193) vagy
parancsfajl-parancsokkal. Tovabbi tajékoztatast is talalhat a nevesitett TCP-k konfiguralasaval
kapcsolatbaniitt: 1.24.6. Telepités — TCP konfiguracio 142.

Funkciovalasztas

A tulajdonsag azon Mozgas parancs ala helyezi térkdzzel azokat az utpontokat , amelyet ezen
utpontok meghatarozasakor kell abrazolni (lasd 1.24.12. Telepités — Funkciok 156). Ez azt jelenti,
hogy amikor utpontot allit be, a program emlékszik majd az eszk6z koordinataira a kivalasztott
funkcio funkcidterében. Van néhany kériimény, mely részletes magyarazatot igényel:

A kivalasztott tulajdonsag nincs hatassal a relativ utpontokra. A relativ mozgas mindig azAlap
tajolasahoz viszonyitva torténik.

Amikor a robotkar valtozé utpont felé halad, a szerszam kézéppontjat (TCP) a kivalasztott
tulajdonsag terében 1évé valtozd koordinataihoz hasonldan kell kiszamitani. Ezért a robotkar
mozgasa egy valtozo utponthoz valtozik, ha egy masik funkcioét valaszt ki.

Ha az éppen betoltott telepitdéfajlban barmelyik tulajdonsagot valtozoként kivalasztja, akkor azon
megfeleld valtozokat szintén ki lehet valasztani a tulajdonsagokivalasztas meniben. Ha egy (a “_
var” utétaggal kiegészitett tulajdonsag-névvel ellatott) tulajdonsag valtozét valaszt ki, a robotkar
mozgasai (kivéve a Relativ tpontokat) a valtozé aktualis értékéhez viszonyitottak a program
futasakor. A funkciovaltozé kezdéértéke a tényleges funkcid értéke, ahogyan a telepitéfajlban
konfiguralt. Ha ez az érték modosul, akkor a robot mozgasai valtoznak.
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Cruise

Speed

Acceleration

Deceleration

Time

16.1: Egy mozgas sebességprofilja. A gbrbe harom szegmensre van felosztva: gyorsulas,

haladas és lassulas . A haladas fazis szintjét a mozgas sebesség-beallitasa adja, mig a
gyorsulas és lassitas fazisok meredeksegéet a gyorsulasi paraméter adja meg.

1.25.5. Parancs: Rogzitett utpont

& Fajl
fProgram | & Telepités | Mozgas [ 10 | Naplé |

03:50:59

cccc @

=névtelen= l/Parancs rGrafika |/Szerkezet rvéltozék |

= Inic. valtoz... -
WV Robotprogram
V Valtas ...
¢V Move/
o Utpont_1
¢ ¥ MoveP

o Utpont 2

Utpont
Utpont_2

|Rb’ngtett helyzet |v|

¢V CircleMove
o WViaPoint_1 r

# Utpont beallitasa

o Végpont_1 / 1

= Beallitas -
9os Raklap
¢ ¥ Mintazat: Nég)

Tartas szerkesztése

@ sarokl_1
o sarok2_1 |
o sarok3_1
o sarok4_1

¢ ¥ PalletSequenc
o Megkdzelite
o PatternPoin

Mozgatas ide

@ osztott atmeneti sugar hasznalata

Halado opciok

= Beallitas . .
= Varakozas G Atmenet sugarral 0 E=2teaiEUREEE
o Kilgpes_1 Eszkdz gyorsulasa
9 on Lehalmozas o h |
o StartPos_1 Osztott paraméterek hasznalata
¢ W Irdny — Utpont hozéadasa
o FromPns 1 |- ¥ | 3
l ! [ D] = Utpont torlése Hozzaadas Eddig, amig
Q& <> |
G Szimulacié

Sebesség =——{ J100%

LAl

o valadi robot

| 4 Elozb || Tovabb = |

Pont a robot utvonalan. Az utpontok alkotjak a robotprogram legfontosabb részét, mivel ezel
mondjak meg a robotkarnak, hogy hol kell lennie. Egy rogzitett helyzet(i utpontot ugy tanitanak, hogy

a robotkart fizikailag a pozicidoba mozgatjak.

Az Utpont beallitasa

Nyomja meg ezt a gombot, hogy belépjen a Mozgatas képernyére, ahol megadhatja a robotkar
helyzetét ehhez az utponthoz. Ha az utpontot egy Mozgatas parancs ala helyezi linearis helyen
térben (movel vagy moveP) akkor csak ugy lehet lenyomni ezt a gombot, ha egy érvényes
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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 6sszekapcsolodnak és megosztjak a
helyzetadatokat. Mas utpontadatokat, példaul az atmenet sugarat, az eszkoz/illesztés sebességét
és az eszkoz/illesztés gyorsulasat, egyedi utpontokhoz konfiguraljak, még ha 6ssze is lehetnek
kotve.

Keverés

Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kézott anélkiil, hogy a koztiik 16vé
utpontnal leallna.

Példa

Példaként tekintsiik a felszedés és elhelyezési alkalmazas (lasd 16.2 4bra), ahol a robot éppen az 1.
utpontnal van ((WP_1) ), és egy targyat kell felszednie a 3. utpontnal (Wp_3) . Atarggyal valo
Utkbzeések és egyeb akadalyok elkeriilese érdekében (0) a robotnak (WP_3) a 2. utpont feldli
iranybdl kell kbzelitenie (Wp_2) .

Tehat harom utpontot vezetlink be a kdvetelményeknek megfelels palya létrehozasahoz.

® o 2
WP_1

@ wp_3

(WP _1) :kezdeti helyzet, (wp 2) :utpont, (WP 3) :felvételi helyzet, (0) : akadaly.

Mas bedllitasok konfiguralasa nélkil a robot megall mindegyik utpontnal, mielétt folytatja a
mozgasat. Ehhez a feladathoz a leallas a(z) (wp_2) helyen nem optimalis, mivel egy sima, a
kovetelményeknek megfelel6 fordulashoz kevesebb idbre és energiara lenne sziikség. Még az is
elfogadhato, ha a robot nem jut el pontosan ide: (Wp_2) , feltéve hogy az atmenet az els6 palyardl a
masodikra k6zel ehhez a helyzethez torténik.

Aleallasaz (wp_2) pontnal elkeriilhetd, ha egy atmenetet konfiguralnak az utponthoz, amely
lehetéve teszi a robot szamara, hogy sima atmenetet szamitson ki a kbvetkezd palyara. Az atmenet
els6édleges paramétere a sugar. Amikor a robot az utpont atmenetének sugaran bellil van, elkezd
atmenni és eltérni az eredeti tervtdl. Ez gyorsabb és puhabb mozgasokat tesz lehetdve, mivel a
robotnak nem kell lassitania és Ujra gyorsitania.
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Atmenet paraméterei

Az utpontokon kiviil még tobb paraméter befolyasolja az atmenet palyajat (lasd: 16.3 abra):
* az atmenetsugara (r)
* arobot kezdeti- és végsebessége (az p1 illetve p2 pozicioknal)

* amozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus idé van beallitva, akkor ez befolyasolja a robot
kezdeti/végsd sebességét)

* apalya tipusa, amely az atmenetbe érkezik és onnan indul (Movel, MoveJ)

wp_1 ! \

ke}
g
N
)
7
Ve
/
I
|
\
N
~N
\\

® yp_3

Atmenet (WP_2) sugarral r , az atmenet kezdeti pozicioja p1 es az atmenet végsé
pozicidjap2 . (0) egy akadaly.

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont kortl, ezzel lehetévé
téve, hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmenetek nem fedhetik at egymast, igy nem lehet olyan atmeneti sugarat beallitani, amely egy
korabbi vagy késdbbi utpont atmenetének sugarat atfedi, ahogy ez a(z) 16.4 abran lathato.

! WP_2 \

q
(R ]

\
\
"
A
[
T
Vo
T\
N
’
*

A keverési sugar atlapolas nem megengedett (*).
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Feltételes &tmenetpalyak

Az atmenetpalyat az Utpont, ahol az atmenet sugarat beallitottak és a programfaban a kévetkezd
egyarant befolyasolja. Vagyis az 16.5 abran lathato programban az (WwP_1) korili atmenetet az
(Wwp_2) befolyasolja. Ennek kdvetkezménye még inkabb nyilvanvalo, amikor ebben a példaban az
(Wp_2) koruli atmenetet tekintjuk.

Két lehetséges végpont létezik, és annak meghatarozasahoz, hogy melyik a kdvetkezd utpont,
amelyhez az &tmenetet kell képezni, a robotnak mar az atmeneti sugarba belépéskor kell
kiértékelnieaz digital input[1] aktualis értékét.

Ez azt jelenti, hogy a ha..., akkor kifejezést (vagy a kdvetkezd utpont meghatarozasahoz
szlikséges egyéb utasitasokat, pl. valtozé utpontokat) kell kiértékelni, mielétt 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 kdvetkezd
utpontot (pl. az I/O parancs), ebben az esetben akkor hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az
utpontnal.

MoveL

WP T

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@wp_1 i

WP_F_2

WP _I a kezdeti utpont, és a két lehetséges végpont WP _F 1 éswP_F 2, egy feltételes
kifejezéstdl fliggben. A feltételes i r kifejezés kiértekelésére akkor kertil sor, amikor a robotkar
belép a masodik atmenetbe (*).
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Palyatipusok kombinélasa

A pélyatipusok mind a négy kombinacioja Moved és Movel kdzott lehetséges az dtmenet, de a
konkrét kombinaciotol fligg a szamitott atmeneti palya. 4 lehetséges kombinacio van:

1
2
3.
4

Moved-t6l Moved-hez (tiszta csuklotér atmenet)
MoveJ-t6l MoveL-hez
MoveL-t6l MoveL-hez (tiszta Descartesi tér-atmenet)

MovelL-t6| Moved-be

A tiszta csuklétér atmenet (1. pont) és a tiszta Descartes-i tératmenet (3. pont) 6sszehasonlitasa a
16.6 abran lathat6. Megmutatja az eszkdz két potencialis utvonalat azonos utpontok készletéhez.

WP_3

Iziileti tér (MoveJ) vs. Descartes-i tér (MoveL ) mozgas és dtmenet.

Kilénb6zd kombinaciokbdl, a 2., 3. és 4. pont olyan palyakat eredményez, mely az eredeti palya
hatarain belll tartja a kartézianus térben. A kiilénb6z6 palyatipusok (2. pont) kdzdtti atmenetre
példat mutatunk be a 16.7 abran.
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WP_3

Atmenet az mozgasbdl az izlileti térben (MoveJ ) az egyenesvonall szerszammozgésba (
Movel).

A tiszta illesztési atmenetek (1. pont) azonban viselkedhet kevésbé intuitiven, mivel a robot
megprébalja elérni a legpuhabb lehetséges palyat az lllesztési térben, szamitasba véve a
sebességeket és az id6kdvetelményeket. Emiatt eltérhetnek az Gtpont altal meghatarozott palyatol.
Ez kilénésen igaz, ha a két palya kozoétt jelentds kiildonbségek mertilnek fel egy csuklo
sebességében. Vigyazat: Ha a sebességek gyokeresen eltérnek (pl. specialis beallitasokat -
sebességet vagy idét - adunk meg egy konkrét Utponthoz), ez sulyos eltéréseket eredményezhet az
eredeti palyatdl, amint a 16.8 abran lathatd. Ha kilénb6z6 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.
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vl >>v2 - ~

16.8: Joint space blending when initial velocity v1 is significantly smaller than final velocity v2 or
the opposite.

Felhasznaldi kézikdnyv 187 UR5

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.



UNIVERSAL ROBOTS

Szerz6i jog © 2009-2021 készitette: Universal Robots A/S. Minden jog fenntartva.

1.25.6. 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|

Ty tfoggom_l Utpont_2 I:l

¢ ¥V MoveP

° 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 kildnbség két adott helyzet kozott
(balrél jobbra).

Megjegyzés: az ismétlddo relativ helyzetek kilendithetik a robotkart a munkaterébdl.

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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1.25.7. 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 valtozé adja meg, ebben az esetben calculated_ pos. A
valtozénak tartasnak kell 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 megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. A helyzet mindig egy
referencia keret vagy koordinata rendszer vonatkozasaban van megadva, melyet a kivalasztott
funkcié hataroz meg. Ha egy atmenet sugarat egy rogzitett utpontra allitjak be, és az ezt megel6z6
és kovetd utpontok valtozok, vagy ha az atmenet sugara valtozo utpontra van beallitva, akkor az
atmenet sugarat nem ellendrzik atfedésre (lasd Atmenet paraméterei 183). Ha a program futasakor
az atmenet sugara atfed egy pontot, a robot figyelmen kivil hagyja, és a kdvetkez6h6z mozog.

Példaul a robot mozgatasahoz 20 mm a szerszdm z tengelye mentén:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

1.25.8. Parancs: Irany

A Irany program csomopont tulajdonsag-tengelyekhez vagy TCP-khez viszonyitott mozgast hataroz
meg. A robot az Irany program-csomoépont altal meghatarozott palya mentén mozog, amig a
mozgast egy Eddig feltétel le nem allitja. Egy iranyra tartd mozgas leallitasahoz 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 bedllitasokat a Szerszam sebessége és Szerszam gyorsulasa elemekhez
az egyenes vonall mozgas vektoriranyanak meghatarozasa céljabdl olyan specialis
alkalmazasokhoz, mint:

* meghatarozzanak linearis mozgast tébbfliggvényes tengelyekhez képest

* kiszamitsdk az irdnyt matematikai képletként

Az irdnyvektorok meghataroznak egy szokasos kddkifejezést, 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.

1.25.9. Parancs: Eddig

Az Eddig (Until) program csomépont ledllasi kritériumot hataroz meg egy mozgashoz. A robot egy ut
mentén mozog, €s amikor érintkez6t észlel, megall.

UR5 190 Felhasznaldi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

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 mez&ben meghatarozhatja az alabbi ledllitasi kritériumokat:

* Mivelet hozzdadasa Adjon hozza program-csomdépontokat, ha egy konkrét Eddig feltétel
teljesul. Példaul ha hibaallapotot észlel, akkor a program Felugré csoméponttal megallhat.

* Tavolsag: Ezt a csomopontot hasznalhatja egy Irany mozgés leallitdsara, amikor a robot
megtett egy bizonyos tavolsagot. A sebesség csdkken, hogy a robot pontosan annal a
tavolsagnal alljon meg.

* Kifejezés: Ezt a csomoépontot hasznalhatja a mozgas leallitasara egy egyedi programozasi
kifejezésre. 1/0-kat, valtozokat vagy szkript funkciokat hasznalhat a megallasi feltétel
meghatarozasara.

* 1/0 bemenet Hasznalhatja ezt a csomo6pontot egy /0 bemeneten egy jelvezérelt mozgast
leallitasara.
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1.25.10. Parancs: Varakozas

& Fajl

03:50:16

rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

=| &
=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

T
| I [v]

Varakozas

Valassza ki, mit inditson el a robot kivetkezé mlivelete;

Q Nincs varakozas

O Varakozas masodpen

O Varakozas digitalis bemenetre |-:Di.bemenet:- |v| | | |

O Varakozas |-=An.bemene... |v|| | |

O Varakozas ‘ ‘

1
Qe <-—»

OSzimuIécié
Seb & 1—0
@ vaissironer 144/ D] sebeceg

| € Elozd || Tovabb B |

A Varakozas egy megadott id6tartamra sziinetelteti az I/O jelet vagy kifejezést. Ha a Nincs
varakozas elemet valasztja, akkor semmi sem torténik.
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1.25.11. 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 analég kimeneteket egy adott értékre. A digitalis kimenetek szintén
bedllithatok, hogy egyetlen impulzust kiildjenek.

A Beallitas paranccsal beallithatja a Robotkar hasznos terhelését. Beallithatja a hasznos terhelési
sulyt, hogy megakadalyozza, hogy a robot véd®é leallitast inditson el, amikor az eszkdznél a suly
eltér a vart hasznos terheléstél. Ha az aktiv TCP nem sulypontként, akkor a jel6lénégyzet jeldlését
meg kell sziintetni.

Az aktiv TCP szintén modosithato a Beallitdsparanccsal, ha jelol6négyzet bejelolésével egy TCP
eltolas kivalasztasaval a menubdl.

Ha a program irasanak idejében az aktiv TCP egy adott mozgashoz ismert, akkor fontolja meg, hogy
ehelyett a Mozgatas kartyan talalhaté TCP kivalasztast hasznalja (lasd: 1.25.4. Parancs:

Mozgatas 177). Tovabbi tajékoztatast is talalhat a nevesitett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatban
(lasd itt: 1.24.6. Telepités — TCP konfiguracio 142).
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1.25.12. 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

= Eldugras

] i ]

Elougras

Széveg

Az alabbi Uzenet jelenik meg a képernyén, és var, hogy a felhasznald
megnyomja az OK gombot.

Eldugras tipusa:
@ Uzenet

() Figyelmeztetés
@ Hiba

-

BTy

Eléugro ablak megtekintése

[ ] Program végrehajtasanak leallitdsa ennél az eléugrd ablaknal

G Szimulacio
o Valodi robot

LAl

Sebesség =———1{ l100%

| € Elozd

| Tovabb & |

Az elbéugré egy Gzenet, amely akkor jelenik meg a képernyén, amikor a program eléri a programfan
az eléugro csomopontot. A Parancs fl alatt koppintson az Gres mezére, és a képernyén megjelend
billenty(izet segitségével hozzon létre széveges tartalmat a felugré lizenethez. Az lizenetek

legfeljebb 255 karakterre korlatozottak.

Kivalaszthatja a Szdveg legordiilé menit, ha azt szeretné, hogy a felugro lizenetben széveg helyett
egy valtozo jelenjen meg.

Kivalaszthatja a Program végrehajtasanak leéllitdsa ennél a felugré ablaknal lehetdséget, hogy a
program a felugro ablak megjelenésekor lealljon.

A program végrehajtasa soran, amikor megjelenik a felugro lizenet, a program folytatasahoz

koppintson az OK gombra a felugr6 parbeszédpanelen.
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1.25.13. 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 végrehajtasa ennél a pontnal megall.
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1.25.14. Parancs: Megjegyzés

& Fajl

rProgram rA;\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

03:50:16 CCCC 0

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

ovej a

W Move/
o Utpont_2
= Beallitas
" Raklap
W Mintazat
¢ W PalletSequence
o Megkdzelites_1

= Beallitas
= Varakozas
© Kilepes_1
v Lehalmozas
0 StartPos_1
¢V Irany
a FromPos_1
o ToPos_1
¢ W ValogatasSorrendg
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilgépes 2
= Varakozas
V Mappa

= <(jres=

] i ]

o (tpont_1 —

— Megjegyzés

® PatternPoint 1|~

= Megjegyzes -

Adjon meg megjegyzést:

Sl <>

OSzimuIécié
Seb & 1—0
@ vaissironer 144/ D] sebeceg

Lehetdséget ad a programozonak, hogy szévegvonalat adjon a programhoz. Ez a szévegvonal nem
csinal semmit a program végrehajtasa alatt.

| € Elozd || Tovabb B |
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1.25.15. Parancs: Mappa

& Fajl 03:50:16 CCCC 0
rProgram rﬁ\Telepités rMozgés rIIO rNaplé |
=névtelen= rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

Robotprogram -

¥ Move)
o (Jtpont_1 Mappa ) o
7 Mave/ Egy mappa egyszerlen programsorok gyljteménye.
o (tpont_2
= Beallitas
7o Raklap Adjon meg a programfaban megjelenitendd sziveget:
WV Mintazat
¢ ¥ PalletSequence
o Megkdzelites_1
o PatternPoint_1
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépeés_1
Y Lehalmozas
o StartPos_1 |
¢V Irany
@ FromPos_1
@ ToPos_1
¢ V¥ ValogatasSorrend
o StackPos_2
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépés 2
= Varakozas
% Mappa —

-

= Mappa

[Tl i ] [] Programfa mappa elrejtése

R« <>
@ eimuich — [qiT> TorT ety ——raon [ | |

A Mappa parancs egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa

takaritdsara és a program olvashatésaganak és navigalhatésaganak megkdnnyitésére szolgal.

A Mappa nincs hatassal a programra és annak végrehajtasara.
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1.25.16. Parancs: Hurok

& Fajl 03:50:17 CCCC O
rProgram r&TeIepités r Mozgas r 1jO r MNaplo |
=névtelen= 1/ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ WV Falletseguence a
o Megkdzelites 1| |
o PatternPoint_1 H uro k
= Beallitas
= Varakozas ; ; ;
o Kildpés 1 Valassza ki, hanyszor kellene a programot végrehajtani ebben a
%, Lehalmozas hurokban.
o StartPos_1
¢ W Irany
o FromPos_l @ Mindig hurok
@ ToPos_1
¢V ValogatasSorreng (@ Hurok X-szer:
@ StackPos_2 _ . . . .
= Beslitss =3 Hurokszam Waltozo neve
o Kilepes_2
= Varakozas G Hurok, amikor a kifejezés lgaz
= Leliit | 0
= Eldugras
= iddzitd_1
V Movel
¢V Irany: Alap X+
= Eddlig
W Hurok -
| I [»]
Q] <> |
Szimulacio -
@ = DIt [ ciozo || tovabb |
o Valodi robot

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastol fliggéen a hattér programparancsok vagy
végtelenul hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott kdrilmény valos. Amikor megadott
alkalommal hajt végre egy ciklust, egy erre a célra szolgald hurokvaltozé (a fenti képernybképen
loop_ 1)jon létre, amely a hurkon belili a kifejezésben hasznalhatd. A hurokvaltozé 0 értektdl 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 megszakithatd a végrehajtasa soran.

1.25.17. Parancs: Ha

AzIfand If...Else utasitasok megvaltoztatjak a robot viselkedését az érzékel6 bemenetek
vagy a valtozé 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 and Remove ElseIf toaddand

remove Elself expressions.

Select Check Expression Continuouslytoallow If, ElseIf and Loop statementsto be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an 1 f statementis
evaluated as False, the E1seIf or Else utasitas alkalmazasaval.

MEGJEGYZES

Ha vannak utpontok egy Ha kifejezésen bellil vagy egy Hurok kifejezésen beliil a
Kifejezés folyamatos ellen6rzése opcioval, hozzaadhat egy stopj() vagy egy stopl()
parancsot a kifejezés utan, hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez egyarant érvényes
a Ha és Hurok parancsokra (lasd 1.25.16. Parancs: Hurok on the previous page
szakasz).
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1.25.18. Parancs: Alprogram

& Fajl

rProgram rﬁ_\TeIepités rMozgés rIIO rNaplé |

03:50:20 CCCC '0

=| &
=névtelen=

T StartFos_I
¢V Irany
@ FfromPos_1
o ToPos_1
¢V ValogatasSorr:
o StackPos_2
= Besllitas
= Varakozas
o Kilepes 2
= Varakozas
¥ Mappa

-0

= Megjegyzes

= Leallit

= Eldugras

= jddzitd_1

WV Movel

¢V irany: Alap X+
= Eddig

W Hurok

-

-

= <jres=>

[E Parancssor

P Hivas- Alprogram_1
¢V Ha ..

= <Uress-

=var_2:=2 *force()

}E Alprogram 1

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

Alprogram 1

Egy alprogram mutathat egy fajlra a lemezen vagy azt tartalmazhatja ez a

program.

Alprogram-fajl

Atnevezés |

<Nincs fajl kivalasztva=

Fajl betoltese

| Alprogram mentése || Alprogram térlése

[ Tartsa naprakészen az alprogram fajljat ezel a programmal

< Il T | O Alprogram fa elrejtése
Qe <> |
0 Szimulacio

o Valodi robot

1] ] ety ——n

| € Elozd || Tovabb B |

Egy alprogramba helyezhetiink olyan programrészeket, amelyekre tdbb helyen van sziikség. Az
alprogram lehet egy kulonallé fajl a lemezen, és lehet rejtett fjl, hogy megvédjik 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 kovetkez6 sorra.
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1.25.19. Parancs: Hozzarendelés

& Fajl

03:50:19

l/ Program rﬂ;\ Tel

epités rMozgés rIIO rNaplé |

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet [ Valtozok |

= Beallitas

= Varakozas

o Kilepes_1
Yo Lehalmozas

0 StartPos_1

¢V Irany

a FromPos_1

a ToPos_1

© StackPos_2
= Beallitas

= Varakozas
© Kilépés 2
= Varakozas

WV Mappa

= Megjer
= Leallit
= Eldugras
= iddzitd_1
V Movel
¢ W Irany: Alap X+
= Fddig

T Hurok

= <(ires=
E Parancssor
=war_2:=2 *force()

KijEIOIéS Forras |Kifejezés

Kijeldli a kivalasztott valtozot a kifejezes értékével.

Valtozo Kifejezés

¢V ValogatasSorreng var_2 v | = 2 *force()

Atnevezés

-

] i

[»]

EYE

v

0 Szimulacio
o Valadi robot

EEED Sebesség =———1 J100% | 4 Elozo

| Tovabb & |

Ertékeket rendel valtozékhoz. Egy kijel6lés a jobb oldali kiszamitott értéket adja a bal oldali
valtozonak. Ez hasznos lehet komplex programokban.
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1.25.20. 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 [»]

Qo] _=—>
O versrons ][R BA][] sevesses o e [ Tovaon®

A Parancs alatti legorduild lista a kovetkez6 lehetéségeket kinalja:

* A Sor elem arra szolgal, hogy egyetlen sornyi URscript programkddot irjunk az Expression
Editor segitségével 1.23.1. Képernydn megjelend kifejezésszerkesztok 131)

* AF3jl elem arra szolgal, hogy URscript parancsfajlokat irjunk, szerkessziink vagy betoéltsink.

Az URscript parancsfajlok irdsara vonatkozo utasitasokat a Parancsfajl (Script) kézikonyvben 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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1.25.21. 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 hasznalhaté egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mlivelet elvégzésére vagy valtozé
beallitasara, 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 f6
programkodot sokkal egyszeriibbé teheti abban az esetben, amikor egy kiils6 gép elinditasa
emelkedd oldalon torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az események ellenérzésére minden
vezerlési ciklusban egyszer kerll sor (8 ms) .
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1.25.22. 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 végrehaijtasi szal egy kilsé gép
kontrollalasra hasznalhat6 a robotkartol fliggetlenil. Egy végrehajtasi szal kommunikal a robot
programjaval valtozokkal és kimeneti jelekkel.
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1.25.23. Parancs: Kapcsol6

& 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 ? tlftpont_l 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
¢ oo Lehalmozas Eset
o StartPos 1
-V Irany
© FromPos_1 | = | Eset [iincs kielslés ~|
o ToPos_1
¢V ValogatasSorm—
0 StackPns 2| Y |
<] I [ Tv

Sl |_a=>
@ ermics —[qq[p |l W] s ——eon g | [ |

[] Alapértelmezett eset

A Kapcsol6 eset konstrukcidé hatasaraa robot viselkedése az érzékelé bemen6 jelek vagy valtozé
értékek alapjan modosulhat. Hasznalja a Kifejezés szerkeszt6t az alapfeltétel leirasara, és
hatarozzon meg olyan eseteket, amelyekben a robotnak e megadott Switch. If the condition is
evaluated to match one of the cases, the lines inside the Case are executed. Ifa Default Case al-
parancsaira kell tovabblépni, majd a sorok végrehajtasara csak akkor kertil sor, ha nem talal mas
egyez0l esetet.

Mindegyik Switch can have several Cases and one 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 eltavolithato a képerny6rél ehhez a kapcsoléhoz.
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Id6zitd

@ 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 1d6zitd méri annak az idének a hosszat, amelyik a program specifikus részének futdsa alatt telik
el. Egy programvaltozé tartalmazza az id6zit6 inditasa 6ta eltelt id6ét, és ez lathatd a Valtozok flilén
és a Futtatas fulon.
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1.25.24. 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 Mintazat parancs
egy helyzetnek felel meg minden egyes végrehajtasnal.

Mintazat megadhaté négy tipus egyikeként. Az els6 harom esetben,Sor, Négyzet vagy Doboz
hasznalhato poziciokhoz egy szokasos mintazatban. A szabalyos mintazatot jellemzé pontok szama
hatarozza meg, ahol a pontok meghatarozzak a mintazat szélét. A Sor esetében ez a két végpont, a
Négyzet esetében ez hdrom a négy sarokpontbdl, és a bx Doboz esetében ez négy a nyolc
sarokpontbdl. A programozé megadja 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 programoz6 adja meg. Az a mod, ahogyan a helyzetek
barmilyen elrendezése realizalhato.

A mintazat meghatarozasa

Amikor a Doboz mintazatot valasztjak, a képernyd az alabb lathatora 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 oldalanak meghatarozasahoz. Ez a hdrom vektor
négy pontként van megadva, ahol az elsd vektor az egyes ponttdl 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 intervallumszamlaloé szamok osztjak fel. A mintazat egy specifikus helyzetét ugy
szamitjak ki, hogy az intervallumvektorokat egyszeriien aranyosan hozzaadjak.

A Sor és Négyzet mintak hasonldéan miikbdnek.

Szamlalé valtozot hasznalnak a mintazat helyzeteinek keresztezése alatt. A valtozé neve a
Mintazat < parancs-képernyén lathato. A valtozé ciklusokban veszi fel 0-tol X* Y* Z- 1-ig a
szamértékeket, ahol a szamérték - a mintaban szereplé pontok szama. Ez a valtozo kijeldlésekkel
manipulalhato, és hasznalhato kifejezésekben.

1.25.25. Parancs: Ero

MEGJEGYZES

Ha ezt a funkciét a szallitdszalag kdvetéssel egyidejlileg hasznalja, ez a
programban belsé ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a szallitdszalag kdvetéssel egyidejlileg.

Az Eré méd olyan alkalmazésokhoz illik, ahol nem fontos az aktualis TCP helyzete az elére
meghatarozott tengely mentén, de ehelyett egy kelld erd sziikséges ezen tengely mentén. Ha
példaul a robot TCP ivelt fellileten goérdiil, egy munkadarabot tol vagy huz.
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Az Eré méd tamogatja bizonyos nyomatékok alkalmazasat elére meghatérozott tengelyek kordl is.
A robotkar megkisérel gyorsulni az adott tengely mentén, ha semmi sem akadalyozza egy olyan
tengelyen, ahol nem nulla értéki erét allitottak be. Habar kivalasztottak egy tengelyt megfeleléként,
a robotprogram még mindig megprobalja a robotot a tengely mentén mozgatni. Az eré kontrollalasa
azonban biztositja, hogy a robotkar még mindig megkédzelitse a meghatarozott erét.

MEGJEGYZES

Haa If,ElselIf orLoop, andthe Check Expression Continuously optionis
selected, you can add an end force mode () parancsfajlban van egy Erd
csomopont a kifejezés végén a kilépéshez az eré-vezérlésbél.

FIGYELMEZTETES
1. Kertllje a nagy lassitast kdzvetlenil az erd modba lépés elbtt.

2. Kerlilje a nagy gyorsitast az er6 médban, mivel ez cstkkenti az er6 vezérlési
pontossagat.

3. Kertlje a megfelel6 tengelyekkel parhuzamos mozgast az er6 modba Iépés

elott.

& Fajl

[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |

03:50:33

ccce @

=| &
=névtelen=

rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

= gozito_I
¢ 7 Movel
¢V Irany: Alap X+
= Eddig kifejez|
= Eddig
= Eddig tavols.
9 W Hurok
E Parancssor
=var_2:=2 *force()
P Hivas- Alprogram_1

§ % Raklap
¥V Mintazat
¢V PalletSequency

o Megkdzelites
o PatternPoint|
= Beallitas
= Varakozas
o Kilépés_3

P Alprogram_1

Lres

Ero

Funkcid

Tipus

e 8

|Egyszerﬁ |v |

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 - |
<] Il [ 1]
R« <> |
G Szimulacio

o Valédi robot

EEIE":‘ Sebesség =———1_J100%

| 4 Elozo || Tovabb = |
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Funkci6valasztas

A Funkcié menil azon koordinata-rendszer (tengelyek) kivalasztasara szolgal, amelyet a robot
hasznal majd a mikddése soran Eré médban. A meniben olyan funkcidk talalhatdk, amelyeket a
telepités soran hataroztak meg (lasd 1.24.12. Telepités — Funkciok 156).

Eré méd tipusa

Az alabbiakban felsorolt kényszeritett Gzemmaod-tipusok hatarozzak meg a kivalasztott tulajdonsag
ertelmezését.

* Egyszeri: Csak egy tengely lesz megfelel6 kényszer-izemmaodban. Az e tengely mentén
fellépd er6 beallithatd. A kivant eré mindig a kivalasztott funkcio z tengelye mentén kerl
alkalmazasra. Sor funkciok esetén azonban az y tengelyik mentén.

* Keret A keret-tipussal haladé szint(i hasznalatot érhet el. Itt a szabadsag mind a hat
tengelyének valé megfelelés és erék fliggetlendl kivalaszthatok.

* Pont: Ha a Pontot valasztja, a feladatkeret y tengelye a robot TCP felél a kivalasztott funkcio
origdja felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott tulajdonsag origoja kdzotti tavolsagnak
legalabb 10 mm-nek kell lennie. A feladatkeret a futasidében ugy valtozik, ahogy a robot TCP
helyzete valtozik. A feladat keretének x és y tengelye a kivalasztott funkcio eredeti tajolasatol
flgg.

* 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 meréleges a robotkar mozgasara és a kivalasztott
tulajdonsag x-y sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex utvonal mentén sorjatlanit,
ahol a TCP mozgasara merdleges erd sziikséges.

Amikor a robotkar nem mozog: Ha ugy keril er6 médba, hogy a robotkar nyugalomban van,
nem lesz kezelhet6 tengely, amig a TCP sebessége meghaladja a nulla értéket. Ha késébb,
mikdzben még mindig erd médban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat keretének
ugyanaz a tjolasa, mint legutdbb, amikor a TCP sebessége nullanal nagyobb volt.

Az utolsé harom tipus esetében a tényleges feladatvaz futtataskor megtekinthetd a grafika fulon
(lasd 1.25.33. Grafikus lap 218), amikor a robot eré modban m(ikédik.

1.25.26. Az er6 értekének kivalasztasa

* Az er6 vagy nyomaték beallithaté a megfeleld tengelyekhez, a robotkar pedig beallitja a
helyzetét, hogy elérje a kivalasztott er6t.

* A nem megfelel6 tengelyek esetén a robotkar kdveti a program altal beallitott roppalyat.

Halado paraméterek esetében az erd Newtonban [N] keriil meghatarozasra, forgatasnal a nyomaték
Newton-méterben [Nm] kerll meghatarozasra.
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MEGJEGYZES
Az alabbiakat kell tennie:
* Hasznalja killon szalona get _tcp force () parancsfajl funkciot a

tényleges erd és nyomaték értékek beolvasasahoz.

* Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges er6 és/vagy nyomaték kisebb, mint a
kért.

1.25.27. Hatarértékek kivalasztasa

Az 3sszes tengely esetében beallithatd hatarérték, de ezek jelentése kilonb6z6 a megfelel6 és nem
megfeleld tengelyeknek megfeleléen.

* Kezelhet6: A hatarérték aTCP azon maximalis sebessége, amely megengedhetd a tengely
mentén/korul. A mértékegységek [mm/s] és [fok/s].

* Nem kezelheté: A hatarérték az a maximalis eltérés a program palyajatol, amely
megengedett a robot védelmi leallitasait megel6zéen. A mértékegységek [mm] és [fok].

1.25.28. Er6 beallitasainak tesztelése

A Teszt feliratu be/ ki gomb a Freedrive gomb viselkedését a hordozhato kezel6egység hatoldalan
normal szabadonfuté modrdl erd-parancs tesztelésre valtja.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot a Hordozhat6 kezel6egység
hatoldalan megnyomjak, a robot ugy miikédik, mintha a program elérte volna ezt az erd parancsot,
és igy ellenbrizni lehet a beallitasokat a teljes program tényleges futtatasa el6tt. Kiilénésen hasznos
ez a lehet6ség annak ellenérzésére, hogy a megfelel6 tengelyek és erék kivalasztasa helyes.
Egyszerilen 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 Hordozhato kezel6egység hatoldalan ismét a szokasos Freedrive médhoz hasznalhato.

A Szabadonfuté gomb csak akkor hatasos, ha a kényszerités (Force) parancshoz érvényes funkciot
valasztott.
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1.25.29. 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 1.25.24. Parancs: Mintazat 208). A mintazatban mindegyik helyzetnél a mozgasok sorrendje a
mintazat helyzetéhez képest fut.

Raklapm(ivelet programozasa

1. Hatarozza meg a mintazatot.

2. Készitsen Raklap szekvenciat a berakodashoz/kirakodashoz minden egyes pontnal. A
sorrend leirja, mit kellene tenni mindegyik mintazat helyzetében.

3. Hasznalja a valasztét a szekvencia-parancs képernyéjén 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 Mozgatéas parancsot egy szekvencian beliil, mivel ez nem lesz a
rogzitett helyzethez viszonyitott.
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“BeforeStart”

Az opcionalis Inditas el6tt szekvenciat kdzvetlenilil a mlvelet megkezdése el6tt futtatjak. Ez
hasznalhato a kész jelek varasahoz.

“AfterEnd”

Az opcionalis Vége utan szekvenciat a mivelet befejezésekor futtatjdk. Ez hasznalhato a jelszallitd
mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kévetkez6 raklapot.

1.25.30. Parancs: Keresés

A keresés funkcio egy érzékeldt hasznal, hogy meghatarozza, amikor a helyes helyzetet eléri a
megfogashoz vagy a tétel leejtéséhez. Az érzékeld lehet nyomdégombos kapcsold, nyomasérzékeld
vagy kapacitiv érzékeld. Ezt a funkcio a tételhalmokon térténd munkahoz késziilt kilénb6z6
tételvastagsagokkal, vagy ahol a tételek pontos helyzetei nem ismertek vagy tul nehéz programozni.

= |[i Y [i

Ha egy rakassal végzend6 munkaban keresést programozunk, meg kell hataroznunk a
kovetkezbket:

* s-kiindulé pont.
* d-arakasiranya.

* i-arakasban lévé elemek vastagsaga.

Ennek tetején meg kell hatarozni azt az allapotot, amikor a kbévetkezd halomhelyzetet eléri, és egy
specialis programsorrendet, melyet az egyes halomhelyzeteknél elvégeznek. A sebességet és
gyorsulasokat szintén meg kell adni a halommdveletbe 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 kiindulasi helyzetbe mozog, majd ellenkezé irdnyban haladva keresi a

| 4 Elozo || Tovabb = |

kovetkez6 rakas- poziciot. Amikor megtalalta, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specialis
sorrendet. A kdvetkez6 alkalommal a robot a megjegyzett pozicidbdl kezdi a keresést, megndvelve

a munkadarab vastagsagaval abban az iranyban. A halmozas akkor fejezédik be, amikor a halom

magassaga nagyobb néhany meghatérozott szamnal, vagy amikor egy érzékel6 jelez.
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Lehalmozas
@ Fajl 03:50:15 CCCC O
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Leemeléskor a robotkar a kiindulasi helyzetbdl adott irdanyba mozogva keresi a kovetkez6 elemet. A
képernydn a kérilmény meghatarozza, amikor eléri a kdvetkezd tételt. Amikor a kérilmény
kielégitd, a robot emlékszik a helyzetre, és elvégzi a specialis sorrendet. A kdvetkez6 id6kdrben a
robot elkezdi a keresést a megjegyzett helyzettdl, Iépésenként a tétel vastagsaga szerint, az
iranyba.

| Visszaallitas alaphelyzetbe |

Kiindulasi helyzet

A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi m(ivelet kezdédik. Ha a kiindulasi helyzetet kihagyja, akkor
a rakas a robotkar aktualis helyzeténél kezdddik.
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Az irdnyt két helyzet adja meg, és azt az els6 helyzet(i TCP és a masodik helyzetl TCP kdzotti
helyzetkiildnbségként szamitjak ki.
Megjegyzés: Egy irany nem foglalkozik a pontok tajolasaval.

Kovetkezb halmozasi helyzet kifejezése

A robotkar az iranyvektor mentén mozog, mik6zben folyamatosan értékjeli, hogy a kévetkez6 halom
helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést szamitott értéke True, a specidlis szekvenciat hajtja végre.

“BeforeStart”

Az opcionalis BeforeStart szekvenciat kdzvetlenul a miivelet megkezdése el6tt futtatjak. Ez
hasznalhato a kész jelek varasahoz.

“AfterEnd”

Az opcionalis AfterEnd szekvenciat a mivelet befejezésekor futtatjak. Ez hasznéalhato a jelszallitd
mozgashoz, hogy elinduljon, elékészitve a kévetkezé halmot.

Sorrend felvétele/elhelyezése

A felszedés/elhelyezés egy specialis program-szekvencia, melyet a Raklap mivelethez (lasd
1.25.29. Parancs: Raklap 213) hasonléan minden rakdsolasi poziciéban elvégez a rendszer.
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1.25.31. Parancs: Szallitdszalag kdvetése

MEGJEGYZES
Ha ezt a funkciot a Kényszeritéssel egyidejlileg hasznalja, ez a programban belsé
ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a kényszeritéssel egylttesen.

A robot konfiguralhato6 az egyik konfiguralt szallitészalag (1. szallitdszalag) mozgasanak
kdvetésére. Amikor a telepitésben meghatarozott Szallitdszalag kévetése elemet szakszerlien
konfiguraltak, a robot ugy igazitja ki mozgasat, hogy kdvesse a szallitdszalagot. A Szallitészalag
kévetése program csomoépont elérhetd a Varazslok fllrdl a Struktara ful alatt. E csomépont alatti
minden mozgéas engedélyezett a szallitdszalag kdvetése kdzben, de a szallitoszalaghoz
viszonyulnak. A Szallitészalag kovetése bedllitds a Telepités fil alatt (lasd 1.24.13. Szallitészalag
kovetéseének beallitasa 164 szakasz) lehetéséget nyuijt a robot konfiguralasara abszolut és
differencial kédoloval, illetve linearis és korbefuté szallitdszalagokkal.

MEGJEGYZES
A vezérlbdobozcsak egyetlen szallitdszalaggal (1. szallitdszalag) hasznalandé
egyetlen differencial kddolot tud kezelni.

1.25.32. Parancs: Letiltas

A tiltott programsort egyszerlen atugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltasa késébb
megszintethetd. Ez gyors mddja a program modositasanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
karosulna.

1.25.33. Grafikus lap

Az aktualis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP utvonala 3D-s nézetben lathatd, a mozgas
szegmensek feketék, az atmenet szegmensek (a mozgas szegmensek kdzotti atmenetek) pedig
zoldek. A z6ld pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal a programban. A
robotkar 3D rajzan lathaté a robotkar aktualis helyzete, a robotkar arnyéka pedig azt mutatja meg,
hogyan szandékozik a robotkar elérni a képerny 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 tgjolasanak hatarértékét (lasd 1.21.12. Hatarok 111), akkor a
hatarérték harom dimenziés abrazolasa lathato.

Amikor a robot programot futtat, a hatarértékek vizualis megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelzd kicsi nyillal, amely azon
sik oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd.

Az inditésikok kék és zdld szinben, és sik oldala felé mutaté apré nyillal jelennek meg, ahol a Normal
mod hatarértékei (lasd: 1.21.6. Biztonsagi moédok 105) aktivak.

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 teriiletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kdzelében, akkor a 3D-s bemutaté eltlinik. Ha
a TCP megsérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kdzel kertil, akkor a hatarérték
vizualizacioja pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithato és elforgathatd, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képernyé jobb
tetején talalhatd gombok letiltatjak a kilénb6zé grafikus komponenseket a 3D-s nézetben. Az also
gomb kapcsolja ki/be a kézeli hatarok vizualizaciojat. A bemutatott mozgas-szegmensek a
kivalasztott program csomoéponttdl fliggnek. Ha a Move csomdpontot valasztotta ki, a mozgas
megjelenitett palyajat azon mozgas hatarozza meg. Ha egy Utpont csomopontot valasztott ki, a
kijelz6n a mozgatas kovetkezd ~ 10 Iépése lathaté.
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1.25.34. Szerkezet lap
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A programszerkezet lap lehetéséget ad kilénféle tipusu parancsok beillesztésére, mozgatasara,
masolasara és eltavolitdsara.

Uj parancs beillesztéséhez, végezze el a kdvetkezd lépéseket:
1. Valasszon egy létez6 programparancsot.
2. Valassza ki, hogy az uj parancsot a kivalasztott parancs félé 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 mozgathatdk/klonozhatok/térolhetdk a szerkesztés keretben. Ha egy
parancsnak alparancsai vannak (a parancs mellett haromszég van), akkor az 6sszes alparancs is
mozgathatd/klonozhat6/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). ElseIf andElse
commands are required to be after an 1£. In general, moving E1seIf parancsok rendezetlenek. A
valtozokhoz értékeket kell kijeldlni, miel6tt hasznalhatok.
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1.25.35. 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 Valtozdk fuldn lathatok a az éppen futé program valtozoinak é16 értékei, és a program futasai
koz6tt a rendszer itt vezeti a valtozok listajat és értékeit. Csak akkor jelenik meg, amikor van
megjelenitend6 informacio. A valtozok a nevik szerint abécé-rendben jelennek meg. A valtozo
nevei a képernydn legfeljebb 50 karakterként jelenik meg, a valtozok értékei pedig legfeljebb 500
karakterrel I4thatok.
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1.25.36. Parancs: Valtozok inicializalasa
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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

[ K-

Kifejezés

O

Sl | =—>

‘ Kifejezés torlése ‘

G Szimulacio
o Valodi robot
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Ez a képerny§ lehetéve teszi a valtozo értékek beallitasat mielbtt a program (és minden végrehajtasi
szal) végrehajtasa elkezd6dik.

Valasszon valtozot a valtozok listajabdl arra rakattintva, vagy a valtozékivalaszto négyzet
segitségével. Egy kivalasztott valtozé esetén kifejezés adhaté meg, amely a valtozo6 értékének
beallitdsdhoz hasznalando a program kezdetekor.

Ha az El6z6 futtatas értékének megtartasa jel6ldnégyzetet bejeldli, akkor a valtozét a Valtozok
fllén talalhaté induld értékre allitja (lasd 1.25.35. Valtozok lap on the previous page). Ez lehetbvé
teszi, hogy a valtozok fenntartsak az értékeiket a program végrehajtasai kdzott. A valtozé megkapja
az értékét a kifejezéshdl, ha a program el6szoér fut, vagy ha az érték lapot torélték.

Valtozé torélhetd a programbal, ha a nevét Uresre allitjak be (csak szok6zok).
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1.26. Beallitas képernyd

(V]

&

(o]

Robot beallitasa

Robot inicializalasa

Képernyd kalibralasa

URCaps

Halozat

Nyelv

Jelszo beallitasa

Idé

Frissités

Vissza

URSoftware 3.7.0 (febr. 02 2021)

* Robot inicializalasa Ugras az inicializalo képernydre, lasd 1.22.6. Inicializacios

képernyd 128.

* Nyelv és mértékegységek Konfiguralja a felhasznaloi felllet nyelvét és mértékegységeit,
lasd 1.26.1. Nyelv és mértékegységek on the next page.

* Robot frissitése Frissiti a robot szoftverét egy ujabb verziéra, lasd 1.26.2. Robot

frissitése 225.

* Jelsz6 beallitdsalLehetdvé teszi a robot programozasi részének zarolasat, hogy jelsz6 nélkul
ne lehessen hozzaférni, lasd: 1.26.3. Jelszo bedllitasa 226.

* Képernyd kalibralasa Kalibralja az érint6képernyé ,érintését”, lasd 1.26.4. Képerny6

kalibralasa 227.

* Halézat beallitasa Megnyitja a felhasznaldi felliletet az Ethernet haldzat beallitdsahoz a robot
vezérlédoboza szamara, lasd: 1.26.5. Halozat beallitasa 228.

* 1dé beallitasa Beallitja a rendszer idejét és datumat, és konfiguralja az 6ra kijelzés
formatumat, lasd 1.26.6. |d6 beallitasa 229.
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* URCaps beallitasa A telepitett URCaps, illetve a telepitési és eltavolitasi opciok attekintése,
lasd 1.26.7. URCaps beallitasa 230.

* Vissza Visszatérés az udvozl6 képernydhdz.

1.26.1. Nyelv és mértékegységek

Robot beallitasa o

Robot inicializalasa

Képernyd kalibralasa

URCaps

Nyelv kivalasztasa

Rendszer

Magyar

Billentylzat
Int'l English |+

Halozat

[_] English programming

Nyelv

Jelszo beallitasa

Idd

Frissités

Vissza

Meéertékegységek kivalasztasa

o Mértékegyseégek
G U.S. szokasos

Az (0 beallitasok érvényre juttatasahoz inditsa djra a PolyScope-ot

Ezen a képerny6n valaszthat6 ki a PolyScope-ban hasznalt nyelv, mértékegységek és billenty(izet

nyelve.

A kivalasztott nyelvet hasznaljak majd a PolyScope kiilonb6z6 képernydin lathaté szévegekhez,
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 billentylizete a kivalasztott billenty(izet nyelvet hasznalja majd.

URS

224 Felhasznaldi kézikonyv



UNIVERSAL ROBOTS

1.26.2. 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-memariardl telepitheték. Helyezzen be egy USB memdariat, és kattintson a
Keresés elemre a tartalma megjelenitéséhez. A frissités elvégzéséhez valasszon egy fajlt,
kattintson a Frissités elemre, és kdvesse a képernydn megjelend utasitdsokat.

FIGYELMEZTETES

Mindig ellendrizze a programokat szoftverfrissités utan. A frissités mddosithatja a
palyakat a programjan. A frissitett szoftver specifikaciéit megtalalja, ha megnyomja
a"?" gombot, amely a GUI jobb felsé sarkaban talalhaté. A hardverspecifikaciok
ugyanazok maradnak, és az eredeti kézikbnyvben megtalalhatok.
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UNIVERSAL ROBOTS

1.26.3. Jelszo beallitasa

Robot beallitasa 0

Robot inicializalasa Rendszerjelszo

Képernyo kalibralasa Uj jelszé I:l
Uj jelszé megerdsitése I:I

Alkalmazas

URCaps

Halozat

Nyelv

Biztonsagi jelszo

Jelszo beallitasa

1dé

Uj jelszé megerdsitése I:l

Vissza Alkalmazas

Frissités

Két jelsz6 tdmogatott. Az elsd egy opcionalis rendszerszint(i jelszé, amely megakadalyozza a robot
bedllitasanak jogosulatlan médositasat. Amikor beallitjak a robotjelszot, a programok betdlthetdk és
végrehajthatok a jelszo nélkiil, de a felhasznaldnak meg kell adnia a helyes jelszét, hogy
programokat hozhasson |étre vagy mddosithasson.

A méasodik egy kételezé Biztonsagi jelszd, amelyet helyesen kell beirni a biztonsagi konfiguracio
moédositasahoz.

MEGJEGYZES
A biztonsagi konfiguracié modositasahoz, be kell allitani a Biztonsagi jelszot.

FIGYELMEZTETES
Adjon meg rendszerjelszo6t, hogy felhatalmazassal nem rendelkez6 személyek ne
modositsak a robot telepitését.
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1.26.4. Képernyd kalibralasa

X

Mutasson nagyon pontosan a kék kereszt kiizepére.

Meégse

Az érintéképernyd kalibralasa Az érintéképernyd kalibralasahoz kévesse a képernydn megjelend
utasitasokat. Legjobb, ha hegyes, nem fém targyat hasznal, példaul egy zart tollat. A jobb eredmény

elérésében segit a tirelem és a figyelem.

Felhasznaldi kézikdnyv
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UNIVERSAL ROBOTS

1.26.5. 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 hal6zat beallitasara szolgald panel. A robot alapvet6 funkcidihoz nincs szilikség

Ethernet csatlakozasra, és alapértelmezésként ez le van tiltva.

URS
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1.26.6. Id0O 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 kijelz6 formatumat az 6ra esetében. Az éra
a Program futtatasa és Robot programozasa képerny6kon jelenik meg. Megérintve a datum réviden
megjelenik. A GUI-t Gjra kell inditani a valtoztatasok érvénybe |épéséhez.
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UNIVERSAL ROBOTS

1.26.7. URCaps beallitasa

Robot beallitasa 0

...... URCaps

Aktiv URCaps

u Hello World

Képernyo kalibralasa

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 felsd listaban megtalalhat6 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 eltavolitasahoz egyszerien valassza ki az URCap elemet a listabdl, majd kattintson a -
gombra. A URCap eltlinik a listabdl, de Ujrainditasra lesz sziikség.

A listaban egy bevitel mellett lathat6 ikon a URCap allapotat jelzi. A kilénb6zé 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 ujrainditas sziikséges
A URCap telepitése éppen most tortént, és Ujrainditas szlikséges.

Az URCaps informacié mezdében jelennek meg a hibailizenetek és az URCap-pal kapcsolatos
tajékoztatas. Az észlelt hib(a)ak tipusatol fliggden kildonb6zé hibalizenetek jelennek meg.
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EUROMAP 67 Interface

ctUROM P67

European Plastics and Rubber Machinery

1.27. El0oszo

Ez a kézikdnyv az integratornak szol. Fontos ismereteket tartalmaz a beillesztéssel,
programozassal, megértéssel és hibaelharitassal kapcsolatban.

A dokumentumban hasznalt réviditések magyarazata az aldbbiakban talalhato.

Révidités Ertelmezés
UR Universal Robots
CB Vezérl6doboz
IMM Froccsontd gép
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MAF Ontési teriilet szabad
A, B, C, ZA, ZBészC Jelek az EUROMAP 67 kabelen beliil

MEGJEGYZES
Az EUROMAP 67 csak a 2014 szeptembere utan gyartott vezérlédobozokon
tamogatott.

1.27.1. IMMI biztonsagi ovintézkedések

Ez a szakasz kifejezetten az IMMI készlet beszerelésére vonatkozé biztonsagi dvintézkedéseket
tartalmazza.

FIGYELMEZTETES

Egy IMM akar 250 V fesziiltséget hasznalhat egyes jelein. Ne csatlakoztasson IMM
gépet az EUROMAP 67 feliilethez, ha azt nem szakszer(ien telepitették a
vezérl6édobozban; beleértve az 6sszes kotelezo foldeld csatlakozast.

FIGYELMEZTETES
Az IMMI modul jogosulatlan moédositasa személyi sérlilést vagy a berendezés

karosodasat okozhatja.
* Kizardlag képzett személyzet végezheti el a médositasokat.

* Veégezzen Uj kockazatértékelést a mddositas el6tt és utan.

FIGYELMEZTETES
A hozzaférés megakadalyozasat vagy a jelenlét észlelését szolgald védelem hianya
a frécesont6 terliletén személyi sériilést vagy a berendezés karosodasat okozhatja.

* A kockazatértékelés alapjan az dntési terilettel és az UR robot
alkalmazasaval kapcsolatos kockazatok esetén is sziikséges lehet a
védelem.
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FIGYELMEZTETES
Az Ontési terlilet szabad (MAF) jelek nem védelemre szolgalnak.

* Az UR robotot, az IMMI-t és az esetleges biztositoberendezéseket a
gyartémlivi eléirasoknak és az vonatkozé szabvanyoknak megfeleléen épitse
be.

* Hafennall a veszélye, hogy a kezel6k belenyulnak az dntéformaba,
alkalmazzon védéberendezést az dntdéforma terlileten.

FIGYELMEZTETES
A robotkar és az IMM koz6tti mozgatas 6sszehangolasanak elmulasztasa személyi
sérlilést vagy a berendezés karosodasat okozhatja.

* Olvassa el és értse meg az EUROMAP 67 ajanlast.
* Olvassa el és értse meg az IMMI modul felhasznalo6i utmutatojat.

* Az UR robotot, az IMMI-t és az esetleges biztositoberendezéseket a
gyartomiivi elbirasoknak és az vonatkozé szabvanyoknak megfeleléen épitse
be.

ESZREVETEL

A szalagkabel levalasztasa a vezérlédoboz bekapcsolt allapotaban a berendezés
karosodasat okozhatja.

* A szalagkabel szétkapcsolasa el6tt kapcsolja ki a vezérlédobozt.

ESZREVETEL

A szerelés soran a féldvezeték (GND) foldre kdtésének elmulasztasa a készilék
karosodasahoz vezethet.

* A szalagkabel csatlakoztatasa el6tt kosse be a foldkabelt a vezérlédobozba.

1.27.2. EUROMAP 67 szabvany

Az EUROMAP 67 szabvany ingyenes és letdltheté awww.euromap.org webhelyrél. A UR
EUROMAP 67 modul a szabvanyban szerepl6 dsszes igénypontnak megfelel, amikor be van
kapcsolva. Kikapcsolaskor az EUROMAP 67 szabvany el6irja, hogy minden biztonsaggal
kapcsolatos jelnek mikodnie kell. Ez veszélyes helyzeteket idézhet eld, és ellentmond az ISO
13849-1 és az EN ISO 13849-1 szabvanyok biztonsagi el6irasainak. Ezért a UR EUROMAP 67
modul vészleallitd jelzéseket, MAF jelzéseket nyit meg, illetve az dsszes I/O jelzést, amikor a
vezérlédoboz ki van kapcsolva.
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Minden opcionalis, gyarté-specifikus és fenntartott I/O jelet tamogat. Az EUROMAP 67.1 szerinti
interfész is lehetseges.

1.27.3. Figyelmeztetés jogszabalyra

Az interfész azonos alkotoelemekbél és elvekbdl éplil fel, és ugyanolyan tesztkdvetelmények
szerint, mint a vezérlédoboz, és kizardlag a vezérlédobozzal egyiitt vasarolhaté meg. Az
EUROMAP 67 interfész ezért a beépitési nyilatkozat hatalya ala tartozik, amely itt talalhato:
Hardvertelepitési kézikonyv.

FIGYELMEZTETES
1. Az IMM nagyon veszélyes gép. Olvassa el és értelmezze az IMM kézikdnyvét.

A robot és az IMM biztonsagos 0sszeépitésében elkdvetett mulasztas halalt,
sulyos sérlilést vagy a gépek karosodasat okozhatja. A Universal Robots nem
vallal felel6sséget egy IMM integrator altal okozott karokért (pl. ha egy robot
vagy egy személy megséril az 6ntéforma mozgatasa miatt).

2. Az IMM médositasakor el kell elvégezni annak egy Uj kockazatértékelését. A
kockazatértékelésben figyelembe kell venni minden uj veszélyt, és minden
létez6 veszélyt Ujra at kell gondolni, mert ezek ndvekedhettek.

3. Azintegrator felel az IMM-re vonatkozo dsszes nemzeti és regionalis elbiras
betartasaért. Ez a kézikdonyv még részben sem foglalja 6ssze ezeket az
el6éirasokat.

1.27.4. Szerzdi jog és felelésségvallalas kizarasa

Az itt talalhaté informacio a(z) Universal Robots A/S tulajdonat képezi, és sem egészében, sem
részben nem reprodukalhatd a(z) Universal Robots A/S el6zetes irasbeli jovahagyasa nélkul. Az
itt szerepld informacio elézetes értesités nélkiil valtozhat, és nem tekinthetd a(z)

Universal Robots A/S kotelezettségvallalasanak. Ezt a dokumentumot idészakosan
fellilvizsgaljak és atdolgozzak.

Universal Robots A/S nem vallal felelésséget a jelen dokumentumban eléfordul6 esetleges
hibakért vagy hidnyossagokert.

Szerz6i jog © 2009-2021; készitette:Universal Robots A/S

A(z) Universal Robots embléma a(z) Universal Robots A/S bejegyzett védjegye.
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ESZREVETEL

Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatésagat és teljesitményét, és
ezeért fenntartja a jogot hogy el6zetes figyelmeztetés nélkil tokéletesitse a terméket.
Universal Robots gondoskodik a jelen dokumentum tartalmanak pontossagarol és
helytallé mivoltarol, de nem vallal felel6sséget az esetleges hibakért vagy hianyzoé
informacioért.

A(z) Universal Robots nem vallal semmiféle felel6sséget még akkor sem, ha a
dokumentumban k6z6lt 6sszes iranyelvet betartjak.

ESZREVETEL

Az Universal Robotse-sorozatu froccsonté gép interfész (IMMI) berendezést az
Euromap 67, 1.11. verzié (2015. majusi kiadas) és a Miianyagipari Tarsasag
(Society of the Plastics Industry) SPI AN146 szamu kiadvanya szerint fejlesztették
ki. AN146 (2006 marcius).

A(z) Universal Robots ezennel elharit minden felelésséget az IMM géppel és az
IMMI csatoldnak kiildott jelével kapcsolatban, beleértve a ledllito jelzéseket és a
Universal Robots leallitd jelzéseinek kezelését, mivel a Universal Robots cégnek
nincs tudomasa rola, hogy az IMM gép fejlesztése soran kdvették e a fent emlitett
iparagi iranyelveket.

1.28. A robot és az IMM 0sszeépitése

Az alabbi alpont fontos informéciét tartalmaz az integrator részére.

1.28.1. Vészleallitas

A robot és az IMM az IMMI fellleten keresztil kuldik egymasnak a Vészleallas biztonsagi jeleket. Az
UR vészleallitas aktivalasakor egyrészt a robot leall, masrészt az IMMI jelzi a leallitast az IMM felé.

FIGYELMEZTETES
Az alkalmazas miikodtetése elbtt gy6zddjon meg rola, hogy mindegyik vészleallitd
leallitja a teljes alkalmazast.

1.28.2. Biztonsagi leallitas

A biztonsagi leallito jelek (biztonsagi eszk6zok [zA3-7C3] [zA4-7C4]) gondoskodnak réla, hogy
megtorténjen a robot biztonsagi leallitasa, mikor az IMM egy ajtaja nyitva van.
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FIGYELMEZTETES
1. A(z) nem az EUROMAP 67 szabvany IMM gépet leallité része, ha a robot

biztonsagi leallitasra kerll. Ez azt jelenti, hogy ha a kezeld belép (besétal) a
robot munkatertiletére, akkor nem tud belépni az IMM munkateriiletére (vagy
oda benyulni). (Kivéve hogyha az IMM gépen egy biztonsagi eszk6z nem
okozza az IMM biztonsagos leallitasat, amikor a kezeld belép az IMM
munkateriletére, vagy oda benyul). Ha egy biztonsagi eszk6z végzi mind a
robot, mind pedig az IMM biztonsagi leallitasat, akkor csatlakoztassa azt az
IMM géphez.

2. Haegy harmadik gépet csatlakoztatnak a robothoz a vezérl6doboz specialis
kiilsé vészleallitd bemenetén keresztiil [EEA-EEB], akkor csak a robot teljesit
vészhelyzeti leallast a harmadik gép vészleallitd gombjanak lenyomasakor,
de az IMM nem all le!

3. Mindig ellenérizze az dsszes biztonsaggal kapcsolatos funkcio
mukodéképességét. Nézze meg a robot és az IMM kézikonyvét is a
biztonsagi funkciok el6irasaira vonatkozdan.

Amikor az UR robot biztonsagi leallitas funkciojat az IMM aktivalja, a robot leall.

FIGYELMEZTETES
Ha benyulnak a fréccsontégép munkaterébe, ez sulyos személyi sériilést okozhat.
* Epitse be a biztonsagi berendezéseket a személyzet védelmére anélkiil, hogy
az IMMI nem biztonsagi jeleire hagyatkozna.

1.28.3. A robot és a szerszam felszerelése

Mielbtt szerszamot és szerelbfellletet készit, az integratornak meg kell fontolnia, hogyan
helyezkedik el a 4. izlilet (2. csuklo) a felrakas és beliltetés alatt. Az 1., 2. és 3. izllet parhuzamos
tengely(, és ha a 4. izllet az 5. izlletet balra vagy jobbra tajolja, akkor az 5. izllet parhuzamos a
masik harom tengellyel, ezzel szingularitast alkotva. Altalaban j6 6tlet a robotot 45 fokos szdgben
elhelyezni, vagy olyan szerszamot épiteni, ahol a robot szerszamkarimajanak feltlete lefelé mutat,
amikor a figg6leges szerszamfelliletré6l megragadja a munkadarabokat.

1.28.4. A robot hasznalata IMM nélkul

A robot IMM nélkili mikodtetéséhez egy athidalé dugoét kell hasznalni a vész- és biztonsagi jelzések
lezardsahoz. Az egyetlen alternativa végleg eltavolitani az interfészt,a 251 szakaszban leirtak
szerint.

FIGYELMEZTETES
Soha ne hasznaljon athidal6é dugét, amikor a robotot IMM géppel egyiitt telepitették.
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1.28.5. Atallas EUROMAP 12-r6l EUROMAP 67-re

Egy IMM illesztéséhez az EUROMAP 12 csatoloval E12-E67 adaptert kell hasznalni. Tébbféle
adapter is kaphato kilénb6zé gyartoktdl. Sajnos a legtébb adaptert konkrét robotokhoz vagy adott
konstrukcids valasztasokat feltételezdé IMM gépekhez tervezik. Ez azt jelenti, egyes adapterek nem
csatoljak megfeleléen a UR robotot és az On IMM- gépét. Adapter hasznalatakor vagy épitésekor
ajanlott mind az EUROMAP 12, mind az EUROMAP 67 szabvanyt elolvasni.

A szokasos hibak listaja alabb lathato:
1. 24V fesziiltséget mér az A9 és a C9 kozott?
* Az IMM gépnek 24 V fesziiltséget kell szolgaltatni, hogy engedélyezze az /O jeleket.

* Ha arobot és az IMM k6z6s minusz/0V vezetékkel van ellatva, akkor robot a 24 V
feszliltségét ugy hasznalhatjuk, hogy az A9-et a ZA9-hez és a C9-et a ZC9-hez kotjuk.
Az IMM 24V gyakran az EUROMAP 12 32. érintkez6jén van jelen.

2. Az adapter kapcsolja mindkét robot vészhelyzeti csatornat és mindkét robotbiztonsagi
eszk6zodk csatornat?

* Ezt altalaban 4 relé hasznalataval érhetjiik el.

FIGYELMEZTETES

Gy6z6djdén meg rola, hogy az E12 - E67 atalakité megfelel-e az EUROMAP 67 és
EUROMAP 12 szabvanyoknak, és hogy a biztonsagi funkcidkat a megfeleld
teljesitményszintre alakitottak ki. A figyelmeztetés figyelmen kivil hagyasa sulyos
sérlilést vagy halalt okozhat, mivel a biztonsagi funkciot fellilbiralhato.

1.29. MAF fényfliggony csatlakoztatasa

Ebben a szakaszban ismertetjilk az Ontéforma szabad (MAF) fényfiiggény EUROMAP
alkalmazasat.

FIGYELMEZTETES
Az IMMI 6ntési terllet szabad (MAF) jelei nem a személyzet védelmére szolgalnak.

* Hafennall a veszélye, hogy a kezel6k belenyulnak az dntéformaba,
alkalmazzon védéberendezést.

* Epitse be a biztosité berendezést a vonatkozd szabvanyok szerint, példaul:
IEC 62046, ISO 13855.
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ESZREVETEL

Az 6ntéforma terilet szabad (MAF) fényfliggdny hasznalatanak elmulasztasa az
ontéforma véletlen zarodasat eredményezheti, ami a berendezés karosodasat
okozhatja.

* Hasznélja az IMMI feluletet a MAF fényfiiggony allapotanak jelzéséhez, ha
hasznal ilyet.

ESZREVETEL
Az IMMI modul MAF csatlakozdja szolgaltatja az aramer&sségre korlatozott 24 V-os
tapfesziltséget. A megadott kimeneti aram tullépése védéleallast eredményezhet.

Az EUROMAP 67 kabelben a MAF jel [A3-C3] teszi lehetévé az dntéforma hatékony mozgatasat.
Legyen 6vatos, hogy megakadalyozza az dnt6forma zarédasat, amikor a robot a froccsontd géep
belsejében van.

Az EUROMAP 67 csatolot MAF fényfiggony nélkul szallitjak. Ez azt jelenti, hogy a hibas
robotprogram hatasara az IMM 6ntéforma zardédhat és 6sszezuzhatja robotot. Mindazonaltal a
fényfiiggonyt be lehet kétni az alabb lathaté modon, hogy megelézziik az ilyen baleseteket. Egy ' 1.
kategoriaju fényfliggény par szaz USD Osszegért beszerezhetd (pl. ,,PSEN op 2H-s/1" a Pilz cégtdl).

1.30. GUI

A kovetkez6 alfejezetekben ismertetjiik az euromap fellilet vezérlését a grafikus felhasznaloi
fellletrél, az IMM-be érkezé és onnan indulo jelek hitelesitést, a strukturak egyszer(
programozasat, és haladé szinten pedig a jelek kdzvetlen hasznalatat.

Mindazonaltal az Gjonnan irt programok helyett hatarozottan ajanlott az EUROMAP 67
programsablon hasznalata, lasd alabb.

1.30.1. EUROMAP 67 programsablon

Az EUROMAP 67 fellilet telepitését kbvetden egy ujabb gomb jelenik meg, amellyel elérheté az
EUROMAP 67 programsablon.
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@ Fajl

03:51:06 CCCC 0

fProgram [ 4 Telepités | Mozgas [ /0 | Naplé |

Betoltes fajlbol

Uj program

Program betéltése

Sablon hasznalata

Felvétel és letevés

Ures program

Euromap67

Az EUROMAP 67 programsablon kivalasztasaval megjelenik a programképernyd a betoltott
sablonnal. A sablon szerkezete ezutan a képerny6 bal oldalan lathato.

@ Fajl

03:51:06 CCCC 0

fProgram [ & Telepités | Mozgas [ 1o | Naplé

E&7 sablon

{Parancs | Grafika | Szerkezet | valtozok |

% Robotprogram
¢ 7 Move/
@ Start
= |nditaskori ellendrzés
o (Jtpont_Varakozas
¢~V Hurok
= Tételre var
o Utpont_Fogas
= Kivetd elére
= Besllitas
=‘/arakozas: 0.3
= Kivetd vissza
o Utpont_Vrakozas
= Szabad dnteni
o Utpont_Leejtés
= Beallitas
o (tpont_Varakozas

Program

@ A bal oldali ablak a programfat mutatja.

@ Hasznalja a Kovetkezd és Eldz6 gombokat a navigalashoz
a programfan.

@ A Szerkezet lappal modosithatja a programfat.

[l Beforestart sorrend hozdadasa

[ Kiindulasi valtozd értékek bedllitasa

R[] s

| Program hurok érékre

0 Szimulacio
besség ===} Elozo Tovabb
@ valdi robot IE”EHE”:I S LEBE | * z || ovabb & |
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Az EUROMAP 67 programsablon készen all egyszer(i egylttmikoédésre egy IMM géppel. Néhany
utpont és egy par I/0O mivelet meghatarozasaval a robot készen all a froccsénté gép altal gyartott
targyak kezelésére. Az utpontok:

*  WP_home_position: A robot kezd6pontja az eljarashoz.

* WP_wait_for_item: Az az utpont, ahova a robot keriil, mikézben arra var, hogy egy
munkadarab elkésziljon a fréccsont6 gépen.

* WP_take_item: Az utpont, ahova a robot elviszi a munkadarabot az IMM belsejébél.

* WP_drop_item: Az az utpont, ahova a robot leteszi az imént az IMM-bél elvitt munkadarabot.

A két Mivelet csomopont egy olyan szerszam vezérlésére szolgal, amely képes megragadni és
megtartani az IMM gépbdl érkez6 munkadarabokat, majd elengedni és leejteni azokat, amikor
ezeket az IMM gépen kivilre mozgatja.

Most az eljaras ciklusban végighalad a Iépéseken, folyamatosan eltavolitva az ujonnan 6sszeallitott
munkadarabokat az IMM gépbél. Nyilvanvaléan a Hurok csomopontot ugy kell testre szabni, hogy a
robot csak addig futtassa ezt a ciklust, amig még vannak felrakhaté munkadarabok. Emellett a
Moved csomépont testre szabdsaval a robot mozgasi sebességét is be kell szabalyozni, hogy az
illeszkedjen az IMM ciklusidejéhez, és ha szlikséges, a munkadarabok térékenységéhez is. Veégll
mindegyik EUROMAP 67 szerkezet testre szabhatd, hogy illeszkedjen a konkrét IMM eljarashoz.

1.30.2. I/0 attekintése és hibaelharitas

Az EUROMAP 67 /O attekintése az I/O lapon talalhato.

Q Fajl 03:51:05 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas [ 1/0 | Naplé |

[ Robot | MODBUS | Euromap67 |
Vezérles Biztonsag
Robot Gép Robot Gép
() &ntéforma zarasa [~} " ] Vészledllitas [~}
() Ontéforma nyitasa [~} Biztonsagi nyitas [~ }
(@) Kilokd visszafelé [~} " ] Ontési terllet szabad (elektromos)
() Kiléks elére [~ (@) Ontési terilet szabad (szoftver)
@ 1. maghuzék be @ Allapot
Robot GE
@ 1. magkihtzsk ki o one =
G 2. magkihtzék be d G Automatikus mod %]
G 2. magkihazék ki d Bzl o
Gyartofuggo Koztes éntohelyzet %]
Euromap67_DI_ZC8 (%] "] 24 tapfesziltség Q
G Euromap67_DO_AS Frszultség _ | A|ram |
G Euromap67_DO_C5 =
(#] Euromap67_DO_C8
G Szimulacio

e Valédi robot
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Négy keret van ezen a képernyén, amelyeket az alabbiakban kiilon-kilén ismertetjik.
Mindegyikben k6z6s a két oszlop: Robot és Gép, amelyekben rendre a kimeneti jelek vezérlésére
szolgalé gombok, illetve a bemeneti jelek allapotat megjelenitd jelzdk lathatok.

A jelek (normal) allapota inditaskor olyan, hogy mindegyik alacsony, kivéve a 24V jeleket és a robot
Automatikus mod kimenetét, amely aktiv-alacsony, ezért alapértelmezésben magasra van allitva.

Ha egy jel nem képezi egy programszerkezet részét, és azt egy robotprogramban kivanjak
hasznalni, akkor ez pl. Miivelet és Varakozas csomopontokkal lehet megvaldsitani.

MEGJEGYZES
Az automatikus Uzemmaod a robottol az IMM felé aktiv alacsony. A gomb a fizikai
szintet tlkrozi, ezért az automatikus maod aktiv, ha a gombot nem aktivaljak.

MEGJEGYZES

A kimend jeleket vezérlé gombok alapértelmezésben csak a robot programozasi
tizemmaodjaban érheték el. Ez azonban tetszés szerint beallithatd az I/O beallitas
fulén, amely a Telepités képernydn talalhato.

Vezérlés
Itt Iathatdk a robot és az IMM kozoétti egylttmikodést vezérld jelek. Mindezen jeleket a
programstrukturak hasznaljak, ahol megfeleld és biztonsagos mddon kapcsoldédnak dssze.

A MAF kimenetet magasra allitjak, feltéve, hogy az 6nt6éforma tertlet (a fentiek szerint esetleg
fényfliggdny hasznalataval) elektromos felligyeleti jele és a szoftver MAF jele egyarant magas. A
szoftver MAF jele a megfelelé6 gombbal vezérelhetd.

Gyartotol figgd

Ezek olyan jelek, amelyeknek az IMM gyartéja szerint konkrét rendeltetése van. A robot nem fligg
ezen jelek jellemzéitdl, és ezeket sziikség szerint lehet hasznalni.

Biztonsag

A gép vészleallito jele jelzi, hogy az IMM gépet vészhelyzetben allitottak-e le. A Biztonsagi késziilék
nyitva bemenet mutatja az EUROMAP 67 szabvanyban megadott "Biztonsagi készllékek" jeleinek
allapotat.

Allapot

A robot és az IMM lGzemmodja vezérelheté/megtekinthetd (ezek a jelek hasznalatosak a
programszerkezetben is). A feszlltséget és aramfelvételt mutaté oszlopok az EUROMAP 67
modulbdl az IMM-nek és esetleg egy fényfliggdnynek tovabbitott értékeket mutatjak.
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1.30.3. A programszerkezet funkcidja

Hét programszerkezetbdl lehet valasztani a program-képernyé Szerkezetflilérdl. Ezek a strukturak
az euromap67 csatol6 szakszer(i telepitését kdvetden alinak majd rendelkezésre (amint azt
ismertetjuk itt: 1.31. Az interfész telepitése és eltavolitasa 250). Hasznalatukra példa lathat6 az
EUROMAP 67 programsablonban.

& Fajl 03:51:07 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
EG7 sablon [ Parancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ Robotprogram e
= <ires= A programszerkezet szerkesztoje

A csomépont elhelyezésének beallitasalkivalasztas utan H

Beszlras

[ Alap | specialis | varazslok | Euromap67 |

Inditaskori ellenérzés Tételre var
Hatra kivetd Elbre kiveto
Core behizas Core kihuzas

Szabad énteni

Szerkesztés

| s Mozgas | | Masolas | | Beillesztés | | Tiltas |
| ¥ Mozgas | | Kivagas | | Torlés |
Q)] <> |
J szimulacié -
4 . Sebesség =———1_J100% | @ Elozo || Tovabb B |
o Valédi robot

Mindegyik struktura ugy készlilt, hogy biztositsa a szakszer( és biztonsagos egytittm(ikddést az
IMM géppel, ezért mindegyik tartalmaz olyan tesztet, amely egyes jelek helyes beallitasat vizsgalja.
Emellett egynél tdbb kimenetet is beallithatnak ahhoz, hogy csak egy muiveletet engedélyezzenek.

Amikor egy programszerkezetet illesztlink egy robot-programba, ezt Ugy lehet testre szabni, hogy
kivalasztjuk a szerkezetet a programban, majd rakattintunk a Parancs flilre. Minden
programszerkezet tobb Iépésbdl all. A legtobb |épés alapértelmezésben engedélyezett, és néhanyat
nem lehet letiltani, mivel ezek létfontossaguak a struktura koncepciojaban. A Tesztlépések
hatasara a program leall, ha a tesztfeltétel nem teljesil. A bemenetek és kimenetek allapota
egyarant tesztelhetd. A Kimenet beallitasa lépések egy megadott kimenetet magas vagy alacsony
szintre allitanak. A Varakozas, amig lépések jellemzden arra szolgalnak, hogy megvarjak egy
mozgas befejezését, mielétt folytatnak tovabbi Iépésekkel és a programcsomdpontok kdvetésével.
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Inditasi ellen6rzés

Egyszeri hasznalatra szantak egy robotprogram elején, hogy a fréccsdntés megkezdése el6tt
meggy6z8djlink a robot és a gép szakszer( beallitasarél. Az egyes Iépések
engedélyezéséhez/letiltasahoz hasznélja a jel6l6négyzeteket.

D Fajl 03:51:08 CCCC 0
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
EG7 sablon rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

W Robotprogram F4 - . Iy
cindteee asnenes | IMMI ellenorzés inditaskor
= Kivetd vissza 1 Kimenet beallitdsa: Robot mikiédési médja = Magas
= Magbehlzas
= Szabad onteni
= Tételre var 3 Kimenet bedllitdsa: Engedélyezi az dntéforma zarasat = Magas
= Mag kihuzas
= Kivetd eltre

2 Kimenet beallitdsa: Ontésiteriilet szabad = Magas

4 Kimenet bedllitdsa: Engedélyezi a teljes dntdforma nyitédsat = Magas

5 Kimenet beallitdsa: Hatraengedi a kilokot = Magas

6 Kimenet beallitdsa: Eléreengedi a kilékot = Magas

7 Kimenet bedllitdsa: 1. maghlzdk 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
8 Kimenet beallitdsa: 1. maghlzdk 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
9 Kimenet beallitdsa: 2, maghlzdk 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
10 Kimenet bedlltdsa: 2. maghuzék 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas
11 Eléugré: Megall, amig meg nem nyomjak a folytatast

12 Kimenet bealltasa: Robot mikadési madja = Al
13 varak
14 Teszt: Kiloké kitolt helyzet bemenete = Alacsony

15 Teszt: Kilokd behuzott helyzet bemenete = Magas

16 Kimenet bealltasa: Hatraengedi a kilskét = Alacsony

5, amig: Ontdforma zart helyzet bemenet = Magas

17 Kimenet beallitasa: Eléreengedi a kilokét = Alacsony

18 Varjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

R« <> |
@ eimich — [qiT> TorT ety ———eon [ | |
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Szabad énteni

Az IMM gépnek jelzi, hogy a froccsdntési mlivelet inditdsa megengedett. Amikor ez a jel akiv, a
robotot az IMM gépen kivilre kell helyezni. Az egyes lIépések engedélyezéséhez/letiltasahoz
hasznalja a jel6l6négyzeteket.

& Fajl 03:51:08 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
EG7 sablon rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ Robotprogram
= |nditaskori ellendrzés IMMI onteni Szabad
= Kivetd vissza
= Magbeh.gzas : A robot elhagyta az ontesi terlletet és a(z)
= szabad énteni ontégép szabadon nyithat vagy zarhat.
= Tételre var o
= Mag kih(zas 1 Teszt: Robot mik&dési mod kimenet = Alacsony
= Kivetd eldre [[] 2 Teszt: Mivelet robottal bemenet = Magas
3 Teszt: Kilokd behuzott helyzet bemenete = Magas
4 Kimenet bealltasa: Ontési teriilet szabad = Magas
5 Kimenet beallitasa: Engedélyezi az dntéforma zarasat = Magas
6 Kimenet beallitasa: Engedélyezi a teljes éntéforma nyitasat = Magas
7 Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak
QJa]~] > |
Szimulacio -
[ “mracio Sebesség =———1_J100% | 4 Elozo || Tovabb B |
o Valédi robot

VIGYAZA

T

Amikor ez a jel aktiv, a robotnak az éntéforman kivil kell lennie, hogy az a robot
érintése nélkil zarodhasson.
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Munkadarabra var

A robot varakoztatasara szolgal, amig egy munkadarab készen nem all az IMM gépbdl. Az egyes
Iépések engedélyezéséhez/letiltasahoz hasznalja a jeldlGnégyzeteket.

D Fajl 03:51:08 CCCC 0
l/Program | & Telepités | Mozgas | 0 | Maplo |
EG7 sablon l/Parancs | Grafika | szerkezet | Valtozok

V¥ Robotprogram

= |nditaskori ellenérzés I M M I tétel re va’ r

= Kivetd vissza

= Magbehgjzés _ Varja meg, hogy az éntégép befejezzen egy

= Szabad dnteni ciklust és folytassa, amikor a gép nyitva van.

= Tételre var .

= Mag kihlzas 1 Teszt: Ontésiterilet szabad kimenet = Magas

= Kiveto elore 2 Teszt: Engedélyezi az 6ntdforma zaras kimenetet = Magas

3 Teszt: Robot mikodési méd kimenet = Alacsony

4 Teszt: Mlvelet robottal bemenet = Magas

5 Kimenet bedllitdsa: Engedélyezi az dntéforma zarasat = Magas

6 Kimenet beallitdsa: Engedélyezi a teljes éntdforma nyitédsat = Magas
7 Kimenet beallitdsa: Hatraengedi a kilokét = Alacsony

8 Kimenet beallitdsa: Eléreengedi a kilékét = Alacsony

9 Varakozas, amig: Ontéforma nyitott helyzet bemenet = Magas

10 Teszt: Mlvelet robottal bemenet = Magas
11 Kimenet beélltdsa: Ontésiterllet szab
12 Kimenet beallta
13 Kimenet bealltasa: Engedél
14 Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

ontéforma zara

i ateljes dntéforma nyitasat = Alacsony

Qal]| <> |
G ot (DD B ts e @ Lo |
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Kivet6 el6re

Engedélyezi a kivetd mozgatasat, amely a munkadarabot eltavolitjia az 6ntéformabadl. Akkor
hasznalandd, amikor a robot a munkadarab megfogasara kész helyzetben van. Az egyes Iépések
engedélyezéséhez/letiltasahoz hasznalja a jel6l6négyzeteket.

& Fajl 03:51:07 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
EG7 sablon rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |
¥ Robotprogram
= Inditaskori ellendrzés I M M I kivet6 elére
= Kivetd vissza
= Maghbehlzas
= Szabad dnteni 1 Teszt: Engedélyezi az ntéforma zaras kimenetet = Alacsony
-=Téte|}r(eh\.rér 2 Teszt: Robot miksdési méd kimenet = Alacsony
= Mag kihuzas
= Kivgté elére [] 3 Teszt: Mlvelet robottal bemenet = Magas
4 Teszt: Ontéforma nyitott helyzet bemenet = Magas
5 Teszt: Kilokd kitolas kimenet engedélyezése = Alacsony
6 Teszt: Kilokd kitolt helyzet bemenete = Alacsony
7 Teszt: Kilokd behuzott helyzet bemenete = Magas
8 Kimenet beallitasa: Hatraengedi a kilskot = Alacsony
0 Kimenet beallitasa: Eléreengedi a kilékét = Magas
10varjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak
11 Warakozas, amig: Kilékd kitolt helyzet bemenete = Magas
Q] - |
P -
Q somuacs [ [A] ] sevesseg =———Cno0n [ ciozo || tovabb |

o Valédi robot
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Kivetd vissza

Engedélyezi a kiveté mozgatasat hatso helyzetébe. Az egyes lépések
engedélyezéséhez/letiltdsahoz hasznalja a jel6l6négyzeteket.

& Fajl

03:51:08

l/ Program |/A;\. Telepités |/ Mozgas

"o | naplo |

cccec @

EG7 sablon

l/ Parancs

V¥ Robotprogram
= Inditaskori ellend
= Kivetd vissza
= Magbehlzas
= Szabad dnteni
= Tételre var
= Mag kihlzas
= Kivetd eldre

s [ IMMI

Sl ===

> |

1 Teszt:
2 Teszt:
[ 3 Teszt:
4 Teszt:
5 Teszt:
6 Teszt:
7 Teszt:
8 Kimenet beallitdsa: Eléreengedi a kilékot = Alacsony
9 Kimenet beallitdsa: Hatraengedi a kilikdt = Magas

10Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

| Grafika | szerkezet | Valtozok

kiveto hatra

Engedélyezi az dntéforma zaras kimenetet = Alacsony
Robot mikodési mod kimenet = Alacsony

Mivelet robottal bemenet = Magas

Ontéforma nyitott helyzet bemenet = Magas

Kilékd visszahtizas kimenet engedélyezése = Alacsony
Kilékd behdzott helyzet bemenete = Alacsony

Kilékd kitolt helyzet bemenete = Magas

11 Varakozas, amig: Kilékd behlzott helyzet bemenete = Magas

Q Szimulacié
o Valddi robot

IE”E”E”:I Sebesség =—_No0%

| 4 Elozo || Tovabb = |
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Magbehuzok be

Engedélyezi a magbehuzdk mozgatasat az 1. helyzetbe. A legérdiilé menubdl kivalaszthatok a
hasznalandé magbehuzok. Az egyes lIépések engedélyezéséhez/letiltasahoz hasznalja a
jelélénégyzeteket.

D Fajl 03:51:08 CCCC 0
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
EG7 sablon rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

¥ Robotprogram
= ndtasion slenczés | [IMMI maghuzék befelé
= Kjvetd vissza
= Maghbehlzas
= Szabad dnteni 1. magkihuzdk H
= Tételre var
= Mag kihuzas 1 Teszt: Robot mikddési mod kimenet = Alacsony
= Kivetd eldre []2 Teszt: Mivelet robottal bemenet = Magas
3 Kimenet beallitasa: 1. maghuzdk 2. helyzetbe mozgatasat engedi = Alacsony
4 Kimenet beallitasa: 1. maghuzdk 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Magas

5 Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

R« <> |
@ eimich — [qiT> TorT ety ———eon [ | |
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Magbehtzok ki

Engedélyezi a magbehuzdk mozgatasat az 2. helyzetbe. A legérdiilé menibél kivalaszthatdk a
hasznalandé magbehuzok. Az egyes Iépések engedélyezéséhez/letiltasahoz hasznalja a
jelélénégyzeteket.

D Fajl 03:51:07 CCCC O
[ Program | A Telepités | Mozgas | /O | Naplo |
EG7 sablon rParancs | Grafika | Szerkezet | Valtozok |

¥ Robotprogram
= |nditaskori ellendrzés IMMI maghl’lzék kifelé

= Kivetd vissza
= Maghbehlzas
= Szabad dnteni 1. magkihuzdk H

= Tételre var

= Mag kihuzas 1 Teszt: Robot mikddési mod kimenet = Alacsony
= Kivetd elore []2 Teszt: Mivelet robottal bemenet = Magas

3 Kimenet beallitasa: 1. maghuzdk 1. helyzetbe mozgatasat engedi = Alacsony

5 Warjon 40 ms-t, amig a kimenetek valtoznak

S| <> |

Q miacs e[ ][] sebesseg =100 [ @ciozo |[ Tovabo ® |

1.30.4. I/0 mUvelet és varakozas

Mivel a robot digitalis kimeneteit egy Miivelet csoméponttal lehet beallitani, ugyanerre az
EUROMAP 67 kimend jelei is alkalmasak. Amikor telepitik az EUROMAP 67 feliiletet, a jelek
megjelennek a menlkben, ahol ezeket ki lehet valasztani. A robot digitalis bemeneteihez hasonléan
az EUROMAP 67 bemen6 jeleit is hasznalhatjuk a program viselkedésének kezelésére egy
Varakozas csomopont beillesztésével, amelynek hatasara a program addig var, amig egy bemenet
magas vagy alacsony.

Haladé felhasznaldknak egy kimenet bedllithatdé egy megadott kifejezés értékére is. Az ilyen
kifejezés tartalmazhat bemeneteket, kimeneteket, valtozokat stb., és felhasznalhaté hozzaférésre a
program komplex funkciéihoz. Hasonloképpen, egy Varakozas csomopont beallithato ugy, hogy
varja meg, amig egy kifejezés értéke igaz nem lesz. Altalanossagban elmondhaté, hogy az
EUROMAP 67 jelek mindegyike elérhet6 lesz a kifejezés képernydn, ami azt jelenti, hogy minden
olyan korilmények kdzott hasznalhatok, ahol egy kifejezés kivalaszthato.

Ahhoz, hogy az EUROMAP 67 programstrukturaknak részét nem képez6 jeleket hasznalhassunk,
ezeket be kell allitani vagy manualisan kell beolvasni egy programbal ugy, hogy tovabbi Mdvelet,
Varakozas stb. csomopontokat illesztlink be Ez vonatkozik pl. a gyarté-specifikus és a fenntartott
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jelekre, amelyek mind hasznalhaték annak ellenére, hogy nem lathaték az EUROMAP 67 I/0O filon.
Ez aztis jelenti, hogy az Elutasitas és a Kéztes formanyitasi helyzet bemenetek hasznalatahoz a
sablonprogramot testre kell szabni és ki kell bviteni.

Végiil pedig javasoljuk, hogy NE allitsa be kézzel a Ontéforma teriilet szabad jelet, mert ez
veszélyes helyzeteket okozhat.

1.31. Az interfész telepitése és eltavolitasa

A biztonsagi funkcidk redundancidjanak eléréséhez a vezérl6doboz 'tudja’, hogy el kell-e varni az
EUROMAP 67 interfész jelenlétét vagy sem. Ezért az alabbi telepitési és eltavolitasi eljarasokat
pontosan kell kbvetni.

Ne feledje az alabbi szalagkabel tajolasat.

18.1: Szalagkabel csatlakoztatasa

VIGYAZAT
1. Ne dugja be/huzza ki a szalagkabelt a vezérl6doboz bekapcsolt allapotaban.

2. A szalagkabel bedugasakor/kihuzasakor a féldel6 csatlakozo legyen
becsavarva.

3. Soha ne kapcsolja be a vezérlédobozt foldeld csatlakozas nélkil.

1.31.1. Telepités

A csatoléegység elhelyezhet6 a vezérlédoboz aljan vagy bal oldalan - Iasd az alabbi képeket - és
kdvesse az eljarast. Tilos a csatolot barmilyen eltérd moédon beszerelni.

1. Kapcsolja ki a vezérlédobozt.
* A kézivezérld bekapcsold gombjan a zdld fény ne vilagitson.

2. Szerelje fel a csatolot.
* Hasznaljon 1 db M6-0s csavart a foldel6csatlakozas rogzitéséhez.
* Hasznéljon 4 db M4x8mm csavart a csatoléegység rogzitéséhez.
* Hasznaljon 4 db M4x8mm csavart az Ures furatok fedéséhez.
* Kattintson a megfeleld tajolasu szalagkabelre.
* Hasznaljon rogzit6 alatéteket a szalagkabel régzitéséhez.

3. Kapcsolja be a vezérlédobozt.
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* Arendszer automatikusan észleli a csatoléegységet.

* Arobot biztonsagi rendszere jelzi az EUROMAP 67 észlelését és hogy ezt nem
definialja a robot telepitése. Lépjen a Telepités, Biztonsag és Vegyes oldalra, és jeldlje
be az Euromap67 jeldlénégyzetet.

* Nyomja meg aMentés és ujrainditas gombot.
* Ujraindul a GUI.
* Erésitse meg az uj biztonsagi beallitdsokat.

* Az EUROMAP 67 telepitése kész, és az hasznalatra készen all.

A csatoldegység elhelyezései a vezérlbdobozban

1.31.2. Eltavolitas

Kdvesse az alabbi miveletsort.
1. Kapcsolja ki a vezérl6dobozt.
* A kézivezérld bekapcsold gombjan a zold fény ne vilagitson.
2. Szerelje le a csatoloegységet.
* Huzza ki a szalagkabelt.
* Vegye ki az M6-0s csavart a féldel6csatlakoz6bal.
* Vegye ki mind a négy M4-es csavart a vezérlédoboz kilsé oldalabol.
3. Kapcsolja be a vezérlédobozt.

* Arobot biztonsagi rendszere jelenti, hogy az EUROMAP 67 csatol6t meghataroztak a
robot telepitésében, de nem észleli a rendszerben. Menjen a Telepités, Biztonsag és
Vegyes elemre, és szlintesse meg a Euromap67 jel6lénégyzet bejeldlését.

* Nyomja meg aMentés és ujrainditas gombot.
* Ujraindul a GUI.
* Erésitse meg az uj biztonsagi beallitdsokat.

* Az EUROMAP 67 csatoldt most eltavolitotta.

1.32. Elektromos jellemz0ok

Az alabbi alpontokban hasznos tajékoztatast kozllink a gép épitbi és hibaelharitéi szamara.
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1.32.1. MAF fényfliggony csatold, nem biztonsagi vonatkozasu

A 24V tapfesziiltséget megosztja az EUROMAP 67 kabel 24V [ zn9-7C9] fesziiltségével. A
vezérlédoboz bemeneti jelei azonban kisaramu tipusuak, ezért az aramerésség nagy része
rendelkezésre all. Javasolt a terhelést 1,2 A alatt tartani. A 24 V-os aramerfsség és feszliltség az
EUROMAP 67 I/O fiilén lathato.

A két MAF jelet potencialmentes kapcsoldérintkezdkre kell kdtni. A MAF jelek értéke 0V/OmA,
amikor az "Ontési teriilet szabad (szoftver)" jelzébit kikapcsolt allapotban van.

24 V fesziiltségtlirés -15% - +20% -
A 24 V tapegységbdl elérhetdé aramerdsség - - 2.0* A
Tulterhelés elleni védelem - 2.2 - A
[MAF-MAF] Feszliltség szétkapcsolt allapotban 0 12 12.5 \
[MAF-MAF] Aramerésség 6sszekapcsolt allapotban 0 57 70 mA
[MAF-MAF] Védelem helytelen csatlakozas ellen - 400 - mA
[MAF-MAF] Védelem helytelen csatlakozas ellen -18 - 30 V

MEGJEGYZES
A MAF fényfuggony interfész jelei nincsenek galvanikusan levalasztva a
vezérlédoboz arnyékolasarol.

1.32.2. Stop /O, biztonsaggal kapcsolatos jelek

Az IMM gép felé vészleallitast jelz6 jeleket az EN 50205 szabvanynak megfeleld kényszervezérelt
biztonsagi relék vezérlik. A kapcsol6érintkezék galvanikusan el vannak valasztva minden mas jeltél,
és megfelelnek az IEC 60664-1 és EN 60664-1 szabvanynak, 2. szennyezettségi fok, Ill.
tulfesziiltség kategoria

A vészledllast és a biztonsagi leallitast jelzd jeleket (biztonsagi eszkdzok) a vezérlédoboz
potencialjara kotik.

[C1-C2] [C3-C4] Fesziltség 10.2 12 12.5 V
[Cc1-C2] [c3-C4]Aramerésség (mindegyik kimenet) - - 120 mA
[C1-C2] [C3-C4] Aramvédelem - 400 - mA
[A1-A2] [A3-A4] Bemend fesziltség -30 - 30 \%
[A1-A2] [A3-A4] Garantaltan KIKAPCSOLVA, ha -30 - 7 \Y
[A1-A2] [A3-A4] Garantaltan BEKAPCSOLVA, ha 10 - 30 \/
[A1-A2] [A3-A4] Garantaltan KIKAPCSOLVA, ha 0 - 3 mA
[A1-A2] [A3-A4] BE Aram (10-30V) 7 - 14 mA
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[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Aramerésség e.a./v.a. 0.01 - 6 A
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Fesziltség e.a. 5 - 50 \%
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Feszliltség v.a. 5 - 250 V

1.32.3. Digitalis bemenetek, nem biztonsagi vonatkozasuak

A digitalis bemenetek pnp tipusuak, és galvanikusan csatlakoznak a vezérlédobozhoz. A
bemenetek megfelelnek az IEC 61131-2 és az EN 61131-2 szabvanyban meghatarozott mindharom
digitalis bemenet-tipusnak, ami azt jelenti, hogy egyuttmikdédnek ugyanazon szabvanyokban
meghatarozott 6sszes tipusu digitalis kimenettel.

Bemeneti fesziiltség -30 24 30 \%
Bemenet garantaltan Kl, ha -30 - 7 V
Bemenet garantaltan BE, ha 10 - 30 \Y,

Garantaltan Kl, ha 0 - 5 mA
BE aramer8sség (10-30 V) 6 - 10 mA

1.32.4. Digitalis kimenetek, nem biztonsagi vonatkozasuak

A digitalis kimenetek pnp tipusuak, és galvanikusan csatlakoznak az IMM géphez. Az IMM és a
robotpotencialok kdzétti galvanikus levalasztas megfelel az IEC 60664-1 és az EN 60664-1
szabvanynak, 2. szennyezési fokozat, Il. tulfesziltség kategéria. A kimenetek felépitése megfelel az
IEC 61131-2 és az EN 61131-2 szabvanyban meghatarozott mindharom tipusu digitalis
bemenetnek, valamint ugyanezen szabvanyban a digitalis kimenetekre kdzdlt 6sszes
kovetelménynek.

A digitalis kimenetek néhany mA aramerésséget hasznalnak az IMM 24 V aramforrasabol a
szilardtest-reléket alkoto tranzisztorok vezérléséhez és eléfeszitéséhez.

Forrasaram kimenetenként 0 - 120 mA
Fesziiltségesés BEkapcsolaskor 0 0.1 1 V
Szivargéaram Klkapcsolt allapotban 0 0 0.1 mA

1
Y
N

Az IMM 24 V aramforrasabdl hasznalt aramerdsseég 25 mA

1. Az SO 13849-1 szabvany szerint; tovabbi részleteket lasd a Szészedetben.«€
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2. Szojegyzek

0. leallitasi kategoria
A robot mozgasa a robot aramellatasanak azonnal megsziintetésével all le. Ez nem kontrollalt
leallas, ahol a robot eltérhet a programozott utvonaltdl, mivel minden illesztést a lehetd
leggyorsabban megfékeznek. Ez a véd§ leallitas hasznalatos, ha biztonsaggal kapcsolatos
hatarértéket haladnak meg vagy a vezérlérendszer biztonsaggal kapcsolatos részeiben fellép6
hiba esetén. Tovabbi informaciét talal itt: lasd 1ISO 13850, vagy IEC 60204-1.

1. leallitasi kategoria
A robot mozgéasa a robot szamara elérhetd aramellatassal, hogy elérjék a megallitast, majd
aramtalanitas, amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a robot a programozott
utvonal mentén folytatja a mozgasat. Az aramellatas akkor szlinik meg, amikor a robot megalit.
Tovabbi informacidt talal itt: lasd 1ISO 13850, vagy IEC 60204-1.

2. leéllitasi kategdria
Kontrollalt leallas ugy, hogy a robot szamara elérhetd marad az aram. A biztonsaggal
kapcsolatos vezérl6rendszer figyeli, hogy a robot a leallasi helyzetben marad. Tovabbi
informacid talal itt: 1asd IEC 60204-1.

3. kategoria
A kategoria fogalom nem ¢sszetévesztendd a leallasi kategoria fogalommal. A kategoria arra az
architektura-tipusra vonatkozik, amely egy bizonyos teljesitményszint alapjaul szolgal. A 3.

biztonsagi funkcié elvesztéséhez. Tovabbi informacié talal itt: lasd ISO 13849-1.

Teljesitményszint
A Teljesitményszint (PL) egy kuilén szint, amely a vezérlérendszerek biztonsaggal kapcsolatos
részeinek képességeit hatdrozza meg, hogy biztonsagi funkciokat veégezzenek elére lathato
koralmények kdzétt. A PLd a masodik legmagasabb megbizhatdsagi besorolas, amely azt
jelenti, hogy a biztonsagi funkcio kiildnésen 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 dsszes kockazat azonositasanak és megfeleld szintre t6rténé
csOkkentésének atfogo folyamata. A kockazatértékelést dokumentalni kell. Tovabbi
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tajékoztatasért forduljon ide: ISO 12100.

Egyiittm(ik6dé robotalkalmazas
Az egyiittm(ik6dé fogalom a kezel6 és a robot kézott fennalld egylittmiikddésre utal egy robot-
alkalmazasban. A pontos meghatarozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1 és ISO 10218-2.
szabvanyokban.

Biztonsagi konfiguracio
A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és interfészek a biztonsagi konfiguralasi paraméterek
segitségével konfiguralhatdk. Ezeket a szoftver interfészén keresztil hatarozzak meg, lasd Il.
rész PolyScope kézikényv 99.

2.1. Index

A

add Action 191
AfterEnd 214
Anchor Position 213

B

Base 123, 180

Base feature 156
BeforeStart 214
Blend parameters 183
Blending 182

Box pattern 208-209

C

Configurable 1/0 41

control box 39, 41, 57, 79, 128, 137, 168
Control Box 1, 151,218

Conveyor Tracking 218

Conveyor Tracking Setup 164
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D

Direction Vector 190

E

Ethernet 55
EtherNet/IP 148
Expression Editor 206

F

Feature 156, 164
Feature menu 211
Folder 197

Frame 211

Freedrive 147, 157,212

G

General purpose I/0 41

110 39, 41, 43, 127, 137, 148, 150
Installation 218
Installation variables 151

integrator 16

J

Joint load 168
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joint space 178

L

Line pattern 208-209
List (pattern) 208

M

MODBUS 138, 152, 154, 164

Motion 211

Mounting bracket 1

Move 127, 158, 178-179, 181, 193, 213
MoveJ 178

MovelL 158, 178

MoveP 158, 178

N

Normal mode 219

P

Pallet Sequence 213

Pattern 208-209

Point 211

PolyScope 1, 123, 125, 127, 198
popup 194

Pose Editor 158

Program 127

Program Tree 174-175
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R

Recovery mode 130
Relative waypoint 180

risk assessment 1, 6, 16, 20
robot arm 151,211, 215
Robot arm 39, 79, 168, 216

S

Safety Configuration 16
Safety /0 41,43
Safety instructions 59
Safety Settings 6
Script manual 2
Service manual 2

Set 193

Simple 211

Square pattern 208-209
standard 79

Standard 80, 84
Structure 218

Switch Case construction 206

T

Teach Pendant 1,212
Test button 212

Tool Center Point 142, 180
Tool feature 156

Tool /0 51
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U

Until 189

Until Distance 191
Until Expression 191
UR+ 2

Vv

Variable feature 180
Variable waypoint 180
Variables 176, 221
Voltage 138

W

Wait 192
Warning signs 7

Warranty 63

Waypoint 178, 180-182, 188, 213, 219

Waypoints 125
Wizards 218
Wrist 3 123
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