UNIVERSAL ROBOTS

Universal Robots
Kullanici Kilavuzu

URS5/CB3

Orijinal talimatlarin gevirisi (tr)



UNIVERSAL ROBOTS

JIpies LepeH wn | "S/V S1040Y |BSISAIUN - | ¢0¢-600¢ © PXeH HISL

Kullanici Kilavuzu

URS



UNIVERSAL ROBOTS

Burada yer alan bilgiler Universal Robots A/S milkiyetindedir ve 6nceden Universal Robots A/S
yazili onayi alinmaksizin timiyle ya da kismen ¢ogaltilamaz. Buradaki bilgiler bildirimde
bulunulmaksizin degisiklige ugrayabilir ve Universal Robots A/S'nin bir taahhidu olarak
yorumlanmamalidir. Bu belge diizenli araliklarla gézden geciriimekte ve revize edilmektedir.

Universal Robots A/S bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolayi higbir sorumluluk kabul
etmez.

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S.

Universal Robots logosu, Universal Robots A/S tescilli ticari markasidir.

Kullanici Kilavuzu

UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

JIpies LepeH wn | "S/V S1040Y |BSISAIUN - | ¢0¢-600¢ © PXeH HISL

Kullanici Kilavuzu

URS



UNIVERSAL ROBOTS

Icindekiler

1L ONSBZ .o 1
1.1, Kutular Ne IGeIIYOT ... 1
1.2. Onemli GUvenlik Bildirimi ... 1
1.3. Bu Elkitabint OKuma ... 2
1.4. Daha fazla bilgi alabileceg@inizyerler ... . 2

1A T U R 2
Bolim | Donanim Kurulum Kilavuzu ... 3
1.5, GUVeNliK 5
15,1 ONSBZ .o 5
1.5.2. Gegerlilik ve Sorumluluk ... 5
1.5.3. YUkimldlagun Sinirlandinilmast ... 6
1.5.4. Bu Kilavuzdaki Uyan Simgeleri ... ... . . 6
1.5.5. Genel Uyarive IKazIar ... 7
1.5.6. Kullanim Amact ... 10
1.5.7. Riskde@erlendirmesi ... ... 11
1.5.8. Acil Durum Durdurma ... 12
1.5.9. Tahrik Gugli veya Tahrik Glgsliz Hareket ... .. .. . ... ... 13
1.6. Givenlikle ilgili islevler ve Arabirimler ... 15
1,61, ONSOZ 15
1.6.2. Glvenlik Sisteminin durdurmasireleri ... 16
1.6.3. Glivenlikle ilgili islevleri Sinirlandirma ... 16
1.6.4. Glvenlik Modlart ... 17
1.6.5. Glivenlikle ilgili Elektrik Arabirimleri ... 18
1T A A 23
1.8. Mekanik Arabirim ... 25
181 ONSOZ .o 25
1.8.2. Robotun Calisma Alant ... . 25
18 . MONa] o 25
1.8.4. Maksimum Tagima Kapasitesi ... .. . 29
1.9. Elektrikli Arabirim ... 31
1.9.0. ONSOZ 31
1.9.2. Elektrik uyari ve ikazlar ... 31
1.9.3.DenetleyiCi G/C ... ... 32
1.9.4. Uc Ekipman G/C ... 43

Kullanici Kilavuzu UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

1.0.5 Bthernet . 47
1.9.6. Sebeke BaglantiSl .................... 47
1.9.7.Robot Baglantisl ... 48
1.10. BaKimve Onarim ... 51
1.10.1. Gavenlik Bilgileri ... . 51
1.10.2. Temizleme ... 52
1170, Bertaraf ve Cevre . 53
1.12. Sertifikalar ... 53
1A3.Garanti ... 55
1131, Urlin Garantisi ... 55
1.13.2. Sorumluluk Reddi ... 55
1.14. Durma Siresive DurmaMesafesi ... 57
1.14.1. Durdurma Kategorisi 0 durdurma mesafelerive sireleri ..................................... 57
1.15. Beyanlarve Sertifikalar ... . 57
1.16. Beyanlar ve Sertifikalar (orijinalin gevirisi) ... ... 59
1.17. Uygulanan Standartlar ... . 71
1.18. Teknik OzellIKISr ... e 78
1.19. Giivenlik iglevleri Tablolar ... 79
1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions ................................................... 79
1.20. Table 2: Compliance and ISO 13849-1 Functional Safety Information ... 84
Bolim Il PolyScope Kilavuzu ... 87
1.21. Guvenlik Yapilandirmast ... 89
12100 ONSOZ o 89
1.21.2. Guvenlik Yapilandirmasini Degistirme ... ... 91
1.21.3. Guvenlik Senkronizasyonuve Hatalar ......................................................... 91
1.21.4.Toleranslar ... 92
1.21.5. Glvenlik Kontrol Toplami ... 92
1.21.6. GUvenlik MOdIar ... 93
1.21.7. Serbest SUrls Modu ... 93
1.21.8. Parola Kilidi ... 94
1,200, UyquIa 94
1.21.10. Genel Limitler ... 95
Temel Ayarlar 96
Gelismis Ayarlara GeGiS ... . 96
Gelismis Ayarlar . 96
Temel Ayarlara GeGIS ... 97

UR5 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

1.21. 11  Eklem Limitleri ... 98
Maksimum Hiz ... 98
KonUM Aralign ..o 99

1.21.12. BOIge SINIrlan ... 99
A 101
Ozelli§i KOPYAIA ..o 101
Gavenlik modu ... 102
KaYAITMNa 102
Kesin sinir dizlemlerininetkisi ... 103
Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemlerinin etKisi ... 103
SAPIMA o 104
Ozelligi KOPYala ... oo 104
GUvenlik modu ... 105
By M 105

1.21.13. GUVENIiK GG .. 106
Sistem Acil Durum Durdurmasi ... 106
Azaltilmis MOAU L 107
Koruma Amach SIfirlama ... 107
Uc¢ Konumu Etkinlestirme Cihaziand CalismaModu ..., 107
SYStemM EMeErgenCy S0P ..o 108
RODOt MOVING ..o 109
Robot Not StoppINg ... 109
Reduced Mode ... 109
Not Reduced Mode ... 109

1.22. Programlamayi basglatin ... 111

1220 ONSBZ .o 111

1.22.2. Buradan Baslayin ... ... . 111

1.22.3. 0K Program ... 113

1.22.4. PolyScope Programlama Arabirimi ... . 114

1.22.5. Kargilama Ekrant ... 116

1.22.6. Baslatma EKrant ... ... 117

1.23. EKran DUzenIeYiCIEIT .. ... ... 119
1.23.1. Ekran ifade DUZENIYICISI ...............coi oo 119
1.23.2. Poz Diizenleyicisi Ekrani ...l 119

1.24. Robot DenetleyiCisi ... 123

Kullanici Kilavuzu

UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

1.24.1. Hareket Ettir Sekmesi ... 123
1.24.2. G/G SEKMESI ... 125
1.24.3. MODBUS . 126
1.24.4. Otomatik Hareket Ettir Sekmesi .......................................o 127
1.24.5. Kurulum — YUKIe/Kaydet ... 128
1.24.6. Kurulum — TCP Yapllandirmasl ... 129
1.24.7. Kurulum — MONa] ..o 133
1.24.8. Kurulum — G/G Ayar ... 135
1.24.9. Kurulum — GUvenlikK ... 137
1.24.10. Kurulum — Degiskenler ... . . . 137
1.24.11. Kurulum — MODBUS istemcisi G/C Ayarl ... 139
1.2412. Kurulum — SekKiller ... 143
1.24.13. KonveyOr Takibi Ayarlar ... . 151
1.24.14. Guvenlik Modlan Arasinda Dizgin GegGis ... 152
1.24.15. Kurulum — Varsayilan Program ... .. 152
1.24.16. Gunlik Sekmesi ... 154
1.24.17.YUKle EKrant ... 155
YOl QOGS . 156
Dosya seCim alant ... 157
DOSYA SUZGECH ... 157
DoSYa alant ... 157
A AUGMES 157
IDtal UGMEST ..o 157
Eylem dUgmeleri (. 157
1.24.18. Calistir Sekmesi ... . 158
1.25. Programlama ... ... 159
1,250, Y eN i Program 159
1.25.2. Program SeKMESI ... ... 160
1.25.3. Deiskenler ... 162
1.25.4. Komut: Hareket Ettir ... 163
1.25.5. Komut: Sabit GegGis NOKIASI ... 167
OMNEK 168
Harman parametreleri ... 168
Sarthharman gezingeleri ... . 169
Gezinge tipi kombinasyonlart ... 170
1.25.6. Komut: Goreli Gegis Noktasl ... . 173
1.25.7. Komut: Degisken Gegis NOKIaSI ... 174

URS

Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

1.25.8. KOMUL YON ..o 174
1.25.9. Komut: Kadar ... 175
1.25.10. Komut: Beklet ... 177
1.25. 11, Komut: Ayarla ... 178
1.25.12. Komut: AGIlan PeNCEre .. .. 179
1.25.13. Komut: DUrdUN ... 180
1.25.14. KOmuUt: YOIUM ..o 181
1.25.15. Komut: KIaSOr ... 182
1.25.16. Komut: Loop (DONGU) ... 183
1.25.17. KomuUt: BQer . 183
1.25.18. Komut: Alt Program ... .. 185
1.25.19. Komut: Atama ... 187
1.25.20. Komut: Komut DOSYaSsI ... 188
1.25.21. Komut: Olay .. 189
1.25.22. KOMUL: IS PArGACIGN ... ... 190
1.25.23. Komut: Salter ... . 191
1.25.24. Komut: Model ... 193
1.25.25. Komut: KUVVet ... 194
1.25.26. Kuvvetdegeri seGimi ... ... . 196
1.25.27. Limitlerin seGimi ... . 197
1.25.28. Kuvvetayarlaritesti ... . 197
1.25.20. Komut: Palet ... 198
1.25.30. KOMUL: Ara ..o 199
1.25.31. Komut: Tasiyici Takibi ... 203
1.25.32. Komut: Baskila ... 203
1.25.33. Grafik Sekmesi ... 203
1.25.34. YaPI SEKMESI ... 205
1.25.35. Degiskenler Sekmesi ... . 206
1.25.36. Komut: Degiskenleri Baslatma ... .. 207
1.26. Ayarlar EKIaNl ... 209
1.26.1. Dil ve Birimler ... 210
1.26.2. RobotuGuincelle ... 211
1.26.3. Parolayl Ayarla ... 212
1.26.4. Ekrani Kalibre Et ... 213
1,265, A AYaI AT L 214
1.26.6. Saati AYarla ... 215
1.26.7. URCAPS AVAIT ..o 216
EUROMAP 67 Interface ... . 217

Kullanici Kilavuzu

UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

1,27 ONSOZ ..o 217
1.27.1. IMMI givenlik dnlemleri ... 218
1.27.2. EUROMAP 67 standardl ... 219
1.27.3.Yasal UYar . 219
1.27.4. Telif Hakki ve Sorumluluk Reddi ................................................................ 220

1.28. Robot ve IMM entegrasyOnU ... 221
1.28. 1. Acildurdurma ... 221
1.28.2. Emniyetlidurdurma ... 221
1.28.3. Robotun ve aracin montaji ... 222
1.28.4. Robotu IMM olmadan kullanma ... 222
1.28.5. EUROMAP 12'den EUROMAP 67'ye donustlirme ... 223

1.29. MAF 1sik Korumasi baglama ... 223

1.30. GUI (Grafik Kullanici Arabirimi) ... 224
1.30.1. EUROMAP 67 program sablonu ... 224
1.30.2. G/C icin genel bakis ve sorungiderme ... 226
1.30.3. Program yapistiglevselligi ... . 228
1.30.4. G/C eylemive bekleme ... ... ... .. . 235

1.31. Arabirimi kurmave kaldirma ... 236
1311 KUMMA 236
1.31.2. Kaldirma ... 237

1.32. Elektriksel 6zellikler ... 237
1.32.1. MAF 1sik perdesi arabirimi, gtivenlikle ilgili degildir ... 238
1.32.2. Durdurma G/C, glivenlikle ilgili sinyaller ... .. 238
1.32.3. Dijital Girigler, gtivenlikle ilgiliolmayan ... 239
1.32.4. Dijital Cikiglar, giivenlikle ilgiliolmayan ... .. ... 239

2. SOzZIUK .l 240

2.0 INAEX 241

UR5 Kullanici Kilavuzu



1. Onsoéz UNIVERSAL ROBOTS

1. Onsoz

Yeni Universal Robots robotunuzu satin aldiginiz igin sizi tebrik ederiz.

Robot, bir araci hareket ettirmek ve elektrik sinyallerinin kullanimiyla diger makinelerle iletisim

kurmak tizere programlanabilir. Bu, cekme aliiminyum tlplerden ve eklemlerden olusan bir koldur.

Patentli programlama arabirimimiz PolyScope'u kullanarak, robotu istenen bir yériinge tzerinde
hareket edecek sekilde programlamak kolaydir.

1.1. Kutular Ne Igeriyor

Bir robot siparis ettiginizde, iki kutu alirsiniz. Biri Robot Kolunu igerir, digeri sunlari icerir:
* El Kumandali Kontrol Kutusu
* Kontrol Kutusu igin braket montaji
* El Gnitesi icin montaj braketi
* Kontrol Kutusunu agma anahtari
* Bdlgenizle uyumlu sebeke kablosu veya Elektrik kablosu
* EUROMAP 67 kablosu
* Lazerli kalem

* Bukilavuz

1.2. Onemli Giivenlik Bildirimi

Robot, kismen tamamlanmig bir makinedir (bakin ) ve bu nedenle, robotun her kurulumu igin bir
risk degerlendirmesi gereklidir. Bolum 1.5. Guvenlik on page5 altindaki tum guvenlik talimatlarina
uymaniz gerekir.

Kullanici Kilavuzu 1
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1.3. Bu Elkitabini Okuma

Bu kilavuz, robotu kurma ve programlama talimatlari icerir. El kitabi, iki bolime ayrnlmistir:

Donanim Kurulum Kilavuzu
Robotun mekanik ve elektrikli kurulumu.

PolyScope Kilavuzu
Robotu programlama.

EUROMAP 67 Interface
EUROMAP 67 arabirimini kullanma.

Bu kilavuz, temel seviyede mekanik ve elektrik egitimi ve basit programlama konseptlerine asina
olmasi beklenen, robot entegrasyonunu yapan kisiye yoneliktir.

1.4. Daha fazla bilgi alabileceginiz yerler

Destek web sitesi (hitp://www.universal-robots.com/support) sunlari igeriyor:

* Bu kilavuzun diger dil strimleri
* PolyScope Kilavuzu
* Hizmet Kilavuzu ile sorun giderme, bakim ve onarim talimatlar

* Gelismis kullanicilar icin Komut Dosyasi Kilavuzu

1.4.1. UR+

URH+ sitesi (http://www.universal-robots.com/plus/) UR robot uygulamanizi 6zellestirmek icin son
teknoloji Grtinler sunan bir gevrimici sergi salonudur. U¢ elemanlardan ve aksesuarlardan gérunta
kameralarina ve yazilima kadar, ihtiyaciniz olan her seyi tek yerde bulabilirsiniz. Tim Grinlerin UR
robotlariyla entegre edilmesi test edilmis ve onaylanmis olup, basit kurulum, glvenilir calisma,
dizguln kullanici deneyimi ve kolay programlama saglanir. Siteyi ayrica UR robotlari igin kullanimi
kolay daha fazla (rin tasarlamanizi saglayan yeni yazilim platformumuza erismek amaciyla UR+
Geligtirici Programina katilmak igin de kullanabilirsiniz.

UR5 2 Kullanici Kilavuzu
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1.5. Guvenlik

1.5.1. Onsoz

Bu bdlim, robot ilk defa ¢alistinimadan énce UR robotlarinin entegrasyonunu yapan kisi tarafindan
okunup anlasiimasi gereken 6nemli glvenlik bilgileri icerir.

Bu bdélumdeki ilk alt kisimlar geneldir. Daha sonraki alt bélumler, robotu kurmayi ve programlamayi
saglamayla ilgili 6zel miihendislik verileri icerir. Bdlim 1.6. Giivenlikle ilgili Islevler ve Arabirimler on
pagel5altinda 6zellikle isbirlik¢i uygulamalar icin gegerli olan guvenlikle ilgili islevler tarif edilmis ve
tanimlanmistir.

Boliim 1.6. Giivenlikle ilgili Islevler ve Arabirimler on page15 ve ayrica 1.5.7. Risk

degerlendirmesi on page11 kismi altinda sunulan talimatlar ve rehberlik 6zellikle cok dnemlidir.

Bu kilavuzun diger bélim ve kisimlarinda verilen tim montaj talimatlarina ve kurallarina uyulmasi ve
bunlarin izlenmesi 6nemlidir.

Uyarn simgeleriyle iligkili metne 6zellikle dikkat edilmelidir.

NOT

@ Universal Robots, robot (kolu kontrol kutusu ve/veya el kumandasi) hasar gordigu,
degistirildigi veya herhangi bir sekilde farkhlastinldiginda hi¢cbir sorumluluk kabul
etmez. Universal Robots, programlama hatalarindan veya robotun
arizalanmasindan dolayi robot veya diger ekipman uzerindeki herhangi bir hasardan
sorumlu tutulamaz.

1.5.2. Gegerlilik ve Sorumluluk

Bu kilavuzdaki bilgiler, komple bir robot uygulamasini tasarlama, kurma ve ¢alistirmayi kapsamaz
veya butin sistemin glivenligini etkileyebilecek tim ¢evresel ekipmanlari kapsamaz. Biitiin sistemin,
robotun kuruldugu tlkenin standartlarinda ve yonetmeliklerinde belirtilen gavenlik kosullarina uygun
bir sekilde tasarlanmasi ve kurulmasi gerekir.

SOz konusu Ulkedeki gecerli giivenlik yasa ve yonetmeliklerine uyulmasini ve bitiin robot
uygulamasindaki dnemli tiim tehlikelerin ortadan kaldirlmasini saglamaktan UR robotlarinin
entegrasyonunu yapan kisiler sorumludur.

Bunlar, asagidakileri icerebilir, ancak bunlarla sinirl degildir:
* Butdn robot sistemi icin bir risk degerlendirmesi gerceklestirme

* Risk degerlendirmesi tarafindan tanimlandiysa, diger makineler ve ek guvenlik cihazlariyla
arabirim kurmak

* Yazilimda uygun guvenlik ayarlarini ayarlama
* Kullanicinin herhangi bir givenlik dnlemini degistirmemesini saglayin

* Toplam sistemin diizgtn bir bicimde tasarlandigini ve kuruldugunu dogrulama

Kullanici Kilavuzu 5 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

AN

UNIVERSAL ROBOTS

* Kullanim talimatlarini belirleme

* Robot kurulumunu uygun isaretlerle ve entegrasyonu yapan kisinin irtibat bilgileriyle
isaretleme

* Risk degerlendirmesi ve bu elkitabi da dahil, tim belgeleri teknik bir dosyada toplama

1.5.3. Yukumlultgian Sinirlandinimasi

Gauvenlikle ilgili olarak bu kilavuzda verilen tim bilgiler, endlstriyel manipulatér tim gavenlik
talimatlarina uydugunda bile yaralanmaya veya hasara neden olmayacagina dair UR tarafindan
verilmis bir garanti olarak gérulmemelidir.

1.5.4. Bu Kilavuzdaki Uyari Simgeleri

Asagidaki simgeler, bu kilavuzda stirekli kullanilan tehlike seviyelerini belirten baslklari tanimlar.
Uriinde ayni uyari isaretleri kullanilir.

UYARI

Bu, kacinilmamasi halinde 6liime ya da ciddi yaralanmalara yol agacak direkt risk
teskil eden bir elektrik durumunu belirtir.

UYARI

Bu, kaciniimamasi halinde dliime ya da ciddi yaralanmalara yol acacak direkt risk
teskil eden bir durumu belirtir.

UYARI

Bu, kaginilmamasi halinde yaralanmaya veya ekipmanda blylik hasara yol agacak
potansiyel risk teskil eden bir elektrik durumunu belirtir.

UYARI

Bu, kacinilmamasi halinde yaralanmaya veya ekipmanda biiylk hasara yol agcacak
potansiyel risk teskil eden bir durumu belirtir.

UYARI

Bu, dokunuldugunda yaralanmaya yol acacak potansiyel risk teskil eden sicak bir
yUzeyi belirtir.

DIKKAT
Bu, kaginilmamasi halinde ekipmanda hasara yol agacak bir durumu belirtir.

UR 6 Kullanici Kilavuzu
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1.5.5. Genel Uyari ve ikazlar

Bu kisim, bu kilavuzun farkl béltiimlerinde tekrarlanmis veya aciklanmis olabilecek bazi genel uyari
ve ikazlari icerir. Bu kilavuz boyunca diger uyarilar ve ikazlar mevcuttur.

UYARI

Robotu ve tim elektrikli ekipmani, bélim 1.8. Mekanik Arabirim on page25 ve 1.9.
Elektrikli Arabirim on page31 altinda bulunan spesifikasyonlara ve uyarilara gére
kurmalisiniz.

Kullanici Kilavuzu 7 UR5
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UYARI

1. Robot kolu ile aletin/u¢ elemaninin diizgiin ve saglam bir bigimde yerine
vidalandigindan emin olun.

2. Robot kolunun serbest calismak icin bol alani olmasini saglayin.

3. Guvenlik dnlemleri ve/veya robotun glvenlik yapilandirmasi parametreleri,
risk degerlendirmesinde tanimlandidi sekilde, programlayicilari, operatoérleri
ve cevredekileri korumaya ayarlandigindan emin olun.

4. Robotta calisirken bol giysi kullanmayin veya taki takmayin. Robotla ¢alisirken
uzun saglarnnizi arkaniza basladiginizdan emin olun.

5. Hasar gérmiigse robotu asla kullanmayin. Ornegin eklem kapaklari gevsek,
kopuk veya kaldiriimissa.

6. Yazilim, bir hata uyarisi veriyorsa, hemen acil durum durdurmasina basin,
hataya neden olan kosullari yazin, glinlik ekranindan ilgili hata kodlarini bulun
ve tedarikginizle irtibata gecin.

7. Standart G/C'ye herhangi bir giivenlik ekipmani baglamayin. Sadece
guvenlikle ilgili G/C kullanin.

8. Dogru kurulum ayarlarini kullandiginizdan emin olun (6érnegin Robot montaj
acgisi, TCP kutlesi, TCP ofseti, glvenlik yapilandirmasi). Programla birlikte
kurulum dosyasini kaydedin ve yikleyin.

9. Serbest siiris islevi (empedans/geri surls) sadece risk degerlendirmesinin
izin verdigi kurulumlarda kullanilacaktir. Aletin/ug elemanlarin ve engellerin
keskin kenarlari veya sikma noktalari bulunmamalidir.

10. Baslarni ve ylzlerini galisan robotun veya ¢alismak tizere olan robotun
ulasamayacagi bir yerde tutmalari icin insanlari uyarmayi unutmayin.

11. Teach pendant'i kullanirken robot hareketine dikkat edin.

12. Risk degerlendirmesiyle belirlendiginde, robotun givenlik aralijina girmeyin
veya sistem calisirken robota dokunmayin.

13. Carpismalar, ylksek hizlarda ve yiksek tagima kapasitelerinde énemli 6lglide
daha yuiksek olan yiiksek kinetik enerji seviyeleri yayabilir. (Kinetik Enerji =
%Mass . Speedz)

14. Farkli makineleri birlestirmek, tehlikeleri artirabilir veya yeni tehlikeler

olusturabilir. Tam kurulum icin her zaman bir genel risk degerlendirmesi
yapin. Degerlendirilen riske bagli olarak, farkli calisma guvenligi seviyeleri
gecerli olabilir; 6rnegin farkl gtivenlik ve acil durum durdurma performans
seviyeleri gerektiginde her zaman en yiksek performans seviyesini secin. Her
zaman kurulumda kullanilan tim ekipmanlar i¢in kilavuzlari okuyup
anladiginizdan emin olun.

URS
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15. Robotu asla degistirmeyin. Bir degistirme, entegrasyonu yapan kisi tarafindan

ongoérulmeyen tehlikeler olusturabilir. Tim yetkili yeniden birlestirme, ilgili tim
hizmet kilavuzlarinin en yeni siirimine gére yapilmalidir.

16. Robot ekstra modiille (6rnegin euromap67 arabirimiyle) satin alindiysa, ilgili

kilavuzda o modiile bakin.

UYARI
1. Robot ve denetleyici kutusu, islem sirasinda isi olusturur. Robotu calisirken

veya caligtiktan hemen sonra kullanmayin veya ona dokunmayin, giinki uzun
sure temas, rahatsizlik verebilir. Robotu sogutmak icin, robotu kapatin ve bir
saat bekleyin.

2. Asla parmaklarinizi denetleyici kutusunun i¢ kapaginin arkasina sokmayin.

DIKKAT
1. Robot, robota zarar verebilecek makinelerle birlestirildiginde veya

calistiginda, tiim iglevlerin ve robot programinin ayri ayri test edilmesi 6zellikle
Onerilir. Ayrica robot programinin, diger makinelerin caligma alani disindaki
gecici gecis noktalanni kullanarak test edilmesi de Onerilir.

Robotu surekli manyetik alanlara maruz birakmayin. Cok gicli manyetik
alanlar, robota zarar verebilir.

Kullanici Kilavuzu
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1.5.6. Kullanim Amaci

UR robotlari, aleti/ug elemanlari ve baglantilari islemek ya da bilesen veya urtnleri islemek veya
aktarmak icin kullanilmasi planlanan endustriyel robotlardir. Robotun ¢alistirnlacagi gevre kosullar

hakkindaki ayrintilar icin bakin ekler ve .

UR robotlar, igbirligi islemi icin 6zel olarak tasarlanmis olan ve robotun citler olmadan ve/veya bir

insanla birlikte olmadan calistigi gtivenlikle ilgili 6zel 6zelliklerle donatilmistir.

isbirligi halindeki calisma sadece 6zel uygulamanin risk degerlendirmesine gore alet/ug elemant, is
parcasi, engel ve diger makineler de dahil bitiin uygulamada énemli higbir tehlikenin bulunmadigi,

tehlikeli olmayan uygulamalar igin kullanilabilir.

Planlanan kullanimindan sapan her turli kullanim veya uygulama, izin verilmeyen bir kott kullanim

kabul edilir. Bunlar, asagidakileri icerebilir, ancak bunlarla sinirli degildir:
* Patlama potansiyeli bulunan ortamlarda kullanim.

* Tibbi ve kritik yasam uygulamalarinda kullanim.

* Yiyecek, icecek ve/veya ilaglarla ilgili trinlerle dogrudan temasin oldugu uygulamalarda

kullanim.
* Birrisk degerlendirmesi gerceklestirmeden dnce kullanim.
* Belirtilen spesifikasyonlarin disinda kullanim.
* Birtirmanma yardimcisi olarak kullanim.

* izin verilebilir isletme parametrelerinin disindaki islem

UYARI
* Bu endustriyel robotu ancak planlanan kullanimina ve Kullanim Kilavuzunda

belirtilen spesifikasyonlara uygun bir sekilde kullanin.

* Uriin, tehlikeli konumlarda veya patlayici ortamlarda kullaniimak icin

tasarlanmamis veya planlanmamistir.

* Uriin, hastalara temas eden veya yakin olan tibbi uygulamalar icin

tasarlanmamis ve planlanmamistir.

* Uriin, yiyecek, icecek ve/veya ilaclarla ilgili Giriinlerle dogrudan temas gibi
belirli hijyenik ve/veya sanitasyon standartlarina uygunluk gerektiren herhangi
bir uygulamada kullaniimak tizere tasarlanmamistir veya bu amaca uygun

degildir.

* Kullanim amaci, spesifikasyonlar ve sertifikalardan sapan herhangi bir
uygulama veya kullanim 6liime, yaralanmaya ve/veya maddi hasara yol

acabileceginden yasaklanmistir.

UNIVERSAL ROBOTS, HERHANGI BiR YANLIS KULLANIM iCIN UYGUNLUK
KONUSUNDAKI ACIK VEYA ORTULU HER TURLU GARANTIYi ACIKCA

REDDEDER.

URS 10
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1.5.7. Risk degerlendirmesi

Entegrasyonu gerceklestiren kisinin en énemli islerinden biri risk dederlendirmesi yapmaktir. Birgok
Ulkede bu bir yasal zorunluluktur. Robot kurulumunun guvenligi, robotun nasil entegre edildigine
bagh oldugundan (6rnegin alet/ug elemani, engeller ve diger makineler), robotun kendisi kismen
tamamlanmis bir makinedir.

Entegrasyonu yapan kisinin risk degerlendirmesini gergeklestirmek icin ISO 12100 ve ISO 10218-2
kullanmasi 6nerilir. Ayrica entegrasyonu yapan kisi, Teknik Spesifikasyon ISO/TS 15066'y1 ek
kilavuz olarak kullanmayi da secebilir.

Entegrasyonu yapan kisinin gerceklestirdigi risk degerlendirmesinin, asagidakiler de dahil, ancak
onlarla sinirl olmaksizin, robot uygulamasinin mri boyunca yapilacak tim is gorevlerini dikkate
almasi gerekir:

* Robotu kurulum sirasinda programlama ve robot kurulumunu gelistirme
* Sorun giderme ve bakim

* Robot kurulumunun normal ¢alismasi

Robot kolu ilk defa galistinrimadan énce bir risk degerlendirmesi gergeklestiriimelidir. Entegrasyonu
yapan Kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesinin bir kismi, uygun glvenlik
yapilandirmasi ayarlarini tanimlamak igin ve 6zel robot uygulamasi igin gereken ek acil durum
durdurma digmelerinden ve/veya diger koruyucu dnlemlerden dolayi yapildi.

Dogru guvenlik yapilandirmasi ayarlarini tanimlama, isbirlik¢i robot uygulamalari gelistirmenin
dzellikle 6Snemli bir kismidir. Ayrintili bilgi igin bakin, bolim 1.6. Giivenlikle llgili Islevler ve
Arabirimler on page15 ve altbélim Bolim [l PolyScope Kilavuzu on page87.

Gauvenlik fonksiyonlarinin bazilar 6zellikle igbirlikgi robot uygulamalari igin tasarlanmigtir. Bu
Ozellikler, glvenlik yapilandirmasi ayarlariyla yapilandirilabilir ve 6zellikle entegrasyonu yapan kisi
tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesindeki 6zel riskler ele alinirken énemlidir:

* Kuvvet ve gii¢ sinirlama: Robotla operatdr arasindaki carpisma durumlarinda robot Gizerinde
hareket ydonunde uygulanan sikma gulglerini ve basinc¢lar azaltmak igin kullanilir.

* Momentum sinirlama: Robotun hizini azaltarak, robotla operatér arasindaki ¢carpisma
durumlarinda yuksek gecici enerjiyi ve etki glglerini azaltmak i¢in kullanilir.

* TCP ve alet/ug elemani konumu sinirlandirmasi:: Ozellikle belli viicut kisimlariyla iligkili
riskleri azaltmak icin kullanilir. Ornegin bas ve enseye dogru hareketi dnlemek igin.

* TCP ve alet/ug elemani yénii sinirlandirmasi:: Ozellikle alet/ug elemani ve is parcasinin belli
alan ve 6zellikleriyle iliskili riskleri azaltmak icin kullanilir. Ornegin keskin kenarlarin operatére
dogrultulmasini dnlemek igin.

* Hiz simirlamasi: Ozellikle robot kolun diisiik hizda kalmasini saglamak igin kullanilir.

Entegrasyonu yapan kisinin, parola korumasini kullanarak, glivenlik yapilandirmasina yetkisiz
erisimi dnlemesi gerekir.

Kasitli olan ve/veya makul élclide dngdérulebilir kbtiuye kullanimdan kaynaklanan temaslar igin bir
isbirlikgi robot uygulamasi risk degerlendirmesi yapilmasi ve sunlari ele almasi gerekir:

Kullanici Kilavuzu 11 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

* Bireysel potansiyel carpismalarin derecesi

* Bireysel potansiyel ¢carpigsmalarin olusma ihtimali

* Bireysel potansiyel carpismalari 6nleme ihtimali
Robot, (6rnegdin tehlikeli bir alet/u¢ elemani kullanilirken) gtvenlikle ilgili timlesik islevler kullanilarak
tehlikelerin makul bir sekilde giderilemedigi veya risklerin yeterince azaltilamadigi, isbirlik¢i olmayan
bir robot uygulamasina kuruldugunda, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk

degerlendirmesinin, ek koruyucu énlemler (6rnegin kurulum ve programlama sirasinda
entegrasyonu yapan kisiyi korumak icin bir etkinlestirme cihazi) gerektigini gdéstermesi gerekir.

Universal Robots, asagida listesi verilen olasi dnemli riskleri, entegrasyonu yapan kisi tarafindan
g6z 6nlnde bulundurulmasi gereken riskler olarak tanimlar.
Not: Belirli bir robot kurulumunda baska énemli tehlikeler olabilir.

1. Parmaklarin robot kolunun kablo konektoriyle tabani (Eklem 0) arasina kaptirilmasi.
2. Parmaklarin robot ayagiyla tabani arasina (Eklem 0) kaptiriimasi.

3. Parmaklarin robot bilegi 1 ile robot bilegi 2 (Eklem 3 ile Eklem 4) arasina kaptiriimasi.
4

. Alet/uc elemani veya alet/uc elemani baglanti elemani Usttindeki keskin kenarlarin ve keskin
uclarin cilde girmesi.

5. Robotun izledigi yolun yakininda bulunan engellerin Ustiindeki keskin kenarlarin ve keskin
uclarin cilde girmesi.

6. Robota temastan kaynaklanan morarma.

7. AQgir bir tasima kapasitesi ile sert bir ylizey arasinda darbe almaya bagl incinme veya kemik
kingi.

8. Robot kolunu veya aleti/ug elemani tutan gevsek civatalardan kaynaklanan sonuglar.

9. Ornegin diizgiin kavrayamamasindan veya elektrik kesintisinden dolayi aletten/ug
elemanindan asagi dusen Ogeler.

10. Farkli makineler igin farkl acil durum durdurma dugmeleri kullaniimasindan kaynaklanan
yanilgilar.

11. Glvenlik yapilandirma parametreleri zerinde yapilan yetkisiz degisikliklerden kaynaklanan
hatalar.

Durdurma siireleri ve durdurma mesafeleri hakkindaki bilgiler icin bakin bélim 1.6. Giivenlikle ilgili
islevler ve Arabirimler on page15 ve ek 1.14. Durma Siiresi ve Durma Mesafesi on page57.

1.5.8. Acil Durum Durdurma

Robotun tim hareketlerini durdurmak icin acil durum durdurma basma digmesini etkinlestirin.

Not: IEC 60204-1 ve ISO 13850'a gore acil durum aygitlari, koruma amacli degildir. Bunlar,
tamamlayici koruyucu dnlemlerdir ve yaralanmayi 6nlemek igin planlanmamistir.

Ek acil durum durdurma digmelerinin gerekip gerekmedigini robot uygulamasinin risk
degerlendirmesi belirleyecektir. Acil durum durdurma basma digmelerinin IEC 60947-5-5'e uygun
olmasi gerekir (bakin bélim Guvenlik G/C on page35).
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1.5.9. Tahrik Gugclia veya Tahrik Gugsliz Hareket

Cok dusik bir ihtimalle de olsa, bir veya daha fazla robot ekleminin hareket ettirilmesinin gerektigi ve
robot giiciind kullanmanin mamkin olmadigi ya da kullaniimak istenmedigi acil bir durumda, robot
eklemlerinin hareketlerini zorlamanin iki farkl yolu vardir:

NOT
| @ Not: Bir servis durumunda, eklemlerdeki fren, gli¢c bagl olmadan da indirilebilir.
1

. Zorunlu geri stiris: Robot kolunu kuvvetli bir sekilde iterek veya ¢ekerek bir eklemi hareket
etmeye zorlayin. Her eklem freninin, yiksek kuvvetli tork sirasinda hareketi saglayan bir
surtinme kavramasi vardir.

2. Elfrenini birakma: Eklem kapagini sabitleyen birka¢ M3 vidasini sdkerek kapagi ¢ikarin.
Asagidaki resimde gosterildigi gibi kii¢lik elektromiknatis tizerindeki pistonu iterek freni ¢ézin.

UYARI
1. Robot kolunu manuel olarak hareket ettirme sadece acil durum amaglari igin
planlanmistir ve eklemlere zarar verebilir.

2. Fren manuel olarak indirildiginde yer ¢ekimi, robot kolunun digsmesine neden
olabilir. Freni indirirken her zaman robot kolunu, aleti/u¢ elemanini ve is
Ogesini destekleyin.

Kullanici Kilavuzu 13 UR5
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1.6. Guvenlikle Ilgili Islevler ve Arabirimler

1.6.1. Onsoz

UR robotlar, bir dizi timlesik guvenlikle ilgili islevlerinin yaninda, diger makinelere ve ek koruyucu

cihazlara baglanmak icin gtivenlikle ilgili elektrik arabirimleriyle donatiimistir. Performans Seviyesi d

(PLd) ile EN ISO13849-1:2008'e gore, her guivenlik islevi ve arabirimi izlenir (sertifikalar icin bakin
Bolim).

UYARI

Entegrasyonu yapan kisinin gerceklestirdigi risk degerlendirmesiyle
tanimlananlardan farkh givenlik yapilandirmasi parametrelerinin kullaniimasi, makul
olarak ortadan kaldirlamayan tehlikelere veya yeterince azaltilamayan risklere
neden olabilir.

Kullanici arabiriminde guvenlik islevleri, girisleri ve ¢ikiglarn yapilandirma igin bakin, bolim 1.21.
Guvenlik Yapilandirmasi on page89, kisim Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page87. Glvenlik
cihazlarini elektrik arabirimine baglamayla ilgili aciklamalar icin bakin bélim 1.9. Elektrikli
Arabirim on page31.

NOT
1. Gilvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin kullanim ve yapilandirmasi,
entegrasyonu yapan kisinin 6zel bir robot uygulamasi igin gerceklestirdigi risk
degerlendirmesine goére gerceklestiriimelidir, bakin kisim 1.5.7. Risk
degerlendirmesi on pagel1, bolim 1.5. Glvenlik on pageb.

2. Robot, givenlik sisteminde bir ariza veya ihlal tespit ettiginde, 6rnegin acil
durum durdurma devresindeki tellerden biri kesilmisse, bir konum sensoéri
bozulmussa veya glvenlikle ilgili bir islev ihlal edilmisse, bir Durdurma
Kategorisi 0 baslatilir. Bir hatanin olusmasindan robotun durmasina kadarki
en koéti sire, bu boélimin sonunda listelenmistir. Entegrasyonu yapan kisinin
gerceklestirdigi risk degerlendirmesinin bir pargasi olarak bu strenin de
hesaba katilmasi gerekir.

Robotun baglantilarinin ve robotun Ara¢ Merkezi Noktasinin (TCP) hareketini sinirlamak igin

kullanilabilecek glivenlikle ilgili bir dizi islevi vardir. TCP, cikis flansinin TCP ofseti eklenen merkezi

noktasidir.

Guvenlikle ilgili sinirlandirma iglevleri asagidaki sekildedir:

Eklem konumu Min. ve maks. acgisal eklem konumu
Eklem hizi Maks. agisal eklem hizi
TCP konumu Kartezyen alandaki diizlemler, robot TCP konumunu sinirlandirir

Kullanici Kilavuzu 15
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TCP hizi
TCP glicu
Momentum

Gig

1.6.2. Guvenlik Sisteminin durdurma sureleri

Maks. robot TCP'nin hizi

Maks. Robot TCP'nin itme gticl

Maks. robot kolunun momentumu

Max. applied robot arm power

Guvenlik sisteminin durdurma siresi, gliivenlikle ilgili bir islev hata veya ihlalinden robotun tam

durmasina ve mekanik frenlerin galismasina kadar gegen suredir.

Uygulamanin glivenligi, robotun durdurma stiresine bagliysa, tablodaki maksimum durdurma
siirelerinin dikkate alinmasi gerekir. Ornegin robottaki bir ariza, komple bir fabrika hattinin durmasina
neden olur ve durmadan hemen sonra bazi eylemlerin yapilmasi gerekirse, maksimum durma

sureleri dikkate alinmalidir.

Olclimler, robotun asagidaki yapilandirmasiyla gerceklestirilir:

* Uzanti: %100 (robot kolu yatay olarak tam uzatiimistir).

* Hiz: Guvenlik sisteminin TCP hiz siniri, tarif edilen sinira ayarlanmis.

* Tasima kapasitesi: TCP'ye bagl robotun igledigi maksimum tasima kapasitesi ( 5 kg).

Guvenlik sinirlarinin veya arabirimlerin ihlali durumunda Durdurma Kategorisi i¢in en kotl durum
durdurma siiresi' 0, asagidaki tabloda gériinebilir.

1.0 m/s
1.5m/s
2.0m/s
1.5m/s
3.0m/s

1.6.3. Glvenlikle lgili islevleri Sinirlandirma

450 ms
500 ms
550 ms
600 ms
650 ms

Geligmis yol kontroll yazihmi, robot guvenlikle ilgili bir sinira yaklastiginda hizi azaltir veya bir
program yirtutmesini durdurur. Dolayisiyla sinirlann ihlalleri ancak istisnai durumlarda goérulir. Yine

de bir sinir ihlal edildiginde, guvenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi O verir.

48 V veri yolu voltaji 7,3V altindaki bir elektrik potansiyeline ulastiginda, sistemin enerjisi alinmig
kabul edilir. Enerjiyi alma suresi, bir olayin algilanmasindan sistemdeki enerji alinana kadar gecen

suredir.

URS
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if UYARI

Gucu sinirlandirma isleviyle ilgili olarak, robotun is hicreleri tasarlanirken dikkate
alinmasi 6nemli olan iki istisna vardir. Bunlar, Sekil 4.1 altinda gosterilmistir. Robot
uzatildiginda, diz eklemi etkisi radyal yoénde (tabandan uzaga) yliksek guigler, ancak
ayni anda dusuk hizlar saglayabilir. Benzer sekilde, arag tabana yakin oldugu
tabanin tegetinde (gevresinde) hareket ettiginde kisa kaldirma kolu disik hizlarda
da yuksek kuvvetlere neden olabilir. Robotun ¢alisma alanindaki bu bdlgeye gitmesi
Onlenerek, 6rnegin bu alanlardaki engeller giderilerek, robot farkli yerlestirilerek
veya tehlikeyi gidermek icin glivenlik dizlemleriyle ve eklem sinirlarinin bir
kombinasyonunu kullanarak sikistirma tehlikeleri 6nlenebilir.

fnf UYARI
Robot, dogrusal hareketlerin yapildigi manuel elle kumanda edilen uygulamalarda
kullanildiginda, bir risk degerlendirmesinin, saniyede 40 derecenin Ustlindeki hizlarin
kabul edilebilir oldugunu géstermedigi siirece, eklem hizi sinirinin taban ve kdse
baglantilari igin saniyede maksimum 40 dereceye ayarlanmasi gerekir. Bu, robot
dirseginin tekilliklerin yakinindaki hizli hareketlerini énler.

750 mm. | /

Robot kolunun fiziksel 6zelliklerinden dolayi ¢alisma alaninin bazi alanlarina sikigtirma
tehlikeleriyle ilgili olarak dikkat edilmesi gerekir. Bilek 1 eklemiyle robot tabani arasinda en az
7560 mm'lik bir mesafe oldugunda, radyal hareketler igin bir alan tanimlanir. Diger alan, teget
yoéntinde hareket ederken robotun tabaninin 200 mm yakinindadir.

1.6.4. Guvenlik Modlar

Normal ve Azaltilmig modu

Guvenlik sisteminin yapilandirilabilir iki modu vardir: Normal ve Azaltilmig. Bu iki modun her biri igin
guvenlik sinirlarn yapilandirilabilir. Robot TCP bir Tetikleyici Azaltiimis modu diizleminin 6tesine
yerlestirildiginde veya bir givenlik girisiyle tetiklendiginde, Azaltlmis modu etkindir. Azaltiimisg modu,
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bir dizlem veya bir giris kullanilarak tetiklenebilir.

Azaltilmig modu tetiklemek igin bir diizlem kullanma: Robot, tetikleyici dizleminin Azaltiimig mod
tarafindan Normal mod tarafina geri gittiginde, tetikleyici dizleminin etrafinda, hem Normal, hem de
Azaltilmig mod sinirlarina izin verilen 20mm'lik bir alan vardir. Robot tam sinirda oldugunda, givenlik
modunun titresmesini 6nler.

Azaltilmis modu tetiklemek igin bir giris kullanma: Bir giris (Azaltilmis modu baslatmak veya
durdurmak icin) kullanildiginda, yeni mod siniri degerleri uygulanmadan énce maksimum 500msn
gecebilir. Bu, Azaltilmis modu Normal moda degistirirken VEYA Normal modu Azaltilmis moda
degistirirken olusabilir. Robotun, érnegin hizi, yeni glivenlik sinirlarina uyarlamasina izin verir.

Kurtarma Modu

Bir gtivenlik siniri ihlal edildiginde, gtivenlik sisteminin yeniden baslatiimasi gerekir. Sistem,
baslatma sirasinda bir glivenlik sininnin disindaysa (6rnegin bir eklem konumu sinirn disindaysa),
6zel Kurtarma moduna girilir. Kurtarma modunda, robotun programlarini ¢alistirmak mimkin
degildir, ancak robot kolu, Serbest siiriis modu ya da PolyScope'daki Hareket sekmesi kullanilarak,
manuel olarak sinirlar dahilinde arkaya kaydinlabilir (bakin bélim Bolim [l PolyScope Kilavuzu on
page87 "PolyScope Kilavuzu"). Kurtarma modu glvenlik sinirlar:

Eklem hizi 30 °/s
TCP hizi 250 mm/sn
TCP glicu 100N
Momentum 10 kg m/sn
Gulg 80w

Bu sinirlann bir ihlali gérildigiinde gtivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

UYARI

& Eklem konumu, TCP konumu ve TCP oryantasyonu sinirlarinin Kurtarma Modunda
devre digi birakildigini unutmayin. Robot kolunu sinirlar dahilinde geriye kaydirirken
dikkat edin.

1.6.5. Guvenlikle llgili Elektrik Arabirimleri

Robot, glivenlikle ilgili birden fazla elektrik giris ve cikisiyla donatilmistir. Givenlikle ilgili tim elektrik
giris ve cikiglan ¢ift kanallidir. Bunlar disukken guvenlidir, yani sinyal yiksek (+24V) oldugunda acil
durum durdurma etkin degildir.

Guvenlikle ilgili Elektrik Girisleri

Asagidaki tabloda, givenlikle ilgili elektrik girislerine bir genel bakis verilmistir.
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Robot Acil
Durum
Durdurma

Acil durum
durdurma
digmesi
Sistem Acil
Durum
Durdurmasi

Emniyetli
Durdurma

Koruma
Amacli
Sifirlama

Azaltilmig
modu

Ug Konumu

Etkinlestirme

Cihaz

Calisma Modu

(Atanmis Girig). Yapilandinldiginda Sistem acil durum durdurma gikisini
kullanarak diger makinelere iletilebilecek bir Kategori 1 Durdurmasi gergeklestirir.

(Teach Pendant Diigmesi). Yapilandirildiginda Sistem acil durum durdurma
cikisini kullanarak diger makinelere iletilebilecek bir Kategori 1 Durdurmasi
gerceklestirir.

(Yapilandirilabilir Girig). Bir Durdurma Kategorisi 1 gergeklestirir. Kilittemelerden
kacinmak igin bu sinyal, diger makinelere Sistem acil durum durdurma ¢ikigindan
iletiimez.

(Atanmis Girig). Bir Durdurma Kategorisi 2 gerceklestirir.

(Yapilandirilabilir Girig). Koruma amagli sifirlama girisinde bir kenar olusursa,
robotu Koruma amacli durduruldu durumundan tekrar ¢alistirir.

(Yapilandirilabilir Girig). Guvenlik sistemi Azalfilmis modu sinirina gegis yapar.

(Yapilandinlabilir Girig). Calisma modu girigi yiksek oldugunda bir koruma amach
durdurma girisi olarak ¢alisir.

(Yapilandinlabilir Girig). Ug konumu etkinlestirme cihazi yapilandiridiginda
kullanilacak ¢alisma modu.

Durdurma Kategorisi 1 ve Durdurma Kategorisi 2, robotu tahrik glict agikken yavaslatir ve bu da
robotun gegerli yolundan sapmadan durmasini saglar.

Giivenlik giriglerini izleme

\ [rad/s]

Max joint
speed in
normal
mode
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Rampanin altindaki yesil alan, frenleme sirasinda bir eklem icin izin verilen hizlardir. 0
saatinde bir, glivenlik islemcisinde bir olay (acil durum durdurmasi veya koruma amacli
durdurma) algilanir. Yavaslama, 24 msn sonra baglar.

Durdurma Kategorisi 1 ve Durdurma Kategorisi 2, guvenlik sistemi tarafindan agagidaki sekilde
izlenir:

1. Giuvenlik sistemi, frenlemenin 24 msn iginde baslatilip baslatimadigini izler; bakin Sekil 4.2.

2. Bir eklem hareket ediyorsa, Normal modun maksimum eklem hiz sininndan 500 msn i¢inde
0 rad/sn hizina kadar stirekli yavaslatilarak elde edilen hizdan higbir zaman daha yliksek
olmamasi igin hizi izlenir.

3. Bir eklem beklemedeyse (eklem hizi, 0,2 rad/sn altindaysa), él¢tlen hiz 0,2 rad/sn altindayken
oldugu konumdan 0,05 rad'dan fazla uzaga hareket etmedigi izlenir.

Ayrica bir Durdurma Kategorisi 1 igin givenlik sistemi, robot kolu beklemede olduktan sonra

600 msn icinde kapatmanin tamamlanmasini izler. Ayrica Koruma Amacli Bir Durdurma girisinden
sonra, robot kolunun sadece koruma amagl sifirlama girisinde bir kenar gerceklestirildikten sonra
tekrar hareket etmeye baslamasina izin verilir. Yukaridaki 6zelliklerden herhangi biri
saglanmadiginda, guvenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

Azaltilmis modu girisi tarafindan tetiklenen Azaltiilmis moduna gecis, asagidaki sekilde izlenir:

1. Azaltlmig modu girisi tetiklendikten sonra, glvenlik sistemi 500 msn i¢in hem Normal, hem de
Azaltilmigs modu sinir setini kabul eder.

2. 500 msn sonra sadece Azaltilmis modu sinirlar devrede olur.

Yukaridaki 6zelliklerden herhangi biri saglanmadiginda, givenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0
gerceklestirir.

Asagidaki tabloda tarif edilen performanssa sahip glivenlik sistemi tarafindan bir Durdurma
Kategorisi 0 gerceklestirilir. En kot durumdaki reaksiyon suresi, tam hizda ve tagima kapasitesinde
calisan bir robotu durdurma ve enerjisini alma (elektrik potansiyelini 7,3 V altina kadar bosaltma) igin
gereken siredir.

Giivenlik Girisi islevi Algilama Siiresi  Enerjiyi Alma Siiresi  Reaksiyon Siresi
Robot Acil Durum Durdurma 250 ms 1000 ms 1250 ms
Acil durum durdurma digmesi 250 ms 1000 ms 1250 ms
Sistem Acil Durum Durdurmasi 250 ms 1000 ms 1250 ms
Emniyetli Durdurma 250 ms 1000 ms 1250 ms

Nominal Giivenlik Elektrik Cikiglari

Asagidaki tabloda, givenlikle ilgili elektrik cikislarina bir genel bakis verilmistir:
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Sistem Acil
Durum
Durdurmasi

Robot
Hareket
Ediyor

Robot
Durmuyor

Azaltilmig
modu

Azaltiimamis
Mod

Robotun acil durum durdurma girisinde mantik diisik oldugu veya Acil durum
durdurma dugmesine basildiginda mantik dagiktir.

Bu sinyal mantik yiksek oldugunda, robot kolunun hicbir eklem tek basina
0,1 rad'dan uzag@a gitmez.

Robot durduruldugunda veya bir Acil Durum Durdurmasi veya Koruma Amach
Durdurma nedeniyle durmak lizere oldugunda mantik ytiksektir. Aksi takdirde
mantik disuk olur.

Logic low when the safety system is in Reduced mode.

Azaltilmis mod ¢ikig reddedildi.

Bir glivenlik ¢ikisi dogru ayarlanmadiginda, guvenlik sistemi asagidaki en kdtu durum reaksiyon
sureleriyle bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir:

Sistem Acil Durum Durdurmasi 1100 ms
Robot Hareket Ediyor 1100 ms
Robot Durmuyor 1100 ms
Azaltilmig modu 1100 ms
Azaltimamis Mod 1100 ms

1. Durdurma Kategorileri IEC 60204-1'e goredir, daha fazla ayrinti icin S6zltige bakin.<
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1.7. Tasima

Robotu orijinal paketlemesinde tasiyin. Paketleme malzemesini kuru bir yerde saklayin; robotu
paketlemeniz ve daha sonra tasimaniz gerekebilir.

Paketlemeden kurulum yerine tagirken robot kolunun her iki tiiptint de ayni anda kaldirin. Tim
montaj civatalari robotun tabaninda iyice sikilana kadar robotu yerinde tutun.

Denetleyici kutusu kolla kaldirnlacaktir.

UYARI
1. Ekipmani kaldirirken sirtiniza veya viicudunuzun diger kisimlarina asin
yuklenmediginizden emin olun. Uygun kaldirma ekipmani kullanin. Tim
bdlgesel ve ulusal kaldirma talimatlarina uyulmaldir. Universal Robots,
ekipmani tagimaktan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz.

2. Robotu bélim 1.8. Mekanik Arabirim on page25 altindaki montaj talimatlarina
gore taktiginizdan emin olun.
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1.8. Mekanik Arabirim

1.8.1. Onsoz

Bu bdlimde, robot sisteminin farkl parcalarini takmanin temelleri agiklanmigtir. Bolim 1.9. Elektrikli
Arabirim on page31 altindaki elektrik tesisati talimatlarina uyulmasi gerekir.

1.8.2. Robotun Calisma Alani

Robotun galisma alani, taban ekleminden 850 mm geklinde uzanir. Robot i¢cin montaj yeri segilirken,
robot tabaninin dogrudan Ustiindeki ve dogrudan altindaki silindirik hacmin géz 6niinde
bulundurulmasi 6nemlidir. Aracin silindirik hacmin yakinina gelmesi olabildigince dnlenmelidir,
¢unki arag yavas hareket etse bile baglantilarin hizli hareket etmesini saglayarak, robotun verimsiz
bir sekilde ¢alismasina neden olur ve risk degerlendirmesini gergeklestirmeyi zorlastirir.

On Egik

1.8.3. Montaj

Robot Kolu

UYARI
* Robot kolunun diizgilin ve saglam bir bicimde yerine vidalandigindan emin
olun. Montaj ylizeyi saglam olmaldir.

* Parmaklarin sikismasini 6nlemek igin, robot tabanindaki tim montaj
deliklerine lastik tapa takmayi unutmayin.
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Robot kolu, dort M8 civatasi kullanilarak, tabandaki dort 8,5 mm delik kullanilarak takilir. Bu civatalari
10 Nm torkla sikmaniz 6nerilir. Robot kolunun ¢ok hassas olarak yeniden yerlestiriimesi istenirse,
pim ile kullanilmak tizere iki adet @8 delik saglanir. Ayrica, aksesuar olarak tam 6zdes bir taban satin
alinabilir. Sekil 6.1, nereye delik delinmesi ve vida takilmasi gerektigini gosterir.

Robot konektdr kablosu, tabanin yanindan veya altindan gegirilerek takilmalidir. Robotu taban
ekleminin tam torkunun en az on katina ve robot kolunun agirhginin en az bes katina dayanacak
kadar gliclii olan saglam bir ylizeye kurun. Ayrica ylizeyde titresim bulunmayacaktir.

Robot dogrusal bir eksene veya hareketli bir platforma takildiginda, hareketli montaj tabaninin
hizlanmasi ¢ok dustik olur. Yiksek hizlanma, robotun bir seye ¢arptigini diisiinerek durmasina
neden olabilir.

A

A\

UYARI

Monte etme ve montaji sékme sirasinda beklenmeyen baslatmalari énlemek igin
Robot Kolunun giictini kesin.
Robot Kolunun giciini kesmek igin:

1. Robotu kapatmak icin El Kumandasindaki gli¢ digmesine basin.
2. Sebeke kablosunu / gii¢ kablosunu duvardaki prizden ¢ekin.

3. Robotun birikmis enerjiyi bogaltmasi icin 30 saniye bekleyin.

DIKKAT

Robotu IP degerlendirmesi igin uygun bir ortamda kurun. Robotun, robotun (IP54),
El Kumandasinin (IP54) ve Kontrol Kutusunun (IP20) IP degerlendirmelerine tekabdl
edenleri asan ortamlarda ¢alistirlmamasi gerekir

URS
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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

Robotun montaj delikleri. Dért M8 civata kullanin. Buttn élgiler mm cinsindendir.

Arag

Robot ara¢ tablasinda, robota arag takmak icin kullanilan dért M6 dis deligi bulunur. M6 civatalarinin
9 Nm ile sikilmasi gerekir. Aracin ¢ok hassas olarak yeniden yerlestiriimesi istenirse, pim ile

kullaniimak tzere @6 delik saglani
gOsterir.

r. Sekil 6.2, nereye delik delinmesi ve vida takilmasi gerektigini
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UYARI
1. Aracin diizgin ve saglam bir bigimde yerine vidalandigindan emin olun.

2. Arag, beklenmeden bir parcayi distrerek tehlikeli bir durum olusturamayacak
sekilde yapilmasini saglayin.

Lumberg RKMV / RKMWY 8-354

HEH7 I 6,2

4X Mé-6H I 6 6.5

6.5

-
ally==y
7
v/
33
©31.5H7 — SECTION A-A
@50
®63h8
- D75 0,1 __

6.2: Arac cikis tablasi, ISO 9409-1-50-4-M6. Burasi, robotun u¢ kisminda aracin takildigi yerdir.
Biitiin élctimler mm cinsindendir.

Kontrol Kutusu

Kontrol kutusu duvara asilabilir veya zemine yerlestirilebilir. Yeterli hava akisi icin her iki tarafta
birakilacak 50 mm aciklik gerekir. Montaj igin ekstra braketler satin alinabilir.

Ogretim El Unitesi

Teach Pendant duvara veya kontrol kutusunun Gstline asilabilir. Teach Pendant'i monte etmek icin
ekstra braketler satin alinabilir. Kimsenin kabloya takilmamasini saglayin.

UYARI
1. Kontrol kutusunun, égretim el Ginitesinin ve kablolarin sivilara temas
etmemesini saglayin. Islak bir kontrol kutusu 6lime neden olabilir.

2. Kontrol kutusunun ve teach pendant'in IP20 derecesini asan tozlu veya islak
ortamlara maruz birakimamasi gerekir. iletken toz bulunan ortamlara 6zellikle
dikkat edin.
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1.8.4. Maksimum Tasima Kapasitesi

Robot kolunun izin verilen maksimum tasima kapasitesi, agirlik merkezini saptirmaya bagldir,
bakin sekil 6.3. Agirlik merkezini saptirma, alet ¢ikis flanginin merkeziyle agirik merkezi arasindaki
mesafe olarak tanimlanmistir.

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

Agirlik merkezini saptirma [mm]

Izin verilen maksimum tasima kapasitesiyle adirlik merkezini saptirma arasindaki iliski.
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1.9. Elektrikli Arabirim

1.9.1. Onsoz

Bu bdlimde robot kolu ve kontrol kutusunun tum elektrik arabirimleri tarif edilmistir.
Farkli arabirimler, farkli amacg ve 6zelliklere sahip bes gruba ayrilmistir:

* Denetleyici G/C

* Ucg Ekipman G/C

* Ethernet

* Sebeke Baglantisi

* Robot Baglantisi

G/C ifadesiyle, bir arabirime giden ve ondan gelen dijital ve analog kontrol sinyalleri kastedilir.

E67 arabiriminden gelen elektrik sinyalleri, b6lim EUROMAP 67 Interface on page217 altinda tarif
edilmistir.

Bu bes grup, asagidaki boliimlerde tarif edilmistir. Cogu G/C tipi igin érnek verilmistir.

Asagidaki bélimdeki uyar ve ikazlar, tim bes grup i¢in de gecerlidir ve bunlara uyulmasi gerekir.

1.9.2. Elektrik uyar ve ikazlari

Bir robot uygulamasi tasarlandigi ve yiklendiginde asagidaki uyarn ve ikazlara uyulmasi gerekir.
Uyarn ve ikazlar, servis igi i¢in de gecerlidir.

fnf UYARI
1. Asla glivenlik sinyallerini dogru guvenlik seviyesindeki bir glivenlik PLC'si
olmayan bir PLC'ye baglamayin. Bu uyariya uyulmamasi, givenlik iglevi
gecersiz kilinabileceginden, agir yaralanmaya ve 6lime neden olabilir.
Guvenlik arabirimi sinyallerinin normal G/C arabirimi sinyallerinden ayri
tutulmasi 6nemlidir.

2. Giivenlikle ilgili tiim sinyaller artik seklinde yapilmistir (iki bagimsiz kanal). Tek
bir anzanin glvenlik islevinin kaybina neden olmamasi igin, iki kanali ayri
tutun.

3. Kontrol kutusunun icindeki bazi G/C'ler, normal veya guvenlikle ilgili G/C igin
yapilandirilabilir. 1.9.3. Denetleyici G/C on the next page. bélimin tamamini
okuyup anladiginizdan emin olun.

Kullanici Kilavuzu 31 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

UYARI
1. Suya maruz kalma igin degerlendiriimeyen tim ekipmanin kuru kalmasini
saglayin. Uriine su girmesine izin verildiginde, tim giici kilitleyin ve kapatin
ve sonra tedarikginizle irtibata gecin.

2. Ancak robotla birlikte gelen orijinal kablolari kullanin. Robotu kablolarin
esnemeye maruz kalacaklari uygulamalar icin kullanmayin. Daha uzun veya
esnek kablolar gerektiginde tedarikginizle irtibata gegin.

3. Eksibaglantilar GND (toprak) olarak anilir ve robotun kalkanina ve denetleyici
kutusuna baglanir. S6zi gecen tim GND baglantilar yalnizca glg saglamak
ve sinyal géndermek icindir. PE (Koruyucu Topraklama) icin, kontrol kutusu
icinde bulunan toprak simgeli M6 boyutundaki vida baglantilarini kullanin.
Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yliksek akimin akim degerine
sahip olacaktir.

4. Arabirim kablolarini robot G/C'ye takarken dikkat edilmesi gerekir. Alttaki
metal plaka, arabirim kablolar ve konektdrleri i¢indir. Delikleri delmeden énce
plakayi sékin. Plakayi tekrar takmadan 6nce tiim talaslar temizlendiginden
emin olun. Dogru kilf boyutlarini kullanmayi unutmayin.

if DIKKAT

1. Robot, uluslararasi IEC standartlarina gére EMC (Elektromanyetik Uyumluluk)
icin test edilmistir. Seviyeleri 6zel IEC standartlarinda tanimlananlardan daha
ylksek olan rahatsiz edici sinyaller, robotun beklenmedik davranisina neden
olabilir. Cok yliksek sinyal seviyeleri veya asir maruz kalma, robota kalici
hasar verebilir. EMC sorunlarinin genellikle kaynak islemlerinde gortldigu ve
normalde glinlikte hata mesaijlariyla belirtildigi goérildi. Universal Robots,
EMC sorunlarindan kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz.

2. Kapsami genisletilmis testler uygulanmadigi sirece, kontrol kutusundan diger
makinelere ve fabrika ekipmanlarina giden G/C kablolar 30 m'den uzun
olamaz.

NOT
| @ Aksi belirtiimedigi surece tum voltaj ve akimlar, DC (Dogrudan Akim) seklindedir.

1.9.3. Denetleyici G/C

Bu bélimde ekipmanin kontrol kutusundaki G/C'lere nasil baglanacagi aciklanmaktadir. Bu G/C ¢ok
esnektir ve pnématik roleler, PLC'ler ve acil durum durdurma digmeleri de dahil birgok farkli
ekipman igin kullanilabilir.

Asagidaki sekilde, kontrol kutusunun icindeki elektrik arabiriminin yerlesimi gosterilmistir.
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Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
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Farkli renklerin anlamlarina uyulmasi gerekir; asagiya bakin.

Kirmizi metinle san Atanmis glvenlik sinyalleri
Siyah metinle san Guvenlik icin yapilandinlabilir
Siyah metinle gri Genel amach dijital G/C

Siyah metinle yesil Genel amagli analog G/C

Yapilandirilabilir G/C, GUI'de guivenlikle ilgili G/C veya genel amach G/C olarak yapilandinlabilir.
Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page87. bélimde daha fazlasini gérebilirsiniz.

Asagidaki alt bélimlerde, dijital G/C'nin nasil kullanilacag: tarif edilmistir. Ortak spesifikasyonlari tarif
eden boélime uyulmasi gerekir.

Tum dijital G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar

Bu bdlim, kontrol kutusunun asagidaki 24V dijital G/C'leri igin elektrikli spesifikasyonlar tanimlar.
* Guvenlik G/C.
* Yapilandinlabilir G/C.
* Genel amacgl G/C.

UR robotlarinin, Gg farkh giris tird icin de ayni olan elektrik spesifikasyonlarina gére kurulmasi ¢cok
6nemlidir.

Gi¢ terminal blogunu yapilandirarak dijital G/C'yi 24V'luk dahili veya harici bir gi¢ kaynagiyla
galistirmak miimkiindiir. Bu blok, dért ugtan olusur. Ustteki ikisi (PWR ve GND), 24V ve dahili 24V
girisinden kara seklindedir. Blokta alttaki iki ug (24V ve 0V), G/C'yi beslemek igin kullanilacak 24V
girisidir. Varsayilan yapilandirma, dahili gi¢ kaynagini kullanmaktir; asagiya bakin.

Power

PWR

laND

[24v
Y

Daha fazla akim gerektiginde, asagida gosterildigi gibi harici bir glc girisi baglanabilir.
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Power

r( PWR| H
GND|H
24V| B

N ov W

Dahili ve harici guic kaynaginin elektrik spesifikasyonlar asagida gosterilmistir.

Dahili 24V gli¢ girigi

[PWR - GND]

[PWR - GND]

Harici 24V giris gereklilikleri
[24V - 0V]

[24V - 0V]

Voltaj 23 24 25 V
Akim 0 - 2 A
Voltaj 20 24 29 \%
Akim 0 - 6 A

Dijital G/C, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir. Elektrik spesifikasyonlari asadida gdésterilmistir.

Dijital ¢ikiglar

[COx /
[COx /
[COx /
[COx /
[COx /

DOx ]
DOx ]
DOx ]
DOx ]

DOx ]

Dijital Girisler

[EIx/SIx/CIx/DIx]
[EIx/SIx/CIx/DIX]
[EIx/SIx/CIx/DIX]
[EIx/SIx/CIx/DIx]
[EIx/SIx/CIx/DIx]

[EIx/SIx/CIx/DIx]

Not: * Maksimum 1H direngli ylkler veya enduktif yukler igin.

yapilandirilabilen G/C icin kullanilir. Bunlar, siyah metinli sari uglardir.

Akim*

Voltaj distsu
Kacak akimi
Fonksiyon
IEC 61131-2

Voltaj

KAPAT boélgesi
AC bolgesi
Akim (11-30V)
Fonksiyon
IEC61131-2

o O O

PNP
1A

0.5
0.1

30

30
15

NOT
| @ Yapilandirilabilir kelimesi, guvenlikle ilgili G/C veya normal G/C olarak

mA
Tar
Tar

<

mA
Tar
Tar
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Givenlik G/C

Bu bdlimde, atanmig gtivenlik girigleri (Kirmizi metinli sari ug) ve giivenlik G/C'leri olarak
yapilandirildiginda yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli sar uclar) tarif edilmistir. Bolum Tum dijital
G/C'ler icin ortak spesifikasyonlar on page33 altindaki ortak spesifikasyonlara uyulmasi gerekir.

Gauvenlik cihazlarinin ve ekipmanlarin, givenlik talimatlarina ve risk degerlendirmesine gore
kurulmasi gerekir (bakin bolim 1.5. Guvenlik on page5).

Tam gavenlik G/C'leri, cifttir (artik) ve iki ayri dal olarak saklanmalari gerekir. Tek bir arizanin,
guvenlik islevinin kaybina neden olmamasi gerekir.

Robot Acil Durum Durdurma ve Emniyetli Durdurma iki strekli guvenlik girisidir. Robot Acil Durum
Durdurma girisi sadece acil durum durdurma ekipmanlari i¢indir. Emniyetli Durdurma girisi,
glvenlikle ilgili tiim koruyucu ekipman tiirleri igindir. islevsel fark, asagida gdsterilmistir.

Robotun hareketi durur Evet Evet
Program ydritme Duraklar Duraklar
Robot giici Kapali Acik

Sifirla Manuel Otomatik veya elle
Kullanim sikligi Seyrek Her devir ila seyrek
Yeniden baslatma gerekir Yalnizca fren ¢ézme Hayir
Durdurma Kategorisi (IEC 60204-1) 1 2

izleme islevinin performans seviyesi (ISO 13849-1) PLd PLd

Ek guvenlik G/C islevlerini, 6rnegin acil durum durdurma ¢ikisini ayarlamak icin yapilandirlabilir
G/C'yi kullanmak mumkindur. Guvenlik islevleri igin yapilandirilabilir G/C'lerin bir setini
yapilandirma, GUI Gzerinden gercgeklestirilir; bakin bélim Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page87.

Asagidaki alt bélimlerde givenlik G/C'lerini kullanmak icin birkag érnek gosterilmistir.
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if UYARI
1. Asla glivenlik sinyallerini dogru glivenlik seviyesindeki bir glivenlik PLC'si
olmayan bir PLC'ye baglamayin. Bu uyariya uyulmamasi, givenlik iglevi
gecersiz kilinabileceginden, agir yaralanmaya ve 6lime neden olabilir.
Guvenlik arabirimi sinyallerinin normal G/C arabirimi sinyallerinden ayri
tutulmasi 6nemlidir.

2. Giivenlikle ilgili tiim G/C'ler artik seklinde yapilmistir (iki bagimsiz kanal). Tek
bir anzanin glvenlik islevinin kaybina neden olmamasi igin, iki kanali ayri
tutun.

3. Gulvenlik islevlerinin, robot calistirimadan énce dogrulanmasi gerekir.
Guvenlik iglevlerinin duzenli olarak test edilmesi gerekir.

4. Robot kurulumu, bu spesifikasyonlara uygun olacaktir. Bunun yapilmamasi,
glvenlik iglevi gecersiz kilinabileceginden, agir yaralanmaya ve 6lime neden
olabilir.

Varsayilan giivenlik yapilandirmasi

Robot, herhangi bir ek guvenlik ekipmani olmadan ¢aligmasini saglayan varsayilan bir
yapilandirmayla gonderilir; asagidaki sekle bakin.

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

Emergency Stop

Safeguard Stop

Acil durum durdurma diigmelerini baglama

Gogu uygulamada, bir veya daha fazla ek acil durum durdurma digmesinin kullanilmasi gerekir.
Asagidaki sekilde bir veya daha fazla acil durum durdurma diigmesinin nasil baglanabilecegi
gOsterilmistir.

Safety Safety

24V 24V
IV %% 8 zqu

24V

e |m
24v || N }

SI0

24V
Si1

EI0
24V
El1 [N
24V
SI0
24V
si1

Safeguard Stop | Emergency Stop

Safeguard Stop | Emergency Stop

Diger makinelere acil durum durdurmasini paylagsma

Robot diger makinelerle birlikte kullanildiginda gogu zaman ortak bir acil durum durdurma devresi
kurulmasi istenir. Bunu yaptiginda operatdortin hangi acil durum durdurma digmelerini kullanacagini
dusinmesine gerek kalmaz.
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Her iki makine de digerinin acil durum durdurma durumundan ¢ikmasini bekleyeceginden, Robot
Acil Durum Durdurma girisi, paylagsma amaglari icin kullanilamaz.

Acil durum durdurma islevini diger makinelerle paylasmak icin, asagidaki yapilandirlabilir G/C
islevlerinin GUI Gizerinden yapilandiriimasi gerekir.

* Yapilandirnlabilir girig ¢ifti: Harici acil durum durdurmasi.

* Yapilandinlabilir ¢ikis cifti: Sistem acil durum durdurmasi.

Asagidaki sekilde, iki UR robotunun acil durum durdurma islevlerini nasil paylastigi gésterilmistir. Bu
ornekte kullanilan yapilandinimig G/C'ler “C10-Cl11” ve “CO0-CO1” seklindedir.

[/

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

ikiden fazla UR robotunun veya diger makinelerin baglanmasi gerektiginde, acil durum durdurma
sinyallerini kontrol etmek igin bir glivenlik PLC gerekir.

7
-

AN
N~

-

Otomatik devam etmeli koruma amac¢h durdurma

Temel koruma amach durdurma cihazinin bir 6rnegi, bir kapi acildiginda robotun durduruldugu bir
kapi digmesidir; asagidaki sekle bakin.

Safety
24V

EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
Si1

Bu yapilandirma sadece operatdrun kapidan gegip onu arkasindan kapatamayacagi uygulama igin
tasarlanmistir. Yapilandinlabilir G/C, robot hareketini yeniden etkinlestirmek icin, kapinin disindaki
bir sifilfama digmesini ayarlamak igin kullanilabilir.

Emergency Stop

O Ea00n

Safeguard Stop

Otomatik devam etmenin uygun olabilecegi diger bir érnek, bir giivenlik paspasinin veya glivenlikle
ilgili bir lazer tarayicisinin kullaniimasidir; asagiya bakin.
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Emergency Stop

24V
SI0

0000

i

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

24v |l

ov ||

A\

24V
S

Safeguard Stop

B

\

UYARI
1. Koruma amacli sinyal yeniden olusturuldugunda robot otomatik olarak

harekete devam eder. Sinyal glivenlik ¢evresinin icinden yeniden
olusturulamiyorsa, bu yapilandirmayi kullanmayin.

Sifirlama diigmeli koruma amagcli durdurma

Koruma amagli arabirim, bir isik perdesiyle arabirim olusturmak i¢in kullanildiginda, givenlik ¢gevresi
disinda bir sifirlama gerekir. Sifirlama diigmesinin iki kanal tipinde olmasi gerekir. Bu 6rnekte

sifirlama icin yapilandinimis G/C, “Cl0-CI1” seklindedir; agsagiya bakin.

Safety Confiljur
|2av|m 24V 24v | W 24V
3 |El0 W cio ci4 |l
5 [24v[m 24v [@][24v [
& [En cH cl5 |l
24V m' 24v (H|[24v |
g (sl c2 [H||cie |H
§ [2av % 24V M| [24v W
3 m|c7(m

sl q\\ ci3

24v |

ov ||

Uc¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi

Asagidaki sekilde, U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini baglama gésterilmistir. U¢ Konumu
Etkinlestirme Cihazi hakkinda daha fazla bilgi i¢in bakin: béliim Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi and

Calisma Modu on page107.
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NOT

Universal Robots giivenlik sistemi, birden fazla U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazini
desteklemez.

Confilurabl Inputs

3-Position Switch
. 1

24V|[ @ [24v
ciof| B .
24V 24V — —3\
ci :

24V
Cl2
24V
CI3

0000
y |
o
A000000C

NOT

Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi girisi igin iki giris kanalinin saptirma (anlagsmazIik)
toleransi 1 saniyedir.

Genel amagcl dijital G/C

Bu bdélimde, genel amacl 24V G/C'ler (Gri uglar) ve guvenlik G/C'leri olarak yapilandirimadiginda
yapilandirilabilir G/C (Siyah metinli san uglar) tarif edilmistir. Bolim Tum dijital G/C'ler icin ortak
spesifikasyonlar on page33 altindaki ortak spesifikasyonlara uyulmasi gerekir.

Genel amach G/C'ler, pndmatik réleleri gibi ekipmanlar dogrudan tahrik etmek veya diger PLC
sistemleriyle iletisim kurmak icin kullanilabilir. Program yuriatmesi durduruldugunda tim dijital
cikislar otomatik olarak devre disi birakilabilir, diger bilgiler icin bakin: bélim Bolim [l PolyScope
Kilavuzu on page87. Bu modda, program ¢alismadigi zamanlarda ¢ikis her zaman duigtik olur.
Asagidaki alt bolimlerde érnekler gosterilmistir. Bu drnekler normal dijital ¢ikislarn kullanir, ancak bir
guvenlik iglevini gerceklestirmeye ayarlanmadiginda yapilandirilabilir tim c¢ikislar da kullanilabilir.

Dijital cikis ile kontrol edilen yik

Bu 6rnekte, bir dijital ¢ikistan kontrol edilecek bir yiikii baglama gdsterilmistir; asagiya bakin.

Digital Outputs \_‘
ov [m|[[ ov] o)
poo/ M| [po4[m
ov [m|| ov
po1/M||jpos5|m A
ov H| ov|m
po2[H |[po6|m
ov m| ov|m
po3[m|[po7|m
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Bir digmeden dijital girig

Asagidaki érnekte, basit bir digmeyi bir dijital girise baglama goésterilmistir.

Digital Inputs
24v|H |[24av|H
DIO( M || DI4
2av|m|[2av|H
DI1|H||DI5 ||
24v|H|[2av|m)
DI2|H||Dl6 |l
24V|H|[24v|H
DI3|H|(DI7 W

Diger makineler ve PLC'lerle iletigim

S

11

Dijital G/C, bir ortak GND (0V) belirlendigi ve makine, PNP teknolojisi kullandiginda diger
ekipmanlarla iletisim kurmak igin kullanilabilir; asagiya bakin.

Digital Inputs

-
K]
o
£
g
=

24V

24V

oV

o
<|2

DIO

DI4

DOO

DO4|

24V

24V|

oV

oV

DI1

DI5

DO1|

DO5

24V|

24V|

oV

oV

DI2

DI6

D02

DO6

24V

24V

oV

oV

DI3

DI7

DO3

DO7|

/

0000000

A

B

Didtal Outputs

24

24V

oV

ov

DIO

DI4

DOO|

DO4

24V

24V

oV

oV

DI1

DO1|

DO5)

24V

24V

ov

ov

DI2

DI6

DO2|

DO6|

24V

O0O0000G

24V

oV

oV

DI3

DI7

DO3|

DO7|

/

Genel amaglh analog G/C

Analog G/C arabirimi, yesil uctur. Voltaj (0-10V) veya akimi (4-20mA) diger ekipmandan veya diger
ekipmana ayarlamak veya élgmek icin kullanilabilir.

En yiksek dogruluga ulasmak icin asagidakiler tavsiye edilir.

* G/C'ye en yakin olan AG ucunu kullanin. Cift, ortak bir mod filtresini paylasir.

* Ekipmanla kontrol kutusu icin ayni gnd (0V) kullanin. Analog G/C arabirimi, kontrol
kutusundan galvanize olarak yalitiimamistir.

* Yalitilmis bir kablo veya bukumlu ¢ift kullanin. Kalkani "Gl¢" terminalindeki "GND" terminaline

baglayin.

* Gecerli modda calisan ekipmani kullanin. Gegerli sinyaller, cakismalara karsi daha az

hassastir.

Giris modlar GUI'de segcilebilir, bakin bolim Boltim Il PolyScope Kilavuzu on page87. Elektrik
spesifikasyonlari agagida gosterilmistir.

Akim modunda analog giris

[AIx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AIx - AG] Direng - 20 - ohm
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[AIx - AG] Cozundrluk = 12 = bit

Voltaj modunda analog giris

[AIx - AG] Voltaj 0 - 10 \%
[AIx - AG] Direng - 10 - Kohm
[AIx — AG] Cozunurlik - 12 - bit

Akim modunda analog cikis

[AOx - AG] Akim 4 - 20 mA
[AOx - AG] Voltaj 0 - 24 \Y
[AOx - AG] Cozunirlik - 12 - bit

Voltaj modunda analog ¢ikis

[AOx - AG] Voltaj 0 - 10 Vv
[AOx - AG] Akim -20 - 20 mA
[AOx - AG] Direng - 1 - ohm
[AOx - AG] Gozunurlik - 12 - bit

Asagidaki 6rneklerde, analog G/C'nin nasil kullanilacagi gosterilmigtir.

Bir analog ¢ikisi kullanma

Asagida, bir analog hiz kontrolii girisli bir tasiyici bandi kontrol etmenin bir érnegi verilmistir.

Analog

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

AG ‘ 29
g [roo | /E
S |AG I\
2|a01|m

Power

PWR | Il

GND

24v (M

ov |l

Bir Analog Girisi Kullanma

Asagida, bir analog sensdre baglanmanin bir 6rnegi verilmistir.
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Analog
AG
AIO
AG
Al
AG

AOO0

AG

AO1

Analog Inputs

T

Analog Outputs

Power
PWR
GND
24V

ov

Uzaktan AG/KAPAT kontrolii

Teach Pendant kullaniimadan kontrol kutusunu acgip kapatmak igin uzaktan ACMA/KAPATMA
kontrolu kullanilabilir. Genellikle asagidaki uygulamalarda kullanilir:

* Teach pendant'a erigilemediginde.

* Bir PLC sisteminin tam kontrole sahip olmasi gerektiginde.

* Ayni anda birden fazla robotun acilip kapanmasi gerektiginde.
Uzaktan ACMA/KAPATMA kontroll, denetleyici kutusu kapandiginda aktif kalan kuguk bir yardimci
12V girisi saglar. "A¢" ve "kapat" girisleri sadece kisa sireli etkinlestirme icin tasarlanmistir. "A¢"
girisi, gu¢ dugmesiyle ayni sekilde ¢alisir. Bu sinyal, kontrol kutusunun agik dosyalar kaydetmesini

ve dlizgiin kapanmasini sagladigindan, uzaktan "kapatma" kontrol i¢in her zaman "kapat" girisini
kullanin.

Elektrik spesifikasyonlar asagida gosterilmistir.

[12V - GND] Voltaj 10 12 13 \Y
[12V - GND] Akim - - 100 mA
[ON / OFF] Etkin olmayan voltaj 0 - 0,5 V
[ON / OFF] Etkin voltaj 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Giris akimi - 1 - mA
[ON] Etkinlestirme saati 200 - 600 msn

Asagidaki érneklerde, uzaktan ACMA/KAPATMANIN nasil kullanilacagi goésterilmistir.

NOT

Programlar otomatik olarak yuklemek ve baglatmak igin yazilimdaki 6zel bir 6zellik
kullanilabilir, bakin bélim Boltim Il PolyScope Kilavuzu on page87.
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DIKKAT
1. Kontrol kutusunu kapatmak igin asla "ag" girisini veya gu¢ digmesini
kullanmayin.

Uzaktan AG digmesi

Asagidaki sekilde, uzaktan agma digmesini baglama gdsterilmistir.

)
i

Asagidaki sekilde, uzaktan kapatma dugmesini baglama gosterilmigtir.
Remoy
12v

—H
e -

Remote

12V
GND|H
ON |

0

OFF

Uzaktan KAPAT diigmesi

ON
OFF

1.9.4. U¢ Ekipman G/C

Robotun arag ucunda sekiz pimli kiiclk bir baglanti elemani bulunur; asagidaki sekle bakin.

Bu baglanti elemani, belirli bir robot aracinda bulunabilecek tutucular ve sensoérler icin gu¢ ve kontrol
sinyalleri saglar. Asagidaki endlstriyel kablolar uygundur:

* Lumberg RKMV 8-354.

NOT
a Alet Konektdriiniin manuel olarak maksimum 0,4Nm sikilmasi gerekir.
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Kablonun icindeki sekiz tel, farkli renktedir. Farkh renkler, farkl islevleri gdsterir; asagidaki tabloya
bakin:

Kirmizi 0V (GND)
Gri 0V/+12V/+24V (GUQC)
Mavi Alet cikisi 0 (TOOQ)
Pembe Alet cikisi 1 (TO1)
Sarn Alet girisi 0 (T10)
Yesil Alet girisi 1 (TI1)
Beyaz Analog girig 2 (Al2)
Kahverengi Analog giris 3 (Al3)

Dahili gli¢ kaynagi, GUI'nin G/C sekmesinde 0V, 12V veya 24V olarak ayarlanabilir, bakin bolim
Bolim Il PolyScope Kilavuzu on page87. Elektrik spesifikasyonlarn asagida gosterilmistir:

24V modunda kaynak voltaiji - 24 - V
12V modunda kaynak voltaji - 12 - Vv
Her iki modda kaynak akimi* - - 600 mA

Not: *Enduktif yukler i¢in koruyucu bir diyot kullaniimasi 6zellikle 6nerilir
Asagidaki boltimler, aracin farkh G/C'lerini aciklar.

UYARI
1. Alet ve makaslari, bir elektrik kesintisi, 6rnegin bir is parcasinin aletten disari
dusmesi gibi herhangi bir tehlike olusturmayacak sekilde baglayin.

2. Programcinin yapacag bir hata voltajin 24 V olarak degismesine neden
olabileceginden ve de bu ekipmanda hasara ve yangina yol acabileceginden,
12 V kullanirken dikkatli olun.

NOT
Arac tablasinin GND'ye baghdir (kirmizi tel ile ayni sekilde).

Arag Dijital Cikiglari

Dijital gikislar, NPN olarak uygulanir. Dijital bir ¢ikis etkinlestirildiginde karsilik gelen baglantt GND'ye
yonlendirilir ve devre disi birakildigindaysa ilgili baglanti agiktir (acik kolektdr/agik dren). Elektrik
spesifikasyonlari asagida gosterilmistir:
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Acik durumda voltaj -0,5 - 26 V
Batma durumunda voltaj 1 A - 0,05 0.20 \%
Batma durumunda akim 0 - 600 mA
GND'den gecen akim 0 - 600 mA

Asagidaki alt béliimde, bir dijital ¢ikisin nasil kullanilabilecegine dair bir 6rnek gosterilmistir.

DIKKAT
1. Dijital cikiglar akim sinirlandirmal degildir ve belirtilen verilerin gecersiz
kilinmasi kalici hasara neden olabilir.

Arag Dijital Cikiglarini Kullanma

Asagidaki érnekte, dahili 12 V veya 24 V gug¢ kaynagi kullanilirken yukin nasil acildig
gosterilmektedir. G/C sekmesinde c¢ikis voltajini tanimlamaniz gerektigini unutmayin. Yik kapal

oldugunda bile, GUC baglantisi ile silt/toprak arasinda voltaj bulundugunu aklinizdan gikarmayin.

POWER

Not: Endiktif ylkler icin, asagida gosterildigi gibi koruyucu bir diyot kullaniimasi 6zellikle dnerilir.

POWER
}gi
TOO P

Arag Dijital Girisleri

Dijital girisler, zayif cekmeli direnclerle PNP olarak uygulanir. Bu da, dalgali bir girisin her zaman
disik okunmasi anlamina gelir. Elektrik spesifikasyonlar asagida gdsterilmistir.

Giris voltaji -0,5 - 26 \Y,
Mantiksal dusuk voltaj - - 2,0 \Y,
Mantiksal yliksek voltaj 5,5 - - V
Giris direnci - 47k - Q

Asagidaki alt béliimde, bir dijital girisin nasil kullanilabilecegine dair bir 6rnek gdésterilmistir.
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Arac Dijital Girislerini Kullanma
Asagidaki érnekte, basit bir digmeyi baglama gosterilmistir.

POWER

Arag Analog Girigleri

Aracin analog girigleri diferansiyel degildir ve G/C sekmesindeki voltaj ve akima ayarlanabilir; bakin
bélim Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page87. Elektrik spesifikasyonlari asagida gosterilmistir.

Voltaj modunda giris voltaji -0,5
0 Vila 10V araliginda girig direnci -
Cozunarluk -
Akim modunda giris voltaji -0,5
Akim modunda giris akimi -2,5

4mA ila 20mA araliginda giris direnci -

Cozinurlik -

Asagidaki alt bolumlerde analog girigleri kullanmak igin iki 6rnek gosterilmistir.

DIKKAT
1. Gecgerli modda analog girisler, asiri voltaja karsi korunmamistir. Elektrik

200

15
12

12

26

5,0
25

kQ
bit

mA

bit

spesifikasyonundaki siniri fazla degerlendirmek, giriste kalici hasara neden

olabilir.

Takim Analog Girigleri Kullanma, Diferansiyel Olmayan

Asagidaki érnekte, bir analog sensorii diferansiyel olmayan bir gikisa baglama gésterilmistir. ilgili
analog girisin giris modu G/C sekmesinde ayni ayarlandigi slirece, sensoérin ¢ikisi akim veya voltaj
olabilir. Voltaj ¢ikisi olan bir sensériin aracgtaki dahili direnci tahrik edip edemeyecegini denetlemeyi

unutmayin; yoksa 6lciim gecersiz olabilir.

POWER
1
Al2 | <-
= <
M
GND I
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Arac Analog Girisleri Kullanma, Diferansiyel

Asagidaki érnekte, bir analog sensori diferansiyel bir ¢ikisa baglama gésterilmistir. Negatif ¢ikis
kismini GND'ye (0 V) bagladiginizda, diferansiyel olmayan bir sensor ile ayni bicimde ¢alisacaktir.

POWER

T
L/ Al2
| «

GND

[

1.9.5. Ethernet

Kontrol kutusunun altinda bir Ethernet baglantisi saglanmistir; asagidaki sekle bakin.

Ethernet arabirimi agagidakiler icin kullanilabilir:

* MODBUS G/C genigleme moddlleri. Bolum Il PolyScope Kilavuzu on page87. bélimde daha
fazlasini gorebilirsiniz.

* Uzaktan erigim ve kontrol.

Elektrik spesifikasyonlar asagida gosterilmistir.

iletisim hizi 10 - 1000 Mb/sn

1.9.6. Sebeke Baglantisi

Denetleyici kutusundan gelen ana elektrik kablosunun ucunda standart bir IEC fis vardir. IEC fisine
ulkeye 6zgu bir elektrik fisi veya kablosu baglayin.

Robota enerji vermek icin, kontrol kutusunun sebekeye baglanmasi gerekir. Bunun kontrol
kutusunun tabanindaki standart IEC C20 fisiyle, uygun bir IEC C19 kablosuyla gergeklestiriimesi
gerekir; asagidaki sekle bakin.
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Sebeke kaynadi en az asa@idaki donanima sahip olmalidir:
* Toprak baglantisi.
* Anasigorta.

* Artik akim cihazi.

Hizmetteki kilittemenin ve glicl ¢cikartmanin kolay bir yolu olarak robot uygulamasindaki tim
ekipmanlarin giciini saglamak igin bir ana salter kurulmasi tavsiye edilir.

Elektrik spesifikasyonlari asadidaki tabloda gosterilmistir.

Giris voltaji 100 - 265 VAC
Harici sebeke sigortasi (@ 100-200V aralginda) 8 - 16 A
Harici sebeke sigortasi (@ 200-265V araliginda) 8 - 16 A
Giris frekansi 47 - 63 Hz
Bekleme glicu - - 0,5 W
Nominal calisma glict 90 150 325 w

fnf UYARI
1. Robot dogru topraklandigindan emin olun (toprakla elektrik baglantisi).
Sistemdeki tim ekipmanlarin ortak topraklamasini olusturmak igin denetleyici
kutusunun icindeki topraklama simgeleriyle iligkili kullaniimamis civatalari
kullanin. Topraklama iletkeni, en azindan sistemdeki en yiksek akimin akim
degerine sahip olacaktir.

2. Denetleyici kutusuna giden giris gtcinun bir RCD (Artik Akim Cihazi) ve
dogru bir sigortayla korunmasini saglayin.

3. Butln robot kurulumu igin servis sirasinda tim gucdu kilitleyin ve kapatin.
Sistem kilitlendiginde diger ekipmanlar robot G/C'sine voltaj vermeyecektir.

4. Denetleyici kutusuna gug¢ verilmeden 6nce, tim kablolar dogru sekilde takili
oldugundan emin olun. Her zaman orijinal ve dogru elektrik kablosunu
kullanin.

1.9.7. Robot Baglantisi

Robottan gelen kablonun, kontrol kutusunu alt kismindaki baglanti elemanina takilmasi gerekir;
asagidaki sekle bakin. Robot kolunu agmadan dnce, baglanti elemani dlizgiin bir bicimde
kilitlendiginden emin olun. Robot kablosunun baglantisinin kesilmesi ancak robotun glict kapaliyken
yaplilabilir.
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DIKKAT
1. Robot kolu acikken robot kablosunun baglantisini kesmeyin.

2. Orijinal kabloyu uzatmayin veya degistirmeyin.
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1.10. Bakim ve Onarim
Gozle kontroll veya her turlt calisma durumu incelemesini bu kilavuzdaki tiim glvenlik talimatlarina
uygun bir sekilde gerceklestirin.

Bakim, denetim, kalibrasyon ve onarim ¢aligmalarini hitp://www.universal-robots.com/support
destek web sitesindeki Servis Kilavuzunun son siriimiine gére gerceklestirmeniz gerekir.

Onarnm islerini sadece yetkili sistem entegrasyonu yapan kisiler veya Universal Robots
gerceklestirmelidir. Mlsterinin atadigi, egitimli bireyler de Servis Kilavuzunda belirtilen denetim
planini takip ederek onarim isi yapabilirler. Egitim almig bireyler ig¢in tam denetim planini Servis
Kilavuzu: Bolum S'te gorebilirsiniz

Universal Robots'a iade edilen tiim parcalar, Servis Kilavuzuna gore iade edilmelidir.

1.10.1. Gavenlik Bilgileri

Bakim ve onarim isinden sonra, gerekli glivenlik seviyesini saglamak igin kontroller
gerceklestiriimelidir. Kontrollerin, gecerli ulusal veya bélgesel is gtivenligi ydnetmeliklerine uygun
olmasi gerekir. Tum guvenlik islevlerinin dogru ¢alisip calismadigi da test edilecektir.

Bakim ve onarim isinin amaci, sistemin ¢alisir vaziyette tutulmasi veya bir ariza durumunda, sistemi
calisir vaziyete geri getirme seklindedir. Onarim isi, asil onarimin kendisine ek olarak sorun
gidermeyi de kapsar.

Robot kolu veya kontrol kutusu tzerinde ¢alisirken, asagidaki proseddrlere ve uyarilara uymaniz
gerekir.

ff UYARI
1. Yazihmin givenlik yapilandirmasinda higbir sey degistirmeyin (6rnegin gug
sinir). Glvenlik yapilandirmasi, PolyScope Kilavuzunda aciklanmistir.
Herhangi bir glivenlik parametresi degistirildiginde, buttin robot sisteminin
yeniden dustinilmesi gerekir, yani risk degerlendirmesi de dahil, genel
guvenlik onayi islemi ona gére glincellenecektir.

2. Buamag icin ayni Grtiin numaralari olan yeni bilesenleri veya Universal Robots
tarafindan onaylanmis esdegeri bilesenleri kullanarak arizali bilegenleri
degistirin.

3. s tamamlandiktan hemen sonra, devre disi birakilan tiim giivenlik &nlemlerini
yeniden etkinlestirin.

4. Tum onarnmlari belgelendirin ve bu belgeleri komple robot sistemiyle iligkili
teknik dosyada kaydedin.
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UYARI
1. Gicil tamamen kesildiginden emin olmak igin, sebeke giris kablosunu kontrol
kutusunun altindan sékiin. Robot koluna veya denetim kutusuna baglh diger
tiim enerji kaynaklarindaki enerjiyi alin. Onarim déneminde baskalarinin
sistemi calistirmasini dnlemek icin gerekli 6nlemleri alin.

2. Sisteme yeniden glic vermeden 6nce toprak baglantisini kontrol edin.

3. Robot kolunun veya kontrol kutusunun parcalari sékuldiginde ESD
yonetmeliklerine uyun.

4. Gug malzemelerini kontrol kutusunun icinde s6kmekten kaginin. Bu gug
girislerinin icinde, kontrol kutusu kapandiktan birka¢ saat sonra bile halen
yuksek voltajlar (maksimum 600 V) bulunabilir.

5. Robot koluna veya kontrol kutusuna su ve toz girmesini 6nleyin.

1.10.2. Temizleme

Ginlik temizlik

Robot kolunda gézlenen tozu/kiri/yadi bir bez ve asagidaki temizlik maddelerinden birini kullanarak
silebilirsiniz: Su, izopropil alkol, %10 Etanol alkol veya %10 Nafta. Nadir durumlarda, eklemlerden
cikan ¢ok az miktarda yag gorunebilir. Bu yag, eklemin caligmasini, kullanimini veya yasam émrinu
etkilemez.

Ek temizlik

Robot temizligine daha fazla odaklanildiginda, UR %70 izopropil alkol (ovalama alkoli) ile temizlik
yapilmasini éneriyor.

1. Robotu siki bukimll mikro fiber bezle ve %70 izopropil alkol ile (ovalama alkoli) robotu silin.

2. %70 izopropil alkoll 5 dakika boyunca robot lGizerinde tutun, daha sonra standart temizlik
proseduruyle robotu temizleyin.

CAMASIR SUYU KULLANMAYIN. Seyreltilmis herhangi bir temizlik soliisyonunda gamasir suyu
kullanmayin.
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1.11. Bertaraf ve Cevre

UR robotlarinin gecerli ulusal yasa, yonetmelik ve standartlara uygun bir sekilde bertaraf edilmesi
gerekir.

UR robotlar, 2011/65/AB sayili Avrupa RoHS direktifinde belirtildigi gibi, cevreyi korumak igin
tehlikeli maddelerin kullanimi kisitlanarak Uretilmistir. Bu maddeler civa, kadmiyum, kursun, krom VI,
polibromine bifenil ve polibromine difenil eterler igerir.

Danimarka piyasasinda satilan UR robotlarinin elektronik atiklarinin bertaraf ve islem ticreti, DPA
sistemine Universal Robots A/S tarafindan énceden édenmistir. Avrupa WEEE Direktifi 2012/19/AB
kapsamindaki tGlkelerdeki ithalatcilarin, tlkelerinin ulusal WEEE kaydina kendi kayitlarini yaptirmasi
gerekir. Ucret genellikle en fazla 1€/robot seklindedir. Ulusal kayitlarin bir listesini burada
bulabilirsiniz: https://www.ewrn.org/national-registers.

Asagidaki simgeler, Ustteki yasalara uygunlugu belirtmek icin robota yapistiriimistir;

_— Ro H S Iead-freeﬂ

1.12. Sertifikalar

Uctlincti kisi belgelendirmesi istege baghdir. Ancak Universal Robots, robot entegrasyonu yapan
kisilere en iyi hizmeti sunabilmek igin, robotlarini agsagidaki taninmig test kurumlarindan
belgelendirmeyi secer.

Sertifikalar bélimiinde tiim sertifikalarin birer kopyasini bulabilirsiniz

TUVNORD  UR Universal Robots e-Series robotlarinin giivenligi, AB'de
2006/42/AT sayill makine direktifine gore bildirilen yetkili bir
makam olan TUV NORD tarafindan onaylanmistir.

TUV Rheinland UR Universal Robots e-Series robotlarinin giivenligi, AB'de
2006/42/AT sayil makine direktifine gore bildirilen yetkili bir
makam olan TUV NORD tarafindan onaylanmistir.

TUV SUD UR robotlarinin temiz oda testi TUV SUD tarafindan
yapilmistir.

- [
TUVRheinland
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Cin RoHS Universal Robots e-Series robotlari, elektronik bilgi
artinleriyle kirliligi kontrol etme konusundaki CiN RoHS
yOnetim yéntemlerine uygundur.

KCC Guvenlik  Universal Robots e-Series robotlari KCC igareti glivenlik
standartlan igin degerlendirilmis ve uyumlu bulunmustur.

uyumluluk degerlendirmesinden gec¢mistir. Dolayisiyla bir
yerel ortamda kullanildiginda radyo ¢akismasi riski vardir.

Delta UR Universal Robots e-Series robotlarinin performansi
DELTA tarafindan test edilmistir.

D

K S

[@ KC Tescili Universal Robots e-Series robotlari is ortaminda kullanim igin
‘ =

Tedarikgi Uglincii Taraf Sertifikasi

< Cevre Tedarikgcilerimiz tarafindan saglandidi gibi, UR Universal
m? Robots e-Series robotlarinin sevkiyat paletleri,
Danimarka'nin ahsap paketleme malzemesi tiretmeyle ilgili

ISMPM-15 sayil kosullarina uygundur ve bu semaya uygun
bir sekilde isaretlenmistir.

Uretici Testi Sertifikasi

Universal Universal Robots e-Series robotlar sirekli dahili testlerden
Robots ve seri sonu test prosedurlerinden gecer.
UR test islemleri surekli inceleme ve gelistirmeye tabidir.

AB direktiflerine gore beyanlar

Oncelikle Avrupa icin gecgerli olmakla birlikte, Avrupa disindaki bazi iilkeler de AB beyanlarini
kabul eder ve/veya bunlara gerek duyar. Avrupa direktifleri resmi ana sayfalarindan bulunabilir:
http://eur-lex.europa.eu.

Makine Direktifine goére, Universal Robots robotlan kismen tamamlanmig robotlardir, bu nedenle
CE isareti takilmaz.

Makine Direktifine gére Birlestirme Beyanini Beyanlar ve Sertifikalar béliminde bulabilirsiniz.
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1.13. Garanti

1.13.1. Urlin Garantisi

Kullanicinin (misterinin) satici veya perakendeciyle ilgili olabilecek herhangi bir hak talebine halel
getirmeksizin, asagida diizenlenen kosullar kapsaminda musteriye bir iretici Garantisi verilecektir:

Yeni cihazlarin ve bu cihazlarin bilegsenlerinin, hizmete alinis tarihinden itibaren 12 ay (génderildigi
tarihten itibaren en fazla 15 ay) icinde lretimden ve/veya malzeme arizasindan kaynaklanan
kusurlar sergilemesi halinde Universal Robots gerekli yedek parcalari tedarik ederken, yedek
parcalari degistirmek icin gerekli calisma saatlerini kullanici (mUsteri) karsilar; parca o anki en
geliskin teknolojiyi yansitan baska bir parcayla degistirilir veya s6zUl edilen parca onarilir. Cihazdaki
kusur uygunsuz muameleye ve/veya kullanici kilavuzlarinda yer alan bilgilere uyulmamasina isnat
edilirse, isbu Garanti gecerliligini yitirir. isbu Garanti yetkili satici veya miisterinin kendisi tarafindan
gerceklestirilen servisler (6rn. kurulum, yapilandirma, yazilim indirme) icin gecerli degildir veya bu
servisleri kapsamaz. Satin alim tarihiyle birlikte satin alma makbuzu, Garanti'nin yarurlige girmesi
icin kanit olarak talep edilecektir. Garanti kapsaminda hak iddialari, Garanti'ye konu olan kusurun
meydana ¢ikmasindan itibaren iki ay iginde iletilmelidir. Universal Robots tarafindan degistirilen
veya Universal Robots'a iade edilen cihazlarin veya bilesenlerin sahipligi Universal Robots'a
devredilir. Bunun disinda cihazdan kaynaklanan veya cihazla baglantili tim diger hak talepleri bu
Garanti'nin kapsami disindadir. Bu Garanti'deki hi¢bir husus, Misterinin Yasal Haklarini ya da
ureticinin kendi ihmalinden kaynaklanan 6lum veya personel yaralanmasina karsi sorumlulugunu
sinirlandirmaya ya da kapsam disinda birakmaya tesebbiis edemez. Garanti kosullar kapsaminda
yerine getirilen hizmetler Garanti sliresini uzatmaz. Hi¢bir Garanti kusuru bulunmadigi takdirde,
Universal Robots degistirme veya onarim masraflarini misteriye ylikleme hakkini sakl tutar.
Yukaridaki hikimler, misterinin aleyhine ispat mecburiyetinde bir degisiklik olmasi anlamina
gelmez. Bir cihazin kusurlar sergilemesi durumunda Universal Robots, kar kaybi, kullanim kaybi,
Uretim kaybi veya diger Uretim ekipmaninin hasar gérmesi de dahil olmak Gizere, ancak bunlarla
sinirl olmaksizin, herhangi bir dolayli, tesadiifi, 6zel veya tali hasarlardan sorumlu tutulamaz.

Bir cihazin kusurlar sergilemesi durumunda, Universal Robots, Gretim kaybi veya diger tGretim
ekipmaninin hasar gérmesi gibi sonucta ortaya ¢ikan hasar ve kayiplari karsilamaz.

if DIKKAT
Genellikle, belirli bir uygulama icin gerekenden daha yiiksek hizlardan kaginiimasi
tavsiye edilir. YUksek hizlar, 6zellikle agir yiklerle birlikte, robotun kullanim émrinin
azalmasina yol agabilir. Kisa dongu sureleri ve ylksek hiz kosullari olan
uygulamalarda, yuksek hizlanma gerekmeden diizgiin gezingeler saglamak icin
genellikle olabildigince ¢cok sayida harman kullaniimasi 6nerilir.

1.13.2. Sorumluluk Reddi

Universal Robots Uriinlerinin glvenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam etmektedir ve
dolayisiyla, 6nceden uyarida bulunmaksizin trinu ylikseltme hakkini sakl tutar. Universal Robots
bu kilavuzun iceriginin kusursuz ve dogru olmasi igin gereken 6zeni géstermektedir; ancak
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olabilecek hatalar veya eksik bilgiler dolayisiyla hi¢bir sorumluluk kabul etmez.
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1.14. Durma Suresi ve Durma Mesafesi

Durdurma Kategorisi 0 ile Durdurma Kategorisil 1i¢in, durdurma sire ve mesafeleri hakkindaki
bilgileri bulabilirsiniz. Bu ek, Durdurma Kategorisi 0 hakkindaki bilgileri de kapsar. Durdurma
Kategorisi 1 hakkindaki bilgiler icin bakin http://universal-robots.com/support/.

1.14.1. Durdurma Kategorisi 0 durdurma mesafeleri ve slreleri

Asagidaki tablo, bir Durdurma Kategorisi 0 tetiklendiginde 6l¢lilen durdurma mesafelerini ve
surelerini igerir. Bu élcimler, robotun asagidaki yapilandirmasina tekabil eder:

* Uzanti: %100 (robot kolu yatay olarak tam uzatilmistir).

* Hiz: %100 (robotun genel hizi %100 olarak ayarlanmistir ve hareket, 183 °/sn eklem hizinda
gerceklestirilir).

* Tasima kapasitesi: TCP'ye bagli robotun isledigi maksimum tagsima kapasitesi ( 5 kg).

Eklem 0 Gzerindeki test, bir yatay hareket uygulanarak, yani dondiirme ekseni karaya dikey hale
getirilerek gerceklestirildi. EkKlem 1 ve 2 testleri sirasinda robot bir dikey gezingeyi izledi, yani
doéndiirme eksenleri karaya paraleldi ve durdurma, robot asagi dogru hareket ederken
gerceklestirildi.

Eklem 0 (TABAN) 0.31 244
Eklem 1 (KOSE) 0.70 530
Eklem 2 (DIRSEK) 0.22 164

1. IEC 60204-1'e gore, daha fazla bilgi icin S6zlige bakin.<

1.15. Beyanlar ve Sertifikalar

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
2006/42/EC

Il Low-voltage Directive
2014/35/EU

[l EMC Directive 2014/30/EU

IV RoHS Directive
2011/65/EU

V WEEE Directive
2012/19/EU.

Reference to Harmonized
Standards Used:

The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,4.1.2.3

It is declared that the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VII of the Machinery
Directive.

Reference the LVD and the harmonized standards used below.

Reference the EMC Directive and the harmonized standards used
below.

Reference the RoHS Directive 2011/65/EU.
Reference the WEEE Directive 2012/19/EU.

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

(1) EN 1037:1995+A1:2008, (I) EN ISO 13850:2015

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

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

URS
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Reference to Other Technical
Standards and Specifications
Used:

(1) ISO/TS 15066 as applicable

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

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.
/ Ve T y
Odense Denmark, 27 September 2018 {2 bk s " Y/
Name: Roberta Nelson Shea
Pasition/ Title Global Technical Compliance Officer

1.16. Beyanlar ve Sertifikalar (orijinalin gevirisi)

ISO/IEC 17050-1:2010'a uygun olarak AB Kurulug Beyani

Uretici

Toplulukta Teknik Dosyayi
Derleme Yetkisi Bulunan Kisi

Kismen Tamamlanmis
Makinenin(lerin) Aciklamasi ve
Kimligi:

Uriin ve islev

Model

Seri Numarasi

Birlestirme:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Danimarka

David Brandt

Teknoloji Memuru, Arastirma ve Gelistirme
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Endustriyel robot (Kontrol Kutusu ve El Kumandasi olan ¢ok
eksenli manipulatér). Calisma, bitiin makine tarafindan belirlenir
(ug eleman ve planlanan kullanimla).

UR3, UR5, UR10 ile CB3 kontrol kutusu (UR3/CB3, UR5/CB3,
UR10/CB3)

20183000000 ve daha Ustliyle baslama --- 1 Ocak 2018
Pazartesi'den beri gecerlidir

Universal Robots e-Series (UR3e, UR5e ve UR10e) ancak
Makine Yonetmeliginin ve gecerli diger Yonetmeliklerin
hikamlerine uygun olan son komple makineye (robot sistemi,
hiicre veya uygulama) entegre edildikten sonra devreye
sokulmalidir.
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Ustteki triinlerin, saglananlar igin agagidaki Direktifleri, Asagidaki Ayrintilara gére sagladig

beyan edilir:
| Makine Direktifi 2006/42/AT

Il DGstk Voltaj Direktifi
2014/35/AB

[l EMC Direktifi 2014/30/AB

IV RoHS Direktifi 2011/65/AB

Kullanilan Uyumlastiriimis
Standartlara Basvurun:

V WEEE Direktifi 2012/19/AB.

Asagidaki temel kosullar saglanmis: 1.1.2,1.1.3, 1.1.5, 1.2.1,
1.243,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2,1.5.6,1.5.10, 1.6.3,
1.7.2,1.74,41.23

ilgili teknik belgelerin, Makine Direktifi Ek VII, Blim B'ye gore
derlendigi beyan edilmistir.

LCD Direktifine ve asa@ida kullanilan uyumlastiniimis
standartlara bagvurun.

EMC Direktifine ve asagida kullanilan uyumlastinimis
standartlara bagvurun.

2011/65/AB sayil RoHS Direktifine bagvurun.
012/19/AB sayill WEEE Direktifine bagvurun.

() EN ISO 10218-1:2011, hangisi uygulanabilirse,(l) EN ISO
12100:2010

() EN ISO 13732-1:2008, (1) EN ISO 13849-1:2008 & 2015*
*Not: 2008'den 2015'e olan siiriimlerde, robotlarimizla alakali
herhangi bir degisiklik yoktur. TUV Nord Sertifikasi
4478014097602

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

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

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

Kullanilan Diger Teknik
Standartlara ve
Spesifikasyonlara basvurun:

() ISO/TS 15066, uygulanabildigi sekilde

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

ISO 14664-1:2015 Mahfazali kontrol duzenegi i¢in Sinif 5 ve
UR3, UR5 ve UR10 manipdulatoérleri igin Sinif 5

(1) IEC 60664-5:2007

(1) IEC 60068-2-27:2008, (l11) IEC 60068-2-1:2007
(1) IEC 60068-2-2:2007, (Il1) IEC 61326-3-1:2008

Uretici veya yetkili temsilcisi, ulusal makamlarin gerekgeli bir talebine yanit olarak kismen
tamamlanmis makineler hakkinda ilgili bilgileri iletecektir.

Onaylanmis kurulus Bureau Veritas tarafindan tam kalite gtivence sisteminin (ISO 9001)
onaylanmasi, sertifika #DK008850.
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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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Guvenlik Sistemi Sertifikasi

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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Temiz Oda Test Sertifikalari

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

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

L 2

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

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

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

CERTIFICATE

Certificate Nr.: 3116016-02
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
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CERTIFICAT

*

o
(o]
<
°
—
[
+ o
w
o

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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Cin RoHS
Management Methods for Controlling Pollution
by Electronic Information Products
Product Declaration Table
For Toxic or Hazardous Substances
KNI ESEEVRATEEMEZ EMRER
;f’.i.’l;f;’ ::2';:;"“ Toxic and Hazardous Substances and Elements HE A EWRE T
aon/al
PAXi]¥ e ZR_KB
0 R ] Hexavalent Polifrf\;iér::te d Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium bi r‘:en ls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
UR3/UR5/ UR10
URHLERA
UR3/URS5/UR10 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 -

(/B FE LR - RIESEFRIBR X R P X BEARREFTHE—D A - )
Items below are wear-out items and therefore can have useful lives less than environmental use period:
THIMEZRFER BT e ERSm o aeia TIMRERE!
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.
A E R B R IE RIS m .

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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KC Kaydi

DE6E-1B4C-DF32-3C48

FEEANAAS A5 25
Registration of Broadcasting and Communication Equipments

T = A
AE B X K Universal Robots A/S
anl_'_.'\hn_'lrfh_gurﬂ .

GO T FET UEE EE TS IR
Equipment Name
7|E2d

Hame Mode Mumber

URS

sty s
Series: Modkd Mumler

- - =
e5dE
Registration No.

MSIP-REM-URK-URS

A 22 A 2 (2 )37} Universal Robots A/S / dlvl=
ManufacturerCountry of Origin

=T @l
L C_ﬁ-ﬂ _ 2016-09-07
Date of Registration

7)€}
Cihers
1 212 = T sk Alssxe)2 A3ghel el 5559058 Sk
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio
Waves Act.

201841 #(Month) 102 (Day)

FYARAT AR

Director General of National Radio Research Agency

A7) A wbe ] "A A B TR R A g gt a)ale] 2 ateio) ghc)

fluba] el a A4 0l F&e] Hag] o olgU

B
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Cevre Testi Sertifikasi

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 Test Sertifikasi

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 DELTA ‘

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

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu- Tel. +45 72 19 40 00

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

mentioned if any. VAT No. 12275110

Hersholm, 08 August 2016

7 A PN
/\',/%/ g/ xf-‘ii/éff’m

Knud A. Baltsen
Senior Consultant

20aocass-uk-j
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1.17. Uygulanan Standartlar

Bu bdlimde, robot kolunun ve kontrol kutusunun gelistirmesi altinda uygulanan ilgili standartlar tarif
edilmistir. Avrupa Direktifi numarasinin késeli parantezde gériinmesi standardin bu Direktife gére
dengelenmis oldugunu gosterir.

Standart bir kanun degil, belirli bir endiistride paydaslar arasinda gelistirilmis bir belgedir.
Standartlar bir Grtin veya ariin grubu igin normal gavenlik ve performans gerekliliklerini tanimlar.

Bu belgedeki kisaltmalar su anlama gelir:

ISO Uluslararasi Standardizasyon Kurulusu
IEC Uluslararasi Elektroteknik Komisyonu
EN Avrupa Standardi

TS Teknik Ozellikler

TR Teknik Rapor

ANSI Amerikan Ulusal Standartlar Enstitlisu
RIA Robotik Endustrisi Dernegi

CSA Kanada Standartlar Dernegi

Asagidaki standartlara uygunluk ancak bu el kitabindaki tiim montaj talimatlarina, gtivenlik
talimatlarina ve kurallara uyuldugunda garanti edilir.

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/EC)

Safety of machinery - Safety-related parts of control systems
Part 1: General principles for design
Part 2: Validation

Guvenlik kontrol sistemi, bu standartlarin gerekliliklerine gére Performans Seviye d (PLd) olarak
tasarlanmistir.

ISO 13850:2006 [Durdurma Kategorisi 1]

ISO 13850:2015 [Durdurma Kategorisi 1]

EN ISO 13850:2008 (E) [Durdurma Kategorisi 1 - 2006/42/EC]
EN ISO 13850:2015 [Durdurma Kategorisi 1 - 2006/42/EC]

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

Acil durum durdurma islevi, bu standarda gore bir Durdurma Kategorisi 1 olarak tasarlanmigtir.
Durdurma Kategorisi 1, durdurmayi gerceklestirmek icin motorlara giden gticle kontrol edilen bir
durdurmadir ve ardindan durdurma gerceklestirildiginde gug kaldirilir.
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1ISO 12100:2010
EN ISO 12100:2010 (E) [2006/42/EC]

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

UR robotlari, bu standardin ilkelerine gore degerlendirilir.

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

Robots and robotic devices - Safety requirements for industrial robots
Part 1: Robots

Bu standart, entegrasyonu yapan kisiye degil, robotun Ureticisine yoneliktir. Robot uygulamasinin
kurulum ve tasanmiyla ilgili oldugundan, ikinci bolim (ISO 10218-2), robotun entegrasyonu yapan
kisiye yoneliktir.

Standardin yazarlar dolayli olarak, geleneksel olarak citlerle ve i1sik perdeleriyle korunmus olan
geleneksel endistriyel robotlari da distinmustir. UR robotlari, gli¢ ve kuvvet sinirlandirmasi her
zaman etkin olacak sekilde tasarlanmistir. Dolayisiyla asagida bazi konseptler agiklanmis ve tarif
edilmistir.

Bir UR robotu tehlikeli bir uygulamada kullanildiginda, ek gtivenlik énlemleri gerekebilir, bakin bu
elkitabindaki 1.5. Glvenlik on pageb.

Aciklama:

* "3.24.3 Korunmus alan", gevre korumasiyla tanimlanir. Genellikle korunmus alan, insanlar
tehlikeli geleneksel robotlardan koruyan bir ¢itin arkasindaki bir alandir. UR robotlari, bir ¢itin
cevresiyle tanimlanan korunmus tehlikeli bir alan olmadiginda, isbirlik¢i givenlik islevlerini
sinirlandiran tiimlesik bir gli¢ ve kuvveti kullanarak, ¢it kullanmadan ¢alisacak sekilde
tasarlanmistir.

* "5.4.2 Performans gerekliligi". ISO 13849-1:2006'ya gore tim glvenlik islevleri, PLd olarak
yapilmistir. Robot, her eklemde artik kodlayici sistemleriyle yapilmistir ve nominal gavenlik
G/C'leri bir Kategori 31 ile yapilmistir. Bu kilavuza gére, biitiin giivenlik islevlerinin bir PLd
yapisi olusturmak icin nominal glvenlik G/C'lerinin Kategori 3 nominal glvenlik ekipmanlarina
baglanmasi gerekir.

* "5.7 Calisma modlari". UR robotlarinin farkli gaisma modlar yoktur ve dolayisiyla bir mod
secicileri bulunmaz.

* "5.8 Pendant kontrolleri". Bu béliim, tehlikeli bir koruma amach alan icinde kullanildiginda,
Teach Pendant'in koruyucu 6zelliklerini tanimlar. UR robotlar igbirlikgi kullanim igin
tasarlandigindan, geleneksel robotlardaki gibi tehlikeli koruma amach alan yoktur. UR
robotlarni programlamak, geleneksel robotlarn programlamaktan daha givenlidir. Operatér,
Uc yerlestirmeyi etkinlestirme cihazini birakmak zorunda kalmak yerine robotu dogrudan eliyle

11SO 13849-1'e gére, daha fazla bilgi icin Sézliige bakin.
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durdurabilir. Eger bir UR robotu tehlikeli bir korunmus uygulamaya kuruldugunda, bu
kilavuzda belirtildigi sekilde Ug¢ yerlestirmeyi etkinlestirme cihazi baglanabilir. Ek olarak,
ISO/TS 15066 madde 5.4.5 altindaki agiklamaya bakin.

* "5.10 isbirligi halindeki calisma gereklilikleri". UR robotlarinin isbirlikci giivenlik islevlerini
sinirlandiran gli¢ ve kuvveti her zaman etkindir. UR robotlarinin gérsel tasarimi, robotlarin
isbirligi islemleri icin kullanilabilecegini belirtir. Gli¢ ve kuvveti sinirlandirma iglevleri, ISO
10218-1 madde 5.10.5'e gore tasarlanmistir. Ek olarak, ISO/TS 15066 madde 5.5.4 altindaki
aciklamaya bakin.

* "5.12.3 Guvenlikle ilgili yumusak eksen ve alan sinirlandirmasi”. Bu guvenlik iglevi, yazihmla
yapilandirilabilen diger glvenlik islevlierinden biridir. Tim bu givenlik islevlerinin ayarlarindan
bir karma kodu olusturulur ve GUI'de bir guivenlik kontrolt kimligi olarak gosterilir.

ISO/TS 15066:2016

Robotlar ve robotik cihazlar - Endiistriyel robotlar icin gtivenlik gereklilikleri - [sbirlikci operasyon

Bu bir Teknik Spesifikasyon (TS) olup, bir standart degildir. Bir TS'nin amaci, belli bir endustri igin
kullanigl olup olmadiklarini gérmek igin, olgun olmayan bir gereklilik seti sunmaktir. Tanim olarak bir
TS, Avrupa Direktifleri altinda dengelenmek icin yeterince olgun degildir.

Bu TS, hem robot ureticisi, hem de robot entegrasyonunu yapan kisi i¢indir. UR robotlari, ham
robotlarin kendileriyle ilgili parcalara uygundur ve entegrasyonu yapan kisi, robotlarin
entegrasyonunu yaparken TS'yi kullanmayi segebilir.

Bu TS, isbirlik¢i robotlar alaninda ISO 10218 standartlarina ilaveten istege bagh kosullar ve rehberlik
sunar. Ana metne ek olarak TS'nin, yaralanmaya degil, agriya dayali gli¢ ve basing sinirlari igin
tavsiyeler sunan bir tablonun bulundugu bir A eki de igerir. Bu tablonun altindaki notlarin okunup
anlasiimasi 6nemlidir, ¢lnku sinirlarin birgogu, sadece ¢ekimser tahminlere ve kaynak arastirmasina
dayalidir. Bilimsel arastirmanin yeni sonuclari bulundukc¢a, gelecekte tim numaralar degisebilir. Ek
A, TS'nin gayri resmi ve istege bagl bir pargasidir ve bu nedenle entegrasyonu yapan bir kisi, Ek
A'daki sinir degerlerini kullanmadan TS ile uygunlugu belirtebilir.

ANSI/RIA R15.06-2012

Industrial Robots and Robot Systems - Safety Requirements

Bu Amerikan standardi, ISO standardi ISO 10218-1 ile ISO 10218-2'nin tek bir belgede birlestirilmis
seklidir. Dil, ingiliz ingilizce'sinden Amerikan ingilizce'sine degistirilir, ancak igerik aynidir.

Bu standardin ikinci bolimu (ISO 10218-2), Universal Robots icin degil, robot sisteminin
entegrasyonunu yapan kisidir.

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements

Bu Kanada standardi, ISO standardi ISO 10218-1 (yukariya bakin) ile -2'nin tek bir belgede
birlestirilmis seklidir. CSA, robot sisteminin kullanicisi icin ek kosullar ekledi. Robot entegrasyonunu
yapan kisinin bu gerekliliklerden bazilarini ele almasi gerekebilir.
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Bu standardin ikinci bolimu (ISO 10218-2), Universal Robots icin degil, robot sisteminin
entegrasyonunu yapan kisidir.

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/EC]

Electromagnetic compatibility (EMC)
Part 6-2: Generic standards - Immunity for industrial environments
Part 6-4: Generic standards - Emission standard for industrial environments

Bu standartlar, elektrikli ve elektromanyetik parazitlerin gerekliliklerini tanimlar. Bu standartlara
uymak, UR robotlarinin endustriyel ortamlarda iyi bir performans géstermesini ve diger ekipmanlara
zarar vermemesini saglar.

IEC 61326-3-1:2008
EN 61326-3-1:2008
Electrical equipment for measurement, control and laboratory use - EMC requirements

Part 3-1: Immunity requirements for safety-related systems and for equipment intended to perform
safety-related functions (functional safety) - General industrial applications

Bu standart, guvenlikle ilgili islevlerin uzatiimig EMC bagisiklik gerekliliklerini tanimlar. Bu standarda
uymak, diger ekipmanlar IEC 61000 standartlarinda tanimlanan EMC emisyon sinirlarini astiginda
bile UR robotlarinin givenlik iglevlerinin guvenlik sunmasini saglar.

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

Programmable controllers
Part 2: Equipment requirements and tests

Normal ve nominal gtivenlik 24V G/C'leri, diger PLC sistemleriyle glvenilir iletisim saglamak igin bu
standardin gerekliliklerine gére yapilmistir.

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

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up

Bu iki standart ¢cok benzerdir. Bunlar, bakim veya onarim sirasinda istenmeden yeniden
calistirmanin sonucu olarak ya da bir kontrol bakis acgisindan istenmeyen baslatma komutlarinin
sonucu olarak beklenmeyen baslatmalari dnlemenin glivenlik ilkelerini tanimlar.
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IEC 60947-5-5/A1:2005
EN 60947-5-5/A11:2013 [2006/42/EC]

Low-voltage switchgear and controlgear

Part 5-5: Control circuit devices and switching elements - Electrical emergency stop device with
mechanical latching function

Dogrudan a¢gma eylemi ve acil durum durdurma digmesinin givenlik kilidi mekanizmasi, bu
standarttaki gerekliliklere uygundur.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Bu standart, toz ve suya karsi korumayla ilgili muhafaza degerlendirmelerini tanimlar. UR robotlari,
bu standarda uygun bir IP koduyla tasarlanmis ve siniflandinimistir; robot ¢ikartmasina bakin.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

Appliance couplers for household and similar general purposes
Part 1: General requirements

Sebeke giris kablosu bu standarda uygundur.

ISO 9409-1:2004 [Tip 50-4-M6]
Manipulating industrial robots - Mechanical interfaces

Part 1: Plates

UR robotlarindaki arag flansi, bu standardin 50-4-M6 tipine uygundur. Tam uygun olmalarini
saglamak icin robot araglarinin bu standarda gére yapilmasi gerekir.

ISO 13732-1:2006
EN ISO 13732-1:2008 [2006/42/EC]

Ergonomics of the thermal environment - Methods for the assessment of human responses to
contact with surfaces

Part 1: Hot surfaces
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UR robotlari, ylzey sicaklik bu standartta tanimlanan ergonomik sinirlarin altinda kalacak sekilde

tasarlanmistir.

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

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

UR robotlari, elektrik garpmasina karsi koruma saglamak igin bu standarda uygun bir sekilde
yapilmistir. Bolum | Donanim Kurulum Kilavuzu on page3 altinda tanimlandigi gibi, bir koruyucu

toprak/kara baglantisi zorunludur.

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

Environmental testing

Part 2-1: Tests - Test A: Cold

Part 2-2: Tests - Test B: Dry heat

Part 2-27: Tests - Test Ea and guidance: Shock

Part 2-64: Tests - Test Fh: Vibration, broadband random and guidance

UR robotlan, bu standartlarda tanimlanan test yontemlerine gore test edilir.

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

Industrial communication networks - Profiles

Part 3: Functional safety fieldbuses - General rules and profile definitions

Bu standartlar, nominal gtivenlik iletisim veri yollarinin gerekliliklerini tanimlar.

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

Safety of machinery - Electrical equipment of machines
Part 1: General requirements

Bu standardin genel ilkeleri uygulanir.

URS 76
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IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
EN 60664-5:2007

Insulation coordination for equipment within low-voltage systems
Part 1: Principles, requirements and tests

Part 5: Comprehensive method for determining clearances and creepage distances equal to or less
than 2 mm

UR robotlarinin elektrik devresi, bu standarda uygun bir sekilde tasarlanmistir.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

Enjeksiyon kalip makineleriyle arabirim olusturmak igin E67 aksesuar modullyle donatilmis olan UR
robotlar bu standarda uygundur.
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1.18. Teknik Ozellikler

Robot tipi

Agirlik

Maksimum tagima kapasitesi
Mesafe

Eklem araliklar
Speed

Poz Tekrarlanabilirligi
Ayak izi

Serbestlik dereceleri

Kontrol Kutusu Boyutu (G x Y x D)

Kontrol kutusu G/C Baglanti noktalari

Alet G/C Baglanti noktalar
G/C Gig Kaynagi

iletisim

Programlama

Gurultd

IP siniflandirmasi

Temiz oda siniflandirmasi

Maksimum Ortalama Gui¢

Guc tiketimi

Kisa Devre Akim Degerlendirmesi (SCCR)

UR5
18,4kg/40,61b
5kg/111b

850 mm/33,5in

+ 360 ° for all joints

Eklemler: Maks. 180 °/s.Tool: Approx. 1 ™/g, /
Approx. 39.4 1/ .

ISO 9283'e gore £ 0,1 mm/ £ 0.0039 in (4 mil)
@149 mm/5,9in
6 rotating joints

462 mm x 418 mm x 268 mm /18,2 in x 16,5 in x
10,6 in

16 dijital giris, 16 dijital ¢ikis, 2 analog girig, 2 analog
cikis

2 dijital giris, 2 dijital cikis, 2 analog giris

24V 2 A'in Control Box

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

PolyScope graphical user interface on 12"
touchscreen

72 dB(A)

IP54

Robot Kol: ISO Sinif 5 ,Kontrol Kutusu: ISO Sinif 6
390 W

Tipik bir program kullanilarak yaklasik 390 W
200A

15 gelismis guvenlik islevi. Sunlara uygundur: EN

isbirligi islemi ISO 13849-1:2008, PLd ve EN ISO 10218-1:2011,
madde 5.10.5

Malzemeler Aluminium, PP plastic

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

Gic kaynagi 100-240 VAC, 50-60 Hz

TP Cable: Teach Pendant to Control Box 45m/177in
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Standart (PVC) 6 m/236 in¢g x 13,4 mm
Robot Kablosu: Robot Kolundan Kontrol Standart (PVC) 12 m/472,4 in¢ x 13,4 mm
Kutusuna (secenekler) HiFlex (PUR) 6 m/236 in¢g x 12,1 mm

HiFlex (PUR) 12 m/472,4in x 12,1 mm

1.19. Glvenlik Islevleri Tablolari

1.19.1. Table 1: Safety Functions (SF) Descriptions

NOT
Bu béliimde sunulan Giivenlik islevleri tablolan basitlestiriimistir. Kapsamli
surimlerine buradan ulasabilirsiniz: https://www.universal-robots.com/support

All safety functions are individual safety functions.
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Logic and

SFO0 and
SF1
Internal

SF2

outputs

Emergency
Stop There
are two
separate
Emergency
Stop safety
functions

Safeguard
stop
(Protective

INTERNAL  Stop)

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
Estop safety functions differ.

* SFO has a functional safety rating of PLd Cat3
with the worst-case stopping time, as if all joint
monitoring failed at the same time and after
524ms, then power is immediately removed
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
a Cat 2 stop per IEC 60204-1. For the functional
safety rating of the complete integrated safety
function, add the PFHd of the external protective
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).

Robot Arm

Robot Arm

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

int
SF3 P;:iltri]on Directly limits the set of allowed joint positions that the
_ joints can move to. Itis set directly in the safety setup  Joint (each)
Internal Limit (soft .
o part of the Ul where you can enter values. ltis a
axis limiting) o
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
SF4 Joint Speed the joints are allowed to perform. It is set directly in .
- Joint (each)
Internal Limit the safety setup part of the User Interface where you
can enter values. It can be used to limit fast joint
movements, for instance to limit risks related to
singularities.
Exceeding the joint torque limit (each joint) results in
SF5 Joint Torque a Cat 0 stop5 (per IEC 60204-1). This is not .
- , s . Joint (each)
Internal Limit 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
SF6 TCP Pose TCP positions. The second is the TCP orientation limit, TCP
Internal  Limit L . .
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.
TCP . . .
SF7 Exceeding the TCP speed limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
Speed TCP
Internal " 60204-1).
Limit
SF8 TCP Exceeding the TCP force limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
Internal Force 60204-1). Limits the external clamping force exerted by the TCP
Limit robot. See also Joint Torque Limit (SF5).
Joint Exceeding the momentum limit results in a Cat 0 stop5 (IEC
SF9 60204-1). The momentum limit is very useful for limiting
Speed L o ) Robot Arm
Internal Limit transient impacts. The Momentum Limit affects the entire
robot arm.
Kullanici Kilavuzu 81 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

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 quip
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.
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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 o
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

What is
controlled?

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.

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 ) 2 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-
TUV SISl : Sttipf}:;wer
USER Stop Category o PFHd
NORD : : : 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
Joint Position
SF3 Limit (soft axis Limits CatO NA 3.15E-07
limiting)
SF4 Joint Speed Limits Cat0 NA 3.15E-07
Limit
Joint Torque
SF5 Limitinternal  factory setting Cat0 NA 3.15E-07
factory setting
SF6 TCP Pose Limit Limits Cat0 NA 3.15E-07
SF7 TCP Speed Limits Cat0 NA 3.15E-07
Limit
IEC 61800-5-
TUV SISl : Stt?:pf:i::lwer
USER Stop Category o PFHd
NORD : : : 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
SF8 TCP Force Limit Limits CatO0 NA 3'2)35
SF9 Momentum Limit Limits CatO0 NA 3'2;5
SF10 Power Limit Limits Cat0 NA > ESE'
UR RINPUTobot  Output & 11O See Estop 4.41E-
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1.21. Gavenlik Yapilandirmasi

1.21.1. Onsoz

Robot, gelismis bir glivenlik sistemiyle donatiimistir. Robotun ¢alisma alaninin belirli 6zelliklerine
bagli olarak, guvenlik sisteminin ayarlarinin, tim personelin ve robotun etrafindaki ekipmanin
guvenligini garanti edecek sekilde yapilandirimasi gerekir. Entegrasyonu yapan Kisinin yapmasi
gereken ilk ig, risk degerlendirmesi tarafindan tanimlanan ayarlan uygulamaktir. Givenlik sistemi
hakkindaki ayrintilar igin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

inf UYARI
1. Guvenlikle ilgili islevlerin ve arabirimlerin kullanim ve yapilandirmasi,
entegrasyonu yapan kisinin 6zel bir robot uygulamasi icin gerceklestirdigi risk
degerlendirmesine goére gerceklestiriimelidir, bakin Donanim Kurulum
Kilavuzu.

2. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesine
gére ve robot kolu ilk defa ¢alistinimadan énce, kurulum ve programlamayla
ilgili gvenlik yapilandirmasi ayarlarn uygulanmaldir.

3. Bu ekrandan ve alt sekmelerinden erigilebilir tim glvenlik ayarlarinin,
entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesine
gOre ayarlanmasi gerekir.

4. Entegrasyonu yapan kisinin, glivenlik yapilandirmasi ayarlarindaki tim
degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisinin risk degerlendirmesine uygun bir
sekilde gerceklestiriimesini saglamasi gerekir.

5. Entegrasyonu yapan kisinin, 6rnegin parola korumasini kurarak, yetkisiz
kisilerin gtivenlik yapilandirmasini degistirmesini 6énlemesi gerekir.

Safety Configuration screen can be accessed from the Welcome screen (see 1.22.5.
Karsilama Ekrani on page116) by pressing the Program Robot button, selecting the
Installation taband tapping safety. Glvenlik yapilandirmasi parola korumalidir, bakin 1.21.8.
Parola Kilidi on page9%4.
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& Dosya 03:51:08 CCCC O
Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
S el T Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ GenelLimitler | Eklem Limitleri | Bélge Sirlan | Guwvenlik G/C |
G/C Ayarlan TEHLIKE: Risk degerlendirmesiyle tammlananlardan farkh glivenlk
parametrelerinin kullamlmas:, tehlikelere veya risklere neden olabilir.
@ Giivenlik
Dediskenler
MODBUS Givenlik On Ayanni Segin:
Ozellikler Ny

Yumusak Gecis

Konveydr Takibi Bu tabloda secilen én ayann dederleri bulunuyor:

EtherNet/IP Limit Maksimum Normal Mod
PROFINET Kuwwet maks: 250 N 150
Gig maks: 1000 W 300
Varsayillan Program
Hiz maks: 5000 mm/sn 1500
Yikle/Kaydet
@ UK EAIVEE Momentum maks: 100 kg m/sn 25

‘ Gelismis Ayarlar...

Givenlik parolasi | | | Kilidi Ac |

Guvenlik ayarlari, robot kolunun hareketlerini sinirlandirmak icin kullanilan bir dizi sinir degerlerinden
ve yapilandinlabilir girislerin ve cikiglarin gavenlik islevi ayarlarindan olusur. Bunlar, glivenlik
ekraninin asagidaki alt sekmelerinde tanimlanmistir:

* General Limits alt sekmesi, robot kolunun maksimum kuvvetini, gdcd, hizinive

momentumunu tanimlar. Bir insana ¢carpma veya ¢evresindeki bir esyayla ¢carpisma riski
Ozellikle cok ylksekse, bu ayarlarin disik degerlere ayarlanmasi gerekir. Risk dusiikse, daha
yuksek genel sinirlar, robotun daha hizli hareket etmesini ve gevresine daha fazla glic
harcamasini saglar. Daha fazla bilgi icin bakin 1.21.10. Genel Limitler on page95.

Joint Limits alt sekmesi, eklem hiziile eklem konumu sinirlarindan olugur. Eklem hizi
sinirlari, bireysel eklemlerin maksimum agisal hizini tanimlar ve robot kolunun hizini daha fazla
sinirlamak icin kullanilir. Eklem konumu sinirlari, bireysel baglantilarin (eklem alanindaki) izin
verilen konum araligini tanimlar. Daha fazla bilgi igin bakin 1.21.11. Eklem Limitleri on page98.

Boundaries alt sekmesi, robot TCP'si igin (Kartezyen alaninda) guvenlik dizlemlerini ve bir
takim oryantasyonu sinirini tanimlar. Guvenlik diizlemleri ya robot TCP'sinin konumu icin sert
sinirlar olarak, ya da Azaltilmis modu gavenlik sinirlarini etkinlestirmek igin tetikleyiciler olarak
yapilandirilabilir (bakin 1.21.12. Bélge Sinirlari on page99.1.21.6. Guvenlik Modlari on
page93). Arag oryantasyonu siniri, robot TCP'sinin oryantasyonuna bir sert sinir getirir. Diger
ayrintilar igin bakin

Safety I/0 sekmesi,yapilandirilabilir girigler ve cikislar icin glvenlik iglevlerini tanimlar
(bakin 1.24.2. G/C Sekmesi on page125). Ornegin Acil Durum Durdurma, bir giris olarak
yapilandirilabilir. Daha fazla bilgi icin bakin 1.21.13. Guvenlik G/C on page106.
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1.21.2. Glvenlik Yapilandirmasini Degistirme

Guvenlik yapilandirmasi ayarlari ancak entegrasyonu yapan Kisi tarafindan gergeklestirilen risk
degerlendirmesine uygun bir sekilde degistirilmelidir.

Guvenlik yapilandirmasini degistirmek igin dnerilen prosedur asagidaki sekildedir:

1. Degisikliklerin, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk degerlendirmesine
uygun oldugundan emin olun.

2. Gilvenlik ayarlarini, entegrasyonu yapan kisi tarafindan gerceklestirilen risk
degerlendirmesiyle tanimlanan uygun seviyeye ayarlayin.

3. Guvenlik ayarlarn uygulandigini dogrulayin.

4. Asagidaki metni kullanim kilavuzlarina ekleyin: "Robotun yakininda ¢calismadan énce, glivenlik
yapilandirmasinin beklendigi gibi olmasini saglayin. Bu, érnegin PolyScope'un sag Ust
kosesindeki kontrol toplami incelenerek dogrulanabilir (bakin, PolyScope Kilavuzu
icinde 1.21.5. Glvenlik Kontrol Toplami on the next page).

1.21.3. Guvenlik Senkronizasyonu ve Hatalar

GUI'nin yukledigi robot kurulumuyla karsilastinildiginda, uygulanan givenlik yapilandirmasinin
durumu, ekranin sol tarafindaki Sa fety metninin yanindaki kalkan simgesiyle gdsterilir. Bu
simgeler, gecerli duruma hizl bir gésterge sunar. Bunlar asagida tanimlanmistir:

Yapilandirma Senkronize Edilmis
GUI kurulumunun o sirada uygulanmis glivenlik yapilandirmasiyla ayni oldugunu gosterir. Hicbir
degisiklik yapiimadi.

Yapilandirma Degistirilmis
GUI kurulumunun o sirada uygulanmis guvenlik yapilandirmasindan farkh oldugunu gdsterir.

Guvenlik yapilandirmasi diizenlenirken, kalkan simgesi size gecerli ayarlarin uygulanip
uygulanmadigini bildirir.

Safety sekmesindeki metin alanlarinin herhangi biri, gegersiz herhangi bir giris iceriyorsa, giivenlik
yapilandirmasi hatali bir durumdadir. Bu birkag yontemle belirtilmistir:

1. Ekranin sol tarafindaki Sa fety metninin yaninda kirmizi bir hata simgesini gérintdlenir.

2. Hatal alt sekme(ler), Ustte kirmizi bir hata simgesiyle isaretlidir.

3. Hata iceren metin alanlar kirmizi bir arka planla isaretlenmisgtir.
Hatalar oldugunda ve Installation sekmesinden ¢ikmaya ¢alisildiginda, asagidaki seceneklerin
bulundugu bir iletisim kutusu goérandr:

1. Sorunu(lari) tim hatalar giderilecek sekilde ¢dzln. Bu, ekranin sol tarafindaki Safety
metninin yaninda artik kirmizi hata simgesi gérintilenmediginde gérundir.

2. Daha énce uygulanan glvenlik yapilandirmasina geri déntin. Bu, tum degisiklikleri gz ardi
eder ve istediginiz secilen hedefe devam etmenize izin verir.
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Hicbir hata olmadigi ve uzaklasmaya calisildiginda, asagidaki seceneklerin bulundugu farkl bir
iletisim kutusu gorunur:

1. Degisiklikleri uygulayin ve sistemi yeniden baslatin. Bu, glivenlik yapilandirmasi
degisikliklerini sisteme uygular ve yeniden baslatilir. Not: Bu, herhangi bir degisikligin
kaydedildigi anlamina gelmez; bu sirada robot kapandiginda, Gilvenlik yapilandirmasi da
dahil, robot kurulumu tzerinde yapilan tim degisiklikler kaybolur.

2. Daha énce uygulanan glvenlik yapilandirmasina geri déntin. Bu, tim degisiklikleri gz ardi
eder ve istediginiz secilen hedefe devam etmenize izin verir.

1.21.4. Toleranslar

Robot Kolu, guvenlik ihlallerini dnleyen timlesik toleranslar kullanir. Bir glivenlik toleransi, givenlik
sinirnyla maksimum calisma degeri arasindaki farktir. Ornegin genel hiz toleransi -150 mm/sn'dir.
Bu, kullanici 250mm/sn'lik bir hiz sininni yapilandirdiginda, maksimum ¢alisma hizinin 250 - 150 =
100mm/sN olaca@i anlamina gelir. Glivenlik toleranslari, givenlik ihlallerini énlerken, program
davranisindaki dalgalanmalara izin verir. Ornegin agir bir tagima kapasitesini islerken, Robot
Kolunun programlanan bir gezingeyi izlemek icin kisa bir stire normal maksimum c¢alisma hizinin
ustlinde galismasini gerektiren durumlar olabilir. BOyle bir durumun bir 6rnegi, 12.1 sekilde
gOsterilmistir.

UYARI
Toleranssiz sinir degerleri kullanilarak her zaman bir risk degerlendirmesi gereklidir.

UYARI
Toleranslar, yazilim siriimine ézeldir. Yazilimi glincelleme, toleranslan
degistirebilir. Strtiimler arasindaki degisiklikler icin yayin notlarina basvurun.

Safety speed limit

- . N - Maximum operational speed

Speed
A
1
I
|
I
\
/
\
|
|
|
1
/

/ "~ _ Actual speed

Time

Glivenlik toleransi 6rnegi.

1.21.5. Guvenlik Kontrol Toplami

Ekranin sag st kdsesindeki metin, robotun o sirada kullandigi gtivenlik yapilandirmasinin 6zel bir
temsilini sunar. Metin degistiginde, bu durum gecerli gtivenlik yapilandirmasinin da degistirildigini
belirtir. Kontrol toplamina tiklandiginda, gecerli giivenlik yapilandirmasi hakkindaki ayrintilar
goérantdlenir.
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1.21.6. Guvenlik Modlari

Normal kosullar altinda, (6rnegin, hi¢bir koruyucu durdurma devrede olmadiginda), glivenlik sistemi,
her birinin iligkili bir giivenlik sinirlar seti bulunan asagidaki giivenlik modlarindan birinde ¢alisir:

Normal mod
Varsayilan olarak etkin olan gtivenlik modu;

Azaltilmis Modu
Azaltilmig mod, robotun Alet Merkez Noktasi (TCP) bir Tetikleyici Azaltilmis modu dizleminin
(bakin 1.21.13. Glvenlik G/C on page106) 6tesine yerlestirildiginde veya yapilandinlabilir bir
giris (bakin 1.21.12. Bolge Sinirlari on page99) kullanilarak tetiklendiginde etkindir

Kurtarma Modu
Robot kolu diger modlardan birini (6rnegin Normal veya Azaltilmis modunu) ihlal ettigi ve bir
Durdurma Kategorisi 0 olustugu takdirde, IEC™60204-1'e gbre, ayrintilar icin S6zlige bakin. Bu
mod, Hareket Sekmesi veya Serbest siirlig kullanilarak robotun izin verilen alana yavasca geri
dénmesine izin verir. Bu modda robot icin programlar ¢alistirilamaz.

UYARI
Eklem konumu, TCP konumu ve TCP yéndii sinirlan Kurtarma modunda devre disidir,
dolayisiyla robot kolunu sinirlar dahilinde geri kaydirirken dikkat edin.

Safety Configuration ekraninin alt sekmeleri, kullanicinin Normalve Azaltilmig modu igin ayn
glvenlik sinin setleri tanimlamasina izin verir. Alet ve eklemler, hiz ve momentum icin Azaltilmig mod
sinirlarinin, Normal modu igin olanlardan daha kisitlayici olmasi gerekir.

Etkin sinir setinin bir giivenlik siniri ihlal edildiginde, robot kolu bir Durdurma Kategorisi 0
gerceklestirir. Robot kolu calistirildiginda érnegin bir eklem konum siniri veya givenlik siniri gibi etkin
bir giivenlik siniri zaten ihlal edilmigse, Kurtarma modunda baslar. Bu, robot kolunu guvenlik sinirlari
dahilinde geri kaydirma imkani verir. Kurtarma modundayken, robot kolunun hareketi, kullanici
tarafindan 6zellestirilemeyen bir sabit sinir setiyle sinirlidir. Kurtarma modu sinirlarn hakkindaki
ayrintilar igcin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu.

1. IEC 60204-1'e gore, daha fazla bilgi icin S6zlige bakin.<

1.21.7. Serbest Strus Modu

Serbest stirtis modundaysa (bakin Elle Yonlendir on page124) ve robot kolunun hareketi bazi
sinirlara yaklasirsa, kullanici bir itme guicl hisseder. Bu gli¢, robot TCP'sinin konum, oryantasyon ve
hizindaki sinirlar ve baglantilarin konum ve hizi igin olusturulur.

Bu itme glcinin amaci, kullaniclya gecerli konum veya hizin bir sinira yakin oldugunu bildirmek ve
robotun bu siniri ihlal etmesini dnlemek. Ancak kullanici tarafindan robot koluna yeterli gli¢
uygulandiginda, sinir ihlal edilebilir. Robot kolu sinira yaklastik¢a, glictin bayuklugua artar.
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Geri siris

Frenler indirildiginden, Serbest siirtis modunda robot baglantilar nispeten az glgle hareket
ettirilebilir. Robot frenleri indirildiginde, robot kolunu baslatma sirasinda ufak titresimler
gdzlemlenebilir. Ornegin robotun carpismaya yaklasmasi gibi bazi durumlarda bu titresimler
istenmez ve robot kolunun tim frenlerini indirmeden belirli baglantilan zorla istediginiz bir konuma
hareket ettirmek icin Geri Stirtis 6zelligi kullanilabilir.

Geri sdrtgu etkinlestirmek igin:

1. Baglantilarin gliciini etkinlestirmek icin AC tusuna basin. Robotun durumu "Bosta" olarak
ayarlanmigtir. Frenleri indirmeyin (yani BASLAT tusuna basmayin).

2. Serbest slirtis digmesine basili kalin. Robotun durumu "Geri siriis" olarak degisir.

3. Serbest siirtis digmesi devrede/basili oldugu slirece ancak énemli bir basing uygulanan
baglantilardaki frenler indirilir. Geri sdirtis kullanildiginda, robot zor hareket ettirilir.

1.21.8. Parola Kilidi

Ekranin altindaki beyaz metin alanina dogru guvenlik parolasi (bakin 1.26.3. Parolayi Ayarla on
page212) girilene ve Kilidi A¢ dugmesine basilana kadar bu ekrandaki tim ayarlar kilitlenir. Kilitle
digmesi tiklanarak ekran tekrar kilitlenebilir. Gavenlik yapilandirmasi ekranindan uzaklasildiginda
Guvenlik sekmesi otomatik olarak kilitlenir. Ayarlar kilitliyse, ekranin sol tarafindaki Guvenlik
metninin yaninda bir kilit simgesi goérandr. Ayarlann kilidi acildiginda, bir kilit agma simgesi gosterilir.

NOT
@ Guvenlik Yapilandirmasi ekraninin kilidi agildiginda robot kolu kapandigini
unutmayin.

1.21.9. Uygula

Guvenlik yapilandirmasinin kilidi agildiginda, degisiklikler yapilirken robot kolu kapanir. Degisiklikler
uygulanmadan veya geri yiklenmeden ve baslatma ekranindan bir manuel glici agcma
gerceklestiriimeden dnce robot kolu ¢alistirilamaz.

Kurulum sekmesinden ayrilmadan dnce, giivenlik yapilandirmasiyla ilgili tiim degisikliklerin
uygulanmasi veya geri alinmasi gerekir. App1y digmesine basilmadan ve onaylama
gerceklestiriimeden dnce bu degisiklikler devreye girmez. Onay, robot kolundaki degisikliklerin gézle
kontrolunu gerektirir. Gosterilen bilgi, glivenlik nedeniyle Sl Birimlerinde verilmigtir. Onay iletisim
kutusunun bir 6rnegi asagida gosterilmistir.
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fGeneI Limitler | Eklem Limitleri | Bolge Sinirlan | Gavenlik G/C | Diger |
Limit Mormal Mod Azaltilmis modu
Kuwvet 150,00 120,00 M
Glg 300,00 200,00 W
Hiz 1,50 0,75 mfsn
Mormentum 25,00 10,00 kg misn
Guvenlik Yapilandirmasimi Onayla ‘ | Reddet

Ayrica onaylandiginda degisiklikler otomatik olarak gecerli robot kurulumunun bir parcasi olarak
kaydedilir. Robot kurulumunu kaydetme hakkinda daha fazla bilgi igin bakin 1.24.5. Kurulum —
Yikle/Kaydet on page128.

1.21.10. Genel Limitler

Genel guvenlik sinirlarn, robot TCP'sinin dogrusal hizini ve onun ¢evreye uyguladigi gici sinirlamak
icin kullanilir. Bunlar asa@idaki degerlerden olusur:

Kuvvet
Robot TCP'sinin ortam lizerinde uyguladigi maksimum giiclin bir siniri.

Glg
Tasima kapasitesinin, ¢evrenin degil, robotun bir parcasi oldugu disiinildiginde, robotun
cevrede olusturdugu maksimum mekanik is siniri.

Hiz
Robot TCP'nin maksimum dogrusal hizi igin bir sinr.

Momentum
Robot kolunun maksimum momentumui igin bir sinir.

Kurulum dahilindeki genel guvenlik sinirlarini yapilandirmanin iki yolu vardir; ileride daha ayrintili
olarak aciklanacak olan Temel Ayarlarve Gelismis Ayarlar.
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Genel glivenlik sinirlarini tanimlamak sadece aracin sinirlari tanimlayip, robot kolunun genel
sinirlarini tanimlamaz. Bu, bir hiz siniri belirtiimesine ragmen, robot kolunun diger parcalarinin bu
sinirlamanin aynisina uyacagini garanti etmedigi anlamina gelir.

Serbest stiriis modundaysa (bakin Elle Yonlendir on page124) ve robot TCP'sinin gegerli hizi Hiz
sinirina yakinsa, kullanici, hiz sinira yaklastikga biytkligu artan bir itme gtict hisseder. Gig, gegerli
hiz yaklasik 250 mm/sn sinirinda oldugunda olusturulur.

Temel Ayarlar

Varsayilan ekran olarak gésterilen baslangi¢ genel sinirlari alt panosunda, Normal ve Azaltiimig
modlarindaki kuvvet, gi¢, hiz ve momentum sinirlar icin Snceden tanimlanmis asagidaki dort deger
takimina sahip bir kaydirici vardir.

Ozel deger setleri GUI'de gosterilir. Onceden tanimli deger setleri, sadece tavsiye amachdir ve
gergek bir risk degerlendirmesi teskil etmezler.

Geligmig Ayarlara Gegis

Onceden ayarlanan deger setlerinin hicbir tatmin edici olmadiginda, gelismis genel sinirlar ekranina
gecmekicin Advanced Settings. .. digmesine basilabilir.

Geligmig Ayarlar

O Dosya 03:51:08 CCCC O
Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
4. TCP Yapilandirmasi Guvenlik Yapilandirmasi
Mont aj [ GenelLimitler |~ Eklem Limitleri | Bélge Sinrlan |”  Guwvenlik G/G |
G/C Ayarlan Limit Maksimum Normal Mod Azaltilmis modu
@ Giivenlik Kuwet maks: 250 N 150 25N
Degiskenler Glig maks: 1000 W 300 oW
MODBUS Hiz maks: S000 mmysn -150 mm/sn
Bzellikler Momentum maks: 100 kg m/sn -3 kg m/sn

Yumusak Gecis
Konveydr Takibi
EtherMet/IP
PROFINET
Varsayillan Program

H Yiikle/Kaydet

‘ Temel Ayarlar... ‘

| Kilitle | | Uygula |

Burada, 1.21.10. Genel Limitler on the previous page altinda tarif edilen genel sinirlarin her biri,
digerlerinden bagimsiz olarak degistirilebilir. Bu, ilgili metin alanina dokunularak ve yeni deger

girilerek yapilir. Sinirlarin her biri i¢in kabul edilen en yiksek deger, Max imum adindaki siitunda
siralanmistir.
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Kuvvet siniri, 100 N ile 250 N arasindaki bir deger olarak ayarlanabilir, gii¢ sinirysa 80 W ile 1000 W
arasindaki bir deger olarak ayarlanabilir.

Not: Onu tetiklemek icin bir guivenlik diizlemi veya yapilandinlabilir giris ayarlanmadiginda Azaltiimis
modundaki sinirlarin alanlari devre disi birakilir (daha fazla ayrnintiigin bakin 1.21.13. Glvenlik

G/C on page106). Ayrica Azaltiimis modundaki Hizve Momentum sinirlan, Normal modundakilerden
daha ylksek olmamalidir.

Her sinirin toleransi ve birimi, ona tekabul eden siranin sonunda siralanmigtir. Bir program calisirken,
robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen tim degerleri asmayacak sekilde
ayarlanir (bakin 1.21.4. Toleranslar on page92). Tolerans degeriyle birlikte goriintilenen eksi
isaretinin ancak toleransin gergekte girilen degerden cikartildigini belirtmek igin kullanildigini
unutmayin. Robot kolu (toleranssiz) sinirn astigi takdirde guivenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0
gerceklestirir.

UYARI
Hiz sinir sadece robot TCP'ye uygulanir ve bu nedenle robot kolunun diger
kisimlarinin tanimlanan degerden daha hizl hareket edebilir.

Temel Ayarlara Gegis

Basic Settings... digmesine basildiginda, temel genel sinirlar ekranina déner ve tim genel
sinirlar Varsayilan 6n ayarlarina sifirlanir. Bu, 6zellestirilmis herhangi bir degerin kaybolmasina
neden olursa, eylemi onaylamak i¢in acilan pencere iletisim kutusu gdsterilir.
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1.21.11. Eklem Limitleri

& Dosya 03:51:08 CCCC O
Program | A Kurulum rHareket Ettir rGIC rGl:lrlh:lk |
S el T Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj ( Genel Limitler |~ Eklem Limitleri | Bélge Sinirlan | Givenlik G/C_|
G/C Ayarlan Asagidaki eklem limitlerinden her biri bagimsiz olarak yapilandiniabilir:
@ Giivenlik (D Maksimum hiz
[+, ] Pozisyon arahd
Dedgiskenler
MODBUS
Ozellikler Eklemler Arahk Normal Mod Azaltilmis modu
Yumusak Gecis Minimum — Maksimum Minimum  Maksimum
Taban  -353 — 363 ° | -353” 363| RV
Konveydr Takibi
omuz -363 — 363 ° | _363” 363| RN
EtherMet/IP
Dirsek ~ -363 — 363 ° ‘ _363H 363‘ RN
PROFINET
Bilekl  -363 —363° ‘ _363H 363‘ +3°/3°
Varsayillan Program Bilek 2 363 — 363 ° ‘ ‘363H 363‘ $3°)-3°
[ vikie/caydet Bk 3 363 —363° | 363 363| +3°/3°
| Kilitle | | Uygula |

Eklem sinirlari, eklem alanindaki bireysel eklemlerin hareketini kisitlar, yani Kartezyen alanina degil,
daha ¢ok eklemlerin dahili (d6ngusel) konumuna ve déngusel hizlarina isaret ederler. Alt panonun
st kisimdaki radyo diigmeleri sayesinde eklemler icin bagimsiz olarak Maksimum Hiz ve Konum
Araligi ayarlanabilir.

Serbest stirtis modundaysa (bakin Elle Ydnlendir on page124) ve bir eklemin gecerli konumu veya
hizi sinira yakinsa, kullanici, eklem sinira yaklastikga blyiklGgu artan bir itme gicu hisseder. Gig,

eklem hiz1 yaklasik 20 °/s hizi sininnda oldugunda veya eklem konumu yaklasik 8 ° konum sinirinda
oldugunda olusturulur.

Bilek 3 konum araligi varsayilan olarak sinirsizdir. Robota baglh kablolarn kullanirken, kablo
gerilmesini ve koruyucu durdurmalari énlemek icin énce Bilek 3 icin Sinirsiz Aralik onay kutusundaki

isareti kaldirmaniz gerekir.

Maksimum Hiz

Bu secgenek, her eklemin maksimum acisal hizini tanimlar. Bu, ilgili metin alanina dokunularak ve
yeni deger girilerek yapilir. Kabul edilen en yliksek deder, Maximum adindaki situnda siralanmistir.

Degerlerden higbiri toleransi degerinin altinda ayarlanamaz.

Onu tetiklemek icin bir glvenlik dizlemi veya yapilandinlabilir giris ayarlanmadiginda Azaltilmis
modundaki sinirlarin alanlari devre disi birakildigini unutmayin (daha fazla ayrinti icin bakin 1.21.13.
Guvenlik G/C on page106). Ayrica Azaltilmis modundaki Hiz ve Momentum sinirlari, Normal
modundakilerden daha ylksek olmamalidir.
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Her sininn toleranslari ve birimi, ona tekabil eden siranin sonunda siralanmistir. Bir program
calisirken, robot kolunun hizi otomatik olarak, tolerans disinda girilen tim degerleri asmayacak
sekilde ayarlanir (bakin 1.21.4. Toleranslar on page92). Her tolerans degeriyle birlikte gériintiilenen
eksi isaretinin ancak toleransin gercekte girilen degerden cikartildigini belirtmek icin kullanildigini
unutmayin. Yine de bazi baglantilanin acgisal hizi, (toleranssiz) girilen degeri asarsa, glvenlik sistemi
bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

Konum Aralidi

Bu ekran, her eklemin konum araligini tanimlar. Bu, ilgili metin alanlarn dokunularak ve alt ve st
eklem konumu sinirt igin yeni deg@erler girilerek yapihr. Girilen araligin, Range basligindaki sutunda
siralanan degerler dahilinde olmasi gerekir ve alt sinir, Gst siniri gegemez.

Not: Onu tetiklemek igin bir giivenlik diizlemi veya yapilandinlabilir giris ayarlanmadiginda Azaltilimis
modundaki sinirlarin alanlari devre disi birakilir (daha fazla ayrintiigin bakin 1.21.13. Glvenlik
G/C on page106).1.21.12. Bélge Sinirlari below ve

Her sininn toleranslari ve birimi, ona tekabiil eden siranin sonunda siralanmistir. ilk tolerans degeri,
minimum deger icin, ikincisiyse maksimum deger icin gecerlidir. Ongériilen gezinge boyunca
hareket etmeye devam ederse, bir eklemin konumu, ilk toleransin girilen minimum degerine eklenip,
ikinci toleransin girilen maksimum degerden ¢ikartiimasindan elde edilen menzili asmak lGzere
oldugunda program yurutmesi iptal edilir. Her tolerans degeriyle birlikte géruntilenen eksi isaretinin
ancak toleransin gercekte girilen degerden c¢ikartildigini belirtmek icin kullanildigini unutmayin. Yine
de baglanti konumu girilen aralidi asarsa, guvenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirir.

1.21.12. Bolge Sinirlari

Bu sekmede, glvenlik dizlemlerinden olusan alan sinirlarini ve robot araci oryantasyonunun izin
verilen maksimum sapmasi sinirini yapilandirabilirsiniz. Ayrica Azaltilmis moduna gegisi tetikleyen
dizlemler tanimlamak da mimkdnddar.

Guvenlik duzlemleri, robot TCP'yi tanimlanan diizlemlerin dogru tarafinda kalmaya ve bunlarin
icinden gegcmemeye zorlayarak, robotun izin verilen ¢alisma alanini kisitlamak igin de kullanilabilir.
Maksimum sekiz guivenlik diizlemi yapilandirilabilir. Aracin oryantasyonu tzerindeki sinirlama, robot
aracinin oryantasyonunun, istediginiz oryantasyondan belirtilen bir miktardan daha fazla
sapmamasini saglamak icin kullanilabilir.

UYARI

Guvenlik dizlemlerini tanimlamak sadece TCP'yi sinirlayip, robot kolu igin genel
siniri sinirlamaz. Bu, bir glivenlik diizlemi belirtiimesine ragmen, robot kolunun diger
parcalarinin bu sinirlamaya uyacag@ini garanti etmedigi anlamina gelir.

Her alan sininnin yapilandirmasi, gecerli robot kurulumunda tanimlanan 6zelliklerden birine dayanir
(bakin 1.24.12. Kurulum — Sekiller on page 143).
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NOT

@ istediginiz tiim sinir limitlerini yapilandirmak icin gereken tiim 6zellikleri olusturmaniz
ve glvenlik yapilandirmasini diizenlemeden énce bunlara uygun adlar atamaniz
tavsiye edilir. Giivenlik sekmesinin kilidi agildiginda robot kolu kapandigindan, (robot
TCP'nin gecgerli konumunu ve yoninu iceren) Too1 6zelliginin ve Serbest Surls
modunun (bakin Elle Yonlendir on page124) kullanilamayacagini unutmayin.

Serbest stirtis modundaysa (bakin Elle Ydnlendir on page124) ve robot TCP'sinin gecgerli konumu bir
glivenlik diizlemine yakinsa veya robot aracinin oryantasyonunun istediginiz oryantasyondan
sapmasi belirtilen maksimum sapmaya yakinsa, kullanici TCP bu sinira yaklagtikca buyukliga artan
bir itme glict hisseder. Giig, TCP yaklasik 5 cm glvenlik diizleminde veya aracin oryantasyonunun
sapmasi belirtilen maksimum sapmadan yaklasik 3 ° uzakta oldugunda olusturulur.

Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi bir dizlem tanimlandigi ve TCP bu siniri astiginda, gtivenlik
sistemi Azaltilmig moduna geger ve bu da Azaltilmis modu guvenlik ayarlarini uygular. Tetikleyici
duzlemleri, robot kolunun bunlarin icinden gegmesine izin vermeleri disinda, normal glvenlik
dizlemleriyle ayni kurallara uyar.

Yapilandinlacak bir sinir segme

Sekmenin sol tarafindaki Safety Boundaries panosu, yapilandirilacak alan sinirini segcmek igin
kullanilir.

Bir gtivenlik diizlemini ayarlamak icin, panoda siralanan Ustteki sekiz giristen birini tiklatin. Secilen
guvenlik diizlemi zaten yapilandinimigsa, dizlemin ilgili 3B goértintiisi bu panonun sagindaki 3B
Gorinimd icinde vurgulanir (sonraki sayfadaki 3B gorsellestirmesine bakin). Givenlik dizlemi,
sekmenin altindaki Giivenlik Diizlem Ozellikleri bélimiinde ayarlanabilir (bakin sonraki sayfada
Guvenlik dizlemi yapilandirmasina bakin).

Robot aracinin oryantasyon alan sinirini yapilandirmak igin Takim Siniri girigini tiklatin. Sinirin
yapilandirmasi, sekmenin altindaki Takim Sinin Ozellikleri béliimiinde belirtilebilir (bakin sayfa
101'deki Alet Siniri yapilandirmasi).

Alan sinirinin 3B gérintilemesini agmak/kapatmak icin & / digmesine tiklayin. Bir alan siniri
etkinse, glivenlik modu (bakin Guvenlik modu on page105), asagidaki simgelerden biriyle belirtilir &
/@] /DO,

3B gériintiilemesi

3B Goérunumu, yapilandinimig guavenlik diizlemlerini ve robot araci igin oryantasyon alan siniryla
birlikte robot kolunun gecerli konumunu gorintiler. Givenlik Sinirlar bélimuandeki goéranarlaga
degistirmenin secildigi (yani simgenin gérindigu) yapilandirilmig tim alan girigleri, o sirada segilen
alan siniriyla birlikte gértntdlenir.

(Etkin) guvenlik dizlemleri sari ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin
yerlestiriimesine izin verilen dizlem tarafini belirten kiicik bir okla gésterilir. Tetikleyici dizlemleri
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mavi ve yesil renkte goérintilenir. K¢k bir ok, dizlemin Azaltiimis moduna gegisi tetiklemeyen
tarafini gosterir. Sekmenin sol tarafindaki panoda bir glivenlik dizlemi secildiginde, ilgili 3D sunumu
vurgulanir.

Arac oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli oryantasyonunu belirten bir
vektdrle gosterilir. Koninin ici, takim oryantasyonu (vektdri) igin izin verilen alani temsil eder.

Bir dlizlem veya takim oryantasyonu alan siniri yapilandiriimissa, ancak etkin degilse, ekran gri olur.
Blyute¢ simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmagi sirtikleyerek
gorinimi degistirebilirsiniz.

Giivenlik diizlemi yapilandirmasi

Sekmenin altindaki Giivenlik Diizlem Ozellikleri bolimii, sekmenin sol tst kismindaki Giivenlik
Sinirlan panosunda segilen glvenlik diizleminin yapilandirmasini tanimlar.

& Dosya 03:51:11 CCCC O
Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
e A E L Guvenlik Yapilandirmasi
Montaj [ Genel Limitler |~ Eklem Limitleri [ Bélge Sinirlan | Givenlik G/C_|
Guvenlik Bélge Simirlan 3B Goérdnamo
G/C Ayarlan -
Safety plane 0 D & S ¥
G lik
@ Hvert Safety plane 1 U j
Degigkenler Safety plane 2 9]
MODBUS Safety p 3 |:|
;
™ Safety plane 4
Bzellikler e [©]
Safety plane 5 |:| l_' ;
Yumusak Gegis Safety plane 6 l:l L
Konveydr Takibi Safety plane 7 |:| - Al
kg
EtherNet/IP Ug Ekipman Sinir |:| uu’u‘“'
L LTS
PROFINET Gavenlik Duzlemi Ozellikleri
Dizlem Bélge sinirlan kisitlama
varsayilan Program |Safety plane 1 ‘ ‘D Normal ‘v‘
Yiikle/Kaydet .
@ ukle/Kayde Ozelligi Kopyala Kaydirma
o B [ dam
| Kilitle | | Uygula

Ad

Name metin alani, kullanicinin segilen gtivenlik diizlemine bir ad atamasini saglar. Metin alanina
dokunarak ve yeni bir ad girerek, adi degistirin.

Ozelligi Kopyala

Guvenlik diizleminin konumu ve normali, gecerli robot kurulumundan bir 6zellik (bakin 1.24.12.
Kurulum — Sekiller on page143) kullanilarak belirtilir. Bir 6zelligi se¢mek igin, Guvenlik Dazlemi
Ozellikleri panosunun sol alt kismindaki acilan kutuyu kullanin.
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Secilen 6zelligin z ekseni, izin verilmeyen alana isaret edecek ve normal diizlem, karsi yone isaret
edecektir, ancak Base 6zelligi secildiginde normal dizlem ayni yone isaret edecektir. Dizlem, bir
Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemi (bakin Guvenlik modu below) olarak yapilandirildiginda, diizlem
normali, dizlemin Azaltilmig moduna gegisi tetiklemeyen tarafini gosterir.

Guvenlik duzlemi, bir 6zellik secilerek yapilandinidiginda, konum bilgilerinin sadece glvenlik
dizlemine kopyalandigr, duzlemin bu 6zellikle baglanti kurmadigr unutulmamaldir. Bu, bir gtivenlik
dizlemini yapilandirmak icin kullanilan bir 6zelligin konum veya oryantasyonunda degisiklikler
oldugunda, givenlik diizleminin otomatik olarak giincellenmeyecegi anlamina gelir.

Sekil degistirildiyse, bu durum 6zellik segicinin tstlinde bulunan bir 4. simgesiyle belirtilir.

Sinir seklin gecgerli konumu ve oryantasyonuyla glincellemek icin, segicinin yanindaki & digmesini
tiklatin.

A, simgesi, secilen sekil kurulumdan silindiginde bile gértntdlenir.
Givenlik modu

Asagidaki modlarin kullanilabilecegi glvenlik diizlemii¢in Safety Plane Propertiesgivenlik
modunu se¢cmek i¢in, panosunun sag tarafindaki agilan mendyi kullanin:

Disabled Guvenlik dizlemi asla aktif degildir.

Guvenlik sistemi Normal modundaysa, bir Normal modu dizlemi etkindir

©C Normal s . .
ve robot TCP'nin konumunda bir kesin sinir olarak davranir.

Guvenlik sistemi Azaltilmis modundaysa, bir Reduced modu duzlemi

Reduced .. . . ,
etkindirve robot TCP'nin konumunda bir kesin sinir olarak davranir.
Normal & Guvenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modundaysa, bir Normal &
[ O] Reduced modu dizlemi etkindir ve konumdaki kesin bir sinir olarak
Reduced
davranir
. Guvenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modundaysa, bir Tetikleyici
Trigger

€ Reduced mode Azaltilmis modu diizlemi etkindir ve robot TCP onun 6tesine yerlestirildigi
surece glvenlik sisteminin Azaltilmis moduna ge¢gmesine neden olur.

Secilen givenlik modu, Guvenlik Sinirlar panosundaki ilgili giristeki bir simgeyle belirtilir. Glvenlik
modu Devre Digi Birakildi olarak ayarlanmigsa higbir simge gérinmez.

Kaydirma

Giivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun sol alt kismindaki bir agilan kutudan bir dzellik segildiginde,
guvenlik diizlemi bu panonun sag alt kismindaki Saptirma metin alanina dokunularak ve bir deger
girilerek gevrilebilir. Bir pozitif deger girmek, diizlemi normal diizlemin kargi yoniinde kaydirarak,
robotun izin verilen ¢alisma alanini artirirken, negatif deger girmekse diizlemi normal diizlem
yéninde kaydirarak, izin verilen alani azaltir.

Metin alaninin sadinda sinir diizleminin toleransi ve saptirma birimi gésterilir.
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Kesin sinir diizlemlerinin etkisi

Ongériilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, TCP konumu, toleransin ¢ikartildigi
etkin, kesin sinirl bir gtivenlik dizlemini kesmek tzere oldugunda program yuriatmesi iptal edilir
(bakin 1.21.4. Toleranslar on page92). Tolerans degeriyle birlikte gériintiilenen eksi isaretinin ancak
toleransin gergekte girilen degerden cikartildigini belirtmek icin kullanildigini unutmayin. TCP
konumu (toleranssiz) belirtilen sinir glivenlik diizlemini astigi takdirde glivenlik sistemi bir Durdurma
Kategorisi 0 gerceklestirir.

Tetikleyici Azaltiimig modu diizlemlerinin etkisi

Hicbir koruyucu durus devrede degilse ve guivenlik sistemi 6zel Kurtarma modunda degilse
(bakin 1.21.6. Glvenlik Modlari on page93), ya Normal modda, ya da Azaltilmis modunda ¢alisir ve
robot kolunun hareketleri, ilgili sinir setiyle sinirlanir.

Varsayilan olarak, gtvenlik sistemi Normal moddadir. Asagidaki durumlardan biri géraldigu her
defasinda Azaltilimis moduna gegis yapar:

1. Robot TCP, belli bir Tetikleyici Azaltiimis modu diizleminin 6tesine yerlestirilir, yani, dizlemin
goéruntilemesindeki kigiik ok yoniine ters yéndeki tarafinda bulunur.

2. Reduced Mode guvenlik girisi islevi yapilandirilir ve giris sinyalleri distktur (diger ayrintilar
icin bakin 1.21.13. Guvenlik G/C on page106).

Artik yukaridakilerden hicbiri s6z konusu degilse, glvenlik sistemi Normal moda geri doner.

Bir Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden ge¢gme sonucunda Normal moddan Azaltilimis moduna
gecis gerceklestirildiginde, Normal mod sinir setinden Azaltiimig modu sinir setine gecis
gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizlemine 20 mm veya daha yakina (ancak
her durumda da Normal modu tarafina) yerlestirilir yerlestiriimez, her sinir deger icin Normal ile
Azaltilmis modu sinirlarindan daha fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltiimis modu
dizleminden gectiginde, Normal mod sinir seti artik etkin olmaz ve Azaltilmis modu sinir seti zorla
uygulanir.

Bir Tetikleyici Azaltiimis modu dizleminden ge¢me sonucunda Azaltiimis modundan Normal moda
gecis gercgeklestirildiginde, Azaltiimis modu sinir setinden Normal mod sinir setine gegis
gerceklestirilir. Robot TCP, Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminden geger gegmez, her sinir deger
icin Normalile Azaltilmis modu sinirlarindan daha fazla izin veren uygulanir. Robot TCP, (Normal
mod tarafinda) Tetikleyici Azaltilmis modu diizleminin 20 mm veya daha uzagina yerlestirildiginde,
Azaltilmis modu sinir seti artik etkin olmaz ve Normal mod sinir seti zorla uygulanir.

Ongdriilen gezinge robot TCP'yi bir etikleyici Azaltilmis modu diizleminden alirsa, robot kolu yeni
sinir setindeki eklem hizini, arag hizini veya momentum siniri agsmak tzereyse, daha duzlemden
gecmeden Once yavaslamaya baslar. Azaltilmis modu sinir setinde bu sinirlarin daha kisitlayici
olmasi gerektiginden, bu tir erken yavaslamanin ancak Normal moddan Azaltiimis moda gecerken
gorilebilecegini unutmayin.
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Arag Sinin yapilandirmasi

@ Dosya 03:51:14 CCCC O
Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
e EGIELC LA Guvenlik Yapilandirmasi
Mont aj [ GenelLimitler |©  Eklem Limitleri | Bélge Sinirlan | Givenlik G/C |
Guvenlik Bolge Sinirlan 3B Gorandmu
G/C Ayarlan -
Safety plane 0 DD = Q
Giivenlik
@ Safety plane 1 DD
Degiskenler Safety plane 2 9]|:|
MODBUS Safety plane 3 |:|
;
. Safety plane 4
bzellikler e ]
Safety plane 5 |:| I-'
Yumusak Gegis Safety plane 6 |:| ¥
Konveydr Takibi Safety plane 7 |:| o
EtherMNet/IP Ug Ekipman Sinin
PROFINET Ug Ekipman Simir Ozellikleri
Sapma Bdlge sinirlan kisitlama
Varsayilan Program 5—-181,-1,0° ‘ Her ikisi ‘v‘
H Yiikle/Kaydet Ozelligi Kopyala
| =Tanimlanmamis= |v‘

| Kilitle | | Uygula |

Sekmenin altindaki Tool Boundary Properties panosu, istediginiz takim oryantasyonuyla bu
oryantasyonun izin verilen maksimum sapmasinin bir degerinden olusan robot aracinin
oryantasyonunda bir sinir tanimlar.

Sapma

Deviation metin alani, robot aracinin oryantasyonunun istediginiz oryantasyondan izin verilen
maksimum sapmasinin degerini gosterir. Metin alanina dokunarak ve yeni degeri girerek, bu degeri
degistirin.

Metin alaninin yaninda, kabul edilen deger aralidi ile birlikte tolerans ve sapma birimi siralanir.

Ozelligi Kopyala

Robot aracinin istediginiz oryantasyonu, gecerli robot kurulumundan bir 6zellik (bakin 1.24.12.
Kurulum — Sekiller on page143) kullanilarak belirtilir. Bu sinirin istediginiz takim oryantasyonu
vektorl olarak, secilen 6zelligin z ekseni kullanilacaktir.

Bir 6zelligi secmek icin, Glivenlik Diizlemi Ozellikleri panosunun sol alt kismindaki agilan kutuyu
kullanin. Sadece nokta ve diizlem tipi 6zellikleri kullanilabilir. <Tanimlanmamis> 6gesini se¢gmek,
dizlemin yapilandirmasini temizler.

Sinir, bir 6zellik secilerek yapilandinidiginda, yon bilgilerinin sadece limite kopyalandigr, limitin bu
ozellikle baglanti kurmadigr unutulmamalidir. Bu, sinirn yapilandirmak icin kullanilan bir 6zelligin
konum ve oryantasyonunda degisiklikler oldugunda, sinirin otomatik olarak glincellenmeyecegi
anlamina gelir. Ozellik degistirildiyse, bu durum &zellik secicinin (istiinde bulunan <> bir simgesiyle
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belirtilir. Sinin 6zelligin gecerli oryantasyonuyla glincellemek icin, secicinin yanindaki <> diigmesini
tiklatin. <> simgesi, segilen 6zellik kurulumdan silindiginde bile géruntilenir. digmesine tiklayarak
6zelligin gecerli oryantasyonuyla siniri gincelleyin, digme secicinin yanindadir. Sekil segici
Uzerinde bulunan 4. simgesi. Tiklayin

Givenlik modu

Arac yonu siniri igin glivenlik modunu segmek igin, Tool Boundary Properties panosunun sag
tarafindaki agilan menu kullanilir. Mevcut olan secenekler:

Disabled Arag sinin limiti asla etkin degildir.
c Normal Guvenlik sistemi Normal modundaysa, arag siniri limiti etkindir.
. Reduced Guvenlik sistemi Azaltilimis modundaysa, arag siniri limiti etkindir.
Normal & Guvenlik sistemi Normal veya Azaltilmis modundaysa, arag siniri limiti
Reduced etkindir.

Secilen gidvenlik modu, Guvenlik Sinirlarn panosundaki ilgili giristeki bir simgeyle belirtilir. Glvenlik
modu Devre Disi Birakildi olarak ayarlanmigsa hicbir simge goriinmez.

Eylem

Ongériilen gezinge boyunca hareket etmeye devam ederse, arag oryantasyonunun sapmasi,
toleransin gikartildigi maksimum sapmayi1 agmak tzere oldugunda program yuritmesi iptal edilir
(bakin 1.21.4. Toleranslar on page92). Tolerans degeriyle birlikte gérintllenen eksi isaretinin ancak
toleransin gercekte girilen degerden cikartildigini belirtmek icin kullanildigini unutmayin. Arag
yoénlundn sapmasi (toleranssiz) siniri astigi takdirde givenlik sistemi bir Durdurma Kategorisi 0
gerceklestirir.
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1.21.13. Glvenlik G/C

& Dosya

Program | A Kurulum rHareket Ettir rGIC rGl:lrlh:lk |

03:51:14

ccce @

A TCP Yapilandirmasi
Mont aj

G/C Ayarlan

@ aiivenlik
Dedgiskenler
MODBUS

Ozellikler

Yumusak Gegis
Konveydr Takibi
EtherMet/IP
PROFINET
Varsayillan Program

@ Yikle/Kaydet

Guvenlik Yapilandirmasi

[

Genel Limitler |

Eklem Limitleri |

Bélge Sinirlan |

Giris Sinyali

config_in[0], config_in[1]
config_in[2], config_in[3]
config_in[4], config_in[3]

config_in[&], config_in[7]

Cikis Sinyali

config_out[0], config_out[1]
config_out[2], config_out[3]
config_out[4], config_out([S]

config_out[8], config_out[7]

Fonksiyon Atamasi

Glvenlik G/C

Azaltilrmis Mod

Emniyet Sifilama

Atanmamis

Atanmamis

Fonksiyon Atamasi

Robot Hareket Ediyor

Sistem Acil Durduruldu

Atanmamis

Atanmamis

| kilitle |

| Uygula |

Bu ekran, yapilandirilabilir giriglerin ve cikislann (G/C'ler) Glivenlik islevlerinitanimlar. G/C'ler,
girislerle cikislar arasinda béliinmiis ve her islev bir Kategori' ve PLd G/C saglayacak sekilde
eslestirilmigtir.

Her Giivenlik islevi sadece bir ¢ift G/C'yi kontrol edebilir. Ayni glivenlik islevini ikinci kez segmeye
calismak, onu daha énce tanimlanan ilk G/C ciftinden kaldinr. Giris sinyalleri icin 5, ¢ikis sinyalleri

icinse 5 Glivenlik islevivardir.

Not: Bir pim setine bir glivenlik islevi uygulamak, G/C Ayarindaki pimler igin belirtilen tim G/C
eylemlerini gecersiz kilar (bakin 1.24.8. Kurulum — G/C Ayari on page135).

Giris Sinyalleri

Giris sinyalleri icin, asagidaki Glivenlik islevieri segilebilir: Sistem Acil Durum Durdurmasai,
Azaltilmis modu, Koruma Amacli Sifirlama,Uc Konumu Etkinlestirme Cihazi and

Calisma Modu.

Sistem Acil Durum Durdurmasi

Yapilandirildiginda, El Kumandasindaki Acil Durum Durdurma digmesinin yaninda ek bir Acil Durum
Durdurma diigmesi olmasini saglar. Bu islevsellik icin ISO 13850 ile uyumlu bir aygitin kullaniimasi

gerekir.
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Azaltilmis modu

Tum glvenlik sinirlarinin uygulanabilecekleri iki mod vardir: Varsayilan glvenlik yapilandirmasini
belirten Normal mod ve Azaltiimis modu (daha ayrnntil bilgiler icin bakin 1.21.6. Guvenlik Modlari on
page93). Bu giris glvenlik islevi secildiginde, girislere verilen disik bir sinyal, glivenlik sisteminin
Azaltilmig moduna gegmesine neden olur. Gerekirse, Azaltiimis modu sinir setini saglamak icin robot
kolu yavaslar. Robot kolu halen Azaltiimis modu sinirlarindan herhangi birini ihlal ederse, bir
Durdurma Kategorisi 0 gerceklestirilir. Normal moda geri ge¢cme de ayni sekilde gerceklesir.
Guvenlik dizlemlerinin Azaltiimis moduna bir gecise neden olabilecegini de unutmayin (ayrintilar
icin bakin Glvenlik duzlemi yapilandirmasi on page101).

Koruma Amag¢li Sifirlama

Emniyetli Durdurma, glvenlik G/C'lere baglandiginda, Koruma Amach Durdurma durumunun
bir sifirlama tetiklenene kadar devam etmesini saglamak i¢in bu kullanilir. Robot kolu, Koruma
Amacl Durduruldu durumundayken hareket etmez.

fni UYARI
Varsayilan olarak, Guvenlik Sifilama iglevi giris pinleri O ve 1 icin yapilandiriimigtir
yapilandinimigtir. Onu tamamen devre disi birakma, girisi ylkselir yikselmez robot
kolunun Koruma Amagch Durdurulmasinin sona erdigini gosterir. Yani bir
olmadiginda, Koruma Amagcli Durdurma durumunun etkin olup olmadigini girisi SI10
ve SI1 (bakin Donanim Kurulum Kilavuzu) belirler.

U¢ Konumu Etkinlestirme Cihaziand Galisma Modu

Bunlar, robotun kurulum ve programlamasi sirasinda ek koruyucu énlem olarak bir 3 konumu
etkinlestirme cihazini kullanmayi destekler. U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazai girigi
yapilandirildiginda robot ya "galisma modunda"”, ya da "programlama modunda" olur. Sag ust
kbésede, gecgerli calisma modunu goésteren bir simge gorinr:

* Calisma modu: Robot sadece 6n tanimli goérevleri gergeklestirir. Hareket sekmesi ve Serbest
Sirids modu kullanilamaz.

* Programlama modu: Calisma modundaki sinirlamalar kaldiriir. Ancak U¢ Konumu
Etkinlestirme Cihaza girisi disik oldugunda, robot Koruma Amach Durdurulur ve hiz
kaydiricisi norma modda 250 mm/sn'ye karsilik gelen baslangi¢ degeri olarak ayarlanir.

Ancak, azaltimis modda, 6lgekleme normal moddakiyle ayni kalir, bdylece hiz kaydiricisi
250 mm/sn'ye her zaman ulasmaz; bunun yerine normal modun daha diistik bir ylizdesine
Olcekleme yapabilir.

Hiz kaydiricisi, daha yliksek bir hiza ulasmak igin artimli olarak yikseltilebilir. i¢ Konumu
Etkinlestirme Cihazi girisi yiksekten disige gectiginde hiz kaydiricisi disuk degere
sifirlanir.

Calisma modu secenegini yapilandirmanin iki yéntemi vardir:
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1. Bir harici modu se¢me cihazi kullanilarak ¢alisma modunu se¢cmek icin, girisini yapilandirin.
Ug Konumu Etkinlestirme Cihazi girisi yapilandirildiktan sonra, agilan meniilerde onu
yapilandirma secgenegi gorintr. Calisma Modu girisi diistikse robot, Calisma modunda
olacaktir, yiksekse Programlama modunda olacaktir.

2. Polyscope ile calisma modunu secmek icin, Glvenlik Yapilandirmasinda sadece U¢ Konumu
Etkinlestirme Cihazu giriginin yapilandirnimasi ve uygulanmasi gerekir. Bu durumda,
varsayllan mod Calisiyor seklindedir. Programlama moduna ge¢gmek igin, Hos Geldiniz
ekraninda Robotu Programla digmesini segin. Calisma moduna geri ddnmek i¢in dogrudan
"Robotu Programla" ekranindan ¢ikin.

NOT
* U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazui etkinken Guvenlik G/C
yapilandirmasi onaylandiktan sonra otomatik olarak Hos Geldiniz ekrani
gosterilir. Calisma modu Programlama yerine Calisma olarak degistiginde,
Hos Geldiniz ekrani da otomatik olarak goérintilenir.

* Fiziksel mod secici kullanildiginda, sec¢im igin ISO 10218-1: madde 5.7.1'e
tam uygun olmaldir.

* 3 konum salteriyle birlikte davranisi, performans 6zellikleri ve ¢alismasi, bir
etkinlestirme cihazi icin ISO 10218-1: madde 5.8.3'e tam uygun olmaldir.

Cikis Sinyalleri

Cikis sinyalleri icin, asagidaki Glvenlik islevierikullanilabilir. Ylksek sinyali tetikleyen durum sona
erdiginde tim sinyaller tekrar diistk olur:

System Emergency Stop

Sistem Acil Durum Durdurmasi Guvenlik sistemi, Robot Acil Durum Durdurma girisiyle veya Acil
Durum Durdurma Digmesiyle bir Acil Durum Durduruldu durumuna tetiklendiginde sinyal DisUktar.
Kilittemelerden kacinmak igin, Sistem Acil Durum Durdurma girisi tarafindan Acil Durum Durduruldu
durumu tetiklendiginde disik sinyal verilmez.

NOT

@ Sistem Acil Durum Durdurma cikisi Gzerinden robottan Acil Durum Durdurma
durumunu alan harici makinenin ISO 13850'ye uygun olmasi gerekir. Bu zellikle
Robot Acil Durum Durdurma girisinin harici bir Acil Durum Durdurma aygitina bagli
oldugu kurulumlarda gereklidir. Béyle durumlarda, harici Acil Durum Durdurma
aygit birakildiginda Sistem Acil Durum Durdurma ¢ikisi yiksek olur. Bu, robotun
operatdrinin herhangi bir manuel eylem yapmasi gerekmeden harici makinedeki
acil durum durdurma durumunun sifirlanacagina isaret eder. Dolayisiyla, guivenlik
standartlarina uymasi igin harici makinenin devam etmek igin manuel eylem
gerektirmesi gerekir.
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Robot Moving

Robot kolunun tasinabilir bir durumda oldugu her defasinda diisiik bir sinyal verilir. Robot kolu sabit
bir konumdaysa, bir yiksek sinyal verilir.

Robot Not Stopping

Robot durduruldugunda veya bir acil durum durdurmasi veya koruma amacli durdurma nedeniyle
durmak tzere oldugunda sinyal Yiksektir. Aksi takdirde mantik disuktar.

Reduced Mode

Robot kolu Azaltilmis moduna getirildiginde veya gtivenlik girisi bir Reduced Mode girisiyle
yapilandirildiginda ve sinyal o sirada dusuk oldugunda bir distk sinyal génderir. Aksi takdirde sinyal
yuksektir.

Not Reduced Mode

Bu, yukarida tanimlanan Reduced Mode'un tersidir.

1. 1SO 13849-1'e gbre, daha fazla bilgi icin S6zluge bakin.€
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1.22. Programlamayi baslatin

1.22.1. Onsoz

13.1: Robotun eklemleri. A: Taban, B: Omuz, C: Dirsek ve D, E, F: Bilek 1, 2, 3

Universal Robot kolu, tiplerden ve baglantilardan olusur. Eklemlerle normal adlar, Sekil 13.1
altinda gosterilir. Taban, robotun monte edildigi yerdir ve diger uca ise (Bilek 3) robotun aleti takilr.
Eklemlerin her birinin hareketi koordine edilerek, tabanin dogrundan Gstiinde ve altinda bulunan
alan harig, robot araci serbest bir sekilde hareket ettirebilir.

PolyScope, robot kolunu ve kontrol kutusunu kullanmanizi, robot programini ylritmenizi ve
kolaylikla yenilerini olusturmanizi saglayan grafik kullanici arabirimidir (GUI).

Asagidaki béliimde robotun baslangicini 6grenirsiniz. Sonra PolyScope'un ekranlar ve islevselligi
daha ayrintil bir sekilde aciklanir.

UYARI
1. Bu Donanim Kurulum Kilavuzu, robot ilk defa ¢alistirimadan énce UR
robotlarnin entegrasyonunu yapan kisi tarafindan okunup anlasiimasi
gereken 6nemli guvenlik bilgileri icerir.

2. Entegrasyonu yapan kisinin, robot kolunu ilk defa ¢calistirmadan énce,
guvenlik yapilandirmasi parametrelerini risk degerlendirmesiyle tanimlandigi
sekilde ayarlamasi gerekir, bakin bélim 1.21. Guvenlik Yapilandirmasi on
page89.

1.22.2. Buradan Baslayin

PolyScope'u kullanmadan énce, robot kolunun ve kontrol kutusunun takilmasi ve kontrol kutusunun
acllmasi gerekir.
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Robot Kolunu ve Kontrol Kutusunu Kurma

Robot kolunu ve kontrol kutusunu kurmak icin, asagidakileri yapin:

Robot kolunu ve Kontrol kutusunu ambalajindan ¢ikarin.

Robotu taban ekleminin tam torkunun en az 10 katina ve robot kolunun agirhginin en az 5
katina dayanacak kadar gugcli olan saglam bir ylizeye kurun. Ylzeyin titresime karsi
korunmus olmasi gerekir.

Kontrol kutusunu Ayagina yerlestirin.

Robotla kontrol kutusu arasindaki robot kablosunu takin.

Ana kontrol kutusu fisini takin.

UYARI
Devirme tehlikesi. Robot saglam bir ylizeye guvenli bir sekilde yerlestiriimediginde,

robot devrilebilir ve bir yaralanmaya neden olabilir.

Ayrintili kurulum talimatlari igin bakin Donanim Kurulum Kilavuzu. Robot kolunu herhangi bir is
yapmak i¢in kullanmadan énce bir risk degerlendirmesi gerektigini unutmayin.

Kontrol Kutusunu A¢gma/Kapatma

URS
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Kontrol kutusu, dokunmatik ekranli panonun 6n tarafinda bulunan gic diigmesine basilarak acilir. Bu
panoya genellikle el kumandasi denir. Kontrol kutusu agildiginda, dokunmatik ekranda dayandigi
isletim sisteminin metni goriinir. Yaklasik bir dakika sonra ekranda birka¢ diigme belirir ve bir acilan
pencere, kullaniciy! baglatma ekranina yénlendirir (bakin 1.22.6. Baslatma Ekrani on page117).

Kontrol kutusunu kapatmak icgin, ekrandaki yesil glic digmesine dokunun veya hos geldiniz
ekranindaki Kapat dugmesini kullanin (bakin 1.22.5. Karsilama Ekrani on page116).

UYARI
Gli¢ kablosunu duvardaki prizden ¢ekerek kapatmak robotun dosya sisteminin
bozulmasina neden olabilir ve bu da robotun arizalanmasiyla sonuclanabilir.

Robot Kolunu Agma/Kapatma

Robot kolu, kontrol kutusu aciksa ve higbir acil durum durdurma diigmesi etkinlestiriimemis
durumdaysa agcllabilir. Robot kolu, baglatma ekraninda (bakin 1.22.6. Baslatma Ekrani on page117),
o ekrandaki Ag digmesine dokunup, sonra Baglat digmesine basilarak agilir. Bir robot
baslatildiginda, frenleri acarken ses c¢ikarir ve biraz hareket eder.

Baslatma ekranindaki KAPAT digmesine dokunularak robot kolunun gici kesilebilir. Robot kolu
ayrica kontrol kutusu kapandiginda da otomatik olarak kapanir.

1.22.3. Ilk Program

Bir program, robota ne yapmasi gerektigini séyleyen komutlarin bir listesidir. PolyScope, sadece ¢ok
az programlama deneyimi olan insanlarin da robotu programlanmasina izin verir. Cogu gérevde
programlama, hicbir sifreli komut girilmeksizin, tamamen dokunmatik panelin kullanimiyla yapilir.

Aletin hareketi, Robot Koluna hareket etmeyi 6greten bir robot programinin pargasidir. PolyScope'ta
aletin hareketleri bir dizi gegig noktasi kullanilarak belirtilir. Birlestirilen gecis noktalari, Robot
Kolunun izledigi bir yolu olusturur. Robot manuel olarak belli bir konuma hareket ettirilerek
(ayarlanarak) bir gecis noktasi, Hareket Ettir Sekmesi kullanilarak ayarlanir veya yazihmla
hesaplanabilir. Robot Kolunu istediginiz bir konuma getirmek i¢in Hareket Ettir sekmesini

(bakin 1.24. Robot Denetleyicisi on page123) kullanin veya konumu 6gretmek icin EIl Kumandasinin
arkasinda Ustlinde basil tutun ve ayni anda Robot Kolunu istediginiz konuma ¢ekin.

Gegcis noktalari Gizerinden ilerlenmesinin yani sira, program, robotun izledigi yol Gizerindeki belirli
noktalarda diger makinelere G/C sinyalleri génderebilir ve degiskenlere ve G/C sinyallerine bagh
olarak eger...6yleyse ve dongi gibi komutlari uygulayabilir.

Asagida, baslatiimis olan bir Robot kolunun iki gecis noktasi arasinda hareket etmesine izin veren
basit bir program verilmigtir.

Kullanici Kilavuzu 113 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

N

©® N o 0 b~ w

13.
14.

15.

. Program Robotu digmesine dokunun ve Bog Program secenegini segin.

ileri diigmesine (sag alt) dokunarak, ekranin sol tarafindaki agac yapisinda <empty> satirinin
secilmesini saglayin.

Yapi sekmesine gidin.

Hareket Ettir diigmesine dokunun.

Komut sekmesine gidin.

Gegis Noktasi ayarlarina gitmek icin ileri diigmesine dokunun.

"?" simgesinin yanindaki Bu gegis yolunu ayarla diigmesine dokunun.

Hareket Ettir ekraninda, mavi oklara basarak robotu hareket ettirin ya da 6gretim el Gnitesinin
arka tarafinda bulunan Serbest siriig digmesini basili tuttugunuz sirada robotun kolunu
cekerek robotu hareket ettirin.

. Tamam sec¢enegine dokunun.
10.
11.
12.

Oncesine gegcis noktasi ekle diigmesine dokunun.
"?" resminin yanindaki Bu gegis yolunu ayarla digmesine dokunun.

Hareket Ettir ekraninda, mavi oklara basarak robotu hareket ettirin ya da Serbest siiriis
digmesini basil tuttugunuz sirada robotun kolunu ¢ekerek robotu hareket ettirin.

Tamam sec¢enegine dokunun.

Programiniz hazirdir. "Oynat" simgesine bastiginizda robot iki nokta arasinda hareket eder.
Mesafeli durun, eliniz acil durdurma digmesinde olsun ve "Oynat"a basin.

Tebrikler! Robotu verilen iki gecis noktasi arasinda hareket ettiren ilk robot programinizi
yaptiniz.

UYARI
1. Robotu kendi lizerine veya baska nesnelere yonlendirmeyin, yoksa robotta

hasara neden olabilir.

2. Basinizi ve gévdenizi robotun ulastigi yerin (calisma alaninin) diginda tutun.
Parmaklarinizi sikigabilecekleri bir yere koymayin.

3. Bu sadece bir UR robotunu kullanmanin ne kadar kolay oldugunu gdsteren bir
hizli baslangi¢ kilavuzudur. Zararsiz bir ortam ve ¢ok dikkatli bir kullanici
varsayar. Hizini veya hizlanmasini varsayilan degerlerin Gstline ¢ikartmayin.
Robotu kullanmaya baslamadan énce her zaman bir risk degerlendirmesi
gerceklestirin.

1.22.4. PolyScope Programlama Arabirimi

PolyScope, denetim kutusuna bagl, dokunmaya karsi duyarl ekranda calisir.
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Poliskop Robot Kullanici Arayuziu

Litfen secin

Programi Cahstir

UNIVERSAL
ROBOTS

Robot Ayarlan

Robotu Kapat

Yukaridaki resimde Karsilama Ekrani gosterilmektedir. Ekranin mavimsi alanlari, parmakla veya bir
kalemin arkasiyla ekrana baski uygulayarak basilabilen digmelerdir. PolyScope hiyerarsik bir ekran
yapisina sahiptir. Programlama ortaminda, kolay erisim saglanabilmesi icin ekranlar sekmeler
biciminde dizenlenmistir.

& Dosya 03:50:11 CCCC O
| Program |4 Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

=isimsiz= [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

Bu 6rnekte, en Ust seviyede Program sekmesi segilir, onun altinda da Yapi sekmesi segilir.
Program sekmesi, o anda yuklu olan programla ilgili bilgileri barindirir. Hareket Ettir sekmesi
seciliyse, ekran Hareket Ettir ekranina gecer ve robot kolu buradan hareket ettirilebilir. Benzer
sekilde, G/C sekmesi secildiginde, elektriksel G/C'nin gecerli durumu izlenebilir ve degistirilebilir.

Kontrol kutusuna veya Teach Pendant'a bir fare ve klavye baglamak mimkiindir; ancak bu gerekli
degildir. Hemen tim metin alanlari dokunmatik 6zellikli oldugundan, bu alanlara dokunuldugunda bir
ekran tus takimi veya ekran klavyesi agllir.

Cesitli PolyScope ekranlarn asagidaki bolimlerde agiklanmaktadir.
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1.22.5. Kargllama Ekrani

Poliskop Robot Kullanici Arayuzi ©

UNIVERSAL
ROBOTS

Liutfen secin

Programi Cahstir

Robotu Programla

Robot Ayarlan

Robotu Kapat

Denetleyici bilgisayari baslatildiktan sonra karsilama ekrani gdsterilir. Ekranda asagidaki secenekler

sunulur:

* Programi Galistir: Varolan bir programi segin ve ¢alistirin. Bu, robot kolunu ve kontrol

kutusunu c¢alistirmanin en kolay yoludur.

* Robotu Programla: Programi degistirin veya yeni bir program olusturun.

* Robotu Ayarla: Dili degistirin, parolalarn ayarlayin, yazilimi yikseltin, vs.

* Robotu Kapat: Robot kolunun gictini keser ve kontrol kutusunu kapatir.

* Hakkinda: Yazihm sirtumleri, ana bilgisayar adi, IP adresi, seri numarasi ve yasal bilgilerle

ilgili aynntilar sunar.
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1.22.6. Baslatma Ekrani

Robotu baslat o

Kurulum ve tasima kapasitesi dogru oldugundan emin olun ve robotu baslatmak igin yesil simgeli digmeye basin.

Robot & Normal

@ KAPAT
Aktif Tasima Kapasitesi kg
Kurulum dosyasi ‘default_l ‘ ‘ Kurulum Yikle

3B Gorundamu

Q] 8

) ‘ TCP'yi Yapilandirin ‘
L,

‘ Montaj Yapilandirnn ‘

P

¢ TAMAM

Bu ekranda, robot kolunun baslatiimasini denetlersiniz.

Robot Kolu Durum Géstergesi

Durum LED'leri, robot kolunun ¢alisma durumunu gdsterir:

* Parlak kirmizi LED robot kolunun o anda durmus halde oldugunu belirtir; bunun cesitli
nedenleri olabilir.

* Parlak sar LED, robot kolunun ¢alistigini belirtir, ancak normal islem icin hazir degildir.

* Son olarak yesil bir LED, robot kolunun ¢alistigini ve normal islem igin hazir oldugunu belirtir.

LED'in yaninda gériinen metin, robot kolunun gecerli durumunu da belirtir.

Etkin Tagima Kapasitesi ve Kurulum

Robot kolu calistinldiginda, kiiclik beyaz metin alaninda robot kolu kullanilirken denetleyici
tarafindan kullanilan tagima kapasitesi kitlesi gosterilir. Bu deger, metin alanina dokunularak ve
yeni bir deg@er girilerek degistirilebilir.

Not: Bu degeri ayarlamak, robotun kurulumundaki tagima kapasitesini degistirmez (bakin 1.24.6.
Kurulum — TCP Yapilandirmasi on page 129), sadece denetleyici tarafindan kullanilacak olan
tasima kapasitesi kutlesini ayarlar.
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Benzer sekilde, o sirada yukli olan kurulum dosyasinin adi, gri metin alaninda gdsterilir. Metin
alanina dokunularak veya yanindaki Yiikle digmesi kullanilarak farkli bir kurulum ytklenebilir.
Alternatif olarak, yukli kurulum, ekranin alt kismindaki 3B goériinimiiniin yanindaki digmeler
kullanilarak 6zellestirilebilir.

Robot kolunu baslatmadan 6nce, etkin tagsima kapasitesiyle etkin kurulumun, robot kolunun o sirada
bulundugu gecerli duruma uygun oldugunu dogrulamak ¢ok énemlidir.

Robot Kolunu Baslatma

UYARI
Robot kolunu baslatmadan 6nce her zaman gecerli tagima kapasitesi ve kurulum

dogru oldugunu dogrulayin. Bu ayarlar yanlissa, robot kolu ve kontrol kutusu diizgin
calismaz ve etrafindaki insanlar ve ekipmanlar igin tehlikeli hale gelir.

DIKKAT
Robot kolu bir engele veya masaya dokunuyorsa ¢ok dikkat edilmelidir, ¢linku robot

kolunun engele stirilmesi, bir eklem digli kutusuna zarar verebilir.

Uzerinde yesil simge bulunan biiyiik diigme, robot kolunun asil baslatmasini gerceklestirmek igin
kullanilir. Uzerindeki metin ve gergeklestirdigi eylem, robot kolunun gegerli durumuna bagh olarak
degisir.

Kontrol birimi PC'si baslatildiktan sonra, robot kolunu ¢alistirmak igin digmeye dokunulmasi
gerekir. Robot kolu durumu daha sonra Gilig aglk haline, daha sonra da Bosta haline geger.
Bir acil durum durdurmasi gergeklestiginde, robot kolunun ¢alistinlamayacagini ve bu nedenle
digmenin devre disi birakilacagini unutmayin.

Robot kolu durumu Bosta oldugunda, robot kolunu baslatmak icin digmeye tekrar
dokunulmasi gerekir. Bu noktada sensor verileri, Robot kolunun yapilandinimis montajiyla
karsilastinhr. Bir uyumsuzluk bulundugunda (30° toleransiyla), digme devre digi birakilir ve
altinda bir hata mesaji gorintulenir.

Montaj dogrulamasi gectiginde, diigmeye dokunmak, tim eklem frenlerini ¢ézer ve robot kolu
normal iglem igin hazir olur. Robotun, frenleri acarken ses ¢ikaracagini ve biraz hareket
edecegini unutmayin.

Robot kolu ¢alistinldiktan sonra guvenlik sinirlarindan birini ihlal ettiginde, 6zel bir Kurtarma
modunda caligir. Bu modda diigmeye dokunmak, robot kolunun guivenlik sinirlarina geri
tasinabilecegi bir kurtarma hareketi ekranina gegirir.

Bir anza olusursa, digme kullanilarak kontrol birimi yeniden baslatilabilir.

Kontrol birimi su an ¢alismiyorsa, diger digmeye vuruldugunda baslar.

Son olarak uzerinde kirmizi simge bulunan kiguk diugme, robot kolunun giciinu kapatmak igin
kullanilir.

URS
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1.23. Ekran DuUzenleyicileri

1.23.1. Ekran ifade Diizenleyicisi

& Dosya 03:50:17 CCCC O

fProgram | & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
= Ayaria =
= Bekle ] ;
o Cikis_1 Ata ma Kaynak |fade | v|
7> [stifter Al Secilen dediskeniifadenin dederiyle atar.
o Basl._Poz.
¢V ¥on
© Basl._Poz. Degisken ifade
o Hedef Poz. —m
¢ W Alma Dizisi var_2 - | =
o [stifleme _Poz_2
= Ayarla
= Bekle

. Yeniden Adla...

2 * force()

Input
True (HI) False (LO) 9 4= Geri Al

=Girig= -
Esc

Output

=l - and or Xor not 7 8 9

Variable

I
H
A
v
-
*
Y
n
(=]

=Degisken= -

Pose
" [ 1 = ’ + 1 2 3 o

<Poz> - -
Ginder

1A

Function

<Fonksiyon= - agc [ 4 [ 0

ifadenin kendisi metin olarak girilirken, ifade diizenleyicisinde carpma icin * ve kiigiik veya esittir icin
< gibi 6zel ifade simgelerini eklemeye ydnelik bazi digmeler ve fonksiyonlar bulunur. Ekranin sol st
kdsesindeki klavye simgeli buton ifadeyi metin diizenleme moduna gegcirir. Tanimlanan tim
degiskenleri 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 béliminde
bulabilirsiniz.

Ok button is pressed. The Cancel digmesi ekrandan ayrilip tim degisiklikleri kaldirdiginda ifade,
gramer hatalari acisindan denetlenir.

ifade asagidaki gibi goriinebilir:

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

1.23.2. Poz Dlzenleyicisi Ekrani

Bu ekranda, hedef eklem konumlarini veya robot aracinin bir hedef pozunu (konum ve yoni)
belirtebilirsiniz. Bu ekran, "¢evrimdisi" ve robot kolunu dogrudan kontrol etmiyor.
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©

Robot Ozellik

e
TCP
X -120,11) mm
v -431,76| mm

|R0tasyon Vektdrd [rad)

RX 0,001/ rad
/ RY -3,166| rad
Rz 0,040 rad

Eklem Pozisyonlan
Taban -51.71

omuz -98,96| °
Dirsek -126,22|¢

L
[ [l [ =]

PEREEER] BRE & BRE]

Bilek 1 46,29|
Bilek 2 91,359|°
Bilek 3 1,78 ¢
| ¢ iptal || & TAMAM |

Robot

Robot kolunun gecerli pozisyonu ile belirtilen yeni hedef pozisyonu 3B grafikte gdsterilir. Robot
kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gecerli pozisyonunu gdsterir ve robot kolunun "gélgesi" de, robot
kolunun, ekranin sag tarafinda belirtilen degerlerle kontrol edilen hedef konumunu gésterir. Blylteg
simgelerine basarak yakinlastirma/uzaklastirma yapabilir veya parmagi sirtkleyerek gérinimda
degistirebilirsiniz.

Robot TCP'nin belirtilen hedef konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot
aracinin oryantasyonu, arag oryantasyonu alan sinirina yakinsa (bakin 1.21.12. Bolge Sinirlari on
page99), yakin alan sinirinin bir 3B gériinimui gosterilir.

Giuvenlik diizlemleri sar ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin
yerlestiriimesine izin verilen dizlem tarafini belirten ktiguk bir okla gosterilir. Tetikleyici dizlemleri
mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 1.21.6. Glvenlik Modlari on page93) etkin
oldugu, dizlemin yanina dénuk olan kuguk bir okla gértntulenir. Arag oryantasyonu alan siniri,
kiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli oryantasyonunu belirten bir vektdrle gdsterilir. Koninin ici,
takim oryantasyonu (vektoru) icin izin verilen alani temsil eder.

Hedef robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B gorintisi kaybolur. Hedef TCP, bir alan
sinirini ihlal ediyorsa veya ihlal etmeye cok yaklasmigsa, sinir géstergesi kirmizi olur.

Ozellik ve arag pozisyonu

Ekranin sag (st kdsesinde 6zellik secici bulunur. Ozellik segici, robot kolunun hangi 6zellige gére
denetlenecegini belirler
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Ozellik secicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢ Merkez Noktasinin (TCP) adi gériintiilenir.
Adlandinlimis birden fazla TCP'yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi icin bakin 1.24.6. Kurulum
— TCP Yapilandirmasi on page129. Metin kutulari, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat
degerlerini gbsterir. X, Y and z control the position of the tool, while RX, RY and RZ alet yonini
kontrol eder.

Y6n temsilini segmek icin, RX, RY and Rz kutularinin tstindeki agilan kutu mendstni kullanin.
Kullanilabilir tirler sunlardir:

* Doéndiirme Vektéri [rad] YoOn bir déndiirme vektortii olarak verilir. Eksenin uzunlugu radyan
cinsinden donulecek acidir ve vektdrin kendisi de dénulecek ekseni belirler. Bu varsayilan
ayardir.

* Déndirme Vektérl [°] YOn, dbndiirme vektdrt olarak verilmis olup, vektdriin uzunlugu ise
derece olarak dondurilecegi acidir.

* RPY [rad] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) acilan; burada agilar, radyan cinsindendir.
RPY déndiirme matrisi (X, Y', Z" déndirme), asagidakilerle verilir:

Rroy(y, B, @) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

* RPY [°] Yuvarlama, aralik ve savrulma (RPY) acilan; burada agilar, derece cinsindendir.

Koordinat tiklatilarak degerler diizenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + or — digmelerini
tiklatarak, gecerli degere bir miktar ekleyebilir/gecerli degerden bir miktar ¢ikarabilirsiniz. Bir
dugmeyi basip basil tutmak, degeri dogrudan artirir/azaltir. Digme ne kadar basili tutulursa,
artig/azalma da o kadar buytk olur.

Baglanti Konumlari.

Ayri ayri eklem konumlarinin dogrudan belirtiimesini saglar. Her eklem konumunun - 360° ile +
360° arasinda bir degeri olabilir, bu degerler eklem sinirlaridir. EkKlem konumu tiklatilarak degerler
dlzenlenebilir. Bir kutunun hemen sagindaki + or — dugmelerini tiklatarak, gecerli degere bir miktar
ekleyebilir/gecerli degerden bir miktari ¢cikarabilirsiniz. Bir diigmeyi basip basil tutmak, degeri
dogrudan artinr/azaltir. Digme ne kadar basili tutulursa, artis/azalma da o kadar blyuk olur.

Tamam digmesi

Bu ekrani Move tab (see 1.24. Robot Denetleyicisi on page123), clicking the OK button will return to
the Move ekranindan etkinlestirirseniz (bakin sayfa 119'da Robot Kontrold, bélim 1.23), Tamam
digmesine dokunarak robot kolunun belirtilen hedefe hareket edecegi Hareket Ettir ekranina geri
doénebilirsiniz. Belirtilen son deg@er bir ara¢ koordinati idiyse, robot kolu, hedef konuma, Hareket Ettir
L hareket tirtni kullanarak hareket ederken, en son bir eklem konumu belirtildiginde ise robot kolu,
hedef konuma, Hareket Ettir J hareket tirini kullanarak hareket eder. Farkli hareket tirlerinin tarifi
icin bakin Hareket Turleri on page163.

iptal diigmesi

Cancel digmesini tiklatuginizda, tim degisiklikler géz ardi edilerek ekrandan cikilir.
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1.24. Robot Denetleyicisi

1.24.1. Hareket Ettir Sekmesi

Bu ekranda, robot aracini gevirmek/déndiurmek ya da robot eklemlerini tek tek hareket ettirmek
suretiyle, istediginiz zaman robot kolunu dogrudan hareket ettirebilirsiniz (ylrutebilirsiniz).

2 03:50:23 CCCC O

[Program |4 Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunliik |
TCP Pozisyonu Robot Ozellik

Sl Gorinam ]|

x [ 120,11 mm

¥ [_-431.76] mm

z [ 253,93 mm

[ RC [ 0,001] rag
_ RY [ -3,166] raq
o RZ [ -0,040] rad

TCP Yonelme Acisi Eklemleri Hareket Ettir | Ana konum |

Taban [ i | 91,71]°

omuz [ i | -98, @

[l ]

Dirsek [ i | -126,22| °

Bilek 1 | F | 46,29 °

Elle Yénlendir

Bilek 2 [ i | 91,39 °

aick 3 4] 1 ) i

Hiz === J100% | iptal || TAMAM
o Gergek Robot = Xip J

Robot

Robot kolunun o anki pozisyonu 3B grafikte gdsterilir. Yakinlastirma/uzaklastirma yapmak icin
blylte¢ simgelerine basin veya gorinimu degistirmek icin Gzerinden bir parmaginizi stiriikleyin.
Robot kolu istediginiz sekilde kontrol etmek i¢in, Gériiniim 6zelligini segin ve 3B gizimin
goruntileme agisini gergek robot kolu gérdiigiiniz aglyla ayni olacak sekilde dondirin.

Robot TCP'nin gecerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot aletinin
yonu, alet yonu alan sininna yakinsa (bakin 1.21.12. Bolge Sinirlari on page99), yakin alan sinirinin
bir 3B goriinimu gdsterilir. Robot bir program calistirdiginda, sinir limitlerini gértintiileme devre disi
birakilacagini unutmayin.

Guvenlik diizlemleri sar ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin
yerlestiriimesine izin verilen dizlem tarafini belirten ktguk bir okla gdsterilir. Tetikleyici duzlemleri
mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 1.21.6. Guvenlik Modlar on page93) etkin
oldugu, dizlemin yanina donuk olan kuguk bir okla gérantulenir. Arag oryantasyonu alan siniri,
kiresel bir koniyle, robot aracinin gecerli oryantasyonunu belirten bir vektdrle gdsterilir. Koninin igi,
takim oryantasyonu (vektoru) icin izin verilen alani temsil eder.
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Robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B gorintiisi kaybolur. TCP, bir alan sininni ihlal
ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklagsmigsa, sinir géstergesi kirmizi olur.

Sekil ve Alet Pozisyonu

Ekranin sag Ust kdsesinde 6zellik secici bulunur. Robot kolunu kontrol edecek goreli 6zelligi
tanimlar.

Ozellik secicinin altinda, o sirada etkin olan Ara¢ Merkez Noktasinin (TCP) adi gériintiilenir. Metin
kutular, secilen 6zellikle ilgili TCP'nin tam koordinat degerlerini gésterir. Adlandiriimis birden fazla
TCP'yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi icin (bakin 1.24.6. Kurulum — TCP Yapilandirmasi on
page129).

Koordinat veya eklem pozisyonu tiklatilarak degerler elle diizenlenebilir. Bu sizi poz diizenleyicisi
ekranina gotirir (bakin 1.23.2. Poz Dlzenleyicisi Ekrani on page119) ve burada alet veya hedef
eklem konumlari igin bir hedef konum ve yonu belirleyebilirsiniz.

Uc¢ Ekipmani Hareket Ettir

* Bir gevirme oku (list) basil tutuldugunda, robotun arag¢ ucu belirtilen yénde hareket eder.

* Bir dondirme oku (alt) basih tutuldugunda, robot aracinin yéni belirtilen yoénde degisir.
Dondlrme noktasi, Arag Merkezi Noktasidir (TCP), yani robot aleti Gzerinde karakteristik bir
nokta saglayan robot kolu ucundaki noktadir. TCP, kii¢lik bir mavi top olarak gosterilir.

Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak igin diigmeyi birakin

Eklemleri Hareket Ettir

Ayri ayri eklemlerin dogrudan denetlenmesini saglar. Her eklem - 360° ile + 360° arasinda hareket
edebilir, her eklemin yatay cubugunda gosterildigi gibi bunlar varsayilan eklem sinirlaridir. Bir eklem,
eklem sininna ulastiginda, daha fazla stirlilemez. Bir eklemin sinirlari varsayilandan farkl bir konum
araligiyla yapilandinimigsa (bakin 1.21.11. Eklem Limitleri on page98), bu aralik yatay ¢ubukta
kirmizi renkte belirtilir.

Elle Yonlendir

Serbest stirtis tusu basil tutulurken, robot kolunu fiziksel olarak kavramak ve istediginiz yere
cekmek mumkuindur. Ayarlar sekmesindeki yercekimi ayar (bakin 1.24.7. Kurulum — Montaj on
page133) yanligsa veya robot kolu agir bir ylik tagiyorsa, Serbest siiriis diigmesine basildiginda
robot kolu hareket etmeye (diismeye) baslayabilir. Bu durumda, yalnizca Serbest siiriig digmesini
serbest birakin.
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UYARI
1. Dogru kurulum ayarlarini kullandiginizdan emin olun (6érnegin Robot montaj

acisl, TCP agirhigi, TCP ofseti). Programla birlikte kurulum dosyalarini

kaydedin ve yikleyin.

2. Serbest siiriis digmesine basmadan 6nce TCP ayarlari ile robot montaj
ayarlari dogru ayarlandigindan emin olun. Bu ayarlar dogru degilse, Serbest

Siiris digmesine basildiginda robot kolu hareket eder.

3. Serbest sirus islevi (Empedans/Geri Siiriig) sadece risk degerlendirmesinin

izin verdigi kurulumlarda kullanilacaktir. Araglarin ve engellerin keskin

kenarlari veya sikma noktalari bulunmamalidir. Tim personelin robot kolunun

ulasamayacagi yerde olmasini saglayin.

1.24.2. G/C Sekmesi

& Dosya

[ Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

03:50:49 CCCC O

Robot | MODBUS

Yapilandinlabilir Girig
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S-Guard Reset @ | @ 5
29 | Ds
I Q| D7
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ov
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0@ | @4
1@ | @s
2@ | @ s
3@ | @7
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10w

@
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0d | D4
19| D5
Start-Prog @ | & 6
Stop-Prog @ | @ 7

analog_in[1]
o
oV 10w
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0@ | @ a
Prog-Running @ G 3
2@ @6
3@ | Q7

analog_out[1]
@ H

AmA 20mA

Ug Ekipman Girisi

Dijital
Q0
Q1

analog_in[2]

¢

analog_in[3]

o

Ug Ekipman Cikisi
Dijital

@o

@1

Kontrol eden:

|Kullan|C| |V|

Voltaj Alam

000 mA

o 12 24

?j Similasyon
o Gergek Robot

Bu ekranda her zaman, robot kontrol kutusuna giden veya robottan gelen canli G/C sinyallerini
izleyebilir ve ayarlayabilirsiniz. Ekran, programin yiruttldiugu zaman dilimi de dahil olmak tzere,

G/C'nin gecerli durumunu gorintiler. Program yuritmesi sirasinda herhangi bir degisiklik yapilirsa
program durur. Program durdugunda, tim ¢ikis sinyalleri durumlarini korur. Ekran yalnizca 10 Hz ile
guncellendiginden, cok hizl bir sinyal diizgtin gorintilenemeyebilir.
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Yapilandirilabilir G/C'ler, kurulumun gtvenlik G/C yapilandirma béliminde tanimlanmis 6zel
glvenlik ayarlari igin ayrilabilir (bakin  1.21.13. Guvenlik G/C on page106); ayrlanlar, varsayilan
veya kullanici tanimli ad yerine glvenlik islevi adina sahip olacaktir. Glvenlik ayarlari igin ayrilan
yapilandirilabilir ¢ikiglar degistirilemez ve sadece LED'ler olarak géruntlenir.

Sinyallerin elektrik ayrintilari 1.9.3. Denetleyici G/C on page32 béliminde acgiklanmistir.

Voltaj

Alet Cikisinda Voltaj ancak Alet Cikisi Kullanici tarafindan kontrol edildiginde yapilandirilabilir. Bir
URCap secilmesi durumunda, Voltaja erisim kaldirilir.

Analog Etki Alani Ayarlar

Analog G/C, akim [4-20 mA] veya voltaj [0-10 V] ¢ikis olarak ayarlanabilir. Program kaydedilirse
sonradan robot denetleyicisinin yeniden baslatildigi durumlarda ayarlar hatirlanir. Alet Cikisinda, bir
URCap secilmesi durumunda, analog Alet Girigleri Etki Alani Ayarlarina erigim kaldinlr.

1.24.3. MODBUS

Kurulumda ayarlandiklarindan, asagidaki ekran goérintileri MODBUS istemcisinin G/C sinyallerini
gosterir. Sayfanin Ustiindeki acilan mendileri kullanarak, gérintilenen icerigi sinyal tipine ve birden
fazlasi yapilandinimigsa MODBUS birimine gore degistirebilirsiniz. Listelerdeki her sinyal, onun
baglantilarinin durumunu, degerini, adini ve sinyal adresini icerir. G/C sekmesi kontroliiniin baglant
durumu ve secimi buna izin veriyorsa, ¢ikis sinyalleri degistirilebilir (bakin 1.24.8. Kurulum — G/C
Ayari on page135).

& Dosya 03:50:49 CCCC O
[ Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

MODBUS

MODBUS tipi: |TL’|mU ‘v‘ MODBUS (initesi: ‘TUmu ‘v‘

Girisler Cikaslar

MODBUS unitesi: 10.0.0.2 MODBUS unitesi: 10.0.0.2

(%, ] MODBUS_4 [260] (", ] MODBUS_3 [18]

MODBUS unitesi: 127.0.0.1 MODBUS unitesi: 127.0.0.1

(s, ] MODBUS_1 [0] (%, ] MODBUS_2 [16]
[, ] MODBUS_5 [17]
(™, ] MODBUS_5 [18]
™, ] MODBUS_7 [19]
(™, ] MODBUS_8 [20]
[, ] MODBUS 9 [21]

?j Similasyon
o Gergek Robot
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1.24.4. Otomatik Hareket Ettir Sekmesi

Otomatik Hareket Ettir sekmesi, robot kolunun ¢alisma alani igerisinde belirli bir pozisyona
getirilmesi gerektiginde kullanilir. Buna 6érnek olarak, bir programi ¢alistirmadan énce robot kolunun
bu programin baslangi¢ pozisyonuna getiriimesi veya énce robotun bu programin baslangi¢
pozisyonuna getirilmesi veya programi degistirirken bir gecgis noktasina getirilmesi verilebilir.

2 03:50:01 CCCC O

[[Calistir [ Hareket Ettir |"G/C | Ganlik | Otomatik Hareket Ettir |

Robotu Pozisyona Getir.

Gasterilen hareketi gergeklestirmek igin *Otomatik’ butonuna basili tutun, iptal etmek igin butonu birakin,
Robotu pozisyonuna manuel getirmek igin 'Manuel’ butonuna basmn,

A Uyari: Tasima kapasiteniz Yikleme sekmesinde sifir olarak ayarland

Otomatik

. Manuel

Animasyon

Animasyon, robot kolunun gercgeklestirmek lizere oldugu hareketi gbsterir.

DIKKAT
Animasyonu, gercek robot kolunun pozisyonu ile karsilastirin ve robot kolunun
hareketi hi¢cbir engele ¢carpmadan glivenli bir sekilde yapabileceginden emin olun.

DIKKAT
Otomatik kaydir iglevi, gélge gezingesi boyunca robot boyunca hareket eder.
Carpisma, robot veya diger ekipmana zarar verebilir.
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Otomatik

Robot kolu, animasyonda gésterildigi sekilde hareket ettirmek icin Otomatik diigmesini basili tutun.
Not: Hareketi herhangi bir anda durdurmak igin digmeyi birakin.

Manuel

Manuel digmesine basarak, robot kolunun elle hareket ettirilecegi Hareket sekmesine
gidebilirsiniz. Bu sadece animasyondaki hareket tercih edilmediginde gereklidir.

1.24.5. Kurulum — YUkle/Kaydet

& Dosya 03:50:39 CCcCC O
Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

A TCP Yapilandirmasi

Robot Kurulumunu Dosyaya Yukle/Kaydet

Robot Kurulumu, robotun ¢alisma ortamina nasil yerlestirilecedini tim yonleriyle kapsar.
G/C Ayarlari Robotun mekanik montajini, dijer ekipmanlarla elektrik baglantilann ve robot programinin
dayandidi tim secenekleri kapsar. Programin kendisini icermez.

Montaj

& Giivenlik

Degiskenler Gegerli kurulumu kaydet

MODBUS |defau|t |
Ozellikler | Kaydet || FarkiiKaydet... |

e (e Farkl bir kurulum dosyas yikle

Konveyodr Takibi
| Yikle || Yeni Olustur |

EtherMet/IP
PROFINET

Warsayillan Program

H ’Yi]kl e/Kaydet

Robot Kurulumu, robot kolunun ve kontrol kutusunun galisma ortamina nasil yerlestirilecegi
konusunun tiim noktalarini kapsar. Robot kolunun mekanik montaijini, diger ekipmanlarla elektrik
baglantilarini ve robot programinin dayandigi tim segenekleri kapsar. Programin kendisini icermez.

Bu ayarlar, G/C sekmesinde ayarlanan G/C etki alanlari i¢in olanlar hari¢, Kurulum sekmesindeki
farkl ekranlar kullanilarak ayarlanabilir (bakin 1.24.2. G/C Sekmesi on page125).

Robot icin birden fazla kurulum dosyasi bulundurma imkani vardir. Olusturulan programlar etkin
kurulumu kullanir ve kullanildiginda bu kurulumu otomatik olarak yukler.

Kurulumda yapilan herhangi bir degisikligin gu¢ kapatildiktan sonra korunmasi igin kaydedilmesi
gerekir. Kurulumda kaydedilmemis degisiklikler varsa, Kurulum sekmesinin sol tarafindaki
Yikle/Kaydet metninin yaninda bir disket simgesi gosterilir.
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Bir kurulum, Kaydet veya Farklh Kaydet digmesine basilarak kaydedilebilir. Alternatif olarak, bir
programi kaydetmek, etkin kurulumu da kaydeder. Farkli bir kurulum dosyasi yiklemek icin, Yikle
digmesini kullanin. Robot Kurulumundaki Yeni Olugtur digmesi, tim ayarlari fabrika
varsayllanlarina sifirlar.

DIKKAT

Robotu bir USB siiriictisiinden yiklenen bir kurulumla kullanmaniz énerilmez. Bir
USB sdrticusiinde sakli bir kurulumu kullanmak igin, dnce onu yukleyin ve Farkli
Kaydet diigmesini kullanarak yerel programlar klasériine kaydedin.

1.24.6. Kurulum — TCP Yapilandirmasi

Bir Alet Merkez Noktasi (TCP), robotun aleti Gizerindeki bir noktadir. Her TCP bir ¢eviri ve alet ¢ikis
flansinin merkezine gore bir déndirme icerir.

Daha 6nce saklanan bir gegis noktasina dénmeye programlandiginda bir robot, TCP'yi gegis
noktasinda kaydedildigi konum ve yone hareket ettirir. TCP, dogrusal hareket icin
programlandiginda dogrusal olarak hareket eder.

& Dosya 03:50:34 CCCC O
Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
éhc" Yapilandirmasi Uc Ekipman Merkez Noktasi
Montaj
Kullanilabilir TCP'ler:
G/C Ayarlan Tcp |'|
@Guvenllk X mm | Yeniden Adlandir | @
Degiskenler v mm [
! |
| I
| LY
MODBUS z mm ‘ veni ‘ (A \
f)zellikler RX 0.0000| rad O O
Yumusak Gegig RY| 0.0000| rad | 7 Pozisyon | __1_
Konveyér Takibi Rz‘ o.oooo‘ rad ‘ / Yonelme Acisi ‘

EtherMet/IP
Tasima kapasitesi: kg
PROFINET rd

[ Agirhk merkezi
Varsayillan Program

wiikle/Kaydet

Pozisyon

X, Y, z koordinatlari TCP pozisyonunu belirtir. Tim degerler (yén de dabhil) sifir oldugunda TCP, alet
cikis flansinin merkez noktasiyla ¢akisir ve ekranda gdsterilen koordinat sistemini kabul eder.
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Yoénelme Acisi

RX, RY, RZ koordinat kutulari, TCP ydniini belirtir. Yon koordinatlarini se¢gmek icin, Hareket Ettir
Sekmesine benzer sekilde, RX, RY, RZ kutularinin tsttindeki Birimler agilan menisuni kullanin
(bakin 1.23.2. Poz Dizenleyicisi Ekrani on page119).

TCP'leri ekleme, yeniden adlandirma, degistirme ve kaldirma

Asagidaki eylemlerle yeni bir TCP yapilandirmaya baglayabilirsiniz:

* Benzersiz isimli yeni bir TCP tanimlamak igin digmesine dokunun. Yeni TCP agilan
menide mevcut olacaktir.

« TCP'yi yeniden adlandirmak igin[.Z_| digmesine dokunun.

* Secilen TCP'yi kaldirmak icin' @ ' diigmesine dokunun. Son TCP'yi kaldiramazsiniz.

Aktif TCP

Dogrusal olarak hareke ederken robot, TCP sapmasini belirlemek i¢in her zaman etkin TCP'yi
kullanir. Etkin TCP, bir Hareket Ettir komutu (bakin 1.25.4. Komut: Hareket Ettir on page163) veya
bir Ayarla komutu kullanilarak degistirilebilir.

Varsayllan TCP

Bir program caligtinimadan énce, Varsayilan TCP, etkin TCP olarak ayarlanmalidir.

* Bir TCP'yi varsayilan olarak ayarlamak icin, istediginiz TCP'yi se¢in ve Varsayilan olarak
ayarla diigmesine dokunun.

Kullanilabilir agilan menudeki yesil simge, varsayilan yapilandinimis TCP'yi gOsterir.
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TCP konumunu ayarlama

) Dosya

Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

03:50:34 CCCC O

Montaj

G/C Ayarlan
& Giivenlik
Dedgiskenler
MODBUS
Ozellikler

Yumusak Gecgis

EtherMet/IP

PROFINET

iikle/Kaydet

A TCP Yapilandirmasi

Konveyodr Takibi

Uc Ekipman Merkez Noktasi

Warsayillan Program

TCP Pozisyonunu Ogret

& Daha fazla nokta gerekiyor

TCP'yi farkh acilardan ayni konuma

getirin.

Noktayi ayarla 1

TCP konumu koordinatlari, asagidaki sekilde otomatik olarak hesaplanabilir:

1. Olgiim secenegine dokunun.

2. Robotun calisma alani icinde sabit bir nokta segin.

3. TCP'yien az lg¢ farkli agidan hareket ettirmek ve aletin ¢ikis flansinin ilgili konumlarini

kaydetmek icin, ekranin sag tarafindaki konum oklarini kullanin.

4. Dogrulanan koordinatlari uygun TCP'ye uygulamak icin, Ayarla digmesini kullanin.

Hesaplamanin dlizgiin ¢alismasi icin konumlarin yeterince farkli olmasi gerekir. Bunlar

yeterince farkl degilse, digmelerin tstliindeki durum LED'i kirmiziya déner.

TCP'yi belirlemek i¢in ¢ konumun yeterli olmasina ragmen, hesaplamanin dogru oldugunu

dogrulamak icin dérdiinci bir konum kullanilabilir. Kaydedilen her noktanin, hesaplanan TCP'ye

gore kalitesi, ilgili dUgmedeki yesil, sar veya kirmizi bir LED kullanilarak belirtilir.
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TCP oryantasyonunu ayarlama

) Dosya

Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

cccc @

A TCP Yapilandirmasi
Montaj

G/C Ayarlan

& Giivenlik
Dedgiskenler
MODBUS

Ozellikler

Yumusak Gecgis
Konveyodr Takibi
EtherMet/IP
PROFINET
Warsayillan Program

iikle/Kaydet

Uc Ekipman Merkez Noktasi

TCP Yénelme Acisini Ogret

& Hicbir szellik secilmedi

Bir dzellik/eksen takimi segin ve ug
ekipmani, secilen dzelligin Z ekseni
yaniyle ayni olacak sekilde bir nokta

ayarlayin,

=Tanimlanmamis=

|'|

Nokta ayarla

. Olgiim segenegine dokunun.

. Acilan listeden bir 6zellik segin. Yeni sekilleri tanimlama hakkinda daha ayrintili bilgiler igin
(bakin 1.24.12. Kurulum — Sekiller on page143)

Noktayi ayarla diigmesine dokunun ve Alet oklarini hareket ettir se¢enegini kullanarak, alet
yonuyle ilgili TCP'nin, secilen sekillerin koordinat sistemiyle kesistigi bir yere gidin.

Hesaplanan TCP yonini dogrulayin ve Ayarla digmesine dokunarak onu secilen TCP'ye

ayarlayin.

Tasima kapasitesi

Robot aracinin agirligi, ekranin alt kisminda belirtilmistir. Bu ayari degistirmek i¢in dogrudan beyaz
metin alanina dokunun ve yeni bir agirlik girin. Ayar, tanimlanan tim TCP'ler igin gecerlidir. izin
verilen maksimum tasima kapasitesi hakkindaki ayrintilar igin bakin see the Hardware

Installation Manual.

Agirhk merkezi

Aletin agirlik merkezi, CX, CY ve Cz alanlari kullanilarak belirtilir. Ayarlar, tanimlanan tim TCP'ler igin
gecerlidir. Striim 3.8 6ncesinde olusturulan kurulumlar, daha énce ayarlanmigsa, TCP'ye ayarlanan
agirlik merkezini destekler. Agirlik merkezi manuel olarak ayarlandiginda, 3.8 veya sonraki

URS
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surtiimlerde, TCP'nin agirlik merkezini ayarlama 6zelligi kalici olarak kaldirilir.
Eylemsizlik degerlerini ayarlamak igin Ozel Eylemsizlik Matrisi secenegini segebilirsiniz.

Eylemsizlik, orijin tagima kapasitesinin Yercekimi Merkezinde (Center of Gravity, CoG) ve eksenler
alet flansi eksenleriyle hizali olarak bir koordinat sisteminde belirtilir.

Varsayilan eylemsizlik, kullanicinin tanimladii kiitleye ve 1g/cm3 kiitle yogunluguna gére bir kiirenin
eylemsizligi olarak hesaplanir

1.24.7. Kurulum — Montaj

& Dosya 03:50:37 CCcCC O
Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |
/4 TCP Yapilandirmasi Robot Montaji ve Acisi
ontaj v
G/C Ayarlan
& Giivenlik >
Degiskenler 1
MODBUS
_ Egiklik
Gzellikler f S

Yumusak Gecgis =

Konveyodr Takibi r : i
EtherMet/IP 0,00
PROFINET L T

Warsayillan Program
45°
iikle/Kaydet ¥

Robot kolunun montajini belirlemek;, iki amaca hizmet eder:
1. Robot kolunun ekranda dogru gériinmesini saglamak.

2. Yercekiminin yoninu denetleyiciye bildirmek.
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Gelismis bir dinamik model, Robot koluna diizglin ve hassas hareketler kazandirmanin yaninda,
Robot kolunun kendini Serbest Siiriis Modunda tutmasini da saglar. Bu nedenle, Robot kolunun
montajinin dogru yapilmasi dnemlidir.

UYARI
Robot kolunun montajinin dogru yapilamamasi, sik Koruyucu Duruglara neden
olabilir ve/veya Robot kolu, Serbest Siirlis digmesine basildiginda hareket eder.

Robot kolu diiz bir tezgaha veya yere monte edilirse, bu ekranda hicbir degisiklik yapilmasina gerek
kalmaz. Ancak Robot kolu tavana montajli, duvara montajli veya belirli bir aglyla montajli ise,
bunun dugmeler kullanilarak ayarlanmasi gerekir.

Ekranin sag tarafindaki digmeler Robot kolunun montaj acisini ayarlamak icindir. Sag Ust taraftaki
Ug diigme, tavanin (180°), duvarin (90°), yerin (0°) acisini ayarlar. Egiklik digmeleri rasgele bir agi
belirler.

Ekranin alt kismindaki digmeler, Robot kolu montajini gercek montaja uyacak sekilde dondirmek
icin kullanilir.

UYARI
Dogru kurulum ayarlarni kullanin. Programla birlikte kurulum dosyalarni kaydedin
ve yukleyin.
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1.24.8. Kurulum — G/C Ayari

Varsayillan Program

@ Yikle/Kaydet

Programda Eylem

|Cal|$|rken yiksek - durduruldugunda al... |v|

& Dosya 03:50:37 CCCC O
Program | A Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |
A TCP Yapilandirmasi
Gardnum
Mont aj |Dijita| |v|
JC Ayarlan
Girig Cikis o
@ Giivenlik DI[0] digital_in[0] = DO[0] digital_out[0] =
Degiskenler DI[1] digital_in[1] % DO[1] digital_out[1] Prog-Running
DI[2] digital_in[2] ~ Start-Prog | DO[2] digital_out[2] I
REZHEE DI[3] digital_in[3] Stop-Prog = Do[3] digital_out[3] =
Ozellikler Cif4] digital_in[4] Do[4] digital_out[4]
. DI5] digital_in[5] DO[S] digital_out[5]
Yumusak Gegis T -
DI[B] digital_in[8] DO[B] digital_out[6]
Konveydr Takibi DI[7] digital_in[7] | DO[7] digital_out[7] ~|
EtherMet/IP
Yeniden Adlandir
PROFINET | | | Temizle | |

G/C Ayar ekraninda kullanicilar, G/C sinyallerini tanimlayabilir ve eylemleri G/C sekmesi kontroliiyle

yapilandirabilir.

Giris ve Cikis kisimlari, 6rnegin asagidakiler gibi G/C sinyallerinin tiplerini siralar:

* Dijital standart genel amag, yapilandirilabilir ve alet

* Analog standart genel amag ve alet

* MODBUS

* Genel amagli kayitlar (boolean, tamsayi ve ylizen) Genel amacl kayitlara, érnegin bir alan veri
yolu (6rnegdin Profinet ve EtherNet/IP) (izerinden erigilebilir.

G/C Sinyal Tipi

Girig ve Cikis kisimlarinda siralanan sinyallerin sayisini sinirlamak igin, gériintilenen igerigi sinyal

tipine gore degistirmek igin, ekranin Gstindeki Gériiniim acgilan menusunu kullanin.

Kullanici Tanimh Adlar Atama

Robotla ¢alisirken sinyallerin ne yaptigini kolayca hatirlamak icin kullanicilar, adlarn Giris ve Cikis

sinyalleriyle iligkilendirebilir.
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1. listediginiz sinyali secin
2. Adiayarlamak igin ekranin alt kismindaki metin alanina dokunun.

3. Adivarsayilan olarak sifirlamak icin, Temizle diigmesine dokunun.

Programda genel amach bir kaydin (6rnegin bir Bekle komutu veya bir Eger komutunun sartl ifadesi
icin) kullanilabilmesini saglamak igin, kayda kullanici taniml bir ad verilmelidir. Bekle ve Eger
komutlar sirasiyla (1.25.10. Komut: Beklet on page177) ve (1.25.17. Komut: Eger on page183)
bélimlerinde aciklanmistir. Adi belirtilen genel amagl kayitlar, ifade Diizenleyicisi ekranindaki Girig
veya CIkis secicisinde bulunabilir.

G/C Eylemleri ve G/C Sekmesi Kontrolii

Giris ve Cikis Eylemleri
Fiziksel ve Veri Yolu dijital G/C'leri, eylemleri tetiklemek veya bir programin durumuna tepki
goOstermek icin kullanilabilir. Kullanilabilir Giris Eylemleri:

* Bagslat: ylkselen bir kenarda gecerli programi baslatir veya devam eder.
* Durdur: Ylkselen bir kenarda gecerli programi durdurur.
* Duraklat: Yukselen bir kenarda gegerli programi bekletir.

* Serbest siiris: Giris yiksek oldugunda, robot serbest stirlistedir (serbest sirlis
digmesine benzer sekilde). Bir program c¢alisiyorsa veya diger kosullar serbest stiriise
izin vermiyorsa, giris g6z ardi edilir.

. UYARI
Robot, Baslatma girisi eylemi kullanilirken durdurulursa, ilgili programi
yuritmeden yavasca programin birinci gecis noktasina gider. Robot, Baslatma
girisi eylemi kullanilirken bekletilirse, ilgili programa devam etmeden yavasca
bekletildigi yerden pozisyona gider.

Kullanilabilir Cikis Eylemleri:

Eylem Cikis durumu Program durumu

Galismadiginda dusuk Dusuk Durduruldu veya duraklatildi

Calismadiginda yiksek Yiksek Durduruldu veya duraklatildi

Calisirken yliksek, Dusuk Calisiyor

durduruldugunda dusuk Yiksek Durduruldu veya duraklatildi

Programlanmamis Dusuik Program sonlandi, programlanmamis

durdurmada dusik

Programlanmamis Dusuk Program sonlandi, programlanmamis

durdurmada disik, diger ~ Yiksek CGalisiyor, durduruldu veya duraklatildi

durumlarda Yiksek

Surekli Pals Yuksek ve disik Calisiyor (pals durumunu strdirmek igin
arasinda gidip programi duraklatin veya durdurun)
geliyor
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G/C Sekmesi Kontrolii

* Ariza
* fhlal

* Koruyucu durdurma

* Calisma zamani hatasi

NOT
a Asagidakilerden herhangi biri meydana gelirse, program sonlandirilir;

Bir ¢cikisin G/C sekmesinden mi (programlayicilar tarafindan ya da hem operatérler hem de
programlayicilar tarafindan) yoksa robot programlari tarafindan mi kontrol edilecegini belirleyin.

1.24.9. Kurulum — Guvenlik

Bakin bolim 1.21. Glvenlik Yapilandirmasi on page89.

1.24.10. Kurulum — Degiskenler

& Dosya

03:50:37

Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

cccec @

Montaj

G/C Ayarlan

& Giivenlik

A TCP Yapilandirmasi

Kurulum Degiskenler

Dedisken =

| Deder

egiskenler

MODBUS
Ozellikler

Yumusak Gecgis

EtherMet/IP

PROFINET

Konveydr Takibi

Varsayilan Program

Yilkle/Kaydet

Yeni Olustur

Kurulum Degiskenleri ekraninda olusturulan dediskenlere kurulum degiskenleri denir ve bunlar,
normal program degiskenleri gibi kullanilir. Kurulum degiskenleri 6zeldir, ¢ciink(i bir program durup
ardindan tekrar basladiginda ve robot kolu ve/veya Kontrol kutusu kapatilip tekrar ¢alistinldiginda

bile degerlerini korurlar.
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Kurulum degiskenlerinin adlarn ve dederleri, kurulumla saklanir, bdylece birden fazla programda ayni
degiskenleri kullanmak mimkan olur.

Kurulum degiskenleri ve bunlarin degerleri program ydrttulirken her 10 dakikada bir, program
duraklatildiginda ve durduruldugunda otomatik olarak kaydedilir.

Yeni kurulum degiskeni olustur

ad Defer
i wvar 1 =
Bir Degisken Olusturma

1. Yeni degisken icin 6nerilen bir isimle Yeni Kurulum degiskeni olustur alanina erismek igin
Yeni Olustur diigmesine dokunun.

2. Degisken adini degistirmek icin Yeni Kurulum degigkeni olugtur alanina dokunun.
3. Yenidegisken adi bu kurulumda kullaniimamigsa Tamam digmesine dokunun.

4. Listeden degisken adini secin, daha sonra kurulum degiskeninin degerini degistirmek Degeri
Diizenle digmesine dokunun.

5. Degisken ayarlandiginda, yapilandirmayi kaydetmek icin kurulumun kendisini kaydetmelisiniz.
Bir degiskeni silme
1. Degiskeni secin ve Sil segenegine dokunun.

Yiklenen bir program, bir program degiskeni ile ayni isme sahipse veya yuklenen bir kurulum,
kurulum degiskeniyle ayni isme sahipse, asagidaki se¢enekler sunulur: Sorunu, program degiskeni
yerine ayni isimli kurulum degiskenlerini kullanarak ya da ¢akisan degiskenlerin isimlerini otomatik
olarak degistirerek ¢dzebilirsiniz.
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1.24.11. Kurulum — MODBUS istemcisi G/C Ayari

& Dosya 03:50:38 CCCC O
Program | A Kurulum rHareket Ettir rGIC rGl:lrlh:lk |

/A TCP Yapilandirmas: MODBUS Client G/C Ayarlari =
Montaj 10.0.0.2

IP:‘ 10.0.0.2‘ []sirali mod El
G/C Ayarlan
@ Givenlik o ‘ 0| |Kaytt Cikigi ‘v‘ ‘ 18‘ ‘MODBUS_I | =
Dedgiskenler

Frekans [Hz] MODEUS Slave Adresi 255,

MODBUS

Yanit siresi [ms]: ----, Sire asimlari: ©, Istek basarisiz oldu: 0, Avg. resp. f: ----

Ozellikler
o D ‘Dijital Giris

Yumusak Gecis

. . Frekans [Hz] H MODEUS Slave Adresi 255)
Konveydr Takibi

260‘ ‘MODBUS_2

E

- ‘

Yanit siresi [ms]: ----, Sire asimlari: ©, Istek basarisiz oldu: 0, Avg. resp. f: ----
EtherMet/IP
PROFINET
Varsayilan Program Gelismis segenekleri gister +

@ Yikle/Kaydet

Burada, MODBUS istemcisi (ana) sinyalleri ayarlanabilir. Belirtilen IP adreslerindeki MODBUS
sunucular (veya bagiml birimler) ile olan baglantilar, giris/¢ikis sinyalleri ile olusturulabilir (kayitlar
veya dijital). Programlarda kullanilabilmesi icin her sinyalin benzersiz bir adi vardir.

Yenile

Bu diigmeye bastiginizda, tim MODBUS baglantilar yenilenir. Yenileme, tim modbus birimlerinin
baglantisini keser ve bunlari tekrar baglar. Tim istatistikler silinir.

Birim ekle

Yeni bir MODBUS birimi eklemek icin bu diigmeye basin.

Birimi sil

MODBUS birimini ve o birimdeki tiim sinyalleri silmek igin bu digmeye basin.

Birim IP ayarla

Burada, MODBUS biriminin IP adresi gosterilir. Degistirmek icin dUigmeye basin.
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Sirali mod

Sadece Gelismis Secenekleri Goster (bakin Gelismis Secenekleri Goster on page 142) segildiginde
kullanilabilir. Bu onay kutusu secildiginde, modbus istemcisi bir sonraki istegi géndermeden énce bir
yaniti beklemeye zorlanir. Bu mod, bazi fieldbus birimleri i¢in gerekir. Bu segenegin acgilmasi, birden
fazla sinyal oldugunda yardimci olabilir ve artan istek siklidi, sinyal kesintilerine neden olur.

Sirall modda birden fazla sinyal tanimlandiginda, gecerli sinyal frekansi, istenenden daha disik
olabilir. Gegerli sinyal frekansi, sinyal istatistiklerinde gézlemlenebilir (bakin kisim Gelismis
Secenekler on page142). Gegerli sinyal frekansi, Frekans acilan listesinde secilen degerin
yarisindan azsa, sinyal géstergesi sariya doner.

Sinyal ekle

iigili MODBUS birimine bir sinyal eklemek igin bu diigmeye basin.

Sinyal sil

iIgili MODBUS biriminden bir MODBUS sinyalini silmek icin bu diimeye basin.

Sinyal tiriini ayarla

Sinyal tiriini segmek igin bu acilan mentyu kullanin. Kullanilabilir tirler sunlardir:

Dijital giris
Dijital giris (bobin), sinyalin adres alaninda belirtilen bobin tizerindeki MODBUS biriminden
okunan bir bitlik miktardir. Fonksiyon kodu 0x02 (Ayrik Girigleri Oku) kullanilir.

Dijital ¢ikis
Dijital ¢ikis (bobin), tek bit miktari olup, yiksek veya duslk olarak ayarlanabilir. Bu ¢ikisin degeri
kullanici tarafindan ayarlanmadan 6nce, uzak MODBUS birimindeki deger okunur. Bu ise, islev
kodu 0x01 (Okuma Bobinleri) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal
dederini ayarla digmesine basilarak ayarlandiginda, islev kodu 0x05 (Tek Bobin Yaz) ve Ustu
kullanilir.

Girisi kaydedin
Kayit girisi, adres alaninda belirtilen adresten okunan 16 bitlik bir miktardir. Fonksiyon kodu 0x04
(Giris Kayitlarini Oku) kullanilir.

Cikisi kaydedin
Kayit ¢ikisi, kullanici tarafindan ayarlanabilen 16 bitlik bir miktardir. Kaydin degeri ayarlanmadan
once, uzak MODBUS birimindeki degeri okunur. Bu ise, islev kodu 0x03 (Okuma Tutma
Kayitlan) kullanildigi anlamina gelir. Cikis bir robot programiyla veya sinyal degerini ayarla
alaninda bir sinyal degeri belirlenerek ayarlandiginda, uzak MODBUS birimindeki degeri
ayarlamak icin islev kodu 0x06 (Tek Kayit Yaz) kullanilir.
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Sinyal adresini ayarla

Bu alanda uzak MODBUS sunucusunun adresi gosterilir. Farkl bir adres se¢mek icin ekran tus
takimini kullanin. Gegerli adresler Ureticiye ve uzak MODBUS biriminin yapilandirmasina gére
degisir.

Sinyal adini ayarla

Kullanici, ekrandaki klavyeyi kullanarak, sinyale bir ad verebilir. Sinyal, programlarda kullanildiginda
bu ad kullanilir.

Sinyal degeri

Burada, sinyalin o anki degeri gosterilir. Kayit sinyalleri igin bu deger isaretsiz tamsayi olarak ifade
edilir. Cikis sinyallerinde, digmeyi kullanarak istenen sinyal degeri ayarlanabilir. Kayit ¢ikisi igin
yine, birime yazilacak deger isaretsiz tamsay!i olarak saglanmalidir.

Sinyal baglanti durumu

Bu simge, sinyalin dogru okunabilir/yazilabilir oldugunu (yesil) ya da birimin beklenmedik sekilde
yanit verdigini veya ulasilamaz oldugunu (gri) gésterir. Bir MODBUS istisna yaniti alindiginda, yanit
kodu gériintilenir. MODBUS-TCP istisna yanitlar:

E1
YASAK ISLEV (0x01) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagimli birim) igin izin
verilebilir bir eylem degildir.

E2
YASAK VERI ADRESI (0x02) Sorguda alinan fonksiyon kodu, sunucu (veya bagiml birim) igin
izin verilebilir bir eylem degildir; girdiginiz sinyal adresinin uzak MODBUS sunucusunun
ayarlarina uygun olup olmadigini kontrol edin.

E3
YASAK VERI DEGERI (0x03) Sorgu veri alaninda bulunan bir deger, sunucu (veya bagimli
birim) igin izin verilebilir bir deger degildir, girilen sinyal degerinin uzak MODBUS sunucusundaki
belirtilen adres icin gecerli olup olmadigini kontrol edin.

E4
BAGIMLI CIHAZ ARIZASI (0x04) Sunucu (veya bagimli birim), istediginiz eylemi
gerceklestirmeye calisirken, kurtarilamayacak bir hata olustu.

ES5
ONAY (0x05) Uzak MODBUS birimine génderilen programlama komutlariyla birlikte
Ozellestirilmis kullanim.

E6
BAGIMLI CiIHAZ MESGUL (0x06) Uzak MODBUS birimine génderilen programlama
komutlariyla birlikte 6zellestirilmis kullanim, bagimli birim (sunucu) su an yanitlayamiyor.
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Gelismis Secenekleri Goster

Bu onay kutusu, her bir sinyale iliskin gelismis secenekleri gosterir/gizler.

Gelismis Secenekler

Glincelleme Sikligi
Bu mend, sinyalin giincelleme sikligini degistirmek igin kullanilabilir. Gincelleme sikhigi, sinyal
degerini okumak veya yazmak lizere uzak MODBUS birimine istek génderilme sikligini ifade
eder. Frekans 0 olarak ayarlandiginda, modbus istekleri bir modbusalsinyaldurumu,
modbusayarlacikiskaydi ve modbusayarlacikissinyali komut dosyasi islevi kullanilarak istek
Uzerine baslatilir.

Bagiml Birim (Slave) Adresi
Bu metin alani, belirli bir sinyale karsilik gelen istekler icin belirli bir bagimli birim (slave) adresi
ayarlanmasi amaciyla kullanilabilir. Deger, 0-255 araliginda (sinirlar dahil) olmalidir ve
varsayllan 255'ir. Bu degeri degistirirseniz, bagimli birim (slave) adresi degistirildigi durumdaki
fonksiyonunu dogrulamak amaciyla MODBUS cihazinin kilavuzuna basvurmaniz énerilir.

Yeniden baglanma sayisi
TCP baglantisinin kapanip ve tekrar baglanma sayisi.

Baglanti durumu
TCP baglanti durumu.

Yanit siiresi [ms]
Modbus isteginin génderilmesiyle yanitin alinmasi arasindaki stire - bu ancak iletisim etkin
oldugunda glincellenir.

Modbus paket hatalari
Alinan paketler arasindan hata igcerenlerinin sayisi gegersiz uzunluk, eksik veriler, TCP soket
hatasi).

Stire asimlari
Yanittanmayan modbus talebi sayisi.

Istek basarisiz oldu
Gecersiz soket durumundan dolayi1 gonderilemeyen paketlerin sayisi.

Gegerli frek.
istemci (ana) sinyal durum giincellemelerinin ortalama sikligi. Bu deger, sinyalin sunucudan
(veya bagimli birimden) bir yanit aldigi her defasinda tekrar hesaplanir.

Tam sayaglar, 65535'e kadar artarak sayar ve sonra donip 0'a kadar geri sayar.
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1.24.12. Kurulum — Sekiller

& Dosya

Program | A Kurulum rHareket Ettir rGIC rGl:lrlh:lk |

03:50:41

ccce @

Mont aj

G/C Ayarlan
@ Giivenlik
Dedgiskenler

MODBUS

A TCP Yapilandirmasi

Ozellikler

Taban
Ug Ekipman

Yumusak Gecis

EtherMet/IP

PROFINET

Konveydr Takibi

Varsayillan Program

@ Yilkle/Kaydet

Ozellikler
CRONCY

s

Nokta =

Cizgi “-\‘

.‘
Dizlem -

Sekil, robot tabanina gore alti boyutlu pozla (pozisyon ve yén) tanimlanan bir nesneyi temsil eder.

Gelecekte bagvurmak tzere bir sekle isim verebilirsiniz.

Bir Robot programinin bazi alt kisimlari, robot kolunun tabanindaki disindaki 6zel nesnelere gére

gerceklestirilen hareketlerden olusur. Bu nesneler; tezgahlar, baska makineler, is pargalari, vizyon
sistemleri veya robot kolunun ¢evresinde bulunan boslar veya sinirlar olabilir.

Robotta asagida listelenen iki 6n tanimh sekil vardir, bunlarin pozlari robot kolunun yapilandirmasi
tarafindan tanimlanmistir:

* Taban sekli orijini, robot tabaninin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil 15.1).

* Alet sekli orijini, gegerli TCP'nin merkezinde olarak bulunur (bakin sekil 15.2).
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15.2: Takim (TCP) 6zelligi

Bir Sekil pozunu tanimlamak igin Nokta seklini, Cizgi seklini ve/veya duzlem seklini kullanin.

Bu sekiller, calisma alanindaki TCP'nin gecerli pozunu kullanan bir ydontemle yerlestirilir. Yani,
Serbest sliris Modunu kullanarak veya robotu istenilen poza getirmek igin "iterek" sekillerin
konumlarini ayarlayabilirsiniz.

Bir sekil secimi, kullanilan nesne tipine ve hassasiyet kosullarina baghdir. Daha fazla giris noktasina
dayali olduklarindan Cizgi seklini ve Diizlem seklini kullanin. Daha fazla nokta, daha fazla
hassasiyet anlamina gelir.

Ornegin, olabildigince fazla fiziksel ayrilikla bir Cizgi seklinin iki noktasini tanimlayarak dogrusal bir
konveyoérin yénini dogru tanimlayabilirsiniz. Ayrica dogrusal bir konveyor tanimlamak icin de
Nokta seklini kullanabilirsiniz, ancak TCP'yi konveydr hareketi ydnline gevirmeniz gerekir.

Bir tablonun pozunu tanimlamak icin birden fazla nokta kullanmak, yénin tek bir TCP'nin yéniinden
¢ok, konumlara dayali oldugu anlamina gelir. Tek bir TCP yénini yiksek hassasiyetle
yapilandirmak daha zordur.

Sekil ekleme hakkinda daha fazla bilgi icin bakin (kisim: on page146), (on page147) ve (Duzlem
Sekli on page147).
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Bir 6zelligi kullanma

Robot hareketlerini (6rn. Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P komutlan) sekillerle iliskilendirmek igin
robot programinin kurulumunda tanimlanan 6zelliklere g6z atin (bakin kisim 1.25.4. Komut: Hareket
Ettir on page163).

Bu, 6rnegin birden fazla robot istasyonu oldugunda, programin ¢alisma stiresi sirasinda bir nesne
hareket ettirildiginde veya bir nesne sahnede kalici olarak hareket ettirildiginde bir robot programinin
kolayca kabul edilmesini saglar. Bir nesnenin sekli ayarlandiginda, nesneye gore tim program
hareketleri de ona gére ayarlanir. Diger érnekler icin bakin (kisim Ornek: Bir Programi Ayarlamak
icin bir Sekli Manuel Olarak Giincelleme on page148) ve (Ornek: Bir Sekil Pozunu Dinamik Olarak
Giincelleme on page149). itilebilir olarak yapilandiriimis olan sekiller ayrica robot Hareket Ettir
Sekmesinde (kisim 1.24. Robot Denetleyicisi on page123) veya Poz Dizenleyicisi ekraninda (bakin
1.23.2. Poz Duzenleyicisi Ekrani on page119) manuel olarak hareket ettirilirken de yararl aletlerdir.
Bir referans cercevesi olarak bir sekil secildiginde, secilen sekil alaninda gegis ve dénislerin Aleti
Hareket Ettir digmeleri (bakin Sekil ve Alet Pozisyonu on page124) ve (Uc Ekipmani Hareket

Ettir on page124) calisip, TCP koordinatlarini okur. Ornegin bir tablo, bir sekil olarak tanimlanmis ve
Hareket Sekmesinde bir referans olarak secilmisse, (6rnegin yukari/asagi, sola/saga, ileri/geri)
cevirme oklari robotu tabloya gére bu ydnlerde hareket ettirir. Ayrica TCP koordinatlar, tablo
cercevesinde olur.

Yeniden Adlandir

Bu diigme bir sekli yeniden adlandirr.
Sil
Bu diigme, secilen bir sekli ve tiim alt sekillerini siler.

Eksenleri Goster

Secili 6zelligin koordinat eksenlerinin, 3B grafik Gzerinde goérinur olmasini isteyip istemediginizi
secin. Yapilan tercih, bu ekran ve Hareket Ettir ekrani icin gecerlidir.

Noktayi degistirme

Secilen sekli ayarlamak veya degistirmek icin Bu noktayi degistir digmesini kullanin. Hareket Ettir
sekmesi (kisim 1.24. Robot Denetleyicisi on page123) goriiniir ve yeni bir sekil pozisyonu
ayarlanabilir.

Yavas caligtirilabilir

Secili 6zelligin itilebilir olup olmadigini secin. Bu tercih, ilgili 6zelligin Hareket Ettir ekranindaki 6zellik
mendisiinde gorinlp gériinmeyecegini belirler.
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Buraya Hareket Ettir kullanimi

Robot kolunu segilen sekle dogru hareket ettir icin Buraya Tagi segenegine dokunun. Bu hareketin
sonunda, 6zelligin ve TCP'nin koordinat sistemleri ¢akisir.

Nokta sekli

Nokta sekli, Robot kolunun bir givenlik sinirini veya kiresel baglangi¢ yapilandirmasini tanimlar.
Nokta seklinin pozu, TCP'nin konum ve y6nu olarak tanimlanir.

Bir Nokta ekleme

1. Kurulumda, Sekiller segenegini segin.

2. Sekiller altinda, Nokta secenegini segin.

& Dosya

03:50:44

Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

ccce @

A TCP Yapilandirmasi
Mont aj

G/C Ayarlan

@ Giivenlik
Dedgiskenler

MODBUS

Ozellikler

Taban

Ug Ekipman

X okt 1]
Yumusak Gecis
Konveydr Takibi
EtherMet/IP

PROFINET

Varsayillan Program

@ Yikle/Kaydet

NOkta_1| Yeniden Adlandir |
Qe

Eksenleri giister

Buraya Hareket Ettir || Bu noktay! 6gret

Yavas calistinlabilir
[[] Degisken

Satir sekli

Cizgi sekli, robotun izlemesi gereken ¢izgileri tanimlar. (6rnegin konveydr takibi kullanildiginda). Bir /
satiri, 15.3 seklinde gosterildigi gibi, iki nokta 6zelligi p7 ve p2 arasindaki bir eksen olarak tanimlanir.

URS
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Bir Cizgi ekleme

1. Kurulumda, Sekiller segenegini segin.

2. Sekiller altinda, Cizgi secenegini segin.

15.3: Definition of the line feature

Sekil 15.3'de, birinci noktadan ikinci noktaya dogru yénlendirilen eksen, gizgi koordinat sisteminin y
eksenini teskil eder. Z ekseni, p1'in z ekseninin satira dikey olan dizlemine yansitiimasiyla

) Dosya

tanimlanir. Satir koordinat sisteminin konumu, p7 konumuyla aynidir.

03:50:46 CCCC O

Montaj

G/C Ayarlan
& Giivenlik
Dedgiskenler
MODBUS

Ozellikler

Taban
Ug Ekipman
¢/ [Cizgi 1]
# Mokta_1
# Nokta_2

Yumusak Gecgis
Konveydr Takibi
EtherMet/IP

PROFINET

A TCP Yapilandirmay—

Varsayilan Program
4] Il [ ]

-

Program [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

Cizgi 1| Yeniden Adlandir |

Qe q

[ ] Eksenleri gdster
Yavas calistinlabilir

[] Degisken

;¢

s ]

Buraya Hareket Ettir

Dizlem Sekli

Yuksek hassasiyette bir cerceve gerektiginde, dizlem seklini segin: drnegin bir vizyon sistemiyle
calisirken veya hareketleri tabloya gore gerceklestirirken.
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Bir diizlem ekleme

1. Kurulumda, Sekiller segenegini segin.

2. Sekiller altinda, Diizlem secenegini segin.

Bir dizlemi ayarlama

Yeni bir dizlem olusturmak igin dizlem digmesine bastiginizda, ekrandaki kilavuz bir dizlem
olusturmada size rehberlik eder.

1. Origo segenegini segin
2. Dizlemin arti x ekseninin yoniinii tanimlamak igin robotu hareket ettirin
3. Duizlemin arti y ekseninin yonini tanimlamak igin robotu hareket ettirin

Duzlem, asagida g0sterildigi gibi z- ekseni, x ekseniyle y ekseninin ¢capraz Uriini olacak sekilde, sag
el kurali kullanilarak tanimlanir.

NOT
Duzlemin zit ydbnde normal olmasini istiyorsaniz, duzlemi x ekseninin ters yéninde
yeniden ayarlayabilirsiniz.

Duzlemi secip, Diuzlemi Degistir digmesine basarak mevcut bir diizlemi degistirin. Sonra yeni bir
duzlemi ayarlamak i¢in olanla ayni kilavuzu kullanirsiniz.

Ornek: Bir Programi Ayarlamak igin bir Sekli Manuel Olarak Giincelleme

Bir robot programinin birden fazla kisminin bir tezgaha géreli oldugu bir uygulama disinan. Sekil
15.4, wp1 ile wp4 arasindaki gecis noktalarindan hareketi gésterir.

Robot Program
Moved
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S1
MoveL # Feature: Pl var

]
wpd

@
wp2

-
wp3

B

Ozellik degistirilerek manuel olarak giincellenen bir ézellik diizlemine gére dért gecis
noktali basit program

Uygulama icin programin, tablonun konumunun biraz farklilik gésterecegi birden fazla robot
kurulumu igin yeniden kullaniimasi gerekir. Tezgaha gore hareket aynidir. Kurulumda tablonun
konumunu bir P71 sekli olarak tanimlayarak, dizleme gére yapilandiriimis olan bir Hareket Ettir L
komutu olan program, sadece kurulum, tablonun gecgerli konumuyla glincellenerek ek robotlara
kolayca uygulanabilir.

Calisma alanindaki diger yerler, kurulumlar arasinda farklilik gésterdiginde bile konsept, birden fazla
robot Uzerinde ayni gérevi ¢dzebilecek esnek bir programi gerceklestirmesi icin bir uygulamadaki bir
dizi Sekil icin gecerlidir.

Ornek: Bir Sekil Pozunu Dinamik Olarak Giincelleme

Robotun belli bir gérevi cdzmek igin bir tablonun Gstlindeki belli bir desende de hareket etmesi
gerektigi benzer bir uygulama disinin (bakin 15.5).
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P1

wpd

15.5: Birdizlem sekline gére dért gecis noktall bir Hareket Ettir L komutu

Robot Program

Moved
wpl
y = 0.01

o = p[OIYIOIOIOIO]
Pl var = pose trans (Pl var, o)
MoveL # Feature: Pl var

e b Y
© Wi -
pl

“b I @

Gf— wp3 [
]
wpd -
or Pe o

ety

15.6: Bir ofseti diizlem 6zelligine uygulama

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

URS 150

Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

Bir diizlem 6zelliginden digerine gecis

P1'ye goreli olan hareket birkag kez, her defa o ofsetiyle tekrarlanir. Bu 6rnekte ofset, Y yoniinde 10
cm olarak ayarlanir (bakin sekil 15.6, ofset O7ve O2). Bu, degiskeni maniple etmek icin, pozekle()
veya pozgeg¢() komut dosyasi islevleri kullanilarak gerceklestirilir. Bir ofset eklemek yerine, program
calisirken farkh bir sekle ge¢gmek mimkindur. Bu, Hareket Ettir L komutu P7varreferans 6zelliginin
P1ve P2 seklindeki iki diizlem arasinda gecis yapilabilen asagidaki 6rnekte gosterilmistir (bakin
sekil 15.7).

1.24.13. Konveyor Takibi Ayarlari

Konveyor Takibi Ayari, maksimum iki ayri konveyoérin hareketinin yapilandiriimasina izin verir.
Taslyici Takibi Ayari, robotun mutlak veya artan kodlayicilarla ve dogrusal veya dairesel
konveyodrlerle calismasi icin yapilandirma segenekleri sunar.

Konveyér Parametreleri

Artimsal
kodlayicilar, 0 ile 3 arasindaki Dijital Girislere baglanabilir. Dijital sinyallerin kodunu ¢ézme,
40kHz ile caligir. Bir Timlev kodlayicisi (iki giris gerektirir) kullanildiginda robot, taglyicinin hizini
ve yonuni belirleyebilir. Tasiyicinin yoni sabitse, tasiyicinin hizini belirlemek icin Cikan, Diisen
veya Cikma ve Diigsme kenarlarindan birini algilamak igin tek bir giris kullanilabilir.

Mutlak
kodlayicilar, bir MODBUS sinyaliyle baglanabilir. Bunun igin, (kisim 1.24.11. Kurulum —
MODBUS istemcisi G/C Ayari on page139) altinda bir Dijital MODBUS Cikis kaydinin énceden
yapilandiriimasi gerekir.

izleme Parametreleri

Dogrusal Konveyorler
Dogrusal bir tagiyici segildiginde, tastyicinin yéniini belirlemek igin, kurulumun Ozellikler
kisminda bir satir 6zelliginin yapilandiriimasi gerekir. Satir seklini konveyor yéniine paralel
olarak, satir seklini tanimlayan iki noktanin arasinda buyuk bir mesafe kalacak sekilde

Kullanici Kilavuzu 151 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS

yerlestirerek, dogrulugu saglayin. iki nokta programlanirken aleti sikica tasiyicinin kenarina
yerlestirerek, gizgi seklini yapilandirin. Satir 6zelliginin yond, tasiyicinin hareketinin tersineyse,
Yonu ters gevir digmesini kullanin. Metre bagina isaret alani, tasiyici bir metre gittiginde
kodlayicinin olusturdugu isaret sayisini gosterir.

Dairesel Konveydrler
Bir dairesel tasiyici takip edildiginde, tasiyicinin merkez noktasi tanimlanmalidir.

1. Kurulumun $ekiller kismindaki merkez noktasini tanimlayin. Devir bagina isaretin degeri,
tasiyici bir tam tur déndigtinde kodlayicinin olusturdugu isaret sayisi olmalidir.

2. Konveyorin déntsind izlemek igin, alet yonu icin Aleti konveyérle déndiir onay kutusunu
isaretleyin.

1.24.14. Guvenlik Modlari Arasinda Dizgun Gegis

Robot Kolu, olaylar sirasinda giivenlik modlar (6rnegin Azaltilmig Mod Girigi, Azaltiimig Mod
Tetikleyici Diizlemleri, Koruma Amagh Durdurma ve U¢ Konumu Etkinlestirme Cihazi) arasinda
gecis yaparken, bir “yumusak” gecis olusturmak icin 0,4sn kullanmaya c¢aligir. Mevcut
uygulamalarin, “sert” ayara tekabil eden degismemis davranigi vardir. Yeni kurulum dosyalari
varsayllan olarak “yumusak” ayarindadir.

Hizlanma/Yavaglama Ayarlarini Ayarlama
* Kurulum sekmesine basin.
* Soldaki Yan Mentide, Diizglin Gegis secenegini segin.

* Daha yiksek hizianma/yavaslama igin Sert segenegini segin, daha diizgiin varsayilan gegis
ayari icinse Yumusak secenegini secin.

1.24.15. Kurulum — Varsayilan Program
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& Dosya

03:50:38 CCCC O

Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

Montaj

G/C Ayarlan
@ Giivenlik
Dediskenler
MODBUS
Ozellikler

Yumusak Gecis

EtherMet/IP

PROFINET

A TCP Yapilandirmasi

Konveydr Takibi

arsayilan Program

@ Yikle/Kaydet

Varsayilan Program olarak Ayarla

Varsayilan Program Dosyasi

Robot calistinldiginda varsaylan bir programi otomatik olarak yukleyin

[[Iwvarsayilan programi yiikle:

Varsayilan Program Sec

. Asadidaki Otomatik Baglatma segenedi de ethkinlestinimisse, gug agildiinda robot
= hareket etmeye baslayabilir.

AG kenan

Otomatik Baslat

Kol kapatildidinda, robotu otomatik olarak baslatin

A Robot, freni agma prosedirinden dolay hareket edebilir,
Robotun otomatik frenini birakma

AG =Di.Girig= ‘v‘ kenar

Baslatma ekrani, bir varsayilan programi otomatik olarak ylikleme ve baslatma ile baslatma

sirasinda Robot kolunu otomatik olarak baglatma ayarlarini igerir.

. UYARI
1. Otomatik olarak yukle, otomatik olarak baslat ve otomatik olarak ¢alistir
etkinlestirildiginde robot, giris sinyaliyle secilen sinyal seviyesi eslestigi
siirece, Kontrol Kutusu baslatilir baslatiimaz programi galistinr. Ornegin bu
durumda kenarin secilen sinyal seviyesine gegisi gerekmez.

2. Sinyal seviyesi DUSUK olarak ayarlandiginda dikkatli olun. Giris sinyalleri
varsayilan olarak dlisuk olup, programin harici bir sinyal tarafindan
tetiklenmeden otomatik olarak ¢alismasina neden olur.

Varsayilan Programi Yiikleme

Kontrol Kutusu c¢alistinidiktan sonra varsayilan bir program yuklenir. Ayrica varsayilan program,
Programi Galistir ekranina (bakin Programi Calistir: VVarolan bir programi secin ve calistirin. Bu,
robot kolunu ve kontrol kutusunu ¢alistirmanin en kolay yoludur. on page116) girildigi ve hicbir

program yiklenmediginde otomatik olarak yuklenir.

Varsayilan Programi Baglatma

Varsayilan program, Programi Galigtir ekraninda otomatik olarak baslatilir. Varsayilan program
yukliyse belirtilen harici giris sinyali kenar gecisi algilanirsa, program otomatik olarak baslatilir.
Baslatma sirasinda gecerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamistir. Baslatma sirasinda sinyal
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seviyesine uygun bir gecis se¢cme, programi hemen baslatir. Ayrica Programi Galigtir ekranindan
cikildidinda veya Panoda Durdurma digmesine dokunuldugunda, Calistir digmesine tekrar
basilana kadar otomatik baslatma 6zelligi devre disi birakilir.

Otomatik Baglatma

Robot kolu otomatik olarak baslatilir. Belirtilen harici giris sinyali kenar gecisinde, goériinen ekrana
bakilmaksizin Robot kolu tam baslatilir.
Baslatmanin son agsamasi, Freni Birakmadir. Freni indirme sirasinda, Robot kolu kiigiik bir harekette
bulunur ve bir tiklama sesi cikartir. Ayrica yapilandiriimis montaj, (sensor verilerine gore) algilanan
montajla eslesmediginde, frenler otomatik olarak birakilamaz. Bu durumda robotun baglatma
ekraninda manuel olarak baslatiimasi gerekir (bakin 1.22.6. Baslatima Ekrani on page117).
Baslatma sirasinda gecerli giris sinyali seviyesi tanimlanmamistir. Baslatma sirasinda sinyal

seviyesine uygun bir gecis se¢cme, Robot kolunu hemen baslatir.

Otomatik baslatma 6zelligi ancak Robot kolu kapandiginda calisir.

1.24.16. Gunluk Sekmesi

=

2021-02-02 03:49:21.249 RobotInterface C102A0:
2021-02-02 03:49:34.662 RobotInterface C102A0:
2021-02-02 03:49:58.090 RobotInterface C102A0:

Gercek Robot
Gercek Robot
Gercek Robot

bagl1 degil
bafgly degil
bafly degil

Robot Simiillasyonda
Robot Simiillasyonda
Robot Simiillasyonda

& Dosya 03:50:50 CCCC O
[ Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
Okunan Dedgerler Eklem Yiki
0, OA
Kontrolér Sicakhii  30.0 °C Taban TAMANM - 0,0V
Ana Voltaj 48,0 V omuz TAMAM =hel 0.0V
ort. Robot Giicii 25 W Dirsek TAMAM Lo 0,0V
Robot Akimi 52 A Bilek 1 TAMAM > 0,0V
G/G Akimi 0A Bilek 2 TAMAM L 0,0V
Ug Ekipman Akimi 0ma Bilek 3 TAMAM el 0.0V
2021-02-02 03:50:50 L@ [ & [[0] Temizle | | & Destek dosyasi
2021-02-02 03:49:21.150 RobotInterface C102A0: Gercek Robot bagli degil - Robot Simiilasyonda -
2021-02-02 03:49:21.150 RobotInterface C102A0: Gercek Robot bagli degil - Robot Simiilasyonda

Robot Durumu

LAl

Ekranin Ust yarisi, Robot Kolunun ve Kontrol Kutusunun "saglk" durumunu gosterir..

Ekranin sol tarafinda, Kontrol Kutusuyla iliskili bilgiler gosterilirken, ekranin sag tarafinda robot
eklemiyle ilgili bilgiler gosterilmistir. Her eklem, motor ve elektronik parcalarin sicakhgini, eklem
yukind ve voltajl gosterir.

URS
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Robot Ginliugi

Mesaijlar, ekranin alt yanisinda gosterilir. ilk stitun, giinliik girisinin 6nem derecesini kategorize eder.
ikinci stitun, mesajlarin vanis saatini gdsterir. Sonraki siitun, mesajin génderenini gésterir. Son siitun
ise mesajin kendisini gosterir. Mesajlar, gunlik kaydinin dnem derecesine tekabul eden gegis
diigmeleri secilerek siiziilebilir. Ustteki sekil, bilgiler ve uyar mesajlar siiziilirken hatalarin
goruntilenecegini gosterir. Bazi gunlik mesaijlari, gunluk girisi secilerek erisilebilen daha fazla
bilgileri saglamak icin tasarlanmistir.

Hata Raporlan Kaydediliyor

PolyScope'ta bir hata olustugunda, hatanin bir gtinligi olusturulur. Ginliik Sekmesinde, olusturulan
raporlari izleyebilir ve/veya bir USB diskine disan aktarabilirsiniz (bakin 1.24.16. Gunluk Sekmesi on
the previous page). Asagidaki hata listesi izlenebilir ve disar verilebilir:

* Anza

* Dahili PolyScope istisnalan

* Koruyucu Durdurma

* URCap'ta beklenmeyen bir hata
* ihlal

Disar aktarilan rapor, asagidakileri icerir: bir kullanici programi, bir gegmis gunltgu, bir kurulum ve
calisan servislerin bir listesi.

Hata Raporu

Gunlak gizgisinde bir kagit klipsi simgesi gorindrse, ayrintili bir durum raporu kullanilabilir.

* Bir glnlik gizgisini secin ve raporu bir USB bellegine kaydetmek i¢in Raporu Kaydet
digmesine dokunun.

* Rapor, bir program caligirken kaydedilebilir.

NOT
| @ Yenisi olusturuldugunda, en eski olan rapor silinir. Sadece son bes rapor saklanir.

1.24.17. Yukle Ekrani

Bu ekranda, ylklenecek programi secebilirsiniz. Bu ekranin iki sirimu vardir: Biri, yalnizca program
yukleyip bu programi ylritmek istediginizde kullanilir; digeriyse aslinda bir dosya programini
dizenlemek istediginizde kullanilir.
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NOT

a Bir programin USB diskten ¢alistirimasi 6nerilmez. Bir USB stiriicisiinde sakli bir
programi galigstirmak icin, dnce onu yukleyin ve Dosya menusundeki Farkli Kaydet
secenegini kullanarak yerel programs klasériine kaydedin.

Buradaki temel fark, kullanicinin gergeklestirebileceg@i eylemlerdir. Temel yukleme ekraninda
kullanici yalnizca dosyalara erisim saglayabilir; bunlari dlizenleyemez ya da silemez. Ayrica,
kullanicinin programs folder. The user can descend to a sub-directory, but he cannot get any higher
than the programs klasdriinden inilen dizin yapisindan ayriimasina izin verilmez.

Bu nedenle, tiim programlarin programlar klasériine ve/veya programlar klaséri altindaki alt
klasorlere yerlestiriimesi gerekir.

Ekran dizeni

Program Yikle O
Mewvcut Dizin: |fh0mefd0ckerfstaging.-fprograms ‘v‘ ‘ 1 ” Pi=i} ‘
[ 7 aBcoE.urp
[ 7 startagcoE.urp
Dosya adn: | |
Filtre: ‘Uniuersal Robots Program dosyalarn ‘V‘

Bu resim, gecerli ylik ekranini gésterir. Asagidaki 6nemli alanlardan ve diigmelerden olusur:
Yol gegmigi

Yol gecmisi, mevcut konuma goétiren yollarin bir listesini gosterir. Bir bagka deyisle, bilgisayarin kdk
dizinine kadar tim ana dizinler gosterilir. Burada farkina varacaginiz nokta, programlar klasori
Uzerindeki tum dizinlere erisim saglayamayabileceginizdir.

Listeden bir klasor adi secildiginde, yikle iletisim kutusu degiserek dizinindedir ve onu dosya segim
alaninda gérintiler (bakin Dosya secim alani on the facing page).
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Dosya segim alani

iletisim kutusunun bu alaninda asil alanin igerigi mevcuttur. Kullaniciya, dosya adini tiklatarak dosya
secme veya adini Gift tiklatarak dosyayi agma segenegi verir.

Dizinler, yaklasik 0,5sn basili tutularak segilir. Bir klasére inme ve igerigini sunma, lizeri bir kez
tiklanarak gerceklestirilir.

Dosya Siizgeci

Dosya filtresi kullanilarak, gosterilecek dosyalar istenen dosya turleriyle sinirlandirilabilir. Dosyalari
Yedekle secildiginde, dosya sec¢imi alaninda her programin kaydedilen en son 10 striimu
goéruntilenir ve . 01d0 is the newest and . 01d9 en eski kayitli stiriim olur.

Dosya alani

Burada su an secilen dosya gdésterilir. Kullanici, alanin saginda bulunan klavye simgesini tiklatarak
dosyanin adini elle girebilir. Bu, bir ekran klavyesinin acilmasini saglar ve kullanici, dosya adini
dogrudan ekrana girebilir.

Ag diigmesi
Ac digmesi tiklandiginda, secili durumdaki dosya acilir ve énceki ekrana geri dénuldr.
iptal digmesi

iptal diigmesini tiklatmak, gegerli yiikleme islemini iptal eder ve ekranin bir énceki goriintiiye
gecmesini saglar.

Eylem digmeleri

Bir dizi digme, kullaniciya normalde geleneksel bir dosya iletisim kutusunda bir dosya adi sag
tiklanarak erisilebilecek eylemlerin bazilarini gergceklestirme imkani verir. Buna, dizin yapisinda
yukariya ve dogrudan program klasériine dogru hareket etme yetenegi eklenir.

* Ust: Dizin yapisinda yukar ¢ikar. Diigme, iki durumda etkinlestirilmez: gegerli dizin, (st
dizinse veya ekran, sinirl modundaysa ve gecerli dizin, program klasériyse.

* Program klasdriine git: Ana klasdre git

* Eylemler: Dizin olusturma, dosya silme vb. eylemler.
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1.24.18. Calistir Sekmesi

& Dosya 03:50:02 CCCC O
[ Cahstir | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

UNIVERSAL
ROBOTS

Degiskenler
Degisken = Deder

Program: ABCDE

Durum: Durduruldu

Zaman: 0000d00h00m36.584s

L

Bu sekme, mimkiin olan en az sayida diigme ve sec¢enekle, robot kolunun ¢ok basit bir yolla
calistinlmasina olanak saglar. Robotu énceden 6zel olarak yazilmis programlari ¢alistirabilen bir alet
haline getirmek icin, PolyScope'un programlama boélimuni koruyan parolayla (bakin 1.26.3.
Parolayi Ayarla on page212) birlikte kullanildiginda yararh olabilir.

Ayrica bu sekmede varsayilan bir program otomatik olarak yuklenebilir ve harici girig sinyali kenar
gegisine dayali olarak baslatilabilir (bakin 1.24.15. Kurulum — Varsayilan Program on page152).
Varsayilan bir programi otomatik ytiklemeyle baslatma ile gli¢ verildigince otomatik olarak
baslatmanin kombinasyonu, érnegin robot kolunu diger makinelere entegre etmek icin kullanilabilir.
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1.25. Programlama

1.25.1. Yeni Program

& Dosya 03:50:10 CCCC O
fProgram | & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

Yeni Program

Dosyadan Yikle

Program Yuakle

Sablon Kullan

Alma ve Birakma

Yeni Program

Yeni robot programi, bir sablondan veya varolan (kayitl) bir robot programindan baslayabilir.
Sablonlar genel program yapisini saglayabilir ve bdylece, yalnizca programin ayrintilarinin
doldurulmasi gerekir.
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1.25.2. Program Sekmesi

& Dosya 03:50:11 CCCC O
rProgram r& Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |
=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

% Robot Program

= pos:

Program

@ Soldaki pencere, program agacini gosterir.

® Program adacinda gezinmek igin fleri ve Geri butonlarini
kullanin.

& Program adacin dedistirmek icin Yapi sekmesini kullanin.

[l Baslamadan Gnce Dizisi Ekle
[] Degiskenlerin baslagig degerlerini ayarla

Sonsuz Program Dongisi

S L O LIt #con || e

Program sekmesi, diizenlenmekte olan gecerli programi gosterir.

Program Agaci

Ekranin sol tarafindaki Program Agaci, programi bir komut listesi halinde gortinttlerken, ekranin sag
tarafindaki alanda gecerli komutla ilgili bilgiler gérintilenir.

Gegerli komut, komut listesi tiklatilarak veya ekranin sag altindaki Geri ve ileri digmeleri
kullanilarak segilir. Komutlar, Yapi sekmesi kullanilarak eklenip gikarilabilir. Program adi komut
listesinin hemen Ustinde gosterilir ve beraberinde programi hizli kaydetmek icin kullanilabilen kiguk
bir disk simgesi bulunur.

Program Agacinda, o sirada yuritilen komut, Program Yurtutmesi Gostergesi on the facing page
altinda tarif edildigi gibi vurgulanir.
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Program Yiriutmesi Gostergesi

\ Harsket Ettr G/C Gk

d ¥ = As <aycet

Hareket Ettir

- 1 ¥ Robot Program Gegis noktasi Sabit pozisyon v
Gegis noktasi 2 9 +b Elsenel Harelet |
p— 3 @ Start D
4 »® A
Ayarla 6 ©c N\
b 7 @D ]
opup
8 @E | Pozu diizenleyin |
Durdur
Y
S g v Buraya Harek...
Klasor
> P— @ Bu noktada dur @ Paylasilan parametreleri lkullan
O Yaricapla gecis o Eklerm Hizi
Eklem ivmesi
O Zamah
Kadar Ekle

SimUlasyon .

Program Agaci, o sirada robotun denetleyicisi tarafindan yiruttlen komut hakkinda bilgi veren
gorsel ipuclarini igerir. Komut simgesinin solunda kuguk B bir gbsterge simgesi goruntulenir ve
yuritten komutun adi ve bu komutun bir alt komutu oldugu (genellikle &/¥ komut simgeleriyle
tanimlanan) tim komutlar mavi renkte vurgulanir. Bu, kullanicinin agactaki ytritme komutunu
bulmasina yardimci olur. Ornegin robot kolu bir gecis noktasina dogru hareke ediyorsa, ona tekabiil
eden gecis noktasinin alt komutu, B simgesiyle isaretlenir ve onun adiyla ait oldugu Hareket Ettir
komutunun adi (bakin 1.25.4. Komut: Hareket Ettir on page163) mavi renkte gosterilir. Program
duraklatildiginda, programi yiritme gosterge simgesi, yuratiimekte olan son komutu isaretler.
Asagidaki @ simgeli digmeye basildiginda, Program Agaci o sirada yuruatilen veya agacta en son
yuratilen komuta atlar. Bir program calisirken bir komut tiklandiginda, Komut sekmesi segilen
komutla ilgili bilgileri goértuntilemeye devam eder. ® digmesine basildiginda, Komut sekmesi
surekli olarak o sirada tekrar yurutilen komutlarin bilgilerini gésterir.

Ara Dagmesi

Program Agacinda bir arama gercgeklestirmek icin @ digmesine basin. Tiklandiginda bir arama
metni girilebilir ve eslesen program dagumleri sari renkte vurgulanir. Ayrica egler arasinda gezinmek
icin kullanilabilecek gezinme digmeleri saglanabilir. Aramadan ¢ikmak icin, * simgesine basin. Not:
Ek navigasyon dugmelerine erigmek icin Program Agacinin genigletilmesi gerekir.

Geri Al/Yinele Digmeleri

Program Agacinin tabanindaki ara¢ gubugundaki « ve + simgeli digmeler, Program Agacinda ve
onun icerdigi komutlarda yapilan degisiklikleri geri almak ve yeniden yapmak icin kullanilir.
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Program Panosu

Ekranin en alt kismi Pano'dur. Pano'da, programlar baslatip durdurmak, adim adim ilerletmek ve
yeniden baslatmak icin kullanilabilen, eski moda kasetgalara benzer bir buton kiimesi bulunur. Hiz
kaydiricisi program hizini istediginiz zaman ayarlamaniza olanak saglar; bu ayar robot kolunun
hareket ettigi hizi dogrudan etkiler. Ayrica hiz kaydiricisi gergek zamanli olarak, robot kolunun
guvenlik ayarlarnni da dikkate alarak hareket ettigi goreli hizi gosterir. Belirtilen ylzde, ¢alisan
program icin guvenlik sinirlari ihlal edilmeden ulasilabilir maksimum hizdir.

Panonun solundaki Simulation and Real Robot digmeleri, programi bir similasyonda
calistirmayla gercek robotu ¢alistirma arasinda gecis yapar. Simulasyon bigiminde ¢alisilirken robot
kolu hareket etmez ve bdylece ¢arpisma sonucu kendisine veya yakin ekipmana zarar veremez.
Robot kolunun ne yapacagindan emin degilseniz programlari test etmek icin simtilasyon kullanin.

UYARI
1. Play digmesine basildiginda robotun ¢alisma alani disinda kaldiginizdan
emin olun. Programladiginiz hareket, beklenenden farkl olabilir.

2. Adim dugmesini ancak kesinlikle gerektigi zaman kullanin. Adim digmesine
basildiginda robotun ¢alisma alani disinda kaldiginizdan emin olun.

3. Programinizi her zaman hiz kaydiricisiyla hizi diistrerek test ettiginizden emin
olun. Entegrasyonu yapan kisi tarafindan yapilan mantik programlama
hatalari, robot kolunun beklenmedik hareketlerine neden olabilir.

4. Bir acil durum durdurmasi veya koruyucu durdurma gerceklestiginde, robot
programi durur. Herhangi bir baglanti en fazla 10° hareket ettirildigi sirece
devam edilebilir. Oynat digmesine basildiginda robot, yavas yavas gezingeye
geri gider ve programi ylritmeye devam eder.

Program yazilirken, robot kolunun bundan dogan hareketi, 1.25.33. Grafik Sekmesi on page203
altinda acgiklandigi gibi, Graphics sekmesinde bir 3B ¢izimi kullanilarak gosterilir.

Her program komutunun yaninda kirmizi, sari veya yesil renkte kiglk bir simge bulunur. Kirmizi
simge komutta bir hata oldugu, sari simge komutun tamamlanmadigi ve yesil simge de her seyin
yolunda oldugu anlamina gelir. Program, ancak tim komutlar yesil oldugunda calistirlabilir.

1.25.3. Degiskenler

Bir robot programi, ¢calisma siresi sirasinda farkh degerleri saklamak ve gtincellemek igin
degiskenleri kullanabilir. iki tiir degisken kullanilabilir:

Kurulum degiskenleri
Bu, birden fazla program tarafindan kullanilabilir ve onlarin adlan ve degerleri, robot kurulumuyla
birlikte tutarlidir (bakin 1.24.10. Kurulum — Degiskenler on page137). Robot ve kontrol kutusu
yeniden baslatildiktan sonra kurulum degiskenlerinin degeri korunur.

Normal program degiskenleri
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Bunlar sadece ¢alisan program icin kullanilabilir ve program durdurulur durdurulmaz degerleri
kaybolur.

Degisken tipleri

ikili Degeri True or False olan bir Boolean degiskeni.

int - 2147483648 ile 2147483647 araligindaki bir tam sayi (32 bit).
kayma  Ylizen nokta numarasi (ondalik) (32 bit).

dize Karakter sirasi.

Kartezyen alanindaki konum ve oryantasyonu aciklayan vektér.p[x, vy, z, rx,
poz ry, rz] seklinde yazilan oryantasyonu temsil eden konum vektori (x, y, 2) ile
déndlirme vektorindn (rx, ry, rz) bir kombinasyonudur.

liste Degiskenler sirasi.

1.25.4. Komut: Hareket Ettir

& Dosya 03:50:50 CCCC O

fProgram | & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
r Baslangic Degisken| ~ |
¥ Robot Program Ha re ket Ettir Eksenel Hareket ) |v|

V 5vig ...
] Ekgenef Hareket | Robotun gecis noktalan arasinda nasil hareket edecedini belirtin.

o Gegis_noktas_1
¥ W Eksenel Hareket |

o Gegls_noktas)_2
= Ayarla

oo Palet TCP'yi ayarlayin Eklem Hizi
¢V Model: Kare

o Késel 1 |Aktif TCPyi kullan |v| o/sn
oKése2 1 [ :
o Kége3_1 Eklem lvmesi

s Koged 1 .
¢ ¥V Palet Dizisi | /sn?
o Yaklagim_1
@ Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikas_1
oo Istiften Al Gecis Noktas Ekle
o Basl._Poz. Sifirla
¢V ¥én
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi —

K| —r— .

4
RsPs—>
S L O LIt L con || fen |

Hareket Ettir komutu, temeli olusturan gecis noktalari boyunca robotun hareketini denetler. Gegis
noktalarinin bir Hareket Ettir komutu altinda olmasi gerekir. Hareket Ettir komutu, robot kolunun bu
gecis noktalarn arasinda hareket edecegi ivmeyi ve hizi tanimlar.

Asadidaki dederler, tim alt gecis noktalan icin gecerlidir wve secili hareket tirtine gire
== dedisir.

Hareket Tlrleri

Uc hareket tipinden birini secebilirsiniz: Hareket Ettir J, Hareket Ettir L ve Hareket Ettir P. Her
hareket tipi, asagida aciklanmistir.
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Hareket Ettir J robot kolunun eklem alaninda hesaplanan hareketleri yapar. Her eklem
denetlenerek istenen son konuma ayni anda ulagmalari saglanir. Bu hareket tiruyle, arag icin
egri bir yériinge elde edilir. Bu hareket tiiriine uygulanan ortak parametreler, sirasiyla deg/s ve
deg/s2 olarak belirtilen maksimum eklem hizi ve eklem ivmesi degerleridir. Aracin gegis
noktalari arasinda izledigi yol dikkate alinmaksizin, robot kolunun bu gecis noktalar arasinda
hizli hareket etmesi istenirse en iyi tercih bu hareket taridar.

Hareket Ettir L, Alet Merkez Noktasinin (TCP) gecis noktalari arasinda dogrusal hareket
etmesini saglar. Bu da her bir eklemin, araci diz gizgi halindeki yériinge Gizerinde tutmak igin
daha karmasik bir hareket gergeklestirmesi anlamina gelir. Bu hareket tiri igin
ayarlanabilecek ortak parametreler, istenen arag hizi ve arag ivmesi (sirasilyla, mm/s and
mmi/s? olarak belirtilirler) ve bunun yani sira bir 6zelliktir.

Hareket Ettir P, sabit hizla ve dairesel gegismelerle aleti dogrusal olarak hareket ettirir ve
yapistirma veya dagitma gibi bazi proses ¢alismalarina yoneliktir. Gegisme yarigapinin
blyuklGga varsayilan olarak tiim gecis noktalari arasinda ortak bir degerdir. Kli¢lk bir deger
yoruingeyi keskinlestirirken, yliksek deger yériingenin daha diizgin olmasini saglar. Robot
kolu gecis noktalari boyunca sabit hizla ilerlerken, bir G/C islemini ya da operatér eylemini
bekleyemez. Bunun yapilmasi robot kolunun hareketini durdurabilir ya da koruyucu bir durusa
neden olabilir.

Daire hareketi, dairesel bir hareket yapmak icin bir Hareket Ettir P'ye eklenebilir. Robot,
hareketi gecerli konumundan veya baslangi¢ noktasindan baslatir, dairesel yayda belirtilen bir
Ara Nokta ve dairesel hareketi tamamlayan bir Bitig Noktasi Gizerinden gecer.

Aletin yonuni dairesel yayla hesaplamak icin bir mod kullanilir. Mod séyle olabilir:

* Sabit: aletin yonina tanimlamak igin sadece baslangi¢ noktasi kullanilir

* Sinirlandinimamig: basglangi¢ noktasi, tanimlamak icin alet yéniini tanimlamak igin Bitig
Noktasina donusur
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& Dosya 03:50:51 CCCC O
fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
@ <isimsiz= l/Knmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
m Baslangic Degisken/ ~
Y Robot Program Daire Hareketi
SVIG .
W Eksenel Hareket |
o Gegls_noktas_1 ) - ) S
— = Daire hareketi Uc gecis noktasiyla olusturulur:
i Proses.l_HarekLeLlP ==| Daire Hareketi diglimunden énceki gecis Fa ¥ N
® Gegis_noktasi_2 noktasi, Gegis MNoktas! (1), Ara Nokta (2) ve Lo
? V Daire Hareketi Bitis Noktasi (3), o
o Ara_Nokta_1 ™
o Bitis_Noktasi | Sabit moddayken: (
= Ayarla | Bu hareketin yénelme agisi, robotun L
B oe Palet baslangig noktasi tarafindan belirlenir, y
9V Model: Kare dolayisiyla robot, yénelme agisini hareketin //
o Kosel 1 gegis ve bitis noktalanndan gegen daireye /
o Kose2 1 giire tutacaktir, /"|'I
o Koge3_1 o
o Kosed_1
9— WV Palet Dizisi b |
o Yaklasim_1
o Model_Nokta
= Ayarla Ydnelme Acisi
= Bekle
o Cikas_1 Daireye gére yonelme agl modunu segin
% Istiften Al }
o Basl, Poz. o Sahit
¢ 7 vén —
o Aacl P - G Sinrlandinlmarmis
] i [ Tl
Qo] <-»> |
G Similasyon q
Hiz =——_ho0% Geri ileri
@ Gergek Robot IE“E”E‘ = | € || hd |

Paylasilan parametreler

Hareket Ettir ekraninin sag alt kdsesindeki paylasiimis parametreler, robot kolunun bir 6nceki
konumundan komut altindaki ilk gecis noktasina kadar izleyecegi yok ve buradan da sonraki her bir
gecis noktasina kadar izleyecegi yol icin uygulanir. Hareket Ettir komutunun ayarlar, ilgili Hareket
Ettir komutu kapsamindaki son gecis noktasindan itibaren devam eden yoérlinge icin gecerli degildir.

TCP segimi

Bu Hareket Ettir komutunun altindaki gecis noktalari igin kullanilan TCP, agilan meniden segilebilir.
Kurulumdaki kullanici tanimli TCP'lerle etkin TCP arasindan birini segmek veya dogrudan takim
flansini kullanmak miamkuandur. Kullanici tanimli bir TCP veya etkin TCP segcildiginde, bu Hareket
komutunun altindaki hareket, bu dikkate alinarak ayarlanir. Alet Flansini Kullan secildiyse, hicbir
TCP kullanilmaz ve bu Hareket komutunun altindaki hareket, takim flangina gére olur ( yani
harekette hicbir ayarlama yapilmaz).

Bu hareketin etkin TCP'si, programin ¢alisma siiresi sirasinda belirlendiginde, Ayarla komutu
kullanilarak dinamik bir sekilde (bakin 1.25.11. Komut: Ayarla on page178) veya komut dosyasi
komutlan kullanilarak ayarlanmasi gerekir. Adlandiriimis TCP'yi yapilandirma hakkinda daha fazla
bilgi icin (bakin 1.24.6. Kurulum — TCP Yapilandirmasi on page129).

Ozellik segimi

Sekil, bu gecis noktalari belirtilirken temsil edilmesi gereken gecis noktalarinin alanini Hareket Ettir
komutunda verir (bakin kisim 1.24.12. Kurulum — Sekiller on page143). Yani, bir gegis noktasi
ayarlanirken, program, secili 6zelligin 6zellik uzayindaki ara¢ koordinatlarini hatirlayacaktir. Ayrintili
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olarak aciklanmasi gereken birka¢ durum vardir:

Secilen 6zelligin goreli gecis noktalar Gzerinde higbir etkisi yoktur. Goreli hareket her zaman Taban
yonine goére gerceklestirilir.

Robot kolu bir degisken gecis noktasina hareket ettiginde, Alet Merkez Noktasi (TCP) secili 6zellik
uzayinda degiskenin koordinatlari olarak hesaplanir. Bu nedenle, degisken bir gecis noktasi igin
robot kolu hareketi, baska bir 6zellik secildiginde degisir.

O anda yuklu olan kurulumdaki 6zelliklerden herhangi biri degisken olarak secilirse, 6zellik segimi
mendsiinde ona tekabiil eden bu degiskenler de secilebilir. Bir sekil degiskeni ("_var" soneki
bulunan sekil adiyla adlandirilir) secilirse, robot kolunun hareketleri (Bagil gegis noktalari disinda)
degiskenin, program calistigi siradaki gercek degerine bagl olur. Ozellik degiskeninin baslangic
degeri, kurulumda yapilandiriimis olan gercek 6zelligin degeridir. Bu deger degistirildiginde, robotun
hareketleri degisir.

Cruise

Deceleration

Acceleration

Speed

Time
Bir hareketin hiz profili. Egri, l¢ kesime ayrilir: ivme, seyir ve yavaslama. Seyir asamasinin

seviyesi, hareketin hiz ayariyla belirlenirken, hizlanma ve yavaslama asamalarinin dikligi,
hizlanma parametresiyle belirlenir.
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1.25.5. Komut: Sabit Gecis Noktasi

& Dosya 03:50:58 CCCC O
rProgram r& Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |
=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
r Baslangic Degisken| ~ |
v -‘%’Zﬁ;‘l’fogmm Gegis hoktasi |Sabit pozisyon |v|

7 Eksenel Hareket |
© Gegis_noktasi_1 Gegis_noktas_2
¥V Proses Hareket P |__
o [Gegis_noktasi 2

¢~V Daire Hareketi P Gecis Noktasini Ayarla
0 Ara_Nokta_l g

o Bitis_Noktas | / I
= Ayarla | ©
B Palet Pozu duzenleyin
¢V Model: Kare
o Késel 1
o Kése2 1
o Koge3d 1
o Kosed 1
¢V Palet Dizisi Gelismis Secenekler
o Yaklagim_1
o Model_Nokta o Paylasilan gecis yancapini kullan
= Ayarla
= Balla G Yaricapla gegis
o Cikig_1 Ug Ekipman ivmesi
ow Istiftan Al

o Basl._Poz.
¢V Yén — Gegis Noktas) Ekle

| Buraya Hareket...

G Ug Ekipman Hizi

o Paylasilan parametreleri kullan

] DII‘I:!;. : pnl [ DIL = Gegis Noktasin Sil Kadar Ekle
Qal| <> |
S L O LIt L con || fen |

Robotun izledigi yol Gizerindeki bir noktadir. Gegis noktalari, robot programinin en merkezi bileseni
olup, robot koluna nerede bulunmasi gerektigini bildirir. Sabit pozisyon gegis noktasi, robot kolunun
fiziksel olarak ilgili pozisyona getiriimesiyle ayarlanir.

Gegis noktasini ayarlama

ilgili gecis noktasina iliskin robot kolu konumunu belirtebileceginiz Hareket Ettir ekranina girmek igin
bu digmeye basin. Gegis noktasi, dogrusal uzayda bir Hareket Ettir komutu (Hareket Ettir L veya
Hareket Ettir P), altina yerlestiriimigse, bu diigmenin basilabilir olmasi i¢in ilgili Hareket Ettir
komutunda gecerli bir 6zellik secili olmaldir.

Gegis noktasi adlari

Gegis noktalarina otomatik olarak benzersiz bir ad verilir. Ad, kullanici tarafindan degistirilebilir.
Baglanti simgesi secildiginde, gecis noktalarina baglanti kurulur ve konum bilgileri paylasilir.
Baglantil olsa bile, 6rnegin harman radyusu, alet/eklem hizi ve alet/eklem hizlanmasi gibi diger
gecis noktasi bilgileri bireysel gecis noktalari igin yapilandirhr.

Harmanlama

Harmanlama, robotun aralarindaki gecis noktasinda durmadan iki gezinge arasinda takilmadan
gecis yapmasini saglar.
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Ornek

Bir 6rnek olarak (bakin sekil 16.2), robotun su an Gegis Noktasi 1'de ( (WP _1) ) oldugu ve Gegis
Noktasi 3'teki (WP _3) bir nesneyi almasi gereken bir alip yerlestirme uygulamasini disinan.
Nesneyle ve diger engellerle ( (0) ) garpigmayi dnlemek igin robotun, Gegis Noktasi 2'den ((Wp_2)
) gelen yonde yaklagmasi (WP_3) gerekir.

Boylece, kosullari saglayan bir yol olusturmak igin i¢ gecis noktasi tanitilir.

L B

WP_1

@ wp_3

(wP_1) :baglangi¢ konumu, (WP _2) :nokta lizerinden, (wP_3) :alma konumu, (0) :
engel.

Diger ayarlari yapilandirmadiginizda robot, hareketi devam ettirmeden dnce her gegis noktasinda
durur. Bu gérevigin (Wp_2) 'de durmak ideal degildir, glinki diiz bir dénlg, kogullar saglamakla
birlikte daha az zaman ve enerji gerektirir. Hatta ilk gezingeden ikincisine gecis, bu konumun
yakininda gergeklestigi sirece, robotun (WP_2) 'ye tam ulagsmamasi bile kabul edilebilir.

Gegis noktasi igin bir harman yapilandirilarak, (wp_2) 'de durdurma engellenebilir ve robotun bir
sonraki gezingeye diz bir gecis hesaplamasina izin verir. Harmanin birincil parametresi bir
radyustur. Robot, gecis noktasinin harman radyusundaysa, harmanlamaya ve orijinal yoldan
sapmaya baslayabilir. Bu, daha hizli ve daha dizgin hareketlere izin verir, ¢ciinki robotun
yavaslayip sonra tekrar hizlanmasi gerekmez.

Harman parametreleri

Gegis noktalarinin disinda, harman gezingesini ¢coklu parametreler de etkiler (bakin sekil 16.3):
* harman yarigapi (r)
* robotun baslangi¢ ve son hizi (sirayla p1 ve p2 konumlarinda)

* hareket saati (6rnegin bir gezinme icin belirli bir saat ayarlandiginda, bu robotun baslangi¢/son
hizini etkiler)

* harmanlamanin kaynak ve hedefi olan gezinge tipleri (Movel, MoveJ)
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WP_1 !
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(wp_2) Uzerinde harman, radyus r , baslangic harman konumu p1 'te ve son harman
konumu p2 'te. (0) bir engeldir.

Gecisme yaricapi ayarlanirsa robot kolu gezingesi gecis noktasinin etrafina geciserek robot kolunun
ilgili noktada durmamasini saglar.

Harmanlar cakisamaz, dolayisiyla sekil 16.4'de gosterildigi gibi, bir 6nceki veya sonraki gecis
noktasinin bir harman radyusuyla ¢akisan bir harman radyusu ayarlanamaz.

®
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A
"
I
L
vl
N
N
/ ~
/
/

Harman radyus cakismasina izin verilmez (*).

Sartl harman gezingeleri

Harman gezingesi, harman radyusunun ayarlandigi gecis noktasiyla program agacinda ondan sonra
gelen gecis noktasinin her ikisinden de etkilenir. Yani sekil 16.5'teki programda (WP 1) etrafindaki
harman, (WP_2) 'den etkilenir. Bu 6rnekte (WP _2) 'nin etrafinda harmanlama yapildiginda, bunun
sonucu daha belirgin olur.

iki olasi bitis konumu vardir ve bunlardan hangisinin harmanlama yapilacak bir sonraki gecis noktasi
oldugunu belirlemek igin robotun, digital input[1] gegerli degerini, daha harman radyusuna
girerken degerlendirmesi gerekir.
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Bu ise, if...then ifadesinin (veya asagidaki gecis noktasini belirlemek i¢in gereken diger komutlarin,
yani degisken gecis noktalarinin), program sirasina bakildiginda ¢ok da kolay anlagiimayan (Wp_2)
'e gercekten de ulasmadan dnce degerlendirildigi anlamina gelir. Bir gecis noktasi bir durdurma
noktasiysa ve onu bir sonraki gecis noktasini (6rnegin G/C komutunu) belirlemek igin sarth ifadeler
izliyorsa, robot kolu gecis noktasinda durdugunda yurGtalir.

MoveL

WP I

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 baglangi¢ gecis noktasidir ve sartl bir ifadeye bagli olarak iki potansiyel son gegis

noktasiwp_F 1 veWP_F 2 vardir. Robot kolu ikinci harmana (*) girdiginde, i £ kogul ifadesi

degerlendirilir.

Gezinge tipi kombinasyonlari

Hareket Ettir J ve Hareket Ettir L'nin gezinge tiplerinin dért kombinasyonunun tamami arasinda
harmanlama yapmak mumkindur, ancak 6zel kombinasyon, hesaplanan harman gezingesini
etkiler. 4 olasi kombinasyon vardir:

1.
2.
3.
4.

Hareket Ettir J'den Hareket Ettir J'ye (Saf Eklem alani harmani)
Hareket Ettir J'den Hareket Ettir L'ye

Hareket Ettir L'den Hareket Ettir L'ye (Saf Kartezyen alani harmani)
Hareket Ettir L'den Hareket Ettir J'ye

Saf eklem alani harmanlamasi (madde 1) ile saf Kartezyen alani harmanlamasi (madde 3), sekil
16.6'de karsilastirilir. Ayni gecis noktasi setleri icin aletin iki potansiyel yolunu gdsterir.
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WP_3

Eklem alani (Hareket Ettir J) ve kartezyen alan (Hareket Ettir L) hareket ve harman.

Farkli kombinasyonlardan madde 2, 3 ve 4, Kartezyen alaninda orijinal gezingenin sinirlar dahilinde
kalan gezingelere neden olur. Farkl gezinge tipleri (madde 2) arasindaki bir harman 6rnegi, sekil
16.7'de gérlebilir.

WP_3

Eklem alaninda bir hareketten (Hareket Ettir J) ¢cizgisel alet hareketine (Hareket Ettir L)
harmanlama.
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Ancak saf eklem alani harmanlan (madde 1), cok kolay anlasiimayacak sekilde davranir, ¢linki
robot, hizlari ve zaman kosullarini da hesaba katarak, Eklem alanindaki olabilecek en diizgin
gezingeyi gerceklestirmeye calisir. Bundan dolayi, gecis noktalar tarafindan belirtilen kurstan
sapabilirler. Bu durum 6zellikle bir eklemin iki gezinge arasindaki hizinda dnemli farklar oldugunda
s6z konusudur. Dikkat: hizlar ¢ok farkliysa (6rnegin 6zel bir gecis noktasinin gelismis ayarlarini - hiz
veya zaman - belirterek), sekil 16.8'de gdsterildigi gibi, orijinal gezingeden cok buyuk sapmalara
neden olabilir. Farkl hizlar arasinda harmanlama yapmaniz gerektigi ve bu sapmayi kabul
edemediginiz durumlarda, onun yerine Hareket Ettir L'yi kullanarak Kartezyen alaninda bir
harmanlama yapmayi disanuin.

vl <<v2

vl >>v2 e ~

Joint space blending when initial velocity v1 is significantly smaller than final velocity v2 or
the opposite.

UR5 172 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

1.25.6. Komut: Goreli Gegis Noktasi

& Dosya 03:50:58 CCCC O
rProgram rﬁ\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |
<isimsiz> l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
m Baslangic Degisken| ~
¥ Robot Program H 5 i
Y oic Geg's noktas' Badil pozisyon |v|
7 Eksenel Hareket | _
o Gegis_noktas_1 Gecis_noktasi_2 I:l
¥V Proses Hareket P |__
o Gegis noktasi 2| MNereden ile Nereye pozisyonlan arasindaki fark ile belirtilen Badil Hareket

9— WV Daire Hareketi

o Ara_Nokta_1 Noktadan Noktaya

Mesafe 0.0 mm

o Bitis_Noktasi | | Noktay! Ayarla | |

Noktay! Ayarla

= Ayarla |

A1 1787 °

Fos Palat

¢ W Model: Kare | Buraya Hareket Ettir | | Buraya Hareket Ettir |

o Kogel 1
o Kogel2 1
o Kése3 1
o Kosed 1

% W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokta o Paylasilan gecis yancapini kullan
= Ayarla
= Balla G Yaricapla gegis
o Cikag 1

B istiften Al

Sjalr] <> |

o Basl._Poz.
¢V Yén — Gegis Noktas) Ekle
o Basl Pr _¥ |
] Il [ Tol = Gegis Noktasini Sil
ar Kadar Ekle

Gelismis Secenekler
Zaman

G Ug Ekipman Hizi
Ug Ekipman ivmesi

o Paylasilan parametreleri kullan

(] Similasyon
="
@ Gercek rober CICICIES 0o

Konumu, robot kolunun énceki konumuna bagil olarak verilen bir gecis noktasidir ("iki santimetre

| € Geri || ileri B |

sola" gibi). Bagil konum verilen iki nokta arasindaki fark olarak tanimlanir (soldan saga).
Not: Yinelenen bagil konumlar, robot kolu ¢alisma alaninin disina ¢ikarabilir.

Buradaki mesafe, iki konumda TCP arasindaki Kartezyen mesafesidir. Agl, iki konum arasinda TCP
yonundn ne kadar degistigini belirtir. Daha dogrusu, yonelimdeki degisimi agiklayan donme

vektorinin uzunlugudur.
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1.25.7. Komut: Degisken Gegis Noktasi

& Dosya 03:50:58 CCCC O
rProgram r& Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |
=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
r Baslangic Degisken| ~ |

¥ Robot Program H | i i | v|
T ovie Ge(;ls noktas| Sabit pozisyon
7 Eksenel Hareket |
o Gegis_noktasi_1 Gegis_noktas_2
B W Proses Hareket P |—
o Dedisken
o Gegis_noktas_2
9 W Daire Hareketi ',
o Ara_Nokta_1 u
o Bitis_Noktas ——
= Ayarla Pozu dizenleyin
B os Palet
¢V Model: Kare
o Késel 1
o Koge2 1
o Kose3 1
o Koged 1 Gelismis Secenekler
% W Palet Dizisi
o Yaklagim_1 o Paylasilan gecis yancapini kullan
o Model_Nokta
= Ayarla ( varicapla gecis
= Bekle Ug Ekipman ivmesi
o Gikis_1

% istiften Al
T_¥hn =

L] —
| S — L= Joedsnokasmisi "5 agaremie

Qs> ]
S L O LIt L con || s

Konumu bir degisken tarafindan verilen bir gecis noktasi, bu durumda hesaplanan konum.
Degiskenin bir poz olmasi gerekir, drnegin

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. ilk (icii, x,y,z olup, son (icli de rx,ry,rz vektorilyle verilen déndiirme
vektort olarak verilen yondir. Eksenin uzunlugu radyan cinsinden donilecek agidir ve vektdrin
kendisi de donlilecek ekseni belirler. Pozisyon her zaman, secili 6zellik ile tanimlanan bir referans
gerceveye ve koordinat sistemine iligkin olarak verilir. Sabit bir gecis noktasina bir harman radyusu
ayarlandiginda ve ondan 6énceki ve sonraki gecis noktalar degisken oldugu ta da harman radyusu
degisken bir gecis noktasina ayarlandiginda, o zaman harman radyusu ¢akisma igin kontrol edilmez
(bakin Harman parametreleri on page168). Program c¢alistirilirken harman radyusu bir noktayla
cakistiginda, robot bunu g6z ardi eder ve bir sonrakine geger.

Gecis Noktasini Ayarla

G Ug Ekipman Hizi

o Paylasilan parametreleri kullan

Ornegin, robotu aracin z ekseni boyunca 20 mm hareket ettirmek icin:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

1.25.8. Komut: YOn

Yén program diguimd, 6zellik eksenleri veya TCP'lere gore bir hareket belirler. Robot, hareket bir
Kadarkosulu ile durduruluncaya kadar, Y6n Program Digiumu tarafindan belirlenen yol boyunca
hareket eder. Bir yon hareketini durdurmak i¢in Kadar kosullariniz olmasi gerekir; durdurma
kriterlerini tanimlamak icin Kadar Ekle diigmesine dokunun.
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& Dosya 03:50:30 CCCC O
fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
<isimsiz= l/Knmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
=yorum -
= Durdur | L]
= Popup Yon
= zamanlayici_1 Robot, segilen dzellige gore bir lineer hareketi yapacaktir

BV Lineer Haraket L

¢ W Yén: Taban X+
= Kadar drzellik

¥ Dongu

Yon
= <hos= @ ortak szellik kullan o
B skript G
=vyar_2=2 *force() e @ vin vektsri

P Cagir Alt_Program_1
W Eder ...

= o

os Palet
V Model
vy j:ajyi,lf_::;:i;_g @ Paylasian parametreleri kullan
o Model Nokta
= Ayarla -
= Bekle Ug Ekipman lvmesi
o Cikis_3
Alt_Program_1

O Ug Ekipman Hizi

Olay -

¥ Sabit Denetci 1 -

| Ii [ 1] oF Kadar Ekle

ReP—> ]
@ oot [ ] ] e ——=nonn e cen |[tenm

Yoén Hareketini durdurma

ileri seviye kullanicilarin su islemleri gerceklestirmesine olanak saglamak amaciyla, dogrusal
hareket icin vektdr yonii tanimlamak (izere, Alet Hizi ve Alet ivmesi icin Yén Vektorii ayarlar
ekleyebilirsiniz:

* birden fazla 6zellik eksenine gbre dogrusal hareket tanimlama

* yonl matematiksel ifade olarak isleme

Yén Vektérleri, bir birim vektdriine goziimlenen 6zel bir kod ifadesi tanimlar. Ornegin, [2,1,0] vektorii
icin robot, belirtilen hiza baglh olarak, y yénindeki her bir birim i¢in x yoninde iki birim hareket eder.

1.25.9. Komut: Kadar

Kadar program diagiumu, hareket icin bir durdurma kriteri tanimlar. Robot bir yol boyunca hareket
eder ve bir temas algilandiginda durur.
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Kadar alaninda, asagidaki durdurma kriterlerini tanimlayabilirsiniz:

& Dosya

fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

03:50:31

cccec @

=ISIMSsIZ=

l/Knmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= 7oram
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
BV Lineer Haraket L
¢V Yén: Taban X+
= Kadar
= Kadar
¥ Dongu

B skript
=var_2=2 *force()

P Cadir Alt_Program_1
W Eder ...

=

B Palet
V Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_3

= Ayarla

= Bekle

o Cikis_3
Alt_Program_1

o Model Nokta| ==

Kadar

Durdurma kosulunu belirle

ifade

Mesafe

G/C Girisi

Robot, durdurma kosuluna ulasilana Kadar secilen yénde hareket edecektir

f(x)

O.fay_

‘F <t mn ’T‘ Kadar Ekle | Eylem Ekle |
Qo] <-»> |

@ simulasyon IE“E”E‘ Hiz =——={_100% | 4 Geri || ileri B |

o Gergek Robot

hata durumu algilandiginda, program bir acilir digim ile durdurulabilir.

* Eylemi ekle Ozel bir kadar kosulu saglanmigsa, program diigiimlerini ekleyin. Ornegin bir

* Mesafe Bu digum, robot belirli bir mesafe hareket ettiginde bir Yon hareketini durdurmak igin

kullanilabilir. Robot tam olarak belirtilen mesafede duracak sekilde hiz dusuralir.

* [fadeKadar Bu diigiim, hareketi 6zel bir program ifadesine gére durdurmak igin kullanilabilir.

Durdurma kosulunu belirtmek icin, G/C, degiskenler veya komut dosyasi iglevlerini

kullanabilirsiniz.

kullanabilirsiniz.

* G/C Girisi Bu digimui, bir G/C Girigindeki sinyal kontroll(i bir hareketi durdurmak igin

URS
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1.25.10. Komut: Beklet

& Dosya 03:50:13 CCCC 0
rProgram rﬂ;\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |
=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
Robot Program -
W Eksenel Hareket |
o Gegis_noktas_1 BEI(Ie
v Ekseng.f Hareket | Latfen, roboetun bir sonraki eylemini tetikleyecek dgeyi segin;
o Gegis_noktasi_2

= Ayarla
o polat Q Bekleme yok

9 g g;‘g?rmzisi o Lz saniye

o Yaklagim_1
o Model Noktas | (J Dijital Giris Bekle |-:Di.Giris:- |v|| | |
= Ayaria
= Bekle @ Bekle: |<An.Giris:— |v|| | |
o Qikis 1
5s Istiften Al
o Basl,_Poz. — O Bekle: ‘ ‘
oW Yén
o Basl._Foz.
o Hedef Poz.
9— W Alma Dizisi
o [stiflame_Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Qikas 2
= Bekle
¥ Klasor —

= chrc.
[Tl i 1]

NoEEE=.
S L O LIt tcon ]| e |

Beklet G/C sinyalini veya ifadeyi belli bir siire boyunca bekletir. Bekleme Yok seciliyse higbir sey
yapilmaz.
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1.25.11. Komut: Ayarla

03:50:13

& Dosya CCCC O
rProgram rL Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
Robot Program |~ |
W Eksenel Hareket |

o Gegis_noktas_1
¥ Eksenel Hareket |
o Gegis_noktasi_2

Ayarla

Programin bu asamasinda robotun gergeklestirmesini istediginiz eylemi secin. Robotun
tasima kapasitesindeki degisiklikleri de belirtehilirsiniz.

= Ayarla
- palet @ Eylem yok
V Model
9— W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model Noktas_|
= Ayaria
= Bekle
o Qikis 1
Yo [stiften Al
o Basl,_Poz, |
oW Yén
o Basl._Foz.
o Hedef Poz.
9— W Alma Dizisi
o [stifleme_Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Qikas 2
= Bekle
W Klasor —

T |
R« <> |

G Simulasyon
o Gergek Robot

G Dijital Cikis Ayarla |-:Di.C|k|$:- |v|| | |

G Analog Cikis Ayarla |-:An.(;|k|$:- |v|

()

Ayarla ‘-:(;|k|$:v- ‘v‘

G Tek Pals Ayarla ‘<Di.C|k|$> ‘v‘

G Kurulum dediskenini bir artinn: |-:De;”;i$ken:- |v|

[ Toplam tasima kapasitesini su dedere ayarla

] Agirhk merkezi olarak aktif TCPYyi kullan

[ TCPyi ayarlayin | |

| € Geri || ileri B |

] o - —or

Dijital ya da analog cikislari belirli bir degere ayarlar. Dijital ¢cikislar, tek bir pals géndermek icin de
ayarlanabilir.

Robot Kolunun tasima kapasitesini ayarlamak igin, Ayarlama komutunu kullanin. Aletteki agirhk
beklenen tagima kapasitesinden farkli oldugunda, robotun bir koruyucu durdurmasini tetiklemesini
Onlemek icin tagima kapasitesi agirhgini ayarlayabilirsiniz. Etkin TCP’nin agirlik merkezi olarak
kullanilmasini istemediginizde, onay kutusundaki isaret kaldinimalidir.

Etkin TCP ayrica bir Ayarlama komutu kullanilarak, onay kutusu isaretlenerek ve menudeki TCP
ofsetlerinden biri segilerek de degistirilebilir.

Program yazildi§i sirada belli bir hareketin etkin TCP'si biliniyorsa, onun yerine Hareket Ettir
kartindaki TCP secimini kullanmayi diistiniin (bakin 1.25.4. Komut: Hareket Ettir on page163).
Adlandinimis TCP'yi yapilandirma hakkinda daha fazla bilgi icin (bakin 1.24.6. Kurulum — TCP
Yapilandirmasi on page129).
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& Dosya

1.25.12. Komut: Acllan pencere

rProgram r& Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:16

ccce @

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

W EKsenel Hareket J
o Gegis_noktas_2
= Ayarla
Yo Palet
¥ Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklasim_1
o Model Noktas_|
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
S [stiften Al
o Basl._Poz.
¢V ¥on
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢ ¥ Alma Dizisi
o [stiflame _Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Qikis 2
= Bekle
7 Klasor

= Yoru

= Durdur

= Popup

| Il [1]

Popup

Metin

Ekranda asafidaki mesaji gésterir ve kullanicinin OK'e basmasini bekler

Popup tdrd:
o Mesaj
o Uyar
G Hata

{]
EIY

[ ] Bu agilan pencerede program yiiritmeyi durdur

Popup Onizleme

G Simulasyon
o Gergek Robot

Hiz =———1 _hoo%

LAl

| € Geri || ileri B |

Acilan pencere, program, programa agacinda Acilir pencere digumine ulastiginda ekranda beliren
bir mesajdir. Komut sekmesi altinda, bos alana dokunun ve agilir pencere mesajinin metin igerigini
olusturmak icin ekran klavyesini kullanin. Mesajlar, maksimum 255 karakterle sinirlidir.

Acilir pencere mesajinizda bir metin yerine bir degiskenin gdsterilmesini tercih ederseniz, Metin

acllir listesini segebilirsiniz.

Acilir pencere goérinduginde programin durmasi igin Bu agilir pencerede programi yiritmeyi

durdur secenegini de segebilirsiniz.

Program ylritmesi sirasinda, acilir pencere goriindiglinde, programi devam ettirmek icin acilir

pencere iletisim kutusunda Tamam secgenegine dokunun.
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1.25.13. Komut: Durdur

& Dosya

03:50:15

ccce @

rProgram rﬁ;\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

=isimsiz= l/I(omut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
T Gegls_noktas_I a
W Eksenel Hareket| |7 |
0 Gegis_noktas 2 ——| D u rd ur
= Ayarla
Yo Palet Programin yiritmesi bu noktada durur,
WV Model
¢V Palst Dizisi
o Yaklagim_1
o Model Noktas_|
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
5 [stiften Al
o Basl._Poz.
¢V ¥én
o Basl._Foz.
o Hedef Poz. |
¢V Alma Dizisi
o [stifleame _Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Qikis 2
= Bekle
V Klasor
= <hgs>
= Yorum
= Durdur - |
< | I [1]

Sl > |

(] Similasyon
="
@ Gercek rober CICICIES 0o

Programin yuritmesi bu noktada durur.

€ Geri || ileri B
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& Dosya

1.25.14. Komut: Yorum

rProgram rﬂ;\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:15 CCCC 0

,:| =ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

W EKSsenel Hareket J
0 Gegis_noktas_1
W Eksenel Hareket |
0 Gegis_noktas_2
= Ayarla
Yo Palet
¥ Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_1

= Ayarla
= Bekle
© Cikis_1
2 [stiften Al
o Basl._Poz.
-V ¥on
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme _Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis 2
= Bekle
V Klasor

= <hos>

o Model Noktasi |~

= Yorum

] i 1]

Yorum

Litfen agiklama girin:

Sl <>

0 Simulasyon
o Gergek Robot

] o - —or

Programciya, programa metin satiri ekleme se¢enegini sunar. Bu metin satirinin, program
yaratalirken higbir etkisi olmaz.

| € Geri || ileri B |
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1.25.15. Komut: Klasor

& Dosya

rProgram rﬁ\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:15

ccce @

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

Robot Program
W Eksenel Hareket |
o Gegis_noktas_1
W Eksenel Hareket |
o Gegis_noktas_2
= Ayarla
7o Palet
V Model
¢ W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model Noktas_|
= Ayarla
= Bekle
o Qikis 1
Y [stiften Al
o Basl,_Poz,
¢ ¥ ¥on
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢~ ¥ Alma Dizisi
o [stifleame_Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikis 2
= Bekle
% Klasor

[Tl i 1]

Klasor

Lutfen program agacinda gdsterilecek metni girin:

Klasdr, program satirlanni kolayca bir araya toplamay saglar.

IKlasar

[] Klasér Program Adacini Gizle

Sl <>

0 Simulasyon
o Gergek Robot

] o - —or

| € Geri || ileri B |

Bir Klasér, programin belirli bolimlerini dizenlemek ve etiketlemek, program agacini temizlemek ve

programin okunmasini ve programda gezintiyi kolaylastirmak amaciyla kullanilir.

Klasérlerin, program ve yuritilmesi Gzerinde etkisi yoktur.
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1.25.16. Komut: Loop (D6ngu)

& Dosya 03:50:16 CCCC O
rProgram r& Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
¢V Falet ohzis -
o Yaklagim_1 . 00
o Model Noktas_| DOI‘Ig u
= Ayarla
= Bekle
o Cikig_ 1 ||| Latfen, programin bu dénglde kag kez ylritilmesi gerektigini segin,
5 [stiften Al
o Basl._Poz.
¢V ¥on
° Basl._Poz. @ Her zaman déngi
© Hedef Poz.
¢ W Alma Dizisi () Dongl X kere:

@ [stifleme_Poz_2|__ T il &
= Ayarla Dangl sayis! Dedisken ad

= Bekle Bnaii
e [ 9 Dangi1
= Bekle (J ifade Dogru oldugunda déngli yapin
V Klasor |
= Yorum
= Durdur O
= Popup
= zamanlayici_1
W Lineer Hareket L
¢ W Yon: Taban X+
= Kadar .
WV Déngu |
] I [Tv]

RelP > ]
S L O LIt L con || fen |

Temeli olusturan program komutlarini déngu haline getirir. Secime bagl olarak, temeldeki program
komutlar sonsuz olarak, belirli bir tekrar sayisiyla veya verilen kosul dogru oldugu sirece déngu
haline getirilir. Belirli bir tekrar sayisiyla déngu olustururken, déngu icindeki ifadelerde
kullanilabilecek 6zel bir dongl degiskeni (yukaridaki ekran gorintisinde 1oop 1 olarak
gecmektedir) olusturulur. Déngi degiskeni, 0'dan N-1'e kadar sayar.

Bitis kosulu olarak bir ifade kullaniimasiyla "déngi" (loop) olustururken, dénglnin her tekrardan
sonra degil de ylritme sirasinda herhangi bir zamanda kesintiye ugratilabilmesi icin, PolyScope
yazilimi s6z konusu ifadenin sirekli degerlendiriimesi segenegini sunar.

1.25.17. Komut: Eger

Ifand If...E1se komutlar, sensor girislerine veya degisken dederlerine dayali olarak robotun
davranisini degistirir.
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& Dosya

fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

03:50:19

cccec @

=ISIMSsIZ=

l/Knmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

O Basl._FOZ.
-V ¥on
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stiflame_Poz_.
= Ayarla
= Bekle
o Qikis 2
= Bekle
¥ Klasor
= <hos=
= Yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
W Lineer Hareket L
¢V ¥én: Taban X+
= Kadar
W Dongl
= <hog=>
[ skript
=var_2=2 *force()
P Cadgir Alt_Program_1
WV Eger ...

= wchog s

Alt Program_1

] I [ 1]

Eger

yurdtalir

Verilen sensdr girisinin veya program dediskeninin durumuna badl olarak asafidaki satirlar

Eger

[[]ifadeyi strekli denetle

| Eder Baska ekleyin | | Eger Baska kaldinn

Baska ekleyin

sl <>

0 Similasyon
o Gergek Robot

4] o - —or

| €@ Geri || lleri B |

Bir I £ statement. If a condition is evaluated as True, the statements within this I £ command are
executed. An I f statement can have only one E1se statement. Use Add ElseIf and Remove
ElselIf to add and remove Elself expressions.
Select Check Expression Continuouslytoallow If,ElseIf and Loop statements to be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an If statementis
evaluated as False, the E1seIf or E1se komutunu kullanarak ifadeleri olusturan ifade
Dizenleyicisindeki kosullar segin.

NOT

Bir If ifadesinin veya bir Loop ifadesinin iginde ifadeyi Siirekli Denetle segenegine
sahip gegcis noktalari varsa, robot kolunu nazikge yavaslatmak igin ifadenin arkasina
bir stopj() veya stopl() ekleyebilirsiniz. Bu hem If, hem de Loop Komutlari igin
gegerlidir (bakin kisim 1.25.16. Komut: Loop (D6ngu) on the previous page).
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1.25.18. Komut: Alt Program

& Dosya 03:50:18 CCCC 0
rProgram rﬂ;\ Kurulum rHareket Ettir rG!C rGl:lrlh:lk |

=isimsiz= l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |
U Basl,_Foz. -
¢V ¥én ] -
o Basl._Poz. Alt Prog ram 1 Yeniden Adlandir |
o Hedef Foz. Alt program, diskteki bir dosyayi isaret edebilir ya da bu programin icinde
¢ WV Alma Dizisi bulunabilir,
o [stiflame_Pol
= Ayarla
= Bekle
o Qikig 2
= Bekle
¥V Klasor
= <hos= Dosya Yikle
=Yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1

Alt Program dosyasi

<Hichir Dosya Secilmedi=

-0

¢ V¥ Lineer Hareket L
¢V Yén: Taban X+
= Kadar
¢ W Déngd
- = <hog=
Skript - .
=var 2=2 + force() | Alt Programi Kaydet | | Alt Programi temizle
P Cadr Alt_Program |
¢V Eger ...
= <hpog=> | [JAlt Program Dosyasini Bu Program ile Giincel Tut
}EAI‘[ Program 1 -
< Il D [] Alt Program Agdacini Gizle
Q] <> |

S L O LIt tcon ]| e |

Alt Program, farkli yerlerde gereken program bélimlerini tutabilir. Alt Program disk Gizerinde ayn bir
dosya olabilir ve ayrica, Alt Programin kazara degistiriimesine karsi koruma igin gizlenebilir.
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Komut: Alt Rutini Gagir

) Dosya

03:50:18

l/Program |4 Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

cccc @

<ISImSIZ>

l/Kclmut | Grafik | Yapi | Degiskenler

o Bagl._Foz.

¢V ¥on
o Basl,_Poz.
© Hedef Poz.

¢V Alma Dizisi
o [stifleme _Poz_.
= Ayarla
= Bekle
o Cikig_2

= Bekle

V Klasor

= =hog=

= Yorum

= Durdur

= Popup

= zamanlayici_1

W Lineer Hareket L

¢ W Yén: Taban X+
= Kadar

¥ Déngu

= <hos>

B skript

=yar_2:=2 *force()

P Cagir Alt_Program_1

W Eder ...

= <hos>

Alt Program

] I [ 1]

Alt rutin Caqgir

Program yuritmede, bu noktada cagrilacak alt rutini secin.

|AIt_Program_l | - |

Sl <>

(] Simiilasyon
o Gergek Robot

| €@ Geri || lleri |

][] ] e ——on

Alt rutine yapilan bir ¢gagri, alt programdaki program satirlarini calistinir ve sonra siradaki satira geri

doner.
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& Dosya

1.25.19. Komut: Atama

rProgram rﬂ;\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:18 CCCC 0

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

= Ayaria
= Bekle
o Cikig_1
7> [stifter Al
o Basl._Poz.
¢V ¥on
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme _Poz_2
= Ayarla
= Bekle
© Cikis_2
= Bekle
WV Klasor
= <hog>
= Yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
W Lineer Hareket L
¢V Yén: Taban X+
= Kadar

B skript
=war_2:=2 *force()

] i 1]

Atama

Degisken

Secilen dediskeniifadenin dederiyle atar.

var_2

- | =

_%;n:n-;—*-r::r:b_ Yeniden Adla...

Sl <>

ifade

Kaynak |ifade |v|

2 *farce()

0 Simulasyon
o Gergek Robot

] o - —or

| € Geri || ileri B |

Degiskenlere deger atar. Atama islemi, sa tarafta hesaplanan degeri sol taraftaki degiskene cgevirir.
Karmasik programlarda bu yararl olabilir.
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1.25.20. Komut: Komut Dosyasi

& Dosya

rProgram rﬁ. Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

ccce @

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

T Model_NoKtas
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
7> [stifter Al
o Basl._Poz.
¢V ¥én
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme _Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikig_2
= Bekle
WV Klasor

= =hog=

= Yorum

= Durdur

= Popup

= zamanlayici_1

W Lineer Hareket L
¢ 7 Yén: Taban X+

= Kadar
WV Déngu

= <hos>

& Skript

] i 1]

Skript Kodu

e [

URKontrolédr tarafindan skript kodu olarak yiritllecek metni asadiya girebilirsiniz.

Sl <>

G Simulasyon
o Gergek Robot

] o - —or

Asagidaki secenekler, Komut altindaki acilan kutu listesinde kullanilabilir:

| € Geri || ileri B

* Satir, ifade Diizenleyicisini kullanarak (1.23.1. Ekran Ifade Diizenleyicisi on page119) tek bir
satir URscript kodu yazmanizi saglar

* Dosya, URscript dosyalarini yazmanizi, diizenlemenizi veya yuklemenizi saglar.

URscript yazma talimatlarini destek web sitesindeki (http://www.universal-robots.com/support)
Komut Dosyasi Kilavuzunda bulabilirsiniz.

Bir URscript dosyasinda belirtilen islevler ve degiskenler, PolyScope'taki biitiin programda
kullanmak igin hazirdir.
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1.25.21. Komut: Olay

& Dosya 03:50:30 CCCC O

rProgram rﬁ. Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

<isimsiz= [ Komut | Grafik | Yapi | Dediskenler |
7 WV Klasor a
= <hos=>

= Ygrum O I a
= Durdur y
= Popup

Olay ile Kesinti benzer olmakla birlikte, olaylarda, olay kodu ylratuldugl sirada ana

= zamanlayiel_1 programin yiritmesi devam eder. Olay ylritildigl sirada, yeni olaylann hicbir etkisi
¢V Lineer Hareket L olmaz.
¢ W Vén: Taban X+
= Kadar Verilen sensar girisinin veya program dediskeninin durumuna badl olarak asagidaki
¢ W Déngu satirlar yuritulir,
= <hos=
[ skript

=vyar_2:=2 *force()
P Cadr Alt_Program_[—
¢V Eger ...
= <hos=>
9o Palat
V Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_3
o Model Nokt
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_3
[P Alt_Program_1 |
= 05
% Olay -
[« Il [ 1]

Qs>
S L O LIt tcon ]| e |

Olaylar, bir giris sinyalini izlemek ve bu giris sinyali yikseldiginde bazi eylemleri gergeklestirmek
veya degisken ayarlamak igin kullanilabilir. Ornegin, bir ¢ikis sinyalinin yiikselmesi durumunda, olay
programi 200 msn bekleyebilir ve sonra sinyali yeniden dlistik olarak ayarlayabilir. Bu durum,
yuksek bir giris dizeyinden ziyade artan bir kanat icin harici makine tetiklemesi oldugu durumda,
ana program kodunun ¢ok daha basit olmasini saglayabilir. Her kontrol déngtisiinde olaylar kontrol
edilir (8msn).
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1.25.22. Komut: Is Parcacigi

& Dosya

rProgram rﬁ\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:30

ccce @

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

=yorum
= Durdur
= Popup
= zamanlayici_1
¢ V¥ Lineer Hareket L
¢V Yén: Taban X+
= Kadar
¢ W Déngd
= <hos=>
[ skript
=var_2:=2 *force()
P Cadr Alt_Program |
¢V Eger ...
= <hog>
¢ o= Palet
V Model
9 W Palet Dizisi
o Yaklagim_3
o Model Nokt
= Ayarla
= Bekle
o Qikis_3

[? Alt_Program_1

= <hos=

Sabit Denetci

Robot galisirken diger makineleri kontrol etmek igin kullanilabilir.

Sabit Denetgi, ana program ile birlikte ¢alisan paralel bir programdir, Bir sabit denetgi, G/C
yapabilir, sinyalleri bekleyebilir ve dediskenleri ayarlayabilir,

& Olay
= <hos>
"V Sabit_Denetci_1 hd Sonsuz DEngl
4] li [ Tl
|q ”ﬁ” ” - > | [] Program yuritmeyi izle
0 Simulasyon

o Gergek Robot

] o - —or

| € Geri || ileri B |

is parcacigi robot programina paralel bir prosestir. is parcacig, harici bir makineyi robot kolundan
bagimsiz olarak denetlemek igin kullanilabilir. is pargacigi robot programiyla degiskenler ve gikis
sinyalleri araciligiyla iletisim kurabilir.
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& Dosya

1.25.23. Komut: Salter

rProgram rL Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:34 CCCC O

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

= Baslangic Degisker]
% Robot Program
¥ 5viG ...
¢ V7 Eksenel Hareket
© Gegis_noktas_]
¢V Eksenel Hareket
o Gegis_noktas_J

= Ayarla
9o Palat

¢V Yén

¢V Model: Kare
o Kégel 1
o Kése2 1
o Kése3 1
o Kéged 1

¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_1
@ Model_Nokt:
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1

9% Istiften Al
o Basl._Poz.

o Basl._Poz.
o Hedef Poz.

¢V Alma Dizisi
o ighflame Pni ¥

Svic

i¢in bir deger araligini test edebilir

Swig

Programinizin akisin kontrol etmek igin bir svig komutunu kullanakbilirsiniz.
Bunlar, karmasik Eger...Yoksa Eger komutlaninin yerine gegebilir ve ifadeniz

[]warsayllan Durum

=]

Durum |Se(;im Yok

[ I

[*]

EITSE

-

G Simulasyon
o Gergek Robot

] o - —or

| € Geri || ileri B |

Bir Salter Kutusu yapisi, sensor giriglerine veya degisken degerlerine dayal olarak robotun
davranisini degistirmesini saglayabilir. Temel kosulu tarif etmek ve robotun bu Salterin alt
komutlarina devam etmesini istediginiz durumlari tanimlamak icin ifade Diizenleyicisini kullanin.
Eger bir Varsayilan Durum belirtiimigse, o zaman cizgiler ancak eslesen bagka hicbir durum
bulunmadiginda yarataldr.

O diigme icin ekrandan bir Switch can have several Cases and one Default Case. Switches
can only have one instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on
the screen. A Case komutu kaldinlabilir.
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Zamanlayici

) Dosya

l/Program |4 Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik |

03:50:16

cccc @

<ISImSIZ>

l/Kclmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

T GEgls_Noktasl 2
= Ayarla
7 Palet
¥V Model
¢V Palst Dizisi
o Yaklagim_1
@ Model Noktasi_|
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
7> [stifter Al
o Basl._Poz.
¢V ¥én
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme _Poz_2
= Ayarla
= Bekle
o Cikig_2
= Bekle
WV Klasor
= =hog=
= Yorum
= Durdur
= Popup

Zamanlayici

——| Sureyi dlger, Olgllen siire dediskende gérinir

| / ||Zaman|aym|_1 |v|

O Baslat
O Durdur

O Sifirla

-

= zamanlayici_1

o ] Il [1]

S| <> |

(] Simiilasyon
o Gergek Robot

][] ] e ——on

| €@ Geri || lleri |

Bir Zamanlayici, programin belli pargalarinin ¢alismasi icin gereken zamani élger. Bir program
degiskeni, Zamanlayici baslatildigindan beri gegcen zamani igerir ve Degiskenler Sekmesinde ve
Calistir sekmesinde gorilebilir.
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& Dosya

1.25.24. Komut: Model

rProgram r& Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:20 CCCC O

=ISIMmsIZ=

o Palet
W Model
¢V Palet Dizisi
o Yaklasim_1
@ Model_Noktas
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1
oo Istiften Al
o Basl._Poz.
¢V ¥én
o Basl._Poz.
o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi
o [stifleme _Poz_.
= Ayarla
= Bekle
o Cikis 2
= Bekle
V Klasor

= Y oarum
= Durdur

= Popup

= zamanlayici_1

W Lineer Hareket L

[P -
‘| I [ »]

Sl =—>

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

Model

Bir model, tekrarlanan pozisyonlar grubudur,
Modeller, daha ¢ok paletleme gibi gorevierde kullanilir,

Cizgi Uzerindeki pozisyonlar

Kare Ustlndeki pozisyonlar

Kutu icindeki pozisyonlar

Pozisyonlann listesi

Cizgi

Kare

Kutu

Liste

G Simulasyon
o Gergek Robot

LAl

Model komutu, robot programindaki konumlari dolagmak igin kullanilabilir. Model komutu, her bir

yuritmede tek bir konuma karsilik gelir.

Model, dért model tirinden biri olarak verilebilir. Cizgi, Kare veya Kutu olmak tzere ilk g tur,
dizenli bir modeldeki konumlar icin kullanilabilir. Dizenli modeller bir dizi karakteristik noktayla
tanimlanir ve bu noktalar modelin sinirlarini belirler. Cizgi icin bu sinir iki u¢ noktasi, Kare igin dort

Hiz =———1 _hoo%

| € Geri || ileri B |

kdse noktasindan Ggl ve Kutu iginse sekiz kose noktasindan doérdudir. Programci, modelin
sinirlarinin her biri boyunca pozisyonlarin sayisini girer. Ardindan robot denetleyicisi, sinir vektorlerini

orantisal olarak toplamak suretiyle tek tek model pozisyonlarini hesaplar.

Kat edilecek konumlar diizenli bir model olugturmazsa, tim konumlarin listesinin programci

tarafindan saglandigi Liste segenegi tercih edilebilir. Bu sekilde, her tir pozisyon diizenlemesi
gergeklestirilebilir.

Model Tanimlama

Kutu modeli secildiginde, ekran degiserek asagida gosterilen gérinumu alir.
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& Dosya 03:50:29 CCCC O
fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
@ <isimsiz= l/Knmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
oo Palet -~

f V.’;fo:;;;fultu Koses 1| Yeniden Adlandir |

| Bu pozisyonu dedgistir |

| Buraya Hareket Ettir |

=1
7
O

i
R
[

¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model Noktas
= Ayarla —
= Bekle
o Cikis_1
s [stiften Al
o Basl._Foz.
-V ¥on
o Basl._Poz. '’ L
o Hedef Poz. ~ 6. -
¢V Alma Dizisi =
o [stifleme _Poz_.
= Ayarla -
1 sl

= Bekle ’ - =

o Qikis 2 — @_ _ _ @
= Aal; ¥ |
(Tl — [ 1] 2 3

Qs>
@ oot [ ] ] e ——=nonn e cen |[tenm

Bir Kutu modelinde, kutunun yan yizeyini tanimlamak icin t¢ vektor kullanilir. Bu t¢ vektodr dort
nokta olarak verilir ve burada ilk vektor birinci noktadan ikinci noktaya, ikinci vektor ikinci noktadan
Uclincl noktaya ve Ugilncu vektor de tglincl noktadan dérdlinci noktaya gider. Her vektor, aralik
sayim degerleriyle ayrilir. Modeldeki belirli bir pozisyon, aralik vektdrlerinin orantisal olarak
eklenmesiyle hesaplanir.

Cizgi ve Kare modelleri benzer sekilde calisir.

Modeldeki pozisyonlar katedilirken bir sayag degiskeni kullanilir. Model komut ekraninda degisken
adi gorilebilir. Degisken, 0 ile X* Y* Z- 1 arasindaki numaralarda, modelin nokta sayisinca sirayla
gezer. Bu degisken atamalar kullanilarak idare edilebilir ve ifadelerde kullanilabilir.

1.25.25. Komut: Kuvvet

NOT
@ Bu fonksiyonu Konvey6r Takibi ile ayni anda kullanmak program cakigsmasina neden
olabilir.

* Bu fonksiyonu Konveyor Takibi ile birlikte kullanmayin.

Kuvvet modu, dnceden tanimli bir eksen boyunca gercek TCP (alet merkez noktasi) konumunun
6nemli olmadigi, ancak bunun yerine s6z konusu eksen boyunca arzu edilen bir kuvvetin gerektigi
uygulamalar igin kullanighdir. Ornegin, robotun TCP'sinin egri bir yiizeye dogru yuvarlandiginda
veya bir is parcasini ittiginde veya c¢ektiginde.
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Kuvvet modu ayrica 6nceden tanimli eksenlerin etrafindaki bazi torklar da destekler. Robot kolu,
sifirdan farkli bir kuvvetin ayarlandigi bir eksende hicbir engelle karsilasmazsa, o eksen boyunca

hizlanmaya c¢alisir. Uyulmasi igin bir eksen secilmis olmasina karsin, robot programi yine de robotu
bu eksen boyunca ilerletmeye calisir. Bununla birlikte, kuvvet kontroll robot kolunun yine de
belirtilen kuvvete yaklagsmasini temin eder.

NOT

Bir If,ElseIf or Loop, andthe Check Expression Continuously optionis
selected, you can add an end force mode () iginde bir Glg digumi varsa ve
ifadeyi Siirekli Denetle segenegi secildiyse, gii¢ kontroliinden gikmak igin ifadenin

sonuna bir endforcemode() komut dosyasi ekleyebilirsiniz.

UYARI

1. Kuvvet moduna girmeden hemen 6nce ylksek yavaslamadan kacinin.

2. Gug kontrolinin dogrulugunu azalttigindan, kuvvet modunda yiksek
hizlanmadan kaginin.

3. Kuvvet moduna girmeden dnce uygun eksenlere paralel hareketlerden

kacinin.

& Dosya

l/Program |" & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

03:50:32

cccec @

<ISImSiZ>

l/Kclmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

= Zamaniayici_1

¢V Yén: Taban X+
= Kadar ifadesi
= Kadar
= Kadar mesafe

¥ Dongu

B skript

=vyar_2=2 *force()

P Cadir Alt_Program_1

¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_3
o Model Nokta
= Ayarla
= Bekle
° Cikis_3
Alt_Program_1

Olay h

= =hos:

¥ Sabit Denetci_1

BV Lineer Haraket L

o= Kuwet

[l Ii [ 1]

Kuvvet

Ozellik

Tip

Kuwet M

Rl <>

|Taban

|Basn

Bu kuwet komutu kapsam
kuwvet modunda galistinhr

indaki program kismi

. Kuwet modunda

robot, segilen eksen yonilnde belirtilen kuweti
uygulamakta serbest olacaktir,

Kuwet modunu test etmek igin, asadidaki test

digmesini Teach Pendant
butonuyla birlikte kullanin.

‘taki Elle Yonlendir

e

(7] Similasyon
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Ozellik segimi

Ozellik meniisii, robotun kuvvet modunda calisirken kullanacagi koordinat sistemini (eksenler)
secmek icin kullanilir. Menuideki 6zellikler, kurulumda tanimlanmis olan 6zelliklerdir (bakin 1.24.12.
Kurulum — Sekiller on page143).

Kuvvet modu tiri

Asagida listelenen glic modu trleri secilen 6zelligin nasil yorumlanacagini belirtir.

* Basit : Kuvvet modunda yalnizca bir eksen uyumlu olur. Bu eksen boyunca kuvvet
ayarlanabilir. istenen kuvvet, secili 6zelligin yalnizca z ekseni boyunca uygulanir. Ancak, Cizgi
Ozellikleri icin kuvvet y ekseni boyuncadir.

* Cergeve : Cergeve tirl daha ileri diizey kullanimi saglar. Burada, alti serbestlik derecesinin
timunde uyum ve kuvvetler bagimsiz olarak secilebilir.

* Nokta : Nokta secildiginde, gérev ¢cercevesinin y ekseni robot TCP'sinden secili 6zelligin
orijinine dogru yonelir. Robot TCP ile secilen 6zelligin orijini arasindaki mesafenin en az 10
mm olmasi gerekir. Robot TCP konumu degistiginde gorev ¢cercevesi de galisma sliresi
sirasinda degisir. Gérev cercevesinin x ekseni ve z ekseni, secili 6zelligin orijinal yonelimine

bagimhdir.

* Hareket Hareket, TCP hareketinin ydnuyle gbrev ¢cergevesinin degisecegi anlamina gelir.
TCP hareket yonunun, secili 6zelligin x ve y eksenlerinin kapsadigi duzlem tzerine
projeksiyonu gérev cercevesinin x ekseni olur. Y ekseni robot kolu hareketine dik olur ve segili
Ozelligin x-y duzleminde bulunur. Bu, TCP hareketine dik bir kuvvetin gerektigi karmasik bir
yoriinge boyunca pirizleri alirken (deburr) yararl olabilir.

Robot kolu hareketsizken: Robot kolu hareketsiz olarak dururken kuvvet moduna girilirse TCP
hizi sifinn Gzerine ¢ikana kadar uyum eksenleri olmaz. Daha sonra halen kuvvet
modundayken robot kolu yine hareketsiz olursa gorev ¢ercevesi, TCP hizinin en son sifirin
lzerinde oldugu andaki ayni yénelime sahip olur.

Son (g tiricin gercek gorev gergevesi, robot kuvvet modunda galisirken, grafik sekmesinde ¢alisma
zamaninda goéruntilenebilir (bakin 1.25.33. Grafik Sekmesi on page203).

1.25.26. Kuvvet degeri segimi

* Uygun eksenler icin kuvvet veya tork degeri ayarlanabilir ve robot kolu, secilen kuvvete
ulasmak i¢cin konumunu ayarlar.

* Uygun olmayan eksenler igin robot kolu, programla ayarlanan gezingeyi izler.

Doénusimsel parametreler agisindan kuvvet Newton [N] cinsinden belirtilir ve dénls parametreleri
acisindan tork Newton metre [Nm] cinsinden belirtilir.

UR5 196 Kullanici Kilavuzu



UNIVERSAL ROBOTS

NOT
Asagidakileri yapmaniz gerekir:

* Gegerli kuvveti ve torku okumak igin, ayri siradaki get tcp force () komut
dosyasi islevini kullanin.

* Gecerli kuvvet ve/veya tork, istenilenden disikse, anahtar vektorini
duzeltin.

1.25.27. Limitlerin se¢imi

Tam eksenler icin bir limit ayarlanabilir, ancak bunlar eksenlerin uyumlu olmasina veya olmamasina
karsilik gelen farkli anlamlara sahiptir.

* Uyumlu: Limit, TCP'nin eksen boyunca/izerinde ulagmasina izin verilen maksimum hizdir.
Birimler [mm/s] ve [derece/s]'dir.

* Uyumsuz: Limit; robot koruyucu duruslardan énce, program gezingesinden ¢ikmasina izin
verilen maksimum sapmadir. Birimler [mm] ve [derece]'dir.

1.25.28. Kuvvet ayarlari testi

Test etiketiyle isaretli agma/kapama digmesi, El Kumandasi arkasindaki Serbest siiriis digmesinin
davranisini normal Serbest slriis modundan kuvvet komutunu test etme moduna donisturdr.

Test diigmesi acik oldugunda ve El kumandasinin arkasindaki Serbest stiriig digmesine
basildiginda, robot, program bu kuvvet komutuna ulasmis gibi davranir ve bu sayede, tam programi
fiili olarak calistirmadan 6nce ayarlar dogrulanabilir. Bu imkén 6zellikle, uyumlu eksenlerin ve
kuvvetlerin dogru secildigini dogrulamak agisindan yararhdir. Bir elinizi kullanarak robot TCP'sini
tutarken, diger elinizle Serbest siiriis digmesine basin ve robot kolunun hangi yonlere hareket
edebildigine/edemedigine dikkat edin.

Bu ekrandan c¢iktiktan sonra Test diigmesi otomatik olarak kapatilir; bir bagka ifadeyle El
kumandasinin arkasindaki Serbest siirlis digmesi yine normal Serbest siiriis modu igin kullanilr.

Serbest siirlis digmesi, ancak Kuvvet komutu igin gecerli bir sekil secildiginde etkin olur.
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1.25.29. Komut:; Palet
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[] Baslamadan tnceki sira

[] Bittikten sonraki sira

Palet islemi, robotun birkag farkl pozisyonda ayni hareket ve eylem dizisini
gerceklestirmesine izin verir. Bu, paletleme veya benzeri islemler icin yararl olabilir. Bir palet
islemi, asadidaki dizlem adimlarindan clusur

@ Birden fazla konumda bir Brogram Sirasi gergeklestirimelidir
Model, bir liste veya bir grid olarak verilmistir.

# |k pozisyondan dnce istede badl bir baslatma Sncesi dizisiuygulanir,
& Son pozisyondan sonra istede bagh bir bitis sonrasi dizisi uygulanir,

G Simulasyon
o Gergek Robot

LAl

Hiz =———1 _hoo%

| € Geri || ileri B |

Palet islemi, bir model olarak verilen birkag yerde bir dizi hareketi gerceklestirebilir (bakin 1.25.24.
Komut: Model on page193). Modeldeki pozisyonlarin her birinde, hareket dizisi, model pozisyonuna
gore calistirilir.

Palet islemi Programlama

Palet Dizisi/Baglanabilir Dizi

Modeli tanimlayin.

Her bir noktada alma/koyma islemi igin bir Palet Dizisi olusturun. Bu dizi, her bir model
pozisyonunda yapilmasi gerekeni aciklar.

Dizideki gecis noktalarindan hangilerinin model konumlarina karsilik gelmesi gerektigini

tanimlamak igin, dizi komutu ekranindaki seciciyi kullanin.

Bir Palet Dizisi digumunde, robot kolunun hareketleri palet konumuna géredir. Dizinin davranigi,
robot kolunun Baglayici Konumu/Model Noktasi'ndaki modelde belirtilen konumda olmasi
seklindedir. Geriye kalan pozisyonlarin timi bu uyumu saglayacak sekilde tasinir. Baglayici
konumuna goreli olmayacagindan, Hareket Ettir komutunu bir dizi icerisinde kullanmayin.
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“Baslatma Oncesi”

istege bagli Baglatma Oncesi dizisi, islemin baglamasindan hemen énce calistirilir. Bu dizi, hazir
sinyallerini beklemek igin kullanilabilir.

“Bitis Sonras!”

istege bagl Bitis Sonrasi dizisi, islem tamamlandiginda galistirilir. Bu dizi, tasiyici hareketini
baslatma sinyalini vererek, bir sonraki palete hazirlanmak igin kullanilabilir.

1.25.30. Komut: Ara

Ara fonksiyonu, bir 6geyi kavramak veya birakmak tizere dogru pozisyona ulasildigi ani belirlemek
icin sensor kullanir. Sensor; bir basma diigmeli anahtar, basing senséri ya da kapasitif sensér
olabilir. Bu fonksiyon, 6ge kalinh@: degisen parga yiginlarinda veya pargalarin tam pozisyonlarinin
bilinmedigi ya da bunu programlamanin ¢ok gu¢ oldugu durumlarda ¢alismak icin tasarlanmistir.

= i

= |[i Y [i

Yigin Gzerinde ¢alisma icin bir ara islemi programlanirken, sunlar tanimlanmalidir;

* s-baslangi¢ noktasi.
* d-istif yonu.
* |- istifteki 6gelerin kalinligi.
Bunun da 6tesinde, bir sonraki yigin pozisyonuna ulasildigindaki kosul ve yigin pozisyonlarinin her

birinde uygulanacak 6zel bir program dizisi tanimlanmalidir. Ayrica, yigin islemiyle ilgili hareket igin
hiz ve ivme degerleri de verilmelidir.
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Bir arama islemi

Arama Tipini Secin

baslatma pozisyonu s ve yon d ile tarimlanir,

Lutfen istifleme ile istiften alma arasinda bir secim yapin.

istifleme

Istiften Alma

a3

Sl <>

(] Simiilasyon
o Gergek Robot

][] ] e ——on
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Yiginlama yapilirken robot kolu basglangi¢ noktasina gider ve ardindan bir sonraki yigin konumunu
aramak icin ters yonde hareket eder. Bulundugunda, robot pozisyonu animsar ve 6zel diziyi uygular.
Bir sonraki turda robot aramayi, yon boyunca 6ge kalinligi kadar artis yapilmis olarak animsanan
pozisyondan baslatir. Y1gin yiiksekligi tanimh bir sayidan fazla oldugunda veya bir sensor sinyal
verdiginde yiginlama islemi tamamlanir.
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istiften Alma
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o Gergek Robot

Yigindan parc¢a alinirken robot kolu robot kolu, bir sonraki parcayi aramak tizere baslangig
konumundan hareketle verilen yone gider. Ekrandaki kosul, bir sonraki 6geye ne zaman
ulasilacagini belirler. Bu kosul saglandiginda, robot pozisyonu animsar ve 6zel diziyi uygular. Bir
sonraki turda robot aramayi, yén boyunca 6ge kalinligi kadar artis yapilmis olarak animsanan

pozisyondan baslatir.

Baslangi¢ pozisyonu

Baslangi¢ pozisyonu, yigin isleminin basladigi yerdir. Baslangi¢ pozisyonu belirtiimezse yigin robot
kolunun gecerli pozisyonundan baslar.
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Yon, iki konum ile belirtilir ve ilk konumlar TCP'sinden ikinci konumlar TCP'sine kadar konum farki
olarak hesaplanir.
Not: YOn, noktalarin yonelimlerini dikkate almaz.

Sonraki Yi§inlama Pozisyonu ifadesi

Robot kolu yén vektdri boyunca hareket ederken, stirekli olarak bir sonraki yigin pozisyonuna
ulasilip ulasiimadigini degerlendirir. ifade True olarak degerlendirildiginde dzel dizi yuritilir.

“Baslatma Oncesi”

istege bagl Beforestart dizisi, islemin baglamasindan hemen énce galistirilir. Bu dizi, hazir
sinyallerini beklemek icin kullanilabilir.

“Bitis SonrasI”

istege bagli AfterEnd dizisi, islem tamamlandiginda calistirilir. Bu dizi, tasiyici hareketini baglatma
sinyalini vererek, bir sonraki yigina hazirlanmak icin kullanilabilir.

Alma/Yerlestirme Dizisi

Alma/Yerlestirme Sirasi, her yigin konumunda gerceklestirilen, Palet islemine benzer 6zel bir
program sirasidir (bakin 1.25.29. Komut: Palet on page 198).
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1.25.31. Komut: Tasiyici Takibi

NOT
@ Bu fonksiyonu Kuvvet fonksiyonuyla ayni anda kullanmak bir program ¢akismasina
neden olabilir.

* Bu fonksiyonu Kuvvet fonksiyonuyla birlikte kullanmayin.

Robot, bir yapilandiriimis tasiyicinin (Tasiyici 1) hareketini takip edecek sekilde yapilandirilabilir.
Kurulumda tanimlanan Taslyici Takibi dogru yapilandinldiginda robot, hareketlerini tasiyiciyi takip
edecek sekilde ayarlar. Konveyér Takibi program diigiimi Yapi sekmesinde Sihirbazlar
sekmesinde mevcuttur. Tasiyici takip edilirken bu digiimin altindaki tim hareketlere izin verilir,
ancak bunlar, tasiyici bandin hareketine baghdir. Kurulum sekmesindeki Taglyici Takibi ayari (bakin
kisim 1.24.13. Konveyor Takibi Ayarlari on page151), robotun mutlak ve artan kodlayicilarla ve
dogrusal ve dairesel tasiyicilarla galismasi igin yapilandirma secenekleri sunar.

NOT
@ Kontrol Kutusu, bir tagiyici (Tasiyici 1) ile kullaniimasi gereken, tek bir artan kodlayici
barindirabilir.

1.25.32. Komut: Baskila

Baskilanan program satirlari, program calisirken atlanir. Baskilanan bir satirin baskilamasi sonradan
tekrar kaldinlabilir. Bu, orijinal icerigine zarar vermeden programda degisiklik yapmanin hizh bir
yoludur.

1.25.33. Grafik Sekmesi

Gegerli robot programinin grafik gosterimi. TCP'nin izledigi yol, hareket kesimleri siyah ve gecisme
kesimleri (hareket kesimleri arasindaki gecisler) yesil olacak sekilde 3B gértiniimde gosterilir. Yesil
noktalar, programdaki gecis noktalarinin her birinde TCP'nin pozisyonlarini belirtmektedir. Robot
kolunun 3B ¢izimi robot kolunun gecerli pozisyonunu gdsterir ve robot kolunun géigesi de, ekranin
sol tarafinda secilen gecis noktasina robot kolunun nasil ulagsmayi hedefledigini gosterir.
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Robot TCP'nin gecerli konumu bir glivenlik veya tetikleyici diizlemine yaklasirsa veya robot aletinin

yonu, alet yonu alan sininna yakinsa (bakin 1.21.12. Bolge Sinirlari on page99), yakin alan sinirinin
bir 3B gorinimu gosterilir.

o< s

Robot bir program g¢alistirdiginda, sinir limitlerini goériintileme devre disi birakilir.

Guvenlik diizlemleri sar ve siyah renkte, normal diizlemi temsil eden ve robot TCP'nin
yerlestiriimesine izin verilen diizlem tarafini belirten kiigtik bir okla gosterilir.

Tetikleyici duzlemleri mavi ve yesil renkte ve Normal modu sinirlarinin (bakin 1.21.6. Guvenlik
Modlari on page93) etkin oldugu, diizlemin yanina doéntik olan kiiguk bir okla gérintilenir.

Arag oryantasyonu alan siniri, kiiresel bir koniyle, robot aracinin gegerli oryantasyonunu belirten bir
vektorle gosterilir. Koninin igi, takim oryantasyonu (vektori) icin izin verilen alani temsil eder.

Hedef robot TCP'si artik sinirin yakininda degilse, 3B goruntusu kaybolur. TCP, bir alan sinirnni ihlal
ediyorsa veya ihlal etmeye ¢ok yaklasmissa, sinir géstergesi kirmizi olur.

3B goruiniim yakinlastirip dondurilerek robot kolunun daha iyi bir goértinima elde edilebilir. Ekranin
sag ust kenarindaki dugmeler, 3B goérinumdeki gesitli grafik bilesenlerini devre disi birakabilir.
Alttaki digme, yakin alan sinirlarini gérintilemeyi acar/kapatir. Gosterilen hareket kesimleri segili
program dugimiine gore degisir. Bir Move digumu segilirse, gérintilenen ydriinge bu yer
degistirme ile tanimlanan hareket olur. Bir Gegis noktasi digumdu segildiginde, gostergede
asagidaki ~ 10 hareket adimi gdsterilir.
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1.25.34. Yap1 Sekmesi
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Program yapisi sekmesi gesitli komut tlirlerini ekleme, tasima, kopyalama ve kaldirma olanagini
saglar.

Yeni komutlar eklemek icin asagidaki adimlar uygulayin:
1. Var olan bir program komutunu segin.
2. Yeni komutun, segili komutun Gstline mi yoksa altina mi eklenmesi gerektigini belirtin.
3. Eklemek istediginiz komut tlirtine ait diigmeye basin. Yeni komutla ilgili ayrintilari ayarlamak

icin Command sekmesine gidin.

Komutlar, dizenleme cercevesindeki digmelerin kullanimiyla taginabilir/kopyalanabilir/silinebilir. Bir
komutun alt komutlar varsa (komutun yaninda liggen simgesi varsa) tium alt komutlar da
tasinir/kopyalanir/silinir.

Tim komutlar bir program icinde her yere uymaz. Genel olarak, Elself komutlarinin oradan oraya
tasinmasi karmasikhga yol acabilir. Degiskenler kullanilmadan énce degerleri atanmalidir.
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1.25.35. Degiskenler Sekmesi

& Dosya

rProgram rﬁ\ Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

03:50:59

ccce @

=ISIMmsIZ=

[ Komut | Grafik | Yapi | Dediskenler |

m Baslangic Degisken
¥ Robot Program
¥ SV ..
7 Eksenel Hareket |
o Gegis_noktasi_1
W W Proses Hareket P
o Dedisken
o Gegis_noktas_2
9 W Daire Hareketi
o Ara_Nokta_1
o Bitis_Noktas |
= Ayarla
B os Palet
¢V Model: Kare
o Kosel 1
o Koge2 1
o Kose3 1
o Koged 1
% W Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokta
= Ayarla
= Bekle
o Cikas 1
% istiften Al
o Basl,_Poz,
WY

(-] fwlal
| Il [ 1]

Temizle

Degisken = |

Deger

Sjalr] <> |

G Simulasyon
o Gergek Robot

4] o - —or

| € Geri || ileri B |

Degiskenler sekmesi, calisan programdaki degiskenlerin gercek zamanli deg@erlerini gosterir ve
program calismalar arasinda degiskenlerin ve degerlerin bir listesini tutar. Sadece goriintilenecek
bilgi oldugunda gésterilir. Degiskenler, adlarina gore alfabeye gore siralanmistir. Bu ekrandaki
degisken adlari en ¢ok 50 karakterle ve degiskenlerin degerleri de en ¢ok 500 karakterle gdsterilir.
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1.25.36. Komut: Degiskenleri Baslatma

& Dosya

03:50:33

rProgram rL Kurulum r Hareket Ettir r G/C r Gunlik |

ccce @

=ISIMmsIZ=

l/Komut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

= Ayarla
9o Palet

¢V ¥én

=
I

1

¢ V¥ Modeal: Kare
o Kégel 1
o Kége2 1
o Kéged 1
o Késed 1

¢V Palet Dizisi
o Yaklagim_1
o Model_Nokt
= Ayarla
= Bekle
o Cikis_1

9% Istiften Al
o Basl._Poz.

o Basgl._Poz.

o Hedef Poz.
¢V Alma Dizisi

o [stifleme_FPo.

= Baslangic Degisker ~ |
% Robot Program
¢V Eksenel Hareket
© Gegis_noktas_1
¢V Eksenel Hareket
o Gegis_noktas_J

Baslangic Degisken Degerleri

Déngi_1 dediskeninin higbir baslangig dederi yoktur
cnt_1 =10

cnt_2=10

interpole_et_1 = 0.0

poz_1 dediskeninin hicbir baslangi¢ dederi yoktur

poz_2 dediskeninin hicbir baslangic dederi yoktur

poz_3 dediskeninin hickir baslangic dederi yoktur

var_2 degiskeninin higbir baslangig dederi yoktur
zamanlayicl_1 dediskeninin highir baslangig dederi yoktur

Degisken ifade

[ K-

[ dnceki islemdeki dederi koru

[*]

EYE

‘ Yeniden Adlandir ‘

ifadeyi temizle

G Simulasyon
o Gergek Robot

| € Geri || ileri B |

] o - —or

Bu ekran, program (ve herhangi bir is parcacig) ylritilmeye baslamadan dnce degisken degerleri

ayarlamaya izin verir.

Degisken listesinden secmek icin ilgili degiskeni tiklatin veya degisken segici kutusunu kullanin.

Segili bir degisken igin, program baslangicinda degisken degerinin ayarlanmasinda kullanilacak bir

ifade girilebilir.

Onceki calistirmadaki degeri tut onay kutusu seciliyse degisken, Degiskenler sekmesinde bulunan
deger ile baslatilir (bakin 1.25.35. Degiskenler Sekmesi on the previous page). Bu olanak,

degiskenlerin program yiritmeleri arasinda degerlerini korumalarina izin verir. Program ilk kez

calistiriliyorsa veya deger sekmesi temizlenmisse degisken degerini ifadeden alir.

Degisken, adinin bos olarak ayarlanmasiyla (yalnizca bosluklar) programdan silinebilir.
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1.26. Ayarlar Ekrani

Robot Ayarlari o

Robotu baslat

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Ag

Dil

Parola Ayarla

URSoftware 3.7.0 (Sub 02 2021)

Zaman

Guncelle

Geri

* Robotu Baslat Baslatma ekranina gider, bakin 1.22.6. Baslatma Ekrani on page117.

* Dil ve Birimler Kullanici arabiriminin dilini ve 6lgu birimlerini yapilandirin, bakin 1.26.1. Dil ve
Birimler on the next page.

* Robotu Giincelle Robot yazilimini daha yeni bir stiriime yikseltir, bakin 1.26.2. Robotu
Guncelle on page211.

* Parola Ayarla Robotun programlama pargasinin parolasiz insanlar igin kilittenmesini saglar,
bakin 1.26.3. Parolay! Ayarla on page212.

* Ekrani Kalibre Et Dokunmatik ekranin dokunma kismini kalibre eder, bakin 1.26.4. Ekrani
Kalibre Et on page213.

* Ag Ayarlar Robot kontrol kutusu Ethernet agini ayarlama arabirimini agar, bakin 1.26.5. Ag
Ayarlari on page214.

* Saati Ayarla Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin gortintilenme bigimlerini
yapilandirin, bakin 1.26.6. Saati Ayarla on page215.
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* URCaps Ayar Yukli URCaps ile kurulum ve kaldirma segeneklerine genel bakis icin
bakin 1.26.7. URCaps Ayari on page216.

* Geri Hos Geldiniz Ekranina doner.

1.26.1. Dil ve Birimler

Robot Ayarlari o

Robotu baslat

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Dil Secimi

Sistem

e [
Klawye
Int'l English |«

Ag

[_] English programming

Dil

Parola Ayarla

Zaman

Gincelle

Geri

Birim Secimi
o Metrik birimler
G ABD geleneksel

Yeni ayarlann etkili olmasi igin Poliskop'u yeniden baslatin

Bu ekrandan, PolyScope'da kullanilan dil, birimler ve klavye dili secilebilir.

Secilen dil, PolyScope'un farkl ekranlarinda gériinen metinler ve katistinlmis yardim icin kullanilr.
Robot programlarindaki komut adlarinin ingilizce yazilmasi icin "ingilizce programlama" segenegini
isaretleyin. Degisikliklerin etkili olmasi icin PolyScope'un yeniden baslatiimasi gerekir.

Secilen klavye dili, PolyScope'taki tim acilan klavyelerde kullanilir.

URS
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1.26.2. Robotu Guncelle

Robot Ayarlani o

— Robot yazilimini guncelle

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Ag Litfen, USB stick'i taluniz ve olasi giincellemelerin listesini gdrmek icin "Ara..."yi
tiklatin,

Dil Aciklama

Parola Ayarla

Zaman

Guncelle

Geri ‘ ‘

Yazilim gincellemeleri USB flash bellekten yiiklenebilir. Bir USB bellek cubugunu takin ve icerigini
listelemek icin Ara digmesini tiklatin. Glincelleme yapmak icin bir dosya secin, Giincelle digmesini
tiklatin ve ekrandaki talimatlari izleyin.

. UYARI
Bir yazilm yikseltmesinden sonra her zaman programlarinizi kontrol edin.
Yikseltme, programinizdaki gezingeleri degistirebilir. Giincellenen yazilim
spesifikasyonlar, GUI'nin sag st kdsesinde bulunan "?" digmesine basilarak
bulunabilir. Donanim spesifikasyonlari ayni kalir ve orijinal kilavuzda bulunabilir.
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1.26.3. Parolayi Ayarla

Robot Ayarlani

Robotu baslat

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Ag

Dil

Parola Ayarla

Zaman

Guncelle

Geri

Sistem Parolasi

Yeni parola

Yeni parolay dogrula

Gluvenlik Parolasi

Yeni parola

Yeni parolay dogrula

]
]

iki parola desteklenir. Birincisi, robotun ayarinin yetkisiz bir sekilde degistirilmesini 6nleyen istege
baglibir Sistem parolasidir. Sistem parolasi ayarlandiginda, programlar parola olmadan yuklenebilir
ve ¢alistinlabilir; ancak programlari olusturmak veya degistirmek icin kullanicinin dogru parolayi

girmesi gerekir.

ikincisi, giivenlik yapilandirmasini degistirmek igin diizgiin bir bicimde girilmesi gereken gerekli bir

Guvenlik parolasidir.

gerekir.

parolasi ekleyin.

NOT
a Guvenlik yapilandirmasini degistirmek icin, Guivenlik parolasinin ayarlanmasi

UYARI
Yetkili olmayan personelin robot kurulumunu degistirmesini dnlemek icin bir Sistem

URS
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1.26.4. Ekrani Kalibre Et

X

Mavi artl isaretinin ortasina ¢ok hassas bir sekilde basin,

iptal

Dokunmatik ekran kalibrasyonu. Dokunmatik ekrani kalibre etmek icin ekrandaki yénergeleri izleyin.
Tercihen, kit uclu ve metal olmayan bir nesne (ucu kapali kalem gibi) kullanin. Sabir ve 6zen, daha
iyi bir sonug¢ alinmasini saglayacaktir.
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1.26.5. Ag Ayarlari

Robot Ayarlani

Robotu baslat

Ekrani Kalibre Et

URCap'ler

Ag

Dil

Parola Ayarla

Zaman

Guncelle

Geri

Ag
Af yinteminizi secin
(J oHeP
(J statik Adres
o Af devre disi birakild

3¢ 2ga bagh degil!

Ayrintih ag ayarlar:

IP adresi
Alt a§ maskesi:

Warsayllan agd gegidi:

Tercih edilen DNS sunucusu:

Alternatif DNS sunucusu:

Ethernet agini ayarlamak igin kullanilan panel. Robotun temel fonksiyonlari icin Ethernet baglantisi
gerekli degildir ve varsayilan olarak ag devre disidir.

URS
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1.26.6. Saati Ayarla

Robot Ayarlani o

Robotu baslat Zamanl AYa rla

Zaman bicimi: Litfen gecerli zamani segin:
Ekrani Kalibre Et @ 24532t ‘ + H + H + |
@ 12 saat
03 |:| 49 |1| B4
URCap'ler ‘ ‘ ‘ ‘ | |
Ag
Tarihi Ayarla
Dil

Litfen bugiindn tarihini segin:

| 02 Subat 2021 Sall |
Parola Ayarla

Tarih bigimi:
Zaman @ 02 subat 2021 sal
@ 02.5ub.2021
Guncelle (@ 02.02.2021
Yeni ayarlann etkili olmasi igin Poliskop'u yeniden baslatin
Geri Yeniden baslat

Sistem saatini ve tarihini ayarlayin ve saatin goriintiilenme bicimlerini yapilandirin. Programi Calistir
ve Robotu programla ekranlarinin Ustlinde saat gorintilenir. Saate dokunuldugunda, kisa bir stre
icin tarih gosterilir. Degisikliklerin etkili olmasi icin GUI'nin yeniden baslatilmasi gerekir.
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1.26.7. URCaps Ayari

Robot Ayarlari (@)
1
Robotu baslat U Rca p Ier

Alktif URCap'ler

Ekrani Kalibre Et O Hello world

URCap'ler
AG

? URCap Bilgileri

[»

URCap ad:: Hello World

Dil Suriim: 1.0.0.SNAPSHOT

Gelistirici: Universal Robots

irtibat Bilgisi: Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
Parola Ayarla Agiklama: Hello World sample URCap

Telif hakki: Copyright (C) 2009-2018 Universal Robots. All Rights
Reserved

Zaman Lisans Tipi: Sample license

Lisans:

Example:

Gincelle Copyright (c)

All rights reserved.

1]

T4 oclimdaai o b A i U ) £ irla TN +

Geri | dh | | = | OYeniden baslat

Ustteki listede, yiikli tim URCaps'larin bir genel bakisi sunulmustur. Bir URCap tizerini
tiklattiginizda, listenin altindaki URCap Information alanindaki (URCap'in adi, sirimd, lisans vs.
de dahil) meta bilgileri gérintilenir.

Yeni bir URCap kurmak igin, ekranin altindaki + digmesini tiklatin. Bir .urcap dosyasinin
secilebilecegi bir dosya segcici gosterilmistir. A¢ digmesini tiklatin ve PolyScope, ayar ekranina
doner. Secilen URCap kurulur ve kisa sure sonra listede uygun bir giris gortinir. Yeni yiklenen veya
kaldinlan URCaps'lar icin PolyScope'un yeniden baslatiimasi gerekir ve Yeniden Baslatma digmesi
etkinlestirilir.

Bir URCap'l kaldirmak i¢in, URCap'l listeden secin ve - digmesini tiklatin. URCap, listeden
kalkacak, ancak yine de bir yeniden baslatma gerekir.

Listede, bir girigsin yaninda gdsterilen simge, URCap durumunu belirtir. Farkl durumlar asagida
tanimlanmistir:

o URCap normal
URCap yuklendi ve normal calisiyor.

o URCap arizasi
URCap yiiklendi, ancak baslamiyor. URCap gelistiricisiyle irtibata gecin.

© URCap yeniden baslatmasi gerekli
URCap yeni yiklendi ve yeniden baslatma gerekir.

URCap hakkinda hata mesaijlari ve bilgiler URCap'larin Bilgileri alaninda goriinir. Tespit edilen
hata tiirlerine baglh olarak farkli hata mesaijlari gértnr.
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EUROMAP 67 Interface

ctUROM P67

European Plastics and Rubber Machinery

1.27. Onsoz

Bu kilavuz, entegrasyonu yapan kisiye yoneliktir. Entegrasyon, programlama, anlama ve hatalar
giderme hakkinda énemli bilgiler igerir.

Asagida, bu belgede kullanilan kisaltmalar agiklanmaktadir.

Kisaltma
UR Universal Robots
CB Kontrol Kutusu
IMM Enjeksiyon Kalip Makinesi
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A, B,

MAF Kalip Alani Serbest
C, ZA, ZBveZzC EUROMAP 67 kablosunun igindeki sinyaller

NOT

EUROMAP 67 sadece Eylil 2014'ten sonra (lretilen Denetleyici Kutularinda
desteklenir.

1.27.1. IMMI guvenlik dnlemleri

Bu bdlim IMMI kurulumuna 6zgu gavenlik édnlemlerini iceriyor.

A
A
A
A

UYARI

IMM, sinyallerinin bazilarinda 250 V st sinira kadar kullanabilir. TiUm zorunlu toprak
baglantilari da dahil olmak tizere, Denetleyici Kutusuna dlizgtin sekilde
takilmamigsa, IMM'yi EUROMAP 67 arabirimine baglamayin.

UYARI

IMMI modulinin yetkisiz olarak degistiriimesi personel yaralanmasina veya
ekipmanin zarar gérmesine neden olabilir.

* Sadece kalifiye personel degisiklik yapmalidir.

* Degisiklikten 6nce ve sonra yeni bir risk degerlendirmesi gerceklestirin.

UYARI

Kalip alaninda erisimi engellemek veya kalip alaninda bulunuldugunu algilamak igin
koruma olmamasi, personelin yaralanmasina veya ekipman hasarina neden olabilir.

* Risk degerlendirmesine bagli olarak, kalip alaniyla ve ayrica UR robotunun
uygulanmasiyla iligkili riskler icin koruma gerekebilir.

UYARI
Kalip Alani Serbest (Mould Area Free, MAF) sinyalleri glivenlik amach degildir.

* UR robotunu, IMMI'yi ve her turli gtivenlik dnleminin Greticinin
spesifikasyonlarina ve gecerli standartlara uygun olarak entegre edin.

* Operatorlerin kaliba erisme riski varsa, kalip alani korumasi uygulayin.

URS
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UYARI
Robot kol ve IMM arasinda hareketi koordine edememek, personel yaralanmasina
veya ekipman hasarina yol acgabilir.

* EUROMAP 67 tavsiyelerini okuyun ve anlayin.
* IMMI modulu kullanici kilavuzunu okuyun ve anlayin.

* UR robotunu, IMMI'yi ve her trlt gtivenlik 6nleminin Ureticinin
spesifikasyonlarina ve gecerli standartlara uygun olarak entegre edin.

BILDIRIM
Kontrol kutusu acgikken serit kablonun sékilmesi ekipmanin hasar gérmesine neden
olabilir.

* Serit kabloyu ¢ikarmadan 6nce kontrol kutusunu kapatin.

BILDIRIM
Kurulum sirasinda topraklama (GND) kablosunu baglamamak, ekipman hasarina
yol acabilir.

* Serit kabloyu baglamadan 6énce topraklama kablosunu kontrol kutusuna
baglayin.

1.27.2. EUROMAP 67 standardi

EUROMAP 67 standardi Gicretsizdir ve www.euromap.org adresinden indirilebilir. UR EUROMAP 67
modulu, gug verildiginde bu standarttaki tum gereksinimler ile uyumludur. EUROMAP 67 standardi,
guci kesildiginde, glivenlikle ilgili her sinyalin ¢alisabilir durumda olmasini belirtir. Bu, tehlikeli
durumlara neden olabilir ve ISO 13849-1 ve EN ISO 13849-1'nin guvenlik spesifikasyonlariyla tezat
olusturur. Bu nedenle, denetleyici kutusunun glict kesik oldugunda, UR EUROMAP 67 modiili acil
durum durdurma sinyallerini, MAF sinyallerini ve tum G/C sinyallerini acar.

Tim istege bagl, Greticiye bagh ve ayrilmis G/C sinyalleri desteklenir. EUROMAP 67.1'e gore
arabirim olusturmak da mumkunddr.

1.27.3. Yasal uyari

Arabirim, kontrol kutusu ile ayni bilesenler ve ilkeler kullanilarak ve ayni test gereklilikleri
kapsaminda imal edilir ve ancak bir kontrol kutusuyla birlikte satin alinabilir. Bu nedenle EUROMAP
67 arabirimi, Donanim Kurulum Kilavuzu altinda bulunan Birlestirme Beyani kapsamina girer.
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UNIVERSAL ROBOTS EUROMAP 67 Interface

if UYARI
1. Bir IMM, cok tehlikeli bir makinedir. IMM kilavuzunu okuyup anladiginizdan
emin olun. Robotu ve IMM'yi guvenli bir sekilde entegre edememek, 6liime,
agir yaralanmaya veya makinelerde hasara neden olabilir. Universal Robots,
bir IMM'den kaynaklanan herhangi bir hasardan sorumlu tutulamaz (6rnegin
kalibin hareketi sonucunda bir robot hasar gordigiinde veya Kisi
yaralandiginda).

2. Bir IMM degistirilirken IMM icin yeni bir risk degerlendirmesi
gerceklestirilecektir. Risk degerlendirmesi tim yeni tehlikeleri dikkate alacak
ve artmis olabileceklerinden, tiim varolan tehlikeleri de yeniden dikkate
alacaktir.

3. IMM'ler icin tim ulusal ve bdlgesel kosullara uyulmasindan entegrasyonu
yapan kisi sorumludur. Bu kilavuz, bu kosullardan higbirini 6zetlemez.

1.27.4. Telif Hakki ve Sorumluluk Reddi

Burada yer alan bilgiler Universal Robots A/S miilkiyetindedir ve 6nceden Universal Robots A/S
yazili onayi alinmaksizin timiyle ya da kismen ¢ogaltilamaz. Buradaki bilgiler bildirimde
bulunulmaksizin degisiklige ugrayabilir ve Universal Robots A/S'nin bir taahhidu olarak
yorumlanmamalidir. Bu belge diizenli araliklarla gézden geciriimekte ve revize edilmektedir.

Universal Robots A/S bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolayi hi¢bir sorumluluk kabul
etmez.

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S.

Universal Robots logosu, Universal Robots A/S tescilli ticari markasidir.

BILDIRIM

Universal Robots Urinlerinin glvenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam
etmektedir ve dolayisiyla, 6nceden uyarida bulunmaksizin Griini yikseltme hakkini
sakli tutar. Universal Robots bu belgenin igeriginin kusursuz ve dogru olmasi igin
gereken 6zeni gostermektedir; ancak olabilecek hatalar veya eksik bilgiler
dolayisiyla hi¢bir sorumluluk kabul etmez.

Universal Robots, bu belgedeki tim kilavuzlar takip edilse bile her turli sorumlulugu
reddeder.
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BILDIRIM

Universal Robots e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) sunlara
uygun olarak gelistirilmistir: Euromap 67, strim 1.11 (Mayis 2015 surimu) ve SPI
AN146, The Society of the Plastics Industry, yayin No. AN146 (Mart 2006).
Universal Robots, IMM'nin yukarida belirtilen sektér ydnergelerine uygun olarak
gelistirilip gelistiriimedigini bilmediginden, Universal Robots, IMM'ye ve durdurma
sinyalleri ve Universal Robots durdurma sinyallerini islemesi de dahil olmak tizere
IMMl'ye yolladigi sinyale iligkin her tirlG sorumlulugu reddeder.

1.28. Robot ve IMM entegrasyonu

Asagidaki alt bélimlerde entegrasyonu yapan kisiye yonelik 6nemli bilgiler yer almaktadir.

1.28.1. Acil durdurma

Robot ve IMM, IMMI araciligiyla birbirlerine Acil Durdurma guvenlik sinyalleri génderir. Bir UR acil
durdurma tetiklendiginde, hem robot durur hem de IMMI, IMM'ye bir durdurma sinyali verir.

UYARI
Tam Acil Durdurmalarin, uygulama calistirmaya baslamadan énce tim uygulamayi
durdurdugundan emin olun.

1.28.2. Emniyetli durdurma

Koruma amacli durdurma sinyalleri (Glvenlik cihazlan [zA3-7C3] [zA4-7C4]), IMM Uzerinde bir
kapi acik oldugunda robotun koruma amaciyla durdurulmasini saglar.

Kullanici Kilavuzu 221 UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklan Saklidir.

UNIVERSAL ROBOTS EUROMAP 67 Interface

if UYARI

1. Robot koruma amagli durduruldugunda, IMM'yi durdurma isi, EUROMAP 67
standardinin bir parcasi degildir. Bu, operatdr robotun ¢alisma alanina
girdiginde (yuradugunde), IMM'nin galisma alanina giremeyecegi (veya igine
uzanamayacagi) anlamina gelir (ancak IMM'deki bir gtivenlik cihazinin,
IMM'nin guivenli bir sekilde durdurulmasina neden oldugu durumlar istisnadir
ve bunlarda operatér, IMM'nin ¢alisma alanina girer (veya icine uzanir)). Bir
guvenlik cihazi hem robotu hem de IMM'yi koruma amach durduracaksa, bu
cihazi IMM'ye baglayin.

2. Robota kontrol birimi kutusundaki [EEA-EEB] 6zel harici acil durum durdurma
girisiyle Gglinct bir makine baglandiginda, robot sadece li¢clincli makinedeki
bir acil durum durdurma digmesine basildiginda acil durum durdurmasi
gerceklestirir, IMM'ye degil!

3. Guavenlikle ilgili tim fonksiyonlarin ¢alisir durumda olup olmadigini her zaman
kontrol edin. Guvenlik islevi kosullariyla ilgili olarak robot ve IMM igin kilavuza
bakin.

UR robotu Emniyetli Durdurmasi, IMM tarafindan tetiklendiginde, robot durur.

UYARI
IMM calisma alanina girmek, ciddi personel yaralanmasina neden olabilir.

* IMMI'nin gavenlikle ilgili olmayan sinyallerine dayanmadan personeli korumak
icin koruma dnlemlerini entegre edin.

1.28.3. Robotun ve aracin montaji

Entegrasyonu gerceklestiren kisi, ara¢ ve montaj yuzeyini dizenlemeden 6nce 4. eklemin (2. bilek)
parca alma ve yerlestirme sirasindaki yoniini distnmelidir. 1, 2 ve 3. eklemin eksenleri paraleldir ve
4. eklem 5. eklemi sola veya saga yOnlendirirse 5. eklem diger ti¢ eksene paralel olur ve bu da bir
tekillik olusturur. Robotun 45 derece aclyla yerlestiriimesi veya robotun arag tablasinin diisey kalip
yuzeyinden 6geleri kavrarken asagiyi gosterecegi sekilde bir arag olusturulmasi genellikle iyi bir
fikirdir.

1.28.4. Robotu IMM olmadan kullanma

Robotu IMM olmadan calistirmak icin, bir baypas tapasi kullanilarak acil durum ve glvenlik sinyalleri
kapatilmalidir. Tek alternatif, arabirimi on page237 icinde aciklandigi sekilde kalici olarak
kaldirmaktir.

UYARI
Baypas tapasini asla robot bir IMM ile birlikte kuruldugunda kullanmayin.
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1.28.5. EUROMAP 12'den EUROMAP 67'ye donustirme

IMM ile EUROMAP 12 arabirimini olusturmak icin E12 - E67 adaptori kullaniimahdir. Piyasada farkli
Ureticilerin cesitli adaptérleri mevcuttur. Ne yazik ki, cogu adaptoér belirli tasanm tercihleri géz 6éniine
alinarak belirli robotlar veya IMM'ler icin imal edilmektedir. Bu da, bazi adaptérlerin UR robotunuz ile
IMM'nizi dizgin baglamayacagi anlamina gelir. Adaptér kullanirken veya kurarken hem EUROMAP
12 hem de EUROMAP 67 standardinin okunmasi 6nerilir.

Asagida, genel hatalari iceren bir liste gdsterilmektedir:
1. A9ile C9 arasinda 24 V mu olgliyorsunuz?
* IMM, G/C sinyallerini etkinlestirmek igin 24 V beslemelidir.

* Robot ve IMM ortak eksi/0 V degerine sahipse, A9 ZA9'a ve C9 da ZC9'a baglanarak
robot 24 V kullanilabilir. IMM 24 V cogu zaman EUROMAP 12 pim 32'de mevcuttur.

2. Adaptdr, her iki robot acil durum kanali ve her iki robot glivenlik cihazlar kanal arasinda gegis
yapiyor mu?

* Bunormalde 4 réle kullanilarak saglanir.

UYARI

A E12 - E67 dénlsturicisinin EUROMAP 67 ve EUROMAP 12 standartlarina
uydugundan ve guivenlik iglevlerinin dogru performans seviyesinde yapildigindan
emin olun. Bu uyariya uyulmamasi, glivenlik fonksiyonunu gecersiz
kilinabileceginden, agir yaralanmaya ve 6lime neden olabilir.

1.29. MAF 1sik korumasi baglama

Bu bdlim Kalip Alani Serbest (Mold Area Free, MAF) 1sik perdesinin EUROMAP kullanimini agiklar.

UYARI
& IMMI Kalip Alani Serbest (Mould Area Free, MAF) sinyalleri glivenlik amagli degildir.
* Operatorlerin kaliba erisme riski varsa, koruma énlemi uygulayin.

* Korumayi gecerli standartlara gére entegre edin, 6rnegin: IEC 62046, ISO
13855.
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BILDIRIM
Kalip Alani Serbest (MAF) 1sik perdesini kullanamamak, planlanmamis bir kalip
kapamaya neden olabilir, bu da ekipman hasarina yol acabilir.

* MAF isik perdesi, kullanimdaysa, durumuna dair sinyal vermek icin IMMI'yi
kullanin.

BILDIRIM
IMMI modiliinde MAF konnektdriinden gelen 24 V kaynak, akim agisindan
sinirlandinimistir. Belirtilen ¢ikis akimini agsmak, durdurmaya neden olabilir.

EUROMAP 67 kablosunda MAF sinyali [A3-C3] kalibin gucli hareketini saglar. Robot makinenin
icerisindeyken kalibin kapanmasini 6nlemek igin gereken dikkat gosterilmelidir.

EUROMAP 67 arabirimi, MAF 151k korumasi olmadan tedarik edilir. Bu da, robot programindaki bir
hatanin IMM kalibinin kapanmasina ve robotu ezmesine neden olabilecegi anlamina gelir. Ancak, bu
tur kazalan 6nlemek icin, asagida gosterildigi gibi bir 1sik korumasi baglamak mumkindur. Birkag
yiiz USD'ye ! isik perdesi (6rn. "Pilz'in PSEN op 2H-s/1") satin alinabilir.

1.30. GUI (Grafik Kullanici Arabirimi)

izleyen alt béliimlerde euromap arabiriminin GUI'den kontrol edilmesi, IMM'ye génderilen ve
IMM'den alinan sinyallerin dogrulanmasi, yapilarla kolay programlama yapilmasi ve sinyallerin
dogrudan kullanimiyla daha gelismis islemlerin yapilabilmesi anlatiimaktadir.

Yine de, sifirdan bir program yapmak yerine EUROMAP 67 program sablonunun kullaniimasi
siddetle dnerilir, bkz. altta.

1.30.1. EUROMAP 67 program sablonu

EUROMAP 67 arabirimi ytklendikten sonra, EUROMAP 67 program sablonuna erisimi saglayan
fazladan bir dUgme belirir.
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& Dosya 03:51:04 CCCC 0
fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

Yeni Program

Dosyadan Yikle

Program Yukle

Sablon Kullan

Alma ve Birakma

Yeni Program

Euromap67

EUROMAP 67 program sablonu secildiginde, program ekrani sablon yiikli halde gérintilenir.
Bdylece sablon yapisi ekranin sol tarafinda gérulebilir.

& Dosya 03:51:05 CCCC 0
fProgram [ A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
E67 Sablon 1/ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
% Robot Program
¢ Eksenel Hareket P rogram
o Baslat

= Baslangic Kontrold
o Gegis_noktasi_Bekle
¢V Déngu
= Madde Bekle
o Gegis_noktas_Al
= Cikaricl ileri
= Ayarla
= Bekle: 0.3
= Cikarici Geri
o Gegis_noktas_Bekle
= Kaliplama Serbest
© Gegis_noktas_Birak
= Ayarla
o Gegis_noktasi_Bekle

@ Soldaki pencere, program agacini gosterir.

® Program adacinda gezinmek icin fleri ve Geri butonlarini
keullarin,

@ Program adacini degdistirmelk icin Yam sekmesini kullanin.

[l Baslamadan Gnce Dizisi Ekle
[ Dediskenlerin baslagic dederlerini ayarla
|Q|| ” || -p-og- | Sonsuz Program Dinglisti

e S oo Limin ]
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EUROMAP 67 program sablonu, IMM ile basit etkilesim gerceklestirmek Gizere hazirlanir. Yalnizca
birka¢ gegis noktasi ve bir ¢ift G/C eylemi belirtiimesiyle, robot IMM'nin yaptigi nesneleri tagimaya

hazir olur. Gegis noktalari sunlardir:

* WP_home_position: Robotun prosedir i¢in baslangi¢ noktasi.

* WP_wait_for_item: IMM'den bir parganin hazir olmasini bekledigi sirada robotun

yerlestirilecedi gecis noktasi.

* WP_take_item: Robotun pargayl IMM'den (icinden) alacagi gecis noktasi.

* WP_drop_item: Robotun az énce IMM'den aldigi pargayi birakacagi gecis noktasi.

iki Eylem duigiimii, IMM'deki parcalari kavrayip tutabilecek ve sonra IMM'nin disina getirildiginde bu

parcalari salip birakabilecek bir araci denetleme amaci tasir.

Artik, prosediir, adimlar dolasarak yeni imal edilen parcalari IMM'den siirekli alacaktir. Agikca
goraluyor ki, Déngli dugum, robotun bu devri yalnizca alinacak parca oldugu suirece calistiracagi
sekilde 6zellestirilmelidir. Ayrica, Hareket Ettir J dugumu ozellestirilerek, robotun hareket hizi IMM
devir suresine ve gerekirse pargalarin kirilganlik diizeyine uyacak sekilde ayarlanmalidir. Son olarak,

her bir EUROMAP 67 yapisi 6zel IMM proseduriine uyacak sekilde 6zellestirilebilir.

1.30.2. G/C icin genel bakis ve sorun giderme

EUROMAP 67 G/C genel bakisi G/C sekmesi altindadir.

& Dosya

[ Program | A Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunlik

03:51:04

cccec @

[ Robot | MODBUS | Euromap67 |

Kontrol
Robot

Kalp Kapama
Kalp Agma
Cikaric) Geri
Cikanci lleri

Maga Cekicileri 1 igeri
Maca Cekicileri 1 disan

Magca Cekicileri 2 igeri

VOO0O0OOOOO

Maca Cekicileri 2 disan
Ureticiye Bagh
Euromap67_DI_ZC8

Euromap&7_DO_AS

Euromap&7_DO_C3

000

Euromap&7_DO_C8

Makine

¢ 6 6 6 6 6 G

]

Guavenlik
Robot

]

D
G

Durum
Robot

@

Voltaj

Acil Durum Durdurma
Emniyet Agik
Kalip Alar Serbest (Elektriksel)

Kalp alani Serbest (Yazilim)

Otomatik Mod
Ret
Ara Kalip Pozisyonu

24V Gug
Akim

Makine

o
<o

Makine

¢ G 6

G Similasyon
e Gergek Robot

Bu ekranda, asagida ayri ayr aciklanan dort gergeve vardir. Bunlarin timinde ortak olan iki sutunda
(Robotve Makine) sirasiyla, cikis sinyallerini denetleme digmeleri ve giris sinyallerinin durumunu

ekrana getiren gostergeler gosterilir.

URS
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Sinyallerin baslangictaki (normal) durumu, 24 V sinyalleri disinda timu distk olacak sekildedir;
robot ¢ikisi Otomatik Mod etkin diguktur ve dolayisiyla, varsayilan olarak yuksek ayarlanir.

Sinyal, program yapisinin bir parcasi degilse ve robot programinda kullanilmasi amacglaniyorsa bu 6r.
Eylem ve Bekle diugumlerinin kullanimiyla saglanabilir.

NOT
@ Robottan IMM'ye Otomatik mod etkin disuktir. Digme, fiziksel seviyeyi yansitir,
dolayisiyla digme etkinlestiriimediginde Otomatik mod etkinlestirilir.

NOT

a Cikis sinyallerini denetleme dugmeleri, varsayilan olarak yalnizca robot
programlama modunda kullanilabilir. Ancak bunu, Kurulum ekranindaki G/C ayarlari
sekmesinde istediginiz sekilde ayarlayabilirsiniz.

Kontrol
Robot ile IMM arasindaki etkilesimin denetlenmesiyle ilgili sinyaller burada gdsterilir. Bu sinyallerin
timda, uygun ve gavenli yollarla birlestirildikleri program yapilarinda kullanilir.

MAF cikisi, kalip alaninin elektrikli gézetim sinyalinin (yukarida aciklanan isik korumasinin
kullanimiyla mimkuindur) ve yazilimdan gelen MAF sinyalinin her ikisinin birden ytksek oldugu
durumda yuksek olarak ayarlanir. Yazihmdan gelen MAF sinyali ilgili digme ile kontrol edilebilir.

Ureticiye bagh

Bunlar, IMM Ureticisine goére 6zel amaclari olabilen sinyallerdir. Robot, bu sinyallerin ayrintilarina
bagimli degildir ve sinyaller gerektigi sekilde kullanilabilir.

Givenlik

Makineden gelen acil durum durus sinyali, IMM'nin acil durdurulup durdurulmadigini gosterir.
Koruma Acik girisi, EUROMAP 67 standardinda belirtilen Guvenlik cihazlari sinyallerinin durumunu
goOsterir.

Durum

Robotun ve IMM'nin ¢alisma modu denetlenebilir/gériintlilenebilir (bu sinyaller program yapilarinda
da kullanilir). Voltaj ve akim tiketimini gésteren gubuklar, EUROMAP 67 modulu tarafindan IMM'ye
ve muhtemelen bir isik korumasina teslim edilen degerleri temsil eder.
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1.30.3. Program yapisi islevselligi

Program ekranindaki Yapi sekmesinden secilebilen yedi program yapisi vardir. Bu yapllar,
euromap67 arabirimi diizglin olarak kurulduktan (1.31. Arabirimi kurma ve kaldirma on page236
icinde aciklandigi gibi) sonra kullanilabilir. Yapilarin kullanima iligkin bir rnek EUROMAP 67
program sablonunda goérulebilir.

& Dosya 06:06:36 CCCC O
[Program [ A Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
EG7 Sablon [ Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |
¥ Robot Program " .
= <bos> Program Yapi Duzenleyicisi
DUgdm yerlesimini ayarlaym
Ekle

[ Temel | Gelismis | sihirbazlar | Euromap67 |

Baslangic Kontrold Madde Bekle
Ejektor Geri Ejektor Ileri
Maca Cekme iceri Maca Cekme Disan

Kaliplama Serbest

Diizenle

| 4 Hareket Ettir | | Kopyala | | Yapistir | | Baskila |
|Q||v|| | -— | | ¥ Hareket Ettir | | Kes | | sil |
@ smilesyer | (1w [ [ ] e 100 [ cen | iteri |

Yapilarnn tima IMM ile diizglin ve guvenli bir etkilesim saglamak tzere hazirlanmigtir ve dolayisiyla,
belirli sinyallerin dogru ayarlanmasina iliskin testler icerirler. Ayrica, yalnizca tek bir eylemi
etkinlestirmek icin birden fazla ¢ikis ayarlayabilirler.

Program yapisi bir robot programina eklendiginde, bu yapi program iginde secilip Komut sekmesinin
tiklatilmasi suretiyle 6zellestirilebilir. TUm program yapilan bir dizi adimdan olusur. Adimlarin ¢ogu
varsayilan olarak etkindir ve bazilari yapi plani agisindan gerekli olmalari nedeniyle devre disi
birakilamaz. Test adimlari, test kosulu karsilanmadiginda programi durdurur. Hem giriglerin hem de
cikislanin durumu test edilebilir. Cikis ayarla adimlari, belirtilen bir ¢ikisi yiiksek ya da diisuik olarak
ayarlar. Su ana kadar bekle: adimlari, normalde, diger adimlara gegcmeden ve program digumlerini
izlemeden 6nce hareketin bitmesini beklemek icin kullanilir.
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Baglangi¢ Kontrolii

Kaliplama iglemine baglamadan dnce robotun ve makinenin dogru ayarlandigindan emin olmak igin,
robot programinin basinda bir kez kullaniimak amaci tasir. Tek tek adimlari etkinlestirmek/devre disi
birakmak icin onay kutularini kullanin.

& Dosya

06:06:39

[Program [ A Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |

ccce @

E67 Sablon

rKomut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

W Robot Program
= Baslangig Kontroll
= Cikaricl Geri
= Maga Cekme igeri
= Kaliplama Serbest
= Madde Bekle
= Maca Cekme Disan
= Cikanci leri

IMMI Baslangic Kontrolu

1 Cikis ayarla: Robot Calisma Modu = Yiksek

2 Cikis ayarla: Kalip Alan Serbest = Yiksek

3 Cikis ayarla: Kalip Kapamay Etkinlestir = Yiksek

4 Cikis ayarla: Tam Kalip Agmay Etkinlestir = Yiksek

5 Cikis ayarla: Cikanc) Geriyi Etkinlestir = Yiksek

6 Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Yiksek

7 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 1'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
8 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 1'yi Poz. 2've Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
9 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 2'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
10 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 2'yi Poz. 2'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
11 Popup: Devam'a basilana kadar duraklat

12 Cikis ayarla: Robot Calisma Modu = algak
13 Su ana kadar bekle: onu Girisi = Yilksek
14 Test: Gikanicl lleri Pozisyonu Girisi = Algak

15 Test: Cikanc) Geri Pozisyonu Girisi = Yiksek

16 Cikis ayarla: Gikarnci Geriyi Etkinlestir = algak

17 Gikis ayarla: Cikarici lleriyi Etkinlestir = Algak

18 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

<alip Kapall Pozisy

SJalr] <> |

0 Simulasyon
o Gergek Robot

EEED Hz = _hoo% | @ Geri || ileri B |
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Kaliplama Serbest

IMM'ye, kaliplama islemine baglamasina izin verildigi sinyalini gdndermek icin kullanilir. Bu sinyal
etkinlestirildiginde robot, IMM'nin disinda konumlandiriimis olmalidir. Tek tek adimlari

etkinlestirmek/devre digi birakmak icin onay kutularini kullanin.

& Dosya 06:06:38 CCCC O
[Program [ A Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |
EG7 Sablon rKomut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

W Robot Program

= Baslangs kontrolt | MM Kahplama Serbest

= Cikaricl Geri

= Maga Cekme Iceri Robot, kalip alanindan aynldi ve
= Kaliplama Serbest kalip makinesi agihp kapanmak igin uygundur.
= Madde Bekle
=Maca Cgkme Disan 1 Test: Robot Calisma Modu Cikisi = Algak
= Cikarict lleri [[]2 Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek
3 Test: Cikanc Geri Pozisyonu Girisi = Ylksek
4 Cikis ayarla: Kalip Alan Serbest = Yiksel
5 Cikis ayarla: Kalip Kapamay Etkinlestir = Yiksel
[v] 6 Cikis ayarla: Tam Kahp Acmay Etkinlestir = Yiksel

7 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

SJalr] <> |

(@] Similasyon
.Y
@ Gercek rober [CICICIES 100

DIKKAT

| €@ Geri || ileri B |

Bu sinyal etkinlestirildiginde, kalibin robota dokunmadan kapanabilmesi igin,

robotun kalip disinda olmasi gerekir.
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Madde Bekle

Robotun, IMM'de bir parca hazir oluncaya kadar beklemesini saglamaya yoneliktir. Tek tek adimlari
etkinlestirmek/devre disi birakmak icin onay kutularini kullanin.

& Dosya 0B:06:37 CCCC 0
l/Program |" & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
E67 Sablon l/Kclmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

V¥ Robot Program

= Baslangic kontrold | MM Madde Bekleme

= Cikaricl Geri

= Maca Cekme iceri Kalip makinesinin bir gevrimi bitirmesini bekleyin

= Kaliplama Serbest ve makine agikken devam edin,

= Madde Bekle -

= Maga Gekme Disar 1 Test: Kalip Alani Serbest Cikisi = Yiksek

= Cikarici lleri 2 Test: Kalip Kapamay Etkinlestir Gikisi = Yiksek

3 Test: Robot Calisma Modu Gikisi = Algak

4 Test: Robotla Calisma Girisi = Yiuksek

5 Cikis ayarla: Kalip Kapamay Etkinlestir = Yiksek

6 Clkis ayarla: Tam Kalip Agmay Etkinlestir = Yiksek
7 Cikis ayarla: Cikanc) Geriyi Etkinlestir = aAlgak

8 Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Algak

9 Su ana kadar bekle: Kalip Agik Pozisyonu Girisi = Yiksek
10 Test: Robetla Calisma Girisi = Yiksek
11 Cikis ayarla: Kalip Alani Serbest = Algak
12 Cikis rla: Kalip Kapamay Etkinlestir = Algak
13 Cikis ayarla: Tam Kalip Agmay Etkinlestir = Algak
14 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle
Q@] <> |
(7] Similasyon . [
" Geri ileri
@ Gercek Robot EE@D Hiz 100% | « || > |
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Cikarici lleri

Cikaricinin, parcayi kaliptan alma hareketine olanak saglar. Robotun parcayi kavramaya hazir
oldugu pozisyonda kullanilmalidir. Tek tek adimlari etkinlestirmek/devre disi birakmak igin onay
kutulanni kullanin.

& Dosya

[Program [ A Kurulum | Hareket Ettir [ G/C | Gunluk |

06:06:37 CCCC 0

E67 Sablon

rKomut | Grafik | Yapi1 | Degiskenler |

= Cikaricl Geri

= Cikanicl leri

W Robot Program
= Baslangig Kontroll

= Maga Cekme igeri
= Kaliplama Serbest
= Madde Bekle

= Maca Cekme Disan

IMMI Cikarici ileri

1 Test: Kalip Kapamay Etkinlestir Cikisi = Dlslk
2 Test: Robot Calisma Modu Gikisi = Algak

[] 3 Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek

4 Test: Kalip Agik Pozisyonu Girisi = Yiksek

5 Test: Gikaricl lleriyi Etkinlestir Cikisi = Algak

6 Test: Cikaricl lleri Pozisyonu Girisi = Algak

7 Test: Cikanc Geri Pozisyonu Girisi = Ylksek

8 Cikus ayarla: Cikanc) Geriyi Etkinlestir = Algak
9 Cikig ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = Yiiksek
10 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

11 Su ana kadar bekle: Cikarici ileri Pozisyonu Girisi = Yiksek

S]] <«

0 Simulasyon
o Gergek Robot

4] o - —or

| €@ Geri || ileri B |

URS
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UNIVERSAL ROBOTS

Cikarici Geri

Cikaricinin geri pozisyona dogru hareketini saglar. Tek tek adimlan etkinlestirmek/devre digi
birakmak i¢in onay kutularni kullanin.

& Dosya

l/Program |" & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |

06:06:38 CCCC 0

E67 Sablon

l/Kclmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

V¥ Robot Program
= Baslangic Kontroll
= Cikaricl Geri
= Maca Cekme iceri
= Kaliplama Serbest
= Madde Bekle
= Maga Cekme Disan
= Cikanci lleri

IMMI Cikarici Geri

[¥] 1 Test:
[¥] 2 Test:
[[]3 Test:
[v] 4 Test:
[¥] 5 Test:
[v] 6 Test:
[¥] 7 Test:

Kalip Kapamay Etkinlestir Cikisi = Duslk
Robot Calisma Modu Cikisi = &lgak
Robotla Calisma Girisi = Yiksek

Kalip Agik Pozisyonu Girisi = Ylksek
Cikancl Geriyi Etkinlestir Cikisi = Algak
Cikarc Geri Pozisyonu Girisi= Algak

Cikanicl lleri Pozisyonu Girisi = Yiksek

8 Cikis ayarla: Cikarici ileriyi Etkinlestir = algak

9 Cikis ayarla: Cikanc) Geriyi Etkinlestir = Yiksek

10 Cikislar dedisirken 40 ms. bekle

11 5u ana kadar bekle: Clkanc Geri Pozisyonu Girisi = Yiksek

Rl <>

(7] Similasyon
o Gercek Robot

CIDCIOE et

| €@ Geri || lleri = |

Kullanici Kilavuzu

233

UR5

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tim Haklar Saklidir.



UNIVERSAL ROBOTS EUROMAP 67 Interface

Telif Hakki © 2009-2021 - Universal Robots A/S. Tiim Haklari Saklidir.

i¢ Cekiciler igeri

i¢ cekicilerin 1. pozisyona hareketini saglar. Kullanilacak i gekiciler agilan meniiden segilir. Tek tek
adimlari etkinlestirmek/devre disi birakmak i¢in onay kutularini kullanin.

& Dosya 0B:06:38 CCCC 0
l/Program |" & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
E67 Sablon l/Kclmut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

V¥ Robot Program

=easiangc ontrol | [MMI Maca Cekiciler iceri

= Cikarici Geri )
= Maca Cekme Igeri

= Kaliplama Serbest Maga Cekicileri 1 H

= Madde Bekle

= Maca Cekme Digan 1 Test: Robot Calisma Modu Gikisi = Algak

= Gikaric lleri [] 2 Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek

3 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 1'yi Poz. 2'ye Getirmeyi Etkinlestir = Algak
4 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 1'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Yiksek
5 Cikislar degisirken 40 ms. bekle

Rl <-—» |

O crennnet [ i ] e oo Ltcen || itensh
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i¢ Cekiciler Digar

ic cekicilerin 2. pozisyona hareketini saglar. Kullanilacak i gekiciler agilan meniiden secilir. Tek tek
adimlar etkinlestirmek/devre disi birakmak icin onay kutularini kullanin.

& Dosya 0B:06:37 CCCC O
l/Program |" & Kurulum | Hareket Ettir | G/C | Gunluk |
E67 Sablon l/Komut | Grafik | Yapi | Degiskenler |

V¥ Robot Program

=Baslangc kontrolt | M M1 Maca Cekiciler Disari

= Cikaricl Geri )
= Maca Cekme Iceri

= Kaliplama Serbest Maga Cekicileri 1 H

= Madde Bekle

= Maca Cekme Digar 1 Test: Robot Calisma Modu Cikisi = Algak

= Gikaric lleri [] 2 Test: Robotla Calisma Girisi = Yiksek

3 Cikis ayarla: Maga Cekicileri 1'yi Poz. 1'ye Getirmeyi Etkinlestir = Algak
5 Cikislar degisirken 40 ms. bekle

Qs>
Q@ crearrnet (o] p] W] re ——noon EIEN/EETN

1.30.4. G/C eylemi ve bekleme

Robotun dijital ¢ikislan bir Eylem digimu ile ayarlanabildigi gibi, EUROMAP 67 cikis sinyalleri de
ayarlanabilir. EUROMAP 67 arabirimi kuruldugunda, sinyaller mentlerde goriintilenir ve bu
menlulerden secilebilirler. Ayrica, robot dijital girislerinde oldugu gibi, bir Bekle digumu ekleyerek
program davranigini denetlemek icin EUROMAP 67 giris sinyalleri de kullanilabilir; béylece,
programin bir giris yliksek ya da dlislik oluncaya kadar beklemesi saglanir.

Geligmis kullanicilar igin, bir ¢ikig, belirtilen bir ifadenin degerine ayarlanabilir. Boyle bir ifade hem
girisleri, cikislari, degiskenleri vb. icerebilir hem de karmasik program islevselligi elde etmek icin
kullanilabilir. Benzer sekilde, bir Bekle digimi, bir ifadenin degeri dogru oluncaya kadar beklemek
lizere ayarlanabilir. Genellikle, EUROMAP 67 sinyalleri ifade ekraninda bulunacaktir; bu da, bir
ifadenin secilebildigi her durumda sinyallerin kullanilabilecegi anlamina gelir.

EUROMAP 67 program yaplilarinin pargasi olmayan sinyalleri kullanabilmek igin, bu sinyaller bir
programdan ek Eylem, Bekle vb. dugumler eklenmek suretiyle "elle" ayarlanmali veya okunmalidir.
Bu durum, 6rnegin EUROMAP 67 G/C sekmesinde gdsterilmeseler de tiimu kullanilabilir olan
Ureticiye bagh ve ayrilmis sinyaller i¢in gegerlidir. Bu ayni zamanda, Reddet ve Ara Kalip Acilis
Pozisyonu giriglerini kullanabilmek igin, sablon programinin ézellestiriimesi ve kapsaminin
genisletiimesi gerekecegi anlamina gelir.
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Son olarak, tehlikeli durumlara neden olabileceginden Kalip Alani Serbest sinyalinin elle
AYARLANMAMASI énerilir.

1.31. Arabirimi kurma ve kaldirma

Gauvenlik fonksiyonlarinin artikigini saglamak igin, denetleyici kutusu bir EUROMAP 67 arabiriminin
mevcut olmasini beklemesi gerekip gerekmedigini bilir. Bu nedenle, asagidaki kurma ve kaldirma
proseddurlerine kesin olarak uyulmalidir.

Litfen asa@ida serit kablonun ydnelimine dikkat edin.

18.1: Serit kablo baglantisi

DIKKAT
1. Serit kabloyu, denetleyici kutusunda elektrik varken takmayin/gikarmayin.
2. Serit kablosu takilirken/cikartilirken toprak (toprak) baglantisi vidalanacaktir.

3. Asla kontrol kutusunu bir toprak (toprak) baglantisi olmadan ¢alistirmayin.

1.31.1. Kurma

Arabirim, denetleyici kutusunun tabanina veya sol tarafina yerlestirilebilir (agagidaki resimlere bakin
ve prosediirl izleyin). Arabirimin baska herhangi bir sekilde kurulmasina izin verilmez.

1. Denetleyici kutusunun gicina kesin.
* Teach Pendant'in gu¢ digmesinin yesil 1sIg1 sdnuk olmalidir.
2. Arabirimi monte edin.
* Toprak baglanti elemanina vidalamak icin 1 adet M6 somun kullanin.
* Arabirimin Gzerine vidalamak i¢in 4 adet M4x8mm vida kullanin.
* Bos delikleri kapatmak icin 4 adet M4x8mm vida kullanin.
* Dogru yonelim ile serit kabloyu tiklatin.
* Serit kabloyu sabitlemek icin sabitleme tamponu kullanin.

3. Denetleyici kutusunun gucinu agin.
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* Arabirim otomatik olarak algilanir.

* Robotun glivenlik sistemi, robot Kurulumunda EUROMAP 67 tanimh oldugunu, ancak
algilanmadigini bildiriyor. Kurulum, Gavenlik ve Muhtelif kismina gidin ve Euromap67
kontroll kutusunu isaretleyin.

* Kaydet ve yeniden baglat digmesine basin.

* GUI yeniden baslatilir.

* Yeni guvenlik ayarlarini onaylayin.

* EUROMAP 67 artik yukli ve kullanima hazirdir.

Kontrol kutusundaki arabirim yerlestirmeleri

1.31.2. Kaldirma

Asagidaki prosediri izleyin.

1. Denetleyici kutusunun gticiind kesin.

* Teach Pendant'in gii¢ diigmesinin yesil 1s1g1 soniik olmalidir.
2. Arabirim montajini gikarin.

* Serit kabloyu sokiin.

* Toprak baglanti elemanindan M6 somununu sokin.

* Denetleyici kutusunun dis tarafindaki tim M4 vidalarini sékun.
3. Denetleyici kutusunun giictinii agin.

* Robotun glivenlik sistemi, robot Kurulumunda EUROMAP 67 tanimh oldugunu, ancak
sistemde algilanmadigini bildiriyor. Kurulum, Givenlik ve Muhtelif kismina gidin ve
Euromap67 kontroli kutusunun isaretini kaldirin.

* Kaydet ve yeniden baglat digmesine basin.
* GUI yeniden baslatilir.

* Yeni guvenlik ayarlarini onaylayin.

* EUROMAP 67 artik kaldiriimigtir.

1.32. Elektriksel ozellikler

Asagidaki alt bélimlerde makine yapimcilarina ve hata ayiklayicilara yonelik yararli bilgiler yer
almaktadir.
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1.32.1. MAF 1sIk perdesi arabirimi, glvenlikle ilgili degildir

24V, EUROMAP 67 kablosunda 24 V [zA9-7C9] ile paylasilir. Ancak, denetleyici kutusuna giden
giris sinyalleri distk akim tirleridir ve bu nedenle akimin gogu mevcuttur. Yikin 1,2 A'in altinda
tutulmasi 6nerilir. 24 V akimi ve voltaj EUROMAP 67 G/C sekmesinde gosterilir.

iki MAF sinyali, potansiyel olarak bos anahtar kontaklarina baglanmalidir. "Kalip Alani Serbest
(Yazihm)" biti kapaliyken, MAF sinyalleri 0 V/0 mA olur.

24 V Voltaj toleransi -15% - +20% -
24V kaynaktan alinabilen akim - - 2,0* A
Asin ylk korumasi - 2,2 - A
[MAF-MAF] Baglanti kesildiginde voltaj 0 12 12,5 V
[MAF-MAF] Bagliyken akim 0 57 70 mA
[MAF-MAF] Yanhs baglantiya kargi koruma - 400 - mA
[MAF-MAF] Yanlis baglantiya karsi koruma -18 - 30 \

NOT
@ MAF 1sik korumasi arabirimi sinyalleri denetleyici kutusunun kalkanindan galvanik
olarak yalitiimamustir.

1.32.2. Durdurma G/C, guvenlikle ilgili sinyaller

IMM'ye acil durum durdurma isareti veren sinyaller EN 50205 ile uyumlu, zorunlu gtidiimla glivenlik
rOleleri tarafindan denetlenir. Anahtar kontaklari tim diger sinyallerden galvanik olarak yalitiimis
olup, IEC 60664-1 ve EN 60664-1, kirlilik derecesi 2, asir voltaj kategorisi lll ile uyumludurlar.

Robota acil durdurma ve koruma amagcli durdurma isareti veren sinyaller (guvenlik cihazlari)
denetleyici kutusunun potansiyeline baghdir.

[C1-C2] [C3-C4] Voltaj 10,2 12 12,5 \Y
[C1-Cc2] [Cc3-C4] Akim (Her cikis) - - 120 mA
[C1-C2] [C3-C4] Akim korumasi - 400 - mA
[A1-A2] [A3-A4] Girig voltajl -30 - 30 V
[A1-A2] [A3-A4] Garantili KAPALI eger -30 - 7 V
[A1-A2] [A3-A4] Garantili ACIK eger 10 - 30 \
[A1-A2] [A3-A4] Garantili KAPALI eger 0 - 3 mA
[A1-A2] [A3-A4] ACIK Akim (10-30V) 7 - 14 mA
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] Akim AC/DC 0,01 - 6 A
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[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] VoltajDC 5 = 50 \%
[A1-C1] [A2-C2] [A3-C3] VoltajAC 5 - 250 \Y,

1.32.3. Dijital Girigler, gtivenlikle ilgili olmayan

Dijital girisler pnp olarak uygulanir ve denetleyici kutusuna galvanik olarak baglidirlar. Giriglerin [IEC
61131-2 ve EN 61131-2 icinde tanimlanan Ug dijital giris tirtnun Ggliyle de uyumlu olusu, ayni
standartlarda tanimlanan tum dijital ¢ikis turleriyle birlikte ¢alisabilecekleri anlamina gelir.

Giris voltaj -30 24 30 \

Giris garantili KAPALI kosulu -30 - 7 \Y,

Girig garantili ACIK kosulu 10 - 30 \Y,
Garantili KAPALI kosulu 0 - 5 mA
ACIK Akimi (10-30 V) 6 - 10 mA

1.32.4. Dijital Cikiglar, guvenlikle ilgili olmayan

Dijital cikislar pnp olarak uygulanir ve IMM'ye galvanik olarak baghdirlar. IMM ile robot potansiyelleri
arasindaki galvanik yalitim IEC 60664-1 ve EN 60664-1, kirlilik derecesi 2, asin voltaj Kategorisi Il ile
uyumludur. Cikiglar, IEC 61131-2 ve EN 61131-2 icinde tanimlanan g dijital giris tlrindn Gglyle de
ve ayrica ayni standartlardaki dijital gikislara iligkin tim gerekliliklerle uyumlu olacak sekilde imal
edilir.

Kati hal rélelerini olusturan transistdrleri denetlemek ve éngerilim uygulamak icin, dijital ¢ikislar
IMM'nin 24 V'sinden bir miktar mA kullanir.

Cikis basina kaynak akimi 0 - 120 mA
ACIK durumunda voltaj distisu 0 0,1 1 Vv
KAPALI durumunda kacak akimi 0 0 0,1 mA

IMM 24 V'den kullanilan akim - 12 25 mA

1. 1SO 13849-1'e gore, daha fazla bilgi icin S6zlige bakin.€
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Sozlik

2. S0zIuk

Durdurma Kategorisi 0
Robota giden glclin hemen kaldiriimasiyla, robot hareketi durduruldu. Her eklem olabildigince
hizli frenlendiginden, robotun programlanan yoldan sapabilecegi kontrolstz bir durdurmadir. Bu
koruyucu durdurmasi, gtivenlikle ilgili bir sinir asildiginda veya kontrol sisteminin glivenlikle ilgili
bélimlerinde bir hata oldugunda kullanilir. Daha fazla bilgi icin bakin: ISO 13850 veya
IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 1
Durdurmayi gergeklestirmek icin robota gidecek kullanilabilir gticle robot hareketi durduruldu ve
ardindan durdurma gerceklestirildiginde glg kaldinidi. Robotun programlanan yol boyunca
devam edecegi kontrolll bir durdurmadir. Gig, robot durur durmaz kaldinhr. Daha fazla bilgi igin
bakin: ISO 13850 veya IEC 60204-1.

Durdurma Kategorisi 2
Robot icin kullanilabilir gticle bir kontrollii durdurma kalir. Glvenlikle ilgili kontrol sistemi, robotun
durdurma konumunda kalmasini izler. Daha fazla bilgi i¢in bakin: IEC 60204-1.

Kategori 3
Kategoriteriminin Durdurma Kategorisiterimiyle karistirlmamasi gerekir. Kategori, belli bir
Performans Seviyesinin temeli olarak kullanilan mimari tipine isaret eder. Bir Kategori 3
mimarisinin 6nemli bir 6zelligi, tek bir arizanin givenlik islevinin kaybina neden olamamasidir.
Daha fazla bilgi icin bakin: ISO 13849-1.

Performans Seviyesi
Bir Performans Seviyesi (PL), 6ngdrulebilir kogullar altinda givenlik iglevlerini gergeklestirmek
icin kontrol sistemlerinin glivenlikle ilgili pargalarinin yetenegini belirtmek icin kullanilan gizli bir
seviyedir. PLd, en ylksek ikinci glvenilirlige sahip siniflandirmadir, yani givenlik iglevi cok
guvenilirdir. Daha fazla bilgi igin bakin: ISO 13849-1.

Teshis kapsami (DC)
nominal performans seviyesine ulagsmak i¢in kullanilan teghisin verimliliginin bir dl¢tsudur. Daha
fazla bilgi igin bakin: ISO 13849-1.

MTTFd
Tehlikeli hataya kadarki ortalama stire (MTTFd), nominal performans seviyesine ulasmak igin
kullanilan hesaplamalara ve testlere dayali bir degerdir. Daha fazla bilgi igin bakin: ISO 13849-
1.

Entegrasyonu yapan Kisi
Entegrasyonu yapan kisi, son robot kurulumunu tasarlayan tiizel kisiliktir. Entegrasyonu yapan
kisi, son risk degerlendirmesini yapmaktan sorumludur ve son kurulumun yerel yasa ve
yonetmeliklere uygun olmasini saglamalidir.

Risk Degerlendirme
Bir risk degerlendirmesi, tim riskleri tanimlamanin ve bunlari uygun bir seviyeye indirgemenin
genel iglemidir. Bir risk degerlendirmesinin belgelendirilmesi gerekir. Ayrintili bilgi i¢in ISO
12100 belgesine bagvurun.
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Isbirlikgi robot uygulamasi
Isbirlikgi terimiyle, bir robot uygulamasinda operatérle robot arasindaki isbirligi kastedilir. Hassas
tanimlar ve agiklamalar icin bakin ISO 10218-1 ve ISO 10218-2.

Glivenlik Yapilandirmasi
Guvenlikle ilgili islevler ve arabirimler, glivenlik yapilandirmasi parametreleriyle yapilandirilabilir.
Bunlar, yazilim arabirimiyle tanimlanir, bakin bélim Bolum |l PolyScope Kilavuzu on page87.

2.1. Index

A

add Action 176
AfterEnd 199
Anchor Position 198

B

Base 111, 166

Base feature 143
BeforeStart 199
Blend parameters 168
Blending 167

Box pattern 193-194

C

Configurable 1/0 33

control box 31-32, 48, 71, 116, 125, 154
Control Box 1, 137, 203

Conveyor Tracking 203

Conveyor Tracking Setup 151
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2. Sozluk

D

Direction Vector 175

E

Ethernet 47
EtherNet/IP 135

F

Feature 143, 151
Feature menu 196
Folder 182

Frame 196

Freedrive 134,144,197

G

General purpose I1/0 33

110 32, 34, 115, 125, 135, 137
Installation 203
Installation variables 137

integrator 11

J

Jointload 154

joint space 164

URS 242
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L

Line pattern 193-194
List (pattern) 193

M

MODBUS 126, 139, 141, 151

Motion 196

Mounting bracket 1

Move 115, 145, 163, 165, 167, 178, 198
MoveJ 163

MovelL 145, 163

MoveP 145, 163

N

Normal mode 204

P

Pallet Sequence 198

Pattern 193-194

Point 196

PolyScope 1,111,113, 115, 183
popup 179

Pose Editor 145

Program 115

Program Tree 160-161
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R

Recovery mode 118
Relative waypoint 166

risk assessment 1,5, 11-12
robot arm 137, 196, 200
Robot arm 31, 71, 154, 201

S

Safety Configuration 11
Safety /10 33, 35
Safety instructions 51
Safety Settings 5
Script manual 2
Service manual 2

Set 178

Simple 196

Square pattern 193-194
standard 71

Standard 72, 74
Structure 203

Switch Case construction 191

T

Teach Pendant 1, 197
Test button 197

Tool Center Point 129, 166
Tool feature 143

Tool /O 43

URS 244
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U

Until 174

Until Distance 176
Until Expression 176
UR+ 2

Vv

Variable feature 166
Variable waypoint 166
Variables 162, 206
Voltage 126

W

Wait 177

Warning signs 6

Warranty 55

Waypoint 163, 165, 167, 173, 198, 204
Waypoints 113

Wizards 203

Wrist3 111
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2. Sozluk

Yazilim Sirimu: 3.15
Belge Siirimii: 9.5.9

99332

URS
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