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R
1. El6sz6 UNIVERSAL ROBOTS

1. ElIOsz0

Gratulalunk Onnek az Uj Universal Robotse-Seriestipusu robot megvasarlasahoz.

A robot programozhato eszk6z mozgatasara, és képes kommunikalni mas gépekkel elektromos jelek
segitségével. Extrudalt aluminium csévekbdl és illesztésekbdl allo kar.

A szabadalmaztatott programozé felliletlinkkel, a PolyScope alkalmazassal kénny(i a robot
programozasa, hogy a szerszamot egy kivant palya mentén mozgassa.
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UNIVERSAL ROBOTS 1. El6sz6
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/ o/
0/ Tool flange
- /
/
7

-

Base/
Base jointff
Shoulder joint/

/
Elbow joint /

2.1: Azillesztések, az alap és a robotkar eszkbzpereme.

Hat illesztéssel és széles rugalmassagi térrel a Universal Robots e-Series egytittm(ikodd robotkarjai az
emberi kar mozgasi tartomanyat utanozzak. A szabadalmaztatott programozo fellletiink -a
PolyScope- segitségével kbnnyen programozhato a robot az eszk6zok mozgatasara és mas gépekkel
valé kommunikaciora elektromos jelek segitségével. Az2.1: Azillesztések, az alap és a robotkar
eszkozpereme. above abra szemlélteti a robotkar f6 alkotoelemeit, és hivatkozasként hasznalhato a
kézikdnyvben.

1.1. Mit tartalmaznak a dobozok?

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

Vezérlédoboz és hordozhaté kezel6egység
Tartékonzol a vezérlbdobozhoz
Szerel6konzol a Tanito fuggelékhez

Kulcs a Vezérlédoboz kinyitasahoz

Kabel a robotkar és a vezérlddoboz csatlakoztatasahoz (az opciokat lasd itt: 16. Miszaki
adatok 98)

Ez a kézikdnyv

UR10e
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1. El6szé UNIVERSAL ROBOTS

1.2. Fontos biztonsagi utasitasok

A robot részlegesen befejezett gépezet (lasd itt: ), €s mint olyan, a robot minden egyes telepitésénél
kockazatértékelés elvégzését igényli. A(z) 2. Biztonsag 9 fejezetben k6zolt 6sszes biztonsagi utasitast
be kell tartani.

1.3. Jelen kézikonyv olvasasa

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

Hardvertelepitési kézikonyv
A robot mechanikus és elektromos telepitése

PolyScope kézikényv
A robot programozasa

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

1.4. Hol talalhatdk tovabbi informaciokat?

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

+ Jelen kézikdnyv mas nyelvi valtozatai
* PolyScope kézikdnyv

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

* A Szkript kézikényv halado6 felhasznalok szamara

1.4.1. UR+

Az UR+ webhely (/>http://www.universal-robots.com/plus/) egy internetes bemutatéterem amely
élvonalbeli termékeket mutat be az On UR robot alkalmazasanak testreszabasahoz. Mindent
megtalalhat, melyre szliksége van, egy helyen - a végeffektoroktol és tartozékoktol a vizualizalé
kamerakig és szoftverekig. Az 6sszes terméket tesztelték és jovahagytak a UR robotokba t6rténd
beépitésre, biztositva az egyszerd telepitést, megbizhatd miikbdést, egyenletes felhasznaldi
tapasztalast és konnyl programozast. Hasznalhatja a helyet a UR+ Developer Programhoz
csatlakozasra, hogy elérje az uj szoftverplatformunkat, amely lehetévé teszi, hogy felhasznalébaratabb
termékeket tervezziink a UR robotokhoz.
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2. Biztonsag UNIVERSAL ROBOTS

2. Biztonsag

2.1. Eloszo

Ez a fejezet fontos biztonsagi informaciot tartalmaz, amelyet a Universal Robots e-Series robotok
integratora koteles elolvasni és megérteni a robot els6é aram ala helyezését megel6z6en.

Ebben a fejezetben az elsé alrészek altalanosak. A késébbi alrészek specifikus miiszaki adatokat
tartalmaznak a robot beallitdsra és a programozasara vonatkozo6an. A(z) 3. Biztonsaggal kapcsolatos
funkciok és felhasznaldi felliletek 25 fejezetben ismertetjlik és meghatarozzuk a biztonsaggal,
kialéndsen az egylttmiikodo alkalmazéasokkal kapcsolatos funkcidkat.

A(z) 3. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi felliletek 25 fejezetben, illetve a(z) 2.7.
Kockazatértékelés 18 szakaszban kdzolt utasitasok és utmutatas kildondsen fontosak.

Alapvetd betartani és kdvetni az sszes 6sszeszerelési utasitast és Utmutatast, mely e kézikdnyv mas
fejezeteiben és részeiben vannak megadva.

Kualénosen figyelni kell a figyelmeztetés szimbolummal megjelené szévegekre.

MEGJEGYZES

A Universal Robots minden és barmilyen felelésséget harit, ha a robot (kar
vezérlédoboza és/vagy tanité fliggeléke) megsériil, vagy azt barmilyen médon
megvaltoztatjak vagy modositjak. A Universal Robots nem tarthato felel6snek
semmiféle karért, amely a robotot vagy mas berendezést érint, ha az programozasi
hiba vagy a robot rossz miikédésének kdszdnhetd.

2.2. Ervényesség és felelésség

A jelen kézikdnyvben talalhato informaciok nem fedik le a teljes robotalkalmazas tervezését, telepitését
és m(ikbdését, sem az 6sszes periférialis berendezést, amely hatassal lehet a teljes rendszer
biztonsagara. A teljes rendszert a robot telepitési orszagaban érvényes szabvanyok és szabalyok
biztonsagi el6irasai szerint kell tervezni és telepiteni.

A Universal Robots e-Series robotok integratorai felelnek annak biztositasaért, hogy az orszag ide
vonatkozo biztonsagi jogszabalyait és rendeleteit betartsak, és hogy kikliszobdljék a jelentés
veszélyeket a teljes robotalkalmazasban. Ide tartozik, tdbbek kdzott:
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Kockazatértékelés elvégzése a teljes robotrendszerre

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

A szoftver szakszer(i biztonsagi beallitasai

Biztositani, hogy a felhasznalé nem fog semmilyen biztonsagi intézkedést modositani

Validalni a teljes robotrendszer megfelel6 elrendezését és telepitését

Meghatarozni a hasznalati utasitasokat

Megijeldlni a robot telepitését vonatkozé jelekkel és az integrator elérhetéségével

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

2.3. A felel6sség korlatozasa

UR10e 10 Felhasznaloi kézikényv



2. Biztonsag UNIVERSAL ROBOTS

A jelen kézikdnyvben megadott sszes informaciot nem szabad a UR garanciajaként értelmezni arra
vonatkozdan, hogy az ipari banasmod nem okoz sértilést vagy kért, még akkor sem, ha az ipari
banasmdd medfelel az 6sszes biztonsagi utasitasnak.

2.4. Figyelmezteto szimbolumok jelen kézikonyvben

Az alabbi szimbolumok meghatarozzak a veszélyszinteket meghatarozé alairasokat jelen
kézikbnyvben. A terméken ugyanezeket a figyelmeztetd jeleket hasznaljuk.

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy elkerilhetetlentl veszélyes elektromos helyzetet, amely, ha nem kertilik
el, halalt vagy sulyos sérilést eredményezhet.

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy elkerulhetetlenll veszélyes helyzetet, amely, ha nem kerdlik el, halalt vagy
sulyos sérulést eredményezhet.

FIGYELMEZTETES

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

FIGYELMEZTETES

Ez jelez egy potencialisan veszélyes helyzetet, amely, ha nem kertlilik el, sértlést vagy
a berendezés komoly karosodasat eredményezheti.

FIGYELMEZTETES

Ez jelzi egy potencialisan veszélyes, forré felliletet, amely, megérintve,sértilést
eredményezhet.

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

2.5. Altalanos figyelmeztetések és dvintézkedések

Ez a fejezet néhany altalanos figyelmeztetést és 6vintézkedést tartalmaz, amelyek jelen kézikbnyv
kilonb6z6 részeiben megismételédhetnek vagy magyarazatra keriilhetnek. Mas figyelmeztetések és
ovintézkedések is jelen vannak ebben a kézikbnyvben.

FIGYELMEZTETES

Ugyelien ra, hogy a robotot és az dsszes elektromos berendezést az 5. Mechanikai
felhasznaloi felulet 35 és fejezetekben talalhato specifikaciok és figyelmeztetések
szerint szerelje fel.
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2. Biztonsag UNIVERSAL ROBOTS

ii FIGYELMEZTETES

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

2.
Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotkarnak béséges helye van a szabad
mozgashoz.

3.
Gy6z6djon meg arrdl, hogy a biztonsagi intézkedéseket és/vagy a robot
biztonsagi konfiguracios paraméterek beallitottak a programozok, a kezelbk és a
mellettiik allok védelme érdekében, a kockazatértékelésben meghatarozottak
szerint.

4,
Ne viseljen laza ruhdzatot vagy ékszert, amikor a robottal dolgozik. Gy6z6djon
meg arrol, hogy a hosszu hajat felkbtotte, amikor a robottal dolgozik.

5.
Soha ne hasznalja a robotot, ha karosodott példaul, ha azillesztés kupakja laza,
torétt vagy nincs meg.

6.
Ha szoftver hibat jelez, azonnal nyomja meg a vészleallitét, irjale a
korilményeket, melyek a hibahoz vezettek, keresse meg a megfelel®
hibakddokat a naplé képernydn, és forduljon a forgalmazéhoz.

7.

Ne csatlakoztasson biztonsagi berendezéseket normal I/O kapcsokhoz. Csak a
biztonsaggal kapcsolatos 1/0 kapcsokat hasznalja.

Felhasznaloi kézikonyv 13 UR10e
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As_

10.

11.

12.

13.

14.

Gy6z6djon meg arrol, hogy megfelel6 telepitési beallitasokat hasznaljon (pl.:
robotszerelési szdg, tdmeg a TCP-ben, TCP eltolas, biztonsagi konfiguracio).
Mentse és téltse be a telepit6fajlokat a programmal egydtt.

A freedrive funkci6 csak ott hasznalhato6 ebben a telepitésben, ahol a
kockazatértékelés ezt lehetbveé teszi.

Az eszkozoknek/végeffektoroknak és akadalyoknak nem lehetnek éles széleik
vagy hegyes pontjaik.

Gy6z6djon meg arrol, hogy figyelmezteti az embereket, hogy fejiiket és arcukat
tartsak a m(ik6dé vagy miikddését hamarosan elkezdé robot elérési tertiletén
kival.

Ismerje a robot mozgéasat, amikor a tanité fliggeléket hasznalja.

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

Kiilénb6zd gépek kombinalasa névelheti a veszélyt vagy Uj veszélyt hozhat létre.
Mindig a teljes telepitésen végezzen atfogo kockazatértékelést. Az értékelt
kockazattol, az alkalmazhato, kiilonb6z6 szintli funkcionalis biztonsagtol
fuggben; illetve amikor kilonb6z6 biztonsagi és vészledllitasi

UR10e
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R
~ UNIVERSAL ROBOTS

A

15.

16.

17.

teljesitményszintekre van sziikség, mindig valassza a legmagasabb
teljesitményszintet. Mindig olvassa el és értelmezze az dsszes, a telepitésben
hasznalt berendezés kézikbnyvét.

Soha ne végezzen modositdsokat a roboton. Modositassal az integrator
szamara elére nem lathato veszélyt hozhat Iétre. Az 6sszes hivatalos
Ujraszerelést az 0sszes vonatkozo szervizkézikdnyv legujabb verzidja szerint
kell végezni.

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

Gy6z6djon meg arrol, hogy a robot hasznaldjat tajékoztattak a vészleallitd gomb
(ok) helyérdl, és utasitottak a vészleallitas aktivalasara vészhelyzet vagy
rendellenes helyzetek esetére.

Felhasznaloi kézikonyv 15 UR10e
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ii FIGYELMEZTETES

1.
A robot és a vezérlddoboza m(ikddés kézben hét general. Ne bantsa vagy
érintse meg a robotot miikddés kézben vagy kdzvetlenil mikddés utan, mivel a
hosszu ideig tarto érintkezés kényelmetlenséget okozhat. Ellenérizheti a
hémérsékletet a naplé képernydn, miel6tt dolgozik a robottal vagy hozzaér, vagy
leh(theti a robotot, ha kikapcsolja, és var egy orat.

2.

Soha ne tegye az ujjat a vezérlédoboz belsé fedele mogé.

if VIGYAZAT

Amikor a robot kombinalt vagy olyan gépekkel dolgozik, melyek képesek
megsérteni a robotot, nagyon javasolt az 8sszes funkcio és a robot kilén
tesztelése.

Ne tegye ki a robotot allandé méagneses térnek. A nagyon erés magneses mezd
karosithatja a robotot.

2.6. Javasolt felhasznalas

A Universal Robots e-Series robotok ipari robotok, melyek eszkdzdk/végeffektorok és rogzitett
tartozékok kezelésére javasoltak, vagy komponensek vagy termékek feldolgozasara vagy szallitasara.
A robot m(ikddési kbrnyezetét részletezb feltételeket a és fliggelékek tartalmazzak.

UR10e 16 Felhasznaloi kézikdnyv



2. Biztonsag UNIVERSAL ROBOTS

A Universal Robots e-Series robotokat specialis biztonsagi funkciokkal szerelik fel, melyeket
kifejezetten az egyuttmiikodd miikodésre terveztek, ahol a robotrendszer keritések nélkil és/vagy
emberrel egytt mikodik.

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

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

Potencialisan robbanékony kdrnyezet hasznalata

Orvosi vagy élet szempontjabdl kritikus alkalmazasok hasznalata

Kockazatértékelés elvégzése elbtt hasznalat

A meghatarozott specifikacidkon kiviili hasznalat

Mészasi segédként val6 hasznalat

Az engedélyezett mikddési paramétereken kivili miikbédés
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ii FIGYELMEZTETES

Csak a javallt felhasznalas és a felhasznaloi kézikbnyvben megadott
specifikaciok szerint hasznalja ezt az ipari robotot.

A terméket nem veszélyes helyeket vagy robbanékony kdrnyezetben vald
hasznalatra tervezték vagy ajanljak.

A terméket nem orvosi alkalmazasokra tervezték vagy ajanljak, ahol betegekkel
érintkezik vagy azok kozelében van.

Tilos minden olyan felhasznalas vagy alkalmazas, amely eltér a
rendeltetésszer( hasznalattdl, specifikaciokiol és a tanusitvanyoktol, mert ez
halalt, személyi sérliléseket és/vagy anyagi karokat okozé balesetekhez
vezethet.

A UNIVERSAL ROBOTS KIFEJEZETTEN MEGTAGAD MINDEN KIFEJEZETT
VAGY VELELMEZETT JOTALLAST AHELYTELEN HASZNALAT MIATT.

2.7. Kockazatertéekeles

Az egyik legfontosabb dolog, ami egy integratorkételessége, a kockazatértékelés elvégzése. Sok
orszagban ezt jogszabaly irja el6. Maga a robot egy olyan gépezet, amely csak részben befejezett,
mivel a robot beszerelésének biztonsaga a robot beépitésétél (integralasatol) figg (pl.
szerszam/végeffektor, akadalyok és mas gépek). Javasolt, hogy az integrator a ISO 12100 és ISO
10218-2 szabvanyokat hasznalja a kockazatértékelés lefolytatasahoz. Tovabba, az integrator
valaszthatja az ISO/TS 15066 miszaki specifikacié hasznalatat tovabbi utmutatasként. Az integrator
altal lefolytatott kockazatértékelésnek gondolnia kell az 6sszes munkafeladatra a robotalkalmazas
élettartama alatt, beleértve tobbek kozott:
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2. Biztonsag UNIVERSAL ROBOTS

A robot betanitasa a beallitas és a robot telepitésének fejlesztése soran

Hibaelharitas és karbantartas

A robottelepités normal mikodése

A kockazatértékelést azeldtt kell elvégezni, miel6tt a robotkart elészor fesziiltség ala helyezik. Az
integrator altal végzett kockazatértékelés része a megfeleld biztonsagi konfiguracios beallitasok
azonositasa, illetve, hogy van-e sziikség tovabbi vészleallitd gombokra és/vagy mas védé
intézkedésekre a specifikus robotalkalmazashoz.

A megfeleld biztonsagi beallitasok azonositasa kilondsen fontos része az egyittm(ik6do
robotalkalmazas kialakitasanak. Tovabbi részletekért Idsd az 3. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok es
felhasznaldi fellletek 25fejezetet és |l. rész PolyScope kézikonyv 111szakaszt.

Néhany biztonsagi funkciot kifejezetten egytittm(ikédd robotalkalmazasokhoz terveznek. Ezek a
tulajdonsagok a biztonsagi konfiguracio beallitasanal konfiguralhatok, és kiildnésen lIényegesek az
integrator altal végzett kockazatértékelés konkrét kockazatainak elemzésében:

Er6- és energia korlatozas: A robot altal kifejtett, a mozgas iranyaba hato szoritoerdk és
nyomasok csdkkentésére szolgal a robot és a kezeld kdzott bekdvetkezb Uitkdzések esetére.

Mozgasmennyiség korlatozas: A nagy tranziens energia és Utkzési erék csokkentésére
szolgal a robot sebességének cstkkentése utjan, a robot és a kezeld kdzott bekdvetkezd
Utkdzések esetén.
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Csukl6, kdnyok és szerszam/veégeffektor helyzet-korlatozas: Kiilbnésen az egyes
testrészekkel kapcsolatos kockdzatok csdkkentésére szolgal. Pl. a fej és nyak felé iranyuld
mozgas elkerilése.

Szerszam/végeffektor tajolasanak korlatozasa: Kiilondsen a szerszam/végeffektor és a
munkadarab bizonyos terlileteivel és jellemzdivel kapcsolatos kockazatok csokkentésére
szolgal. Pl. a kezel6 felé iranyulo éles szélek elkerllése.

Sebességkorlatozas: Kilondsen a robotkar alacsony sebességének biztositasara szolgal.

Az integratornak a biztonsagi konfiguracidkhoz valé engedély nélkili hozzaférést jelszovédelemmel
meg kell akadalyozni.

Szikség van a szandékos és/vagy ésszerlien el6re lathato helytelen hasznalat kovetkeztében torténd
érintkezések kockazatértékelésére egyiittm(ikbdo robotalkalmazasnal, és annak tartalmaznia kell:

az egyeni potencialis Utk6zések sulyossagat

az egyéni potencialis Gitkozések eléfordulasanak valoszinliségét

az egyeni potencialis Utk6zések elkerllésének lehetdségét.

Ha a robotot nem egylttmiikddé robot-alkalmazasként telepitették, ahol a veszélyeket nem lehet
ésszerlien kikliszdbolIni, vagy a kockazatokat nem lehet elegendd mértékben csékkenteni beépitett
biztonsaggal kapcsolatos funkciok segitségével (pl. veszélyes szerszam/végeffektor hasznalatakor),
akkor az integrator altal végzett kockazatértékelés eredményeként meg kell allapitani tovabbi védé
intézkedések sziikségét (pl. a kezelbt a beallitas és programozas alatt védé engedélyezd eszkoz
alkalmazasa).
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A Universal Robots az alabb felsorolt potencialis jelentds veszélyeket azonositja veszélyként, melyeket
az integratornak meg kell fontolnia. Egyéb jelentds veszélyek lehetnek jelen specifikus
robottelepitéseknél.

Az eszkdzon/végeffektoron vagy az eszkoz/végeffektor csatlakozojan talalhato éles szélek és
éles pontok athatolasa a b6éron.

A robot palyaja kézelében talalhatd akadalyokon talalhat6 éles szélek és éles pontok athatolasa
a béron.

Véralafutas a robottal valo érintkezés miatt.

Ficam vagy csonttdrés a nehéz teher és kemény fellilet kozoétti Gtések miatt.

A robotkart vagy eszkdzt/végeffektort tartd laza csavarok kdvetkezményei.

Az eszkozbbl/végeffektorbdl kiesé darabok, pl. gyenge fogas vagy aramkimaradas miatt.

Kalénbdzd gépek kildnb6z6 vészleallito gombjai miatti hibak.

A biztonsagi konfiguracios paraméterek engedély nélkiili valtoztatasai miatti hibak.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Biztonsag

A 3. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaloi feltletek 25fejezetben és amellékletben
talalhato a leallasi id6kre és leallasi tavolsagokra vonatkozo informacio.

2.8. Hasznalat elotti ertékelés

Az aldbbi teszteket kell elvégezni a robot els6é hasznélata el6tt vagy modositdsok végzése utan.
Ellendrizze, hogy az 6sszes biztonsagi bemenet és kimenet megfeleléen és helyesen csatlakoztatva
legyen. Vizsgalja meg, hogy az dsszes csatlakoztatott biztonsagi bemenet és kimenet, beleértve a tébb
gép vagy robot esetében k6zds eszkdzoket is, miikodik. Ehhez:

Vizsgalja meg a vészleallitd gombokat €s a bemenetet, mely ledllitja a robotot és aktivalja a
fékeket.

Vizsgalja meg, hogy a biztonsagi bemenet leallitja a robot mozgasat. Ha konfiguralt a biztonsagi
visszaallitas, akkor ellenérizze, hogy kell-e aktivalni a mozgas ujrainditasa el6tt.

Vizsgélja meg az inicializaciés képerny6t, hogy a csokkentett mod a biztonsagi médot
csokkentett moédba kapcsolja-e.

Vizsgalja meg, hogy a m(ikbédési méd kapcsolja-e a miikbédési médot, lasd a felhasznaloi
kezelbfelllet jobb fels6 sarkaban talalhato ikont.

Vizsgélja meg, hogy a 3 helyzetl engedélyez6 eszkdzt meg kell-e nyomni a mozgéas
engedélyezéshez kézi médban, és hogy a robot csdkkent sebességszabalyozas alatt van-e.

Vizsgélja meg, hogy a rendszer vészledllitd kimenetek valdban képesek-e az egész rendszert
biztonsagi allapotba hozni.
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Vizsgalja meg, hogy a Robotmozgaté kimenethez, a Robotot nem leallité kimenethez, a
CsoOkkentett mod kimenethez vagy a Nem csokkentett mod kimenethez csatlakozé rendszer
valdéban képes-e észlelni a kimeneti valtozasokat.

2.9. Vészleallitas

Aktivalja a vészleallitd nyomégombot, hogy a robot minden mozgasa azonnal lealljon.

Az |EC 60204-1 és ISO 13850 szabvanyok szerint a vészhelyzeti eszk6zok nem biztonsagi
berendezések. Kiegészitd vedd intézkedések és nem a sérilés megakadalyozasara szolgalnak.

A robotalkalmazas kockazatértékelésébenkell donteni arrdl, hogy szlikségesek e tovabbi vészleallitd
gombokra. A vészleallitd nyomogomboknak meg kell felelnitik az IEC 60947-5-5 szabvanynak (lasd itt:

).

2.10. Mozgas motor nélkdl

Egy valoszindtlen vészhelyzet esetén hasznalhatja a kényszeritett hatramenetet, ahol a
robotcsuklét/csuklékat Onnek kell mozgatni, de a robot bekapcsolasa lehetetlen vagy nem kivanatos.

A kényszeritett hatramenethez erésen meg kell tolni vagy meg kell hizni a robotkart az izllet
mozgatasahoz. Minden iziilet fékjében van egy surlodé tengelykapcsold, amely lehetdvé teszia
mozgatast nagy kényszernyomaték alatt.

A kényszeritett hatramenet csak vészhelyzetben hasznalhato.
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3. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaldi fellletek UNIVERSAL ROBOTS

3. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok es
felhasznaloi feluletek

3.1. El6sz0

A Universal Robots e-Series robotokat tobb beépitett biztonsagi funkcioval illetve biztonsagi I/0
kapcsokkal, az elektromos felhasznaldi felliletrél induld és oda érkezé digitalis és analdg vezérl6-
jelekkel épitik ki egyéb gépekkel és tovabbi védbeszkdzdkkel vald kapcsolat céljabdl. Minden biztonsagi
funkciot és I/0 kapcsot az EN 1ISO13849-1:2008 szabvanynak megfelel6en alakitottak ki (a

konfiguracio 135 fejezet, Il. réesz PolyScope kezikonyv 111 rész. A biztonsagi késziilékek bekdtésének
madjat az I/0-hoz a fejezetben ismertetjlk.

MEGJEGYZES
1. A biztonsagi funkciok és kezelGi fellletek hasznalatdhoz és konfiguralasahoz be
kell tartani a kockazatértékelési eljarasokat mindegyik robotalkalmazasnal. (lasd
2. Biztonsag 9fejezet, 2.7. Kockazatértékelés 18szakasz)

2. Haarobot hibat vagy a biztonsagi rendszer megsértését fedezifel (pl. haa
vészleallitd aramkor egyik vezetékét elvagtak vagy meghaladtak egy biztonsagi
hatarértéket), akkor 0-as leallasi kategoria kerlil kezdeményezésre.

3. Aledllasiid6t szamitasba kell venni az alkalmazas kockazatértékelésének
részeként.

FIGYELMEZTETES
1. Haa kockazatértékelés altal meghatarozottaktol eltérd biztonsagi konfiguracios
paramétereket hasznal, az ésszerlen nem kikliszobdlhetd veszélyeket és nem
eléggé csokkentett kockazatokat eredményezhet

2. Biztositsa, hogy az eszk6zok és fogok ne csatlakozzanak megfeleléen, hogy ha
aramszilnet lenne, ne alljon fenn semmiféle veszély.

3. Jarjon el évatosan, amikor 12 V-ot hasznal, mivel a programozé altal okozott
hiba okozhatja azt, hogy a feszliltség 24 V-ra valtozik, ami karosithatja a
berendezést és tuizet okozhat

4. A végeffektort nem védi a UR biztonsagi rendszer. A végeffektor és/vagy a
csatlakozokabel miikddését nem monitorozzak
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3.2. Leallitasi kategoriak

A korulményektdl fliggéen a robot kezdeményezhet haromféle leallitasi kategoériat az IEC 60204-1
szerint meghatarozva. Ezek a kategoriak az alabbi tablazatban keriilnek meghatarozasra:

0 A robot ledllitasa az aramellatas azonnali megszakitasaval.
1 A robotot rendezett, kontrollalt médon allitja le. A robot leallasa utan veszi el az aramot.
2 *Leallitia a robotot ugy, hogy a meghajtokat ellatja kdzben arammal, és fenntartja a

palyat. A robot leallasa utan is fenntartja az aramot a meghajton.

e

tipusu leallitasként ismerteti részletesen.

3.3. Konfiguralhato biztonsagi funkcio

Az Universal Robots robotok alabbi tablazatban felsorolt biztonsagi funkcioi a robotban talalhatdk, de a
robotrendszer vezérlésére szolgalnak, azaz a robot és a hozza csatolt szerszam/végeffektor. A robot
biztonsagi funkcibit a robotrendszer kockazatértékelésben meghatarozott kockazatainak
csokkentésére hasznaljak. A helyzetek és a sebességet a robot alapjahoz keriilnek viszonyitasra.

Csukléhelyzet i . , L , e
- 4 Beallitja a felsé és alsé hatarértékeket a megengedett csuklo-poziciokhoz.
hatarértéke
Csuklosebessé e , .y e il
- g Beallitja a csuklo sebességenek fels6 hatarérteket.
hatarértéke

Meghatarozza a sikokat, a térben, amelyek korlatozzak a robot helyzetét. A
Biztonsagi sikok biztonsagi sikok vagy az eszkdzt/végeffektort magaban vagy az
eszkozt/végeffektort és a konyokot egyarant korlatozzak.

Eszkoz tajolasa Meghatarozza a szerszam megengedett tajolasi hatarértékeit.

Sebessé Korlatozza a robot maximalis sebességét. A sebesség korlatozasa a kdnyodknél,
. ’g az eszkdz/végeffektor pereménél és a felhasznal6 altal meghatarozott

hatérérték

eszkoz/végeffektor helyzetének k6zéppontjanal térténik.

Korlatozza a roboteszkdz/végeffektor €s a konyok altal kifejtett maximalis erét
fogo helyzetekben. Az er6 korlatozasa az eszkdz/végeffektor, konyok
peremeénél és a felhasznalo altal meghatarozott eszkoz/végeffektor helyzetének
kdzéppontjanal torténik.

Er6 hatarértéke

Mozgasmennyiség

s Korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.
hatarértéeke
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Energia , . , o ,
, g , Korlatozza a robot altal végzett mechanikai munkat.
hatarértéke
Leallasiid6 Korlatozza a maximalis id6t, amit a robot leallitashoz hasznal védéleallitas
hatarértéke kezdeményezése utan.

Leallasitavolsag  Korlatozza a maximalis tavolsagot, amit a robot megtehet védéleallitas
hatarértéke kezdeményezése utan.

Az alkalmazas kockazatértékelésének elvégzésekor szamitasba kell venni a robot ledllitas inditasat
kdvetd mozgasat. A folyamat megkdnnyitése érdekében hasznalhato a Leallasi idé hatarértéke és a
Leallasi tavolsag hatarértéke biztonsagi funkcio.

Ezek a biztonsagi funkciok dinamikusan csokkentik a robot mozgasanak sebességét, hogy mindig a
hatarértékeken bellil alljon le. A robotiziiletek hatarhelyzetei, a biztonsagi sikok és a
szerszam/végeffektor tajolasi hatarértékei figyelembe veszik a varhaté féktavolsagot, vagyis a robot
mozgasa lelassul a hatarérték elérését megel6zéen.

A mikddési biztonsag az alabbiak szerint foglalhatd 6ssze:

Vészledllitas - d 3
Biztonsagi leallitd - d 3
Csukléhelyzet hatarértéke 5° d 3
Csuklésebesség hatarértéke 1.15°/s d 3
Biztonsagi sikok 40 mm d 3
Eszk6z tajolasa 3° d 3
Sebesség hatarérték 50 mm/s d 3
Er6 hatarértéke 25N d 3
Mozgasmennyiség hatarértéke 3kgm/s d 3
Energia hatarértéke 0w d 3
Leallasi id6 hatarértéke 50 ms d 3
Leallasi tavolsag hatarértéke 40 mm d 3
Safe Home 1.7° d 3
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ii FIGYELMEZTETES

Egy alkalmazas tervezésekor az erékorlatozo funkcio két kivételét kell figyelembe
venni (4.1 abra). Ahogy a robot kinyulik, a térdillesztés hatasa nagy erét adhat le
sugariranyban (az alaptol elfelé), de kis sebességnél. Hasonldan a révid emeldkar,
amikor az eszkdz/végeffektor kbzel van az alaphoz és az alap kériil mozog, nagy
erbket okozhat, kis sebességnél. A szur6 veszélyeket keriilni kell az akadalyok
elvételével ilyen teriletekrél, a robot athelyezésével vagy kombinalt biztonsagi sikok és
illesztési hatarértékek hasznalataval, hogy a veszélyt kikliszoboljek azzal hogy a robot

ff FIGYELMEZTETES
Ha a robotot egyenes vonall mozgassal hasznaljak kézzel vezetett alkalmazasokban,
a sebesség hatarértékét legfeliebb 250 mm/s értékre kell allitani a
szerszam/végeffektor és a konydk tekintetében, feltéve hogy a kockazatértékelés
szerint magasabb sebesség is elfogadhatd. Ez megakadalyozza a robot konyokének
gyors mozgasat a paratlanok mellett.

\ .
L . \ A~
, / N\
;‘_'/‘\g 1300 mm a | \ 300mm
| / , //

A robotkar fizikai tulajdonsagai miatt bizonyos munkatertiletek figyelmet igényelnek sztird
veszélyek miatt. Az egyik terliletet (bal) a radialis mozgasokhoz hatarozzak meg, amikor az 1.
csuklo legalabb 1300mm tavolsagra van a robot alapjatol. A masik tertilet (jobb) a robot alapjatol
300 mm tavolsagon bellil van, amikor érintd iranyban mozog.

A robot az alabbi biztonsagi bemenetekkel is rendelkezik:

Vészleallitd

gomb vészleallité kimenetet hasznald gépet, ha azt a kimenetet definialtak. A kimenethez

csatlakoztatott barmilyen berendezés leallitasat kezdeményezi.
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Robot
vészleallitd

Rendszer
vészleallitd

Biztonsagi
leallitd

Automata mod
biztonsagi
ledllitas
Biztonséagi
visszaallitas
Csokkentett
mod

Haromhelyzeti
engedélyezd
eszkoz

Mdkodési mod

Automatic
Mode
Safeguard
Reset

mellyel tajékoztatja a tobbi Rendszer vészleallito kimenetet hasznald gépet, ha azt
a kimenetet definialtak.

Az 1. kategoriaju leallitast (IEC 60204-1) csak roboton haijtja végre, minden
tUzemmaodban, és ez elsébbséget élvez az dsszes tobbi paranccsal szemben.

allapotu engedélyezb eszkdz és egy izemmoddvalasztod hasznalatakor, majd amikor
kézi lizemmaodban van, akkor ugy lehet beallitani a biztonsagi leallitast, hogy az csak
automatikus tzemmaodban miikodjon.

modu biztonsagi leallitas csak akkor valaszthato, ha egy haromhelyzet(i
engedélyezd eszkozt konfiguraltak és beszereltek.

Biztonsagi leallitott allapotbol visszatér a Biztonsagi visszaallitd bemenet jelének
felfuto élére.

Atallitia a biztonsagi rendszert, hogy a Csékkentett méd hatarértékeit hasznalja.

eszkozt teljesen lenyomjak vagy teliesen felengedik, kizarélag manualis modban.
Haromhelyzetl engedélyez6 eszkoz leallasa kezdddik, amikor a bemenet alacsony
lesz. Ezt nem befolyasolja a Biztonsagi visszaallitas.

Atkapcsol a m(ikodési moédok kozott. A robot Automatikus modban van, amikor a
bemenet alacsony, és Kézi médban, amikor a bemenet magas.

Automata modu biztonsagi leallitas allapotbol visszatér az Automata modu
biztonsagi leallitas visszaallito bemenetére érkezd jel felfutd élére.

Mas gépekkel vald csatlakozaskor a robotot az alabbi biztonsagi kimenetekkel szerelik fel:

Rendszer  Amig ezen jel logikai szintje alacsony, a Robot Vészleallas bemenet logikai alacsony
vészleallitdé szinten van, vagy a Vészleallitas gombot megnyomtak.

Mozgo Amig ezen jel logikai szintje magas, a robot egyetlen csukléjanak sebessége sem
robot haladja meg a 0,1rad/s értéket.
A robot Logikusan magas, amikor a robotot leallitjak vagy a leallitas folyamataban, amely

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

Csokkentett
mod

Alacsony logikai szint(i, amikor a biztonsagi rendszer Csdkkentett moédban van.
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Nem

csOkkentett Logikai alacsony szint, amikor a rendszer nem csokkentett modban van.

mad

Safe Home Logikusan magas, amikor a robot a konfiguralt Biztonsagos kezdéhelyzetben van.

Minden biztonsagi /O kétcsatornas, azaz akkor biztonsagos, amikor a logikai jelszint alacsony (példaul
a Vészleallas akkor aktiv, amikor a jelek logikai szintje alacsony).

3.4. Biztonsagi funkcio

A biztonsagi rendszer monitorozza, hogy meghaladnak-e valamilyen biztonsagi hatarértéket vagy
kezdeményeznek-e vészleallitast vagy biztonsagi leallitast.
A biztonsagi rendszer reakciodi:

Vészledllitas 1. leallitasi kategoria.

Biztonsagi leallitd 2. ledllitasi kategoria.

Hatarérték megsértése 0. ledllitasi kategoria.

Hiba észlelése 0. leallitasi kategoria.
MEGJEGYZES

Ha a biztonsagi rendszer hibat vagy eléiras megseértését észleli, akkor az 6sszes
biztonsagi kimenet visszaall alacsonyra.

3.5. Médok

Normal és csokkentett mod

A biztonsagi rendszernek két konfiguralhaté maddja létezik : Normal és Csdkkentett. A biztonsagi
hatarértékek mind a két médhoz konfiguralhatok. A csdkkentett modakkor aktiv, amikor a robot
szerszam/végeffektor a Csdkkentett médot inditasa sik Csdkkentett Mdd oldalan helyezkedik el, vagy
amikor biztonsagi bemenetrél inditjak.

Sik hasznalata cs6kkentett méd inditdsahoz: Amikor a robot az indit6 sik csokkentett modjanak
oldalarol visszatér a normal mod oldalara, van egy 20 mm-es terllet az indit6 sik kortl, ahol mind a
normal, mind a csdkkentett méd hatarértékei megengedettek. Ez megakadalyozza a vibralast
biztonsagi modban, amikor a robot a hatarerték kézelében van.

Bemenet hasznélata csékkentett mod inditdsahoz: Ha egy bemenetet hasznalnak (csdkkentett méd
inditasahoz vagy leallitdsahoz), akar 500 ms is eltelhet, amig az uj moéd-hatarértékek érvényre jutnak.
Ez akkor fordulhat eld, amikor a csokkentett modrél normal médra, VAGY amikor normal modrol
csOkkentett modra valt at. Ez teszi lehetéveé, hogy a robot adaptalja példaul az uj biztonsagi
hatarértékek sebességét.

UR10e 30 Felhasznaloi kézikdnyv



3. Biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaldi fellletek UNIVERSAL ROBOTS

Helyreallitas méd

Amikor egy biztonsagi hatarértéket meghaladnak, a biztonsagi rendszert ujra kell inditani. Ha a
indulaskor a rendszer tullép egy biztonsagi hatarértéket (pl. egy csukléhelyzet hatarértéken kiviil esik),
akkor keril a specialis Helyreallitas médba. Helyreallitds mdédban nem lehet programokat futtatni a
roboton, de a robotkart kézzel vissza lehet allitani a hatarértékeken bellil akar a Freedrivemaod, vagy a
PolyScope Mozgatas ful hasznalataval(lasd itt:|l. resz PolyScope kézikonyv 111PolyScope
kézikbnyv). A Helyreallitas mad biztonsagi hatarértékei:

Csuklésebesség hatarértéke 30°/s
Sebesség hatarérték 250 mm/s
Er6 hatarértéke 100N
Mozgasmennyiség hatarértéke 10 kg m/s
Energia hatarértéke 80W

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

ii FIGYELMEZTETES
Az illesztési helyzetek, a biztonsagi sikok és az eszkdz/végeffektor tajolasa korlatai a
helyreallitas modban le vannak tiltva. Legyen dvatos, amikor a robotkart
visszamozgatja a hatarértékeken beldl.
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4. Szallitas

A raklapon leszéllitva a robot és a vezérlddoboz kalibralt készlet. Ne szedje szét 6ket, mivel akkor
Ujrakalibralasra van sziikség.

A robotot kizardlag az eredeti csomagolasaban szallitsa. Tartsa a csomagol6anyagot szaraz helyen, ha
a robotot kés8bb mozgatni szeretné.

Amikor kiveszi a robotot a csomagolasabdl és a telepitési helyére teszi, akkor a robotkar mindkét csévét
egyszerre tartsa. Tartsa a robotot a helyén, amig az 6sszes szerelési csavart nem hizta meg biztosan
a robot alapjaban.

Emelje a vezérlédobozt a fogantyujanal fogva.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6zbdjén meg arrdl, hogy nem terheli tul a hatat vagy mas testrészét, amikor a

berendezést felemeli. Hasznaljon megfelelé emeléberendezést. Az emelésre
vonatkoz6 6sszes regionalis és orszagos iranyelvek be kell tartani. A Universal
Robots nem tarthato felelésnek a berendezés szallitdsa altal okozott karokért.

2. Ugyelien ra, hogy a robotot a 5. Mechanikai felhasznaloi feliilet 35fejezet
utasitasai szerint szerelje fel.
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5. Mechanikai felhasznaloi felulet

5.1. El6sz6

Ez a fejezet leirja a robotrendszer részeinek szerelési alapjait. A fejezetben kdzolt villamos szerelési
utasitasokat be kell tartani.

5.2. A robot munkahelye

A robot munkatere 1300 mm az alapcsukl6tol. Fontos végiggondolni a hengeres térfogatot kozvetlendil
a robot alapja felett és alatt, amikor a robot felszerelési helyét kivalasztja. Az eszkdz hengeres térfogat
kdzelébe valé mozgatasat kerilni kell, mivel ez az illesztések gyors mozgasat okozza még akkor is,
amikor az eszkdz lassan mozog, ami a robot hatastalan miikédését okozza, és megneheziti a
kockazatértékelés lefolytatasat.

Eltls6é Délt

5.3. Talapzat

Robotkar

A robotkart négy 8,8 szilardsagu M8 csavar és az alapallvany négy 8.5 mm régzit6 furatanak
hasznalataval szerelik fel.

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

csavarozva. Az instabil szerelés balesetekhez vezethet.
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A robotkar régzitése

A(z) 6.1 abran lathatd, hol kell furatokat furni és csavarokat behelyezni. Tartozékként vasarolhat egy
pontos alap ellenrészis.

1.

Helyezze a robotot egy massziv, rezgésmentes fellletre, amely képes elviselni az alapcsuklo
telies nyomatékanak legalabb a tizszeresét, illetve a robotkar sulyanak legalabb 6tszordsét.

Ha a robotot linearis tengelyre vagy mozgé platformra szereli, akkor a mozgé szerel6alap
gyorsulasa nagyon alacsony. A nagy gyorsulas a robot biztonsagi leallasat idézheti el6.

Huzza meg a csavarokat 10 Nm nyomatékkal.

A robotkar Ujrapozicionalasahoz hasznalja a meglévé két @8 furatot, pozicionald csap
segitségével.

FIGYELMEZTETES
Kapcsolja ki a robotkart a fel- és leszerelés soran esetleg bekdvetkez6 varatlan inditas

megeldzése céljabol.
A robotkar lekapcsolasa:

1. Arobot kikapcsolasahoz nyomja meg a hordozhaté kezel6egység bekapcsold
gombjat.

2. Huzza ki a haldézati kabelt a halozati aljzatbdl.

3. Vérjon 30 masodpercet, hogy a robot mentestiljén az eltarolt energiatol.

VIGYAZAT
Szerelje a robotot olyan kérnyezetbe, amely az IP besorolashoz illik. A robotot nem

szabad olyan kérnyezetben mikddtetni, amely meghaladja a robot (IP54), a tanité
fuggelék (IP54) és a vezérlédoboz (IP44) IP besorolasat.

UR10e
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Surface on which the robot is fitted

7] 0.05

2x 5 +1

4x D 8.4

oY

I
G170

/

@8 FG8 10008 ¥ 8.5 min.

8 FG8 10006 x 13 ¥ 8.5 min.

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

Eszk6z

A robot eszkdzperemének négy M6-os menetes lyuka van az eszktz robothoz csatlakoztatasahoz. Az
M6-o0s csavarokat 8Nm nyomatékkal kell meghuzni; ezek szilardsagi besorolasa 8.8. Az eszkdz preciz
athelyezéséhez hasznaljon csapot a meglévé J6 furatban. A(z) 6.2 abran lathatoak a szerszam-karima
méretei és a furatok elrendezése. Célszerl sugarasan hornyolt furatot hasznalni a csaphoz, hogy
tulfeszités nélkiil biztositsuk a preciz poziciot. Az eszkdz szereléséhez ne hasznaljon 8mm-nél
hosszabb csavarokat. Nagyon hosszu M6 csavarok nyomhatok az eszkézperem aljahoz, és zarhatjadk a
robot dramkorét.

Felhasznaloi kézikonyv 37 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS 5. Mechanikai felhasznaldi feliilet

FIGYELMEZTETES
1. Gy6zd6djon meg réla, hogy a szerszamot szakszerlien és biztonsagosan

rogzitették csavarozassal.

2. Gondoskodjon rola, hogy a szerszam olyan felépitésti legyen, amely nem
okozhat veszélyes helyzetet egy alkatrész varatlan leesésekor.

3. Haazeszkozt a robotra 8 mm-nél hosszabb M6 csavarokkal szereli fel, azzal
megnyomhatja az eszkdz peremét, és javithatatlan sérllést okozhat rajta, amia
végillesztések cseréjéhez vezet.

Lumberg RKMW 8-354 connector

35,65

@ 6 H7 T 6,20 0,20
6,50
4x P57 8
Mé6-6H T 8
7

6,20

OoéXV

> I

48,75

?31,50 H7

SECTION A-A

? 50 £0,1

?63 h8

?90 0,1

6.2: Az eszkdz kimeneti pereme (ISO 9409-1-50-4-M6) az, ahol az eszkdz a robot csucsara fel an
szerelve. Minden méret mm-ben van megadva.

Vezérlé6doboz

A Vezérlbdoboz falra vagy padlora szerelheté. A vezérlddoboz mindkét oldalan 50mm tavolsagot kell
tartani az elegendd Iégaramlas céljabol.

Tanité fliggelék

A hordozhat6 kezelbegységetfalra vagy a vezérlddobozra lehet akasztani. Ellenérizze, hogy a kabel
nem okoz kikapcsolasi veszélyt.

Vasarolhat kiilén konzolokat a vezérl6doboz és a hordozhato kezelbegység felszereléséhez.
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FIGYELMEZTETES
1. Gy6zd6djon meg arrdl, hogy a vezérlédoboz, a tanito fliggelék és a kabelek ne

érintkezzenek folyadékokkal. A nedves vezérlddoboz halalos sériilést okozhat.

2. Helyezze a hordozhato kezel6egységet (IP54) és a vezérlédobozt (IP44) olyan
kérnyezetbe, amely megfelel az IP besorolasnak.

5.4. Maximalis hasznos teher

A robotkar maximalisan megengedett hasznos terhelése fligg a sulypont eltolodastdl, 1asd: 5. abra.

A sulypont eltolas meghatarozas szerint a szerszamtokmany kézéppontja és a csatlakoztatott hasznos
teher sulypontja kozti tavolsag.

Amikor példaul a hasznos teher tdmegét szamitja ki egy felvétel és lerakas alkalmazasban, vegye
figyelembe mind a megfogdt, mind a megfogo altal kezelt targyat.

Az alabbiakban bemutatott moédon igazolhatja a robot hasznos terhelhetéségét a robotkaron talalhaté
cimke ellenérzésével.

ASSEMBLED IN DENMARK

R
UNIVERSAL ROBOTS

Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark

MODEL UR10e \ m

SERIAL NUMBER 20215212345 S o™

PRODUCTION DATE 11 Mar 2021 7= H I A w
18.AB2EQ 01602 RAURK-UR10e :

WEIGHT 335ka/739Ibs
ENCLOSURE TYPE P54
MAX. PAYLOAD 12,5kg /27,5 Ibs

MAX: REACH 1300 mm /51,2 inches ’ K
ROBOT TYPE Indusiril &) RoHS
FUNCTIONAL SAFETY PLd (ISO 13849-1) _—
EMERGENCY MOVEMI -

O

ENT
RCE JOINT ROTATION
BY PULLING OR PUSHING THE ROBOT ARM 70141 100400,

ESZREVETEL

» Arobot gyorsulasi képessége csokkenhet, ha a hasznos teher sulypontja tullépi
az 1300 mm-es munkateret 10 kg feletti hasznos teherrel.

» Arobot gyorsulasi képessége csokkenhet, ha a konyokizilettél 10 kg-ot
meghalado hasznos terhet kell vizszintesen kinyujtani.

» Arobot képes elviselni egy hosszu sulypont-eltolédast, ha a hasznos terhet a
szerszamtokmany ala helyezik, amint ez gyakran el6fordul raklapos
alkalmazasoknal.
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Payload [kg]
B UR10e
[ UR10e 12.5kg

260 460 660 960
Gravitacios eltolas kézéppontja [mm]

6.3: A maximalisan megengedett hasznos teher és a sulyponteltolas kézti viszony.
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6. Elektromos felhasznaloi felulet

6.1. El6sz0

Ebben a fejezetben a robotkar és a vezérlédoboz elektromos interfész-csoportjait ismertetjik. Az 1/0
legtobb tipusara mutatunk be példakat. Az 1/0 fogalom olyan digitalis és analog vezérl6jelekre egyarant
vonatkozik, amelyek az alabb felsorolt elektromos interfész csoportok felél vagy felé mennek.

+ Halozati csatlakozo

Robotcsatlakozas
Vezérlo 1/0

» Eszkozilo

» Ethernet

6.1.1. Vezérl6doboz-konzol

Az /O interfész-csoportok aljan talalhaté egy konzol csatlakozdkkal, amelyek tovabbi jelek bekotését
teszik lehetdve (alabb dbrazolva). A vezérlédoboz alapja rendelkezik egy fedeles nyilassal az egyszer
csatlakozashoz (lasd 6.2. Ethernet below).

A Mini Displayport csatlakoz6 tamogatja a Displayport monitorokat, €s aktiv Mini Display - DVI vagy
HDMI atalakitora van sziiksége DVI/HDMI csatlakozoval ellatott monitorok szamara. A passziv
atalakitok nem m(ikédnek a DVI/HDMI portokkal.

A biztositék legyen UL jel6léssel ellatott Mini Blade tipusu, maximalis aramerdéssége 10A és minimalis
fesziltsége 32V

6.2. Ethernet

Az Ethernet fellilet az alabbiakhoz hasznalhato:
+ MODBUS, EtherNet/IP és PROFINET (lasd itt: Il. rész PolyScope kézikonyv 111).

« Tavoli hozzaférés és vezérlés
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Az Ethernet kabel csatlakoztatasahoz a lyukon keresztiiltolva a vezérlédoboz alapjanal és bedugva a
konzol aljan talalhaté Ethernet portba.

Cserélje ki a vezérlddoboz alapjan talalhaté kupakot megfelel6 kabelbemenettel, hogy csatlakoztassa a
kabelt az Ethernet porthoz.

Az elektromos specifikacidk az alabbi tablazatban lathatdk.

Kommunikacio sebessége 10 - 1000 Mb/s

6.3. Elektromos figyelmeztetések és ovintézkedések

Tartsa be az alabbi figyelmeztetéseket az 6sszes fent emlitett kezelGi fellilet csoport esetén, tovabba
amikor a robotalkalmazast megtervezték és telepitették.

Minden feszliltség és aramerdésség DC (egyenaram), hacsak masképp nem hatarozzak meg.
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FIGYELMEZTETES
1. Soha ne csatlakoztasson biztonsagi jeleket olyan PLC-hez, amely nem

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

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

3. Avezérlédobozban talalhato néhany 1/O érintkezd beallithatd normal vagy
biztonsagi I/0 jelként is. Olvassa el és eértelmezze a teljes 6.4. Vezérl6 I/0O on the
next page fejezetet.

FIGYELMEZTETES
1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy az 6sszes, nem vizallénak besorolt berendezés

szaraz maradjon. Ha viz tud bejutni a termékbe, zarjon ki és cimkézzen fel
minden aramot, majd forduljon segitségért a helyi Universal Robots
szervizeshez.

2. Kizarolag a robottal szallitott, eredeti kabeleket hasznaljon. Ne hasznalja a
robotot olyan alkalmazasokhoz, ahol a kabeleket hajlitani kell.

3. A negativ csatlakozasokra Groundként (GND) hivatkoznak, és azok a robot
burkolatédhoz és a vezérlédobozhoz csatlakoznak. Minden emlitett GND
csatlakozas kizarolag halozati és jelzési célra valé. PE-hez (védé féldelés)
hasznalja a fold szimbdélummal jelzett M6-0s méretii csavarcsatlakozasokat a
vezérlbdobozon bellil. A féldel6 vezetének legalabb a legmagasabb
aramerdsség arambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszerben.

4. Ovatosan jarjon el a robot I/O interfész-kabeleinek beszerelésekor. Az als6
fémlemez az interfész-kabelek és csatlakozok szamara szolgal. A lyukak
kifurasa el6tt vegye ki a lemezt. Gy6z6djon meg arrol, hogy az 6sszes forgacsot
eltavolitotta, miel6tt ujratelepiti a lemezt. Ne feledje a helyes
témszelenceméretet hasznalni.

Felhasznaloi kézikonyv 43 UR10e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS 6. Elektromos felhasznalodi feliilet

i E VIGYAZAT

1. Arobot elektromagneses kompatibilitas (EMC) bevizsgalasat a vonatkozo
nemzetkozi IEC szabvanyok szerint végezték el. A megadott IEC
szabvanyokban meghatarozott szinteknél magasabb szint(i zavar¢ jelek a robot
nem vart viselkedését okozhatjak. A nagyon magas jelszintek vagy a tulzott
expozici6 a robot maradandé karosodasat okozhatja. Ugy talaltak, hogy EMC
problémak altalaban el6fordulnak a hegesztési folyamatokban és arra a
naploban altalaban hibaltizenetek figyelmeztetnek. A Universal Robots nem
tarthato felelésnek az EMC problémak altal okozott karokért.

2. Avezérlédoboztdl a gépekhez vagy gyari berendezésekhez vezet6 I/O kabelek
nem lehetnek hosszabbak 30 m-nél, hacsak kiegészitd vizsgalatokat nem
végeznek velik.

6.4.Vezeérlo 1/0O

Az I/O érintkezOket a vezérlddoboz belsejében sokféle berendezéshez hasznélhatja, beleértve a
pneumatikus reléket, a PLC-ket és a vészleallitd gombokat.

Az alabbi abra bemutatja az elekiromos felhasznaldi felllet csoportok elrendezését a vezérlédobozon
beldl.

Safety Remote Power Configurable Inputs Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
2 [2av 12v|H PWR' 24V|H||124viH ov |H| ov|H||24v|H||24v/H| oV (H|| oV |H g AG |
;; EIO GND| | |[GND W [Clo M |[Cl4|H| |COO/H|/co4/H| |DIO|H||DI4|H| [DOO|H|DO4H E Alo |l
5|24V oN [m| [24v|\) [24v|m|[24v]m]| [ov [m]|[ ov [m] [24v[m][24v[m]| [ov [m]|[ ov|m f_f AG |H
.% Ell OFF|H| | OV Cl1|{M||CI5|H| |CO1{M||CO5(H| [DI1|(M|(DI5|M| [DO1|{M||DO5(M <A | |
s 24V 24VIH||124viA oV (M|l oV (M| [24V(H|{24V/H| (OV (M| OV £(AG (W
g SI10 =Clalal>]> Cl2|H|[Ci6|H| [CO2|H||CO6/H| DI2|H|DI6|H| DO2|H||DO6|H §A00 u
%24V ola a|a|d|2]||2av(m||24v|m ov (M| ov|H||24v|H||24V/H| OV (H|| oV |H g|AG |
= |sn || NN NN | C3HC7 H|H |CO3M|cOo7/H| D3 M D7|H|H DO3MNDO7H E AOl|H

Hasznalhatja az alabbi abran lathaté vizszintes digitalis bemeneti sorkapcsot (DI18-DI11); az ilyen fajta
bemenetek esetét, a kvadratura-kodolo szallitdszalag kdvetést itt talalja meg: 6.4.1. Szokasos
specifikaciok az dsszes digitalis 1/0-hoz on the facing page.

2>
ald|o

H[DI11
D
M| DI9

Az alabb felsorolt szinsémak jelentését meg kell ismerni és meg kell 6rizni.

Sarga piros szbveggel Klén biztonsagi jelzések
Sarga fekete széveggel Biztonsaghoz konfiguralhaté
Sziirke fekete szbveggel Altalanos célu digitalis I/O
Z6ld fekete szoveggel Altalanos célt analog 1/0

A grafikus felhasznaldi fellleten a konfiguralhaté I/O érintkezéket beallithatja mint biztonsaggal
kapcsolatos I/0O vagy altalanos rendeltetés( /0 elemeket (lasd itt: |l. rész PolyScope
kézikbnyv 111).
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6.4.1. Szokasos specifikaciok az dsszes digitalis 1/0-hoz

Ez a pont meghatarozza a vezérlédoboz alabbi 24 V-os digitalis I/O-ja elektromos specifikacioit.
* Biztonsagil/O.
+ Konfiguralhato 1/0.
« Altalanos rendeltetési I/0.
Telepitse a robotot az elektromos specifikacidk szerint, amelyek mindharom bemenet esetében
ugyanazok.

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

Power

PWR

IGND

[24v
oV

Ha tobb aram sziikséges, akkor csatlakoztasson kiilsé aramellatast az alabbiak szerint.

Power

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

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok a belsé és kiilsé aramellatasra vonatkozéan egyarant.

Belsé 24 V-os aramellatas

[PWR - GND] Feszlltség 23 24 25 \Y,
[PWR - GND] Aktualis 0 - 2" A
Klilsé 24 V-os bemeneti kbvetelmények

[24V - 0V] Feszlltség 20 24 29 \Y,
[24V - 0V] Aktualis 0 - 6 A

*3,5A 500 ms vagy 33% lzemi ciklus esetében.
A digitalis /0 az IEC 61131-2 szabvany szerint késziilt. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Digitalis kimenetek
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[COx / DOx] Aramerdsség* 0 - 1 A

[COx / DOx] Feszliltségesés 0 - 0.5 V

[COx / DOx] Szivargd aram 0 - 0.1 mA
[COx / DOx] Funkci6 - PNP - Tipus
[COx / DOx] IEC 61131-2 - 1A - Tipus
Digitalis bemenetek

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

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

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

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

*Legfeljebb 1 H ellenallé terhelés vagy induktiv terhelés.

MEGJEGYZES

A konfiguralhato kifejezés az olyan I/0 kapcsok jeldlésére szolgal, amelyeket
biztonsaggal kapcsolatos vagy normal I/O kapocsként lehet beallitani. Ezek a fekete
feliratos sarga szinl kapcsok.

6.4.2. Biztonsagi I/O

Ebben a szakaszban ismertetjlik a dedikalt biztonsagi bemeneteket (sarga sorkapcsok voros felirattal)
€s a biztonsagi I/0 kapocskeént beallitott konfiguralhatd 1/0 kapcsokat (sarga sorkapocs fekete
felirattal). Minden digitalis I/O tekintetében kévesse az altalanos specifikaciot, lasd szakasz.

A biztonsagi eszkdzdket és berendezéseket az 2. Biztonsag 9 fejezetben kézolt biztonsagi
utasitasoknak és a kockazatértékelésnek megfelel6en kell telepiteni.

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

Két allando biztonsagibemenet-tipus van:

''''''

+ Biztonsagi leallité védelmi eszk6z6kh6z

A funkcionalis kilonbség alabb lathato.

A robot ledllitja a mozgast Igen Igen

Program végrehajtasa Sziinetek Sziinetek
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Meghaijté erd Ki Be
Visszadllitas Kézi Automatikus vagy kézi

A hasznalat gyakorisaga Nem gyakori Minden ciklus - nem gyakori
Ujratelepitést igényel Csak fék kiengedése Nem

Leallitasi kategoria (IEC 60204-1) 1 2
Teljesitményszint

feltigyeleti funkcié (ISO 13849-1) PLd PLd

Hasznalja a konfiguralhat6 1/O-t tovabbi biztonsagi I/0 funkci6 telepitésére, pl.: vészleallitd kimenet. A
konfiguralhato I/O kapocs-készleteket a GUI fellleten kell beallitani a biztonsagi funkciokhoz, lasd |1.
rész PolyScope kézikbnyv 111.

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

biztonsagi PLC a megfelel6 biztonsagi szinttel. Ha nem tartja be ezt a
figyelmeztetést, akkor sulyos sérilés vagy halal kdvetkezhet be, mivel a
biztonsagi funkcidkat kiiktathatja. Fontos a biztonsagi felhasznaloi fellileti
jelzéseket kulon tartani a normal I/0 fellleti jelzésektol.

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

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

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

OSSD jelek

Az 6sszes konfiguralt és ideiglenes biztonsagi bemenetet szlirik, hogy lehetévé tegyék az OSSD
biztonsagi berendezés hasznalatat 3 ms alatti impulzushosszakkal. A biztonsagi bemenetbél minden
milliszekundumban mintat vesznek, és a bemenet allapotat meghatarozzak a leggyakrabban latott
bemeneti jel szerint az utols6 7 milliszekundum alatt. A biztonsagi kimeneteken jelentkez6 OSSD
impulzusokat a |l. rész PolyScope kézikonyv 111 szakaszban részletezziik.

Alapértelmezett biztonsagi konfiguracié

A robotot alapértelmezett konfiguracidval szallitjak,ami lehetévé teszi a miikddtetést minden tovabbi
biztonsagi berendezés nélkiil, lasd az alabbi abrat.
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Safety
24V
EIO
24V
El1
24V
SIo
24V
S

Emergency Stop

Safeguard Stop

Vészleallito gombok csatlakoztatasa

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

Safety Safety

= H ,,,,,,,, =y [

EI0 [N
24V 24V
Y EHE
24v || N } 24V
slo Slo

24V 24V
Si1 Si1

Emergency Stop
Emergency Stop

Safeguard Stop
Safeguard Stop

A vészleallité megosztasa mas gépekkel

Bedllithat egy megosztott vészledllitd funkcidt a robot és mas gépek kdzétt, ha az alabbi I/O funkciokat a
GUI-n keresztiil konfiguralja. A Robot vészleallito bemenete nem hasznalhaté megosztasi célokra. Ha
két UR robotnal vagy méas gépeknél tobbet kell csatlakoztatni, biztonsagi PLC sziikséges a vészledllitd
jelek kontrollalasahoz.

+ Konfiguralhato bemenet-par: Kuls6 vészleallitas.

» Konfiguralhaté kimenet-par: Rendszer vészleallito.

Az alabbi abran lathatd, hogyan osztja meg két UR robot a vészleallitd funkcioit. Ebben a példaban a
hasznalt konfiguralt I/0O-k a C10-Cl1 ésa CO0-CO1.

[/

Configurable puty Configurable Outputs Configurable Inputs onﬁurable Outputs

24vI}€ m |ovm[ovm : 24v [M|[24v (M| [ & \m|{ov |m
cio [H||£4 || [coo|m||cos|m A : B cio [||{ci4 [H| [cop|M|[co4|m
24v [Wf|24v M| [ ov ov [m : 24V /M |[24v [m| [ov\m]|{ov |
cii [d|[ci5 [m| [co1|m\cos|m cii//m||cis M| [co1[M||cos|m
24v M |[24v (M| | ov ov |l 2407 |/ |(24v (M| [ov [H||ov M
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Biztonsagi leallité automatikus visszaallassal

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

Safety
24V
EIO
24V
El1

)y
. IR

24v | HN_ )—'
si

Ez a konfiguracié csak ott javasolt, ahol a kezelé nem tud atmenni az ajtén és bezarni maga mogott. A
konfiguralhato I/O hasznalatos egy visszaallitd gomb beallitasahoz az ajtdn kivil hogy Ujraaktivalhassa
a robot mozgasat.

Emergency Stop

O Ra00c

Safeguard Stop

Egy masik példa, ahol az automatikus visszaallitas megfeleld lehet, amikor biztonsagi matracot vagy
biztonsaggal kapcsolatos lIézerszkennert hasznal (lasd alabb).

y 4
Safety /
24V l2av (W] [ov W] \
EI0
24V
enmf/ X\ |1\

24v [

ov [m

Emergency Stop

24V

R000C

£ [sio | M \ N F
g [av W]/ N
3|sn |

FIGYELMEZTETES
1. Arobot automatikusan visszatér a mozgashoz, amikor a jelzés Ujra létrejon. Ne

hasznalja ezt a konfiguraciot, ha a jelzés a biztonsagi keruleten belllrél hozhatd
létre Ujra.

Biztonsagi leallitas visszaallitas gombbal

Ha a biztonsagi felhasznalé fellilet hasznalatos konnyd fliggony illesztéséhez, akkor a biztonsagi
kerlleten kivuli visszaallitas szikséges. A visszaallitas gombnak kétcsatornas tipusunak kell lennie.
Ebben a példaban a visszaallitasra konfiguralt I/O CIO-CI1 (lasd alabb).
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Haromhelyzeti(i engedélyezé eszkoz

Az alabbi abra megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy haromhelyzetl engedélyezé eszkozt. A
haromhelyzet(i engedélyezd eszkdzre vonatkozdan tovabbi tajékoztatast talal a 21. Mikodési mod
kivalasztasa 131 szakaszban.

MEGJEGYZES
A Universal Robots biztonsagi rendszere nem tdmogat sok haromhelyzeti
engedélyezd eszkozt.

@
24V
CIOj
24V
Cl1
24V
CI2
24V
CI3

HNEEEEN
F

QOO0
o

MEGJEGYZES

A haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdz két bemeneti csatornajanak 1 masodperces
eltéréstlrése van.

Mikddési méd kapesoldja

Az alabbi abra egy mikddési mod kapcsol6ot mutat. A miikodési médokkal kapcsolatos tovabbi
informaciét itt talal: 21.1. Mdkodési modok 131.

Confpursbiflinpus) Operational mode Switch
24v][m][2av :

[ ci ;

24V] 24v — —

Cl1
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ClI2|
24V
CI3
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UNIVERSAL ROBOTS

6.4.3. Altalanos célu digitalis /0

Ebben a szakaszban az altalanos rendeltetési 24 V-os I/O (szlirke) és konfiguralhato I/O (sarga,
fekete felirattal) kapcsokat ismertetjik, ha ezeket nem biztonsagi I/O kapcsokként allitottak be. Az
6.4.1. Szokasos specifikaciok az 6sszes digitalis 1/0-hoz 45 szakaszban szerepl6 altalanos el6éirasokat

be kell tartani.

Az altalanos célu I/O hasznalhaté a berendezés meghajtasara, ahogyan a pneumatikus relék hajtasara
kdzvetlenil vagy mas PLC rendszerekkel valo kommunikaciohoz. Minden digitalis kimenet
automatikusan letilthatd, amikor a program végrehajtasa leall, lasd mégiitt: I1. rész PolyScope
kezikonyv 111. Ebben a médban a kimenet mindig alacsony, amikor a program nem fut. Példak
talalhatok az alabbi alpontokban. Ezekben a példakban szokasos digitalis kimeneteket hasznalnak, de
barmilyen konfiguralhato kimenetet is hasznalhattak volna, ha ezeket nem biztonsagi funkcio

teljesitésére allitottak be.

Digitalis kimenettel kontrollalt teher

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrolldljak a terhet digitalis kimenetrél.

Digital Outputs 4

ov

ov

DOO|

DO4

oV

oV

DOl

DO5

AN

LOAD

T

oV

oV

DO2|

DO6|

oV

oV

DO3}|

DO7|

6.4.4. Digitalis bemenet gombtdl

Ez a példa megmutatja, hogyan csatlakoztasson egy egyszerli gombot digitalis bemenetekhez.

6.4.5. Kommunikacio mas gépekkel vagy PLC-kkel

Digital Inputs

24V

24V

DIO

DI4

24V

24V

DIl

DI5

24V

24V

DI2

DI6

S

24V

24V

HEEERE NN

DI3

DI7

]

A digitalis I/0 kimenet hasznalhaté mas berendezésekkel valéo kommunikacidhoz, ha egy szokasos

GND (0 V) jott létre, és ha a gép PNP technoldgiat hasznal, l1asd alabb.
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6.4.6. Altalanos célu analog I/O
Az analog I/0 felhasznaléi fellilet a zold terminal. Fesziiltség (0-10 V) vagy aramerdsség (4-20 mA)
beallitasara vagy mérésére hasznalatos mas berendezésrdl vagy berendezésre.
A legnagyobb pontossag eléréséhez az alabbiak javasoltak.
» Hasznalja az I/0-hoz legkdzelebbi AG kapcsot. A parhoz kozés modusu sz(ird tartozik.

* Hasznalja ugyanazt a GND-t (0 V) a berendezéshez és a vezérlédobozhoz. Az analég I/0 nincs
galvanikusan szigetelve a vezérlédoboztdl.

» Hasznaljon arnyékolt kabelt vagy sodrott parokat. Késse az arnyékolast a GND érintkezdre a
Power (Aramellatas) érintkezé mellett.

» Az aram modban miikddé berendezés hasznalata Az aramjelek kevésbé érzékenyek az
interferenciakra.

A GUI feluleten kivalaszthatja a bemeneti médokat (lasd itt: |1. rész PolyScope kézikonyv 111). Az
elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Analog bemenet aram lizemmddban

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

Analog bemenet feszliltseg moédban

[AIx - AG] Fesziiltség 0 - 10 \%
[AIx - AG] Ellenallas - 10 - kOhm
[AIx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analog kimenet aram mddban

[AOx - AG] Aktualis 4 - 20 mA
[AOx - AG] Feszlltség 0 - 24 \Y,
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analog kimenet feszliltség modban

[A0x - AG] Fesziiltség 0 - 10 \%
[AOx - AG] Aktualis -20 - 20 mA
[A0x - AG] Ellenallas - 1 - ohm
[AOx - AG] Felbontas - 12 - bit

Analég kimenet hasznalata

Ez a példa bemutatja, hogyan kontrollaljon szalagot vagy szijat analog sebességkontrollalé bemenettel.
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Analég bemenet hasznalata

Ez a példa bemutatja egy analdg szenzor csatlakoztatasat.
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6.4.7. Tavoli KI/BE vezérles

Hasznalja a BE/KI tavvezérlést a vezérlédoboz be- és kikapcsolasahoz a hordozhato kezelb6egység
hasznalata nélkdil. Altalaban akkor hasznalatos:

* Amikor a hordozhaté kezel6egység nem elérhetd.
* Amikor a PLC rendszernek teljes kontrollra van sziiksége.

» Amikor tébb robotot kell egy idében be- vagy kikapcsolni.

A KI/BE tavvezérlés biztositja a 12 V-os segédfesziiltséget, amely aktiv marad a vezérlédoboz
kikapcsolasa utan. A BE bemenet csak rovid id6tartamu aktivalasra szolgal, és ugyanugy mikodik,
minta POWER gomb. A Kl bemenet lenyomva tarthatd, ha sziikséges. Hasznaljon egy szoftver-
tulajdonsagot programok automatikus betéltéséhez és inditasahoz (lasd itt: Il. rész PolyScope
kézikdnyv 111).

Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

[12V - GND] Feszlltség 10 12 13 \%
[12V - GND] Aktualis - - 100 mA
[ON / OFF] Inaktiv feszliltség 0 - 0.5 Vv
[ON / OFF] Aktiv feszlltség 5 - 12 Vv
[ON / OFF] Bemeneti dram - 1 - mA
[ON] Aktivacios id6 200 - 600 ms

Tavoli ON (BE) gomb

Ez a példa egy tavoli BE gomb csatlakoztatasat szemilélteti.
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Remote J/* m’l

12v|H T
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OFF k P

Tavoli OFF (KI) gomb

Ez a példa egy tavoli KI gomb csatlakoztatasat szemlélteti.

Remote‘, m.l

12v(d |

GND|H EEE EEET T ]
ON|H

OFF P

VIGYAZAT

Ne nyomja meg és tartsa lenyomva az BE gombot vagy a POWER gombot, mert
mentés nélkul kikapcsolja a vezérlddobozt. A KI bemenetet kell hasznalni a tavvezérelt
kikapcsolashoz, mivel ez a jel megengedi, hogy a vezérlédoboz elmentse a megnyitott

fajlokat és helyesen alljon le.

6.5. Haldzati csatlakozo

A vezérlbdoboz haldzati kabelét szabvanyos IEC dugasszal szerelték fel. Csatlakoztasson egy
orszagspecifikus haldzati dugaljat vagy kabelt az IEC dugaljhoz.

A robot dram ala helyezéséhez a Vezérlddoboznak csatlakoznia kell a hal6zathoz a standard IEC C20-
as dugaljon keresztiil, a vezérlédoboz aljan megfelelé IEC C19-es kabellel (lasd az alabbi abrat).

A halézatnak az alabbiakkal kell rendelkeznie:

UR10e
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» Csatlakozas a talajhoz

* FO6 biztositék

» Maradékaram-készulék

Javasolt egy f6kapcsolo telepités az 6sszes berendezés kikapcsolasahoz a robotalkalmazasban,
egyszerl( kizarashoz és cimkézéshez a mikodésbél. Az elektromos specifikaciok az alabbi tablazatban

lathatok.
Bemeneti feszliltség 100 - 240 Vv.a.
Kils6 haldzati biztositék (100-200 V-nal) 15 - 16 A
Kilsé halézati biztositék (200-265V-nal) 8 - 16 A
Bemeneti frekvencia 47 - 440 Hz
Készenléti teljesitmény - - <15 w
Névleges mikddési teljesitmény 90 250 500 w
FIGYELMEZTETES
1. Gy6z8djon meg arrdl, hogy a robot megfeleléen foldelt (elektromos csatlakozas

a foldh6z). Hasznalja a féldelés szimbolummal ellatott ne hasznalt csavarokat a
vezérlédobozban, hogy a rendszerben az sszes berendezés szokasos
foldelését Iétrehozza. A féldeld vezetdnek legalabb a legmagasabb
aramerdsség arambesorolasaval kell rendelkeznie a rendszerben.

Biztositsa, hogy a Vezérlédobozba bemend aram védet legyen maradékaram-
késziilékkel (RCD) és megfelelé biztositékkal.

Zarjon ki és cimkézzen fel minden aramot a teljes robot telepitéséhez a miikodés
kdézben. Mas berendezések nem szallithatnak fesztiltséget a robot 1/0-hoz,
amikor a rendszer kizart.

Gy6z6djon meg arrol, hogy az 6sszes kabel megfeleléen csatlakozik, miel6tt a
vezérlédobozt aram ala helyezi. Mindig hasznaljon eredeti hal6zati kabelt.

6.6. Robot csatlakozas: Robot kabel

Ez az alszakasz egy rogzitett 6 méteres robotkabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja le. Az
alapkarima kabelcsatlakozéval konfiguralt robotkar csatlakoztatasat lasd itt: 6.7. Robot csatlakozas:
Alapkarima kabel on the next page.

6.6.1. Robotkabel csatlakoz6

Hozza létre a robot-kapcsolatot ugy, hogy a robotkart a vezérlédobozhoz csatlakoztatja a robotkabel
segitségével.
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Dugja be és régzitse a robot felél jov6 kabelt a vezérlédoboz aljan talalhaté aljzatban (lasd az alabbi
abréat). Csavarja meg kétszer a csatlakozét, hogy biztositsa a megfelel6 zarast, miel6tt bekapcsolja a
robotkart.

Forditsa jobbra a csatlakozot, hogy kdnnyebb legyen rdgziteni azt a kabel bedugasa utan.

VIGYAZAT
A robot szakszer(tlen bekotése a robotkar energiaellatasanak megsziinését
eredményezheti.

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

» Ne hosszabbitsa meg és ne médositsa az eredeti kabelt.

6.7. Robot csatlakozas: Alapkarima kabel

Ez az alszakasz egy rogzitett alapkarima-kabelre konfiguralt robotkar csatlakoztatasat irja le. A fix 6 m
hosszu robotkabellel konfiguralt robotkar csatlakoztatasat lasd itt: 6.6. Robot csatlakozas: Robot
kabel on the previous page.

6.7.1. Alapkarima kabelcsatlakoz6

Hozza létre a robot-kapcsolatot gy, hogy a robotkart a vezérlédobozhoz csatlakoztatja a robotkabel
segitségével. A robotkabel az alapkarima kabelcsatlakozoéjat és a vezérlédoboz csatlakozojat koti
Ossze.

Az Gsszes csatlakozot rogzitheti, amint robot kapcsolat Iétrejott.
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VIGYAZAT

A robot bekétésének hossza a robotkar és a Vezérlédoboz kdzoétt legfeljebb 12 m
lehet. A robot szakszer(tlen bekdtése a robotkar energiaellatasanak megsziinését
eredményezheti.

* Ne hosszabbitsa meg a 6 m-es robotkabelt.

ESZREVETEL
Az alapkarima kabel kbzvetlen bekotése barmely vezerlddobozba karosithatja a
berendezést vagy egyéb anyagi karokat okozhat.

* Ne csatlakoztassa kdzvetlenil a vezérlbdobozhoz az alapkarima-kabelt.

6.8. Eszkoz i/o

A #3. csukldn, a szerszam-karima mellett talalhato egy nyolct(is csatlakozo, amely tapellatast és
vezérlbjelet biztosit a robothoz csatlakoztathaté kilénféle megfogok és érzékelék szamara. A Lumberg
RKMV 8-354 megfeleld ipari kabel. A kdbelen bellil mind a nyolc drétnak kildnb6z6 a szine, mely
kilénb6z8 funkciot képvisel.

Ez a csatlakozo biztositja az aram és vezérl6 jeleket egy specifikus roboteszk6zén hasznalt fogdknak
és az érzékel6knek. Az alabb felsorolt ipari kabelek alkalmasak:

* Lumberg RKMV 8-354.

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

A kabelen beliil a nyolc drétnak kiilénb6z6 a szine, mely kiilénbdzd funkciot jeldl. Lasd az alabbi
tablazatot:

Piros GND Fold
Sziirke ARAM 0V/12V/24V
Kék TOO/PWR 0 vagy 0 V/12 V/24V digitalis kimenetek
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Rézsaszin(i TO1/GND 1. digitalis kimenetek vagy Foldelés
Sarga TIO 0. digitalis bemenet
Zold T 1. digitalis bemenet
Fehér Al2/RS485+ Analog 2-ban vagy RS485+
Barna AlI3/RS485- Analég 3-ban vagy RS485-

Valassza ki a Szerszam I/O elemet a Telepités fuldn (lasd |1. rész PolyScope kézikonyv 111 rész) a
belsd aramellatas beallitasahoz 0 V, 12V vagy 24 V fesziltségre. Az elektromos specifikacidk alabb
lathatok.

Az elektromos fesziiltség 24 V-os médban 23.5 24 24.8 \%
Tapfesziiltség 12 V médban 11.5 12 12.5 \Y,
Elektromos dramerdsség (egy tis)* - 1000 2000** mA
Elektromos aramer&sség (két tiis)* - 2000 2000 mA
Elektromos kapacitiv terhelés - - 8000*** uF

*Nyomatékosan ajanlatos védédidda alkalmazasa induktiv terheléseknél

**Csucs max. 1 masodpercig, Uzemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerésség 10 masodperc alatt
nem haladhatja meg a tipikus aramersséget.

*** Amikor az eszk6z dramellatasa engedélyezett, elkezdddik egy 400 ms-os intelligens inditasi idd,
amely lehet6vé teszi 8000 uF kapacitiv terhelés csatlakozasat az eszkéz tapegységéhez az inditaskor.
MUikodési kdzbeni csatlakozaskor a kapacitiv terhelés nem engedélyezett.

MEGJEGYZES
A szerszam-karima fodre (GND) van kétve (ugyanaz, mint a piros vezeték).

6.8.1. Eszkdz tapegysége

6.8.2. Tapegység

Valassza ki a Szerszam I/O elemet a Telepités fllon (lasd 1. rész PolyScope kézikonyv 111 rész) a
belsd aramellatas beallitasahoz 0 V, 12V vagy 24 V fesziiltségre.

POWER

™

GND (RED) el
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6.8.3. Dualis tliske tapegysége
Kettds érintkezd taplalas modban a kimeneti aramerdsség névelhetd az itt felsoroltak szerint: 6.8.
Eszkozi/o 57 masodik tablazat.
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
A bal als6 sarokban koppintson a Altalénos elemre.

Koppintson aSzerszam |O elemre, és valassza a Kettés érintkezd aramellatas lehetéséget.

w0 DN

Csatlakoztassa a Halozati vezetékeket (szlirke) a TO0-hoz (kék), a Foldelést (piros) pedig a
TO1-hez (rézsaszind).

POWER (GRAY)

TOO/PWR (BLUE

TO1/GND (PINK)  JeT
GND (RED)

MEGJEGYZES

Amint a robot vészleallitast végez, a fesziiltség beall 0 V-ra mindkét aramtiiske
esetében (az aram leall).

6.8.4. Az eszkdz digitalis kimenetei

A digitalis kimenetek harom kilénbdz6 modot tdmogatnak:

Csokkenes (NPN) Alacsony Megnyitas
Foras (PNP) Magas Megnyitas
Nyomas/Huzas Magas Alacsony

Vélassza a Szerszam I/O elemet a Telepités fulon (Iasd: II. rész PolyScope kézikonyv 111 rész) az
egyes érintkez6k kimeneti modjanak beallitasahoz. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Feszliltség nyitaskor -0.5 - 26 \%
Fesziltség 1 A sullyedéskor - 0.08 0.09 \Y,
Aramerésség megszerzéskor/siillyedéskor 0 1000 1000 mA
Aramerésség GND-n keresztiil 0 1000  3000* mA

*Csucs max. 1 masodpercig, izemi ciklus max.: 10%. Az atlagos aramerdsség 10 masodperc alatt
nem haladhatja meg a tipikus aramerdsséget.
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MEGJEGYZES
Amint a robot vészleallitast végez, a digitalis kimenetek (DOO0 és DO1) inaktivalodnak
(magas Z2).

VIGYAZAT
A digitalis kimenetek az eszk6zben nem aramerdsség-korlatoltak. A meghatarozott
adatok fellilirasa maradando kart okozhat.

Az eszkoz digitalis kimeneteinek hasznalata

Ez a példa bemutatja, hogy kapcsoljon be egy terhelést, amikor bels6 12 V-os vagy 24 V-os
aramellatast alkalmaz. A kimeneti fesziiltséget az I/O lapon meg kell hatarozni. A HALOZATI
csatlakozas és a pajzs/foldelés kdzott feszlltség van, még akkor is, amikor a terhelés ki van kapcsolva.

POWER

Javasolt védo diodat hasznalni az induktiv terhelésekhez, az alabbiakban lathatok szerint.

POWER
}g
TOO P

6.8.5. Az eszkoz digitalis bemenetei

A digitalis bemenetek kialakitasa PNP, gyenge lehuzo ellenallasokkal. Ez azt jelenti, hogy a lebegd
bemenet mindig alacsony értékii. Az elektromos specifikaciok alabb lathatok.

Bemeneti feszliltség -0.5 - 26 V
Logikus alacsony fesziiltség - - 2.0 \%
Logikus magas fesziiltség 5.5 - - Vv
Bemeneti ellenallas - 47k - Q

Az eszkoz digitalis bemeneteinek hasznalata

Ez a példa bemutatja egy egyszerl gomb csatlakozatasat.
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POWER

6.8.6. Eszk0z analég bemenete

A szerszam analog bemenetei nem differencial bemenetek, és az I/0O flilon akar feszliltségre (0-10 V),
akar aramer6sségre (4-20 mA) allithatok (lasd itt: I. rész PolyScope kézikonyv 111). Az elektromos
specifikaciok alabb lathatok.

Bemeneti feszliltség fesziiltség moédban -0.5 - 26 V
Bemeneti ellenallas 0V és 10 V kdzotti tartomanynal - 10.7 - kQ
Felbontas - 12 - bit
Bemeneti fesziltség aramerdsség modban -0.5 - 5.0 \
Bemeneti aramerésség aramerésség moédban -2.5 - 25 mA
Bemeneti ellenallas 4 mA és 20 mA kozoétti tartomanynal - 182 188 Q
Felbontas - 12 - bit

Az analdg bemenetek hasznalatara két példa a kévetkez6 alpontban talalhaté.

VIGYAZAT
1. Az analég bemenetek most védettek a tulfesziiltség ellen aramerésség modban.
Ha az elektromos specifikaciokban szerepl6 hatarértéket meghaladja, azzal a
bemenet tartésan karosodhat.

Az eszkdz analég bemeneteinek hasznalata, nem differencialis

Ez a példa bemutat egy analdg szenzorcsatlakozast nem differencidlis kimenettel. Az érzékel6
kimenete lehet aramerésség vagy feszliiltség, az analég bemenete bemeneti mddja pedig ugyanarra
van beallitva az I/O lapon.

Megjegyzés: Ellenérizheti, hogy egy fesziiltségkimenettel ellatott érzékel6 képes-e meghajtani a
szerszam bels6 ellenéllasat, vagy esetleg a mérés érvénytelen.

POWER
Bl
Al2 | «
=] <
<
GND =
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Az eszkdz anal6g bemeneteinek hasznalata, differencialis

Ez a példa bemutat egy analég szenzorcsatlakozast differencialis kimenettel. Ha a negativ kimenetei
részt a GND-hez (0 V) csatlakoztatja, akkor ugyanugy muakddik, mint egy nem differencialis érzékeld.

Ml

[

D
~
11

|

6.8.7. Eszkozkommunikacio I1/0

+ Jel-kérések Az RS485 jelek belsd hibabiztos el6feszitést alkalmaznak. Ha a csatlakoztatott
eszkdz nem tdmogatja ezt a hibabiztost, akkor jeleléfeszitést kell veégezni a csatlakozatott
eszkdzon vagy kilséleg hozzaadni, felhtizhato ellenallasok hozzaadasaval az RS485+-hoz és
lehdzhaté ellenéallasok hozzaadasaval az RS485--hoz.

+ Késleltetés A szerszam-csatlakozon at kiildott Gzenetek késleltetése 2ms és 4 ms koz6tt valtozik
a PC Uzenetiras idopontjatol az S485 uzenet inditasaig szamitva. Egy puffer tarolja az
eszkozcsatlakozora kildott adatokat, amig a sor lires nem lesz. Amint megkapott 1000 bajt
adatot, az lizenet kiirasra kerll az eszk6zon.

Baud aranyok 9,6k, 19,2k, 38,4k, 57,6k, 115,2k, 1M, 2M, 5M
Stop bitek 1,2
Paritas Nincs, paratlan, paros
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/. Karbantartas €s javitas

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

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

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

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

7.1. Biztonsagi utasitasok

Karbantartasi és javitasi munka utan ellenérzéseket kell végezni az elbirt biztonsagi szint
biztositasahoz. Az ellenérzéseknek meg kell felelnitik a nemzeti vagy regionalis munkabiztonsagi
eléirasoknak. Az dsszes biztonsagi funkcio megfelelé mikddését ellendrizni kell.

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

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

fif FIGYELMEZTETES
1. Ne mddositson semmit a szoftver biztonsagi konfiguracidjaban (pl.az eréhatart).
A PolyScope kézikdnyvben leirtak a biztonsagi konfiguraciot. Ha barmelyik
biztonsagi paraméter valtozik, akkor a teljes robotrendszert Ujnak kell tekinteni,
ami azt jelenti, hogy a teljes biztonsagi jovahagyasi folyamatot eszerint kell
frissiteni, beleértve a kockazatértékelést is.

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

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

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

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

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

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

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

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

7.2. Takaritas

Mindennapi takaritas

A robotkaron el6forduld port/szennyezddést/olajat puha rongy segitségével tavolithatja el a kdvetkez6
tisztitdszerek alkalmazasaval: viz, izopropil-alkohol, 10% etanol-alkohol vagy 10% asvanyolaj benzin.
Ritka esetekben nagyon kis mennyiségu kendzsir lathat6 a csuklon. Ez nem befolyasolja a csuklod
m(ikddését, hasznalhatosagat vagy élettartamat.

Egyéb tisztitas

Mivel a robot tisztitasara fokozott figyelmet kell forditani, az UR azt javasolja, hogy 70% izopropil-
alkoholt hasznaljon (dorzsodléshez).

1. Torélje at a robotot kemény, csavart mikroszalas kendével és 70% izopropil-alkohollal
(dorzsolés).

2. Hagyja rajta a 70% izopropil-alkoholt 5 percig, majd térolje at a robotot a szokasos tisztitasi
eljarassal.

Ne hasznaljon fehéritét. Ne hasznaljon fehéritét SEMMILYEN higitott tisztitoldatban.

7.3. Ellenorzés

7.3.1. Robotkar ellen6rzési terv

UR10e 64 Felhasznaloi kézikdnyv



R
7. Karbantartas és javitas UNIVERSAL ROBOTS

Id6keret

Havi | Kétéves | Eves

X
b 4

V = Vizualis szemle *= Sulyos (itk6zés utan is ellenérizni kell

SR
l

&%& 2

7.3.2. Robotkar szemrevételezése

®

ESZREVETEL
A robotkar alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitdshoz sdritett levegét hasznal.

» Soha ne hasznaljon suritett leveg6t a robotkar tisztitdsahoz.

ESZREVETEL

Ha a garancialis id6én bellil barmilyen sériilést észlel a roboton, forduljon ahhoz a
forgalmazohoz, ahol a robotot vasarolta.

7.3.3. Vezérlo doboz ellen6rzési Utemterv

283

485

Id6keret
F X
F X
F b 4
Ellendrizze a hordozhat6 kezel6egység kabelt és Vv X
csatlakozot
\ X
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V = Szemrevételezés F = Funkcionalis ellenérzés

7.3.4. Vezérlo doboz szemrevételezés

1. Huzza ki a tapkabelt a vezérlédobozbal.
2. Ellenérizze, hogy nincs-e szennyez6édés/por a vezérlédoboz kiilsején.

» Szukség esetén tisztitsa meg szikramentes porszivoval.

ESZREVETEL

A vezérlédoboz belsé alkatrészei karosulhatnak, ha a tisztitashoz sdritett levegét
hasznal.

* Ne hasznaljon slritett levegét a vezérlédoboz bels6 tisztitasahoz.

7.3.5. Szabadonfuto ellenérzése
1. Szerelje le a tartozékot, vagy allitsa be a TCP/Hasznos teher/sulypont értékeket a szerszam
specifikacioja szerint.
2. Szabadonfuté modban a robotkar mozgatasahoz:

» A szokasos hordozhat6 kezel6eszkdzdn nyomja meg és tartsa lenyomva a Szabadonfuté
gombot.

* A 3PE hordozhaté kezel6eszk6zén gyorsan nyomja meg, majd enyhén nyomja meg és
tartsa lenyomva a 3PE gombot.
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Szokasos hordozhato kezelbeszkodz (TP) 3PETP

3. Huzza/nyomija a robotkart vizszintes iranyban kinyult helyzetbe és engedije el.

I L

4. Ellenérizze, hogy a robot meg tudja-e tartani a helyzetét, amikor nem tartja meg a szabadonfuto
gomb még lenyomott helyzetében.
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8. Artalmatlanitas és kdrnyezet

Az Universal Robots e-Series robotok selejtezése soran a vonatkozé nemzeti torvények, rendeletek
és szabvanyok szerint kell eljarni.

Az Universal Robots e-Series robotokat veszélyes anyagok korlatozott hasznalataval allitjak el6 a
kérnyezet védelme céljabdl; a 2011/65/EU RoHS iranyelvben meghatarozottak szerint. Ezek az
anyagok higanyt, kadmiumot, 6lmot, krém(V1)-ot, polibromozott bifenileket és polibromozott difenil-
étereket tartalmaznak.

A dan piacon értékesitett Universal Robots e-Series robotok artalmatlanitasi és kezelési dijat az
Universal Robots A/S el6re befizetia DPA-rendszerbe. Az elektromos és elektronikus berendezések
hulladékairél (WEEE) sz6l6 2012/19/EU eurdpai iranyelv hatalya ala tartozd orszagok importérei
kotelesek sajat magukat regisztralni orszaguk nemzeti elektromos és elektronikus berendezések
hulladékainak (WEEE) nyilvantartasaba. A dij altalaban kevesebb 1 €/robotnal. A nemzeti
nyilvantartdsok listgja itt talalhato: https://www.ewrn.org/national-registers.

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

_— Ro H S Iead-free”
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9. Tanusitvanyok

A harmadik fél tanusitasa dnkéntes. Annak érdekében, hogy a robot-integratoroknak a legjobb
szolgaltatast nyuijtsa, a Universal Robots Ugy dontétt, hogy robotjai tanusittatasat az alabb felsorolt
elismert teszteld intézményeknél végzi.

Az 6sszes tanusitvany masolatat megtalalja a Tanusitvanyok
fejezetben.

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

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

KCC Safety =~ Az Universal Robots e-Series robotokat értékelték a KCC
jelélés biztonsagi eldirasai szerint, és megfelelnek azoknak.

megfeleléségre munkakodrnyezetben torténé felhasznalas
céljabol. Ezért haztartasi kornyezetben hasznalva fennall a
radidinterferencia kockazata.

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

Szallitéi harmadik fél altali tanusitas

Kérnyezet A beszallitdink rendelkezései szerint az Universal Robots e-
sorozatu robotok szallitasara szolgalo raklapok megfelelnek a
fa-alapu csomagol6anyagok eléallitasara vonatkoz6 ISMP M-
15 dan kdvetelményeknek, és ezen rendszernek megfelelé
jeléléssel vannak ellatva.

Gyartomiivi vizsgalati tanasitvany

@
K S
[@ KC Registration Az Universal Robots e-Series robotokat bevizsgaltak
‘ =
-.-
A 1
L]

Universal Az Universal Robots e-Series robotokat folyamatos belsé
n Robots tesztelésnek és végellenérzési eljarasnak vetik ala.
Az UR tesztelési folyamatait folyamatosan felllvizsgaljak és
tokéletesitik.
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Az EU iranyelveknek megfeleld nyilatkozatok

Noha ezek elsésorban Eurépa szempontjabol iranyadok, néhany Eurdpan kivili orszag elismeri
és/vagy megkoveteli az EU nyilatkozatokat. Az eurdpai iranyelvek elérheték a hivatalos honlapon:
http://eur-lex.europa.eu.

A gépipariiranyelv szerint az Universal Robots robotjai részben befejezett gépeknek szamitanak, és
mint ilyenek, nem lathatok el CE cimkével.

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

fejezetben talalja
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10. Garancia

10.1. Termékjotallas

A felhasznal6 (Ugyfél) kereskedbvel vagy kiskereskeddvel szemben esetlegesen fennallo igényének
sérelme nélkul az tgyfélnek az alabbiakban meghatarozott feltételekkel gyartéi garanciat kell megadni:

Abban az esetben ha uj készllékek és komponenseik hibat mutatnak gyartasi vagy anyaghibabol
ered6éen a munkaba helyezésiik utani 12 hénapon bellil (a szallitastél szamitott legfeljebb 15 hénap),
akkor a Universal Robots biztositja a sziikséges poétalkatrészeket, mikdzben a felhasznald (vevo)
koteles munkaorat biztositani a potalkatrészek cseréjéhez, és vagy kicseréli az alkatrészt ugyanolyan
allapotu masik alkatrészre, vagy megjavitja a javitott alkatrészt. Ez a Jotallas érvénytelen, ha a késztlilék
hibaja helytelen kezelésnek és/vagy a felhasznaldi utmutatoban szereplé informaciok be nem
tartasanak tudhaté be. Ez a Jétallas nem vonatkozik vagy nem terjed ki a hivatalos forgalmazé vagy
maga a vevo altal végzett szolgaltatasokra (pl. telepités, konfiguracio, szoftverletoltések). A vasarlas
nyugtaja, a vasarlas napjaval egyltt, sziikséges a Jotallas érvényességének bizonyitasahoz. A Jétallasi
igényeket a Jotallas nyilvanvaldva valasatél szamitott két hdnapon bellil kell benyuijtani. A Universal
Robots altal kicserélt vagy szamukra visszakildétt késziilékek vagy komponensek tulajdonjoga a
Universal Robotsé. A készlilékbdl vagy azzal kapcsolatban felmer(ilé minden egyéb igényt jele
Jotallasbol kell kezelni. A jelen jotallas értelmében semmiféle kisérlet sem fordulhat el sem az Ugyfél
térvényes jogainak sem a gyarté gondatlansagabdl eredd halalért vagy személyi sériilésekért viselt
felel6sségének korlatozasara vagy kizarasara. A Jétallas idétartama nem bévil a Jétallas kikotései
szerint adott szolgaltatasokkal. Olyannyira, hogy ha a Jotallas nem all fenn, a Universal Robots
fenntartja a jogot, hogy a csere vagy javitas koltségét a vevére terhelje. A fenti kikbtések nem foglaljak
magukba a vevl karanak bizonyitasi terhében bekdvetkezd valtozast. Ha egy készulék hibas, a
Universal Robots nem felel6s a kbzvetett, véletlen, specialis vagy kdvetkezményes karokért, beleértve
tObbek kdzott a profit elvesztését, a hasznalat kiesését, a termelés kiesését vagy mas termelési
berendezés megsérlilését.

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

i E VIGYAZAT
Altalaban tanacsos elkeriilni az adott alkalmazashoz sziikségesnél nagyobb
gyorsitasok hasznalatat. A nagy gyorsitasok, kiildndésen nagy terheléssel kombinalva,
a robot csOkkent élettartamahoz vezethet. RAvid ciklusidejli és nagy sebességet
igényld alkalmazasoknal altalaban javasoljuk, hogy a lehetd legnagyobb mértékben
alkalmazzanak dtmeneteket a palyak simitdsa és a nagy gyorsulasok kerilése
érdekében.
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10.2. Felel6ssegkizaras

A Universal Robots folyamatos javitja termékei megbizhatosagat és teljesitményét, és ezért fenntartja a
jogot a termék frissitésére elézetes figyelmeztetés nélkil. A Universal Robots mindent megtesz, hogy
jelen kézikdnyv tartalma pontos és helyes legyen, de nem vallal felelésséget a hibakért és hianyzo
informacidkert.
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11. Leallitasi ido és leallitasi tavolsag

MEGJEGYZES

5

Beallithatja a felhasznal6 altal meghatarozott biztonsagi besorolasu maximalis leallasi
id6t és tavolsagot. Lasd 3.1. El6szd 25 és 22.6. Biztonsagi menu-beallitasok 137.

Ha felhasznal6 altal meghatarozott beallitasokat hasznal, a program sebessége
dinamikusan kerl beallitasra, hogy mindig megfeleljen a kivalasztott hatarértékeknek.

A 0. csuklé (alap), 1. csuklé (vall) és 2. csuklé (kdnydk) vonatkozasaban megadott grafikai adatok
a leallasi tavolsagra és leallasi idore érvényesek:

* 0. kategoria
+ 1. kategoria

» 2. kategoria

A 0. csuklé tesztjét vizszintes mozgasra végezték, ahol a forgastengely meréleges volt a talajra.
Az 1. csuklé és a 2. csukld tesztjei soran a robot fliggbleges palyat jart be, ahol a forgastengelyek
parhuzamosak voltaka talajjal, és a leallitast a robot lefelé haladasa alatt végezték.

Az alabb bemutatott értékek két forgatdkdnyvet képviselnek: a legfeljebb 10 kg hasznos terhelés(, és a
legfeljebb 12,5 kg hasznos terhelés( robotokat.

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

0.00

speed 33% speed 66%

speed 100%

Féktavolsag méterben a kdvetkezdk 33%-ra:

10kg

0.20

0.15

0.10

0.05

0.00

speed 33%

0.05

0.00

—@— 100% extended
66% extended
—e— 33% extended

——

speed 33%

speed 66%

speed 100%

Féktavolsag méterben a kdvetkezdk 66%-ra:

—@— 100% extended
—8— 66% extended
—e— 33% extended

speed 66%

speed 100%

10kg

Féktavolsag méterben a kdvetkezd maximalis hasznos terhekre: 10kg
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A 0. illesztés (ALAP) leéllasi ideje

_® | 0.150

0.12| —@— 100% extended | —@ 100% extended
0.10/ —®— 66% extended 0.125{ —@— 66% extended

—e— 33% extended —e— 33% extended
0.08 s 0.100 b
0.06 / 0.075 /

>
0.04 :Z// 0.050 / e
0.02] & 0.025
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Fékidé masodpercben a kdvetkezdk 33%-ra: Fékidé masodpercben a kbvetkezdk 66%-ra:
10kg 10kg

—@— 100% extended
0.15| —e— 66% extended
—e— 33% extended

0.10 /b
0.05 —

speed 33% speed 66% speed 100%

Fékidé masodpercben a kdvetkezé maximalis hasznos terhekre: 10kg

Az 1. illesztés (VALL) le4llasi tavolsaga

0.151 —@— 100% extended ‘//‘ 0.20| —@ 100% extended ‘____./’.
—8— 66% extended —8— 66% extended
0101 —e— 33% extended 0.15{ —— 33% extended
0.10
0.05
Z 0.05 ®
0.00 0.00 /
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag méterben a kdvetkezdk 33%-ra: Féktavolsag méterben a kovetkezdk 66%-ra:
10kg 10kg

 —
—@— 100% extended

—8— 66% extended
0.15/ —* 33% extended

0.10
pog
0.05 /=

0.001
speed 33% speed 66% speed 100%

Féktavolsag méterben a kdvetkezd6 maximalis hasznos terhekre: 10kg

UR10e
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Az 1. illesztés (VALL) ledllsi ideje

0.15/ —@— 100% extended‘/‘ —-@—- 100% extended’—/—.

—8— 66% extended 0.201 —e— 66% extended
—e— 33% extended —e— 33% extended

0.10 0.15
/ b 0.10 /

0.05 '/./ 0.05 /
/ —

10kg 10kg

0.30 ‘/_.
—@— 100% extended

0.251 _¢— 66% extended
0.201 —®— 33% extended

L

0.15
0.10 P

0.05 /

o~

speed 33% speed 66% speed 100%

Fékidé masodpercben a kdvetkezé maximalis hasznos terhekre: 10kg

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Fékidé masodpercben a kdvetkezdk 33%-ra: Fékidé masodpercben a kbvetkezdk 66%-ra:

A 2. illesztés (KONYOK) ledllasi tavolsaga és ideje

0.04 .//'g 0.100 '//3

o 0.175 o
—@— 100% payload —@— 100% payload
0.06/ ~® 66% payload 0.1501 _o— 66% payload
—e— 33% payload 0.125! —*— 33% payload
& ®

/ 0.075
0.02 / 0.050 /

teher esetén teher esetén

speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%

Leallasi tavolsag méterben az 6sszes hasznos Leallasi id6 masodpercben az 6sszes hasznos

Az 0 iziilet féktavolsaga (ALAP)

0.1751 —e— extension 100% —o— extension 100%
—e— extension 66% 0.20{ —e— extension 66%
0.1501 _o extension 33% —8— extension 33%
_ 0125 o015
m &
@ 0.1001 o
-~ -+
[J] (0]
£ 00754 golo
0.050 1
0.05 1
0.025 1
0.000 0.00 ‘ ‘
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag méterben 12.5kg 33%-a esetén Féktavolsag méterben 12.5kg 66%-a esetén
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Az 0 izllet féktavolsaga (ALAP)

[meters]

0.251

0.20 1

[=}
=
wv

o
=
o

o
=)
o

0.00

—8— extension 100%
—e— extension 66%
—e— extension 33%

speed 33% speed 66%

Féktavolsag méterben 12.5kg maximalis hasznos teher esetén

speed 100%

A 0 izillet fékideje (ALAP)

0141 _¢— extension 100% 0.1751 —e— extension 100%
0.124 —e— extension 66% —&— extension 66%
- . o 0.1504 .
—e— extension 33% —e— extension 33%
0.107 0.125
g o
£ 0.081 2 0.100
o o
19 [}
ﬁ 0.06 - i 0.075
0.044 // 0.050
0.024 0.025 1
0.00 0.000

/

speed 33%

[seconds]

speed 66%

Fékidé masodpercben 12.5kg 33%-a esetén

0.20

0.15

o
=
o

0.051

0.00

speed‘loo% speed 33%

Fékidé masodpercben 12.5kg 66%-a esetén

speed 66% speed 100%

—e— extension 100%
—8— extension 66%
—e— extension 33%

.//

speed 33% speed 66%

Fékidé masodpercben 12.5kg maximalis hasznos teher esetén

speed‘ 100%

UR10e
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Az 1 izillet féktavolsaga (VALL)

0-331 —e— extension 100% —e— extension 100%
0.30| —®— extension 66% 0.5{ —@— extension 66%
—e— extension 33% —e— extension 33%
0251 0.4
W 0,201 0
L 203
(] ]
£ 0.151 £
o2
0.10
0_057 01
/
0.00 ’ T 0.0 b T
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Féktavolsag méterben 12.5kg 33%-a esetén Féktavolsag méterben 12.5kg 66%-a esetén

0.17571 _o— extension 100%
0.1501 —— extens!on 66%
—&— extension 33%

0.125

£ 0.1001

-

]

é 0.075
0.050
0.025 /
0.000

speed 33% speed 66% speed 100%

Féktavolsag méterben 12.5kg maximalis hasznos teher esetén

Az 1 iziilet fékideje (VALL)

—e— extension 100% 0.41{ —®— extension 100%
0.251 —g— extension 66% —8— extension 66%
—e— extension 33% —8— extension 33%
0.201 0.3
g g
€ 0.151 c
S So02
3 3
= 0.10 =
0.1
0.051 / A
0.0 ‘ ‘ ‘ 0.0
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33% speed 66% speed 100%
Fékidé masodpercben 12.5kg 33%-a esetén Fékidé masodpercben 12.5kg 66%-a esetén
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Az 1 iziilet fékideje (VALL)

[seconds]

| —@— extension 100%

| —e— extension 33%

o
)
o

[=}
=
(S,

—e— extension 66%

T

speed 33% speed 66%

Fékidé masodpercben 12.5kg maximalis hasznos teher esetén

speed 100%

Féktav és fékidé a 2. iziilet esetén (KONYOK)

035 payload 100% 0.35 | —e— payload 100%
’ —e— payload 66% : —&— payload 66%
0.301 —e— payload 33% 0.30| —®— payload 33%
0.251 — 0.251
v 3
3 0.20+ S 0.20
] o]
Eo0151 ﬁ 0.15
0.10 0.10
0.051 0.051
0.0 T T i 0.0
speed 33% speed 66% speed 100% speed 33%
Féktavolsag méterben az 6sszes hasznos teher
esetén

Fékidé masodpercben az sszes hasznos teher

speed 66% speed 100%

esetén

UR10e
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12. Nyilatkozatok és tanusitvanyok

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

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

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Description and Identification Industrial robot (multi-axis manipulator with Control Box and Teach

of the Partially-Completed Pendant). Function is determined by the completed machine (with
Machine(s) end-effector and intended use).

Product and Function

Model UR3e, UR5e, UR10e,UR16€e (e-Series)

Serial Number Starting 20195000000 and higher — Effective 17 August 2019
Incorporation: Universal Robots UR3e, UR5e, UR10e and UR 16e 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, fulfill the following Directives as

detailed below:

| Machine Directive The following essential requirements have been fulfilled: 1.1.2,
2006/42/EC 1.1.3,1.1.5,1.2.1,1.2.4.3,1.2.6,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.2.3

Itis declared that the relevant technical documentation has been
compiled in accordance with Part B of Annex VIl of the Machinery
Directive.

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

2014/35/EU

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

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

2011/65/EU

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

2012/19/EU.
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It is declared that the above products, for what is supplied, fulfill the following Directives as

detailed below:

Reference the harmonized
standards used,

referred to in Article 7(2) of
the MD and LV Directives
and Article 6 of the EMC
Directive

(I) EN1SO 10218-1:2011 TUV Nord Cert. 4470814097607
(I) EN 1ISO 13849-1:2015 TUV Nord Cert. 4420714097610

(I) EN ISO 13732-1:2008, (1) EN 1037:1995+A1:2008
(I) EN 1SO 13849-2:2012, (1) EN ISO 13850:2015

(1) EN 60204-1:2006/A1:2010, () EN 60320-1:2001/A1:2007
(I1) EN 60529:1991/A2:2013, (Il) EN 60947-5-5:1997/A11:2013

(1) EN 61000-6-2:2005, (111) EN 61000-6-4:2007/A1:2011

Reference to other technical
standards
and specifications used

() ISO/TS 15066 as applicable

(1) IEC 60664-1:2007, (1) IEC 60664-5:2007, (II) IEC 61326-3-
1:2008

(I1) IEC 61784-3:2010 (SIL2) ISO 14664-1:2015 (Cleanroom Class
6 for control assembly with enclosure and Class 5 for UR3e,
UR5e,UR10e and UR 16e manipulators)

(111 IEC 60068-2-1:2007, (1ll) IEC 60068-2-2:2007
(111) IEC 60068-2-27:2008, (lIl) IEC 60068-2-64:2008

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

Ty ;
» / / y A ¢
Odense Denmark, 17 August 2019 Uriz #s AS >AJ-—
Name- Roberta Nelson Shea
Position/ Title Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 8989 www universal-robots com
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13. Nyilatkozatok és tanusitvanyok (az
eredeti forditasa)

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

Gyarté

A technikai fajl dsszeallitasara
felhatalmazott személy a
k6zOsségben

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

Modell

Sorozatszam

Egyesites:

Universal Robots A/S

Energivej 25

DK-5260 Odense S Dania

David Brandt

Technoldgiai vezet6, kutatas és fejlesztés
Universal Robots A/S

Energivej 25, DK-5260 Odense S

Ipari robot (t6bbtengelyes manipulator vezérlével és hordozhato
kezelbegységgel). A funkciét a befejezett gép hatarozza meg
(végeffektort és rendeltetésszer(i felhasznalast beleértve).

UR3e, UR5e, UR10e,UR16€ (e-Series)

20195000000-vel kezdve és magasabb --- Hatalyban: 2019. majus
17., hétfs, hétfé

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

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

szerint:

| 2006/42/EK Gépi iranyelv

Il Kisfeszlltségu iranyelv
2014/35/EU

Il EMC iranyelv 2014/30/EU

IV RoHS iranyelv 2011/65/EU

V WEEE iranyelv 2012/19/EU.

A kovetkez6 alapvet6 kovetelmények teljesltek: 1.1.2, 1.1.3,
1.1.5,1.21,1.24.3,1.26,1.3.4,1.3.8.1,1.5.1,1.5.2, 1.5.6,
1.5.10,1.6.3,1.7.2,1.7.4,41.23

Kijelentjiik, hogy a vonatkozd miiszaki dokumentaciot a gépi
iranyelv VII. Mellékletének B. részével 6sszhangban éllitottak
Ossze.

Az alabbiakban az LVD iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

Az alabbiakban az EMC iranyelvre és a harmonizalt szabvanyokra
hivatkozunk.

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

Felhasznaloi kézikonyv
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UNIVERSAL ROBOTS 13. Nyilatkozatok és tanusitvanyok (az eredeti forditasa)

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

szerint:

Hivatkozas alkalmazott () EN ISO 10218-1:2011 TUV Nord Cert. 4470814097607
harmonizélt szabvanyokra, (1) EN ISO 13849-1:2015 TUV Nord Cert. 4420714097610
azMD esazLViranyelvek 7(2) - () EN 1SO 13732-1:2008, (1) EN 1037:1995+A1:2008
ST 9 SRS (1) EN 1ISO 13849-2:2012, (I) EN ISO 13850:2015

szerint

(I1) EN 60204-1:2006/A1:2010, (II) EN 60320-1:2001/A1:2007
(1) EN 60529:1991/A2:2013, (1) EN 60947-5-5:1997/A11:2013

(1) EN 61000-6-2:2005, (l11) EN 61000-6-4:2007/A1:2011

és az EMC iranyelv 6. cikke

Hivatkozas mas miiszaki (1) ISO/TS 15066 as applicable
szabvanyokra (I) IEC 60664-1:2007, (I1) IEC 60664-5:2007, (I1) IEC 61326-3-
és alkalmazott leirasokra 1:2008

() IEC 61784-3: 2010 (SIL2) ISO 14664-1: 2015 (Tisztatéri
besorolas 6. osztaly a burkolattal ellatott vezérld szerelvények, és
5. osztaly az UR3e, UR5e, UR10e és UR16e manipulatorok
esetén)

(111 IEC 60068-2-1:2007, (lIl) IEC 60068-2-2:2007
(1) IEC 60068-2-27:2008, (l11) IEC 60068-2-64:2008

A gyartomUi vagy meghatalmazott képvisel6je a nemzeti hatésagok indokolt felkérésére koteles
valaszként atadni a részben befejezett géppel kapcsolatos informaciot.

A teljes minéségbiztositasi rendszert a Bureau Veritas bejelentett szervezet hagyta jova (ISO 9001),
# DKO008850 tanusitvany.

/

i L Ve M
Odense Denmark, 17 August 2019 TR o AEER A—
Name: Roberta Nelson Shea
Fasition/ Title Global Technical Compliance Officer
Universal Robots A/S, Energive] 25, DK-5260 Odense S, Denmark Phone +45 8993 8989 info@universal-robots.com
CVR-nr. 29 13 80 60 Fax +45 3879 83989 www.universal-robots.com
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14. Tanusitvanyok

TUV NORD

ZERTIFIKAT

CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This is to certify, 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 to provide the product described below with the mark as illustrated.

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Fertigungsstatte:
Manufacturing plant:

Beschreibung des Produktes
(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

Gepruft nach:
Tested in accordance with:

Registrier-Nr. / Registered No. 44 207 14097610
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9741
Aktenzeichen / File reference 8003008239

. [J
A,%a&
Zertifizierdngsstelle der TUV NORD CERT GmbH
Certification body of TUV NORD CERT GmbH
TUV NORD CERT GmbH

Langemarckstrafte 20 45141 Essen

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf

Universal Robots Safety System e-Series
for UR16e, UR10e, UR5e and UR3e robots

EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d

EN ISO 13849-1
PL*d"

Guiltigkeit / Validity
von / from 2019-07-16
bis / until 2024-07-15

Essen, 2019-07-16

www.tuev-nord-cert.de technology@tuev-nord.de
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ZERTIFIKAT
CERTIFICATE

Hiermit wird bescheinigt, dass die Firma / This certifies 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 to provide the product mentioned below with the mark as illustrated

Fertigungsstatte Universal Robots A/S
Manufacturing plant Energivej 25
5260 Odense S
Denmark
Beschreibung des Produktes Industrial robot UR16e, UR10e, UR5e and UR3e r"v@

(Details s. Anlage 1)
Description of product
(Details see Annex 1)

TOV NORD CERT
GmbH

Geprift nach ENISO 10218-1:2011
Tested in accordance with

Registrier-Nr. / Registered No. 44 780 14097607 Guiltigkeit / Validity
Prufbericht Nr. / Test Report No. 3524 9416 von / from 2019-07-16
Aktenzeichen / File reference 8003008239 bis / until 2024-07-15
. ]
A e
Zertifiziefungsstelle der Essen, 2019-07-16

TUV NORD CERT GmbH

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

Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise
Please also pay attention to the information stated overleaf
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China RoHS

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

RN ASATYRATREBREZ ERRER

25

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

0 R ] Hexavalent DR Polybrominated
Lead (Pb) Mercury (Hg) | Cadmium (Cd) | Chromium bi r‘:en ls (PBB) diphenyl ethers
(Cr+6) pheny (PBDE)
UR Robots
UR3/UR5/UR10

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

Universal Robots P«."Sé F 2016E110078

y ............---?---------------4---------- LA LS e eS s - - P
AlE o] 2 016E110079 ;E“E” S8 s Vesiertaand
i --:x ————m e ——s s e e l-----.----.-------I-------'-------""'III.-----.-------——---------------'-- asa
Al Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
II%EEE%CHQ jllﬂ ‘jl:rl'ﬂn:l Moo=
— [==] s
=1 Al J Foi = 2
gA4A) UR10e gg(s=) 6 axis
ArgetHselne 18-AB2EQ-01602
H =X L s .
B Universal Robots A/S
.\ |

Energive] 25, 5260 Ddense'S, Epﬁmprk

FMetME Y, W3sEH1ar o 22 ¥ A8 & 561 =H 380l wat
A& ckEtal M D=0 M 2 E ot

=

2018 118 062
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KC regisztralasa

8ED6-B666-998D-8738

FEEANAANT) 4G5S 25

Registration of Broadcasting and Communication Equipments

4% e 4o

Universal Robots A/S
Tiade Name or Registrant .

71 A A (A FHE )

|
, UR e-Series robot
Equipment Name

X oo ule |
7}_‘-* 47 | UR10e
Basic Model Number |

SRR
Series Model Number

= S
e5UE | R-R-URK-UR10¢
Registration No.

xﬂix}/xﬂi(&a‘ﬁ)iﬂ' Universal Robots A/S / R w}=
Manufacturer/Country of Origin

=
i
Date of Registration

7)e) |
Others B
A 7NAAE TR Asgxo)2 Ao vhet §F= 0 w& FHFdch
It is verified that foregoing equipment has been registered under the Clause 3, Article 58-2 of Radio

2018-10-23

Waves Act.
1 (Month) 23% (Day)
Director General of National Radio Research Agency
¢ AR WEEA s A e "ARABEEAY S 2 adsle) §Eskoio} s}
5ol Had + UHeh
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14. Tanusitvanyok

Koérnyezetvédelmi teszt tanusitvanya

Climatic and mechanical assessment

A PART OF

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense S
Denmark

Force Technology project no.
117-32120

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

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
IEC 60068-2-2, Test Be; +50°C, 16 h

grms, 3x 1¥2h
IEC 60068-2-27, Test Ea, Shock; 11 g, 11 ms, 3 x 18 shocks

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

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

Hgrsholm, 25 August 2017

Date Assessor

fpderr F—

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

UR10e
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EMC teszt tanudsitvanya

Attestation of Conformity
AoC no. 1645

Project / task no. 117-29565

DELTA has performed compliance test on electrical products since 1967. DELTA is an accredited test
house according to EN17025 and participates in the international standardisation organisation
CEN/CENELEC, IEC/CISPR and ETSI. This attestation of conformity with the below mentioned standards
and/or normative documents is based on accredited tests and/or technical assessments carried out at
DELTA - a part of FORCE Technology.

Client

Universal Robots A/S
Energivej 25

5260 Odense

Denmark

Product identification (type(s), serial no(s).)
UR robot generation 5, G5 for models UR3, URS, and UR10

Manufacturer
Universal Robots A/S

Technical report(s)
EMC test of UR robot generation 5, DELTA project no.117-29565-1 DANAK 19/18171

Standards/Normative documents

EMC Directive 2014/30/EU, Article 6

EN 61326-3-1:2008 Industrial locations SIL 2
EN/(IEC) 61000-6-1:2007

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

EN/(IEC) 61000-6-3:2007+A1

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

EN/(IEC) 61000-3-2:2014

EN/(IEC) 61000-3-3:2013

The product identified above has been assessed and complies with the specified standards/normative docu-

ments. The attestation does not include any market surveillance. It is the responsibility of the manufacturer
that mass-produced apparatus have the same properties and quality. This attestation does not contain any
statements pertaining to the requirements pursuant to other standards, directives or laws other than the
above mentioned.

Hgrsholm, 15 August 2017

Michael Nielsen
Specialist, Product Compliance

A PART OF

DELTA - a part of
FORCE Technology
Venlighedsvej 4
2970 Harsholm

Denmark

Tel. +4572 19 40 00
Fax +4572 19 40 01
www.delta.dk

VAT No. 55117314

20aoctest-uk-j
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15. Alkalmazott szabvanyok

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

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

A jelen dokumentumban alkalmazott roviditések jelentése a kdvetkez6:

ISO Nemzetkdzi Szabvanyugyi Szervezet (1ISO)
IEC Nemzetk6zi Elektrotechnikai Bizottsag (IEC)
EN Eurdpainorma

TS M(iszaki adatok

TR Muszaki jelentés

ANSI Amerikai Nemzeti Szabvanytigyi Intézet (ANSI)
RIA Robotipar Egyesilet (RIA)
CSA Kanadai Szabvanyligyi Egyestlet

Az alabbi szabvanyoknak vald megfelelés csak akkor garantalt, ha minden, ebben a kézikdnyvben
talalhat6 6sszeszerelési utasitast, biztonsagi utasitast és iranymutatast betartanak.

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

1ISO 13849-2:2012

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

Gépek biztonsaga - Vezérl6rendszerek biztonsaggal kapcsolatos részei
1. rész: A tervezeés altalanos elvei

2. rész: Ervényesités

A biztonsagi vezérlérendszert d teljesitményszintire (PLd) tervezték ezen szabvanyok elbirasai szerint.
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ISO 13850:2006 [1. leallitasi kategoéria]

ISO 13850:2015 [1. leallitasi kategoéria]

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

Gépek biztonsaga - Vészleallitas - A tervezés alapelvei

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

ISO 12100:2010
EN I1SO 12100:2010 (E) [2006/42/EK]

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

A UR robotokat jelen szabvany alapelvei szerint értékelik.

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

Robotok és robotikai késziilekek - Az ipari robotok biztonsagi kbvetelményei

1. rész: Robotok

Ez a szabvany a robot gyartéjanak szol, nem az integratornak. A masodik rész (1ISO 10218-2) a robot-
integratornak szol, mivel ez foglalkozik a robot-alkalmazas telepitésével és elrendezésével.

ANSI/RIA R15.06-2012

Ipari robotok és robotrendszerek - Biztonsagi kovetelmények
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Ez az amerikai szabvany az egy dokumentumban ésszevont ISO 10218-1 és ISO 10218-2
szabvanyoknak felel meg. A nyelv brit angolrol amerikai angolra valtozik, de a tartalma ugyanaz.

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

CAN/CSA-Z434-14

Industrial Robots and Robot Systems - General Safety Requirements

Ez a kanadai szabvany az egy dokumentumban 6sszevont ISO 10218-1 (lasd fent) és -2
szabvanyoknak felel meg. A CSA tovabbi kdvetelményeket adott hozz4 a robotrendszer hasznaldja
szamara. Ezen kdvetelmények koziil néhany lehet, hogy a robotintegratornak szol.

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

IEC 61000-6-2:2005

IEC 61000-6-4/A1:2010

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

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

6-4. Rész: Altalénos szabvanyok - Kibocsatasi szabvany ipari kérnyezetben

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

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

Elektromos berendezések méréshez, vezerléshez és laboratoriumi hasznalatra - EMC kévetelmények
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3-1. Rész: A biztonsaggal kapcsolatos rendszerek és a biztonsaggal kapcsolatos funkciok ellatasara
szolgalo berendezések (funkcionalis biztonsag) zavarvédelmi kvetelményei - Altalanos ipari
alkalmazasok

Ez a szabvany meghatarozza a biztonsaggal kapcsolatos funkcidkhoz tartozé bévitett EMK zavart(rési
kdvetelményeket. A szabvanynak valé megdfelelés biztositja, hogy az UR robotok biztonsagi funkcioi
biztonsagot nyujtanak akkor is, ha mas berendezések tullépik az IEC 61000 szabvanyokban
meghatarozott EMK kibocsatasi hatarertékeket.

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

Programozhato vezérlbk

2. rész: Berendezések kdvetelményei és tesztek

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

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

Safety of machinery - Prevention of unexpected start-up

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

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

5-5. Rész: Vezérlb aramkordk és kapcsoloelemek - Elektromos vészleallito berendezés mechanikus
reteszeld funkcioval

A vészleallitd kdzvetlen kinyitasi mivelete és a biztonsagi zar mechanizmusa megfelel jelen szabvany
elbirasainak.

IEC 60529:2013
EN 60529/A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP Code)

Ez a szabvany meghatarozza a haz besorolasait a por és viz elleni védelemre vonatkozdéan. A UR
robotok jelen szabvany szerinti IP-koddal keriltek tervezésre és osztalyozasra, lasd a robot matricajat.

IEC 60320-1/A1:2007

IEC 60320-1:2015

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

Késziilékcsatlakozok haztartasi és hasonlo altalanos célokra

1. rész: Altaldnos kévetelmények

A halézati bemeneti kabel megfelel ennek a szabvanynak.

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

Ipari robot-manipulatorok - Mechanikai interfészek
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1. rész: Lemezek

A UR roboton az eszk6z pereme megfelel jelen szabvany 50-4-M6-os tipusanak. A roboteszkdzoket
szintén jelen szabvany szerint kell késziteni a megfelelf illeszkedés biztositasahoz.

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

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

1. rész: Forro felliletek

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

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

Protection against electric shock - Common aspects for installation and equipment

A UR robotok jelen szabvany szerint készliltek, hogy védelmet biztositsanak az elekiromos aramiités
ellen. A védéfoldelés bekdtése kotelezd az |. rész Hardvertelepitési kézikonyv 5 meghatarozasai
szerint.

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

2-1. Rész: Tesztek - A vizsgalat: Hideg teszt

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

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

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

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

Ipari kommunikacios halozatok - profilok

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

Ez a szabvany meghatarozza a biztonsagi besorolasu kommunikacios buszok eléirasait.

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

Gépek biztonsaga - Gépek elektromos berendezései

1. rész: Altaldnos kévetelmények

Jelen szabvany altalanos alapelveit alkalmazzak.
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IEC 60664-1:2007
IEC 60664-5:2007
EN 60664-1:2007 [2006/95/EC]
EN 60664-5:2007

Kisfeszliltségli rendszerek berendezései szigetelésének koordinalasa
1. rész: Elvek, kbvetelmények és tesztek

5. rész: Atfogd modszer a legfeljebb 2 mm-es légk6zék és kiszéaramutak meghatérozaséra

A UR robotok elektromos aramkdorei megfelelnek ennek a szabvanynak.

EUROMAP 67:2015, V1.11

Electrical Interface between Injection Molding Machine and Handling Device / Robot

A UR robotokat E67-es tartozékmodullal szerelik, hogy csatlakozzanak a jelen szabvanynak megfelel
froccsontd gépekhez.
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16. MUszaki adatok

A robot tipusa
Suly

Maximalis hasznos teher
Elérés

lllesztési tartomanyok

Speed

System Update Frequency
Erényomaték-érzékeld pontossaga
Tartads megismételhetosége
Labnyom

Szabadsag foka

Vezérlédoboz mérete (Sz x Ma x Mé)

Vezérlbdoboz I/O portjai
Eszk6z /O portjai

Eszkézkommunikacié
Eszk6z I/0O tapegysége
I/0O tapegység

Kommunikacié

Programozas
Zaj

IP osztalyozas

Tisztatér besorolas
Maximalis atlag teljesitmény
Teljesitményfelvétel

Névleges zarlati aramerdsség (SCCR)

Egylttmikddo miikbdés

UR10e
33.3kg/73.51b

10kg/22Ibor12.5kg/27.51b (5. Mechanikai
felhasznaldifelllet 35)

1300 mm/51.2in
+ 360 ° for all joints

Alap- és vallcsuklok: Legfeliebb 120 °/s. Osszes tobbi
csuklo: legfeljebb 180 °/s.Tool: Approx. 1™/ / Approx.
39.41/ .

500 Hz
55N

+ 0.05mm/ % 0.0019in (1.9 mils)per ISO 9283
@190 mm/ 7.5 hivelyk
6 rotating joints
460 mm x 449 mm x 254 mm/18.2in x 17.6in x 10in
16 digital in, 16 digital out, 2 analog in, 2 analog out

2 digitalis bemenet, 2 digitalis kimenet, 2 analog
bemenet

RS
12V/24V 2 A (Két tlis) 1 A (Egy tds)
24V 2 Ain Control Box

TCP/IP 1000 Mbit: IEEE 802.3ab, 1000BASE-T
Ethernet socket, MODBUS TCP & EtherNet/IP
Adapter, Profinet

PolyScope graphical user interface on 12" touchscreen

Robotkar: kevesebb mint 65dB (A) Vezérl6doboz:
Kevesebb mint 50dB (A)

IP54

Robotkar: ISO 5. osztaly, vezérlédoboz: ISO 6. osztaly
615W

Approx. 350 W using a typical program

200A

17 advanced safety functions. In compliance with: EN
ISO 13849-1:2008, PLd, Cat.3and EN ISO 10218-
1:2011, clause 5.10.5

UR10e
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Anyagok
Hoémérséklet
Tapegység

TP Cable: Teach Pendant to Control Box

Robotkabel: Robotkartdl a
vezérlédobozhoz (opciok)

Aluminium, PP plastic

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

100-240 VAC, 47-440 Hz

4.5m/177in

Normal (PVC) 6 m /236 huvelyk x 13,4 mm
Normal (PVC) 12m/472,4 hiivelyk x 13,4 mm
HiFlex (PUR) 6 m/236 hivelyk x 12,1 mm
HiFlex (PUR) 12 m/472.4 hivelyk x 12.1 mm

Felhasznaloi kézikonyv
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17. Biztonsagi funkciok tablazatai
17.1. Table 1

MEGJEGYZES

Az ebben a fejezetben bemutatott biztonsagi funkciok tdblazatat leegyszerusitettik.
Ezek atfogo valtozatat itt talalhatja meg: https://www.universal-robots.com/support

Universal Robots e-Series Safety Functions and Safety I/0 are PLd, Category 3 (ISO 13849-1), with
certification by TUV NORD (certificate # 44 207 14097610).

Safety Function (SF) Descriptions (see Chapter 2 of manual: For safety I/O, the resulting safety
function including the external device or equipment is determined by the overall architecture and the
sum of all PFHds, including the UR robot safety function PFHd. All safety functions are individual safety
functions.

FIGYELMEZTETES
If any safety function limit is exceeded, or a fault is detected in a safety function or

safety-related part of the control system, the result is a Category 0 stop (immediate
removal of power) according to IEC 60204-1.

Pressing the Estop PB on the
pendant1 or the External Estop (if
using the Estop Safety Input) results

L in a Cat 1 stop with power removed
1,2,3,4
Emergenc from the robot actuators and the tool Robot
Stg Y I/0. Command1 all joints to stop and Category 1 stop ) 1.30E- including
(accorSin upon all joints coming to a monitored (IEC 60204-1) 07 robot
9 standstill state, power is removed. tool 110
oISO See Stop Time and Stop Distance
13850) P P

Safety Functions. ONLY USE FOR
EMERGENCY PURPOSES, not
safeguarding.
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UNIVERSAL ROBOTS

SF2
Safeguard
Stop4
(Protective
Stop
according
to ISO
10218-1)

SF3
Joint
Position
Limit (soft
axis
limiting)

SF4
Joint
Speed
Limit

This safety function is initiated by an
external protective device using
safety inputs which will initiate a Cat 2
stop3. The tool I/0O are unaffected by
the safeguard stop. Various
configurations are provided. If an
enabling device is connected, it is
possible to configure the safeguard
stop to function in automatic mode
ONLY. See the Stop Time and Stop
Distance Safety Functions4 . For the
functional safety of the complete
integrated safety function, add the
PFHd of the external protective
device to the PFHd of the Safeguard
Stop.

Sets upper and lower limits for the
allowed joint positions. Stopping time
and distance is not a considered as
the limit(s) will not be violated. Each
joint can have its own limits. Directly
limits the set of allowed joint positions
that the joints can move within. Itis
set in the safety part of the User
Interface. It is a means of safety-rated
soft axis limiting and space limiting,
according to ISO 10218-1:2011,
5.12.3.

Sets an upper limit for the joint speed.
Each joint can have its own limit. This
safety function has the most influence
on energy transfer upon contact
(clamping or transient). Directly limits
the set of allowed joint speeds which
the joints are allowed to perform. Itis
set in the safety setup part of the User
Interface. Used to limit fast joint
movements, e.g. risks related to
singularities.

Category 2 stop

(IEC 60204-1) SS2

stop (as described
in IEC 61800-5-2)

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.

Speed could be
reduced so motion
will not exceed any

limit. A protective
stop will be initiated
to prevent
exceeding any limit.

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.

Speed could be
reduced so motion
will not exceed any

limit. A protective
stop will be initiated
to prevent
exceeding any limit.

1.20E-

07 Robot
50 1.20E- Joint

07 (each)

1.15 1.20E- Joint
°/ls 07 (each)
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17. Biztonsagi funkciok tablazatai

Exceeding the internal joint torque
limit (each joint) resultsina Cat 0
stop3. This is shown as SF #5 in the

Joint Generation 3 (CB3) UR robots. This
Torque is not accessible to the user; itis a - - - -
Limit factory setting. Itis NOT shown as a
safety function because there are no
user settings and no user
configuration possibilities.
Monitors the TCP Pose (position and
orientation) and will prevent
exceeding a safety plane or TCP
SF5 Pose Limit. Multiple pose limits are
Called possible (tool flange, elbow, and up to Will not allow
various 2 configurable tool offset pointswitha  motion to exceed
names: radius) Orientation restricted by the any limit settings.
Pose Limit, deviation from the feature Z direction  Speed or torques 30 TCP
Tool Limit, of the tool flange OR the TCP. This could be reduced 40 1.20E- Tool
Orientation safety function consists of two parts. so motion will not mm 07 flange
Limit, One is the safety planes for limiting exceed any limit. A Elbow
Safety the possible TCP positions. The protective stop will
Planes, second is the TCP orientation limit, be initiated to
Safety which is entered as an allowed prevent exceeding
Boundaries direction and a tolerance. This any limit. Will not
provides TCP and wrist inclusion/ allow motion to
exclusion zones due to the safety exceed any limit
planes. settings.
SF6
Speed Monitors the TCP and elbow speed 50 1.20E- TCp
Limit TCP  to prevent exceeding a speed limit. mm/s 07
& Elbow
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The Force Limit is the force exerted
by the robot at the TCP (tool center
point) and “elbow”. The safety
function continuously calculates the
torques allowed for each joint to stay
within the defined force limit for both
the TCP & the elbow. The joints

Will not allow
motion to exceed
any limit settings.
Speed or torques

SF7 .
Force Limit cc?nt.rol their torque output to stay ' could be reduced 25N 1.50E- TCP
(TCP) within the allowed torque range. This o motion will not 07
means that the forces atthe TCP or exceed any limit. A
elbow will stay within the defined protective stop will
force limit. When a monitored stop is be initiated to
initiated by the Force Limit SF, the prevent exceeding
robot will stop, then “back-off’ to a any limit. Will not
position where the force limit was not allow motion to
exceeded. Then it will stop again. exceed any limit
The momentum limit is very useful for settings.
SF8 s —
limiting transient impacts. The 3kg 1.20E-
Momentum o . Robot
o Momentum Limit affects the entire m/s 07
Limit
robot.
This function monitors the
mechanical work (sum of joint
torques times joint angular speeds)
SF9 performed by the robot, which also Dynamic limiting of 1 50E-
Power affects the current to the robot arm as ow Robot
- . the current/torque 07
Limit well as the robot speed. This safety
function dynamically limits the
current/ torque but maintains the
speed.
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When configured for Estop output and there is an Estop
condition (see SF1), the dual outputs are LOW. If there is no
Estop condition, dual outputs are high. Pulses are not used but

F1 External
SF10 they are tolerated. For the integrated functional safety rating with X .
UR i connection
an external Estop device, add the PFHd of the UR Estop .
Robot , . 4.70E-08 tologic
Estop function (SF0 or SF1) to the PFHd of the external logic (if any) and/or
Output and its components (e.g. Estop pushbutton). equibment
P For the Estop Output, validation is performed at the external quip
equipment, as the UR output is an input to this external
equipment.
SF11  Whenever the robot is moving (motion underway), the dual External
UR digital outputs are LOW. Outputs are HIGH when no movement. .
. . . connection
Robot  The functional safety rating is for what is within the UR robot. .
. . : . ) 1.20E-07 tologic
Moving: The integrated functional safety performance requires adding and/or
Digital  this PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its .
equipment
Output  components.
SF12  Whenever the robot is STOPPING (in process of stopping orin a
UR stand-still condition) the dual digital outputs are HIGH. When External
Robot  outputs are LOW, robot is NOT in the process or stopping and connection
Not NOT in a stand-still condition. The functional safety ratingisfor =~ 1.20E-07 to logic
stopping: what is within the UR robot. The integrated functional safety and/or
Digital  performance requires adding this PFHd to the PFHd of the equipment
Output  external logic (if any) and its components.
SF13 o i
Whenever the robot is in reduced mode (or reduced mode is
UR . . External
initiated), the dual digital outputs are LOW. See below. The .
Robot . N S connection
functional safety rating is for what is within the UR robot. The .
Reduced . g , , , 1.20E-07 tologic
Mode- integrated functional safety performance requires adding this &Jor
.. PFHdto the PFHd of the external logic (if any) and its .
Digital components equipment
Output P '
SF14
UR Whenever the robot is NOT in reduced mode (or the reduced External
Robot  mode is not initiated), the dual digital outputs are LOW. The .
. o . connection
Not functional safety rating is for what is within the UR robot. The .
. . . . . 1.20E-07 tologic
Reduced integrated functional safety performance requires adding this &Jor
Mode: PFHd to the PFHd of the external logic (if any) and its .
.. equipment
Digital components.
Output
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SF# and Tole
Safety Description What happens? PFHd Affects
Function
Real time monitoring of conditions such
that the stopping time limit will not be
exceeded. Robot speed is limited to
ensure that the stop time limit is not Will not allow the
exceeded. The control SW continuously  actual stopping time
SF15 calculates the stopping capability of the to exceed the limit
Stopping robot in the given motion. If the time setting. Causes 1.20E-
. : : . 50 ms Robot
Time needed to stop the robot is at risk of decrease in speed 07
Limit exceeding the time limit, the speed of or a protective stop
motion is reduced to ensure the limit is not soasNOT to
exceeded. The safety function performs exceed the limit
the same calculation of the stopping time
and initiates a cat 0 stop if they are
exceeded.
Real time monitoring of conditions such
that the stopping distance limit will not be
exceeded. Robot speed is limited to
ensure that the stop distance limit willnot ~ Will not allow the
be exceeded. The control SW actual stopping time
SF16 continuously calculates the stopping to exceed the limit
Stopping capability of the robot in the given motion. setting. Causes 1.20E-
. . . . m Robot
Distance If the distance needed to stop the robotis  decrease in speed 07
Limit  at risk of exceeding the distance limit, the  or a protective stop
speed of motion is reduced to ensure the soas NOT to
limit is not exceeded. The safety function exceed the limit
performs the same calculation of the
stopping distance and initiates a cat 0 stop
if they are exceeded.
Safety function which monitors a safety .
. The “safe home
rated output, such that it ensures that the y External
SF17 . output” can only be .
output can only be activated when the ) connection
Safe . , « activated when the . 1.20E- .
robot is in the configured “safe home . 1.7 to logic
Home - S , robotis in the 07
... position”. A cat 0 stop is initiated if the . « and/or
Position _ . . . configured “safe .
output is activated when the robot is not in e equipment
. " home position
the configured position.
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Reduced Mode can be initiated by a safety plane/ boundary (starts
when at 2cm of the plane and reduced mode settings are achieved PFHdis
within 2cm of the plane) or by use of an input to initiate (will achieve either

Reduced reduced settings within SOQms). . 1.20E-07
Mode SF Y\{hen the external connections are Low, Reduced Mode !s ' or 1.50E-
SeHings initiated. Reduced Mode means that ALL reduced mode limitsare 07 Robot
ACTIVE. depending
change

Reduced mode is not a safety function, rather it is a state affecting onthe
the settings of the following safety function limits: joint position, joint safety
speed, TCP pose limit, TCP speed, TCP force, momentum, function
power, stopping time, and stopping distance.

When configured for Safeguard Reset and the external

Safeguard connections transition from low to high, the safeguard stop Inputto
. - SF2 (See Robot
Reset RESETS. Safety input to initiate a reset of safeguard stop safety SF2)
function.
When the external Enabling Device connections are Low, a
Safeguard Stop (SF2) is initiated. Recommendation: Use with a
mode switch as a safety input. If a mode switch is not used and Input to
3 Position  connected to the safety inputs, then the robot mode will be SF2 (See
Enablllng determined by the User Interface. If the User Interface is in SE? Robot
Device . " . . . .
INPUT * “run mode”, the enabling device will not be active. safeguard
* “programming mode”, the enabling device will be active. It is stop)
possible to use password protection for changing the mode
by the User Interface.
When the external connections are Low, Operation Mode (running/
automatic operation in automatic mode) is in effect. When High,
. . . . Input to
mode is programming/ teach. Recommendation: Use with a 3-
Mode iy . : . . SF2 (See
. position enabling device. When in teach/program, initially the TCP
switch . . SF2 Robot
speed will be limited to 250mm/s. The speed can manually be
INPUT . . . « o safeguard
increased by using the pendant user interface “speed-slider”, but stop)

upon activation of the enabling device, the speed limitation will
reset to 250mm/s.

17.2. Table 2

UR e-Series robots comply with ISO 10218-1:2011 and the applicable portions of ISO/TS 15066. It is
important to note that most of ISO/TS 15066 is directed towards the integrator and not the robot
manufacturer. ISO 10218-1:2011, clause 5.10 collaborative operation details 4 collaborative operation
techniques as explained below. It is very important to understand that collaborative operation is of the
APPLICATION when in AUTOMATIC mode.
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Collaborative

Operation .

1 2(?1 1ediion, Monitored
clause 5.10.2 stop
Collaborative

5 Operation Hand-
2011 edition,  guiding
clause 5.10.3

Safety-rated

Stop condition where position is held
at a standstill and is monitored as a
safety function. Category 2 stop is
permitted to auto reset. In the case of
resetting and restarting operation
after a safety -rated monitored stop,
see ISO 10218-2 and ISO/TS 15066
as resumption shall not cause
hazardous conditions.

This is essentially individual and direct
personal control while the robot is in
automatic mode.

Hand guiding equipment shall be
located close to the end-effector and
shall have:

* an Emergency Stop
pushbutton

 a 3-position enabling device

+ a safety-rated monitored stop
function

 a settable safety-rated
monitored speed function

UR robots’ safeguard stop
is a safety-rated monitored
stop, See SF2 on page 1.
Itis likely, in the future, that
“safety-rated monitored
stop” will not be called a
form of collaborative
operation.

UR robots do not provide
hand-guiding for
collaborative operation.
Hand-guided teach (free
drive) is provided with UR
robots but this is for
programming in manual
mode and not for
collaborative operation in
automatic mode.

Felhasznaloi kézikonyv

107

UR10e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS 17. Biztonsagi funkciok tablazatai

SSM is the robot maintaining a

separation distance from any

operator (human). This is done by

monitoring of the distance between 10 facilitate SSM, UR

the robot system and intrusions to robot§ hgve the capability
ensure that the MINIMUM of switching between two
PROTECTIVE DISTANCE is sets of parameters for

assured. Usually, this is accomplished Safety functions with

using Sensitive Protective Equipment configurable limits (normal
(SPE), where typically a safety laser ~ and reduced). See
scanner detects intrusion(s) towards ~ Reduced Mode on page 4.

the robot system. Normal operation can be
This SPE causes: when no intrusion is
detected. It can also be
Speed and 1. dynamic changing of the
. . - caused by safety planes/
Collaborative  separation parameters for the limiting . .
. . : safety boundaries. Multiple
Operation monitoring safety functions; or

safety zones can be

2. asafety-rated monitored stop  readily used with UR
condition. robots. For example, one

safety zone can be used

for “reduced settings” and

another zone boundary is

used as a safeguard stop

2011 edition, (SSM)
clause 5.10.4 safety
functions
Upon detection of the intrusion exiting
the protective device’s detection
zone, the robot is permitted to:

1. resume the “higher” normal input to the UR robot.
safety function limits in the case Reduced limits can also
of 1) above include a reduced setting

2. resume operation in the case of for the stop time and stop
2) above distance limits - to reduce

the work area and
In the case of 2) 2), restarting floorspace.

operation after a safety -rated
monitored stop, see ISO 10218-2 and
ISO/TS 15066 for requirements.
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Power and
Collaborative  force limiting
4 Operation (PFL) by
2011 edition, inherent

clause 5.10.5 designor

control

How to accomplish PFL is left to the
robot manufacturer. The robot design
and/or safety functions will limit the
energy transfer from the robot to a
person. If any parameter limit is
exceeded, a protective stop happens.
PFL applications require considering

the ROBOT APPLICATION
(including the end-effector and

workpiece(s), so that any contact will
not cause injury. The study performed
evaluated pressures to the ONSET of
pain, not injury. See Annex A. See
ISO/TR 20218-1 End-effectors.

UR robots are power and
force limiting robots
specifically designed to
enable collaborative
applications where the
robot could contact a
person and cause no
injury. UR robots have
safety functions that can
be used to limit motion,
speed, momentum, force,
power and more of the
robot. These safety
functions are used in the
robot application to
thereby lessen pressures
and forces caused by the
end-effector and
workpiece(s).
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18. El6sz6 UNIVERSAL ROBOTS

18. El0sz0

Ebben a fejezetben az Universal Robots robot hasznélatdhoz sziikséges alapvetd ismereteket kdzllnk.

MEGJEGYZES
A robot elsé bekapcsolasa elétt a kijelolt Universal Robots robotintegrator koteles:
1. elolvasni a biztonsagi tajékoztatét itt: Hardvertelepitési kézikdnyv.

2. Allitsa be a kockazatértékelés altal meghatarozott biztonsagi konfiguraciés
parameétereket (lasd: 22. Biztonsagi konfiguracio 135).

18.1. Robotkar alapok

A Universal Robots robotkar csdvekbdl és csuklokbol all. A PolyScope segitségével koordinalhatja az
izliletek mozgasat a robotkar mozgatasahoz. Szerszamokat lehet a robotkar végére szerelni, vagy a
szerszamtokmanyt. A robotkar mozgatdsaval lehet pozicionalni a szerszamot. Nem &llithtja a
szerszamot kozvetlenlil az alap folé vagy ala.

» Alap: amelyre a robotot szerelték.
+ Vall és konyok: szélesebb mozdulatokat végeznek.
* 1. csuklé és 2. csukld: finomabb mozdulatokat végeznek.

+ 3. csuklé: ahol a szerszamot a szerszamkarimaba rogzitik.

18.2. PolyScope alapok

A PolyScope a grafikus felhasznaldi fellilet (GUI) ahordozhaté kezel6egységben, amely
érintéképernyén keresztil miikddteti a robotkart. Programokat hozhat Iétre, tolthet be és hajthat végre
a robothoz a PolyScope alkalmazasban. A PolyScope fellilet felosztasa az alabbi abran lathato:

« A: Fejléc ikonokkal/fiillekkel, amelyekkel On elérheti az interaktiv képernyéket.
« B: Labléc gombokkal, amelyek az On betéltétt programjait/programijat vezérlik.

+ C: Képernyd mezdkkel és opcidkkal a robotmiveletek kezelésére és felligyeletére.

Felhasznaloi kézikonyv 113 UR10e

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



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

UNIVERSAL ROBOTS 18. El6sz6

18.2.1. Erintdképernyd

A hordozhat6 kezel6egység érintéképernydijét ipari kdrnyezetben torténé hasznalatra optimalizaltak. A
szorakoztato elektronikaval ellentétben a hordozhat6 kezel6egység érintéképernydjének
érzékenysége a konstrukciojanal fogva jobban ellenall a kérnyezeti tényezéknek, mint példaul:

* vizcseppek és/vagy hitéfolyadék cseppek
+ radiofrekvencias zajok
* egyeb, az izemi kdrnyezetbdl kivezetett zaj.

Az érintési érzékenységet ugy allitottak be, hogy kizarjak a hamis kivalasztas lehetéségét a PolyScope
fellileten, és hogy megakadalyozzak a robot hirtelen mozgasat.

Az érint6képernyd hasznalata

Célszerlien az ujjbegyét hasznalja valasztashoz a képernyén.
Ebben a kézikbnyvben ezt "koppintasnak™ nevezziik.

Sziikség szerint a kereskedmi forgalomban kaphato ceruzaval lehet valasztani a képernydn.

A kovetkez6 szakaszban felsoroljuk és meghatarozzuk a PolyScope fellileten eléforduld
ikonokat/fileket és gombokat.
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18.2.2. Fejléc ikonok/lapok

A Futtatas egy egyszer( eszkdz, amely el6re megirt programokat hasznal a robot
mUkddtetéséhez.

3 A Program robot-programokat hoz létre és/vagy médosit.

mel T elepités konfiguralja a robotkar beallitdsait és a kiils6 berendezéseket, pl. szerelés és
biztonsag.

¥ A Mozgatas vezérli és/vagy szabalyozza a robot mozgasat.

A

pesml 1/O feliigyeli és bedllitja a robot vezérlédobozaba érkezé és onnan indulé €16 bemend/kimend
jeleket.

@ A Naplé jelzi a robot allapotat, valamint az esetleges figyelmeztetd- vagy hibaiizeneteket.

ABCDE D ﬁ E
0j...

default*

sl A Program és telepitéskezeld kivalasztja és megjeleniti az aktiv
programot és telepit6fajlt (lasd 29.4. Fajlkezeld 274). A Program- és Telepitéskezeld a kdvetkezOket
tartalmazza: Fajl elérési tja, Uj, Megnyitas és Mentés.

[
Az Uj... G programot vagy telepitéfaijlt hoz létre.

sl Az Megnyitas... megnyit egy korabban létrehozott és mentett programot vagy telepitéfajlt.

A Mentés... egy programot, telepit6fajit vagy mindkettét menti egyszerre.

@)

et Az Automatikus azt jelzi, hogy a robot izemmddjat automatikusra allitottak. Koppintson ra, hogy
kézi izemmodra valtson.

m A Kézi aztjelzi, hogy a robot lzemmadjat kézire allitottak. Koppintson ra, hogy automata
Uzemmaodra valtson.

A Helyi méd és a Tavoli mod ikonjai csak akkor érhetdk el, ha engedélyezi a Taviranyitast.
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A Helyi azt jelzi, hogy a robot helyileg vezérelhetd. Erintse meg a Tavvezérlésre valtashoz.

A Tévoli azt jelzi, hogy a robot tavoli helyrél iranyithat6. Erintse meg a Helyi vezérlésre
valtashoz.

E Hamburger menii hozzafér a PolyScope sugohoz, a névjegyhez és beallitasokhoz.

18.2.3. Labléc gombijai

E Inicializalas kezeli a robot allapotat. Amikor PIROS, nyomja meg a robot mikodéséhez.

100%

Sebességcsuszka: valos idéskalan mutatja a robotkar
mozgatasanak relativ sebességét, szamitasba véve a biztonsagi beallitasokat.

Simulation

Ut . Szimulacié gomb atkapcsolja a program végrehajtasat a Szimulacios méd és
a Valadi robot k6z6tt. Amikor Szimulacios médban futtat, a robotkar nem mozog. Ezért a robot nem
tudja magat vagy a kérnyez6 berendezéseket karositani titkdzéskor. Ha nem biztos abban, mit fog
csinalni a robotkar, hasznalja a Szimulacios mddot a programok tesztelésére.

s
raga
PAulEl Kézi nagysebességlehet6veé teszi, hogy a szerszam sebessége atmenetileg meghaladja
a 250 mm/s értéket. Ez a tartas-futas funkcio csak Kézi modban érhetd el, amikor haromallapotu
engedélyezd eszkozt konfiguraltak.

E] Lejatszas elinditja az aktualisan betdltétt robot-programot.
E Lépés lehetbve teszi a program Iépésenkénti futtatasat.

Leallitas leallitja az aktualisan betoltott robot-programot.
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18.3. Telepités

18.3.1. A robotkar és a vezérl6doboz telepitése

A PolyScope hasznalatanak megkezdéséhez telepitse és kapcsolja be a robotkart és a vezérlédobozt.
A részletes telepitési utasitasokat lasd itt: Hardvertelepitési kézikdnyv.

1. Csomagolja ki a robotkart és a vezérlddobozt.

2. Szerelje fel a robotkart egy szilard, rezgésmentes felliletre.

Ellendrizze, hogy a fellilet képes-e elviselni az alapiziilet telies nyomatékanak legalabb
tizszeresét és a robotkar sulyanak legalabb 6tszérosét.

3. Helyezze a vezérlédobozt annak sajat labara.
4. Csatlakoztassa a robotkabelt a robotkarhoz és a vezérlédobozhoz.

5. Dugja be a vezérlédoboz hal6zati kabelét.

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

robotkar feld6lhet és sérilést okozhat.

18.3.2. A vezérl6doboz be-/kikapcsolasa

A vezérlbdoboz féként azt a fizikai elektromos bemend/kimené egységet tartalmazza, amelyhez a
robotkar, a hordozhato kezelbegység és az esetleges perifériak csatlakoznak. Be kell kacsolnia a
Vezérlédobozt, hogy be tudja kapcsolni a robotkart.

1. A hordozhato kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolégombot a vezérlédoboz
bekapcsolasahoz.

2. Varjon, amig a képernyén meg nem jelenik a hattérben futd operacids rendszertél egy széveg,
majd a gombot.

Megjelenhet az Elsé Iépések képernyd, amely felszdlitia Ont a robot programozasanak megkezdésére.
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Mit szeretne el6szor tenni?

R = 4

PROGRAM FUTTATASA A ROBOT PROGRAMOZASA ROBOT TELEPITESENEK
KONFIGURALASA

O A jovEhen ne jelenjen meg ez az Uzenet.

18.4. Inicializalas

Inditaskor megjelenik egy Nem folytathatd parbeszédablak. Vélassza az Ugras az Inicializalas
képernydre elemre az Inicializalas képernyé eléréséhez.

A képerny6 bal aljan az Inicializalas gomb szinekkel jelzi a robotkar allapotat:

* Piros Kikapcsolas. A robotkar leallitott allapotban van .

« Sérga Uresjarat. A robotkar be van kapcsolva, de még nem éll készen a normal mikodésre.

» Zo6ldNormal. A robotkar be van kapcsolva, és készen all a normal mikodésre.

e 2 M

Robot &llapota

BEkapcsolés Bootolas Robet Fékek Robot Normal
kész aktiv kiengedve madban

Haszhos terhelés Robot

Az aktiv hasznos terhelést hasznéla a telepitési hasznos terhelés
ideigienes felillirdsara.

Aktlv hasznos terhelés Telepttési hasznos terhelés r
0104

O Normal Se ( Szimulacic .

UR10e
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18.4.1. A robotkar inditasa

FIGYELMEZTETES
A robotkar inditasa el6tt mindig ellenérizze, hogy a tényleges hasznos teher és a

telepités beallitasai helyesek-e. Ha ezek a beallitasok helytelenek, a robotkar és a
vezeérlddoboz nem fog megfeleléen mikddni, és akar veszélyes lehet emberekre vagy
berendezésekre.

VIGYAZAT
Gondoskodjon réla, hogy a robotkar ne érjen targyhoz (pl. asztalhoz), mert a robotkar
és egy akadaly Utkdzése karosithatja az izlilet fogaskerékhazat.

A robot inditasa:

1. Erintse meg az ON (be) gombot a zéld LED-del, hogy elinditsa az inicializalasi folyamatot.
Ezutan a LED kijelzd sargara valt jelezve, hogy aram alatt all, és Uresjaratban van.

2. Erintse mega START gombot, hogy kiengedije a fékeket.

3. Arobotkar kikapcsolasahoz érintse meg a piros LED-del ellatott KI gombot.

* A PolyScope elindulasa utan koppintson egyszer a KI gombra a robotkar bekapcsolasahoz.
Ezutan az allapota sargara valt jelezve, hogy a robot bekapcsolt allapotban és liresjaratban van.

» Amikor a robotkar Alapjarat allapotban van, koppintson a START gombra a robotkar
elinditdsahoz. Ennél a pontnal a rendszer ellenérzi az érzékel6k adatait a robotkar beszerelt

Ha a rendszer eltérést talal (30 tliréshatarral), a gombot letiltja, és egy hibalizenet jelenit meg
alatta.

* Amint a beszerelés igazolasa megtértént, koppintson a Start gombra az dsszes izlileti fék
kioldasahoz, és a robotkar készen all a normal mikddésre.

A robotkar elindulasa hanggal és kis mozgasokkal tarsul, ahogyan az illesztések fékjeit kiengedi.

18.5. Gyors rendszerinditas
A PolyScope hasznalata el6tt ellendrizze, hogy a robotkart és a vezérlédobozt szakszer(ien
telepitettek.

1. A Hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a biztonsagi leallité gombot.

2. A Hordozhat6 kezel6egységen nyomja meg a bekapcsolé gombot és varja meg, amig a rendszer
elindul és a PolyScope felirat megjelenik.

3. Azérintéképernydn megjelenik egy eléugré ablak, és jelzi, hogy a rendszer készen all, és
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inicializalni kell a robotot.

4. Azelbugré parbeszédablakban koppintson az Ugras az Inicializalas képernyére elemre az
Inicializalas képernyé eléréséhez.

5. Oldja fel a vészleallitd gombot, hogy a robot Vészleallitas alatt allapotabol Kikapcsolva
allapotra valtson.

6. Lépjen ki arobot elérhetéségi teriiletérdl (munkateriletérol).

7. A Robot inicializalasa képernyén kollintson a BE gombra, és varjon, amig a robot allapota
Uresjarat értékre valt.

8. A Hasznos teher mez6ben az Aktiv hasznos teher pontban ellenérizze a hasznos teher
témegét. Ellenérizheti a szerelési helyzet helyességét is a Robot mezében.

9. Erintse meg a Start gombot, hogy a robot feloldja a fékrendszerét. A robot razkodik és kattogd
hangokat ad, ezzel jelezve, hogy készen éall a programozasra.

MEGJEGYZES
Tanulja meg az Universal Robots robot programozasét itt: www . universal -

robots.com/academy/

18.6. Az els6 program

A programok parancsok listai, melyek elmondjak a robotnak, mit tegyenek. A legtébb feladathoz a
programozas teljes egészében a PolyScope alkalmazasaval térténik. Tanitsa be a robotkart, hogyan
mozogjon utpont-sorok alkalmazasaval beallitva a robotkar altal kévetendd palyat.

A Mozgatas fllon (lasd 26. Mozgas lap 257) mozgathatja a robotkart a kivant helyzetbe, vagy
betanithatja a poziciot ugy, hogy a robotkart odahuzza, mikézben lenyomva tartja a Freedrive
(Szabadonfuté) gombot a Hordozhato kezel6egység tetején.

Készithet egy programot, amely I/O jeleket kiildhet mas gépeknek a robot palyajanak bizonyos
pontjain, és végrehajthat olyan parancsokat, mint if... then( ha..., akkor) és hurok a valtozdk és az I/0
jelek alapjan.

Az alabbi egy egyszer(i program, mely lehet6évé teszi, hogy egy Robotkar két utpont kbz6tt mozogjon.

Egy egyszerl program létrehozasahoz

1. A PolyScope fejléc F4jl elérési ttja meniiben érintse meg az Uj... elemet, és valassza a
Program lehetdséget.

2. ABasic (Alap) meniiben érintse meg a Waypoint (Utpont) elemet egy Utpont hozzaadasahoz a
programfahoz. Egy alapértelmezett Moved szintén hozzaadasra keril a programfahoz.

3. Valassza ki az 0j Gtpontot, és a Command (Parancs) fiilon érintse mega Waypoint (Utpont)
elemet.

4. A Szerszdm mozgatasa kepernyén mozgassa a Robotkart a mozgato nyilak lenyomasaval.
Mozgathatja a robotkart ugy is, hogy lenyomva tartja a szabadonfuté gombot, és a robotkart a
kivant helyzetbe huzza.
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5. Amint a robotkar a kivant helyzetbe kerult, nyomja le az OK gombot, és az uj utpont 1. utpont
néven jelenik meg.

6. AZ2.utpontlétrehozasdhoz kdvesse a 2-5. [épéseket.

7. Valassza a 2. utpontot, és nyomja meg a Felfelé mozgatas nyilat, amig az 1. utpont félé nem
kertil, hogy megvaltoztassa a mozgatasok sorrendjét.

8. Alljon tavolabb, tartsa a vészleallito gombon a kezét, és a PolyScope lablécen nyomja meg a
Play (Lejatszas) gombot, hogy a robotkar az 1. utpont és a 2. utpont kéz6tt mozogjon.
Gratulalunk! Most Iétrehozta az elsd robot programjat, amely a robotkart két megadott Utpont
kdzott mozgatja.

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

2. Ezcsak egy gyors inditasi utmutatd, hogy megmutassuk, milyen kénnyd
hasznalni a UR robotot. Sértetlen kdrnyezetet és nagyon 6vatos hasznalét
feltételez. Ne ndvelje a sebességet vagy gyorsulast az alapértelmezett értékek
folé. Mindig végezzen kockazatértékelést a robot miikddésbe helyezése elét.

FIGYELMEZTETES
Tartsa a fejét és testét a robot mozgasi terliletén (munkateriletén) kiviil. Ne tegye
olyan helyre az ujjait, ahol becsipédhet.

18.7. A robot regisztralas és URCap licencfajlok

A tavoli TCP URCap hasznalata el6tt regisztralja a robotot, és toltse le és telepitse a URCap licencfajlt
(lasd 24.13. URCaps 211).
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A 2+H

) Preferenciak . . e . . . .
Robotja regisztréldsahoz kovesse ezt a 3 konny( Iépést

> Jelszd
Vv Rendszer 1. lépés 2. lépés 3. lépés
Rendszerme...
URCaps
& — : &
A robot — (
regisztralasa 0O— K
Tavvezérlés K b= Iil ﬂ
Szabadonf... - . 2

korlatozva
Jelentkezzen be ide: Télse le a regisztraciés 4t
www.universal-robots.com/activate

Halozat

Frissités

O Kikapcsolds

18.7.1. Robot regisztralasa az aktualis képernydjérdl

. Afejlécben koppintson a Hamburger menii elemre, és valassza a Beallitasok elemet.

A bal oldali meniiben érintse meg a Rendszer elemet, és valassza a Robot regisztralasa
lehet6séget a Beallitasok képernyd megjelenitéséhez.

A robotja regisztralasahoz kévesse a képernyén megjelend 1. és 2. 1épést.

18.7.2. AURCAP licencfajl letoltése

. Online toltse ki a szlikséges mezobket, és toltse le a licencfijlt a szamitdégépére.

Masolja a licencfajlt az USB meghaijtora, és csatlakoztassa a Tanito fliggelékhez.

A Beallitasok képerny6n a 3. [épésben érintse meg a F4jl betbltése lehetéséget, hogy
megnyissa a Regisztracios fajl kivalasztasa képernyo6t.

A listaban valassza ki az USB-t, hogy megjelenjen a tartalma, é€s menjen a licencfajlhoz.

megerdsitéséhez.

A bal alsé sarokban koppintson a Kilépés elemre.

UR10e
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18.7.3. Robot regisztralasanak megszintetése
Uj licenc sziikséges, ha a robot tulajdonosa megvaltozik. Ebben az esetben a robot regisztralasat
elészor meg kell sziintetni.

1. Afejlécben koppintson a Hamburger menii elemre, és valassza a Beallitasok elemet.

2. Abal oldali mentiben koppintson a Rendszer elemre, és valassza a Robot regisztralasa
elemet.

3. A Beallitasok képernyd jobb alsé sarkaban koppintson a Regisztralas megsziintetése elemre.

18.8. Robot kiberbiztonsag

A kiberbiztonsag bevezetése el6tt kdteles kockazatértékelést vegeznie az aldbbiak érdekében:
» Fenyegetések felismerése
* Bizalmiz6nak és csatornak meghatarozasa

* Az alkalmazas egyes 0sszetevbire vonatkozo kdvetelmények megadasa.

18.8.1. A kiberbiztonsag eldfeltételei

Miel6tt a rendszere biztonsagos miikddési allapotba kerlilne, gy6z6djon meg a kovetkezokrél:

+ On alapos ismeretekkel rendelkezik az altalanos kiberbiztonsagi elvek és az On Universal
Robots robotjaban alkalmazott fejlett technoldgiak terén.

+ Fizikai biztonsagi intézkedéseket hoz, hogy csak a megbizhat6 személyzet férhessen hozza
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fizikailag a robothoz.

» Robotjat csak megbizhatd halézathoz csatlakoztatja olyan tizfal mégétt, amely korlatozza az
internetrél befelé és kifelé iranyuld hozzaférést egyarant.

18.8.2. A kiberbiztonsag szigoritasa

Bar a PolyScope szamos funkciét tartalmaz a halozati kapcsolat biztonsaganak megdérzéséhez, a
kdvetkezl irdnyelvek betartasaval szigorithatja a biztonsagot:

» Mindig allitson be egy rendszergazda- jelsz6t (lasd: Rendszergazda 278), mielétt robotjat
barmilyen halézathoz csatlakoztatna.

» A beépitett beallitasok hasznalataval korlatozhatja a robot hozzaférését a halézathoz, amennyire
lehetséges.

+ Egyes adatatviteli feltletek nem rendelkeznek a felépitett kapcsolatok hitelesitésére szolgalo
moddszerrel. Egyes alkalmazasokban ez biztonsagi kockazatnak minésiil.

* Hasznalja a helyi porttovabbitast (lasd: SSH hozzaféres engedélyezése 284) hitelesitett és
biztonsagos kapcsolat Iétrehozasahoz, ha tavoli hozzaférést igényel a robot mozgasvezérlé
fellleteihez. Példaul az Iranyitopult-kiszolgalo és az Elsédleges/Masodlagos/Valods ideji kliens
fellletek.

+ Tavolitsa el az érzékeny adatokat a robotrol, miel6tt azt hasznalaton kivul helyezné. Forditson
kilénds figyelmet az URCaps-ra (lasd: 24.13. URCaps 211) és a program-mappaban lévd
adatokra.
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19. Szabad mozgatas

Ebben a fejezetben ismertetjlik, hogyan kell elkezdeni a robotkar hasznalatat a szabadonfutdval.

A szabadonfuté arra vald, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy pézba huzzuk.

A szabadonfut6 hasznalatakor a robotkar taszit6 erét fejti ki egy izlleti hatar vagy biztonsagi sik
megkozelitésekor (lasd 22.11. Sikok 141).

Amikor a robotkar szabadonfuté médban van, egy alabb szemléltetett panel jelenik meg a PolyScope

képernyéjén.

2

B

Mozgas
Utpont
Irany
Varakozas
Beallitas
El6ugras
Leallit
Megjegyzés

Mappa g

) Speciélis

) Sablonok

O Kikapcsolds

A szabadonfuto allapotsoranak LED kijelz6je a kovetkezbket jelzi:

1 v Robotprogram
2 - <lires=

Valtozdk

Program
Itt programaozhatja a robotot feladatok elvégzésére.

A robot programozasédhoz vélassza ki a csomdpontot a Csomoépontlistabdl, és aldcor
megjelenik a Programfén.

Csomépontlista Programfa
A
Szabad mozgatéas
Nyomja meg és tartsa lenyomva
Korlatozott vezérlés
Aktiv TCP: TCP
Funkeid: Alap v
LR SRS N sy
e N G
[ Hozzaadés indités elétt sorrendhez fndepitenae viezebod
O Kinduldsi véltozs értékek bedllitdsa m
& Program hurok érolre
B

100%

009U

* Amikor egy vagy tdbb csuklo kézeledik a csuklé hatarértékekhez.

» Amikor a robotkar helyzete szingularitas felé kézeledik. Ahogy a robot kbzeledik a szingularitas
felé, ugy névekszik, az ellenallas, és azt az érzetet kelti, hogy egyre nehezebb a helyzetét allitani.
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Freedrive
Press & Hold

Constrained Control
Active TCP: TCP

Feature: Base v

L s X

All axes are free

| x CO rx C
(2 CO rz (O

Letilthat egy vagy tobb tengelyt, igy a TCP csak egy adott iranyba haladhat az alabbi tablazatban
meghatarozottak szerint.

A

A mozgatas minden tengely mentén megengedett.

Minden tengely

szabad
k:}:f:-' A mozgatas csak az X és az Y tengely mentén megengedett.
Sik
./L A mozgatas minden tengely mentén megengedett, forgatas nélkiil.
Athelyezés
g — . . .
{_.:,':f A A mozgatas minden tengely mentén megengedett, szférikus mozgatassal a
. TCP kordil.
Forgatas

a robotkarhoz, becsip6deési pontot eredményezhet.

FIGYELMEZTETES
A robotkar mozgatasa bizonyos tengelyek iranyaban, amikor egy szerszam csatlakozik

19.

1. A szabadonfuto engedélyezése: altalanos

hordozhat6 kezel6egység

A Freedrive modot az alabbi médokon engedélyezheti:

UR10e

126 Felhasznaloi kézikonyv



19. Szabad mozgatas UNIVERSAL ROBOTS

» A szabadonfuto (Freedrive) gomb hasznalata.
* Hasznalja a Freedrive gombot a Mozgatas fll képernydn (lasd: 26.2.4. Szabad mozgatas 258).

* Hasznaljon /0O miiveleteket (lasd ).

FIGYELMEZTETES
* Ne engedélyezze a szabadonfutd (Freedrive) tulajdonsagot, amikor a robotot

I6ki vagy megeérinti, mert ennek hatasara a robot sodrédé mozgasba mehet at.

* Ne valtsa a tengelyeket, mikozben a robot szabadonfuté médban mozog, mert
ez kivalthatja a robot sodréd6 mozgasat.

19.1.1. Hasznalja a Freedrive gombot

1. Nyomja meg és tartsa lenyomva a szabadonfutd gombot a hordozhaté kezel6egységen.

2. Amikor a szabadonfut6 panel megjelenik a PolyScope képernydn, valassza ki a kivant
mozgasfajtat a robotkar iziileteihez. Vagy hasznalja a tengelyek listajat a mozgastipus
testreszabasahoz.

3. Szikség esetén meghatarozhatja a tulajdonsag tipusat ugy, hogy kivalaszt egy beallitast a
Tulajdonsag legdrdulé listabol.
A robotkar leallhat, ha megkdzeliti a szingularitds forgatékényvet. Koppintson a Minden tengely
szabad elemre a Freedrive panelen a mozgatas folytatasahoz.

4. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

19.1.2. Hasznalja a Szabadonfuté (Freedrive) gombot a Mozgatas
ful képernydn

1. Koppintson a fejlécben a Mozgatas elemre.

2. Koppintson a fejlécben a Mozgatas elemre.

3. Amikor megjelenik a szabadonfuto panel, valassza ki a robotkar csukléihoz a kell6 mozgastipust.
Vagy hasznalja a tengelyek listajat a mozgastipus testreszabasahoz.

4. Szikség eseten meghatarozhatja a tulajdonsag tipusat ugy, hogy kivalaszt egy beallitdst a
Tulajdonsag legorduilé listabol.
A robotkar leallhat, ha megkdzeliti a szingularitas forgatokonyvet. Koppintson a Minden tengely
szabad elemre a Freedrive panelen a mozgatas folytatasahoz.

5. A Freedrive panelen nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot a robotkar
mozgatasahoz.

19.2. A szabadonfuto engedélyezése: 3PE hordozhato
kezelbegyseég

A 3PE gomb hasznalata a robotkar szabad mozgatasahoz:
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1. Gyorsan nyomja meg enyhén, majd enyhe lenyomassal tartsa lenyomva a 3PE gombot.
Most a robotkart mar a kivant helyzetbe huzhatja, mikézben az enyhe lenyomast fenntartja.
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20. Hatramenet

A hatramenetet hasznélhatjuk arra, hogy adott izlileteket a kivant helyzetbe kényszeritsiink anélkil,
hogy kioldanank a robotkar 6sszes fékjét.

Erre néha akkor van sziikség, ha a robotkar kdzelit az Gitk6zéshez, és a teljes Ujrainditast kiserd
rezgések elkertilendok.

20.1. Hatramenet engedélyezése: altalanos
hordozhato kezel6egység

1. Alnicializalas képerny6n érintse meg a BE elemet a bekapcsolasi szekvencia inditasahoz.

2. Amikor a robot Alapjarat allapotban van, nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot. A
robot Backdrive allapotba valt.

3. Most mar nagyobb nyomast fejthet ki, hogy kioldja a féket egy kivant iziiletben.

Amig a szabadonfuté gomb be van kapcsolva/lenyomott allapotban van, a hatramenet
engedélyezése aktiv, tehat a robotizlletek nehezen mozgathatonak tlinnek.

20.2. Hatramenet engedélyezése: 3PE hordozhato
kezelbegység

A 3PE gomb hasznalataval a robotkart hatramenetbe allithatja:
1. Azlnicializalas képerny6n érintse meg az BE elemet a bekapcsolasi szekvencia inditdsahoz.

2. Amikor arobot Alapjarat allapotban van, enyhén nyomja meg, majd tartsa lenyomva a 3PE
gombot.

A robot Hatramenet allapotra valt.
3. Most mar nagyobb nyomast fejthet ki, hogy kioldja a féket egy kivant iziiletben.

Amig a 3PE gombot enyhén lenyomva tartja, addig a Hatramenet (Backdrive) engedélyezve
van. Erezhetéen nehéz a robot iziileteinek mozgatésa.
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21. Mikodési mod kivalasztasa
21.1. Mikodési modok

A Mikodési modok akkor engedélyezettek, amikor egy haromhelyzetl engedélyezé eszkdzt konfigural,
beallit egy jelszot, meghataroz egy Mikddési mod konfiguralhato I/O-t vagy a M(iszerfal szerveren
keresztil (lasd A m(iszerfal-kiszolgald hasznalata 133).

Automata mod: amint aktivaljak, a robot csak elére meghatarozott feladatokat teljesit. A Mozgas fiil és
a Freedrive (Szabadonfutd) méd nem érhet6 el, ha hdromallapotu engedélyez6 eszkdzt konfiguralt.
Nem modosithat vagy menthet programokat és telepit6fajlokat.

FIGYELMEZTETES
Az automata madd biztonsagi leallitasat csak automata modban lehet aktivalni, igya
veédbkészulék védelmi funkcidja csak automata mdédban aktiv.

Kézi mod: Aktivalasat kdvetéen utan a Mozgatas fill, a Freedrive mdd és a sebességcsuszka
segitségével programozhatja a robotot. Médosithat €s menthet programokat és telepit6fajlokat.

Szabad mozgatas X *
Mozgassa a robotot a Mozgas lapon talalhato nyilakkal X *
Sebességcsuszka X xX**
Program szerkesztése & mentése & telepités X

Hajtson végre programokat CsoOkkent sebesség*™**  x
Inditsa el a programot a kivalasztott csomépontrdl X

*Csak akkor, ha nem konfiguraltak haromallapotu engedélyezd eszkozt.

**A Futtatas képerny6n a sebességcsuszka a PolyScope beallitasokban engedélyezheté.

***Ha haromhelyzetli engedélyezd eszkdz konfiguralt, a robot Kézi csdkkentett sebességnél miikodik,
hacsak nincs aktivalva a Kézi nagy sebesség.

MEGJEGYZES
 El6fordulhat, hogy egy Universal Robots robot nincs felszerelve haromallasu
engedélyezd eszkbzzel. Ha a kockazatértékelés az eszkdzt igényli, akkor
csatlakoztatni kell a robot hasznalata el6tt.

» Ha haromhelyzet(i engedélyez6 eszkdz nincs konfiguralva, akkor a sebesség
nem csdkkentett a Kézi moédban.
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FIGYELMEZTETES
* Minden gyanus biztonsagi berendezeés teljes funkcionalitasat vissza kell allitani,

miel6tt kivalasztja az Automatikus modot.

* Amikor lehetséges, a Kézi miikodési modot ugy kell teljesiteni, hogy mindenki a
biztonsagi téren kivil van.

* A mddok kdzotti atvaltashoz hasznalt eszkozt kiviil kell elhelyezni a biztonsagi
téren.

» Afelhasznaldnak tilos belépnie a biztonsagi teriiletre, amikor a robot
Automatikus médban van, hacsak nincs konfiguralva az automatikus mod
védelmi bemenete.

A MUikédési méd kivalasztasa konfiguralasanak mddszerei a kdvetkezd alrészekben kerlilnek leirasra.
Mindegyik mddszer kizardlagos, ami azt jelenti, hogy egy modszer haszndlataval a méasik két moédszer
inaktiv lesz.

A mikddési mod biztonsagi bemenetének hasznalata

1. Koppintson a Telepités fiilre, és valassza a Biztonsagi I/0 lehetéséget.

2. Konfiguralja a Miikédési méd bemenetét. A konfiguralasi opcid a legérdilé meniben jelenik
meg.

* A robot automatikus izemmaodban van, ha az izemmaod bemenet értéke alacsony.

* Arobot kézi izemmaodban van, ha az izemmdd bemenet értéke magas.

MEGJEGYZES

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

Uzemmodd valtas

1. A modok kdzotti valtashoz valassza ki a profil ikont a fejlécen.
+ Automatikusazt jelzi, hogy a robot izemmadjat automatikusra allitottak.

+ Kéziazt jelzi, hogy a robot izemmaodijat kézire allitottak.

A PolyScope automatikusan Kézi modban van, amikor a Biztonsagi I/0 konfiguracio engedélyezett
haromhelyzet(i engedélyezd eszkozzel.
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A miszerfal-kiszolgalé hasznalata

1. Csatlakozzon a miszerfal kiszolgalojahoz.

2. Hasznalja a Mlkédési méd beallitdsa parancsokat.
* Mukodési mod beallitdsa Automatikus
+ Miikédési mod beallitasa Kézi
» Mdkodési mod torlése

A htip://universal-robots.com/support/ weboldalon tovabbi tajékoztatast talal a Mlszerfal szerver
hasznalatarol.

21.2. Haromhelyzetl engedélyez6 eszkoz

Amikor egy haromallapotu engedélyezd eszkdzt konfiguraltak és a Mlikddési méd Kézi médban van,
akkor a robot csak a haromallapotu engedélyez6 eszkéz megnyomasaval mozgathatd. Az automata
mad biztonsagi leallitast egy haromallasu engedélyez6 eszkdz csatlakoztatasa és konfiguralasa teszi
elérhetdvé.

A haromhelyzetl engedélyez6 eszkbz nincs hatassal automatikus modban.

21.2.1. Manualis nagy sebesség

A Kézi nagysebességlehetdveé teszi, hogy a szerszam sebessége atmenetileg meghaladja a 250
mm/s értéket. Ez csak akkor érhetd el, amikor a robot Kézi moédban van és haromhelyzet(i engedélyezé
eszkdz konfiguralt. A robot biztonsagi leallitast vegez Kézi modban, ha egy haromhelyzeti
engedélyezd eszkdz konfiguralt, de nem nyomjak meg. Az automatikus méd és a Kézi mod kozotti
valtdshoz sziikség van a haromhelyzetl engedélyez6 eszkdz teljes kioldasara és ismételt
lenyomasara, hogy a robot mozgasat lehetéveé tegyék.

Amikor Kézi nagy sebességet hasznal, akkor hasznalja a biztonsagi csuklo-hatarértékeket (lasd 22.10.
lllesztési hatarértékek 140) vagy a biztonsagi sikokat (lasd 22.11. Sikok 141) a robot mozgasterének
korladtozasahoz.
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22. Biztonsagi konfiguracio

22.1. Biztonsagi beallitasok alapjai

Ez a rész lefedi, hogyan érheti el a robot biztonsagi beallitasait. Olyan tételekbdl all, melyek segitenek

A

FIGYELMEZTETES

Mieldtt konfiguralja a robot biztonsagi beallitasait, az integratoranak kockazatértékelést
kell lefolytatnia, hogy garantalja a személyzet és a berendezés biztonsagat a robot
korul. A kockazatértékelés az 6sszes munkaeljaras kiértékelése a robot élettartama
soran, melynek célja a biztonsagi konfiguracié szakszer( beallitasanak alkalmazasa
(see Hardvertelepitési kézikonyv).A kdvetkezdket kell beallitania az
integrator kockazatértékelése szerint.

1.

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

A biztonsaggal kapcsolatos funkciok és felhasznaldi felliletek hasznalata és
konfiguracidja egy konkrét robotalkalmazashoz (see Hardvertelepitési
kézikonyv).

Biztonsagi konfiguracios beallitasok a beallitashoz és tanitashoz, mielétt a
robotkart el6sz6ér bekapcsolja.

Az 6sszes biztonsagi konfiguracios beallitasok ezen a képernyén és allapokon
érheték el.

Az integratornak biztositania kell, hogy a biztonsagi konfiguraciés beallitasok
0sszes modositasat a kockazatértékelés szerint végezzék.

22.1.1. Biztonsagi konfiguracio elérése

Megjegyzés: A Biztonsagi beallitasokat jelszo6 védi, és csak akkor konfiguralhatdk, ha a jelsz6t
beallitjak, majd hasznaljak.

1. Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.

2. Azoldalmeniiben, a képernyd bal oldalan, érintse meg a Biztonsag elemet.

3. Figyelje meg, hogy a Robot hatarértékek képerny6 ugyan megjelenik, de a beallitasok nem
érhetok el.

4. Ha korabban beallitottak a Biztonsagi jelsz6t, irja be a jelszét, és nyomja meg a Feloldas
gombot, hogy a beallitasokhoz hozzaférhessen. Megjegyzés: Amint kioldotta a Biztonsagi
bedllitasokat, az 6sszes beallitas aktiv.

5. Nyomja meg a Zarolas flilet vagy Iépjen ki a Biztonsagi meniibdl, hogy az 6sszes Biztonsagi tétel
beallitasat ismét zarolja.
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\/ Biztonséag

> Altalénos v VESZELY

Ha a kockézatértélkelés altal meghatérozottaktdl eltérd biztonségi lkonfigurécids paraméterelket haszndl, az ésszerlien nem kikliszébdlhetd
veszélyeleet és nem eléggé csokkentett kockdzatolat eredményezhet,

Robothatare...
Ilesztési
hatarértékek @ Gyéri elbeélitdsok .
1l I I 1
At Legjobban korldtozott Legkevéshé korldtozott
Az eszkoz
helyzete
Az Eszkoz O Egyéni
iranya
/0 Hatarérték Normal Csékkentett
Hardver Telestmény .
L)
Hérom allapot Impulzusmomentum
Safe Home Ledlasi idd
(biztonsagi ... Ledlidsi tavolsdg
) Funkcidk Eszlkézsebesség .
Konyolksebesség
K8ny&lk ereje .
Alkalmazza

O Kikapcsolds

Tovabbi informaciot a biztonsagi rendszerekrdl itt taldlhat: Hardware Installation Manual.

22.2. Biztonsagi jelszo beallitasa
Be kell allitania egy jelszot, hogy feloldja az 6sszes biztonsagi beallitdst, amely a Biztonsagi
konfiguraciét alkotja. Ha nem alkalmaz biztonsagi jelszot, akkor megkérik annak beallitasara.

1. A PolyScope fejlécének jobb sarkaban nyomja meg aHamburger mentit, és valassza a
Bedllitasok elemet.

2. Aképernyd bal oldalan, a kék menliben nyomja meg a Jelszé elemet, és valassza a Biztonsag
lehetéséget.

3. A Uj jelszé mezébe irja be a jelszot.

4. Most pedig a Uj jelszé6 megersitése mezdbe irja be ugyanazt a jelszét, és nyomja meg az
Alkalmaz elemet.

5. A kék men bal als6 sarkaban nyomja meg a Kilépés gombot, hogy visszatérjen az el6z6
képernyoére.

AZarolas fiilre koppintva Ujra zarolhatja az 6sszes biztonsagi beallitst, vagy egyszerien kiléphet egy
olyan képernydre, amely nem tartozik a biztonsagi mentbe.

Lezéaras

22.3. A biztonsagi konfiguracio modositasa

A Biztonsagi konfiguracio beallitasain végzett mddositasoknak meg kell felelnitik az integrator altal
elvégzett kockazatértékelésnek (see Hardvertelepitési kézikdnyv).
Javasolt eljaras:
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1. Ellendrizze, hogy a modositasok megfelelnek-e az integrator altal lefolytatott
kockazatértékelésnek.

2. Allitsa be a biztonsagi beallitasokat az integrator altal lefolytatott kockazatértékelésben
meghatarozott megfeleld szintre.

3. Ellendrizze a beallitasok alkalmazasat.
4. Szerkessze be a kdvetkezd szoveget a kezelbi kézikdnyvbe:
“Miel6tt a robot kdzelében dolgozik, gy6zddjon meg arrol, hogy a biztonsagi konfiguracié az elvartak

szerinti. Ez ellenérizhetd pl. a PolyScope jobb felsé sarkaban talalhato biztonsagi ellenérz66sszeg
megvizsgalasaval barmilyen valtoztatas esetében.”

22.4. Uj biztonséagi konfiguracié alkalmazasa

A robot kikapcsol, amig valtoztatasokat végez a konfiguracion. Valtoztatasai csak akkor Iépnek
hatalyba, miutan megnyomta az Alkalmaz gombot. A robotot nem lehet Ujra bekapcsolni, amig sem az
Alkalmaz és ujraindit, sem a Valtoztatasok visszaallitasa gombot nem m(ikddtette. Az el6bbi

okokbdl S| mértékegységekben jelenit meg a rendszer egy eléugré ablakban. Amikor befejezte a
szemrevételezést, On Megerdsitheti a biztonségi konfiguraciét és a modositasokat automatikusan
menti a rendszer az aktualis robot telepit6fajl részeként.

22.5. Biztonsagi ellendrz60sszeg

ccC
ccC

Yy

A Biztonsagi ellendrzé dsszeg ikon megjeleniti a robot On éltal alkalmazott biztonsagi konfiguraciojat,
és fentrdl lefelé, balrdl jobbra olvashatd, pl.: BF4B. Kiilénb6z6 szdveg és/vagy szin jelzi az alkalmazott
biztonsagi konfiguracio médositasait.

ABiztonsagi ellendrz6 6sszeg modosul, ha megvaltoztatja a Biztonsagi funkcidk beallitasait, mert a
Biztonsagi ellen6rz6 6sszeget csak a biztonsagi beallitasok generaljak.

A Biztonsagi konfiguracié modositasat Onnek kell alkalmaznia Biztonsagi ellendrzé dsszegre,
hogy az tilkrézze az On altal végzett valtoztatasokat.

22.6. Biztonsagi menu-beallitasok

c s

készitik.

22.7. Robothatarértékek

A Robotkorlatok korlatozzak a robot altalanos mozgatasat. A robot-hatarértekek képernydjén két
konfiguracids lehetésége van: Gyari beallitasok és Egyéni.
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1. A gyaribeallitasoknal hasznalhatja a cstuszkat egy elére meghatarozott biztonsagi beallitas
kivalasztasara. A tablazat értékeit frissitik, hogy tikrozzék az el6re bedllitott értékeket, kezdve a
Szigoruan korlatozott fokozattdl a Legkevésbé korlatozott fokozatig

MEGJEGYZES

A csuszka értékei csak javaslatok, és nem helyettesitik a megfelel6
kockazatértékelést.

Uttatas pitds o
> Altalénos 1+ VESZELY

'V Biztonsag Ha & kockézatértékelés dtal meghatérozottaltdl eltérd biztonséai konfigurécids paramétereket hasznél, az ésszerlen nem kiklUszobolhetd
veszélyeket s nem eléggé csolkkentett lkockazatokat eredményezhet.

Robothatareé...
Illesztési
hatarértékek @ Gyérl elfbeéllitasolc .
1l 1 1 I
Sl Legjobban korldtozott Legkevésbé korldtozott
Az eszkidz
helyzete
Az Eszkoz O Egyéni
iranya
1/0 Hatéarérték Normal Csékkentett
Hardver Teljesttmeny .
-
Harom éllapot Impulzusmomenturn
Safe Home Ledlidsi idd
(biztonsagi ... Ledlldsi tévolsédg
) Funkeidk Eszikdzsebesség .
Kénytksebesség
Kényalk ereje .
Alkalmazza

O Kikapcsolas Seb [ % Szimulgcid .

2. Az Egyedi elemnél beallithat hatarértékeket a robot mikddésére és a tarsult tirések
felligyeletére.

Teljesitmény
korlatozza a robot altal a kdrnyezetben végzett maximalis mechanikai munkat. Ez a
hatarérték a hasznos terhelést a robot €s nem a kérnyEzet részeként részeként veszi
figyelembe.

Impulzusmomentum
korlatozza a robot maximalis impulzusnyomatékat.

Leallasi id6é
korlatozza a maximalis id6tartamot, amelyre a robotnak a leallashoz van sziiksége, pl.
amikor egy vészleallitast aktivalnak.

Leallasi tavolsag
korlatozza a maximalis tavolsagot, melyet leallas kézben a robot szerszam vagy kényok
tehet meg.
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Eszkbézsebesség

korlatozza a robot-szerszam maximalis sebességét.

Eszkéz ereje

A ledllasi id6 és tavolsag korlatozasa hatassal van a robot sebességére.
Példaul, ha a leallasi id6 300 ms-ra van beallitva, a maximalis robotsebesség
ugy kerul korlatozasra, hogy lehet6ve tegye a robot leallasat 300 ms-on beldil.

korlatozza a roboteszkoz altal kifejtett maximalis er6t befogasi helyzetekben.

Kénybksebesség

korlatozza a robot-kdnydk maximalis sebességét.

Kbényok ereje

korlatozza azt a maximalis erét, melyet a kdnyok fejt ki a kérnyezetre.

A szerszam-karimanal és a két, felhasznalo altal meghatarozott szerszam-helyzet
kdzéppontjanal korlatozott a szerszam-sebesség és -er6, lasd 22.14. Az eszkoz helyzete 145.

Uttatas Telepites Mozga: f+]
> Altalanos 1 VESZELY

W [l Ha a kockézatértékelés &ltal meghatérozottaltdl eltérd biztonségi lkonfigurdcids paramétereket haszndl, az ésszertien nem kikliszobolhetd

Robothataré...

Illesztési
hatarértékek O Gyéri elébeélitdsolc

Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkoz @ Egyéni
iranya

110 Hatérérték
Hardver Tellestmény

Harom allapot Impulzusmomentum

Safe Home Ledllasi idd
(biztonsagi ... Ledllds! tavolség
Eszlkdzsebesség
Eszl6z ereje
Kénydksebesség

Konydl ereje

veszélyeket és nem eléggé csoldkentett lkockézatokat eredményezhet.

Normal Csékkentett
300/ W 200
25,0 kgmis 10,0
400 ms 300
500/ mm 300
1500| mmy/s 750
150,0/N 120,0
1500 mrmvs 750
150,0/N 120,0

W

legm/s

-~ @

Alkalmazza
Szimulacié .

O Kikapcsolds

MEGJEGYZES

Visszaallithatja a gyari beallitasokat az 6sszes robot-hatarértékeknél az
alapértelmezett beallitasok visszaallitasahoz.

22.8. Biztonsagi modok

Szokasos feltételek mellett, vagyis amikor nem all fenn védelmi leallitas, a biztonsagi rendszer
biztonsagi hatarértékek készletéhez tarsuld biztonsagi médban makaodik:

Normal méd az alapértelmezett aktiv biztonsagi mod
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A Csokkentett mod, amikor a robot Szerszam-kézéppontja (TCP) a Csdkkentett modot inditd sikon
(lasd 22.11. Sikok on the facing page) tulra kerul, vagy amikor konfiguralhaté bemenetrél inditottak
(lasd:22.16.1/0 148)

Helyreallitds modakkor lesz aktiv, amikor az aktiv hatarérték-készlet biztonsagi hatarértékét
helyzet hatarértéket vagy biztonsagi hatarértéket megsértenek a robotkar bekapcsolt allapotaban,
akkor Helyreallitas modban indul. Ez teszi lehetévé a robotkar visszamozgatasat a biztonsagi
hatarértékeken belll. Mikdzben a Helyreallitas modban van, a robotkar mozgasa rogzitett
hatarértékkészlettel korlatozott, amelyet nem tud testre szabni. A Helyreallitas méd hatarértékeivel
kapcsolatban tovabbi részleteket talalitt: (see Hardvertelepitési kézikdnyv).

FIGYELMEZTETES

A csukldhelyzet,szerszamhelyzet és szerszam tajolas hatarértékeket helyreallitasi
maddban letiltja a rendszer, ezért legyen 6vatos, amikor a robotkart visszaallitja a
hatarokon bell.

A Biztonsagi konfiguraciok képernyd menije lehetéve teszi, hogy a felhasznalé meghatarozzon kulon
biztonsagi hatarkészleteket a Normal és Csokkentett mdédhoz. Az eszk6z és az illesztések esetében a
sebességre és impulzusmomentumra vonatkoz6 Csdkkentett modu hatarértékek korlatozébbak, mint a
Normal méduak.

22.9. Tlrések

A Biztonsagi konfiguraciéban a biztonsagi rendszer-hatarértékeit hatarozzak meg. A Biztonsagi
rendszerfogadja a bemeneti mez6k értékeit és észleli ezen értékek tullépését. A robotvezeérld
megprobalja megakadalyozni a megsértéseket véd6 leallassal vagy a sebesség csdkkentésével. Ez azt
jelenti, hogy lehet, hogy a program nem tudja végrehajtani a hatarértékhez nagyon koézeli mozgasokat.

FIGYELMEZTETES
A tlirések a szoftververziora specifikusak. A szoftver frissitése modosithatja a

tlréseket. Nézze meg a verzidk kdzotti valtozatok jegyzékeét a szoftververziok
valtozasaira vonatkozoéan.

22.10. lllesztési hatarertekek

A csuklo-hatarértékek segitségével korlatozhat egyes robot-csuklé6 mozgasokat a csuklé-térben, azaz
korlatozhatja a csuklo-forgatas helyzetét és a csuklo-forgatas sebességét. Két csuklo hatarérték
lehetbség létezik: Maximalis sebesség és Poziciétartomany.

A 3. csuklé pozicidtartomany alapértelmezésként korlatlan. Amikor robothoz csatlakoztatott kabeleket
hasznal, el6szor le kell tiltania a Korlatlan tartomany a 3. csukléhoz jel6l6négyzetet, hogy elkertilje a
kabel fesziilését és a védelmi leallitasokat.
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1. A maximalis sebesség az, ahol meghatarozza az adott illesztés maximalis sz6gsebességét.

2. A helyzettartomany az, ahol meghatarozza az adott illesztés helyzettartomanyat. Csokkentett
mod esetén a bemeneti mezdk ismét letiltottak, ha nincs biztonsagi sik vagy konfiguralhatd
bemeneti beallitas, amely azt elinditja. Ez a hatarérték lehetéveé teszi a robot biztonsaggal
kapcsolatos puha tengelyhatarolasat.

) Altalédnos Helyzettartomany

Normal méd

v Biztonsag lllesztések Tartomany
Robothatéreé... Minimélis
Ilesztési Alap -363 — 363 ° -363
UBEISUSEEN s 363 — 363 ° -363
Sikok Karyslc 363 — 363 ° 363
Az eszkGz 1. csukié -363 — 363 ° -363
helyzete
Az Eszkiz 2. csukld -363 — 363 -363
iranya 3. csuklg -363 — 363 ° -363
1/0
Hardver Maximalis sebesség
Wzemielanct lllesztések Maximalis
Safe Home
" 2 A Al 1191 ¢ 191
(biztonsagi ... P max s
" Vall max: 191 °/s 191
) Funkcisk
Kényék max: 191 °/s 191
,
1. csuklé max: 191 °/s 191
2. csukld max: 191 °/s 191
3. csukld max: 191 °/s 191

O Kikapcsolds

Maximélis

100%

363
363
363
363
363
363

Normal méd

Csokkentett mod

Minirmalis

-363
-363
-363
-363
-363
-363

Maximélis

Csékkentett mod

191
191
191
191
191
191

7\

250mm/s

-1
-1l
-119
-1l
-119
-1

Lezéaras

363
363
363
363
363
363

+2
+2
+2
+2
+2

+2

000

cjae
)ae
cjae
cja2e
ojae
cja2e

Alkalmazza
Szimulécid .

22.11. Sikok

lesz.

MEGJEGYZES

A sikok konfiguralasa teljesen a funkciokon alapul. Azt javasoljuk, hogy hozzon létre és
nevezze el az sszes funkciot, mielbtt szerkeszti a biztonsagi konfiguracidkat, mivel a
robot kikapcsol, amint a Biztonsag lap kioldasra kertilt, és a robot mozgatasa lehetetlen

Biztonsagi sikokkorlatozzak a robot munkaterét. Meghatarozhat legfeljebb nyolc biztonsagi sikot,
melyek a roboteszkdzt és a konyokot korlatozzak. Korlatozhatja a kdonydk mozgasat mindegyik
biztonsagi sik esetében, és letilthatja a jeldlénégyzet kijeldlésének megsziintetésével. A biztonsagi
sikok konfiguralasa el6tt meg kell hataroznia egy tulajdonsagot a robot telepitésében (lasd:). A funkcié
ezutdn masolhato a biztonsagi sik képernyére, és konfiguralhato.

FIGYELMEZTETES

Ha biztonsagi sikokat hataroz meg, azzal csak a meghatarozott szerszam-tereket és
konyokot korlatozza, de nem hatarozza meg a robotkar altalanos korlatozasat. Ez azt
jelenti, hogy egy biztonsagi sik meghatarozasa nem garantalja, hogy a robotkar mas
részei nem sértik meg ezt a korlatozast.
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22.11.1. Modok

Mindegyik sikot konfiguralhatja korlatozo Moédok beallitasaval az alabbi ikonok segitségével.

Letiltva
A biztonsagi sik ebben az allapotban soha nem aktiv.

O Normal
Amikor a biztonsagi rendszer Normal médban van, akkor egy normal sik aktiv, és ez szigoru
hatarként hat a helyzetre nézve.

Amikor a biztonsagi rendszer Csokkentett médban van, akkor egy cstkkentett modu sik aktiv, és
ez szigoru hatarként hat a helyzetre nézve.

B Normal & csbkkentett
Amikor a biztonsagi rendszer Normal vagy Csokkentett médban van, akkor egy normal és
csokkentett modu sik aktiv, és ez szigoru hatarként hat a helyzetre nézve.

K Csdkkentett mod inditasa
A biztonsagi sik hatasara a biztonsagi rendszer Csdkkentett mddra valt, ha a robot szerszam vagy
konyok ezen tul helyezkedik el.

@ Megmutatas
Ezt az ikont megnyomva a biztonsagi sikot elrejti vagy megmutatja a grafikai tablan.

m Torlés
Torli a létrehozott biztonsagi sikot. Nincs visszavonas/ismétlés miivelet. Ha egy sikot hibasan
torolnek, akkor azt ujra létre kell hozni.

7 Atnevezés
Ezt az ikont lenyomva atnevezheti a sikot.

22.11.2. Biztonsagi sikok konfiguralasa

1. Az On PolyScope fejlécén koppintson a Telepités elemre.

2. Azoldalmeniben, a képernyd bal oldalan, érintse meg a Biztonsag opciot, és valassza a Sikok
lehetOséget.

3. Aképernyd jobb fels6 sarkaban, a Sikok mez&ben koppintson a Sik hozzaadasa elemre.
4. Aképerny6 jobb als6 sarkaban, a Tulajdonsagok mezdben allitsa be a kdvetkezbket: Név,
Funkcié masolasa és Korlatozasok.
A Masolas tulajdonsag elemben csak a Nem definialt (Undefined) és Alap (Base) lehetéségek
elérhetdk. Visszaallithat egy konfiguralt biztonsagi sikot a Nem definialt kivalasztasaval

Ha a masolt funkcidé a Funkciok képernyén modosult, figyelmeztetd ikon jelenik meg a Masolas funkcio
szbveg jobb oldalan. Ez azt jelzi, hogy a tulajdonsag nincs szinkronban, azaz a tulajdonsagok kartyajan
az informaciot nem frissitették azon mddositasokkal, amelyeket esetleg elvégeztek a Funkcion.
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) Altaldnos Robot
S

Robothatéare...

Ilesztési
hatarértékek

Sikok

Az eszkoz
helyzete

Az Eszkoz
iranya

1/0

Hardver
Harom allapot

Safe Home
(biztonsagi ...

> Funkeidk

D roveor |
D

Biztonsagi jelsz

O Kikapcsolds

a0

Mgy

=]

i |[vasien |
o 0 O EEH'\'H,IléCilfw.

-
100% 7 I"
250mm/s

Sikok (3 of 8)

Sik 1 0e
sl 2 K e
sik 3 e o

+ Sk hozzdadasa

Tulajdonségok

sk 3
Mésolés funkcid 1 (@]

+ toolBoundary V|
Korldtozésolc
I Mindketts -|
Elmozdulds

& Konyok korldtozdsa

Alkalmazza

22.11.3. Kényok

Engedélyezheti a Kényodk korlatozasa elemet, hogy megakadalyozza a robot konyok-csuklojat abban,
hogy athaladjon az On altal meghatarozott sikok barmelyikén. A konyok korlatozasanak letiltasa, hogy

a konyok athaladjon a sikokon.

22.11.4. Szinkddok

) Altaldnos Robot
S oo
Robothatéreé...

Ilesztési
hatarértékek

Sikok

Az eszkdz
helyzete

Az Eszkdz ( o
iranya

1/0

Hardver |_' A

Harom allapot j

Safe Home
(biztonsagi ...

> ravca
PR

Biztonsagi jelsz

o Kikapcsolds

T
W
e

' ] (1M
T

=

e |[vemie |

=
100% s
250mm/s

Sikok (3 of B)

Sik 1 0e
Sk 2 H e
sik 3 e o

+ Sk hozzdadasa

Tulajdonségok

S

Mésolés funkcid (@]

+ toolBoundary v|
Korlatozdsol<
‘lﬂ Mindkett& v |
Elmozdulés

[ Konyok korldtozésa

Alkalmazza

Sziirke
A sikot konfiguraltak, de letiltottak (A)
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Sarga & fekete
Normal sik(B)

Keék & Zold
Indité sik (C)

Fekete nyil
A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy konyok lehet (normal sikoknal)

Zold nyil
A sik azon oldala, ahol az eszk6z és/vagy konyok lehet (indito sikoknal)

Szlirke nyil
A sik azon oldala, ahol az eszkdz és/vagy konydk lehet (letiltott sikoknal)

22.12. Szabad mozgatas

A Freedrive lehet6vé teszi, hogy a robotkart kézzel a kivant helyzetbe és/vagy p6zba huzzak. Az
illesztések kis ellenallassal mozognak, mivel a fékeket kioldjak. Amig a robotkart kézzel mozgatjak, az
szabadonfuté (Freedrive) médban van (lasd: 21.1. Miikédéesi modok 131). Ahogy a robotkar
szabadonfuté modban megkdzelit egy elére meghatérozott hatart vagy sikot (lasd:22.11. Sikok 141),
az ellenallas egyre né. Ezaltal a robot helyzetbe huzasat nehéznek érzi. A Freedrive modot az alabbi
modokon engedélyezheti:

* A Freedrive gomb hasznalata
* Hasznaljon I/0O miveleteket (lasd )

» Hasznalja a Freedrive gombot a Mozgatas flil képernydn (lasd: 26.2.4. Szabad mozgatas 258)

22.12.1. A Freedrive gomb hasznalata
1. Nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot, amely a Hordozhaté kezel6egységen
talalhaté.

2. Mozgassa a robotkart, ahogy kivanja.

22.13. Hatramenet

A robotkar inicializalasa alatt kis rezgések figyelheték meg, amikor a robot fékjeit kiengedik. Bizonyos
helyzetekben, mint példaul a robot litk6zéshez kdzeli helyzetében ezek a remegések kertilendoék, és a
Backdrive tulajdonsagot hasznalhatja konkrét csuklok kényszer-mozgatasahoz a kivant helyzetbe
anélkil, hogy a robotkar 6sszes fekjét kioldana.
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22.13.1. A Backdrive engedélyezése

1. Alnicializalas képerny6n érintse meg a BE elemet a bekapcsolasi szekvencia inditasahoz.

2. Amikor a robot Alapjarat allapotban van, nyomja meg és tartsa lenyomva a Freedrive gombot. A
robot Backdrive allapotba valt.

3. Afékek csak akkor engednek ki az illesztésekben, amikor jelentés nyomast gyakorolnak ra.
Mindaddig, amig a Freedrive gombot bekapcsoltak/lenyomva tartjak. A Backdrive hasznalata
soran olyan az érzet, hogy a robotkart nehéz mozgatni.

22.14. Az eszk0z helyzete

A Szerszam helyzete képernydn keresztiil a robotkar végére szerelt szerszamok és/vagy tartozékok
korlatozasat jobban szabalyozhatja.

A Robot az a hely, ahol megjelenitheti médositasait.

A Szerszam az a lehet6ség, ahol legfeljebb két szerszamot definialhat és konfiguralhat.

Az 1. szerszdm az alapértelmezett szerszam x=0,0, y= 0,0, z=0,0 és sugar=0,0 értékekkel. Ezek az
értékek képviselik a roboteszkdz peremét.

A TCP masolasa alatt egyuttal kivalaszthatja a Szerszam karimat, és ennek hatasara a szerszam
értékeit 0-ra allithatja vissza.

Az alapértelmezett gémb az eszkdz pereménél van meghatérozva.

> Altalénos Eszkéz (1 of 3)

“ Biztonsag Eszkéz pereme

+ Eszkéz hozzdaddsa

Robothatéreé...

Ilesztési +

hatarértékek
Sikok

Az eszkoz
helyzete
Az Eszkdz
iranya

1/0

/| Eszkéz pereme

Sugér (max.: 300mm)
Hardver

Harom allapot

Sofin Menma TCP mésolasa (&
(biztonsagi ...
E Helyzet szerkesztése
:
Y
Z

O Kikapcsolds 5 g (—— S:irWJIéci-i.

A felhasznal6 altal meghatarozott eszk6z6k esetében a felhasznald mddosithatja az alabbiakat:
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A Sugar arra szolgal, hogy modositsa a szerszamgdmb sugarat. Sugarral akkor foglalkoznak, amikor
biztonsagi sikokat hasznalnak. Amikor a gdmbtérben egy pont athalad a csékkentett médu inditd sik
alatt, a robot atvalt Csékkentett modba. A biztonsagi rendszer megakadalyozza, hogy a gémbtérben
barmely pont athaladjon egy biztonsagi sikon (lasd: 22.11. Sikok 141).

A Helyzet arra szolgal, hogy médositsa a szerszamnak a robot szerszam-tokmanyahoz viszonyitott
helyzetét. A helyzet az eszkdzsebesség, eszkdzerd, leallasi tavolsag és biztonsagi sikok biztonsagi
funkciok esetében fontoland6 meg.

Alapként felhasznalhat egy Iétez6 szerszam-kdzéppontot Uj szerszam-helyzetek meghatarozasara. Az
Altalanos meniiben elére meghatarozott, meglévé TCP masolasa a TCP képernydn elérhetd az
Eszkbdzhelyzet meniiben, a TCP masolasa legordiilé listaban.

Amikor szerkeszti vagy kiigazitja a Helyzet szerkesztése beviteli mezékben az értékeket, a TCP
leg6rdiilé mentben lathato neve egyedire valt jelezve, hogy a masolt TCP és az aktudlis hatarérték
eltér. Az eredeti TCP még mindig elérhetd a legordlilé listaban, és ismét kivalaszthatd, hogy az
értékeket visszavaltoztassak az eredeti helyzetre. A TCP masolasa legordilé meniben térténé
kivalasztas nem befolyasolja az eszkdz nevét.

Amint alkalmazza az Eszk6zhelyzet képerny6 valtozasait, ha megpréobalja médositani a masolt TCP-ta
TCP konfiguraciés képernydn, egy figyelmeztetd ikon jelenik meg a TCP masolasa szévegtdl jobbra.
Ez aztjelzi, hogy a TCP nincs szinkronban, azaz a tulajdonsagok mezé nem frissiil azon moédositasok
kifejezésével, amelyeket esetleg elvégeztek a TCP-n. A TCP szinkronizalhat6 a szinkronizalas ikon
megnyomasaval (lasd 25.2. TCP konfiguralas 223).

A szerszam sikeres definialasahoz és hasznéalatdhoz nincs sziikség a TCP szinkronizalasara.
Atnevezheti az eszkdzt, ha megnyomja a ceruza lapot, a megjelenitett eszkdznév mellett.
Meghatarozhatja a sugarat is 0-300 mm megengedett tartomanyban. A hatarérték a grafikus
ablaktablaban pontként vagy gémbként jelenik meg, a sugar nagysagatol fliggden.

<névtelen>*
default_1*

P 1 aplo Uj... egryitds. entés.
) Altaléanos Robot Eszkoz (1 of 3)
W Biztonsag Eszkoz pereme

P + Eszktz hozzédadéasa
Robothatare...
lllesztési +
hatéarértekek

Sikok

Az eszkdz
helyzete

Az Eszkoz

iranya | Eszkoz pereme

1/0 .
Sugér (max.: 300mm)
Hardver

Héarom allapot

Safe Home TCP mésoldsa 1 Q
(biztonsagi ...
) Funkcidk - Helyzet szerkesztése
x

Lezéras Alkalmazza
o Kikapcsolds Sebesség (T 00% Szimulécié .
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22.15. Az EszkOz iranya

A Szerszam iranya képernyd szolgal azon sz6g korlatozasara, amelyre a szerszam irdnyul. A
hatarértéket egy kup hatarozza mg, amely a robotkar alapjahoz képest egy rogzitett tajolas. Amint a
robotkar kérbe mozdul, az eszkdz iranya ugy korlatozott, hogy a meghatarozott kipon belll marad. Az
eszkoz alapértelmezett iranya egybeesik az eszkdz kimeneti peremének Z tengelyével. A dblés és
pasztazas szbgének meghatarozasaval testre szabhatja.

A hatarérték konfiguralasa elétt meg kell hataroznia egy pontot vagy sikot a robot telepitésében
(Idsd:25.17. Funkciok 241). A funkcié ezutan masolhato, és a Z tengelye hasznalhato a hatart
meghatarozé kup kézéppontjaként.

MEGJEGYZES

Az eszkozirany konfiguracidja a funkcidkon alapul. Azt javasoljuk, hogy hozza létre a
kivant funkcié(ka)t, miel6tt a biztonsagi konfiguraciot szerkeszti, mivel amint feloldja a
Biztonsag lapot, a robotkar lekapcsol, és az uj funkciok meghatarozasa lehetetlen lesz.

2 b M

default_1*
Futtatés  Program | Telepies |  Mozgas 1o Haplé v Megnyités... Mentés.
Robot Hatéarérték tulajdonségai
Mésolés funkcid (&}
Robothatare... ‘ « toolBoundary v‘
Illes‘zt'ési’ ,E Korlatozasol«
hatarértekek ‘m Mindlettd - ‘
St Eltérés
Relyrete. 3| s—aea0c
Az Eszkoz
iranya ®
1/0
Hardver
Harom allapot Az eszk6z tulajdonsdgai
Safe Home
(biztonsagi ... TCP mésoldsa (o]
E ‘Eszkdz pereme hd
Irény szerkesztése
Délés 0|°
Pésztazés 0°

O Kikapcsolds Sebesség (— 100% S:\r‘ﬂulé(i-:’w.

22.15.1. Hatarérték tulajdonsagai

A szerszam-irany hatarértékének harom konfiguralhato tulajdonsaga van:

1. Kuap kézéppontja: A legordilé menubdl kivalaszthat egy pontot vagy sikot, hogy meghatérozza a
kup kdézéppontjat. A kivalasztott funkcio Z tengelye hasznalatos azon iranynak, amely koriil a kup
kdzéppontba kerdl.

2. Kuapszég: Megadhatja, hogy a robot hany foknyit térhet el a k6zépponttol.

Letiltott eszkéz iranyanak hatarértéke
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soha sem aktiv

Normal eszkéz iranyanak hatarértéke
csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszer Normal médban van.

Csoékkentett eszkéz iranyanak hatarértéke
csak akkor aktiv, ha a biztonsagi rendszerCsékkentett médban van.

Normal & Csbkkentett szerszamirany hatarértéke
akkor aktiv, amikor a biztonsagi rendszer normal médban vagy csékkentett médban van.

Visszaallithatja az értékeket az alapértelmezettre, vagy visszavonhatja az Eszk6z irdnyanak
konfiguracidjat, ha a masolas funkciot visszaallitja ,Nem meghatarozottra”.

22.15.2. Az eszk6z tulajdonsagai

Alapértelmezéskeént az eszk6z ugyanabba az iranyba mutat, mint az eszk6z kimeneti peremének Z
tengelye. Két sz6g megadasaval ez modosithaté:

Délési sz6g: Mennyire kell donteni a kimeneti karima Z tengelyét a kimeneti karima X tengelye felé

Pasztazasi sz6g: Mennyire kell elforgatni a dontétt Z tengelyt a kimeneti Z karima az eredeti tengelye
korl.

Masik modként, egy meglévo TCP Z tengelye masolhatd, ha kivalasztjak azt a TCP-t a legorduld
menubdl.

22.16.1/0

Az 1/O kapcsok megoszlanak a bemenetek és kimenetek kdzott, és ezeket ugy parositottak, hogy
mindegyik funkcio egy 3. kategorias és PLd I/O-t adjon.

22.16.1. Bemeneti jelek

A kdvetkezb biztonsagi funkciokat hasznalhatja a bemend jelekhez:

Rendszer vészleallito
Ez egy alternativ vészleallitd gomb a hordozhato kezel6egységen talalhaté mellett, amely
ugyanarra alkalmas, feltéve ha az eszk6z megfelel az ISO 13850 szabvanynak.

Csokkentett mod
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Minden biztonsagi hatarérték alkalmazhaté Normal vagy Csokkentett modban (lasd: 22.8.
Biztonsagi modok 139). Amikor konfiguraljak, a bemenetekhez kiildétt alacsony jel a biztonsagi
rendszer Csokkentett modba Iépést okozza. A robotkar lelassul, hogy kielégitse a Csodkkentett mod
hatarkészletét. A biztonsagi rendszer garantalja, hogy a robot a Csdkkentett méd hatarértékein
beliil van, a bemenet inditasa utan kevesebb mint 0,5 mp-cel.

Ha a robotkar tovabbra is megsérti valamelyik Csdkkentett médbeli hatarértéket, akkor 0-as leallasi
kategoriat veégez. Az atmenet Normal médba ugyanugy térténik. Az indito sikok is okozhatjak az
atmenetet csokkentett modba.

haromallapotu engedélyez6 eszkéz

Kézi lzemmaodban a robot mozgatasahoz egy kiilsé 3-allapotu engedélyezd eszkozt kell
megnyomni és kdzépsé helyzetben tartani.

Ha beépitett 3-allapotu engedélyez6 eszkodzt hasznal, akkor a robot mozgatasahoz a gombot le kell
nyomni és k6zépsb helyzetben tartani.

Miikédési mod
Meghatarozasa esetén ez a bemenet felhasznalhaté a valtasra az Automata méd és Kézi méd
kozott (lasd 21.1. Mikodeési modok 131).

Biztonsagi visszaallitas
Biztonsagi leallitas bekdvetkezésekor ez a kimenet gondoskodik rola, hogy a Biztonsagi leallitas
allapota fennmaradjon, amig visszaallitdst nem inditjak.

Automata mdd biztonsagi leallitas
Amikor konfiguraljak, egy Automata médu biztonsagi leallitas biztonsagi leallitast végez a
bemeneti tliskék alacsony logikai értéke esetén, és CSAKIS akkor, ha a robot automata médban
van.

Automata madd biztonsagi visszaallitas
Amikor Automata médu biztonsagi leallitas kbvetkezik be, a robot biztonsagi leallitottasban marad
Automatikus modban, amig a bemeneti érintkez6kdn megjelend jel felfuto éle visszaallitast nem
indit.

FIGYELMEZTETES
» Ha letiltja az alapértelmezett Biztonsagi visszaallitas bemenetet, a robotkar

tovabb nem all le biztonsagi leallitassal, amikor a bemenet magas. Egy leallitott
programot csak a Biztonsagi leallité indit Ujra.

» Hasonléan a biztonsagi visszaallitashoz ha az alapértelmezett automata méd
biztonsagi visszaallitas letiltott, a robotkar tovabb nem all meg biztonsagi
leallitassal, amint az automatikus méd biztonsagi leallité bemenet magas. Egy
leallitott programot csak az Automata méd biztonsagi leallito indit Ujra.

22.16.2. Kimeneti jelek

Alkalmazhatja a kbvetkez6 Biztonsagi funkcidkat a kimené jelekhez. Az 6sszes jel visszatér alacsonyra,
amikor a magas jel altal inditott allapot befejezddik:
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Rendszer vészleallito
A jel Alacsony, amikor a biztonsagi rendszert vészhelyzeti ledllitott allapotba viszi a robot
Vészleallitd bemenete vagy a Vészleallitd gomb. A holtpontok elkerlilése érdekében, ha elindult a
Vészhelyzeti leallt allapot, a Rendszer-vészledllitd bemenet miatt, akkor alacsony jelet nem adnak.

Mozgé robot
A jel Alacsony, amikor a robot mozgasban van, egyébként magas.

A robot nem all le
A jel magas, amikor a robotot leallitjak vagy olyan leallitas folyamataban van, amely vészleallitas
vagy biztonsagi leallitas miatt térténik. Egyébként logikusan alacsony lesz.

Csdkkentett mod
A jel Alacsony, amikor a robotkar Csdkkentett médba kertl, vagy ha a biztonsagi bemenetet
Csokkentett modu bemenettel konfiguraltak és a jel éppen alacsony. Egyébkén a jel magas.

Nem csékkentett mod
Ez a fent meghatarozott Csdkkentett méd forditottja.

Safe Home
A jel magas, ha a robotkart a konfiguralt Biztonsagos kezddhelyzetben allitjak le. Egyébként a jel
alacsony.

MEGJEGYZES

A robottdl a Rendszer-vészleallitd kimenetével Vészleallitas allapotot kapo kiilsé
gépnek meg kell felelnie az ISO 13850 szabvanynak. Ez kiilondsen sziikséges olyan
beallitasoknal, ahol a Robot-vészleallitd bemenet kiilsé Vészhelyzeti leallitd eszkézhoz
csatlakozik. llyen esetekben a Rendszer-vészleallitd kimenete magas, amikor a kiilsé
vészleallitd eszkozt kioldjak. Ez azt jelenti, hogy a vészleallitas allapota a kils6 gépnél
visszaall anélkiil, hogy a robot kezel6jének kézi beavatkozasara lenne sziikség. Tehat
a biztonsagi szabvanyoknak valé megfeleléshez a kiilsé gépnek manualis miiveletre
van sziikséges, hogy visszaalljon.

22.16.3. OSSD biztonsagi jelek

Konfiguralhatja a Vezérl6dobozt a kimeneti OSSD impulzusokhoz, amikor egy biztonsagi kimenet
inaktiv/imagas. Az OSSD impulzusok észlelik a vezérlédoboz azon képességét, hogy a biztonsagi
kimeneteket aktivva/alacsonnya tegyék. Amikor OSSD impulzusok engedélyezettek egy kimenethez,
akkor egy 1 ms-os alacsony impulzus jon létre a biztonsagi kimeneten 32 ms-onként egyszer. A
biztonsagi rendszer észleli, amikor egy kimenet csatlakozik egy elldtashoz és ledllitja a robotot.

Az alabbi abra megmutatja: az impulzusok kozétti id6t egy csatornan (32 ms), az impulzus hosszat (1
ms) és a egyik csatornan megjelené impulzustdl a masik csatornan megjelend impulzusig eltelt id6t (18
ms).

0.0 ms 100ms 20.0 ms 30.0ms 40.0 ms 50.0 ms

SafetyA _Ll

32 ms

1ms
=
SafetyB U

18 ms
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OSSD engedélyezése biztonsagi kimenethez

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre, és valassza a Biztonsag elemet.
2. AzBiztonsag alatt valassza az I/O elemet.

3. Az1/O képernydn, a kimeneti jel alatt jelélje meg a kivant OSSD jelélénégyzetet. Ki kell jeldlnie a
kimeneti jelet, hogy engedélyezze az OSSD jeldlénégyzeteket.

22.17. Hardver

Hasznalhatja a robotot a hordozhaté kezel6egység csatlakoztatasa nélkil. Ha Tanit6 figgeléket
eltavolitia, meg kell hatarozni egy masik Vészleallité forrast. Meg kell hataroznia, hogy a Tanité
fliggelék csatlakozik-e, hogy elkertilje a biztonsagi megsértés elinditasat.

22.17.1. Rendelkezésre allé hardver kivalasztasa

A robot hasznalhat6 a PolyScope programozo felhasznalo fellilet nélkiil.
1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Abal oldali oldalmeniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a Hardver elemet.
3. irja be a biztonsagi jelszét és nyomja meg a Feloldas elemet a képernyén.

4. Szintesse meg a Hordozhat6 kezelGegység kivalasztasat, hogy a robotot a PolyScope feliilet
nélkdl hasznalhassa.

5. Koppintson aMentés és ujrainditds gombra a médositasok érvényesitéséhez.

VIGYAZAT

Ha a Tanit6 fliggelék a robotrdl le van valasztva vagy le van csatlakoztatva, akkor a
Vészleallitd gomb tovabb nem aktiv. El kell tavolitani a Tanito fliggeléket a robot
kdzelébdl.

22.18. Biztonsagos kezdbhelyzet

A Biztonsagos kezdbhelyzet egy visszatérési helyzet, melyet a felhasznalo altal meghatarozott
Kezdbhelyzet hasznalataval hataroznak meg. A Biztonsagos kezd6lap I/0O akkor aktiv, amikor a
robotkar Biztonsagos kezd6éhelyzetben van, és meghatarozasra keriilt egy Biztonsagos kezddlap 1/0.
A robotkar Biztonsagos kezdGhelyzetben van, ha az illesztési helyzetek a meghatarozott illesztési
szdgeknél vannak vagy annak 360 fokos tébbszordseinél. A Biztonsagos kezdéhelyzet biztonsagi
kimenete aktiv, amikor a robot mozdlatlanul all a Biztonsagos kezdbhelyzetben.
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22.18.1. Szinkronizalas a kezddblaprdl

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Abal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a Biztonsagos alaphelyzet

elemet.

3. AzBiztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas a kezddlaprél elemet.

4. Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelené parbeszédpanelen valassza az Alkalmazas és

Gjrainditas lehetdséget.

22.19. Biztonsagos kezddlapi kimenet

A Biztonsagos kezdbhelyzetet a Biztonsagos kezdblapi kimenet el6tt kell meghatarozni (lasd:22.16.2.

Kimeneti jelek 149).

22.19.1. A Biztonsagos kezddlapi kimenet meghatarozasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Aképerny6n a bal oldali meniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza az 1/O elemet.

3. Az1/O képernyén a kimend jelen, a Funkcio hozzarendelése alatt, a legordiilé meniiben valassza

a Biztonsagos kezddbhelyzet elemet.

4. Koppintson az Alkalmazelemre, és a megjelené parbeszédpanelen vélassza az Alkalmazas és

Ujrainditas lehetdséget.
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22.20. Biztonsagos kezddllap szerkesztése

A kezddlap szerkesztése nem modosit automatikusan egy kordbban meghatérozott Biztonsagos
kezdbhelyzetet. Mikdzben ezek az értékek nem kertilnek szinkronizalasra, a Kezdéprogram
csomoépont nincs meghatarozva.

22.20.1. Biztonsagos kezddlap szerkesztése

1.
2.
3.

Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
A képerny6n a bal oldali meniben, az Altalanos elem alatt, valassza ki az Kezd6helyzet elemet.

Koppintson a Helyzet szerkesztése elemre, allitsa be a robotkar Uj helyzetét, majd koppintson
az OK gombra.

Az oldalmeniiben koppintson a Biztonsag elemre, és valassza a Biztonsagos kezddhelyzet
elemet. Biztonsagi jelszora van sziiksége ahhoz, hogy Feloldja a biztonsagi bedllitdsokat(l4sd:
22.2. Biztonsagi jelsz6 beallitdsa 136).

Az Biztonsagos alaphelyzet alatt koppintson a Szinkronizalas a kezd6laproél elemre
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23. Futtatas lap
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O Utpontok mutatdsa

O Normal Sebesség (T 00% Szimulacié .

A Futtatas fiilrél On egyszer(ien miikddtetheti a robotkart és vezérlddobozt a lehet6 legkevesebb gomb
€s opcid segitségével. Az egyszer(i kezelést 6tvdzheti a PolyScope (lasd30.3. Beallitasok 277)
programozasi részének jelszé-védelmével, hogy a robotot olyan eszkdzzé alakitsa at, amely kizardlag
elére megirt programokat futtathat.

Ezen a képernydn automatikusan betoltheti és elindithatja az alapértelmezett programot egy kiils6
bemen6 jel felmend élére (14sd:25.7. Inditas 233).

Az automatikus betdltés és az alapértelmezett program inditasa, valamint az automatikus inicializalas
bekapcsolaskor egylittesen arra hasznalhaté, hogy a robotkart mas gépekbe beépitsiik.

23.1. Program

A Program mezdben a rendszer megjeleniti a robotba betoltétt program nevét és aktualis allapotat.
Megeérintheti a Program betéltése flilet egy masik program betdltéséhez.

23.2. Valtozok

Egy robotprogram valtozékat hasznalhat kilonféle értékek tarolasara és frissitésére futasidében.
Kétféle valtozo all rendelkezésre:

Telepitési valtozok
Ezeket tobb program hasznalhatja, és neviik és értékiik fennmarad a robot telepitésével egylitt
(lasd 25.6. Telepitési valtozok 232). A telepitési valtozok megtartjak az értékiket a robot és a
vezérlédoboz ujrabootolasa utan is.

Szabalyos programvaltozok
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Ezek csak a futd programhoz érheték el, és értékik elveszik, amint a programot leallitjak.

Utpontok mutatasa
A robotprogram parancssor valtozokat hasznal az Utpontokkal kapcsolatos informaciok tarolasara.
Jeldlje be az Utpontok megjelenitése jeldlénégyzeteta Valtozok alatt a parancsfajl valtozok
megjelenitéséhez a valtozok listajan.

Valtozotipusok

bool Logikaivaltozd, melynek értéke True or False.

int Egy egészszama — 2147483648 2147483647 tartomanyban (32 bit).
float Lebegb pontszam (decimalis) (32 bit).

string Karaktersorozat.

Vektor, amely leirja a helyet és tajolas kartézianus térben. Ez egy pozicio vektor (x, y, z) és
tartas egy forgatas vektor (rx, ry, rz) kombinacidja, amely a tgjolast képviseli, betlikkel leirvap [ %,

y, Z, rx, ry, rz].

list Valtozok sorozata.

23.3. Robot kora

Ebben a mezdben jelenik meg az eltelt idé hossza, amiota a robotot elész6r bekapcsoltak. A mezében
megjelené szamok nem kapcsolddnak a program futtatasi idejéhez

23.4. Robot mozgatasa pozicidba

Menjen a Robot mozgatasa pozicidba képerny6re, amikor a robotkart egy adott kezd6helyzetbe kell
vinni a program futtatasa elétt, vagy amikor a robotkar egy utponthoz felé halad egy program
modositasa kdzben.

Olyan esetekben, amikor a Robot mozgatasa pozicidba képerny nem képes a robotkart a program
kezd6-helyzetébe mozgatni, akkor el6szdr a programfa elsd utpontjahoz megy.

A robotkar helytelen tartasba mehet, ha:

* ATCP, az els6 mozgas funkcié tartasa vagy utpont tartasa a program végrehajtasa alatt
moddosul, az els6 mozgas elvégzése elbtt.

* Azels6 utpont egy Ha... vagy Programfa csomépont valtasa beliil van.

23.4.1. A Robot mozgatasa pozicidba képernyd elérése

1. ALabléc elemben koppintson a Lejatszas elemre a Robot mozgatasa pozicidba képernydn.

2. Kdvesse a képernydn megjelend utasitasokat, hogy kapcsolatba keriljén az animaciéval és a
valddi robottal.
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HE2>24QH

m  Telepités _ Mozgas | 4l

Robot mozgatasa pozicioba

Tartsa lenyomva a "Robot mozgatdsa" gombot a mutatott mozgds elvégzéséhez. Engedje fel a gombot a megszakitashoz.
Nyomja meg a 'Kézi' gombat a rabot helyzetének kézi bedlltdsdhoz.

Robot mozgatéasa ide::
3 A

L
‘:‘% € Mégse

O Normal 5 g (—— 00% "‘:Ei\'\'\\,ll-i-ﬁi-?.

23.4.2. Robot mozgatasa ide:

Tartsa lenyomva a Robotot mozgatasa ide: elemet a robotkar kiindul6 helyzetbe allitasahoz. A
képernyén megjelend animalt robotkar mutatja az elvégzendd kivant mozgast.

MEGJEGYZES

Az (itk6zés karosithatja a robotot vagy mas berendezést. Hasonlitsa 6ssze az
animaciét a valddi robotkar helyzetével, hogy meggy6zédjon arrol, hogy a robotkar
biztonsagosan el tudja végezni a mozgast, anélkul, hogy valamilyen akadallyal
Utkdzne.

23.4.3. Kézi

Koppintson a Kézi elemre a Mozgatas képerny6 megjelenitéséhez, ahol a robotkar a Szerszam
mozgatasa nyilak segitségével mozgathatd és/vagy a Szerszam helyzet és Csuklé helyzet koordinatak
konfiguralasa.
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24. Program lap

ez 1 ¥ Robotprogram
Utpont 2 = <Ures>
Irany

Varakozas

Beallitas

El6ugras

Leallit

Megjegyzés

I
Mappa

O Normal

Q - Grafika Valtozok

Program
Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére

A robot programozéséhoz vélassza ki a csomdpontot a Csomépontlistabdl, és aldor
megjelenik a Programfan

Csomoépontlista Programfa

<
o

*+$ o XBBEEZ

[0 Hozzaadés indftas elétt sorrendhez
O Kinduldsi véitozd értékek bedlitédsa

= Program hurok érokre

100%

A programlap mutatja meg a szerkesztend6 aktualis programot.

24.1. Programfa

A Parancsra koppintva program-csomopontokat adhat hozza a programfahoz . A hozzaadott program-
csomopontok funkcionalitasat a képernyd jobb oldalan allithatja be.

Ures programfa nem futtathatd. Rosszul konfiguralt Program csomépontokat tartalmazoé programok
futtatasa szintén nem engedélyezett. Az érvénytelen program-csomépontokat sarga szinben emeli ki a
rendszer annak jelzésére, hogy mit kell kijavitani azel6tt, hogy megengednénk a program futtatasat.
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24.1.1. Program végrehajtasanak jelzése

| l v StartABCDE
n ? $ Q E default* F H,ir ,|E
Futtatss | Brogram | Teleptés  Mozgas o aplo ! poeie M
W Alap Q - Grafika Valtozék
Mozgas -
- 1 ¥ Robotprogram Utpont Rt gzitett helyzet hd
Utpont 2 9 4 Move|
Irény 3 @ start e
4 @ A
Beallitas 6 oc
. 7 ®D
Elugras
8 ®E | Tartas szerkesztése |
Leallit
Megjegyzés ] : Mozgatas ide
Mappa
) Speciélis
) ST @ Leédllitéds ennél a pontndl @ Osztott paraméterek hasznélata
o Atmenet sugérral O llesztés sebessége
llesztés gyorsuldsa
Qs

— Hozzdadéas Eddig, amig
49 xXBRE=

Szimulacié .

Amikor a program fut, az éppen végrehajtas alatt allé program-csomopontot egy apré B+ ikon jeldlia
csomopont mellett. Tovabba a végrehajtas utvonalat kék szinnel emeli ki.
A program sarkaban a @ ikonra koppintva a rendszer kdveti az éppen végrehaijtas alatt all6 parancsot.

24.1.2. Keresés gomb

Kereséshez a Programfaban koppintson a @ elemre. Nyomja meg az x ikont, hogy kilépjen a
keresésbdl.

24.2. Programfa eszkOzsav

A Programfa modositasahoz hasznalja a Programfa aljan talalhaté eszkézsavot.

24.2.1. Visszavonas/Ismétlés gombok

A 5 és ¢ gombokkal vonhatdk vissza és végezhettk el ismételten a parancsok médositasai.

24.2.2. Mozgatas Fel& Le

Az 4 és ¥ gombok megvaltoztatjak egy csomopont helyzetét.

24.2 3. Kivagas

A x gombbal kivaghat egy csomépontot, amely felhasznalhaté mas miveletekben (pl.: beillesztheti egy
masik helyre a Programfan).
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24.2.4. Masolas

® gombbal engedélyezi egy csomdpont masolasat és felhasznalasat mas muiveletekhez (pl.:
beillesztheti egy masik helyre a Programfan).

24.2.5. Beillesztés

Az B gombbal beilleszthet egy korabban kivagott vagy masolt csomdpontot.

24.2.6. Torlés

Erintse meg a i gombot egy csomépont eltavolitasahoz a Programfarol.

24.2.7. Tiltas

Erintse meg a = gombot adott csomépontok kizarasahoz a Programfan.

A tiltott programsort egyszerlien atugorja a program, amikor fut. Egy tiltott sor tiltasa kés6bb
megsziintethetd. Ez gyors mddja a program moédositasanak anélkiil, hogy az eredeti tartalom
karosulna.

24 3. Kifejezésszerkeszto

-
.
Q - Grafika Véltozék
' Specialis
¥ Robotprogram Kije|o|és Forrés [Kifejezés v

1
It 2 ek MO\{EJ Kijeltli a kivalasztott valtozdt a kifglezés értékével
SubPrag 3 ® Utpont_1
= 4 = Bedliitas B ; L
Kijeloles 5 8 \arakozds Véltozé Kifejezés
Ha 6 @ EBugras | Va Hvar72 v| = ‘
7 O Ledlit
Parancssor
8 ® Megjegyzés
Esemény 9 9 m Mappa
2 * force()
Input °
True (HI) False (LO) +— Visszaléptetés
output
and or xor not 7 8 9
Variable
P £ = ( ) < > / * 4 5 6
<Véltozd> v
Pose
P N " [ 1 = = . + 1 2 3 o
Function
ABC [ [+]
= « o

Ugyan maga a kifejezés szdvegként szerkeszthetd, kifejezésszerkesztdben szamos gomb és funkcio
talalhatd az olyan specialis kifejezés-jelek beillesztéséhez, mint * a szorzashoz és a <kisebb mint vagy
egyenld. A képerny6 bal tetején a billentylzet szimbolum atkapcsol a kifejezés széveges
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szerkesztésére. Minden meghatarozott valtozé megtalalhaté itt:variable selector, while the names
of the input and output ports can be found in the Tnput and Output selectors. Some special functions
arefoundin Function.

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

Egy kifejezés igy nézhet ki:

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

24 4. Program elinditasa egy kivalasztott
csomopontbal

Amikor a robot Kézi modban van (lasd: 21.1. MlUkodési modok 131), a Lejatszas gyljteménybdl
lehetévé teszi, hogy egy program egy kivalasztott csomoépontbdl induljon. A Lejatszas az elejétdl a
programot normal modon futtatja. A Lejatszas gyljteménybdl elemet letiltja, ha egy program nem
futtathatd egy adott csomdpontbdl. A Lejatszas a kivalasztott helyrél nem engedélyezheté menettel,
mivel a menetek mindig az elejérdl kezdddnek.

Ry =

Futtatas Program Teleptes Mozgas 1/ |aplo D
N I Q - Grafika Valtozék
Mozgas
g 1 v Robotprogram MOZgéS Move] -
ke 2 e MG'_/EJ Hatdrozza meg, hogyan mozogjon a robot az Utpontok kozott,
Irén 3 ® Utpont_1
Y Az aldbbi értélel vonatlkoznale az 8sszes gyermek Utpontra, és fliggnek a kivélasztott
Varakozas rmozgéstibustél.
Beallitas TCP bedlitdsa llesztés sebessége
El6ugras |A\<t\'v TCP hasznélata - ‘ | 60,0| °/s
Leallit
Funiccid llesztés gyorsuldsa
Megjegyzés
gjegy: g L [vap -| | 80,0 %<2
Mappa
) Speciélis
> Sablonok O lllesztési szogek hasznélata
L, o litds
Lejétszas az elejétdl
Robotprogram
Lejdtszas a kivélasztéshbol
= = M
S Ry N} = ovel

o Kikapcsolds Sebesség (T 00% Szimulécié .

24.4 1. A Lejatszas a kivalasztott helyrdl hasznalata

Koppintson a Lejatszas elemre, és valassza a Lejatszas gyljteménybdl elemet egy program
futtatasahoz a programfa egy csomopontjabal.
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MEGJEGYZES
+ AzInditas el6tt szakaszt, ha alkalmazzak,, mindig végrehajtjadk mind a
Lejatszas gy(jteménybdl, mind pedig a Lejatszas elejétdl lehetéségre.

» A program leall, és hibalizenetet jelenit meg, ha nem hozzarendelt valtozéval
talalkozik.

» Egy program csak a Robotprogramban szereplé csoméponttol indulhat el.

+ AlLejatszas gyljteménybdlalkalmazhato egy alprogramon belll. A program
végrehajtasa leall, amikor az alprogram befejezédik.

24.5. Toréspontok hasznalata egy programban

A téréspontok megallitiak a program végrehaijtasat. Toréspontokkal leallithat és folytathat egy
programot egy adott pontnal a robot helyzetének ellenérzése, valtozok, stb. ellenérzése céljabol. Lasd
21.1. M(ikédési moédok 131.

1. Egy programfan érintse meg egy vonal szamat, hogy beallitson vagy t6roljon egy toéréspontot.

RE 2 & QH

.. Mentés
N A Q - Grafika Valtozék
Mozgés
1
o . ¥ Robotprogram Prog ram
pon 29 *I*govej Itt programozhatja a robotot feladatok elvégzésére
Z 3 A
|
rany 4 ®B A robot programozéséhoz vélassza ki a csomdpontot a Csomépontlistabdl, és aldor
Varakozas " ®c megjelenilc a Programfan
Allits & @D
EHlEs 7 ®E Csomoépontlista Programfa
Elugras Q
Leallit =
Megjegyzés
Al (3
Mappa
) Specialis
Sablonok
L #8%cox@EppmEl

[ Hozzdadés indftés elétt sorrendhez
O Kinduldsi véitozd értékek bedlitédsa

= Program hurok érokre

49 T xXERETZ

O Normal Szimulacié .

Egy csomodpont felett vagy alatt egy piros vonal jelzi, amikor egy téréspont beallitott, a végrehajtast
megallitva. A legtébb csomoépont a végrehaijtas el6tt allit meg az alabbi kivételekkel:

« Utpontok: Egy tdréspont egy Gtpont csoméponton; figyelmen kiviil hagyja az 4tmenetet és
leallitja a programot, amikor a robot eléri ezt az utpontot.

» "Eddig" csomopontok: Egy téréspont az "Eddig" csomdponton leallitja a programot, amint a
feltétel teljesul. A csomépontig hasznalt keverések nem lesznek figyelmen kiviil hagyva.
Megallitjak, amikor a robot eléri a keverés sugarat.
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O Sziinet

24.6. Egy lepés egy programban

Az Egy lépés gomb lehet6vé teszi egy csomobpont végrehajtasat egy idében, amikor a robot manualis
modban van. Beallithatja az Egy 1épés gombot, amikor a programot ledllitotta. Erintse meg az Egy
Iépés gombot, hogy a program folytassa a végrehaijtast, és allitsa meg, amikor eléri a kbvetkez6
csomopontot a programban. Ha egy csomdpont nem tamogatja a téréspontokat, akkor a program
végrehajtasa az Egy lépés gomb megérintésével indul, és nem all meg annal a csomépontnal. Ehelyett
a végrehaijtas folytatodik, amig a program el nem ér egy csomopontot, amely tdmogatja a

toréspontokat.

24.7. Parancs lap

000

Ez a kézikényv nem terjed ki minden program csomoponttipus 6sszes részletkérdésére. A
Robotprogram ccsomépont harom jelélénégyzetet tartalmaz a program altalanos viselkedésének

iranyitasahoz.
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Hozzaadas inditas el6tt sorrendhez

Jelblje be ezt a jel6lénégyzetet, hogy specialis részt adjon hozza a programhoz, ami egyszer
lehetséges, amikor a program indul.

Kiindulasi valtozé értékek beallitasa
Valassza ki ezt, hogy beallitsa a programvaltozok kezd értékeit.

1. Valasszon valtozét a legorduld listabdl, vagy a valtozokivalasztod négyzet segitségével.

2. Adjon meg kifejezést annak a valtozénak. Ezt a kifejezést hasznaljak a valtozé értékének
beallitasahoz a program inditasakor.

3. Kivalaszthatja az Erték megérzése az el6z6 futtatasbdllehetdséget azon valtozd kezdeti
értékének a megadasahoz, amely a Valtozok fllon talalhato (lasd 24.9. Valtozok lap 167).
Ez lehet6vé teszi, hogy a valtozok fenntartsak az értékeiket a program végrehaijtasai kozott. A
valtoz6 megkapja az értékét a kifejezésbdl, ha a program elészor fut, vagy ha az érték lapot
toroltek.

Valtozo torélhetd a programbdl, ha a nevét Uresre allitjak be (csak szokdzok).

Program hurok drdkre

Valassza ki ezt, hogy folyamatossa tegye a programot.
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24 .8. Grafikus lap

Az aktualis robotprogram grafikus bemutatasa A TCP utvonala 3D-s nézetben lathatd, a mozgas
szegmensek feketék, az atmenet szegmensek (a mozgas szegmensek kdzotti atmenetek) pedig
zo6ldek. A z6ld pontok hatarozzak meg a TCP helyzeteit mindegyik utpontnal a programban. A robotkar
3D rajzan lathato a robotkar aktualis helyzete, a robotkar arnyéka pedig azt mutatja meg, hogyan
szandékozik a robotkar elérni a képernyd bal oldalan kivalasztott utpontot.
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Ha a robot TCP aktudlis helyzete megkdzelit egy biztonsagi vagy indito sikot, vagy a robot-szerszam
tajolasa megkozeliti a szerszam tajolasanak hatarértékét (lasd 22.11. Sikok 141), akkor a hatarérték
harom dimenzios dbrazolasa lathato.

Amikor a robot programot futtat, a hatarértékek vizualis megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinnel jelennek meg a normal sikot jelz6 kicsi nyillal, amely azon sik
oldalat jelzi, amelyre a robot TCP elhelyezhetd.

Az inditésikok kék és z6ld szinben, és sik oldala felé mutatd apro nyillal jelennek meg, ahol a Normal
mod hatarértékei (lasd: 22.8. Biztonsagi modok 139) aktivak.

Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszk6z aktualis
tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett terlletet (vektor).

Amikor a cél robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutato eltlinik. Ha a
TCP megsérti a hatarértéket vagy a megseértéshez agyon kdzel keril, akkor a hatarérték vizualizacidja
pirosra valt.

A 3D-s nézet nagyithaté és elforgathatd, hogy jobb nézetet kapjon a robotkarrél. A képernyd jobb
tetején talalhaté gombok letiltatjak a kiilénb6z6 grafikus komponenseket a 3D-s nézetben. Az alsé
gomb kapcsolja ki/be a kdzeli hatarok vizualizaciojat.
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24.9. Valtozok lap
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A Valtozok fulon lathatdk az éppen futdé program valtozoinak él6 értékei, és a program futasai kozott a
rendszer itt vezeti a valtozok listajat és értékeit. Csak akkor jelenik meg, amikor van megjelenitendd
informéci6. Az Utpont-valtozdk akkor lathatdk a listaban, ha az Utpontok mutatasat engedélyezte.

24.10. Alap program csomopontok

24.10.1. Mozgas
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A Mozgatas parancs vezérli a robot mozgasat az alarendelt utpontokon keresztil. Az utpontoknak a
Mozgatas parancs alatt kell lennilik. A Mozgas parancs meghatérozza azt a gyorsulast és sebességet,
amelynél a robotkar mozog az utpontok kézott.

Mozgasi tipusok

Haromfajta mozgas kozil valaszthat egyet: Moved, Movel és MoveP. Mindegyik alabb kerdil
elmagyarazasra.

A moveJ a robotkar csukléterében kiszamitott mozgasokat hajtja végre. A csuklokat ugy
vezérlik, hogy egyidejlileg fejezzék be mozgasaikat. Ez a mozgastipus az eszkdz gorbe utjat
eredmeényezi. Az ezen mozgastipusra vonatkoz6 megosztott paraméterek a legnagyobb
csuklésebesség és csuklogyorsulas, amelyek meghatarozasa itt talalhato: fok/silletve fok/s2. Ha
kivanatos, hogy a robotkar gyorsan mozogjon az utpontok kozétt, figgetlenul az eszkdz utjatol
azon utpontok kdzott, akkor ez a mozgastipus a legjobb valasztas.
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A movel parancs a szerszam kézéppontjat (TCP) egyenes vonal mentén mozgatja az utpontok
kozott. Ez azt jelenti, hogy mindegyik illesztés komplikaltabb mozgast végez, hogy az eszkdzt
egyenes vonalon tartsa. Az ezen mozgastipusra vonatkozoé megosztott paraméterek a kelld
csuklosebesség és csuklogyorsulas, amelyek meghatarozasa itt talalhatd: mmi/s, illetve mmis?.

A moveP parancs egyenes vonal mentén mozgatja a szerszamot allandé sebességgel, kérpalya
simitasokkal, és a ragasztashoz vagy adagolashoz hasonl6 technologiai miiveleteknél célszeri
az alkalmazasa. A keverék sugarmérete alapértelmezés szerint osztott érték az 6sszes utpont
kdzott. Egy kisebb érték az utvonalat élesebben forditja, mig egy magasabb érték lagyabba teszi
az utvonalat. Mikézben a robotkar az utpontokon at mozog allandé sebességgel, a robot
vezérlédoboza nem varhat sem az I/O miikddésre, sem kezel6i miveletre. Ha igy jar el, ezzel
leallithatja a robotkar mozgasat, vagy védelmi leallitast okozhat.

A Kérmozgas hozzaadhat6 egy moveP kdrpalyan mozgatas parancshoz. A robot aktualis
helyzetébdl vagy a kezd6pontbdl kezdi a mozgast, athalad egy, a kériven meghatarozott
ViaPoint ponton, majd egy EndPoint végponton fejezi be a kdrkérés mozgast.

Egy moddal szamoljak ki az eszkdz tajolasat a kériv mentén. A maod lehet:

Rdgzitett: csak a kezd6pont hasznalatos az eszkdz tajolasanak meghatérozasara

Korlatozas nélkil: a kezdépont atalakul Végpontta a szerszam tajolasanak
meghatarozasahoz

Felhasznaloi kézikonyv 169 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS 24. Program lap

Q - Grafika Valtozok

1 ¥ Robotprogram -~ CircleMove
W Sablonok 2 ¢ < MoveP
. 3 ® Utpont_1
Kereses 4 i - Egy kérmozdulatot tesznek harom dtpont o
s ¥ v CircleMove segftségével: az Utpont megelézi a N
= 5 ® ViaPoint_1 CircleMove csomépontot, az Utpontot (1), [ &)

Palettazd 6 ® Végpont 1 a ViaPointot (2) és az EndPointot (3). o "
Szallitoszalag | = DedNtEs Amikor rogeftett médban van: /X
kivetése 8 B Vérakozds E mozgés téjolasat a robot \<ezdopont!a )

g 0 Elbugras hatlaro)zza med, tehat__a r9bot megtartja azt /

N a tajolast, amelyik a kdrhoz viszonyul a /
10 O Ledlft mozgés 4thaladé és végpontjain &t 1
q 11 ® Megjegyzés 3 ‘

12 ¢ m Mappa ~

13 = <dres:

14 9 & Hurok

15 = <(res>

16 Y. Hivas- Vélassza ki a téjolds médjat, amelyik a kérhéz viszonyul

17 2= var_2:=2 *force() @ Régzftett

18 2

1 ikl O Nem Iorlatozott

20 8 Parancssor
21 = Véltas ...

iAAZIA 1

285 xEBBEDT

O Normél SE g (— 100%

Osztott paraméterek

A Mozgatas (Move) képernyd jobb alsé sarkaban lathaté megosztott paraméterek a robotkar el6z6
helyzetébél a parancsba foglalt elsd utpontra, majd onnan a kdvetkezd utpontok mindegyike felé
iranyul6 mozgatasra vonatkoznak. A Mozgatas parancs beallitdsai nem vonatkoznak az utolsé

utpontbdl kiinduld, a Mozgatas parancs alatt végzett palyara.

TCP kivalasztasa

Annak a médja, ahogyan a robot mozog az utpontok kdzétt, beallithatd attél fliggéen, hogy a TCP a
felhasznalé altal meghatarozott TCP vagy aktiv TCP szerint ker(lt beéllitasra. Az Aktiv TCP
figyelmen kivil hagyasa lehetévé teszi ezen mozgasnak a szerszamkarimahoz viszonyitott
kiigazitasat.

A TCP beadllitasa egy Mozgasban

A Program lap képerny6n allitsa be az utpontokhoz hasznalt TCP-t.
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2.

A Parancs alatt, a leg6rduilé mentiben jobbra valassza ki a Mozgas tipusat.

A Mozgas alatt valasszon egy lehet6séget a TCP beallitasa legordiilé meniiben.

Valassza az Aktiv TCP haszndlata vagy Felhasznal6 altal definialt TCP elemet.
Valaszthatja akar az Aktiv TCP figyelmen Kiviil hagyasa elemetiis.

Funkciovalasztas

A tulajdonsag azon Mozgas parancs ala helyezi térkdzzel azokat az utpontokat , amelyet ezen utpontok
meghatarozasakor kell abrazolni (lasd 25.17. Funkciok 241). Ez azt jelenti, hogy amikor utpontot allit
be, a program emlékszik majd az eszkdz koordinataira a kivalasztott funkcié funkcidterében. Van
néhany koérilmény, mely részletes magyarazatot igényel:

A kivalasztott tulajdonsag nincs hatassal a relativ Utpontokra. A relativ mozgas mindig azAlap
tajolasahoz viszonyitva torténik.

Amikor a robotkar valtozé utpont felé halad, a szerszam kézéppontjat (TCP) a kivalasztott tulajdonsag
terében lévd valtozo koordinatdihoz hasonldan kell kiszamitani. Ezért a robotkar mozgasa egy valtozé
utponthoz valtozik, ha egy masik funkciot valaszt ki.

Mdédosithatja egy tulajdonsag helyzetét, mikdzben a program fut, ha beallit egy tartast az annak
megfelel6 valtozohoz.

Cruise

Deceleration

Speed

Acceleration

Time
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12.1: Egy mozgas sebességprofilja. A gbrbe harom szegmensre van felosztva: gyorsulas, haladas
és lassulas . A haladas fazis szintjét a mozgas sebesség-beallitasa adja, mig a gyorsulas és lassitas
fazisok meredekségét a gyorsulasi paraméter adja meg.

lllesztési szogek hasznalata

A 3D tartas alternativajaként bejeldlheti aCsuklészégek hasznalata jeldlénégyzetet, amikor a Moved
segitségével hatdrozza meg az utpontokat a robot csuklészogei segitségével. Ha a Csuklészégek
hasznalatat engedélyezte, akkor a TCP és tulajdonsag opciok nem érhetdk el. A Csuklészdgek
hasznalata elem hasznalataval meghatarozott utpontokat nem igazitja ki, amikor a programot robotok
kdzott helyezik at.

24.10.2. Rogzitett utpont
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Pont a robot utvonalan. Az utpontok alkotjak a robotprogram legfontosabb részét, mivel ezel mondjak
meg a robotkarnak, hogy hol kell lennie. Egy rogzitett helyzetii utpontot ugy tanitanak, hogy a robotkart
fizikailag a pozicioba mozgatjak.

Utpontok tanitasa

A tanitas kifejezés hasznalatos arra, amikor megmutatjak a robotnak, hogyan helyezze el a TCP-t egy
funkciéval kapcsolatban egy alkalmazashoz. A robot szamar egy Utpont megtanitasahoz kbvesse az
alabbi utasitasokat:
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1. A Program fllén illessze be a Csomépont mozgatasa elemet.

2. A Csomopont mozgatés elemen hasznélja a TCP bedllitasa legérdilé menita TCP
beéllitasahoz.

3. A Csomdpont mozgatas elemen hasznalja a Funkcié legordiilé ment egy tulajdonsag
kivalasztasahoz.

4. Az utpont csomoponton hasznalja a Betanitasi méd vagyLékés elemet a robot kivant
konfiguracidba helyezéséhez.

Utpontok hasznalata

Egy utpont hasznalata azt jelenti, hogy a megtanitott kapcsolatot alkalmazza a funkcié és a TCP kdzott
a jelen helyzetben. A funkcio és a TCP kdz6tti kapcsolat, a jelenlegi kivalasztott funkciora alkalmazva,
eléri a kivant TCP helyzetet. Ezutan a robot kitalalja maga, hogyan pozicionaljon, hogy a jelenleg aktiv
TCP elérje azt a TCP helyzetet. Utpont hasznalatahoz kévesse az alabbi utasitasokat:

1. Egy Mozgatas csomopontban egy meglévé Utpontot hasznal, vagy utpontot illeszt egy masik
Mozgatas
csomopontba(pl.: masolas és beillesztés segitségével vagy az utponton a ,Hivatkozas” gomb
hasznalataval).

2. Allitsa be a kivant TCP-t.

3. Allitsa be a kivant funkciot.
Az utpont beallitasa

Utpontok nevei

Az utpontok automatikusan egyedi nevet kapnak. A nevet a felhasznalé megvaltoztathatja. A
hivatkozas ikonjanak kivalasztasaval az Utpontok 6sszekapcsolédnak és megosztjak a helyzetadatokat.
Mas utpontadatokat, példaul az atmenet sugarat, az eszkdz/illesztés sebességét €s az eszkdz/illesztés
gyorsulasat, egyedi Utpontokhoz konfiguraljak, még ha 6ssze is lehetnek kotve.

Keverés

Az Atmenet teszi lehet6vé, hogy a robot siman valtson két palya kdzott anélkiil, hogy a kdztiik 1évé
Utpontnal leallna.

Példa

Példaként tekintsiik a felszedés és elhelyezési alkalmazas (lasd 12.2 abra), ahol a robot éppen az 1.
utpontnal van ((WP_1) ), és egy targyat kell felszednie a 3. utpontnal (wp_3) . Atarggyal valo
utkozesek es egyéb akadalyok elkerllése érdekében (0) arobotnak (WP _3) a 2. utpont feldli iranybol
kell kbzelitenie (WP 2) .

Tehat harom utpontot vezetlink be a kdvetelményeknek megfelel6 palya létrehozasahoz.
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® up >

WP_1

@ wp_3

(WP_1) :kezdeti helyzet, (wp_2) :utpont, (WP_3) :felvételi helyzet, (O) :akadaly.

Mas beallitasok konfiguralasa nélkil a robot megall mindegyik utpontnal, miel6tt folytatja a mozgasat.
Ehhez a feladathoz a leallas a(z) (WP 2) helyen nem optimalis, mivel egy sima, a kévetelményeknek
megfelel6 fordulashoz kevesebb idére és energiara lenne szlikség. Még az is elfogadhatd, ha a robot
nem jut el pontosanide: (WP 2) , feltéve hogy az atmenet az els6 palyarol a masodikra kézel ehhez a
helyzethez torténik.

Aledllasaz (wp_2) pontnal elkertilhetd, ha egy atmenetet konfiguralnak az utponthoz, amely lehetévé
teszi a robot szamara, hogy sima atmenetet szamitson ki a kdvetkez6 palyara. Az atmenet elsédleges
paramétere a sugar. Amikor a robot az Utpont atmenetének sugaran beliil van, elkezd atmenni és
eltérni az eredeti tervtél. Ez gyorsabb és puhabb mozgasokat tesz lehetévé, mivel a robotnak nem kell
lassitania és Ujra gyorsitania.

Atmenet paraméterei

Az utpontokon kivil még tébb paraméter befolyasolja az atmenet palyajat (lasd: 12.3 abra):
* azatmenetsugara (r )
» arobot kezdeti- és végsebessége (az p1 illetve p2 pozicidknal)

* amozgas ideje (pl.: ha egy palyahoz specifikus id6 van beallitva, akkor ez befolyasolja a robot
kezdeti/végsd sebességét)

+ a palyatipusa, amely az atmenetbe érkezik és onnan indul (Movel, MoveJ)
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WP_1 !
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Atmenet (WP _2) sugérral r , az &tmenet kezdeti pozicidja p1 és az atmenet végsé pozicidja
p2. (0) egy akadaly.

Ha egy atmenet sugara be van allitva, a robotkar palyaja atmegy az utpont kortil, ezzel lehetévé téve,
hogy a robotkar ne alljon meg a pontnal.

Az atmenetek nem fedhetik at egymast, igy nem lehet olyan atmeneti sugarat beallitani, amely egy
korabbi vagy kés6bbi utpont atmenetének sugarat atfedi, ahogy ez a(z) 12.4 abran lathato.

®
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\
A
I
[
T
\
\
N
/ ~
’
,

A keverési sugar atlapolas nem megengedett (*).

Feltételes atmenetpalyak

Az atmenetpalyat az utpont, ahol az &tmenet sugarat beallitottdk és a programfaban a kdvetkezd
egyarant befolyasolja. Vagyis az 12.5 abran lathato programban az (WP 1) kérlli atmenetetaz (Wp
2) befolyasolja. Ennek kbvetkezménye még inkabb nyilvanvald, amikor ebben a példabanaz (Wp_2)
korli atmenetet tekintjik.

Két lehetséges vegpont Iétezik, €s annak meghatarozasahoz, hogy melyik a kdvetkezd utpont,
amelyhez az atmenetet kell képezni, a robotnak mar az atmeneti sugarba belépéskor kell kiértékelnie
azdigital input [1] aktualis értéket.
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Ez azt jelenti, hogy a ha..., akkor kifejezést (vagy a kdvetkez6 utpont meghatarozasahoz sziikséges
egyeb utasitasokat, pl. valtozo dtpontokat) kell kiertékelni, miel6tt ténylegesen elérjik az (Wp_2)
pontot, amely némileg ellentétes a megérzéseinkkel a program-szekvenciat illetéen. Ha egy utpont
megallito pont, és azt feltételes kifejezés kdveti, hogy meghatarozza a kdvetkez6 utpontot (pl. az 1/0
parancs), ebben az esetben akkor hajtjak végre, amikor a robotkar megallt az itpontnal.

Movel

WP I

WP 1 (blend)

WP 2 (blend)

if (digital input[1l]) then
WP F 1

else
WP F 2

@wp_1 i

WP_F_2

WP _I akezdetiutpont, és a két lehetséges végpontwp F 1 éswP F 2, egy feltételes
kifejezéstdl fiiggben. A feltételes i f kifejezés kiértekelésére akkor kertdl sor, amikor a robotkar
belép a masodik atmenetbe (*).
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Kevert palyak

WP_3

Iziileti tér (MoveJ) vs. Descartes-i tér (Movel ) mozgas és dtmenet.

A mozgas tipusatol fliggéen (azaz Movel, Moved vagy MoveP) kilonb6z8 kevert palyak jonnek létre.

« Atmenetek a MoveP-ben Amikor a MoveP-ben atmenetet képez, ez utdbbi helyzete egy korivet
kovet allando sebességgel. A tajolas a két palya kézott lagy interpolaciéval keveredik. Egy Moved
vagy Movel keverhet6 MoveP-vé. llyen esetben a robot a MoveP kdrivkeverését hasznalja, és
interpolalja a két mozgas sebességét. Egy MoveP nem keverhetd MoveJ-vé vagy MovelL-Ié.
Ehelyett a MoveP utolsé utpontjara hivatkoznak megallasi pontként keverés nélkil. Nem
végezhet keverést, ha a két palya 180 fokhoz kdzel szégben van (visszafelé), mivel ez nagyon kis
sugaru korivet hoz létre, amit a robot allandé sebességgel nem tud kdvetni. Ez a programban
futtatasi id6 kivételét okozza, amely korrigalhato az Utpontok beallitasaval, hogy kevésbé éles
szbget kapjanak.

* Moved-t tartalmazé atmenetek A MovedJ &tmenetek sima gérbét eredményeznek a
csuklotérben. Ez miikédik a MoveJ-Moved,MoveJ-Movel és MovelL-Moved keveréseknél. Az
atmenet simabb és gyorsabb palyat eredményez, mint az atmenet nélkili mozgatasok (see
Figure 15.6).Haasebességet és gyorsulast hasznaljak a sebessegprofil meghatarozasara,
akkor a keverés a keverési sugaron bellil marad a keverés alatt. Ha az iddt hasznalja a sebesség
és a gyorsulas helyett mindkét mozgas sebesség-profiljanak meghatarozasahoz, akkor az
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atmenet palyaja az eredeti Moved palyajat koveti. Amikor mindkét mozgas idében korlatozott,
akkor az atmenet hasznalataval nem takarit meg id6t.

« Atmenetek a MoveL-ben Amikor a MovelL-ben atmenetet képez, ez utdbbi helyzete egy kérivet
kdvet allando sebességgel. A tajolas a két palya kozott lagy interpolacidval keveredik. A robot
lassulhat a palyan a koriv kdvetése el6tt, hogy elkertilje a nagyon nagy gyorsulasokat (pl. ha a két
palya k6z6tti sz6g kdzel van a 180 fokhoz).

24.10.3. Relativ utpont

N Sablonok

oo

Keresés
Eré
Palettazo

Szallitoészalag
kovetése

[ JRNIN S T, R SO TUR N R

©

10
a1
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21

Q - Grafika Valtozok

¥ Robotprogram ~ l:ltpont Relativ helyzet hd
9« MoveP
® Utpont_1 Utpont_1 %
¢ v CircleMove
® ViaPoint 1 Relativ mozgas, az innen és ide helyzetek kézotti kilonbséggel Tévolsag
. - megadva B
®@ Végpont_1 ol "
onttdl ... ponti

= Bedlitds P port 0.0 mm

B \drakozds Pont beallitédsa | Pont beallitasa |

@ EBugras 5769

o ' Mozgatés ide 179,0 °

® Megjegyzés >
9 = Mappa
9 & Hurok @ Osztott dtmeneti sugér haszn... @ Osztott paraméterek hasznélata

= <lres> O Atmenet sugérral O Eszkdzsebesség
L. Hivés- u .
Eszkdz gyorsulésa

a= var_2:=2 *force()

¢ b Ha.. O

= <(res
& Parancssor
& \/ditas ...

iAAZA 1 ~ Hozzéadas Eddig, amig

285 xEBBEDT

O Normal

° 0 O szimuicis )

Olyan utpont, amelynek helyzetét a robotkar korabbi helyzetéhez képest adjak meg, példaul ,két
centiméter balra”. A relativ helyzet a meghatarozas szerint a klildnbség két adott helyzet kdzoétt (balrol

jobbra).

Megjegyzés: az ismétlédo relativ helyzetek kilendithetik a robotkart a munkaterébél.

Az itteni tavolsag a kartézianus tavolsag a TCP és a két helyzet k6z6tt. A sz6g meghatarozza,
mennyire valtozik a TCP tajolasa a két helyzet k6z6tt. Pontosabban a forgasi vektor hossza irja le a

tajolas valtozasat.
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24.10.4. Valtozé utpont

=
epités  Mozgés o Napls e e
W Alap Q - Grafika Valtozék
Mozgas -
- 1 v Robotprogram ~ Utpont Véltozd helyzet hd
Utpont 2 9 « MoveP
Irény 3 ® Utpont_1 Mozgassa a robotaot véltozd helyzetekbe
4 © feie=g Véltozé hasznélata
a a <Véltozd=>
Varakozas 5 ¢ v CircleMove
Beéllitas 6 © ViaPoini_1
.. 7 ®@ Végpont_1
Elugras
8 = Bedliitas
Leallit 9 B Varakozas
Megjegyzés 10 @ Elbugréas
111 O Ledlt 3
Mappa 12 acyzEs

> specislis 13 ¢
) Sablonok =
15 ¢

16 - (e
17 Ya Hivés-
18 2= var_2:=2 *force() O
18 9 b Ha..
20 =| <(Ires
21 B Parancssor
s s e Hozzéadas Eddig, amig
- —
9SS XKBRTOZ

@ Oszrort dtmeneti sugér haszn... (@) Osztott paraméterek haszndlata

o Atmenet sugdrral O Eszkdzsebesség

Eszkdz gyorsuldsa

O Normal Seb S —— b Szimulacicé .

Olyan utpont, melynek helyzetét egy valtozd adja meg, ebben az esetben calculated_ pos. A
valtozénak tartasnak kell lennie, példaul

var=p[0.5,0.0,0.0,3.14,0.0,0.0]. Az els6 harom x,y,z, az utolsé harom pedig aforgasvektorként
megadott tajolas, amelyet a rx,ry,rz vektor ad meg. A tengely hossza a forgatandé szdg radianban, a
vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni szandékozik. A helyzet mindig egy referencia
keret vagy koordinata rendszer vonatkozasaban van megadva, melyet a kivalasztott funkcio hataroz
meg. Ha egy atmenet sugarat egy rogzitett utpontra allitjak be, és az ezt megel6z6 és kodvetd utpontok
valtozok, vagy ha az atmenet sugara valtozé utpontra van beallitva, akkor az atmenet sugarat nem
ellendrzik atfedésre (lasd Atmenet paraméterei 174). Ha a program futasakor az atmenet sugara atfed
egy pontot, a robot figyelmen kiviil hagyja, és a kdvetkez6h6z mozog.

Példaul a robot mozgatasahoz 20 mm a szerszam z tengelye mentén:

var 1=p[0,0,0.02,0,0,0]
Movel
Waypoint 1 (variable position):
Use variable=var 1, Feature=Tool

24.10.5. Irany

Az Irany program csomoépont tulajdonség-tengelyekhez vagy TCP-khez viszonyitott mozgast hataroz
meg. A robot az Irany program-csomopont altal meghatarozott palya mentén mozog, amig a mozgast
egy Eddig feltétel le nem allitja.
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ozgas ¥ Robotprogram

1
2 ¢ & Movel

3 ? ¥ rény: Alap X+
a 3 Eddig .
Varakozas Funkcié Irény

: Irany
Utpont 2 A -
A robot a a leldlt funkcidhoz viszonyitva linedris jelleglien mozog

Irany

Bedllitas (@ Koz8s funkciét hasznal ®
El6ugras O O Irényvelcor
Leallit
Megjegyzés
Mappa A (3

@ Osztott paraméterek hasznélata

O Eszkozsebesség

Eszlkéz gyorsuldsa

Hozzdadéas Eddig, amig

O Kikapcsolds Sebe g (—— 00% S:imuléci-i.

IrAny mozgas hozzaadasa
1. Az Alap (Basic) menuben koppintson az Irany elemre egy egyenes vonalu mozgas
hozzaadasahoz a programfahoz.

2. Azlrany mezdben, a Jellemzdk alatt hatarozza meg a linearis mozgast.

Irany mozgas leallitasa

1. Azlrany mez6ben érintse meg az Eddig hozzdadasa gombot, hogy leallitasi kritériumokat
hatarozzon meg és adjon hozza a programfahoz.

Hozzaadhat Irdnyvektor beallitdsokat a Szerszam sebessége és Szerszam gyorsulasa elemekhez
az egyenes vonalu mozgas vektoriranyanak meghatarozasa céljabdl, a specialis alkalmazasokhoz,
ugymint:

* meghatarozzanak linearis mozgast tobbfliggvényes tengelyekhez képest

* kiszamitsdk az iranyt matematikai képletként

Az iranyvektorok meghataroznak egy szokasos kodkifejezést, amelyet egy egységvektorra oldanak
meg. Példaul a [100,0,0] és [1,0,0] iranyvektorok ugyanolyan hatassal vannak a robotra; a
sebességcsuszkaval mozogjon az x-tengely mentén egy kivant sebességgel. Az iranyvektorban a
szamok értéke csak egymashoz képest rendelkezik jelentéssel.

24.10.6. Eddig

Az Eddig (Until) program csomopont leallasi kritériumot hatdroz meg egy mozgashoz. A robot egy ut
mentén mozog, és amikor érintkezét észlel, megall. A programfaban az Irany csomoépontok és az
Utpont csomépontok alatt hozzaadhat Eddig csomépontokat. Tébb megallasi kritériumot is hozzaadhat
egyetlen mozgashoz. A mozgas akkor all le, amikor az els6 Eddig feltétel teljesdl.
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Futtatds fgram | Telepitis  Mozgis 1o

~ Alap O\ - Grafika Véltozdk

M a .
ozgas 1 v Robotprogram Eddig
iyt 2§ < Movel Adja meg a leélitas feltételt
Irény 3 ? ¥ rdény: Alap X+ A robot halad a kijeldlt irényba amig el nem éri a leélldsi feltételt
4 ¥ Eddig
Varakoza
arakozas Kifejezés f(x)
Beallitas
El6ugras
Leallit Tévolsag Q Q
Megjegyzés
Al I A
Mappa -
> Szerszam érintkezés .
) Specialis !
) [ — o lf:’:fsso\at észleléséhez javasolt ennél alacsonyabb szerszdmsebesség: 100,0
1/0 Bemenet ‘ '
Y\
Hozzédadas Eddig, amig Miveletet hozza’adC’

O Kikapcsolds Se (—— Szimulécic .

Az Eddig mez6ben meghatarozhatja az alabbi leallitasi kritériumokat:

» Tavolsag: Ezt a csomdpontot hasznélhatja egy Irany mozgas leallitdsara, amikor a robot megtett
egy bizonyos tavolsagot. A sebesség csdkken, hogy a robot pontosan annal a tavolsagnal alljon
meg.

+ Szerszam érintkezése (lasd 24.10.7. Eddig-szerszam érintkezés below). Ezt a csomépontot
hasznalhatja egy mozgas ledllitdsara, amikor a robot szerszama érintkezést észlel.

+ Kifejezés: Ezt a csomdpontot hasznalhatja a mozgas leallitasara egy egyedi programozasi
kifejezésre. 1/0O-kat, valtozdkat vagy szkript funkciokat hasznalhat a megallasi feltétel
meghatarozasara.

* /O bemenet Hasznalhatja ezt a csomopontot egy I/O bemeneten egy jelvezérelt mozgast
ledllitasara.

24.10.7. Eddig-szerszam érintkezés

A Szerszam érintkezéséig program-csomopont lehetdvé teszi a robot mozgasanak leallitasat, amikor
ledllapitja az érintkezést a szerszdmmal. Meghatarozhatja a leallas lassulasat és a szerszam
visszahuzasat.

VIGYAZAT

A mozgas alapértelmezett sebessége tul nagy az érintkezés észleléséhez. A mozgas
gyorsabb sebessége elindit és védekez6 ledllast, miel6tt a szerszamérintkezés
feltétele érvénybe Iép. A Védekezd leallas elinditasanak elkertilés érdekében lassitsa a
mozgas sebességét. Példaul: 100m/s.
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Megnyitds.. Mentés.

~ Alap O\ - Grafika Véltozdk

Mozgas

1 v . z ] -
- Robotprogram Eddig - /Szerszam érintkezés -
Utpont 2 ¢ % Movel
Irdny 3 ? O Ur,o'cntj A robot mozog Eddig, amig Utkézést nem észlel a szerszdmon. A robot a
4 > Erintkezésig: Visszahlizza 0,00 meghatérozott lassitéssal ledll.
Varakozas B L B B B
Kapcsolat észleléséhez javasolt ennél alacsonyabb szerszémsebesség: 100,0 mm/s
Ballifizs Ha egy mliveletet hozzéad, ezt akkor hajtja végre, amikor az "Eddig” feltételt eléri
El6ugras
Leallit
[ Mozgatés az érintkezési pontig < <
Megjegyzés — Tavolsdg

A p  Tavolsag az érintlezési pontig

Mappa mm —  Erintkezés
) Specidlis N Robot ledll

O Allcalmazza a megosztott lassuldst

@ Allcalmazzon egyéni lassulést

< >
= Hozzdadas Eddig, amig Miveletet hozza’adC’
43S XKBREZ

O Kikapcsolds

MEGJEGYZES
Az Eddig-szerszam érintkezés esetleg nem mikadik, ha a felszerelt szerszam rezeg.
Példaul: egy beépitett pumpas vakuumfogod gyors rezgéseket indithat.

Hasznalhatja az Eddig-szerszam érintkezés csomopontot olyan alkalmazasokhoz, mint a
Halmozas/Lehalmozas, ahol az Eddig-szerszam érintkezés meghatarozza a halmozott targyak
magassagat.

Visszahuzas az érintkezéshez

Hasznalja a Visszahuzas az érintkezésig beallitast, hogy a robot visszatérjen az érintkezés
kezddpontjahoz. Tovabbi forditott mozgast allithat be, hogy a robot érintkezésmentesen vagy afelé
mozogjon. Ez hasznos, ha van olyan fogdja, amelynek a mozgasahoz szabad hely sziikséges, vagy ha
fogo mivelet sziikséges.
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Mivelet

Egy Mivelethozzaadasaval egy program-csomépontot adhat hozza, ha egy konkrét Amig feltétel
teljesul. Példaul az Eddig-szerszam érintkezés egy fogdszerszam fogé miveletét lekdtheti. Ha nincs
Mivelet meghatarozva, akkor a program végrehajtasa a Programfa kdvetkez6 program-csomopontjan
folytatodik.

24.10.8. Varakozas

~ Alap O\ - Grafika Véltozdk

Mozgas
1 ¥ Robotprogram Varakozas
Utpont 2 9 MO\{ej Vélassza ki, mit inditson el a robot kévvetkezd miivelete;
- 3 ® Umpont_1
4 = Bedlitas
Varakozas 5 & Varakozds O Nincs vérakozés
Beallitas O Véralozés mésodper
Eldugras (O Vérakozés digitdlis bemenetre
Leallit
O s
Megjegyzés
o I+ O\/a’rakoza’s ‘
Mappa
) Speciélis
) Sablonok

O Normal 5 c Szimulacié

A Vérakozas egy megadott idétartamra szlinetelteti az I/0 jelet vagy kifejezést. Ha a Nincs varakozas
elemet valasztja, akkor semmi sem torténik.

Ha a szerszamkommunikacios interfészt TCI engedélyezzik, a szerszam analog bemenete nem
érhet6 el Varjon kivalasztasa és kifejezések szamara.
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24.10.9. Beallitas

W Alap Q - Grafika Valtozék

Mozgas
9 1 v Robotprogram Beallitas
ke 2 9 MO‘_/EJ Vélassza azt a mlveletet, melyet szeretne, ha a robot elvégezne a programban ezen a
Irény 3 ® Utpont_1 pontan. Meghatarozhatja a véltozasokat is a robot hasznos terhelésén,
4 = Bedlliitds
Varakozas O Nines miivelet

Beallitas O Digitdlis lkimenet beéllitédsa

El6ugras O Analdg kimenet beéllitésa 4,0

Leallit QO Bedités 0

Megjegyzés O Egy impulzus beélitdsa 0,500

Mappa g k O Lépésenkénti telepités véltozdja egyesével:

O Telies hasznos terhelés bedllitdsa 0,00
O Aktiv TCP haszndlata stlypontleént

[ TCP beélitdsa

35 xupaz

O Normal — 100% ° 0 O Ezim'u,JIé-:i-:'w.

Ha egy adott mozgashoz tartoz6 aktiv TCP ismert a program irdsakor, a bal oldalon az oldals6
menlben Iévé Mozgatas gombra koppintva valaszthat TCP-t (lasd: 24.10.1. Mozgas 167). Tovabbi
tajékoztatast is talalhat a nevesitett TCP-k konfiguralasaval kapcsolatban (lasd itt: 25.2. TCP
konfiguralas 223).

24.10.10. Eléugras

. Mentés.
WV Alap Q - Grafika Valtozék

Mozgas 1 . L
- ¥ Robotprogram EIougras Széveg v
Utpont 29 Move] Az aldbbi Uzenet jelenik meg a képernyén, és vér, hogy a felnasznéld
iy 3 ® Umpont_1 megnyomija az Ol gombot.

= = 4 = Bedlitas |
Varakozas 5 B Vérakozds
Bedllitas 6 0 Elbugrés ElSugré ablak megtekintése
El6ugras
Ledllit Eléugrés tipusa:
Megjegyzés @ Uzenet

4 13 Figyelmeztetés

Mappa o o

Hib:
o

O Normal se = ° 0 O semutacic ()
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Az elbugroé egy Uzenet, amely akkor jelenik meg a képernydn, amikor a program eléri a programfan az
eléugré csomdpontot. A Parancs fiil alatt koppintson az lires mezére, és a képernyén megjelend
billenty(izet segitségével hozzon létre szbveges tartalmat a felugré Gzenethez. Az lizenetek legfeljebb
255 karakterre korlatozottak.

Kivalaszthatja a Széveg legordiilé menit, ha azt szeretné, hogy a felugré lizenetben széveg helyett
egy valtozé jelenjen meg.

Kivalaszthatja a Program végrehajtasanak ledllitdsa ennél a felugré ablaknal lehetéséget, hogy a
program a felugré ablak megjelenésekor lealljon.

A program végrehaijtasa soran, amikor megjelenik a felugré tGizenet, a program folytatasahoz
koppintson az OK gombra a felugré parbeszédpanelen.

24.10.11. Leallit

Futtstas [OPregram | Teleptis

— ..
v Alap Q - Grafika Valtozdk
Mozaa
ozgas 1 v Robotprogram Leallit
Utpont 2 9 < Move/
e 3 ® Utpont 1 A program végrehajtésa ennél a pontnél megall.
rany =
= = 4 = Bedlitas
Varakozas 5 B \érakozds
Beallitas 6 M@ Elbugras
2 2 7 O Leélit
El6ugras
Leallit
Megjegyzés
Al (3
Mappa
) Sablonok

9SS xXxERTZ
O Normal Seb ( C—— ] 00% S:‘mulécié.

A program végrehaijtasa ennél a pontnal megall.
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24.10.12. Megjegyzés
8z QH

rogram | Teleptés  Mozgss 1o -
W Alap Q - Grafika Valtozék
Mozgas
9 1 v Robotprogram Megjegyzés

Utpont 2 9 & Movel
iy 3 ® Utpont_1

5 5 4 = Bealitas Adjon meg megjegyzést:
Varakozas 5 B Varakozés |
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8 ® Megjegyzés
Leallit
Megjegyzés
A g

Mappa

O Normal — 100% ° 0 O EEH'\'H,IléCilfw.

LehetGséget ad a programozonak, hogy szdvegvonalat adjon a programhoz. Ez a szvegvonal nem
csinal semmit a program végrehaijtasa alatt.

24.10.13. Mappa

WV Alap Q - Grafika Valtozék

Mozgas

1
Otvont ¥ Robotprogram Mappa
[ 2t Moyej Egy mappa egyszertien programsorok gylijteménye,
z 3 @® Umpont_1
Irany =
. . 4 = Bedlitds i entonds
Varakozas 5 = Vdrakozas Adjon meg a programfaban megjelenitendd szdveget:
Beallitas 6 @ Elbugras Mappa
2 2 7 O Ledlit
El6ugras ) i
8 ® Megjegyzés
Leallit 9 ¢ m Mappa
Megjegyzés 10 =| <dres>
A Ik
Mappa
) Speciélis
) Sablonok

O Programfa mappa elrejtése

O Normél se — 000 szmuicis ()

A Mappa parancs egy program bizonyos részeinek rendezésére és cimkézésére, a programfa
takaritasara és a program olvashatosaganak és navigalhatésaganak megkonnyitésére szolgal.

A Mappa nincs hatassal a programra és annak végrehajtasara.
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24.10.14. Hasznos terhelés beallitasa

RE 2z ¢ Q2 e 3

N,
Pragram | Installstion  Move 1o

Move
1 v Robot Program Select Payload
Waypoint 2 = Set Payload: Payload
Direction Payload objects are defined in installation
Wait Set workpiece payload
Set |\/ Payload v
Popup Payload
R Mass
Comment Center of Gravity
A g
Folder CX
Set Payload cy
) Advanced €z
) Templates

O Normal — 100% Simulation .

A Hasznos teher bedllitdsa paranccsal allithatja be a robotkar hasznos terhelését. Beallithatja a
hasznos terhelési sulyt, hogy megakadalyozza, hogy a robot véd®é leallitast inditson el, amikor az
eszkdznél a suly eltér a vart hasznos terheléstdl.

ESZREVETEL

A hasznos teher helyes beallitasa biztositja az optimalis mozgasi teljesitményt és
elkerili a védelmi leallitasokat.

« Allitsa be a hasznos terhet, amikor targyakat vesz fel és helyez el egy
megfogodval.

A Hasznos teher beallitasa parancs alkalmazasaval a kévetkezdket teheti meg:

* Hasznalja a legérdiil6 menita Hasznos teher kivalasztasa alatt, hogy kivalasszon egyet a
telepitésben mar konfiguralt hasznos terhelések koziil.

* Vagy hasznalja a legdrdilé menit egy Uj hasznos teher konfiguralasahoz az Egyedi hasznos
teher kivalasztasaval, valamint a tomeg- és CoG (sulypont) mezék kitdltésével.

Hasznalhatja az Aktiv beallitdsa gombot is a csomopont értékeinek aktiv hasznos terhelésként torténd
beallitasahoz.
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24.11. Halad6 program csomopontok

24.11.1. Hurok

1 ¥ Robotprogram Hurok
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Esemény 9 ¢ m Mappa Hurokszam Véltoz6 neve
L a4 11 ¢ & Hurok 3 OH : i \ifelezés |

Valtas 12 - <(lres urolk, amikor a kifejezés Igaz

1dézite ‘

Csavarozas O

Kezdolap

) Sablonok

O Normal 5 g (—— S:irWJIéci-i.

Hurkolja a hattér programparancsokat. A kivalasztastol fliggben a hattér programparancsok vagy
végtelenil hurkoltak, bizonyos szamszor vagy amint az adott kériilmény valds. Amikor megadott
alkalommal hajt végre egy ciklust, egy erre a célra szolgal6 hurokvaltozo (a fenti képernydkeépen
loop_1)jon létre, amely a hurkon bellli a kifejezésben hasznalhat6. A hurokvaltozo 0 értektdl N - 1
ertékig szamol.

Amikor a hurokban egy kifejezést végfeltételként hasznalunk, a PolyScope felajanlja a kifejezés
folyamatos kiértékelésének lehetéségét, igy a ,,hurok” nem csak minden egyes iteracio utan, hanem
barmikor megszakithato a végrehajtasa soran.

24.11.2. Ha

AzIfandIf...Else utasitasok megvaltoztatjak a robot viselkedését az érzékeld bemenetek vagy a
valtozo értékek alapjan.
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- H

Megnyitds.. Mentés.

uttat gra s wemn
> Alap
Specialis
1 ¥ Robotprogram
Hurok 2 ¢ « Move/
SubProg 3 © Utoont1
_— 4 = Bedlitas
Kijeldlés 5 B Varakozas
Ha 6 @ Ebugras
7 O Ledlit
Parancssor 5
8 ® Megiegyzés
Esemény 9 ¢ = Mappa
Szal 10 =) <dres:

4 11 9 & Hurok

Valtas 12 = <ires:
1d6zitd 13 1, Hivas-
= =2
Csavarozas 14 2= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Ha.
Kezddlap 16 =) <iress
) Sablonok

Q - Grafila Valtozék

Ha

Az adott szenzor bemenete vagy programvéltozd dllapotétdl fliggden a kivetkezd
sorokat végrehajtjék.

Ha‘

O Ellendrizze a kifejezést folyamatosan

| Elself hozzdadasa || Elself eltavolitdsa |

O Normal

Valasszon feltételeket a Kifejezés-szerkeszt6ben, amelyek kifejezéseket alkotnak az I £ statement. If a
condition is evaluated as True, the statements within this I £ command are executed. An I £ statement
can have only one E1se statement. Use Add ElseIf andRemove ElseIf toaddandremove

Elself expressions.

SelectCheck Expression Continuouslytoallow If,ElseIf and Loop statementsto be
evaluated while the contained lines are executed. If an expression inside an I £ statement is evaluated
as False, the E1seIf or Else utasitas alkalmazasaval.

MEGJEGYZES

Ha vannak utpontok egy Ha kifejezésen bellil vagy egy Hurok kifejezésen beliil a
Kifejezés folyamatos ellenérzése opcidval, hozzaadhat egy stopj() vagy egy stopl()
parancsot a kifejezés utan, hogy finoman lassitsa a robotkart. Ez egyarant érvényes a
Ha és Hurok parancsokra (lasd 24.11.1. Hurok on the previous page szakasz).
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24.11.3. Alprogram

Hurok

SubProg
Kijeldlés
Ha
Parancssor
Esemény

Szal

Valtas
1d6zitd
Csavarozas

Kezdolap

O Normal

¥ Robotprogram

Q - Grafika Valtozok

Alprogram 1

- lress Egy alprogram mutathat egy féjira a lemezen vagy azt tartalmazhatja
Y. Alprogram 1 ez a program.
- <lress

Alprogram-féjl
<Nincs fajl kivalasztva>

F3jl betdltése

Alprogram mentése Alprogram térlése

O Tartsa naprakészen az alprogram &4t ezzel a programmal

O Alprogram fa elrejtése

—— 100% ° 0 O EEH'\'H,IléCilfw.

Egy alprogramba helyezhetlink olyan programrészeket, amelyekre tébb helyen van sziikség. Az
alprogram lehet egy kulonallé fajl a lemezen, és lehet rejtett fajl, hogy megvédjiik az alprogramot a
véletlen valtoztatasok ellen.

Alrutin hivasa

Specialis
1 ¥ Robotprogram

Hurok 2
3
SubProg
4
Kijeldles 5
Ha 6
7
Parancssor
8
Esemény 9
Szal 10
L 4 11
Valtas 12
1d6zitd 13
Csavarozas
Kezd6lap

9

-

-

e Mentés.
Q - Grafika Valtozék

Alrutin hivasa

 Move/

® Utpont_1
= Bedlitds Vélasza ki, melyil< alrutint hivia be ennél a pontnél a program végrehajtdsalor.
B Vérakozéds
@ Elbugréas
O Ledilt
® Megjegyzés
= Mappa

|Nincs v

- <(iress
£ Hurok 3
= <(res>

1. Hivds-

O Normal

Egy szubrutin-hivas lefuttatja az alprogram programsorait, majd visszatér a kbvetkez6 sorra.

° 0 O Szimulacié .
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24.11.4. Kijelolés

) Alap
Specialis
1 v Robotprogram

Valtozék

Kijeloles
Kijeldli a kivélasztott véltozot a kifgezés értékével,

Forrés |Kifejezés A

Hurok 2 9 & Movel
SubProg 3 @ Umpont_1
o 4 = Bedlitas
KijefBlés 5 E Vérakozés
Ha 6 M@ ElSugras
7 O Ledlt
Parancssor )
8 ®| Megjegyzés
Esemény 9 ¢ m Mappa
Szél 10 - <(res>
e | 11 ¢ & Hurok
Valtas 12 =1 <oress
1dézite 13 1, Hivas-
= =2 *
Csavarozas 14 2= var_2:=2 *force()
Kezddlap

O Normal

Véltozd Kifejezés

| Y Hvar}

-] =

2 * forcel()

) 100% ° 0 O

Szimulacié .

Ertékeket rendel valtozokhoz. A valtozo értéke a Kifejezés-szerkesztében létrehozott kifejezések
eredménye lehet (lasd 24.3. Kifejezésszerkeszté 161 szakasz).

Ezenkivil kérheti a valtozé értékét egy kezelbtél is. Ha kezel6tol kér értéket, megjelenithetd egy kezelbi
lizenet a bemeneti adat érvényesitéséhez gyakori valtozétipusok ellenében.

24.11.5. Parancssor

Specialis
1 ¥ Robotprogram

Hurok 2
3
SubProg

4
Kijeldles 5
Ha 6
7

Parancssor
8
Esemény 9
Szal 10
L 0 11
Valtas 12
1d6zitd 13
Csavarozas 14
15
Kezddlap 16

) Sablonok 17

O Normal

9

)

-

 Move/

® Utpont_1
= Bedlitas
B Vérakozéds
@ ElSugras
O Ledllt
® Megjegyzés
=& Mappa

- <(ress
£ Hurok

=| <(res>
. Hivds-
== var_2:=2 *force()
& Ha..

- res>

& Parancssor

Valtozdk

Parancssor kédja

Aldbb megadhat szdveget, amelyet parancssorkddi<ént a URController végrehajt.

) 100% ° 0 o

Szimulécid .

A Parancs alatti legordul6 lista a kdvetkezd lehetéségeket kinalja:
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» A Sorelem arra szolgal, hogy egyetlen sornyi URscript programkddot irjunk az Expression
Editor segitségével 24 3. Kifejezésszerkeszid 161)

» AF3jl elem arra szolgal, hogy URscript parancsfajlokat irjunk, szerkesszlink vagy betdéltsink.

Az URscript parancsfajlok irasara vonatkozo utasitasokat a Parancsfajl (Script) kézikdnyvben talal a
tamogatasi webhelyen (http://www.universal-robots.com/support).

A URScript fajlban megadott fliggvények és valtozok hasznalatra elérheték a programban a
PolyScope-ban.

24.11.6. Esemény

> Alap Q - Grafika Valtozdk
' Specialis

1 ¥ Robotprogram .
Hurok 2 - lress Esemeny
SubProg 3 % Esemény Egy Esemény hasonld egy Megszalitdshoz, azonban egy

4 = <(iress eseményben a féprogram végrehajtdsa folytatddil, amig az
Kijelolés o eseménykdd végrehajtdsa alatt van. Amig az esemény végrehajtdsa

alatt van, Uj eseményeknels nincs hatésulk.
Ha £ Pare PRPIN P
Az adott szenzor bemenete vagy programvéltozé éllapotéatol fliggéen
Parancssor a kovetkez@ sorokat végrehajtjék.

Esemény

Szal

Valtas
1d6zitd
Csavarozas

Kezdolap

O Normal EE g (——— ] 00%

Esemény hasznalhato egy bemeneti jel figyelésére, és néhany mivelet elvégzésére vagy valtozé
bedllitasara, amikor a bemeneti jel magas. Példaul abban az esetben, amikor egy kimeneti jel magas
lesz, az esemény program varhat 200 ms-ig, majd visszaall ismét alacsonyra. Ez a f programkddot
sokkal egyszeriibbeé teheti abban az esetben, amikor egy kils6 gép elinditasa emelkedd oldalon
torténik, és nem magas bemeneti szinten. Az események ellenérzésére minden vezérlési ciklusban
egyszer kerul sor (2 ms) .
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24 .11.7. Szal

Hurok

SubProg
Kijeldlés
Ha
Parancssor
Esemény
Szal

Valtas
1dézite
Csavarozas

Kezdolap

O Normal

Valtozék

Szal

¥ Robotprogram

A Szal 1 Eqy végrehajtési szél egy parhuzamos program, amely a fé program mentén fut. Egy
- <liress végrehajtds szél végrehajthat I/O-t, vérhat jelekre és bedllithat véltozdkat.

Hasznos més gépelc kontrolldldséra, amig a robot: fut.

[ Hurkok érékié

Szimul&ci

A végrehaijtasi szal a robot programmal parhuzamos folyamat. Egy végrehaijtasi szal egy kuls6 gép
kontrollalasra hasznalhaté a robotkartél figgetlenil. Egy végrehajtasi szal kommunikal a robot
programjaval valtozdkkal és kimeneti jelekkel.

24 .11.8. Valtas

Fragram Tl

1
Hurok 2
3
SubProg

4
Kijeloles 5
Ha 8
7

Parancssor
8
Esemény 9
Szal 10
L q 11
Valtas 12
1d6zitd 13
Csavarozas 14
15
Kezdolap 16
) Sablonok 7
18

43> xXxBPR@

Valtozék

¥ Robotprogram Valtas
9 = Move/
® Utpont_1
e Hasznélhat kapcsold éllitdst, hogy a program folyését kontrolldlia. Ezele
= Bedlitas lecserélik a lkomplex Ha...Ha még dlitdsokat, és a kifejezéséhez
B Vérakozds értéktartoményolcat tesztelhet,
@ EiSugras
O Ledlit
Vltés
9
9 & Hurok 3
- <llress O Alapértelmezett eset
1. Hivés-
= =
I
=| <(res>
8§ Parancssor El Eset |NiﬂC5 Kijelélés h
= \altas ...

Szimul

O Normal
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A Kapcsol6 eset konstrukcio hatasaraa robot viselkedése az érzékel6 bemend jelek vagy valtozo
értékek alapjan modosulhat. Hasznalja a Kifejezés szerkesztét az alapfeltétel leirasara, és
hatarozzon meg olyan eseteket, amelyekben a robotnak e megadott Swi tch. If the condition is
evaluated to match one of the cases, the lines inside the Case are executed. IfaDefault Caseal-
parancsaira kell tovabblépni, majd a sorok végrehajtasara csak akkor kertl sor, ha nem talal mas

egyezl esetet.

Mindegyik Switch can have several Cases andone Default Case.Switches canonly have one
instance of any Case values defined. Cases can be added using the buttons on the screen. A Case
parancs eltavolithatd a képerny6rél ehhez a kapcsoléhoz.

24.11.9. Id6zitd

Hurok

SubProg
Kijeldles
Ha
Parancssor
Esemény
Szal

Valtas
1d6zitd
Csavarozas

Kezdolap

O Normal

Valtozdk

1 ¥ Robotprogram Idézité

29 MO‘{EJ Méri az id8t. A mért id8 megjelenik a véltozdban
3 ® Umpont_1

4 = Bedlits [ 2 |ldgzis 1 -
5 B Vérakozds

6 M@ Ebugras O Start

7 O Ledlt o

g ® egieayzés OLeaIIl’tas

9 ¢ m Maj OViSSZaa'H\'ta's

10 - <ire

11 9 £ Hurok I

12 = <ires

13 1, Hivés-

14 o= var_2:=2 *force()

15 ¢ & Ha..

16 = <(res>
17 & Parancssor
18  \VEltas ..
19 O idézits 1

100%

° 0 o S:\r‘ﬂuléd-i.

Egy Id6zité méri annak az id6nek a hosszat, amelyik a program specifikus részének futasa alatt telik el.
Egy programvaltozé tartalmazza az id6zit6 inditasa 6ta eltelt id6t, és ez lathaté a Valtozok flilon és a

Futtatas fulon.

UR10e
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24.11.10. Kezddlap

Q - Grafika Valtozok

W Specialis P
1 v Robotprogram ~ Kezdo|ap
Hurok 2 M Kezddlap A telepttéskor megadott egyéni alaphelyzet dthelyezése
SubProg 3 ek MOYE'D
4 ® Utpont_1 Move]
Kijeldlés 5 ® Valtozéd
. @ llesztés sebessége 60| °/s
Ha 6 9 ¥ CircleMove
o 7 ® ViaPoint_1 Csuklé gyorsulds 80| °/s?
arancssor 8 ® Végpont 1 O 1d&
Esemény 9 = Bedlitis
5741 10 B Vérakozés
——— . = Mozgatas ide
12 O Ledlit
1dozitd 13 ® Megjegyzés
c . 14 ¢ = Mappa
savarozas 15 - <iires Kimenet hozzérendelése a biztonsdgi alaphelyzethez a hiztonségi konfiguracidban
Kezddlap 16 ¢ & Hurok Safe Home Kimenetek
) Sablonok 17 =] <ures Nincs bedlltva Nincs hozzarendelve
18 e Hiva
19 2= var_2:=2 *force()
20 ¢ b Ha.
21 = <(res>
22 R Parancssor ~
— —
3o XKBRTZ

O Kikapcsolds Se ———— s ° 0 O s:w-nuléci.:a.

A Kezdblap csomopont illesztési szbgeket hasznal a robot el6re meghatarozott Kezdbhelyzetbe
mozgatasahoz. Biztonsagos kezddhelyzetként van meghatarozva, a Kezd6lap csomépont Kezdélap
(Biztonsag) pontként jelenik meg a Programfan. Ha a Kezd6helyzet a Biztonsaggal szinkronizalva kivul
esik azon, akkor a csomopont nincs meghatarozva.

24 .12. Sablonok

24.12.1. Palettazoé

A raklapozas egy sablon, hogy kdnnyen programozzak a raklapozasi és raklaprol lepakolasi
feladatokat, az alkatrészek felszedését és lerakasat (azaz a talcakrol, szerelvényekrél stb.), és
elvégeztessék a robottal az ismételheté miiveleteket kiilénbozb tételekre tébb rétegben, kilonb6zé
mintazattal. Létrehozhat kiilonb6z6 mintazatokat, és alkalmazhatja azokat adott rétegeken. Elvalasztét
is elhelyezhet minden réteg kdzott (lasd Elvalaszio hozzaadasa a rétegek kozé a Raklapozas
sorrendben 199). Tovabba hasznalhatja a Raklap tulajdonsagai kdziil a Jellemzéket, hogy kénnyen
beallitsa a raklap helyét. Tobbet tudhat meg a Funkciokrol itt: 25.17. Funkciok 241. Kévesse alabb a
Raklapozasi program létrehozéasa fejezetet a Raklapozas sablon hasznalatahoz.
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Raklapozasi program létrehozasa

L @& |

Ui Megnyids.. Ments. CccC

> Alap Q - Grafika Valtozdk

) Specialis

1 v/ Robotprogram Palettazé

“ Sablonok 2 ¢ # Pallet 1
Keresés . Tl Muv?letrakfapozas el A palettdzds lehetdvé teszi, hogy a robot raklapra fel- és leralcédsi feladatolkat végezzen,
. a4 - <(ress Ugymint allatrészels kivélasztdsa és elhelyezése terlletelrdl, s ugyanazon
Ero 5 ¢ ' Mintézatok mliveleteket kUltnbtz8 elemekre, tobb rétegben végezze el,
Palettazo 6 = <lires:
o - Ré Palettdzo
Széllitoszalag g = Reltegek ) ® l
[veiiae 8 ¢ 19 Minden elermnél o Raklap drftése —
9 - ires: ) ) .:_i‘.
10 ? ¥ Mlvelet raklapozas utan -
i P raklap tulajdonsdgok
I ot iress b
Név Pallet_1
Cikle szdmldld Pallet_1_cnt

O Emlélkezzen az utolsé elem elhelyezésére

Miiveletek

[ Tevékenység hozzdaddsa palettdzas eldtt

' . b C} 5( l! m' — [Tevékenység hozzaaddsa palettazas el6tt

o Normdl S —mImtl=®) 100% ° 0 o S:\r‘ﬂuléci-:’w.

Dontse el, hogy szeretne-e egy Funkciét betanitani (lasd: 25.17. Funkciok 241), vagy egy Bazist
hasznalni referencia sikként.

A Program fiilén, a Sablonok alatt koppintson a Raklapozas elemre.

A Raklapozas képernydn valasszon egyet az alabbi miveletek kozlil, a kivant mivelettél
fuggben.

1. Valassza a Raklapozas elemet a munkadarabok raklapra rendezéshez.
2. Valassza a Raklap kirakasa elemet a munkadarabok kirakasahoz a raklaprol.

A Raklap tulajdonsagai elem alatt adja meg programjahoz a kdvetkez6ket: Név, Funkcié (lasd
1. lépés), Targy magassaga és Tételszamlalé neve. Jeldlje be az Utolsé tétel helyének
megjegyzése jelolénégyzetet, ha azt akarja, hogy a robot annal a tételnél kezdje Ujra, amelyet a
ledllitaskor kezelt.

A Raklapozas képernydn, a Miveletek alatt adjon hozza tovabbi, a raklapozasi szekvencia el6tt
vagy utan elvégzendé miliveleteket az alabbiak kivalasztasaval:

1. Mivelet hozzdadasa raklapozas el6tt: Ezeket a mliveleteket a raklapozas megkezdése
elétt hajtjak végre.

2. Mivelet hozzdadasa raklapozas utan: Ezeket a miveleteket a raklapozas megkezdése
utan hajtjak végre.

A Programfan érintse meg a Mintazat csomopontot, hogy mintazatokat rendeljen hozza
rétegeihez. A kdvetkezd tipusu mintadkat hozhatja létre: vonal, racs vagy szabalytalan (l4sd az
alabbi abrat). Ezen a képernydn kivalaszthatja, hogy szeretne-e elvalasztét elhelyezni a rétegek
kdzott (lasd: Elvalaszto hozzaadasa a rétegek kézé a Raklapozas sorrendben 199).

Erintse meg a mintazat csoméponto(ka)t a programfan, hogy megtanitsa a robotnak a

UR10e
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rétegspecifikus poziciokat (pl. kezd6é-/befejezé pontok, racssarkok és/vagy tételek szama). A
betanitasi utasitasokat lasd itt: 24.10.1. Mozgas 167. Az 6sszes poziciét a raklap aljanal kell
tanitani. Mintazat masolasahoz érintse meg a Mintazat masolasa gombot a masolandé
Mintdzat csomépont képernydn.

Sor A poziciok betanitasahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

' r » Startltem1
' * Endltem1
Szurja be a tételek szamat a szekvenciajaba a képernyd aljan talalhato

Tételek sz6vegdoboz segitségével.

Racs A poziciok betanitasahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

+ Cornerltem1

ﬁ « Cornerltem2
« Cornerltem3
+ Cornerltem4

lllessze be a sorok és oszlopok szamat a megfeleld szovegdobozba, hogy
beallitsa a mintazat méreteit.

Szabalytalan A poziciok betanitasahoz valassza ki az egyes tételeket a
programfaban:

* Jtem1

ﬁ * |tem?2

* Jtem3

Erintse meg a Tétel hozzaadésa elemet egy Uj tétel hozzaadasahoz és
azonositasahoz a szekvenciaban.

8. A Programfan érintse meg a Rétegek csomopontot a rétegek konfiguralasahoz raklapozasi
szekvenciajaban. Hasznalja a Mintazat kivalasztasa legordulé menit a mintazat
kivalasztasahoz mindegyik réteghez. Koppintson a Réteg hozzdadasa gombra tovabbi rétegek
hozzaadasahoz a programjaban. A rétegeket megfeleld sorrendben kell hozzaadni, mivel azok
késébb nem rendezheték at.

9. A programfan koppintson a Mindegyik tételnél csomépontra. Valassza az alapértelmezett opciod
hasznalatdhoz a (A) Minden tételnél varazslé vagy (B) Manualis konfiguralas minden tételnél
lehet&séget. Az adott opciokhoz tartozé utasitasok alabb talalhatok.

(A) Minden tételnél varazslo

A Minden tételnél varazslo segit meghatarozni az adott tételnél egy raklapon elvégzendd miveleteket,
példaul a referenciapontot, a Megkézelitési utpontot, a ToolActionPoint Utpontot és a Kilépési utpontot
(melyek az alabbi tablazatban keriilnek leirasra). Az egyes elemek megkdzelitési és kilépési utpontjai
meg6rzik azonos tajolasukat és iranyukat attél fliggetlentil, hogy az elemek tajolasa eltérd lehet.

Felhasznaloi kézikonyv 197 UR10e

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



UNIVERSAL ROBOTS 24. Program lap

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

1. Koppintson a Minden tételnél csomépontra a programfan.
2. A Minden tételnél képernydn koppintson a Kévetkezbelemre.

3. Koppintson a Mozgatas ide gombra. Ezutan tartsa lenyomva az Auto gombot, vagy hasznalja a
Kézi gombot a robot tovabbitasahoz a referencia pontba. Koppintson a Folytatas gombra.
Koppintson a Kévetkez6 elemre.

4. Erintse mega Utpont megadasa elemet a megkdzelités Utpont betanitasahoz (lasd 24.10.1.
Mozgas 167). Koppintson a Kévetkezd elemre.

5. Ismételje meg a 3. Iépést.

6. Koppintsona Utpont megadésa elemre a kilépési ttpont betanitasahoz (lasd 24.10.1.
Mozgas 167). Koppintson a Kévetkezd elemre.

7. Koppintson a Befejezés elemre.

8. Most hozzaadhatja a megfelel6 fogé miveleti csomopontokat az Eszkdzmiivelet mappaban a
Programfaban.

Szerszam-muiivelet Utpont: Az a hely és pozicio, amelyben a robotnak kell lennie

minden egy réteg minden elemén végrehajtando miveletet soran.

Alapértelmezésként a ToolActionPoint Utpont a Referenciapont, de szerkeszthetd

a Programfaban, ha megérinti a ToolActionPoint utpont csomdpontot. A varazslo
e hasznalatakor a Referenciapont az els6 pozicio az elsé meghatarozott rétegben a

raklapon. A Referenciapont hasznalatos a robot esetében a Megkoézelitési utpont,

a ToolActionPoint Utpont és a Kilépési utpont megtanitasara az adott tételhez egy

ToolActionPoint rétegben.

Megkézelitési atpont: Az az (itk6zésmentes pozicid és irany, amelyet a robotnak

T kell felvennie egy munkadarab megkozelitésekor egy rétegben.

Megkdzelités

Szerszam-m{ivelet: Az a miivelet, amelyet a robot szerelvényének kell

v végrehajtani minden egyes elemen.

Eszkozmlivelet

Kilépési utpont: Az a pozicio és irdny, amelyet a robotnak kell felvennie

S tavolodaskor egy munkadarabtol egy rétegben.

Kilépés
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(B) Manualis konfiguralas

1. Koppintson a Minden tételnél csomdpontra a programfan.
2. A Minden elemnél kezd6képernydn érintse meg a Kézi konfiguralas elemet.

3. Alegordiild meniikben valasszon egy Mintazatot és egy Referenciapont tételt. Erintse meg a
Hasznalja ezt a Referenciapontot gombot a referenciapont beallitasahoz.

4. Mozgassa a robotot a referenciapontra ugy, hogy rakoppint a Mozgatas ide elemre.

5. Erintse meg a Megkdzelitési csomoépontot a Programfan a megkdzelitési Utpont betanitasahoz
(lasd:24.10.1. Mozgas 167). A megkdzelitési utpontok megdérzik azonos tajolasukat és iranyukat
attol figgetlendil, hogy az elemek tajolasa eltérd lehet.

6. Erintse meg a Minden tételnél csomdpontot a Programfan. Ismételie meg a 4. lépést.

7. Erintse meg a Kilépés csomoépontot a Programfan, hogy megtanitsa a robotnak a Kilépési
utpontot (lasd 24.10.1. Mozgas 167).

8. Most hozzaadhatja a megfeleld fogd miiveleti csomopontokat az Eszkézml(ivelet mappaban a
Programfaban.

Elvalaszt6é hozzdadasa a rétegek k6zé a Raklapozas sorrendben

Elvalasztok, példaul papir vagy polisztirolhab helyezhetd a rétegek kdzé a raklapozasi sorrendben.
Elvalasztok hozzaadasahoz a rétrgek k6zé kévesse az alabbi utasitasokat:

1. A Programfan valassza kia Mintazatok csomépontot.

2. A Mintazatok képerny6n valassza az elvalasztét, és hatarozza meg a magassagot az
Elvalaszté magassaga szévegdoboz alkalmazasaval. Ha nincs meghatarozva a magassag, a
program nem fog futni.

3. Valassza a Rétegek lehetdséget a programfan. A Rétegek képernyén valassza ki, hogy melyik
rétegek kdzé szeretné tenni az elvalasztokat (az elvalasztdkat automatikusan elhelyezik az adott
rétegek kdzé).

4. Koppintson az Elvalaszt6l csomépontra a programfan. Koppintson az Elvalaszt6 beallitasa
elemre az elvalaszté helyzetének betanitasahoz.

5. Vélasszon az alapértelmezett opciok kozil: (A) Elvalaszté varazslo vagy (B) Az elvalasztd
manualis konfiguralasa sorrendet. Az adott opcidkhoz tartozo utasitasok alabb talalhatok.
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Amikor a varazslo befejezte vagy kilép a varazslobol, megjelenik egy sablon a programfaban az
Elvalaszté miiveletelem alatt. Az Eszk6zm(ivelet mappan tul az Elvalasztd miivelet csomépont alatt
valaszthat az alabbi mappak kozil egyet:

+ Elvalaszté felvétele szolgal annak a programozasara, hogy a robot elvalasztokat vegyen fel
raklapozashoz

» Elvalasztd leejtése az elvalasztok leejtéséhez raklap-kirakodasnal

(A) Elvalaszté varazslo

1. Koppintson az Elvalaszt6l mlvelet csomdpontra a programfan.
2. AzElvalaszté miivelet képernyén érintse meg a Kovetkez elemet.

3. Erintse meg aMozgatas ide gombot, és tartsa lenyomva az Automatikus gombot, vagy
hasznaljaa Kézi gomb a robot tovabbitasahoz az elvalaszté pontba. Koppintson a Folytatas
gombra. Koppintson a Kévetkezé elemre.

4. Erintse mega Utpont megadasa elemet a megkdzelités utpont betanitasahoz (lasd 24.10.1.
Mozgas 167). Koppintson a Kévetkez elemre.

5. Ismételje meg a 3. I1épést.

6. Koppintsona Utpont megadésa elemre a kilépési Utpont betanitasahoz (lasd 24.10.1.
Mozgas 167). Koppintson a Kévetkezd elemre.

7. Koppintson a Befejezés elemre.

8. Most hozzaadhatja a megfeleld miiveleti csomopontokat az Elvalaszté felvétel, Elvalaszio
leejtése és az Eszkézmiivelet mappakban a Programfaban.

(B) Manualis konfiguralas
1. Koppintson az Elvalaszt6l mivelet csomépontra a programfan.

2. AElvalaszté miivelet kezd6képerny6n érintse meg a Kézi konfiguralas elemet.

3. Mozgassa a robotot az Elvalaszté pontra ugy, hogy rakoppint a Mozgatas ielvalaszt6 pontra
elemre.

4. Erintse meg a Megkdzelitési csomopontot a Programfan a megkdzelitési Gtpont betanitasahoz
(lasd:24.10.1. Mozgas 167).

5. Erintse meg az Elvalasztasi miivelet csomoépontot a Programfan. Ismételje meg a 3. [épést.

6. Erintse meg a Kilépés csomoépontot a Programfan, hogy megtanitsa a robotnak a Kilépési
utpontot (lasd 24.10.1. Mozgas 167).

7. Most hozzaadhatja a megfelelé miveleti csomdpontokat az Elvalaszto felvétel, Elvalaszto
leejtése és az Eszkézmlvelet mappakban a Programfaban.

Raklapozasi program testre szabasanak lehetéségei

A kovetkezOképpen szabhatja testre a raklapozasi programjat:
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» Ha araklapot azutan kell igazitani vagy athelyezni, hogy mar Iétrehozott egy raklapozasi
programot, akkor Onnek csak Ujra be kell tanitani a raklap tulajdonsagot (lasd 25.17.
Funkciok 241), mivel a raklapozasi szekvencia a Funkcidhoz viszonyitva rogzitett. Tehat az
Osszes egyéb programkomponens automatikusan beallitdsra keril az ujonnan tanitott
poziciéhoz.

» Szerkesztheti a mozgatas parancsok tulajdonsagait (lasd 24.10.1. Mozgas 167).
+ Valtoztathatja a sebességeket és atmeneti sugarakat (lasd 24.10.1. Mozgas 167).

» Hozzaadhat mas program csomopontokat a Minden tételnél sorrendhez vagy az Elvalasztasi
mUvelet sorrendhez.

24 .12.2. Keresés

A keresés funkcio egy érzékel segitségével hatarozza meg a pontos helyzetet egy munkadarab
megfogasahoz vagy leejtéséhez. Ez a funkcié eltéré vastagsagu munkadarabok rakasain végzett
munkat segiti el6, ahol az egyes munkadarabok pontos helyzete nem ismert, vagy ezek
beprogramozasa tul bonyolult.

Az érzékeldb lehet nyomdgombos kapcsold, nyomasérzékelb vagy kapacitiv érzékeld.

=

(©
® Ol ®
@®L  —®

Egy keresési mivelet beprogramozasahoz meg kell adni a kbvetkezbket:
* A-Kkiindulo pont.

* B-t6l C-ig- arakas iranya. Ez azt jelenti, hogy a rakas ndvekszik halmozaskor, és csokken a
rakas szétszedésekor.

* D - arakasban Iévé munkadarabok vastagsaga.

Meg kell adni a kdvetkez6 rakas-pozicio elérésének feltételét is, valamint az egyes rakas-pozicioknal
végrehajtandd specialis programszekvenciat.

A rakas-ml(iveletben részt vevé mozgatasok sebesség- és gyorsulas- értékeit szintén meg kell adni.
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Halmozas

> Alap Q - Grafika Valtozdk

) Specialis
1 ¥ Robotprogram

W Sablonok 2 9 < Move
Keresés 3 © Utpont 1
. 4 = Bedlitas
Ero 5 B Vérakozds
Palettazo 6 @ Eibugras
Szallitoszalag 7 o LeaHl\'t )
kbvetése 8 @ Megjegyzés
9 ¢ = Mappa
10 - <(res>

a4 11 @ 2 Hurok 3

12 - <(res>

13 Y. Hivas-

14 == var_2:=2 *force()
15 ¢ b Ha..

16 - <(ress

17 & Parancssor
18 = Véltas ...
19 O idézits_1
20 I Keresés

L @& |

Uj..  Megnyits.. Mentés.

Keresési tipus kivalasztasa
Keresési mUiveletet meghatérozdsa

A Kiinduldsi helyzet

B: Irdny - FramPos

C: Irédny - ToPos

D: Munkadarab vastagsédga

Vélasszon a halmozds és lehalmozds kozott

Halmozas Lehalmozas

Szimulécic .

O Normal

000

Rakasolaskor a robotkar mozog az A pontba, majd ellenkezd iranyban haladva keresi a kvetkezd
rakas-poziciét. Amikor a kdvetkez6 rakas-poziciot megtalalja, a robot megjegyzi azt, és végrehajtja a

specialis szekvenciat.

A tovabbi ciklusokban a robot a megjegyzett helyzettél kezdi a keresést, abban az iranyban a

munkadarab vastagsagaval névelve a poziciét.

A rakasolast akkor fejezi be, amikor a rakas magassaga meghalad egy adott szamot, vagy amikor egy

érzékel6 jelez.

UR10e
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Lehalmozas

) Specialis

N Sablonok

Keresés
Eroé
Palettazo

Szallitoszalag
kovetése

[TaJNe JRENIRYC (RS B S VORI N R

e e s =
@ N kWO

19

;

O Normal

¥ Robotprogram
9 b Move/
® Utpont_1
= Bedlitas
B Vérakozéds
@ Elbugréas
O Ledilt
® Megjeo

-
|
5
& 8
o

-

£ Hurek
Y. Hivas-
== var_2:=2 *force()
9 ¥ Ha..
& Parancssor
& \/ditas ...
® idézits_1
I Lehalmozés
@ StartPos_1

© —a (rAnu

$OSoKBEWm

-

Q

~

~

- Grafika Valtozék

Lehalmozas

r ‘ A lehalmozast a kdwvetkezd paraméterek hatérozzék meg:

A Kiinduldsi helyzet

B B: Irény - FramPos
C: Irdny - ToPos
I ‘c D: Muniadarab vastagséga
o[ A

A kiovetkezd helyzet megtaldlhatd, amilor:

Darab vastagsaga

0.0 mm

O Sorrend indités elétt
O Sorrend befejezés utan

000

Rakas lebontasakor a robotkar halad az A pontbél az adott iranyba a kévetkezd munkadarabot

Osztott paraméterek

Eszkézsebesség 250 mm/s
Eszkéz gyorsulésa 1200 mm/s?

| Visszaéllitds alaphelyzetbe |

Szimulécic .

keresve. A képerny6n a kérilmény meghatarozza, amikor eléri a kbvetkezd tételt. Amikor a feltétel
teljesdl, a robot megjegyzi a helyzetet és végrehaijtja a specialis szekvenciat.

A tovabbi ciklusokban a robot a megjegyzett helyzettél kezdi a keresést, abban az iranyban a

munkadarab vastagsagaval névelve a poziciét.

Kiindulasi helyzet

A kiindulasi helyzet az, ahol a halmozasi muivelet kezdédik. Ha a kiindulasi helyzetet kihagyja, akkor a
rakas a robotkar aktualis helyzeténél kezdédik.
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Irany

< n=#
default*

Q - Grafika Valtozék

Irany

Specialis L |¥| Hobotprogram

5 2 9 b Movel
87 BELHIEwER ® Utpont 1 Az irdny a két Utpont TCP-jének helyzete kézétti vonal adja meg

Keresés

3
4
Erd 5 B Vérakozés O Ledlitds ezutén 500,00 mm
6
7
8

= Bedliitds

@ Ebugras [ Leélitds, amikor
O Ledllt

® Megjegyzés

Palettazo

Szallitoszalag
kovetése

-
.
-

£ Hurok
T2 = <(res

13 . Hivds-

14 3= var_2:=2 *force()
15 ¢ b Ha.

16 = <(res>
17 § Parancssor Osztott paraméterek
18  \VEltas ..

19 © idézits 1

20 ¢ B Lehalmozés
21 ® StartPos_1

22 & = rény v

Eszlkézsebesség 10,0/ mmy/s

Eszktz gyarsuldsa 1200/ mmy/s?

| Visszaéllitas alaphelyzetbe |

O Normdl S —mImtl=®) 100% S:\r‘ﬂuléci-:’w.

A B-t6l C-be altal megadott iranyt ugy szamitja ki, hogy ez a B TCP-jének helyzete és a C TCP-jének
helyzete kozti kiildnbséggel egyenl6.

Az irdny nem veszi figyelembe a pontok tajolasat.
Kovetkez6 halmozasi helyzet kifejezése

A robotkar az iranyvektor mentén mozog, mikbzben folyamatosan értékjeli, hogy a kdvetkez6 halom
helyzetét elérte-e. Amikor a kifejezést szamitott értéke True, a specialis szekvenciat hajtja végre.

“BeforeStart”

Az opcionalis Be foreStart szekvencidt kozvetlenul a miivelet megkezdése elbtt futtatjak. Ez
hasznalhat6 a kész jelek varasahoz.

“AfterEnd”

Az opcionalis A f terEnd szekvenciat a mlivelet befejezésekor futtatjak. Ez hasznalhaté a jelszallitd
mozgashoz, hogy elinduljon, el6készitve a kdvetkezd halmot.

Sorrend felvétele/elhelyezése

A felszedés/elhelyezés egy specialis program-szekvencia, melyet a Raklap mivelethez hasonléan
minden rakasolasi pozicidoban elvégez a rendszer.
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24.12.3. Er6

MEGJEGYZES
Ha ezt a funkciot a szallitoszalag kbvetéssel és/vagy palyaeltolassal egyidejlileg
hasznalja, ez a programban belsé ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a szallitoszalag kovetéssel és/vagy palyaeltolassal
egyidejlileg.

Az Eré méd olyan alkalmazasokhoz illik, ahol nem fontos az aktualis TCP helyzete az elére
meghatarozott tengely mentén, de ehelyett egy kell6 er6 sziikséges ezen tengely mentén. Ha példaul a
robot TCP ivelt fellileten gordiil, egy munkadarabot tol vagy hiz.

Az Eré méd tamogatja bizonyos nyomatékok alkalmazasat elére meghatarozott tengelyek koril is. A
robotkar megkisérel gyorsulni az adott tengely mentén, ha semmi sem akadalyozza egy olyan
tengelyen, ahol nem nulla értékd erét allitottak be. Habér kivalasztottak egy tengelyt megfelel6ként, a
robotprogram még mindig megprobalja a robotot a tengely mentén mozgatni. Az erd kontrollalasa
azonban biztositja, hogy a robotkar még mindig megkdzelitse a meghatarozott er6t.

MEGJEGYZES

HaaIf,ElseIforLoop,andtheCheck Expression Continuously optionis
selected, you canadd anend force mode () parancsfajlban van egy Er
csomopont a kifejezés végén a kilépéshez az erd-vezérlésbol.

FIGYELMEZTETES
1. Kerlilje a nagy lassitast kozvetlenil az eré6 modba lépés elbtt.

2. Kertlje a nagy gyorsitast az er6 modban, mivel ez csokkenti az erd vezérlési
pontossagat.

3. Kertlje a megfelel6 tengelyekkel parhuzamos mozgast az eré6 médba lépés
el6tt.
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default* ccC

Uj Megnyitds.. Mentés.

Q - Grafila Valtozék
& Uporie_L
- ~ ~ o

. . Az erdparancs alatti programrész erd maédban fut majd. Eré mddban a robot szabadon
B Vérakozéds : Pt I
@ Eugrs alkalmazhat meghatérozott erdt a kivélasztott funkcit irdnyaba.

bugrés

O Ledlt
® Megjegyzés

Speciélis

N Sablonok

Keresés

Eré

[esJRENTC T I SN

Funkcid

Palettazo

-

9 = Mappa Alap -
Széllitf')szalag 10 =| <res
kovetése 11 & Hurok

12 = <(res>

13 Y. Hivés-

T o= var_2:=2 *force() p 0.0 N

15 ¢ b Ha.. /"1

16 = <(ires

17 & Parancssor

18 & Vaitas ...

19 © idézits_1

20 § H Lehalmozds

21 @ StartPos_1

22 o = rany

25 @ il VlogatdsSorrend

30 ¢ F Erd v Az aldbbi tesztgombbal, egy(tt a Freedrive gombbal, a
‘ K I! m | Tanfd flggeléken tesztelhetl az erd médot. Teszt
f b C’ = =

-

F Eré

\

O Normal Sebe g (—— 00% S:imuléci-i.

Funkciovalasztas

A Funkcié meni azon koordinata-rendszer (tengelyek) kivalasztdsara szolgal, amelyet a robot hasznal
majd a mikddése soran Eré moédban. A menilben olyan funkciok talalhatok, amelyeket a telepités
soran hataroztak meg (lasd 25.17. Funkciok 241).

Eré méd tipusa

Az alabbiakban felsorolt kényszeritett izemmdd-tipusok hatarozzak meg a kivalasztott tulajdonsag
értelmezését.

» Egyszerli: Csak egy tengely lesz megfelel6 kényszer-izemmodban. Az e tengely mentén
fellép6 erd beallithatd. A kivant erd mindig a kivalasztott funkcié z tengelye mentén kerdil
alkalmazasra. Sor funkciok esetén azonban az y tengelyik mentén.

» Keret A keret-tipussal halad6 szint(i hasznalatot érhet el. Itt a szabadsag mind a hat tengelyének
valé medfelelés és erék fuggetlenil kivalaszthatok.

» Pont: Ha a Pontot valasztja, a feladatkeret y tengelye a robot TCP feldl a kivalasztott funkcio
origodja felé mutat. A robot TCP és a kivalasztott tulajdonsag origoja kdzétti tavolsagnak legalabb
10 mm-nek kell lennie. A feladatkeret a futasidében ugy valtozik, ahogy a robot TCP helyzete
valtozik. A feladat keretének x és y tengelye a kivalasztott funkcié eredeti tajolasatol fligg.

* Mozgas: A mozgas azt jelenti, hogy a feladatkeret a TCP mozgasanak iranyaval valtozik. A
feladat keretének x tengelye a TCP mozgasi iranyanak kivetitése lesz a kivalasztott funkcié x és y
tengelye altal ativelt sikra. Az y tengely merdleges a robotkar mozgasara és a kivalasztott
tulajdonsag x-y sikjara. Ez hasznos lehet, amikor egy komplex Gtvonal mentén sorjatlanit, ahol a
TCP mozgasara meréleges er6 sziikséges.
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Amikor a robotkar nem mozog: Ha ugy kertl eré médba, hogy a robotkar nyugalomban van,
nem lesz kezelhet6 tengely, amig a TCP sebessége meghaladja a nulla értéket. Ha késébb,
mikdézben még mindig eré médban van, a robotkar ismét megall, akkor a feladat keretének
ugyanaz a tajolasa, mint legutobb, amikor a TCP sebessége nullanal nagyobb volt.

Az utols6 harom tipus esetében a tényleges feladatvaz futtataskor megtekinthet6 a grafika fulon (lasd
24.8. Grafikus lap 166), amikor a robot eré modban m(ikodik.

24.12.4. Az er6 értékének kivalasztasa
» Azer6 vagy nyomaték beallithatd a megfelel6 tengelyekhez, a robotkar pedig beallitja a
helyzetét, hogy elérje a kivalasztott er6t.

* A nem megfelel6 tengelyek esetén a robotkar kdveti a program altal beallitott roppalyat.

Halado paraméterek esetében az erd Newtonban [N] kerlil meghatarozasra, forgatasnal a nyomaték
Newton-méterben [Nm] kerll meghatarozasra.

MEGJEGYZES
Az alabbiakat kell tennie:
* Hasznalja kilon szalona get _tcp force () parancsfajl funkciot a tényleges

erd és nyomaték értékek beolvasasahoz.

+ Javitsa a tekerési vektort, ha a tényleges erd és/vagy nyomaték kisebb, mint a
kért.

24.12.5. Sebesség-hatarértékek

A maximalis kartézianus sebesség beallithatd a megfelel6 tengelyekhez. A robot ezzel a sebességgel
mozog az eré vezérlében, amig nem ér hozza egy targyhoz.

24.12.6. Ero beallitasainak tesztelése

A Teszt feliratu be/ ki gomb a Freedrive gomb viselkedését a hordozhato kezel6egység hatoldalan
normal szabadonfuté mddrol erd-parancs tesztelésre valtja.

Amikor a Teszt gomb be van kapcsolva és a Freedrive gombot a Hordozhaté kezel6egység hatoldalan
megnyomijak, a robot ugy mikddik, mintha a program elérte volna ezt az erd parancsot, és igy
ellenérizni lehet a beallitasokat a teljes program tényleges futtatasa el6tt. Kiilonésen hasznos ez a
lehet6ség annak ellenérzéseére, hogy a megfelel6 tengelyek és erék kivalasztasa helyes. Egyszerien
tartsa a robot TCP-t egy kézzel, és nyomja meg a Freedrive gombot a masik kezével, és jegyezze meg,
hogy a robotkar milyen iranyban tud/nem tud mozogni.

A képerny6 elhagyasakor a teszt gomb automatikusan kikapcsol, ami azt jelenti, hogy a Freedrive
gomb a Hordozhato kezel6egység hatoldalan ismét a szokasos Freedrive médhoz hasznalhato.

A Szabadonfuté gomb csak akkor hatasos, ha a kényszerités (Force) parancshoz érvényes funkciot
valasztott.
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24.12.7. Szallitészalag kovetése

MEGJEGYZES
Ha ezt a funkciot a szallitoszalag kbvetéssel és/vagy palyaeltolassal egyidejlileg
hasznalja, ez a programban belsé ellentmondast okozhat.

* Ne hasznalja ezt a funkciot a kényszeritéssel vagy palyaeltolassal egyiitt.

A szallitészalag kdvetése lehetdvé teszi, hogy a robotkar kdvesse legfeljebb két szallitoszalag
mozgasat. A Szallitoszalag kdvetése elemet a Telepités flilon lehet definialni (lasd 25.14. Szallitoszalag
kovetésenek beallitasa 237 szakasz).

Sziallitészalag kovetésének beallitasa

el ‘Con\/eyor 1 (letiltva) - ‘

Talapzat O szélitészalag kévetdsének ellendrzése
1/0 beéllitasa

Valtozok

Inditas

Lagy atmenet

Szallitoszalag
kovetése

Csavarozas
Szerszam |/O

Kezdolap

O Normal S g (—— 00% S:irWJIéci-i.

A szallitészalag kdvetése program-csomépont elérhetd a Program f(ilén a Sablonok alatt. E
csomopont alatti minden mozgas engedélyezett a szallitdszalag kdvetése kézben, de a
szallitészalaghoz viszonyulnak. Keverések nem engedélyezettek, amikor szallitoszalag kbvetése van,
igy a robot teljesen leall a kdvetkezd mozgas elvégzése elbt.

Szallitészalag kdvetése

1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.

2. Koppintson aSablonok elemre, és valassza aSzallitészalag kévetése elemet, hogy hozzaadja
Szallitoszalag kdvetése csomopontot a Programfahoz. A szallitészalag kdvetése csomdpont
alatt felsorolt minden mozgas koveti a szallitdszalag mozgasat.

3. A Szallitészalag kivalasztasa legdérdilé listaban a szallitdszalag kdvetése elem alatt valassza ki
az 1. szallitészalag vagy 2. szallitészalag lehet6séget a kdvetend6 szallitdszalag
meghatarozasahoz.
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MEGJEGYZES

Haaz1f,Elself orLoop,andthe Check Expression Continuously option
is selected, you canadd anend conveyor tracking () parancsfajlban van egy
szallitészalag kdvetés csomopont a kifejezes végén a kilépéshez a szallitoszalag
kdvetésbdl.

24.12.8. Csavarozas

A Csavarbehajtas program-csomopont kdnny( modszert kinal egy csatlakoztatott csavarbehajtéhoz
val6 csavarbehajté alkalmazas hozzdadaséara. A csavarbehajtd és a robothoz valo csatlakozasai
konfiguralasat a Telepités filon hatarozzak meg (lasd: 25.1. Altalanos 223).

Q - Grafika Véltozék

Specialis
1 ¥ Robotprogram z
: Csavarozas
Hurok 2 ¢ ¥ Csavarozas
= ¢ 3 Eddg
SubProg o ] Csavarhiizé: Felhasznalé altal meghatérozott
o 4 ® 'Aldbbi mlveletelk hozzdadasa e
Kijeloles 1 A Start 1/0 és TCP értékeket telepitéskor kell megadni
Ha Irdny
Parancssor @ Hiizza meg
ey O Lazitsa meg

Szal
Valtas
\dézits O Engedélyezi a kinduldsi pontot

Csavarozas

Kezddlap Folyamat
) Sablonok O Kovesse a csavart ennek a segitségével

Hozzaadas
Eddig, amig

o Kikapcsolds S SEC ____ - 00% S:ir‘mléci-:’n.

Csavarozas csomépont hozzaadasa

1. Koppintson a fejlécben a Program elemre.
2. A Sablonok alatt kattintson a Csavarozaslehetfségre.

3. Vélassza a Meghuzas elemet, hogy a meghuzas iranyaba (befelé) kdvesse a csavart, vagy
valassza a Lazitas elemet, hogy a lazitas iranyaba (kifelé) kdvesse a csavart. Ez a kivalasztas
csak a robot mozgasara van hatassal, hogy kdvesse a csavart €s a mérési szamitasait.

4. AProgramvalasztas mez&ben valaszthat egy csavarbehaijtas programot a Telepitésben a
Programvalasztas jelektdl fliggben.

5. Valassza a Kezd6pont engedélyezése elemet, hogy egy Movelelemet adjon a Programfahoz,
amely a csavarbehajto futasakor kertl végrehajtasra.
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Vélasza a Géphiba kezel6 engedélyezése elemet, hogy helyesbit6 intézkedést adjon hozza
szikség esetén a programfahoz a csavarbehajtasi mivelet megkezdése elbit.

ACsavar kovetése kivalasztasaval a Folyamat alatt befolyasolhatja a csavarbehajtasi miveletet a
kdvetkez6 mdédokon:

» Erd: valassza az Erd elemet ahhoz, hogy meghatarozza, mekkora erd hat a csavarra. Ezutan
valassza a Sebesség hatarértéke elemet, hogy a robot ezzel a sebességgel mozogjon, amig
hozza nem ér a csavarhoz.

VIGYAZAT

Helyezze a csavarhuzo betétet a csavar folé a csavarbehajtas program inditasa
el6tt. A csavarra haté barmilyen eré befolyasolhatja csavarbehajté program
teljesitményét.

+ Sebesség: Valasszon egy rogzitett Szerszam-sebességet és Gyorsulast, hogy a robot
kdvesse a csavart.

+ Kifejezés: A Ha (If) parancshoz (lasd 24.11.2. Ha 188), hasonl6an valassza a Kifejezést azon
feltétel leirasara, amely teljestilésekor a robot kdveti a csavart.

24.12.9. Csavarbehajtas eddig

A Csavarbehajtas program-csomopont tartalmaz egy kotelez6 Siker Eddig csomopontot, amely
meghatarozza a csavarbehaijtasi folyamat leallitasi kritériumait.

> Alap Q - Grafika Valtozék

Specialis

— ”

Hurok 2 9 ¥ Csavarozas 9
3 ? 2 Edd
SubProg - - Adja meg az Eddigfeltetelt. A robot kdveti a folyamatotEddig amig a
T 4 ®| 'Aldbbl miiveletelc hozzdadasa e megadott feltétel teljesul.
Kijeldlés 5 ¢ 3 Fddig R
Ha 6 | 'Aldbbi miveletels hozzdaddsa € Siker
Esemény
1dé
Szal l
A [3 4 A
Csavarozas
Hiba
Kezdolap
> Sanionai [ rencs rendoen | I’

<
f ‘ b C’ K I! m — Hozzaadas Eddig, amig

O Kikapcsolds s ———— s ° 0 O s:w-nuléci.:a.

Meghatarozhatja az alabbi megallasi kriteriumokat:
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+ Siker: A csavar behajtasa addig tart, amig a kezel6 altal kivalasztott lehetéség alapjan nem
észleli a befejezést. Csak egyetlen siker feltételt adhat hozza.

» Hiba: A csavar behajtasa addig tart, amig a kezel6 altal kivalasztott lehet6ség(ek) alapjan hibat
nem észlel. Egynél tébb hiba feltételt is megadhat.

Siker

* OK: A csavar behajtasa addig tart, amig a csavarbehajtébol érkezé OK
jelet nem észlel.
+ Id6pont: A csavar behajtasa egy megadott id6pontig tart.
l » Tavolsag: A csavar behajtasa egy megadott tavolsagig tart.

Kifejezés: A csavar behajtasa addig tart, amig egy egyedi kifejezés
feltétele nem teljesdil.

Hiba

* Nem OK: A csavar behajtasa leall, amikor Nem OK jelet észlel a
csavarbehajtotol.

» Tavolsag: A csavar behajtasa leall. amikor tullépi a megadott
tavolsagot.

Idétallépés: A csavarbehaijtas leall, amikor a megadott id6t tullépik.

24 .13. URCaps

24.13.1. Tavoli TCP és eszkdzutvonal URCap

A tavoli TCP és eszkozutvonal URCap lehetévé teszi, hogy Tavoli eszkdzkdzéppontokat (RTCP)
allitson be, ahol az eszk6zkdézéppont térben, a robot alapjahoz viszonyitva rogzitett. A tavoli TCP és
szerszampalya URCap is lehetdvé teszi utpontok és kérmozgasok programozasat, és olyan robot-
mozgatasok generalasat, amelyeket harmadik fél CAD/CAM szoftvercsomagjaiban megadott importalt
szerszampalya-fajlok hataroznak meg.

A tavoli TCP URCap megkoveteli, hogy robotjat regisztralja hasznalat el6tt (lasd 18.7. A robot
regisztralas és URCap licencfajlok 121). Az RTCP olyan alkalmazasokban mikddik, ahol sziikség van
arra, hogy a robot megfogjon és mozgasson targyakat egy rogzitett eszk6zhéz képest. Az RTCP-t
egyutt hasznaljak az RTCPMoveP és RTCPCircleMove parancsokkal, hogy a rogzitett szerszamhoz
képest allandé sebességgel mozgassak a befogott alkatrészt.
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<unnameds= cc
default D ﬁ E J—
New.  Open.  save CC =

Run letien | Move 110

Log
Remote TCP & Toolpath

) Safety
Start the controller before using this URCap:

2 Fieldous Controller Status: STOPPED

v URCaps

Remote TCP
& Toolpath

Select an option below based on your application:

Remote TCP

| Toolpath Moves | | Linear & Circle Moves

Regular TCP

| Toolpath Moves |

O Power off Speed ([ —— 100% Simulation .

Egy szabalyos TCP-hez (lasd: 25.2. TCP konfiguralas 223) képest meghatarozhat és nevesithet egy
RTCP-t atelepités fiil beallitasaban. Elvégezheti az alabbi miveleteket is:

+ RTCP-k hozzdadasa, athevezése, modositasa és eltavolitasa
» Az alapértelmezett és aktiv RTCP megértése
* RTCP helyzetének tanitasa

+ RTCP tajolasanak masolasa

RTCP beallitasa Jellemz6bol

Allitson be egy RTCP-t egy Funkcié hasznalataval, hogy a robot az RTCP-hez viszonyitva
megl6kddjon, mikdzben RTCP utpontokat és RTCP kdrmozgasokat hoz létre.

1. Erintse meg a plusz ikont egy Uj RTCP létrehozasahoz RTCP. Vagy valasszon egy létez6
RTCP-talegérdilé menlben.

2. Erintse meg az Erték mésolasa egy pontjellemzdbél legordiilé meniit, és valassza a
Tulajdonsag elemet. Ellendrizze az RTCP tajolasi értékeit frissitését, hogy illeszkedjen a
kivalasztott funkciééhoz.
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default*

<unnameds> D ﬁ E cc
2un nstal Hew Open. Save. C
General Remote TCP & Toolpath

) Safety
) Features

Remote Tool Center Point |I|

Defined with respect to the robot base frame.

v URCaps [ 7 | @rc -| [+l @
Remote TCP
& Toolpath Position

Set position using the wizard:

X 0.00 mm

Fieldbus

Y 0.00| mm A

Z
z 0.00 mm

Remote TCP
Orlentation

py values from a feature:
RX 0.0000  rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

o Power off Sp e — 100% Simulation .

24.13.2. Tavoli TCP mozgastipusai

RTCP_MoveP

Egy szabalyos MoveP-hez hasonléan az RTCPMoveP meghatarozza a szerszam sebességét és a
robotkar tavoli TCP-hez viszonyitott mozgasanak gyorsulasat. Lasd 25.2. TCP konfiguralas 223.

RTCP kérmozgas

A szabalyos kérmozgashoz hasonléan az RTCP kérmozgast hozzaadhatja egy RTCPMoveP-hez,
hogy kérmozgasokat végezzen. Lasd 25.2. TCP konfiguralas 223.

MEGJEGYZES

Egy Kérmozgas maximalis sebessége alacsonyabb lehet, mint a meghatarozott érték.
A kér sugara r, a maximalis gyorsulas A, és a centripetalis gyorsulas miatt a maximalis
sebesség anem haladhatja meg a Ar értéket.

24.13.3. Tavoli TCP utpont

Hasonl6an a szabalyos utpontokhoz az RCTP utpontok lehetéve teszik, hogy egy eszkdz linearisan
mozogjon allandd sebességgel és koriven. Az alapértelmezett keverék-sugarméret egy osztott érték az
dsszes utpont kdzott. A kisebb keverék-sugarméret élesiti az ut fordulojat. A nagyobb keverék-
sugarmeéret lagyitja az ut forduléjat. Egy RTCP utpontot ugy tanitanak, hogy a robotkart fizikailag a
kivant pozicidba mozgatjak.
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default*

Q - Graphics Variables
> L 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ v RTCP MoveP Remote TCP wayp°|nt
' URCaps 3 = RTCPWaypoint_1
B RTCPWaypoint_1

<unnameds* D ﬁ E (5 (5
New, Open. Save. S

Toolpath

Move

Move

@ Use shared blend radius @ Use shared parameters

O Blend with radius O Tool speed 250 |mm

25 [mm Tool acceleration 200 |/

~+ Waypoint
+ CircleMove k
=+ Toolpath

23S XKBRERTZ

Speed |

o Power off Simulation .

RTCP uatpontok tanitasa

1. A Program fllén illessze be a RTCP_MoveP csomépontot.

2. Az RTCPMoveP csomoponton koppintson a Beallitas elemre a Mozgatas képernyd
megjelenitéséhez.

3. A Mozgatas képernydn hasznalja a Betanitasi méd vagyLokés elemet a robot kivant
konfiguracidba helyezéséhez.

4. Erintse meg a zold jelet az érvényesitéshez.

RTCP utpont konfiguralasa

Hasznaljon keverékeket a robot lagy atmenetének engedélyezéséhez két palya kézétt. Koppintson a
Megosztott 4tmeneti sugar hasznalata, vagy az Atmenet sugarral elemre egy Gtpont dtmeneti
sugaranak beallitasahoz egy RTCP_MoveP csomépontbdl.

MEGJEGYZES

Fizikai id6csomoépont (pl.: Mozgatas, Varakozas) nem hasznalhaté egy RTCPMoveP
csomopont gyermekeként. Ha nem tamogatott csomdpontot ad hozza gyermekként
egy RTCPMoveP csomoponthoz, akkor a program érvényesitése nem sikerl.

24.13.4. Tavoli TCP Szerszampalya

A Tavoli TCP és eszkdzutvonal URCap automatikus robotmozgasokat hoz létre, amely megkdonnyiti a
komplex palyak pontos kovetését.

UR10e 214 Felhasznaloi kézikonyv



(R
24. Program lap UNIVERSAL ROBOTS

Tavoli TCP eszkézutvonal konfiguralasa
1. Valassza a Tavoli TCP szerszampalya mozgasok elemet a pontot a Tavoli TCP-n& a
szerszdm URCap kezd6laprdl irhatja be a munkafolyamatot.

2. Kovesse a Utasitasok fiil utasitasait.

Egy tavoli TCP eszkozutvonal mozgashoz az alabbi {6 komponensek sziikségesek:
» Eszkdzutvonal fajl
« TavoliTCP
« TavoliTCP PCS

Eszkdzutvonal konfiguralasa CAD/CAM szoftverrel
Egy eszkdzutvonal meghatarozza a tajolast, a palyat, a sebességet vagy (betaplalasi sebességet) és
az eszk6z mozgasi iranyat.

1. Hozza létre vagy importalja egy rész CAD modelljét.

2. Allitson be egy Rész-koordinatarendszert (PCS) a részhez rogzitve.

3. Hozzon létre egy eszkdzutvonalat a PCS-hez képest a rész funkcioi alapjan

4. Szimulalja az eszkb6zrész mozgasat, hogy megerésitse, hogy megfelel az elvarasoknak.

5

. Exportalja az eszkdzutvonalat egy G-kod fajlba .nc fajlkiterjesztéskeént.

G-ko6d eszkdzatvonal importalasa PolyScope-ba

4
Run | Proges:

> L 1 ¥ Robot Program

) Templates 2 @ v RTCP_MoveP

3 = RTCPToolpath 1
W URCaps =

New.
cs Variables

Remote TCP Toolpath

RTCPToolpath_1 Fixed PCS -
Toolpath
Move Select Toolpath File Select PCS
Remote TCP <toolpath file> v Use active PCS hd

Move

@ Use shared blend radius
O Blend with radius

o Use feed rate

@ Use shared tool speed

! I O Tool speed
=+ Waypoint @ Use shared tool acceleration
—+ CircleMove O Tool acceleration
~+ Toolpath

! Atoolpath file must be selected.

23S XKBREATZ

O Normal

Simulation .
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1.

Toltse be az eszkdzutvonal fajlt egy USB-pendrive gyokérkoényvtaraba. Az eszkdzutvonal fajlok
kiterjesztése legyen .nc

Helyezze be a pendrive-ot a Tanito fliggelékbe.

A Fejlécen érintse meg a Telepités, az URCaps elemet, valassza ki a Tavoli TCP&
szerszampalyat, valassza ki a Tavoli TCP - szerszampalya mozgatasok elemet, majd valassza a
Szerszampalyat.

Valassza ki, melyik eszkdzutvonal fajlt importélja a PolyScope-ba.

24 .13.5. Tavoli TCP

Tavoli TCP konfiguralasa eszkdzuatvonal mozgatasahoz

1.

I L

~

A CAM kornyezetben az els6 utvonalpontnal hatarozza meg az eszkoz tajolasat.
Hasznalja a Freedrive-ot az alkatrész manualis megfogasahoz a fogoval.

Valassza ki a tavoli TCP helyét.

Hasznalja a helyzetvarazslot a pozitiv értékek megkapasahoz.

Allitsa be a robotot, amig a kivant résztartast el nem éri a tavoli TCP megkézelitéséhez.

Vizionalja az eszkoz tajolasat a fizikai rész elsd utvonalpontjanal. A pozitiv z-tengely irdnynak az
alkatrész felliletétdl elfelé kell mutatnia.

Hozzon létre egy sik funkciot ugyanazzal a tajolassal, mint az el6z6 Iépésben vizionalt.

Allitsa be a tavoli TCP tajolasat az értékek Sik funkciobol torténé masolasaval. A kivant
alkatrésztartast fenntartjak, amig az eszk6zutvonal végrehajtasa torténik.

24.13.6. Tavoli TCP PCS

A tavoli TCP részkoordinata-rendszer (PCS) a robot eszk6zpereméhez képest rogzitettként van
meghatarozva. Erintse meg a PolyScope képernyén a varazspalcat, hogy aktivalja a varazsloz, hogy
megtanitsa a Tavoli TCP PCS-t. Barmely, az alabbiakban leirt tanitasi modszer hasznalhaté.
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<unnameds* D ﬁ E (5 (5
New o Save

default*

General Remote TCP & Toolpath

) Safety k
Instructions Toolpath Remote TCP _
) Features
e Remote TCP Part Coordinate System |I|
Defined with respect to the robot tool frame.
AT [7orers < [AI[+][ @

Remote TCP

& Toolpath Position

X 0.00 mm
Y 0.00 mm
z 0.00 mm
Orlentation

RX 0.0000  rad
RY 0.0000 rad
RZ 0.0000  rad

@Tﬂ.m, lefining origin, +X axis, and +Y direction of P(
OTﬂ.\.‘lu.m"H\ffflfmq ints on part's surface

Next € cancel

O Normal Speed CE—— 100% Sirwath:-n.

Tavoli TCP PCS konfiguralasa

Hasznalja ezt a médszert, ha a PCS beallithat6 az alkatrész felszinén.
1. Hasznalja a Freedrive szabadonfuto6 funkciot az alkatrész kézi megfogasahoz.

2. Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitdsahoz. A nagy pontossaghoz ideiglenesen
allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat elvégzéséhez.

3. Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS kiindulasat, a pozitiv X-tengely és
a pozitiv Y-tengely iranyat az alkatrészen.

4. Erintse meg a Beallit pontot a tanitasi folyamat lezarasahoz. A helyzet és tajolas értékeket
automatikusan kitolti a rendszer.

Mas esetben hasznalja ezt a modszert.
1. Valasszon harom vagy négy referencia pontot az alkatrésze felszinén.

2. A CAD/CAM szoftverben jegyezze felaz X, Y, Z koordinatakat a kivalasztott referencia pont
PCS-éhez viszonyitva.

3. Hasznalja a Freedrive-ot az alkatrész manualis megfogasahoz a fogoval.

4. Valasszon egy tavoli TCP-t a referencia pontok tanitasahoz. A nagy pontossaghoz ideiglenesen
allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat elvégzéséhez.

5. Adja meg az els6 referencia pont koordinatait.

6. Mozgassa a robotot a tavoli TCP esetében, hogy megérintse az elsé referencia pontot az
alkatrészen.

7. Ismételje meg az 5. és 6. |épést a tobbi referencia pont esetében.
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Valtoz6 PCS bedllitasa

Halado felhasznalasi esetek esetében, ahol az alkatrészt nem fogja meg nagy konzisztenciaval,
beallithat egy Valtozé PCS-t az eszkdzutvonal mozgasanak beallitasahoz az alkatész helye és tajolasa
szerint a robot eszk6zperemhez viszonyitva. Létrehozhat egy tartasvaltozét, amely kilsd érzékel6hoz
van kotve, amely észlelheti a PCS helyét és tajolasat.

1. Allitson be egy kiilsé érzékelét, amely észlelia PCS helyét és tajolasat. At kell alakitania az
érzékeld kimenetét a robot eszkdzperemének keretéhez.

2. Er6sitse meg, hogy a PCS be van allitva azt alkatrészhez képest, és a hely és a tajolas
detektalhat6 a kilsé érzékel6 szamara.

3. A PolyScope-ban hozzon létre egy tartasvaltozot, amely a kiilsé érzékel6 kimenetéhez kotott,
valtoz6 PCS-ként. Adjon neki egy megkiildnbéztethet6 nevet, példaul: valtozé_rtcp_pcs_1.

Szurjon be egy RTCP szerszampalya csomépontot.
A program oldal jobb fels6 sarkdban, a legérduilé meniben, valassza ki a Valtozé PCS elemet.

A PCS kivalasztasa legordiilé meniibdl valassza a valtozé_rtcp_pcs_1 elemet.

N o o &

Hozzon létre egy Hozzarendelés vagy Parancssor csomépontot a variable_ricp_pcs1
frissitéséhez az RTCP szerszampalya csomépont el6tt.

Az alabbi rész elmagyarazza, hogyan hasznaljon egy valtozé PCS-t egy tavoli TCP eszkozutvonal
csomopontban.

Tavoli TCP eszkézutvonal csomépont konfiguralasa

default*

< amed>*
unnamed D ﬁ E
New Open Save.
Run Prograr ove .09
Q _ Graphics Variables
> G 1 ¥ Robot Program T I th
) Templates 2 @ ¥ Toolpath_MoveP oolpa

3 = [Toolpath 2
W URCaps = n
Toolpath_2 Fixed PCS A
Toolpath
Move Select Toolpath File Select Plane as PCS
Remote TCP <toolpath file= e <plane feature> v

Move

O Use feed rate
@ Use shared tool speed

o Tool speed

~+ Toolpath @ Use shared tool acceleration

O Tool acceleration

1 Atoolpath file must be selected

23S XKBRERTZ

Speed ¢

O Normal Simulation .
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1. Nyissa meg a Program flilet, és koppintson az URCaps elemre.
2. Vélasszaa Remote TCP Move lehetéséget egy RTCP_MoveP csomoépont beszurasahoz.

3. Vdlasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz sebessége, eszkdz
gyorsulasa és keverési sugar.

4. Erintse meg a + Szerszampalya elemet egy RTCPToolpath csomdpont beszurasahoz. Térdlje
az RTCP utpont csomépontot, amelyet alapértelmezésként létrehoztak, ha ez nem sziikséges.

5. Valaszon egy eszkdzutvonal fajlt, és valassza ki a megfelel Tavoli TCP PCS-t a legordulé
menukbdl.

6. Allitsa be a mozgasi paramétereket, ha kiilonb6z6 értékek alkalmazandok az RTCP
eszkdzutvonal csomdpontra.

7. Koppintson a Mozgatas az elsé pontra pontra és ellendrizze, hogy a megfogott alkatrész az
elvart modon kdzelit a tavoli TCP felé.

8. Tesztelje a programot szimulacios modban alacsony sebességnél, hogy megerdsitse a
konfiguracidkat.

MEGJEGYZES

Egy fix csuklo-konfiguraciéra mozgatashoz beallitott MoveJ elem hozzaadasaval a
Csuklészdgek hasznalata jeldlddobozban még a szerszampalya futtatasa el6tt
biztosithatja, hogy a robot mozgatasa azonos legyen a szerszampalya minden egyes
végrehajtasakor. Lasd 24.10.1. Mozgas 167

24.13.7. Szokasos TCP szerszampalya mozgasok
Hasonloan egy tavoli TCP eszkdzutvonal mozgasanak konfiguralasahoz, egy szabalyos TCP
eszkdzutvonal mozgasahoz az aldbbiak sziikségesek:

» Eszkdzutvonal fajl

* Szabalyos TCP

* Sik funkci6 PCS-ként

Eszk6zatvonal fajl konfiguralasa és importalasa

Ez hasonl6 a szerszampalya (lasd: Eszkozutvonal konfiguralasa CAD/CAM szoftverrel 215)
konfiguralasahoz és a szerszampalya (lasd: G-kod eszkdzutvonal importalasa PolyScope-ba 215)
importalasahoz.
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Szabalyos TCP konfiguralasa

+ Kovesse az 25.2. TCP konfiguralas 223 utasitasait a Szabalyos TCP konfiguralasahoz.

» Ellenérizze, hogy az eszkézpontok pozitiv z-tengelye az alkatrész felszinétdl elfelé néz-e.

Sik funkci6é PCS konfiguralasa
1. Hozzon létre egy sik tulajdonsagot a Sik hozzdadasa vagy Sik betanitasa elemek
segitségével. Lasd 25.17.5. Sik funkcio 245.
2. Rodgzitse az alkatrészt a robot alapjahoz képest.

3. Ellendrizze a helyes TCP-t, hogy létrehozzuk a sik funkciot. A nagy pontossaghoz ideiglenesen
allitson be egy éles tavoli TCP-t a tanitasi folyamat elvégzéséhez.

4. Mozgassa a robotot a tavoli TCO.hez, hogy megérintse a PCS kiindulasat, a pozitiv X-tengely és
a pozitiv Y-tengely iranyat az alkatrészen.

5. Fejezze be a tanitasi folyamatot és erdsitse meg a PCS helyzetét és tgjolasat.

Eszkézatvonal csomoépontjanak konfiguralasa

1. Nyissa meg a Program fiilet, és koppintson az URCaps elemre.

2. Valasszon egy TCP-t, és allitsa be a mozgas paramétereket: eszkdz sebessége, eszkoz
gyorsulasa és keverési sugér. Valassza a Szerszam forgatasa szabadon a Z tengely koril
elemet. Ne valassza ki, ha az eszkdznek az eszkdzutvonal fajlban meghatarozott z-tengely korali
tajolast kell kbvetnie.

3. Koppintson a + Szerszampalya elemre egy szerszampalya csomoépont beszurasahoz.

4. Aleg6rdildé meniiben valasszon egy eszkdzutvonal fajlt és valassza ki a megfeleld PCS-t (sik
funkciot).

5. Allitsa be a mozgasi paramétereket, ha kiildnbdz6 értékek alkalmazandok az eszkdzutvonal
csomopontra.

6. Koppintson a Mozgatas az elsé pontra elemre annak ellenérzése céljabdl, hogy a szerszam
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képes a szerszampalya els6 pontjara alini.

7. Futassa a programot szimulaciés modban alacsony sebességnél, hogy megerdsitse a
konfiguracidk helyességét.

MEGJEGYZES

Egy fix csuklo-konfiguraciora mozgatashoz bedllitott MoveJ elem hozzaadasaval a
Csuklészbgek hasznalata jel6l6dobozban még a szerszampalya futtatasa el6tt
biztosithatja, hogy a robot mozgatasa azonos legyen a szerszampalya minden egyes
végrehajtasakor. Lasd 24.10.1. Mozgas 167
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25. Telepites lap
25.1. Altalanos

A Telepités fulon konfiguralhatja a robot és a PolyScope egyiittes teljesitményét befolyasold
bedllitasokat.

25.2. TCP konfiguralas

A Szerszam kézéppontja (TCP) a robot szerszaman talalhat6 pont. Mindegyik TCP tartalmaz egy
athelyezést és forgatast az eszkdz kimeneti peremének kézéppontjahoz képest.

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

2 b M

Telepités | Mozgas o apls

v Altalénos Szerszdm kbzéppontja

TCP

[z ] mwe ~]
+
Talapzat
I/0 bedllitsa  TEYZEt
Valtozok * 0.0jmm
T Y 0.0/ mm /
nditas =

Lagy atmenet

Szallitészalag  Téjolés |_l.i_.

Koverese MértélkegyRotécids vektor [rad] v |

Csavarozas RX 0.0000 L _
Szerszam I/0 py 0.0000
Kezdslap Rz 0.0000
Hasznos terhelés és silypont Eszkéz pereme
> Funkeidk
Y \q
X z

# Varazslé
O Normal Sebesség (T 100% S:imw,nlé::i-:’w.

25.2.1. Helyzet

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

25.2.2. Tajolas

Az RX, RY, RZ koordinatanégyzetek meghatarozzak a TCP tgjolasat. Hasonldéan a Mozgatas fulhéz
hasonldan hasznalja a Mértékegységek legordiiléd menit az RX, RY, RZ dobozok felett a tajolas
koordinatainak kivalasztasahoz (lasd 26.5. Tartasszerkeszto kepernydje 259).
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25.2.3. TCP-k hozzaadasa, atnevezése, modositasa és eltavolitasa

Uj TCP konfiguralasat a kvetkezé miiveletekkel kezdheti meg:

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

« Koppintson azl Z |gombra a TCP atnevezéséhez.

+ Koppintsonaz @ gombra a kivalasztott TCP eltavolitasahoz. Az utols6 TCP-t nem lehet
eltavolitani.

Aktiv TCP

Amikor linearisan mozog, a robot mindig az aktiv TCP-t hasznalja, hogy meghatarozza a TCP eltolast.
Az aktiv TCP egy Mozgatas paranccsal (lasd: 24.10.1. Mozgas 167) vagy egy Beallitas paranccsal
maodosithatd. Az aktiv TCP mozgésa a Grafikus fulon lathaté (lasd: 24.8. Grafikus lap 166).

Alapértelmezett TCP

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

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

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

25.2.4. TCP helyzetének tanitasa

<névtelen>*
Stas & s i 1 I uj. Megnyitas. Mentés.
ttatis clepites | Mozgis o 2pls
Altaldnos Szerszam kézéppontja
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TCP =
v 2
7z R | | ] @ Tobb pont sziikséges
Talapzat
1/0 bedllitasa TCP mozgatésa ugyanabba a helyzetbe kilonbozd szogekbdl,
Valtozok Pont beéllitdsa 1
Inditas 7
Lagy atmenet
Szallitoészalag
kovetése
Csavarozas
Szerszam 1/O
Kezdolap 7
) Biztonsag
- Hasznos terhelés és sulypont
) Funkciok
Sit a .
o

O Normal Sebesség (T 00% Szimulécié .

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

3. Aképerny6 jobb oldalan talalhaté pozicionyilakkal mozgassa a TCP-t legalabb harom kiilénbdz6
szOgbol, és mentse az eszkdz kimeneti peremének megfelel6 helyzetét.

4. Hasznalja a Bedllitds gombot az ellen6rzétt koordinatak alkalmazasara a megfelelé TCP-hez. A
pozicioknak eléggé kiilonbozének kell lennie, hogy a szamitas megfeleléen mikddjon. Ha nem
elégge kilénbdzbek, akkor a gombok feletti allapot LED piros lesz.

Még ha harom pozici6 elegendd is a TCP meghatarozasara, egy negyedik tovabbi ellenérzéshez
hasznalhat6, hogy a szamitas helyes. Az adott, mentett pont mindsége a szamitott TCP-re
vonatkozdan z6ld, sarga vagy piros LED-del jelzett a megfelel6 gombon.

25.2.5. TCP t3jolasanak tanitasa

<ni

default*

Uttatas Telepites  Mozgas u Naplé .
Altaldanos Szerszam kézéppontja
FI=EIS) TCP téjoldsanak tanitasa
TCP =
v e
Talapzat 4 B | | [ @ Nincs kivélasztatt funkcid
1/0 beallitasa Vélasszon egy funkciét, és élitson be egy pontot gy, hogy az eszkdz

a kivélasztott funlciéd Z tengelye irdnyaba mutasson.
Valtozok

<Nem meghatérozo... «
Inditas

rd
Lagy atmenet Pont beéllitasa

Szallitoészalag
kovetése

Csavarozas

Szerszam |/O

Kezdolap 7
Hasznos terhelés és silypont g
. °
:
7

O Normal Sebe g (—— 00% S:imuléci-i.

1. Koppintson a Mérés gombra.

2. Alegordiilé listabol valasszon egy funkciot. (Lasd: 25.17. Funkciok 241) az uj tulajdonsagok
meghatarozasaval kapcsolatos tovabbi informacidért

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

4. Ellenérizze a TCP szamitott tajolasat, és alkalmazza azt a kivalasztott TCP-re a Beallitas
megeérintéseével.
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25.3. Hasznos terhelés
Ugy kell beallitania a hasznos terhelést, a stlypontot (CoG) és a tehetetlenséget, hogy a robot
optimalisan teljesitsen.

Tobb hasznos terhelést adhat meg, és ezeket a programban valtogathatja. Ez hasznos példaul a
felrakas és beliltetés alkalmazasokban, ahol a robot felvesz és kiad egy targyat.

<unnamed> D E E E c E
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Transition f -
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Tracking

[0 Use custom Inertia Matrix

Screwdriving Tool Flange

) Safety Y Y
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> Fieldbus M 2

o Inertia given with origin in the CoG and the axes aligned with the

tool flange axes.

O Normal Speed (—— 100% Simulation .

25.3.1. Hasznos terhelések hozzaadasa, atnevezése, modositasa
es eltavolitasa

Uj hasznos terhelés konfiguralasat a kovetkezé miiveletekkel kezdheti meg:

» Koppintson az elemre egy uj, egyedi névvel ellatott hasznos teher megadasahoz. Az uj
hasznos terhelés a legdérdilé meniiben érhetd el.

« Kattintson az elemre a hasznos teher atnevezéséhez.

« Kattintson az| I | elemre egy kivalasztott hasznos teher eltavolitasahoz. Az utolsé hasznos
terhelést nem lehet eltavolitani.

Aktiv hasznos terhelés

A legordiilé mendin pipa jelzi, hogy melyik hasznos terhelés aktiv &~ evoa ~ . Az aktiv teher a
v sechow | elem segitségével modosithatd.

Alapértelmezett hasznos teher

Az alapértelmezett hasznos terhelést a program inditasa elétt aktiv hasznos terhelésként allitjuk be.
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+ Valassza ki a kivant hasznos terhet és koppintson a Bedllitas alapértelmezettként elemre egy
hasznos terhelés alapértelmezettként torténd beallitasahoz.

A legordiilé meniiben zold ikon jelzi az alapértelmezetten konfiguralt hasznos terhelést F - Paves d}

25.3.2. A gravitacios kdézéppont beallitasa

Koppintson az CxCY és CZ mezbkre a sulypont beallitdsahoz. A beallitasok a kivalasztott hasznos
terhelésre vonatkoznak.

25.3.3. Hasznos terhelés becslése

Ez a funkci6 teszi lehetéve, hogy a robot segitsen bedllitani a helyes hasznos terhelést és sulypontot
(CoQ).

A Hasznos terhelés becslése varazslo hasznalata

1. ATelepités flil altalanos eleme alatt valassza a Hasznos terhelés elemet.

2. A Hasznos terhelés képernydn koppintson aMérés elemre.

3. A Hasznos terhelés becslése varazslé alatt koppintson a Kévetkez6 elemre.
4

. A négy pozici6 beallitasahoz kbvesse a Hasznos terhelés becslése varazslé 1épéseit.
A négy helyzet beallitdsahoz négy kulénbdzé helyzetbe kell allitani robotkart. A hasznos teher
értékét minden pozicioban méri a rendszer.

5. Miutan az 6sszes mérés befejez6dott, ellendrizheti az eredményt, és koppintson a Befejezés
gombra.

MEGJEGYZES
Kdvesse ezeket az irdnyelveket a hasznos terhelési becslésre a legjobb eredményeket
kapja:

+ Gy6z6djon meg rola, hogy a TCP poziciok a lehetd legnagyobb mértékben
kildbnbdznek egymastol

» Végezze el a méréseket rovid id6én bellil

* A becslés el6tt és kdzben kerllje a szerszam és/vagy a hozza kapcsolt hasznos
teher elhuzasat

» Arobot talapzatat és szogét helyesen kell meghatarozni a telepitésben

25.3.4. Tehetetenség

Tehetetlenségi értékek beallitasa

A tehetetlenségi értékek bedllitasahoz kivalaszthatja az Egyéni tehetetlenségi matrix hasznalata
elemet.
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A tehetetlenség beallitasahoz a kivalasztott hasznos teherhez koppintsona IxXX, IYY, 172, IXY, IXZ
és IYZ mezokre.

A tehetetlenséget egy olyan koordinata-rendszerben hatarozzuk meg, amelynek origoja a hasznos
teher sulypontja (CoG), és a tengelyek szerszam karima tengelyeihez vannak igazitva.

Az alapértelmezett tehetetlenség egyenld a felhasznal6 altal megadott tdmeg(i gdbmb
tehetetlenségével, amelynek tomegsiiriisége 1g/cm3

25.4. Talapzat

Telepitas Mozgas lo SEE th AIELREEEE Mentes.
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TCP T
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A robot alapélivénydnak forgatésa

O Normal Sebesség —— ] 00% ‘;?:\r‘rw.llé-:i-:'w.

A Robotkar szerelésének meghatarozasa két célt szolgal:
1. Hogy a Robotkar megfelel6en jelenjen meg a képernyén.
2. Hogy a szabalyozonak elmondja a gravitacio iranyat.
Egy fejlett dinamikai modell a robotkar z6kkenémentes és preciz mozgatasat teszi lehet6vé, valamint

azt a képességet nyujtja a robotkarnak, hogy sajat magat szabadonfuté (Freedrive) médban tartsa.
Emiatt fontos a Robotkar helyes szerelése.
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FIGYELMEZTETES
Ha szakszerdtlen(l szerelték fel a robotkart, ez gyakori védelmi leallasokat
eredményezhet, és/vagy a robotkar mozogni fog a Freedrive gomb megnyomasakor.

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

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

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

FIGYELMEZTETES

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

25.5.1/0 beallitasa

N/ Altalanos
Nézet

TCP P
|Digita||s hd

Talapzat
1/0 besllitasa Bemenet Kimenet

sy Di[o] digital_in[0] ~ Do[o] digital_out(o] ~
Velizrel Di[L] digital_in[1] po[1] digital_out(1] Prog-Running
Inditas Di[2] digital_in[2] Start-Prog Do[2] digital_out(2]

oy e digital_in[3] Stop-Prog Do[3] digital_out(3]
Lagy atmenet Dif4] digital_in[4] DO4] digital_out[4]
Szallitoészalag DI[S] digital_in[5] DO[5] digital_out[5]
kovetése D8] digital_in[8] Do|8) digital_out[6]
Csavarozas DI[7] digital_in[7] DO[7] digital_out[7]
Szerszam I/0 Tio] tool_in[0] To[0] tool_out[0]

T tool in[1] v Tor] tool_out[1] v

Kezdolap

[Kivélasztott I/O: digital_out[1]

> Funkeidk Atnevezés

Miivelet a programban

‘Magas, amikor fut, alacsany, amikor megéll v ‘

O Normal Se e I ° 0 O saimuiacis ()

Az 1/0 beallitasa képernydn meghatarozhatja az I/0 jeleket, és miveleteket allithat be az I/0O fil
vezérlésével. Az 1/O jelek tipusait a Bemenet és Kimenet alatt soroljuk fel.

Hasznalhat terepi buszt, példaul Profinet és EtherNet/IP az altalanos célu regiszterek eléréséhez.

Ha engedélyezi a szerszam-kommunikacios interfészt(TCl), a szerszam analég bemenete nem lesz
elérhetd.
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25.5.1. 1/0O jel tipusa

A Bemenet és Kimenet alatt felsorolt jelek szamanak korlatozasahoz hasznalja aNézet legordild
menut, hogy a tartalmat a jel tipusa szerint jelenitse meg.

25.5.2. Felhasznalo altal meghatarozott nevek kijeldlése

Nevesitheti a bemend és kimend jeleket a hasznalatban 1év jelek azonositasanak megkdnnyitéséhez.
1. Valassza ki a kivant jelet.
2. Koppintson a szOvegmezdre a jel nevének beirasahoz.
3. A név alapértelmezett értékének visszaallitasahoz koppintson a Térlés elemre.

Meg kell adnia egy felhasznal6 altal megadott nevet az altalanos célu regiszter szamara, hogy az

elérhetdvé legyen a programban (azaz példaul a Varakozas parancshoz vagy a Ha parancs feltételes
kifejezéséhez).

A Viarakozas és Ha parancsokat itt ismertetjiik: (24.10.8. Varakozas 183)illetve (24.11.2. Ha 188). A
nevesitett altalanos rendeltetés(i regisztereket megtalalja a Bemenet vagy Kimenet valasztékapcsold
alatt a Kifejezés-szerkesztd képernydn.

25.5.3. I/0 miveletek és 1/O lap vezérlése

Bemeneti és kimeneti miiveletek
A Fizikai és Terepi sin digitalis I/O kapcsokat hasznalhatja miveletek inditasara vagy reagalasra egy
programallapotra.

Elérhetd bemeneti miveletek:

Bemenet Mivelet

Start Inditja vagy folytatja az aktualis programot egy jel felfuto élére
(csak a tavvezérlében engedélyezett, lasd 30.4.5.
Tavvezérlés 281)

Leallitas Leallitja az aktualis programot emelked6 szélen
Sziinet Megallitja az aktualis programot emelked6 szélen
Szabad mozgatas Amikor a bemenet magas, a robot szabadonfutd modba megy at

(hasonlo6 a freedrive gombhoz).
A bemené jelet figyelmen kiviil hagyja, ha egyéb kériilmények
miatt nem engedélyezett a szabadonfutdo mod.
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FIGYELMEZTETES
Ha a robot leall, mikbzben az Inditasi bemenet muiveletet hasznaljak, akkor a robot

lassan a program elsé utpontjahoz megy a program végrehajtasa elétt. Ha a robot
megall, mikézben az Inditasi bemenet miveletet hasznaljak, akkor a robot lassan
ahhoz a pozicibhoz megy, ahol megallitottak, mieldtt visszatér a programhoz.

Elérhetd kimeneti miveletek:

Miivelet Kimenet allapota Program allapot

Alacsony, amikor nem fut Alacsony Megallitva vagy szlinetelve

Magas, amikor nem fut Magas Megallitva vagy sziinetelve

Magas, amikor fut, alacsony, Alacsony Futé

amikor megall Magas Megallitva vagy szlinetelve

Alacsony nem litemezett Alacsony A program befejezése nem Gtemezett

leallasnal

Alacsony nem Utemezett Alacsony A program befejezése nem Utemezett

leallasnal, egyébként Magas Magas Futas, leallas vagy sziinet

Folyamatos impulzus Magas és alacsony Futas (szlineteltesse vagy allitsa le a
k6z6tt valtakozik programot az impulzus allapot

fenntartdsahoz)

MEGJEGYZES
a A program nem Utemezetten fejez6dik be, ha a kdvetkez8k kdziil barmelyik eléfordul:
+ Védelmileallitas
* Hiba
» Megsértés

» Hiba futasidében

1/0 lap vezérlése

Az /O flil vezérlés hasznalataval megadhatja, hogy egy kimenetet az I/O fiilrél (akar programozok,
illetve operatorok és programozdk), vagy robotprogramok vezéreljenek.
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25.6. Telepitési valtozok

L & d
Uttatds lenites|  Mozgss 7 apl6 uj Megryits. Mentés
N Altalénos P p
_ Telepitési valtozok
TCP .
Véltozé ~ Erték
Talapzat
1/0 beallitasa

Valtozok
Inditas
Lagy atmenet

Szallitoészalag
kovetése

Csavarozas

Szerszam 1/O

Kezdolap

Uj létrehozésa

O Normal ebe (— 100% ° 0 O S:ir‘mléci-:’n.

A Telepitési valtozok képernydn létrehozott valtozdkat telepitési valtozéknak nevezziik, és szokasos
programvaltozéhoz hasonldan hasznaljuk. A telepitési valtozok azért eltéréek, mert akkor is meg6rzik
értékiket, ha egy program leall majd ujra indul, és amikor a robotkar és/vagy a vezérl6doboz kikapcsol,
majd ujra bekapcsol.

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

A telepitési valtozokat és azok értékét 10 percenként automatikusan menti a rendszer a program
végrehajtasa sordn még akkor is, amikor a program végrehajtasa szlinetel, €s amikor leall.

Uj telepitési valtozok létrehozasa
Név Erték
ivar_1 =

Valtozo létrehozasa

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

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

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

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

5. Avaltozo konfiguralasa utan el kell menteni a telepitést a konfiguracio meg6rzéséhez.

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

Ha egy betdltétt program neve egy programvaltozééval azonos, vagy ha a betdltott telepités neve a
telepitési valtozoéval azonos, a kdvetkez6 lehetbségei vannak: vagy ugy oldja fel az ellentmondast,
hogy az azonos nevi telepitési valtozét hasznalja a programvaltozoé helyett, vagy hagyja, hogy a
rendszer automatikusan atnevezze az (itk6z4 valtozokat.

25.7. Inditas

A véltozasolk nem létnek érvénybe, amig nem menti a telepitést

TCP Alapértelmezett programfajl

Talapzat Automatikusan betolti az alapértelmezett programot, amikor a robotot bekapcsoljdk
/O bedllitasa Alapértelmezett program betéltése:

Valtozok

Inditas

oo Az alapértelmezett program automatikus inditdsa a Futtatds lapon
Lagy atmenet

Be szél
Szallitoszalag
kovetése
Csavarozas ' Ha az aldbbi automatikus inicializélds opcid is engedélyezett, a robot a bekapcsoldskor elkezdhet,
Szerszam 1/O Ez csak a tawvezériés médban érheté el,
Kezddlap Automatikus inicializalés

) [HIEEEE Autornatikusan inicializélia a robotot, ha a robotkar feszlitségmentes

> Funkeidk

> Sin Robot automatikus fékiioldésa

Be <Di.bemenet > hd szél Alacsony hd

1 A robot mozoghat a fékkiolddsi efdrds miatt.

Ez csak a tawvezériés médban érheté el,

O Normél a— 000 szmuiécis ()

Az Inditas képernyd beallitasokat tartalmaz egy alapértelmezett program automatikus bet6ltéséhez és
inditasahoz, és a Robotkar automatikus inicializalasahoz bekapcsolas kozben.

FIGYELMEZTETES

1. Amikor engedélyezett az automatikus betéltés, automatikus inditas és
automatikus inicializalas, a robot futtatja a programot, amint a Vezérlédoboz
bekapcsol, amig a bemeneti jel megegyezik a kivalasztott jelszinttel. Példaul a
kivalasztott jelszintre a szélatmenetre nem lesz ebben az esetben szlikség.

2. Ovatosan jarjon el, amikor a jelszint ALACSONY'ra van beallitva. A bemeneti
jelek alapértelmezetten alacsonyak, hogy a program automatikusan fusson,
kilsé jellel torténé elinditas nélkdil.

3. Taviranyitas modban kell lennie olyan program futtatdsat megelézéen,
amelyben az automatikus inditast és inicializalast engedélyezték.
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25.7.1. Inditasi program betoltése

Alapértelmezett program kerl betdltésre, amikor a Vezérlédoboz aram alatt van. Tovabba az
alapértelmezett program automatikusan betéltédik, amikor a Program futtatdsa képernydbe belép
(lasd: 23. Futtatas lap 155) belép és nincs betoéltve program.

25.7.2. Inditasi program inditasa

Az alapértelmezett program automatikusan elindul a Program futtatasa képernydn. Az alapértelmezett
program betotltése és a megadott kiilsé bemend jel éle atmenetének érzékelésekor a program
automatikusan indul.

Inditaskor az arambemeneti szint nincs meghatarozva. Ha olyan atmenetet valaszt, amely illik a
jelszinthez az inditaskor, akkor a program azonnal elindul. Ezen tulmen&en amikor kilép a Program
futtatdsa képernydrél vagy megnyomja a Stop gombot a Mlszerfalon, ezzel letiltja az automatikus
inditas tulajdonsagot, amig a Futtatas gombot Gjra meg nem nyomja.

25.8. Eszkoz i/o

Uttatds + | Teleptés | Mozgss y
+ Altalénos /O felllet vezérlése

TCpP WVélassza ki a szerszédm |/O lllesztd vezérlését. Ha egy URCap vezérli az illesztét, a felhaszndld &ltal definidlt bedlitdsolat felliirja
Talapzat
1/0 hedllitasa Ez vezérl: Felhasznald v
Valtozok . PR . S A
Analdég bemenetek - Kommunikacios interfész Digitélis kimeneti mod
Inditas
O Analég bemenetek Az szerszém digitélis kimeneti mddjét a csatlakoztatott szerszém

Lagy atmenet hatarozza meg

analog_in[2]

Szallitoszalag

¢ ‘ ) ) . -
Kivetése analog_n(3] Eszkoz kimeneti feszlltsége 0

Az szerszdm feszUltségénelc 24V értékre &llitdséval

Csavarozas 1 Kkérosodhat a csatlalkoztatott berendezés, ha az csak 12V-ra

@ Kommunikéciés interfész

Szerszam |/O van bedllitva
“ Az szerszém kommunikécids fellletén keresztll kilsd

Kezddlap b P - o
vezetékek néllkll lehet kapcsolatot tartani a szerszamzel O KettSs Pin teliestmény
Bitsebesség 115200 A

Funkcidk < ‘
parte e v| @szabvinos kmene

RX Uresjérati lkaralterek 1,5 Digitélis kimenet 1 Nyel§ (NPN) -
TX Uresjérati karalterek 3,5

O Kikapcsolds Se C— 100% ° 0 o S:w‘ﬂulé(i-:’w.

25.9. 1/0 felulet vezérlése

Az /O felilet vezérlésével a felhasznaldi vezérlés és a URcap vezérlés kdzott valthat.
1. Erintse meg a Telepités fillet, és az Altalanos fiil alatt pedig a Szerszam 1/0 elemet

2. Az I/O interfész vezérlés alatt vilassza a Felhasznal6 elemet a szerszdm analdg bemenetei
és/vagy digitalis kimeneti mod beallitasok eléréséhez. Ha URCap-et valaszt, azzal eltavolitja az
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Eszkdz analég bemenetei és a Digitalis kimeneti mdd beallitasokhoz valé hozzaférést.

MEGJEGYZES

Ha egy URCap vezérel egy végeffektort, példaul egy fogét, akkor a URCap az Eszkdz
10 kezelbi feliilet vezérlését igényli. Valassza ki a URCap-et a listaban, hogy lehetévé
tegye az Eszk6z 1O kezelbi fellilet vezérlését.

25.10. Eszkdz analég bemenetei

25.10.1. Eszkozkommunikacios interfész

A szerszam kommunikacios interfész (TCI) szolgaltatja a robot azon képességét, hogy egy csatolt
szerszamhoz kapcsolddjon a robot-szerszam analdg bemenetén keresztil. Ezzel nincs sziikség kuilsé
kdbelezésre.

Amint engedélyezett az Eszk6zkommunikacios interfész, az eszkdz 6sszes analog bemenete nem
elérhetd.

25.10.2. Az Eszk6zkommunikaciods interfész (TCI) konfiguralasa

1. Erintse meg a Telepités fiilet, és az Altalanos fiil alatt pedig a Szerszam 1/0 elemet.

2. Valassza a Kommunikacids interfész elemet a TCI beallitasok szerkesztéséhez.
Amint engedélyezett a TCl, az eszkdz analég bemenete nem érhet6 el a Telepitéfajl 110
bedllitasahoz, és nem jelenik meg a bemeneti lista. Az eszkdz analdg bemenete szintén nem
elérhetd a Varakozas opcidkhoz és kivételekhez hasonl6 programok esetén.

3. A kommunikacios interfész alatti a legérdulé menukbdl valassza ki a kivant értékeket.
Minden értékmddositas azonnal elkiildésre keriil az eszkdzre. Ha barmilyen telepitési érték eltér
attdl, amit az eszkdz hasznal, figyelmeztetés jelenik meg.

25.11. Digitalis kimeneti mod

Az eszkbzkommunikacios interfész lehet6vé teszi két digitalis kimenet fliggetlen konfiguralasat. A
PolyScope-ban mindegyik tiiske legordilé meniit tartalmaz, amely lehet6vé teszi a kimeneti mod
beallitasat. Az alabbi opcidk vehetdk igénybe.

* Nyel6: Ez teszi lehetévé az érintkezé NPN vagy nyeld konfiguralasat. Amikor nincs kimenet, a
tliske lehet6vé teszi az aram féldbe dramlasat. Ezt a PWR érintkezével egyittesen
hasznalhatjuk egy komplett aramkér l1étrehozasahoz. Lasd az 6todik fejezetet itt:

Hardvertelepitési kézikdnyv.

» Forras: Ezzel egy érintkezd PNP-re vagy a Forrasra konfiguralhatd. Amikor van kimenet, a tiske
pozitiv aramforrast biztosit (konfiguralhato az 10 lapon). Ezt a GND érintkezdvel egytttesen
hasznalhatjuk egy komplett aramkér létrehozasahoz.

 Ellenitem: Ezzel allithatd az érintkez6 Elleniitemi konfiguraciéba. Amikor van kimenet, a tiiske
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pozitiv aramforrast biztosit (konfiguralhaté az 10 lapon). Ezt a GND érintkezével egylittesen
hasznalhatjuk egy komplett aramkor Iétrehozasahoz. Amikor a kimenet kikapcsolt allapotban
van, az érintkezén at az aram a fold felé folyik.

Uj kimeneti konfiguracié kivalasztasa utan a valtozasok érvénybe lépnek. Az aktualisan betdltott
telepités modosul, hogy tlikrozze az uj konfiguraciot. Az ellendrzés utan az eszkdz kimenetei a szandék
szerint miikddnek, biztositva a telepités mentését, nehogy a valtoztatasok elvesszenek.

25.11.1. Kettbds Pin teljesitmény

A kett6s tliske arama hasznalatos az eszk6zh6z aramforrasként. A kettds tliske aramanak
engedélyezése letiltja az alapértelmezett eszkoz digitalis kimeneteit.

25.12. Lagy atmenet a biztonsagi modok kozott

Amikor az események alatt atkapcsol a biztonsagi médok kézoétt (azaz Csdkkentett méd bemenet,
CsoOkkentett mod inditasi sikok, Biztonsagi leallité és Haromallasu engedélyezé eszk6z), akkor a
robotkar célja 0,4 s hasznélata a ,lagy” atmenet létrehozasahoz. A meglévé alkalmazasok viselkedése
valtozatlan, ami megfelel a ,kemény” beallitasnak. Uj telepitési fajlok a ,lagy” beallitashoz
alapértelmezettként.

25.12.1. Gyorsulasi/lassulas beallitasok beallitasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
2. Aképerny6n a bal oldali meniben, az Altalanos elem alatt, valassza ki az Sima atmenet elemet.

3. Valassza a Kemény (Hard) lehetéséget nagyobb gyorsulas/lassitas eléréséhez
vagy valassza a Puha (Soft) lehetdséget a simabb alapértelmezett atmenet beallitasahoz.
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25.13. Kezddlap
RE2+Q

Futtatas Frogram Telepités Mozgas |aplo
N Altalénos Kezdélap Robot
v TCP
| Helyzet szerkesztése |
Talapzat

1/0 heallitasa o
Mozgatas ide

Valtozok

Inditas i
| $ Nulla pozicié |

Lagy atmenet

Szallitoészalag ‘
kovetese |l — ;]
'3

Csavarozas
Szerszam 1/O

Kezdolap

llesztés helyzete

) Biztonsag

> Funkeigk Alap 60,00 £
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A Kezdblap egy felhasznal6 altal meghatarozott: helyzet a Robotkar esetében. Amint meghataroztak, a
Kezdbhelyzet robotprogram létrehozasakor elérhetd. Az Alaphelyzet alkalmazasaval meghatarozhat
egy biztonsagos kezd6helyzetet. (Lasd 22.18. Biztonsagos kezd6helyzet 151 Hasznalja a
Kezddképerny6 gombjait kbévetkezéképpen:

* APozicié szerkesztése modositja az alaphelyzetet.
* A Mozgatas ide a robotkart a meghatarozott Alaphelyzetbe mozgatja.

* A Nulla pozicié visszaallitja a robotkart fliggdleges helyzetbe.

25.13.1. Kezdblap meghatarozasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.
Az Altalanos alatt valassza az Alaphelyzet elemet.

Koppintson a Pozicié bedllitdsa elemre.

Sl

Tanitsa a robotot a Freedrive (szabadonfuté) vagy Atmenet gomboksegitségével.

25.14. Szallitészalag kovetésenek beallitasa

A Szillitoszalag kdvetésének beallitasa lehetbveé teszi legfeljebb két szallitdszalag mozgatasanak
konfiguralasat. A Szallitoszalag kdvetésének beallitasa lehetéséget ad a robot konfiguralasara, hogy
abszolut vagy lépésenkénti kodoldval dolgozzon, illetve linearis vagy kor szallitdszalagokkal.
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25.14.1. Szallitészalag meghatarozasa

1. AFejlécen érintse meg a Telepités pontot.
2. Az Altalanos bedllitasoknal valassza a Széllitdszalag kdvetése elemet.

3. A Szallitészalag-kdvetés beadllitasa alatt a legdrduld listabdl valassza az 1. szallitészalagot vagy
2. szallitészalagot.
Egyszerre csak egy szallitdszalagot hatarozhat meg.

4. Valassza a Széllitészalag kovetésének engedélyezése lehetdséget

5. Konfigurélja a Szallitészalag paraméterek (25.14.2. Szallitoszalag paraméterei below szakasz)
és Kovetési paraméterek (25.14.3. Nyomkovetd paraméterek below szakasz) elemeket.

25.14.2. Szallitészalag paraméterei

Lépésenkénti
kodolok csatlakoztathatok a 0-3 digitalis bemenetekhez 8 - 11. A digitalis jelek dekddolasa 40 kHz-
en fut. A Kvadratara kodoléval (két bemenetet igényel) a robot meg tudja hatarozni a széllitoszalag
sebességét és iranyat. Ha a széllitoszalag iranya allando, akkor egyetlen bemenet hasznalataval
lehet érzékelni a Felfuto, Lefutd, vagyFelfuto és Lefuto éleket, amelyek meghatarozzak a
szallitészalag sebességeét.

Abszolut
kodolok csatlakoztathatok MODBUS jellel. Ehhez elézetesen konfiguralt digitalis MODBUS kimend
regiszter szikséges (25.19. MODBUS kliens I/O beallitasa 251 szakasz).

25.14.3. Nyomkovetd paraméterek

Linearis szallitoszalagok
Ha egy linearis szallitdszalagot valasztanak ki, akkor egy egyenes tulajdonsagot kell beallitani a
telepit6 Szolgaltatasok részében a szallitoszalag iranyanak meghatarozasa céljabol. Biztositsa a
pontossagot a sorfunkcio szallitdszalag iranyaval parhuzamos elhelyezésével, nagy tavolsaggal a
két pont kdzott, amely a sor fliggvényét meghatarozza. Konfiguralja az egyenes funkciét ugy, hogy
szilardan leteszi az eszkozt a szallitdszalag oldalara, amikor a két pontot tanitja. Ha az egyenes
tulajdonsag iranya ellentétes a szallitbszalag mozgasaval, akkor hasznalja az Ellentétes irany
nyomégombot. A Jelzések méterenként mezd&ben lathato a kodolo altal generalt jelzések szama,
amikor a szallitoszalag egy métert halad.

Koér szallitoszalagok
Amikor kdvet egy kor szallitoszalagot, meg kell hatarozni a szallitdszalag kdzéppontjat.

1. Adja meg a kdzéppontot a telepité Tulajdonsagok részeben. A Jelzések fordulatonként
értéke a kodolo altal a szallitészalag egy teljes fordulatara generalt jelzések szama.

2. Jeldlje be a Szerszam forgatasa a szallitészalaggal jelol6négyzetet ahhoz, hogy a
szerszam tajolasa kdvesse a szallitoszalag forgasat.
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25.15. Csavarbehajtas beallitasa

A Csavarbehaijtas beallitasa opciokkal szolgal a robot konfiguralasahoz, hogy ipari csavarhuzoval vagy
ipari csavaranyahaijtéval. Beallithatja a csavarhuzonak a robot szerszam-karimajahoz és elektromos
csatlakozéjahoz viszonyitott helyzetét.

] elepitds Mozgds I
+ Altalénos Csavarozés

TCP

Csavarbehajtas beallitasa

Talapzat A TCP lapon konfigurédlja a TCP-t a csavarhlizd cslcson/csavarfejen, és a kivant

i
1/0 beallitasa irényt. A jobb oldali dbrék segitségével értelmezze &s dlitsa be helyesen a téjoldst '

Valtozok —

Inditas

-
’

N

Lagy atmenet
Szallitoszalag 110 jelek Bemenet Kimenet
kovetése

Csavarozas Felllet Rendben Program kivalasztasa 1 Start

‘Osszes - ‘ ‘K\va’\aszt - | ‘Kivélaszt hd ‘ ‘\(\va’\aszt -

Szerszam |/O

. ‘ - . Programkivélasztds
Kezdolap Nincs rendben Program kivélasztasa 2 |<dsleltetdse
) Biztonséag ‘I(ivé\aszt v | ‘Kiva’laszt v ‘ 1.0 s
) Funkcisk Kész Program kivélasztdsa 3
‘K\va’\aszt v | ‘Kiva’laszt v ‘
Program kivélasztasa 4
[Kivalaszt -

O Kikapcsolds s ———— s ° 0 O s:w-nuléci.:a.

25.15.1. Csavarhuzo konfiguralasa

1. Koppintson a fejlécben a Telepités elemre.

2. Az Altalanos meniibdl valassza a Csavarozas lehetéséget, vagy hozzon létre sajat TCP-ta
csavarozashoz a TCP meniipont érintésével az Altalanos mendi alatt.

3. A Bemenet és Kimenetalatt konfiguralja az I/0O kapcsokat a csavarhuzé szamara. Hasznalhatja
a Felhasznaléi feliilet listat a Bemenet és Kimenet alatt megjelend 1/0 kapcsok tipusanak
szlirésehez.

4. A Startalatt valassza ki azt az I/O kapcsot, amely megkezdi a csavarozasi miiveletet.

Barmilyen kimeneti Programvalasztasi listaban a Kimenet alatt valaszthat egy egész szamu kimenetet,
hogy a Programvalasztast (lasd: 24.12.8. Csavarozas 209) egy numerikus mezére allitsa.

25.15.2. A csavarhuzo helyzetének konfiguralasa

1. A Csavarozas bedllitasa alatt hasznalja a legordiilé menit egy korabban meghatarozott TCP
(lasd25.2. TCP konfiguralas 223) kivalasztasahoz, ahol a helyzetet és a tajolast az alabbiak
szerint vannak allitottak be:
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» Konfiguralja , hogy a Pozici6 legyen a csavarhuzé eszkdz hegye, ahol érintkezik a

csavarral.

+ Konfigurdlja a Tajolast ugy, hogy a pozitiv Z irany a meghuzando csavarok hosszahoz

legyen beallitva.

Megjelenitheti a kivalasztott TCP X, Y és Z koordinatait annak megerésitéséhez, hogy az

illeszkedik a szerszam furészarahoz vagy tokmanyahoz.

A Csavarbehaijtas program-csomopont (lasd:24.12.8. Csavarozas 209) a kivalasztott TCP
pozitiv Z iranyat hasznalja a csavar kbvetéséhez és a tavolsagok kiszamitasahoz.

Tipikus tajolasok értékeit (a Rotacios vektor [rad] jeldlésben) az alabbi tablazat abrazolja.

A csavarbehajtas tengelye a robot szerszam-
karimajanak negativ Y iranyaval parhuzamos

A csavarbehaijtas tengelye a robot szerszam-
karimajanak pozitiv Y iranyaval parhuzamos

A csavarbehaijtas tengelye a robot szerszam-
karimajanak pozitiv X iranyaval parhuzamos

A csavarbehaijtas tengelye a robot szerszam-
karimajanak negativ X iranyaval parhuzamos

A csavarbehajtas tengelye a robot szerszam-
karimajanak pozitiv Z iranyaval parhuzamos

A csavarbehaijtas tengelye a robot szerszam-
karimajanak negativ Z iranyaval parhuzamos

Tajolas

+ RX:1.5708 rad

+ RY:0.0000 rad

« RZ:0.0000rad
Tajolas

+ RX:-1.5708 rad

« RY:0.0000 rad

* RZ:0.0000 rad
Tajolas

« RX:0.0000 rad

* RY:1.5708 rad

« RZ:0.0000rad
T3ajolas

+ RX:0.0000rad

* RY:-1.5708 rad

* RZ:0.0000 rad
Tajolas

+ RX:0.0000 rad

+ RY:0.0000 rad

+ RZ:0.0000 rad
T3ajolas

+ RX:3.1416rad

+ RY:0.0000rad

« RZ:0.0000rad
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25.15.3. A csavarhuzo felhasznalo fellletének konfiguralasa
1. Hasznalja a Felhasznaldi feliilet legordiilé mendit a képerny6 tetején a megjelenitett tartalom
modositasahoz jeltipus alapjan.
2. A Bemenet alatt konfiguralja a robothoz a csavarhuzotol érkezd jeleket:

» OK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa sikeresen végzédik; ha nincs kivalasztva,
ez afeltétel nem érhetd el a Csavarbehajtas program-csomépontban

* NOK: Akkor magas, amikor a csavar meghuzasa hibaval végzddik; ha nincs kivalasztva,
ez a feltétel nem érhet6 el a Csavarbehajtas program-csomépontban

» Készenlét: Akkor magas, amikor a csavarhuzé inditasra készen all; ha nincs kivalasztva,
ezt a feltételt nem ellendérzi

3. A Bemenet alatt konfiguralja a robot altal a csavarhuzonak kiildétt jeleket:
+ Start: elkezdi az eszkdz a csavar meghuzasat vagy lazitasat csak a vezetéktél fliggéen.

* Programvalasztas: egy egész szam vagy fel négy binéris jelhez valaszthato ki a
csavarhuzoban tarolt kilénb6z6é meghuzasi konfiguraciok aktivalasahoz

* Programvalasztas késleltetése: varakozasi id6, amely a csavarhuzo programjanak
modositdsa utan hasznalatos, hogy az biztosan aktiv legyen

25.16. Biztonsag

Lasd 22. Biztonsagi konfiguracio 135 fejezet.

25.17. Funkciok

Futtatds Telepités

o
) Altalanos Funkcidl

i Alap
@ Eszlkoz
= Pont
+
./ Egyenes D
& Sik
) Sin
[ ]

O Normal Sebesség (T 100% SZH'\'\Ulé(ilf\.
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A Funkcié egy objektumot jeldl, amelyet a hatdimenzids tartds (pozicio és tajolas) hatdroz meg a robot
alapjahoz viszonyitva. Késébbi hivatkozas céljabodl névvel lathat el egy tulajdonsagot.

Egy robotprogram egyes alegységei a robotkar alapjatol eltérd konkrét targyakhoz viszonyitott
mozgasokbdl all. Ezek a targyak lehetnek a robotkar kdrnyezetében Iév asztalok, mas gépek,
munkadarabok, szallitészalagok, Grlapok vagy hatarfeliiletek.

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

» Az Alap tulajdonsag origoja a robot-alap k6zéppontjaban talalhaté (lasd 13.1 abra).

* A Szerszam tulajdonsag origdja az aktudlis TCP kdzéppontjaban talalhato (lasd 13.2 abra).

13.2: Eszkéz (TCP) funkcio

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

Ezeket a tulajdonsagokat olyan modszerrel pozicionalhatjuk, amely a TCP aktualis tartasat hasznalja a
munkateriileten. igy betanithatja a tulajdonsagok helyét tigy, hogy a robotot a szabadonfuté Freedrive
vagy "lokés" (jogging) alkalmazasaval allitja a kelld tartasba.
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A felhasznalando targy tipusatél és a pontossagi elbirasoktol fligg, hogy melyik tulajdonsagot
valasztjuk. Ahol csak lehetséges, hasznalja a Sor és a Sik tulajdonsagot, mivel ezek tobb bemeneti
pontra épllnek. Tébb bemeneti pont nagyobb pontossagot jelent.

Példaul pontosan meghatarozhatja a linearis szallitdszalag iranyat ugy, hogy a Sor tulajdonsag két
pontjat a lehetd legnagyobb fizikai szétvalasztdssal hatarozza meg. A Pont tulajdonségot is
hasznalhatja egy linearis szallitdszalag meghatarozasahoz, azonban an TCP-t a szallitészalag
mozgasanak iranyaba kell iranyitania.

Ha tobb pontot hasznal egy asztal tartasanak meghatarozasara, az azt jelenti, hogy a tajolas alapja
inkabb a pozicidk, és nem egyetlen TCP tgjolasa. Egyetlen TCP tajolasa nehezebben konfiguralhaté
nagy precizitassal.

A tulajdonsagok hozzaadasara vonatkoz6an tovabbi tajékoztatast talal itt: ( on the next page
szakaszok), ( 245) és (25.17.5. Sik funkcio 245).

25.17.1. Funkcio hasznalata

Hivatkozhat egy telepitbben meghatarozott a robot-programbol, hogy 6sszekapcsolja a robot
mozgatasat (pl.. MovedJ, Movel és MoveP parancsok) a tulajdonsagval (l4sd 24.10.1. Mozgas 167
szakasz).

Ezzel megkonnyitheti egy robotprogram adaptalasat példaul tébb robotallomas esetén, amikor amikor
egy targyat a program futasa alatt mozgatnak, vagy amikor egy targyat tartosan athelyeznek a
munkatérbe. Egy targy tulajdonsagainak beszabalyozasa a targyhoz viszonyitott 6sszes programozott
mozgatasat ennek megfeleléen szabalyozza be. Tovabbi példakat az (25.17.6. Példa: Funkcio kézi
frissitése program beszabalyozasahoz 246 szakaszokban) és (25.17.7. Példa: Funkcio tartasanak
dinamikus frissitése 247 helyen) talal. Amikor egy tulajdonsagot hivatkozasként valasztanak ki, az
athelyezésekhez és forgatasokhoz hasznalatos szerszam mozgatas gombok a kivalasztott tulajdonsag
terében miikédnek (lasd: 26.3. Az eszkoz helyzete 258) és (26.1. Mozgatas eszkdz 257), beolvasva a
TCP koordinatakat. Példaul, ha egy asztalt funkcioként hataroznak meg, és kivalasztjak a Mozgas
lapon hivatkozasként, akkor az athelyez6 nyilak (azaz fel/le, balra/jobbra, elére/hatra) ezekbe az
iranyokba mozgatjak a robotot az asztalhoz képest. Tovabba a TCP koordinatdk az asztal keretében
lesznek.

* A Funkciéfaban atnevezhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a ceruza gombot megérintve.

* A Funkciéfaban torélhet egy Pontot, Egyenest vagy Sikot a Térlés gombot megérintve.

25.17.2. A'Mozgatas ide' elem hasznalata

Koppintson a Mozgatas ide elemre, hogy a robotkart a kivalasztott tulajdonséag felé mozgassa. A
mozgas végén a funkcio és a TCP koordinatarendszere egybeesik.

A Mozgatas itt le van tiltva, ha a robotkar nem érheti el a funkciot.

25.17.3. Pont tulajdonsag

A pont funkcié meghatarozza a biztonsagi hatart vagy globalis kezd6 konfiguraciot. A pont funkcid
tartasa a TCP helyzeteként és tajolasaként kerlil meghatarozasra.
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Pont hozzdadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. A Funkciok alatt valassza a Pont lehet6séget.

P4
lepite:

d o
o o uj Megryités . Mentés
s pont 1 5
on
@® Cszikéz
W Funkcigk + Pont_1
= Pont EI
/" Egyenes
@ Sik
) Sin
4
| ]
| £3 -]
| Szerkesztés ” Mozgatas ide ” E pont tanitasa |

O Normal

25.17.4. Sor tulajdonsag

Az egyenes funkcié meghatarozza azokat az egyeneseket, amelyeket a robotnak kdvetnie kell. (pl.:
amikor szallitdszalag kdvetését alkalmaz). A /sort két pont-jellemzép1 és p2kdzotti tengelyként
definialjuk az 13.3 abra szerint.

Egyenes hozzaadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. A Funkciok alatt valassza a Sor lehetdséget.

13.3: Definition of the line feature
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Az 13.3 abran az els6 ponttél a masodik pont felé iranyulo tengely alkotja a vonal
koordinatarendszerének y tengelyét. A z-tengelyta p1z-tengelyének az egyenesre meréleges sikra
vetitése hatarozza meg. Az egyenes koordinata-rendszerének helyzete azonos a p Thelyzetével.

R QM g B

Naglé Megnyitds.. Mentés.

Futtatas

> Atal Funikcidk E
enhes
o
@® Eszikoz
W Funkciok /| [Eayeres

« Pont 1

» Pont

« Pont_2 EI
./ Egyenes
® Sik
) Sin
y
[ ]

O Normal Sebesség —— ] 00% S:\r‘rw.tlér:i-:’w.

25.17.5. Sik funkcid

Valassza a sik funkciét, amikor keretre van sziikség a nagy precizitashoz, pl. amikor latérendszerrel
dolgoznak vagy egy asztalhoz képest végeznek mozgast.

Sik hozzdadasa

1. ATelepitésnél valassza a Funkcidk lehetéséget.

2. AFunkciok alatt valassza a Sik lehet&séget.

Sik tanitasa
Amikor megnyomija a sik gombot, hogy Uj sikot hozzon Iétre, akkor a képernydn megjelend vezet6 segiti
a sik Iétrehozasat.

1. Valassza ki a 0 pontot

2. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv x-tengelyének iranyat

3. Mozgassa a robotot, hogy meghatarozza a sik pozitiv y-tengelyének iranyat

A sikot a jobbkézszabaly szerint hatarozzak meg, azaz a z-tengely az x-tengely és az y-tengely
keresztszorzata, ahogyan alabb lathato.
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MEGJEGYZES
Ujratanithatja a sikot az x-tengellyel szemkdzti irdnyban, ha azt szeretné, hogy a sik
normalis legyen a szembe iranyban.

Maodositson egy meglévé sikot a Sikot kivalasztva és megnyomva a Sik modositasat. Ezutan hasznalja
ugyanaz a vezetdt, mint egy Uj sik tanitasahoz.

25.17.6. Példa: Funkcio kézi frissitése program beszabalyozasahoz

Gondoljon olyan alkalmazasra, ahol egy robotprogram tébb része is egy asztalhoz viszonyul. Az 13.4
abra szemlélteti a mozgast az wp1 through wp4 utpontokbal.

Robot Program

Moved
Sl

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4
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®
wpl
-
wpd

@
wp2

p
wp3

B,

Egyszerti program négy utponttal, mely egy jellemzé sikhoz viszonyul, amelyet kézzel
frissitettek a jellemz6 modositasaval

Az alkalmazas kdvetelménye, hogy a programot ujra kell hasznalni tdbb robot telepitéséhez, ahol csak
az asztal helyzete valtozik egy kicsit. Az asztalhoz viszonyulé mozgas azonos. Az asztal helyzetét P1
tulajdonsagoként meghatarozva a telepitésben a sikhoz viszonyitva konfiguralt MoveL paranccsal a
program kdnnyen alkalmazhaté tovabbi robotokon, egyszerien frissitve a telepitést az asztal aktualis
helyzetével.

Az elv egy alkalmazasban barmilyen szamu Funkciéra alkalmazhatd, hogy rugalmas programot
kapjunk, amely ugyanazt a feladatot sok roboton megoldja még ha mas hely a munkahelyen valtozik is
a telepitések kozott.

25.17.7. Példa: Funkcio tartasanak dinamikus frissitése

Fontoljon meg egy hasonl6 alkalmazast, ahol a robotnak egy konkrét mintazat szerint kell mozognia
egy asztal tetején egy adott feladat megoldasahoz (lasd: 13.5).

wp2 \5 wpl

\'.

%

nNp3

P1

wpd

MoveL parancs négy, sik jellemzbhéz viszonyitott utponttal

Robot Program
Moved
wpl
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y = 0.01
o =pl[0,y,0,0,0,0]
Pl var = pose trans (Pl var,
MovelL # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

. Y
Q( wpl

\.\?52
Y
%
(é. wp3
wp4 -
or Pe

13.6: Eltolas alkalmazasa a sik jellemzdéjéhez

Robot Program

Moved
S1

if (digital input[0]) then
Pl var = P1

else
Pl var = P2

Movel # Feature: Pl var
wpl
wp2
wp3
wp4

wpl

@
wp2
P &
wp3

13.7: Egyik sikjellemzbrél egy masikra kapcsolas

)
wpéd

P2
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A P1 elemhez viszonyitott mozgast tdbbszdr megismételjiik, minden alkalommal egyo eltolassal.
Ebben a példaban az eltolast 10 cm-re allitottak Y-iranyban (lasd 13.6 abra, az eltolasokO1és02). Ezt
a valtozd manipulalasara szolgald pose_add () vagy pose_trans () parancsfajl funkcidkkal érjik el.
Lehetséges kulénb6z6 funkcidra atkapcsolni, mikdzben a program fut, ahelyett, hogy egy eltolast ad
hozza. Ezt az alabbi példan mutatjuk be (lasd 13.7 abra), ahol a MoveL parancs P1_varreferencia
tulajdonsaga két sik: P1és P2koz6tt atkapesolhato.

25.17.8. Tulajdonsag szerkesztése

A Tulajdonsag szerkesztése egy alternativ médszer tulajdonsagok hozzaadasara a telepitéhdz és/vagy
meglévé tulajdonsagok szerkesztéséhez.

n <unnamed>*
’.\ default* u
/0

Log

& Base Point_1

) Safety ® ool

Run Move

m Delete

« Point
+
/ Line D
4 Plane
> Fieldbus
| ]

| Edit || Move here ” Teach this point |

O Normal Speed C— 100% gm.wati.]n.

Hasznalja a Szerkesztést tulajdonsagok elhelyezéséhez és athelyezéséhez a robotkar mozgatasa
nélkdl akar ugy, hogy a tulajdonsagot a robotkar ne érhesse el.

Pont szerkesztése

Szerkeszthet egy meghatarozott pontot vagy egy meghatarozatlan pontot. Egy meghatarozatlan pont
szerkesztésével meghatarozza azt.
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1.
2.
3.

Mozgas Hapl:
Robot Funkcié
‘A\ap

4

Az eszkdz helyzete

i N
i . —
: [+] x 118,43mm [ +][ ]|
! Y -430,42/mm |+ || —
i z 157,28 mm |+ || —|
f B | -
‘Rotéciés vektor [rad] -

® RX 0,001 rad ; L—|

RY -3,166|rad + || -

Rz|  -0,040red [+ |[—|

O ©

Rendben Mégse

O Normal

A Telepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetéséget.

A Tulajdonsagok részben valassza az Pont elemet egy pont hozzaaddsahoz a programfahoz.

Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képernyd eléréséhez, hogy modositsa a pont
helyzetét és forgatasat

Egyenes szerkesztése

Az egyenes két pont formajaban jelenik meg a programfaban. Onnek kell meghatarozni az egyes
pontokat.

1.

A Telepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetdséget.

2. ATulajdonsag alatt valassza a Vonal elemet egy vonal hozzaadasahoz a programfahoz.
3. Avonal két pontbal all:
» Koppintson egy pontra koordinatainak szerkesztéséhez, majd érintse meg a vonal masik
pontjat a koordinatak szerkesztéséhez.
Sik szerkesztése

1. ATelepitésnél valassza a Tulajdonsagok lehetdséget.

2. ATulajdonsag alatt valassza a Sik elemet egy sik hozzaadasahoz a programfahoz.

3. Koppintson a Szerkesztés elemre a Szerkesztés képernyd eléréséhez, hogy médositsa a sik
helyzetét és forgatasat
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25.18. Sin

Itt llithatja be a PolyScope altal elfogadott valos idejli elosztott vezérléshez hasznalt ipari
szamitdégépes haldzati protokollok csaladjat: MODBUS , Ethernet/IP és PROFINET.

25.19. MODBUS kliens I/O beallitasa

,,,,

Lttats Tel Mozgés o Napla
) Altal s MODBUS kliens I/O beéllitdsa

MODBUS IP cim 10.0.0.2| [0 Szekvenciélis méd Egység térlése
EtherNet/IP
PROFINET Tipus Cim Név Erték
@ [Regiszterkimenet v 18] MODBUS_1 [ o
Frekvencia [Hz] MODBUS alarendelt cime lEl
Vélaszidé [ms]: ----, I|détullépés: 0, Sikertelen kérések: 0, Avg. resp. fi ----
® [igitalis bemenet -] 260 MODBUS_2
Frekvencia [Hz] MODBUS alérendelt cime El
Vélaszidé [ms]: ----, I|détullépés: 0, Sikertelen kérések: 0, Avg. resp. fi ----
Uj jel hozzdadasa
v
[ Haladd opcidlc megmutatdsa

O Normal Sebesség (— 100% Szimulécié .

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

25.19.1. Frissités

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

25.19.2. Egység hozzaadasa

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

25.19.3. Egység torlése

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

25.19.4. Egység IP bedllitasa

Itt lathaté a MODBUS IP cime. Nyomja meg a gombot a médositashoz.
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25.19.5. Szekvencialis mod

Csak akkor érheté el, amikor a Halado opciok megjelenitése (lasd:25.19.13. Halado opciok
megjelenitese 254) elemet valasztottak ki. Ha kivalasztja ezt a jel6l6dnégyzetet, akkor a modbus kliens
kénytelen varni a valaszra, miel6tt elkiildi a kdvetkezd kérést. Néhany mez&busz egység ezt a modot
igényli. Ha bekapcsolja ezt az opcioét, az segithet, amikor tobb jel van, és a jel lecsatlakozasokban egyre
tobb kérési gyakorisagot eredményez.

Eléfordulhat, hogy a tényleges jelfrekvencia alacsonyabb a kivantnal, ha tébb jelet hataroznak meg
szekvencialis modban. Az aktudlis jel-frekvenciat a jel-statisztikakban figyelhetjuk meg (lasd 25.19.14.
Halado opciok 254 szakasz). A jelz6fény sargara valt, ha a tényleges jelfrekvencia kisebb, minta
Frekvencia legorduld listabdl kivalasztott érték fele.

25.19.6. Jel hozzaadasa

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

25.19.7. Jel torlése

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

25.19.8. Jeltipus beallitasa

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

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

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

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

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

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

flugg.

25.19.10. Jel nevének beallitasa

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

25.19.11. Jel értéke

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

25.19.12. Jelcsatlakozas allapota

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

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

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

E3
ILLEGAL DATA VALUE (0x03) A lekérdezési adatmez&ben szerepld érték nem engedélyezett
érték a szervez (vagy alarendelt) esetében, ellendrizze, hogy a megadott jelérték érvényes-e a
meghatarozott cimhez a tavoli MODBUS szerveren.

E4
SLAVE DEVICE FAILURE (0x04) Helyrehozhatatlan hiba tértént, mikdzben a szerver (vagy
alarendelt) megprébalta elvégezni a kért miiveletet.

E5
ACKNOWLEDGE (0x05) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyutt, melyet a tavoli
MODBUS egységre kiildtek.

E6
SLAVE DEVICE BUSY (0x06) Specializalt hasznalat a programozé parancsokkal egyitt, melyet a
tavoli MODBUS egységre kildtek, az alarendelt (szerver) nem tud most valaszolni.
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25.19.13. Haladd opcidk megjelenitése

Ez a jel6ldbnégyzet megmutatja/elrejti az adott jel haladé opcidit.

25.19.14. Haladd opciok

Frissitési gyakorisag
Ez a menl hasznalhato a jel frissitési gyakorisaganak modositashoz. Ez azt a gyakorisagot jelenti,
mellyel kéréseket kiildenek a tavoli MODBUS egységre akar a jelérték olvasasahoz, akar az
irdsdhoz. Ha a frekvenciat 0-ra allitottak, a Modbus kéréseket igény szerint kezdeményezziik a
modbus_get _signal_status, modbus_set output_register és modbus_set_output_signal
parancsfajl funkciok segitségével.

Alarendelt cime
Ez a szovegmez6 hasznalhat6 egy specifikus alarendelt cim beallitdsahoz az egy specifikus jelnek
megfelel6 kérésekhez. Az értéknek a 0-255 tartomanyon belll kell lennie, a hatarértékeket is
beleértve, az alapértelmezés a 255. Ha modositja ezt az értéket, javasolt megnézni a tavoli
MODBUS eszkdz kézikdnyvét, hogy ellendrizze a mikdddképességét az alarendelt cim
megvaltoztatasakor.

Szamolas djracsatlakoztatasa
Annak szama, ahanyszor a TCP csatlakozas zarva volt, és ismét csatlakozott.

Csatlakozasi allapot
TCP csatlakozasi allapota.

Valaszidé [ms]
A modbus kérelem elkiildése és a valasz megkapasa kozott eltelt id6 - ez csak akkor frissul, amikor
a kommunikacio aktiv.

Modbus csomag hibak
A hibaval beérkezett csomagok szama (azaz érvénytelen hosszuséag, hianyzé adatok, TCP aljzat
hibaja).

Idétallépés
Azon modbus kérelmek szama, amelyekre nem érkezett valasz.

Sikertelen kérések
Azon csomagok szama, amelyek érvénytelen aljzatallapot miatt nem tudtak elkildeni.

Tényleges frekv.
A kliens (mester) jelallapot-frissitéseinek atlagos gyakorisaga. Ez az érték ujraszamolasra kertl
mindig, amikor a jel valaszt kap a szervertél (vagy alarendelttdl).

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

25.20. EtherNet/IP

Az EtherNet/IP egy haldzati protokoll, amely lehetévé teszi a robot csatlakoztatasat egy ipari
EtherNet/IP szkenner eszk6zhéz.
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Ha a kapcsolatot engedélyezték, kivalaszthatja a miveletet, amelyet akkor végez el, amikor egy
program elvesziti az EtherNeV/IP szkenner eszkdzzel a kapcsolatot.

Az elérhet6 opciok a kovetkezok:

Nincs
A PolyScope figyelmen kiviil hagyja az EtherNet/IP kapcsolat megsziinését, és a program
végrehajtasa folytatodik.

Sziinet
A PolyScope sziinetelteti az aktualis program végrehajtasat. A program végrehajtasa onnan
folytatédik, ahol leallt.

Leallitas
A PolyScope ledllitja a futdé programot.

25.21. PROFINET

A PROFINET egy halézati protokoll, amely engedélyezi vagy letiltja a robot csatlakozasat ipari
PROFINET IO-vezérl6hoz.

Ha a csatlakozas engedélyezett, kivalaszthatja a miveletet, amelyet a rendszer hajt végre, amikor egy
program elvesziti a kapcsolatot a PROFINET |O-vezérlbvel.

Az elérhet6 opciok a kovetkezok:

Nincs
A PolyScope figyelmen kiviil hagyja a PROFINET kapcsolat elvesztéseét, és a program tovabb fut.

Sziinet
A PolyScope sziinetelteti az aktualis program futasat. A program végrehajtasa onnan folytatodik,
ahol ledllt.

Leallitas
A PolyScope leallitja a futdé programot.
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26. Mozgas lap

Ezen a képerny6n kdzvetlenil mozgathatja (I6kheti) a robotkart akar a roboteszkdz
tolasaval/forgatasaval, akar a csuklék mozgatasaval egyenként.

? e’ Q E < névtelen>* D ﬁ E
F=_=% < default*
a Ujeee Megnyitas. Mentés,
m  Telepites | Mozgas yo Haplo
TCP helyzete Robot Az eszkoz helyzete
Funikcid Alctfv TCP
Nézer ~| Tcp x[ -143,14/mm Rx|  0,002|rad

v| -535,28/mm Rv| -3,158rad

+]

z| -181,69)mm Rz| -0,049|rad
llesztés helyzete
Aap 91,23 ~
[ ] [ i ]
TCP téjolasa

VAl -108,53 ~
[ N ]
Kényolk -110,04 -
[ A ]
B 1. csukld -53,22 °
[ A ]
2. csuldd 90,95 °
[ A ]
3. csuldd -1,32 °
ﬂ? Kezddlap )\ Igazités ’Iir Szabad moz... I 1 ]

O Normal

26.1. Mozgatas eszkoz

A robotkar konkrét iranyba mozgatasahoz tartsa lenyomva valamelyik Szerszam mozgatas nyilat.
« Az Athelyezés nyilak (felsd) a robot szerszamanak hegyét a jelzett iranyba mozgatjak.

+ AForgatas nyilak (also) a jelzett iranyba allitjak at a robot-szerszam tajolasat. A forgaspont a
szerszam-kozéppontja (TCP), vagyis a robotkar végén Iévé pont, amely a robot szerszamanak
jellemzé pontja. A TCP kicsi kek labdaként lathato.

26.2. Robot

Ha a robot TCP aktudlis pozicidja kdzel kerll egy biztonsagi vagy inditasi sikhoz, vagy ha a
robotszerszam tajolasa kozel kertil a szerszam tajolasi hatarértékéhez (lasd: 22.11. Sikok 141), akkor
a kozelitd hatarérték 3D képe lathatd. Amikor a robot programot futtat, a hatarértékek vizualis
megjelenitését letiltja.

A biztonsagi sikok sarga és fekete szinben jelennek meg a sik kis nyillal jelzett normalvektoraval, amely
a sik azon oldalat jelzi, amelyen megengedett a robot TCP pozicionalasa. Az inditd sikok kék és z6ld
szinben jelennek meg és egy kis nyil mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (Iasd:
22.8. Biztonsagi modok 139) aktivak. Az eszkdz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy
vektorral, amely a roboteszk6z aktualis tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz
engedélyezett terliletet (vektor).
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Amikor a robot TCP mar nincs a hatarhelyzet kézelében, a 3D abrazolas megsziinik. Haa TCP
megseérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kozel kerul, akkor a hatarérték vizualizacioja
pirosra valt.

26.2.1. Funkcid

A Tulajdonsagalatt megadhatja, hogyan iranyitja a robotkart a Nézet, Alap, vagy Szerszam
tulajdonsagokhoz képest. A robotkar iranyitasanak legjobb érzékeltetése érdekében valassza a Nézet
tulajdonsagot, majd hasznalja a Nyilak forgatasa tulajdonsagot a 3D kép latészogének
méddositasahoz, hogy az igazodjon a robotkar valés nézetéhez.

26.2.2. Aktiv TCP

A Robot< mezdben, az Aktiv TCP alatt, az aktudlis aktiv szerszdmkdzpont neve (TCP) jelenik meg.

26.2.3. Kezddlap

Az Alaphelyzet nyomégombbal elérheti a Robotot helyzetbe allitasa képerny6t, ahol az Auto gombot
lenyomva tartva (lasd 23.4.2. Robot mozgatasa ide: 157) éllithatja a robotot a Telepités alatt korabban
meghatarozott helyzetbe (lasd 25.13.1. Kezd6lap meghatarozasa 237). Az Alaphelyzet gomb
alapértelmezett beallitasa visszaallitja a robotkart fliggdleges helyzetbe (lasd 25.13. Kezddlap 237).

26.2.4. Szabad mozgatas

A képernyén talalhatéFreedrive gombbal a robotkart a kivant poziciéba/tartasba huzhatja.

26.2.5. lgazitas

Az Igazitas gomb segitségével az aktiv TCP Z-tengelyét egy kivalasztott tulajdonsaghoz igazithatja.

26.3. Az eszkOz helyzete

A szévegdobozokban megjelennek a TCP teljes koordinacios értékei a kivalasztott funkciohoz képest.
Tobb nevesitett TCP-t konfiguralhat (lasd:25.2. TCP konfiguralas 223). ATartas szerkesztése (Edit
pose) elemre koppintva is elérheti a Tartas szerkeszt6 (Pose Editor) képernyét.

26.4. lllesztés helyzete

A Csuklé helyzete mezével kbzvetlenil vezérelhet egyes csuklokat. Minden csukld a - 360 és + 360
kdzotti alapértelmezett csuklo-hatarérték tartomanyban mozog, amelyet egy vizszintes sav hataroz
meg. Amint eléri a hatarértéket, tovabb nem tudja mozgatni az illesztést. Az izlileteket az
alapértelmezettdl eltérd pozicidtartomannyal konfiguralhatja (lasd: 22.10. lllesztési hatarértékek 140);
ezt az Uj tartomanyt piros zéna jelzi a vizszintes savon belil.
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FIGYELMEZTETES
1. A Beadllitas fllon, ha a sulypont beallitas (lasd25.4. Talapzat 228) helytelen,

vagy a robotkar nehéz terhet visz, akkor a robot elmozdulhat (leeshet), amikor
megnyomja a Freedrive gombot. llyen esetben ismét engedje fel a Freedrive
gombot.

2. Hasznalja a helyes telepitési beallitasokat (pl.: robotszerelési szdg, terhelési
témeg és a terhelés gravitacios kbézéppontja). Mentse és toltse be a
telepit6éfajlokat a programmal egylitt.

3. Ahasznos teher és a robot szerelést helyesen kell bedllitani, miel6tt mikodtetné
a Freedrive gombot. Ha ezek a beallitdsok helytelenek, a robotkar elmozdul a
Freedrive aktivalasakor.

4. A Freedrivefunkciot csak olyan telepitéseken szabad hasznélni, ahol a
kockazatértékelés ezt megengedi. A szerszamoknak és az akadalyoknak nem
lehetnek éles szélei vagy becsipédési pontjai. Gy6z8djon meg arrél, hogy a
teljes személyzet kivil maradjon a robotkar tertletén.

26.5. Tartasszerkesztd kepernydje

Amint belépett aTartds-szerkeszt® képerny6re, pontosan beallithatja a célcsuklé pozicioit vagy egy
céltartast (pozicio és tajolas) a TCP-hez. Megjegyzés: Ez a képernyd offline, és nem iranyitja
kdzvetlendl a robotkart.

RYT-ggrd - [ART

Telepités | 4l

Robot Funkcid

‘Ne’zet A

Tcp
[+] x -143,14mm [+ |[—
Y -535,28 mm |+ | —|
z -181,69)mm |+ || —|
p |Rota’ciés vektor [rad] -
® RX 0,002/ rad ; L—|
RY -3,158|rad + || -
I’l . RZ 0,049 rad |+ |[—|

- llesztési helyzetek

Alap 91,23  [+][-]
F = v -108,53° |+ |[—|
& Kénysk -110,04° [+ =]
1. csukié -53,22|° [+][-]
0 Q 2. csukl6 90,95° [+]|[—|
Rendben Mégse 3. csuklé -1,32)° T [—]

O Normal
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UNIVERSAL ROBOTS 26. Mozgas lap

Robot

A 3D-s kép a Robotkar aktudlis helyzetét mutatja. Az arnyék a robotkarnak a megadott értékekkel
nagyitashoz / kicsinyitéshez, vagy huzza az ujjat rajta a nézet megvaltoztatasahoz.

Ha a robot TCP megadott célpontja kdzel kerlilt egy biztonsagi vagy kioldé sikhoz, vagy ha a robot-
szerszam tajolasa kdzel van a szerszam tajolasanak hatarértékéhez (lasd 22.11. Sikok 141), akkor
megjelenik a szegély-hatar kdzelit6leges 3D abraja. A biztonsagi sikok sarga és fekete szinben
jelennek meg a sik kis nyillal jelzett normalvektoraval, amely a sik azon oldalat jelzi, amelyen
megengedett a robot TCP helyezése. Az inditd sikok kék és zdld szinben jelennek meg és egy kis nyil
mutat a sik azon oldalara, ahol a Normal méd hatarértékei (lasd: 22.8. Biztonsagi modok 139) aktivak.
Az eszkoz tajolas hatarértékeit egy térbeli kup jeleniti meg egy vektorral, amely a roboteszkdz aktualis
tajolasat jelzi. A kup belseje jelzi az eszkdz tajolasahoz engedélyezett teriiletet (vektor). Amikor a cél
robot TCP tovabb mar nincs a hatarérték kozelében, akkor a 3D-s bemutato eltlinik. Ha a cél TCP
megseérti a hatarértéket vagy a megsértéshez agyon kbzel kertl, akkor a hatarérték vizualizacioja
pirosra Vvalt.

Funkci6 és az eszkdz helyzete

Az aktiv TCP és a kivalasztott funkcio koordinataértékei megjelennek. Az X, Y, Z koordinatak megadjak
a szerszam poziciojat. Az RX, RY, RZa koordinatak adjak meg a tajolast. Tobb nevesitett TCP-k
konfiguralasaval kapcsolatos tovabbi informaciét (lasd itt25.2. TCP konfiguralas 223).

Hasznalja a RX,RY és RZ mez6k felett talalhaté legordiilé meniit a tajolas abrazolas-tipusanak
kivalasztasahoz:

» Forgatas-vektor [rad] A tdjolast forgatas-vektorként adjuk meg. A tengely hossza a
forgatandd6 szdg radianban, a vektor maga pedig megadja a tengelyt, amelyet forgatni
szandékozik. Ez az alapértelmezett beallitas.

+ Forgatasvektor[° ] A tajolast forgasvektorkéntadjuk meg, ahol a vektor hossza - a forgatas
fokban megadott szdge.

* RPY [rad] Gordlilés, billenés és oldaleltéres (RPY) szdge, radianban kifejezve. Az RPY
rotacios matrixot (X, Y', Z" rotacio) ez adja meg:
Rmy(y, B, a) = RZ(a) - RY(B) - RX(y)

« RPY[°]délés, bolintas és legyezémozgas(RPY) szdgei, ahol a szdgek fokokban értendék.
Megeérintheti az értékeket a koordinatak szerkesztéséhez. Tovabba koppinthat a + vagy - gombokra is

a doboz jobb oldalan egy 6sszeg hozzaadasahoz/kivonasahoz az aktualis értékhez/értékbdl. Vagy egy
gombot lenyomva és ugy tartva kdzvetlenil ndveli/csdkkenti az ertéket.

lllesztési helyzetek

Az egyedi illesztési helyzetek kozvetleniil kertilnek meghatarozasra. Minden csuklé-helyzethez
tartozhat egy csuklo-hatarérték tartomany a - 360 ° értéktdl + 360 ° értékig. Az alabbiak szerint
konfiguraljak az illesztés helyzetét:
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« Erintse meg az illesztési helyzetet az értékek szerkesztéséhez.

» Koppintson a + vagy - gombokra ia doboz jobb oldalan egy 6sszeg hozzaadasahoz/kivonasahoz
az aktualis értékhez/értékbdl.

» Egy gombot lenyomva tartva kozvetlenil noveli/csdkkenti az értéket.

OK gomb

Ha ezt a képerny6t a Move képernyérél aktivalja (lasd 26. Mozgas lap 257), koppintson a OK gombra,
hogy visszatérjen a >Mozgatas képernydre. A robotkar a meghatarozott célhoz mozdul. Ha az utolso
megadott érték egy szerszadm-koordinata volt, a robotkar a célhelyzet felé a MozgatasL mozgéas-
tipussal halad; vagy a MozgatasJ mozgastipust hasznalja, ha utoljara egy csuklohelyzet volt
meghatarozva (lasd Mozgasi tipusok 168).

Mégse gomb

A Mégse gombra koppintva kilép a képernydbdl, minden modositast elvetve.
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27.1/0 lap
27.1. Robot

g Tel
Konfiguralhaté bemenet Konfiguralhaté kimenet Digitalis bemenet Digitalis kimenet

Robot

S-Guard Reset 4 o144 0 4 o(J[]4
5-Guard Reset 5 100ds 1 5 prog-Rumning | | (] 5
2 6 2] [s Start-Prog 6 28
3 7 30dz Stop-Prog 7 3007
Analég bemenet Eszk6z digitalis bemenete Eszkéz digitalis kimenete
analog_in[0] a0y 0 1 o101
ov 1ov
Aktudlis
analog_in[1] 0,00% e
ov 1ov
Analdg kimenet Eszk6z analég bemenete
- analog_in[2] 0,00V FeszUitség
analog_out[0] . Alctualis v ov ov
4,00 mA
analog in[3] 0.00v Feszlitség
analog_out[1] Alctudlis v -
L . ov 1ov

O Normal Sebe g (—— 00% S:imuléci-i.

Ezen a képerny6n mindig feligyelheti és beallithatja az é16 I/O , a robot vezérlédobozaba érkez6 és
onnan kiindulé jeleket. A képernydn megjelenik az I/0 aktualis allapota, beleértve a program
végrehajtasat is. Ha barmi valtozik a program végrehajtasa alatt, a program leéll. A program leéllasakor
minden kimeneti jel megdrzi az allapotat. A képerny6 csak 10 Hz-en frissiil, igy lehet, hogy a nagyon
gyors jelek nem jelennek meg helyesen.

A konfiguralhaté I/O érintkez6ket specialis biztonsagi beallitasok szamara lehet fenntartani, melyeket a
telepités biztonsagi I/0 konfiguracids szakaszaban hatarozzak meg (lasd: 22.16. /0 148); a fenntartott
érintkezdk az alapértelmezett helyett megadott biztonsagi funkcid, vagy a felhasznalo altal
meghatarozott nevet kapjak. A biztonsagi beallitasok szamara fenntartott konfiguralhat6 kimenetek
nem kapcsolhatok at, és csak LED kijelz6kként jelennek meg.

A jelek elektromos adatait a fejezetben ismertetjik.

Fesziiltség

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

Analég domén beallitasok

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

Amikor a szerszam-kommunikaciés interfészt (TCI) engedélyezték, az eszk6z analog bemenete
mar nem lesz elérhetd. Az /0 képernydn a Szerszam bemenet mezd értéke az alabb szemléltetett
maddon valtozik.

Tool Analog Input

Baud Rate 115200
Parity None
Stop Bits One

RX Idle Chars 1.50

TX Idle Chars 3.50

MEGJEGYZES
Ha az Iker-érintkezés aramellatas elemet engedélyezték, a szerszam digitalis
kimeneteit az alabbiak szerint kell elnevezni:

* toolout[0] (Tapfesziltség)
* toolout[1] (GND)

A Szerszadm kimenet mez6t alabb szemléltetjiik.
Tool Digital Output

||'--'I |'_'.:' |.-'1.-'I l':' .r- l(_-T ||.|'.II Ilr:l

Current

000 mA

27.2. MODBUS

Az alabbi képernydképen a MODBUS I/0 jelei lathatok, ahogyan azokat a telepitésben beallitottak. A
képerny6 tetején talalhato legordiilé menit hasznalva médosithatja a megjelenitett tartalmaz a jeltipus
és a MODBUS egység alapjan, ha egynél tébb van konfiguralva. A listaban szereplé minden egyes jel
tartalmazza a csatlakozas allapotét, értékét, nevét és a jel cimét. A kimen6 jelek atkapcsolhatok, ha a
csatlakozas allapota és a I/O flilén kivalasztott vezérlés ezt megengedi (lasd: ).
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MODBUS

Bemenetek

Kimenetek

MODBUS egység: 10.0.0.2
%] MODBUS_4 [260]

MODBUS egység: 127.0.0.1
%] 0/ MODBUS_1 [0]

MODBUS egység: 10.0.0.2
%] 0 MODBUS _3[18]

MODBUS egység: 127.0.0.1
MODBUS_2 [16]

MODBUS_5[17]
MODBUS_6[18]
MODBUS_7 [19]

MODBUS_8[20]

666G 6GG6GGGO

MODBUS_G [21]

O Normal
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28. Naplo lap
Az <+ QM-

Futtatis  Program  Telepités  Mozgis 1o Napla

Ertékek llesztés betoltése

Vezérlé hdmérséldete 24,0 °C o Alap Rendben —sC 00V | =

Hélézati fesztitség 48,0V VAl Rendben e 0,0V a ! 3

Atlagos robotteljestmény 0w 2) Kénydk Rendben = 0,0V

Alktudlis 00A 3 1. csuldé Rendben —c 0.0V @l

|0 dramergsség 0A 4)2. csuklé Rendben — e 0,0V

Eszktz dramerfssége 0 mA 5) 3. csuklé Rendben —r 0,0V 1 ] )
Datumnaplé

e [0] (1] [0 18 & Dmnesrn
A 2021-02-02 04:04:13.349 Polyscope CoAD ~

Vélasszon eseményt a Datumnapldbdl, hogy
tébb informécict lasson

v
O Normal Sebesség (——— ) 100% ° 0 O S:ir‘mléci-:’n.

A Naplé fll a robotkarra és a vezérlddobozra vonatkozé informaciét jelenit meg.

28.1. Leolvasasok és illesztés betoltese
A Mérések panelen a vezérlédoboz adatai lathatok. Az ziilet terhelés ablaktablaban az egyes robotkar
izliletek adatai lathatok. Minden egyes izlilethez a kdvetkezdket jeleniti meg:

* Hoénérséklet

+ Terhelés

« Allapot

» Feszlltség

28.2. Datumnaplo

Az els6 oszlopban a naplébejegyzések athatok, sulyossag szerinti bontasban. A masodik oszlopban
megjelené gemkapocs azt jelzi, hogy a naplobejegyzéshez hibajelentés tarsul. A kdvetkezd két
oszlopban az lizenetek érkezésének idépontja és az lizenet forrasa lathatd. Az utols6 oszlopban az
Uzenet rovid leirasa lathaté.

Néhany napléiizenetet Ugy terveztek, hogy tobb informacidval szolgaljon, melyek a naplébevitel
kivalasztasa utan jelenne meg a jobb oldalon.
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Az lGizenet sulyossaga

Szlirheti az lizeneteket a valtdgombok kivalasztasaval, amelyek a napldbejegyzés sulyossaganak
felelnek meg, vagy annak, hogy van-e csatolmany. A kdvetkez6 tablazat az Gizenet sulyossagat irja le.

Altalanos tajékoztatast nyujt, példaul egy program allapotardl, a vezérld és a vezérlé
verziéjanak valtozasairol.

! Problémak, amelyek eléfordulhattak, de a rendszer képes volt ezeket helyreallitani.

s

ledllast hajt végre.

Uzemzavar lép fel, ha helyrehozhatatlan hiba tértént a rendszerben. Ennek hatasara a robot

Naplobejegyzés kivalasztasakor a képernyd jobb oldalan tovabbi informacio jelenik meg. A
csatolmany-sz(r6 kivalasztasaval vagy csak a bejegyzés csatolmanyait, vagy az 6sszes bejegyzést
jeleniti meg.

28.3. Hibajelentések mentése

Részletes allapotjelentés érhetd el, amikor a papirkapocs ikon megjelenik a naplésavon.

MEGJEGYZES

A legrégebbi jelentés torlésre keril, amikor Uj készlil. Csak az 6t legujabb jelentés kertll
tarolasra.

1. Valassza ki a naplosavot, és érintse meg a Jelentés mentése gombot, hogy a jelentést USB-
meghaijtéra mentse.

Mentheti a jelentést egy program futasa alatt.

Az alabbi hibalistak kdvetheték és exportalhatok:
+ Vészleallitds
* Hiba
» Bels6 PolyScope kivételek
» Védo leallas
+ Kezeletlen kivétel a URCap-ben
* Megsértés

Az exportalt jelentés tartalmaz egy felhasznaloi programot: egy telepitést és egy listat a futd
szolgaltatasokrol.
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28.4. Muszaki tamogatas fajl

A jelentésfajlban problémak diagnosztizalasaban és reprodukalasaban hasznosithaté informaciot talal.
A fajl a robot korabbi hibainak feljegyzéseit, valamint a robot aktualis konfiguraciéit, a programokat és
telepit6it tartalmazza. A jelentésfajl kiils6 USB-meghajtora menthetd. A Napld képerny6n érintse meg
a Tamogatasi fajl elemet, és a funkcio eléréséhez kdvesse a képernyén megjelend utasitasokat.

MEGJEGYZES

Az exportalas akar 10 percet is igénybe vehet, az USB meghaijté sebességétdl és a
robot fajlrendszerbdl 6sszegydijtott fajlok méretétdl fliggéen. A jelentést szokasos zip-
fajl formaban menti, amelyet nem véd jelszd, és amely szerkeszthet6, mieltt
elkiildenék a mliszaki tamogatasnak.
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29. Program- es telepitéskezel0

.ﬂuB'_::: DE | D i E

default*
I agry I‘t-|_... M ar |1:

A Program- és telepitéskezel6harom ikonra utal, amelyek programok és telepit6fajlok Iétrehozasat,
betéltését és konfiguralasat teszik lehetévé: Uj... ,Megnyitas... és Mentés... . A F4jl
utvonalmegjeleniti az On altal éppen betdltdtt program nevét és a telepit6fajl tipusat. A Fajl utvonal
mddosul, amikor Uj programot programot vagy telepitéfajlthoz Iétre vagy tolt be. Egy robothoz tébb
telepit6 fajlja lehet. A létrehozott programok az aktiv telepitéfajlt automatikusan betéltik és hasznaljak.

29.1. Megnyitas...

Lehet6vé teszi, hogy betdltsdn egy programot és/vagy telepitéfajlt.

e 24 QM

Futtatds | Frogram Mozgas 110 Napla

Program Véltozék

l Telepités

ABCDE

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok Ora Perc  Masodperc

0 00 03 00

O Utpontok mutatdsa

O Normal Sebesséy (T 00% S:ir‘r‘w.,llé(::i-:’:w.

Program megnyitasa

1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Megnyitas... lehetéségre, és valasszon
programot.

2. A Program betdltése képernydn valasszon egy l1étez6 programot és koppintson a Megnyitasra.

3. AF3§jl utvonalaban ellendrizze, hogy a kivant program neve megjelenik.

Telepit6fajl megnyitasa
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1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aMegnyitas...lehetéségre, és valasszon
telepit6fajit.

2. A Robot telepitéfajljanak betdltese képernyén valasszon egy létezé telepit6fajlit és koppintson a
Megnyitasra.

3. A Biztonsagi konfiguracié dobozban valassza az Alkalmaz és ujrainditas pontot a robot
Ujrabootolasanak utasitasahoz.

4. Valassza a Telepit6fajl beallitasa pontot a telepitéfajl aktualis Programhoz térténd beallitasahoz.

5. AFajl itvonalaban ellenérizze, hogy a kivant telepit6fajl neve megjelenik.

29.2.Uj...

Lehetbvé teszi, hogy létrehozzon egy Uj programot és/vagy telepitéfailt.

RE 2+ QM s .

Program Valtozok Program

; Telepités

ABCDE

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok  Gra Perc  Masodperc

0 00 03 00

O Normal Sebesség —— ] 00% ° 0 o S:\r‘ﬂuléci-:’w.

Uj program létrehozasa

1. A Program- és Telepitéskezelében koppintson a Megnyitas... lehetéségre, és valasszon
programot.

2. A Program képernydn konfiguralja a Uj programot, ahogy kivanja.

3. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson a Mentés...lehetéségre, és valassza a Mind
mentése vagy Program mentése masként... lehetéséget.

4. A Program mentése masként képernydn jel6ljon ki egy fajlnevet és koppintson a Mentésre.

5. A F§jl utvonalaban ellendrizze, hogy az uj program neve megjelenik.

Uj telepités létrehozasa

Mentse el a telepitéfajlt, hogy a robot kikapcsolasa utan hasznalhassa.
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1. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aUj...lehet6ségre, és valasszon telepit6fajlt.
2. Koppintson a Biztonsag konfiguracié megerdsitése pontra.

3.
4

. A Program- és Telepitéskezel6ben koppintson aMentés...lehetdségre, és valassza a Telepitéfajl

A Telepitéfajl képernyén konfiguralja a uj telepitéfajlt, ahogy kivanja.

mentése maskeént... lehetdséget.
A Robot telepitéfajlianak mentése képernyén jeldljon ki egy fajlnevet és koppintson a Mentésre.
Valassza a Telepit6fajl beallitasa pontot a telepit6fajl aktualis Programhoz térténé beallitasahoz.

A F3ajl utvonaldban ellenérizze, hogy az uj telepit6fajl neve megjelenik.

29.3. Mentés...

RE2+QH

Futtatas | Frogram  Telepiiés  Mozgds 1o Napla

Program Véltozék

7 Telepités mentése maskent...
L

Allapot

Leallitva

Robot kora

Napok Ora Perc  Masodperc

0 00 03 01

O Utpontok mutatsa

O Normal Sebesség (T 00% Szimulacié .

A Mentés... harom lehetdséget ajanl fel. A betdltott/Iétrehozott programtol/telepitéfajltodl figgben:

A Mind mentése azonnal kimenti az aktualis Program és telepitéfajlt olyan rendszertizenet nélkdl,
amely mas helyre vagy mas néven mentésre szolitana fel. Ha nem végzett modositasokat a Program
vagy Telepit6fajl esetében, akkor a Mind mentése... gomb inaktivaltan jelenik meg.

Program mentése masként...modositja az Uj program nevét és tarhelyét. Az aktudlis telepit6fajlt is
menti a meglévo néven és tarhelyre.

Program mentése masként...modositja az uj telepit6fajl nevét és tarhelyét. Az aktualis programot
kimenti a meglévé néven és tarhelyre.

Felhasznaloi kézikonyv 273 UR10e

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



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

R
UNIVERSAL ROBOTS 29. Program- és telepitéskezel6

29 4. Fajlkezeld
sz ¢ QK|

ABCDE.urp

StartABCDE.urp

Fajinév: Szlré:

StartABCDE.urp Universal Robots programféjlok hd ‘

| Megnyitas || Mégse |

O Normal

Ez a kép bemutatja a Betoltés képerny6t, amely az alabbi gombokat tartalmazza:

Breadcrumb Path

A breadcrumb palya a jelen helyhez vezetd palyak listdjat mutatja meg. Egy mappanevet valasztva a
breadcrumbban, a betdltés parbeszédablak megvaltozik arra a kdnyvtara, és megjelenitia
fajlkivalasztasiterileten.

Fajlkivalasztasi teriilet

Erintsen meg egy fajlnevet, hogy megnyissa. A mappéakat a neviik fél masodpercig vald
megnyomasaval valasztjak ki.

Fajlsz(iré

Meghatarozhatja a mutatott fajltipusokat. A biztonsagi masolat-fajlok kivalasztasa utan ezen a tertileten
lathato a 10 legutobb mentett programverziod, ahol az’.old0’ a legujabb, és ’.old9’ pedig a legrégebbi.
Fajinév

A kivalasztott fjl lathato itt. Fajl mentésekor hasznélja a szévegmez6t a fajinév kézzel torténd
megadasahoz.
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Mivelet gombok

A mivelet savon egy sor gomb talalhatd, amelyek a fajlkezelést szolgaljak.

A miuivelet sav jobb oldalan a 'Biztonsagi mentés’ mivelet elvégzi az éppen kivalasztott fajlok és
mappak biztonsagi mentését az adott tarhelyre és egy USB-meghajtora. A 'Biztonsagi mentés’ miivelet
csak akkor engedélyezett, amikor egy kuilsé adathordozét csatlakoztattak az USB porthoz.
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30. Hamburger menii UNIVERSAL ROBOTS

30. Hamburger men(
30.1.Sugé

A PolyScope képességeit alkotoé 6sszes elem meghatarozasat megtalalhatja.
1. AFejléc jobb sarkaban érintse meg Hamburger mendt, és valasszaa Suago elemet.
2. Koppintson a megjelend piros kérddjelek egyikére, hogy meghatarozza a kivant elemet.

3. Azelem meghatarozasa képerny6 jobb felsd sarkaban koppintson a piros X-re, hogy kilépjen a
Sugobdl.
30.2. Névjegy

Megijelenitheti a verziora és jogi részekre vonatkoz6 adatokat.
1. Koppintson a Hamburger menire, és valassza a Névjegy menilpontot.
2. Az adatok megjelenitéséhez koppintson aVerzid vagy Jogi menipontra.

3. Koppintson a Bezaras pontra, hogy visszatérjen a képernyéjére.

30.3. Beallitasok

A PolyScope beallitasok személyre szabasa

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitasok lehetéséget.

2. Abaloldali Oldalmentiben valasszon egy tételt a személyre szabashoz. Ha egy m(ikédési méd
jelszavat beallitottak az Oldalmeniiben, akkor a Rendszer csak a programoz6 szamara elérhetd.

3. Aképernyd jobb alsé részén koppintson az Alkalmazas és ujrainditas elemre a modositasok
végrehajtasahoz.

4. A képerny6 bal oldalan alul koppintson a Kilépés elemre a Beallitasok képerny6t modositasok
nélkuli bezardsahoz.

30.3.1. Preferenciak

Nyelv

Médosithatja a PolyScope nyelvét és mértékegységét (metrikus vagy birodalmi).

Id6

Elérhetd és/vagy beallithatja az aktualis id6t és datumot, amely a PolyScope-on megjelenik.
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1. AFejlécben koppintson a Hamburger menl ikonjara, és valassza a Beallitasok lehetdséget.
2. APreferenciak alatt valassza a Idd lehetéséget.

3. Ellendrizze és/ vagy allitsa be tetszés szerint az 1d6 és/vagyDétum elemet.

4

. Koppintson aAlkalmazas és Gjrainditds gombra a médositasok érvényesitéséhez.

A datum és az id6pont a Naplo flilon jelenik meg (lasd 28.2. Datumnapld 267) a Datumnaplé alatt.

Sebességcsuszka elrejtése
A Futtatas lap képerny6n aljan talalhaté Sebességcsuszka lehetdvé teszi, hogy a kezeld mddositsa a
futd Program sebességét.
1. AFejlécben koppintson a Hamburger menii ikonjara, és valassza a Beallitasok lehetdséget.
2. A Preferenciak alatt valassza a Futtatas képernyét.

3. Valassza a jelolénégyzetet a Sebesség-cslszka megjelenitéséhez vagy elrejtéséhez.

30.3.2. Jelszo

Rendszergazda
hozzaférést is.

Az adminisztratori jelszé megegyezik a roboton futd Linux rendszer rendszergazda (root) felhasznaléi
fiokjahoz hasznalt jelszdval, amelyre sziikség lehet bizonyos hal6zathasznalati esetekben, példaul
SSH vagy SFTP esetén.

FIGYELMEZTETES
Az elveszett rendszergazda-jelszét nem lehet helyreallitani.

» Tegye meg a megfelel6 Iépéseket annak érdekében, hogy az rendszergazda
jelszd ne vesszen el.

A rendszergazda jelsz6 beallitasa

1. Afejlécben érintse meg a Hamburger men ikont, és valassza a Bedllitasok lehet6séget.
A Jelsz6 alatt koppintson az Admin (rendszergazda) elemre.

Az Aktualis jelsz6 alatt irja be az alapértelmezett jelszot: easybot.

> 0D

Az Uj jelsz6 alatt hozzon létre egy Uj jelszot.
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Egy erds, titkos jelszo létrehozasaval érheti el a legjobb biztonsagot a rendszer szamara.
5. AzUj jelsz6 megerdsitése alatt ismételie meg Uj jelszavat.
6. Koppintson az Alkalmazas gombra a jelszOmodositas megerdsitéséhez.

Biztonsag

A Biztonsagi jelsz6 megakadalyozza a Biztonsagi beallitasok jogtalan modositasat.

30.4. Rendszer

30.4.1. Biztonsagi menteés és helyreallitas

Mentse a rendszere teljes masolatat egy USB meghaijtéra, és hasznalja a rendszer visszaallitasahoz
az el6z6 allapotaba. Erre a lemez korrupcioja vagy véletlen torlés esetén lehet sziikség.

MEGJEGYZES

Hasznalja az USB portok egyikét a vezérlédobozon (CB) beliil, amikor a Biztonsagi
mentés és helyreallitas miveletet végzi. Egy CB USB port hasznalata stabilabb és a
Biztonsagi mentés futtatasahoz kevesebb idd sziikséges.

A rendszer biztonsagi mentése

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger men ikonjara, és valassza a Bedllitasok lehetéséget.
2. A Rendszer elem alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa elemre.

3. Valassza a Tarhely lehetdséget a biztonsagi mentés tarolasahoz, és nyomja meg a Biztonsagi
mentés gombot.

4. Ateljes rendszer Ujrainditasahoz nyomja meg az OK gombot.

A rendszer helyreallitasa

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meni ikonjara, és valassza a Beallitasok lehetdséget.
A Rendszer elem alatt koppintson a Biztonsagi mentés visszaallitasa elemre.

Vélassza ki a Biztonsagi masolat fajlt, és nyomja meg a Visszaallitds gombot.

> w0 DN

A megerésitéshez koppintson a OK gombra.

30.4.2. Frissités

Telepitse a frissitéseket USB-rdl, hogy biztositsa a robot szoftverének naprakészségét.
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A szoftver frissitése

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger ment ikonjéra, és valassza a Bedllitasok lehetGséget.
2. A Rendszer elem alatt koppintson a Frissités elemre.

3. Helyezze be az USB meghaijtét, és érintse meg a Keresés elemet az érvényes frissitéfajlok
listazasahoz.

4. Azérvényes frissitéfajlok listajabol valassza ki a kivant verziét, és érintse meg a Frissités elemet
a telepitéshez.

FIGYELMEZTETES
Mindig ellendrizze a programo(ka)t szoftverfrissités utan. A frissités modosithatja a
palyakat az On programjaban.

30.4.3. Halozat

Konfiguralhatja a robot csatlakozasat halézathoz, ha a harom elérheté halézati médszer kozlil egyet
kivalaszt:

- DHCP
« Statikus cim

* Letiltott hal6zat (ha nem szeretné, hogy a robot csatlakozzon hal6zathoz)

A kivalasztott haldzati modszertdl fliggéen konfiguralja a halozati beallitasait:
* IP-cim
+ Alhalozati maszk
* Alapértelmezett atjaro
» Preferalt DNS kiszolgalo
+ Alternativ DNS kiszolgalo

Koppintson az Alkalmazas gombra a modositasok alkalmazasahoz.

30.4.4. URCaps kezelése

Kezelheti meglévé URCaps fajlokat vagy telepithet egy Ujat a robotjaba.
1. AFejlécben koppintson a Hamburger menire, és valassza a Beallitasok lehetéséget.
2. A Rendszer elem alatt koppintson a URCaps elemre.
3. Erintse meg a + gombot, valassza ki az .urcap fajlt, & nyomja meg a Megnyitas elemet.
4

. Ha folytatni kivanja az a URCap telepitését, nyomja meg az Ujrainditas elemet. E Iépés utan a

UR10e 280 Felhasznaloi kézikdnyv



30. Hamburger menii UNIVERSAL ROBOTS

URCaps telepitve van, és hasznalatra készen all.

5. Egy telepitett URCaps eltavolitasahoz valassza ki azt az Aktiv URCaps-ek kdziil, és nyomja meg
a gombot, majd az Ujrainditas gombot, hogy a médositasok életbe lépjenek.

Az Uj URCaps részleteit az Aktiv URCaps mezdben jeleniti meg a rendszer. Egy allapotikon jelzi az
URCap allapotat, az alabbiak szerint:

+ o URCap OK: A URCap telepitve és futasa normalis.
+ 8 AURCap telepitve, de nem tud indul. Forduljon a URCap fejlesztéjéhez.

+ ® AURCap ujrainditasa sziikséges: Az URCap alkalmazast most telepitették és ujrainditas
sziikséges.

Az URCaps informacié mezdben jelennek meg a hibalizenetek és az URCap-pal kapcsolatos
tajékoztatas. Az észlelt hib(a)ak tipusatdl figgben kuldonbdz6 hibatizenetek jelennek meg.

30.4.5. Tavvezeérlés

Egy robot lehet helyi vezérlés (a hordozhaté kezel6egységrol kezelt) vagy tavvezérelt (kiilsbleg
vezérelt) modban.

]

Helyi

a bekapcsolast és a fék kioldasat a halézaton at kiildve a

a robot mozgatasat a Mozgatas laprol
robotnak 9 9 P

a robotprogramok és telepitéfajlok fogadasat és

. o ‘s e Inditas a Tanito fliggelékrdl
végrehajtasat a halozaton at kildve a robotnak 99

a programok automatikus elinditasat bootolaskor, digitalis a programok és telepitéfajlok
bemenetekrél vezérelve betéltését a Tanito fliggelékrol

az automatikus fékkiengedést bootolaskor, digitalis

« . Szabad mozgatas
bemenetekrdl vezérelve

a programok elinditasat digitalis bemenetekrdl vezérelve

Alapértelmezésként a robot vezérlése halozat vagy digitalis bemenet segitségével korlatozott.
+ A Tavvezérlés engedélyezése és kivalasztasa tulajdonsag feloldja ezt a korlatozast.

» Engedélyezheti a tavvezérlést, ha a robot Helyi vezérlés profiljat (PolyScope vezérlés)
bekapcsolja, amely lehetdvé teszi a futd programok teljes vezérlését és az elvégzendd
parancssorok végrehajtasat tavolrol.

* Engedélyezheti a Tavvezérlés funkciot a Beallitasokban, hogy a Tavoli médot és a Helyi médot
elérje a profilban.
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Tavvezérlés engedélyezése

1. A Fejlécben koppintson a Hamburger menire, és valassza a Beallitasok lehetdséget.
2. A Rendszer elem alatt koppintson a Tavvezérlés elemre.

3. Erintse meg az Engedélyezés gombot, hogy elérheté legyen a Tavvezérlés funkcié. A
PolyScope aktiv marad. A Tavvezérlés engedélyezése nem azonnal inditja el a funkciot.
Lehet6vé teszi, hogy Helyi vezérlésrél Tavvezérlésre kapcsoljon at.

4. A profil meniiben valassza a Tavvezérlés elemet a PolyScope felvaltasahoz. Visszatérhet a
helyi vezérléshez ugy, hogy visszakapcsol a profilmeniibe.

MEGJEGYZES
+ Bar a Tavvezérlés korlatozza az On miiveleteit a PolyScope alkalmazasban, de
tovabbra is felligyelheti a robot allapotat.

» Amikor egy robotrendszert Tavvezérlés médban kapcsoljak ki, akkor
Tavvezérlés modban indul el.

30.4.6. Biztonsag

Altalanos

Az Altalanos fiilén konfiguralhatja a biivés fajlokat (Magic Files) és a robot halézati hozzaférését.
Blvos fajlok

A blvos fajl egy szkript az USB-meghajtén, amely akkor fut le, amint beillesztik a rendszerbe.

A blivos fajlok korlatlan privilégiumokkal rendelkeznek arra, hogy modositsak a rendszert, igy ezek
biztonsagi kockazatnak tekintenddk.

Bivos fajlok futtatasa

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitasok lehetéséget.
A Biztonsag alatt valassza az Altaldnos lehet6séget.

Adja meg rendszergazda-jelszavat.

A w0 DN

Engedélyezze a Blivés fajlok futtatasat .

Konfiguralja a bejévé kapcsolatokat

A Bejové halézati hozzaférés korldtozasa egy adott alhalézatra hasznalataval gondoskodjon rola,
hogy a jelzett alhalézaton kivili IP-cimrdl szarmazo halozati kapcsolatokat megtagadja. Példaul:
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* A192.168.1.0/24 hasznalataval csak a 192.168.1.0 - 192.168.1.255 tartomanyra korlatozhatja a
hozzaférest gazdagépektdl.

* A 192.168.1.96 paranccsal egyetlen gazdagépre korlatozhatja a bejévé hozzaférést.

Az alhaldzati korlatozasok letiltasahoz hagyja Giresen a mez6t.

Hasznalja a Bejové hozzaférés letiltasat tovabbi interfészekhez (portonként), hogy gondoskodjon a
kijelolt poziciokhoz barmilyen bejovd kapcsolatot elutasitasarol.

Példaul:

* Az dsszes port blokkolasahoz hasznalja a 0-65535 kijel6lést. Egy konkrét port blokkolasahoz
hasznalja az 564 kédot.

 Adott portok és port-tartomanyok letiltasahoz hasznalja a 2318-3412,22,56-67 kijeldlést.

A portok letiltasanak elkeriilése érdekében hagyja Gresen a mez6t. Barmely engedélyezett szolgaltatas
(lasd: Beallitasok- > Biztonsag-> Szolgaltatasok) els6bbséget élvez a portok letiltasaval szemben.

FIGYELMEZTETES
El6fordulhat, hogy az URCaps miikddése megkivanja bizonyos haldzati fellletek
megnyitasat.

» Forduljon az URCaps szallitéjahoz/szallitéihoz, ha barmelyik URCaps
megkoveteli konkrét haldzati fellletek (portok/szolgaltatasok) megnyitasat.

Bejovo kapcsolatok konfiguralasa

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitasok lehetéséget.
A Biztonsag alatt valassza az Altalanos lehetséget.

Adja meg rendszergazda-jelszavat.

w0 DN

Adja meg az alhalézati korlatozasokat a Bejévé halézati hozzaférés korlatozasa egy adott
alhal6zatra alatt.

5. Adja meg a bezarand¢ interfészeket a Bejévé hozzaférés letiltdsa tovabbi csatol6khoz
(portonként) mezdben.

Secure Shell (SSH)

A Secure Shell (SSH) privat (titkositott) és hitelesitett kapcsolatot biztosit a robothoz, amely lehetévé
teszi a kovetkezOket:

» hozzaférés az operacios rendszerhez
+ fajlmasolas

+ halozati fellletek alagutazasa.
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MEGJEGYZES

Az SSH hatékony eszkdz, ha rendeltetésszeriien hasznaljak. Gy6z6djon meg rola,
hogy megértette az SSH technoldgia hasznalatat, mielétt az SSH technologiara
tamaszkodna egy robotalkalmazas biztonsaga tekintetében.

SSH hozzaférés engedélyezése

1. AFejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitasok lehetéséget.
A Biztonsag alatt valassza a Biztonségi héj lehetbséget.

Adja meg rendszergazda-jelszavat.

w0 DN

Konfiguralja a biztonsagos héj (SSH) beallitasait:
+ Vélassza az SSH hozzaférés engedélyezése lehetGséget.

» Valassza a Port-tovabbitas engedélyezése (tavvezérlé izemmaodban)
engedélyezését/letiltasat.

A port-tovabbitas csak tavvezérelt médban érhetd el.

A porttovabbitas a nyitott felliletek csomagolasahoz ajanlott eljaras (pl. az iranyitopult
szolgaltatas) egy hitelesitést igényl6 biztonsagos és titkositott alagutban.

5. Vdlassza ki a hitelesités tipusat.

Hitelesités

Barmely SSH-kapcsolat megkoveteli a csatlakoz6 felhasznald hitelesitését a kapcsolat létrejottekor.
Bedllithatja a hitelesitést jelszoval és/vagy elére megosztott, engedélyezett kulccsal.

Engedélyezett kulcsok kezelése

A kulcs alapu hitelesités elére megosztott kulcsokra épiil.

Az elérhet6 kulcsokat itt soroltuk fel a kivalasztott kulcsok listarél valo eltavolitasara és uj kulcsok
hozzaadasara szolgalé gombokkal egyiitt.

1. Koppintson Hozzaadas gombra a fajlvalasztasi parbeszédpanel megnyitasahoz.
2. Valasszon egy kulcsot a f3jlbol.

A fajlt sorrol-sorra olvassa be a rendszer ugy, hogy csak azokat a sorokat adja hozza, amelyek
nem Uresek, és amelyek nincsenek megjeldlve megjegyzésként (# jellel kezdédnek). A
hozzaadott sorokat nem érvényesiti a rendszer.

3. Ezeknek teljesiteni kell a hitelesitett kulcsok formatumara vonatkozo elGirasokat.
Szolgaltatasok

A Szolgaltatasok alatt talalhaté a roboton futd szokasos szolgaltatas listaja. Engedélyezheti vagy
letilthatja az egyes szolgaltatasokat.
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Az engedélyezett szolgaltatas akkor is elérheté marad, ha az adott szolgaltatashoz tarsitott portokat
letiltottak. Tehat a portok letiltdsa nem elegendd a felsorolt szolgaltatasok elérésének
megakadalyozasahoz, ha azokat engedélyezték.

A hozzaférés megakadalyozasahoz le kell tiltani a felsorolt szolgaltatasokat az Altalanos, majd a
Bejovo kapcsolatok kivalasztasaval.

Egy szolgaltatas engedélyezése

1.

A Fejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Beallitasok lehet6séget.

2. ABiztonsag alatt valassza a Szolgaltatasok lehetdséget.
3.
4

. Alistaban valasszon egy lehet6séget, és koppintson azEngedélyezés vagy Letiltas

Adja meg rendszergazda-jelszavat.

lehetGségre.

30.5. Robot leallitasa

A Robot leallitdsa gomb lehet&vé teszi a robot fesziiltségmentesitését vagy Ujrainditasat.

A robot ledllitasa

1.
2.

A Fejlécben koppintson a Hamburger meniire, és valassza a Robot leéllitdsa lehet6séget.

Amikor megjelenik a Robot ledllitdsa parbeszédablak, érintse meg a Kikapcsolas elemet.
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31. Szojegyzek

0. leéllitasi kategoria
A robot mozgasa a robot aramellatasanak azonnal megsziintetésével all le. Ez nem kontrollalt
ledllas, ahol a robot eltérhet a programozott utvonaltdl, mivel minden illesztést a lehetd
leggyorsabban megfékeznek. Ez a védé6 leallitas hasznalatos, ha biztonsaggal kapcsolatos
hatarértéket haladnak meg vagy a vezérlérendszer biztonsaggal kapcsolatos részeiben fellépd
hiba esetén. Tovabbi informaciot talal itt: l1&sd ISO 13850, vagy IEC 60204-1.

1. ledllitasi kategdria
A robot mozgasa a robot szamara elérhetd aramellatassal, hogy elérjék a megallitast, majd
aramtalanitas, amikor elérték a megallitast. Kontrolalt leallas, ahol a robot a programozott ttvonal
mentén folytatja a mozgasat. Az aramellatas akkor szlinik meg, amikor a robot megallt. Tovabbi
informaciét talal itt: lasd ISO 13850, vagy |IEC 60204-1.

2. leallitasi kategoria
Kontrollalt leallas ugy, hogy a robot szamara elérheté marad az aram. A biztonsaggal kapcsolatos
vezérlérendszer figyeli, hogy a robot a leallasi helyzetben marad. Tovabbi informacio talal itt: 14sd
IEC 60204-1.

3. kategoria
A kategoriafogalom nem Osszetévesztendd a leallasi kategoriafogalommal. A kategoria arra az
architektura-tipusra vonatkozik, amely egy bizonyos teljesitményszint alapjaul szolgal. A 3.
kategoriaju architektura egy jelentds tulajdonsaga az, hogy egyetlen hiba nem vezethet a
biztonsagi funkcio elvesztéséhez. Tovabbiinformacio talal itt: lasd ISO 13849-1.

Teljesitmenyszint
A Teljesitményszint (PL) egy kuilén szint, amely a vezérlérendszerek biztonsaggal kapcsolatos
részeinek képességeit hatdrozza meg, hogy biztonsagi funkcidkat végezzenek elére lathatod
korilmények kdzott. A PLd a masodik legmagasabb megbizhatdsagi besorolas, amely azt jelenti,
hogy a biztonsagi funkcio kiildndésen megbizhatd. Tovabbi tajékoztatast talal itt: lasd ISO 13849-1.

Diagnosztikai lefedés (DC)
a besorolt teljesitményszint eléréséhez végrehajtott diagnosztika hatékonysaganak mértéke.
Tovabbi tajékoztatast talal itt: lasd 1ISO 13849-1.

MTTFd
A veszélyes hibaig eltelt atlagidé (MTTFd) az az érték, mely szamitasokon és teszteken alapul,
melyeket a besorolt teljesitményszint eléréséhez hasznalnak. Tovabbi tajékoztatast talal itt: lasd
ISO 13849-1.

Integrator
Az integrator olyan személy, aki a végleges robottelepitést tervezi. Az integrator felel a végleges
kockazatértékelés elkészitéséért, és neki kell biztositania, hogy a végleges telepités megfeleljen a
helyi jogszabalyoknak és rendeleteknek.

Kockazatértékelés
A kockazatértékelés az 6sszes kockazat azonositasanak és megfelel6 szintre térténd
csokkentésének atfogo folyamata. A kockazatértékelést dokumentalni kell. Tovabbi tajékoztatasert
forduljon ide: ISO 12100.
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Egytittm(ik6dé robotalkalmazas

Az egytittm(ikédé fogalom a kezeld és a robot kdzoétt fennalld egytittmiikédésre utal egy robot-
alkalmazasban. A pontos meghatarozasokat és leirasokat lasd az ISO 10218-1 és 1ISO 10218-2.

szabvanyokban.

Biztonsagi konfiguracio

A biztonsaggal kapcsolatos funkcidk és interfészek a biztonsagi konfiguralasi paraméterek
segitségével konfiguralhatok. Ezeket a szoftver interfészén keresztiil hatarozzak meg, lasd |1. rész

PolyScope kézikonyv 111.

31.1. Index

A

About 277

Align 258

Auto 258

Automatic mode 131

Automatic Mode Safeguard Reset 149
Automatic Mode Safeguard Stop 149

B

Base 73,113, 171
Base feature 242
Blend parameters 174
Blending 173

Bracket 41

C

Cone angle 147

Cone center 147

Configurable 1/0 45

control box 90,117, 263

Control Box 2, 38,41, 44,53-54, 232
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Conveyor Tracking 44, 208
Conveyor Tracking Setup 237
Custom 138

D

Delete 142
Direction Vector 180
Disabled 142-143

Disabled Tool direction limit 148

E

Edit Position 146

Elbow 73,113

Elbow Force 139

Elbow Speed 139

Error 211

Ethernet 41, 251
EtherNeVIP 41, 229, 254
Expression Editor 194

F

Factory Presets 138

Feature 238, 242, 258

Feature menu 206

File Path 271

Folder 186

Footer 113, 156

Frame 206

Freedrive 31, 131, 207, 228, 242, 258-259
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G

General purpose I/0 45

H

Hamburger Menu 116
Header 113
Home 258

/0 41,46,115, 148, 229, 231, 263
Initialize 116, 118

input signals 148

Installation 115,271-272
Installation variables 232

integrator 18

J

Joint Limits 140

joint space 168

L

Log 115, 267

M

Manual High Speed 116, 133

Manual mode 131
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Mini Displayport 41
MODBUS 41, 238, 251, 253, 264
mode
Automatic 115, 132
Local 116
Manual 115, 132
Remote 116
Modes 30, 142
Momentum 138
Motion 206
Mounting bracket 2
Move 115,131, 168, 170, 184, 261
Move robotto 157
Move Tool 257
MoveJ 168, 243, 261
MovelL 168, 243, 261
MoveP 168, 243

N

New... 115,271

Normal 142

Normal & Reduced 142

Normal & Reduced Tool direction limit 148
Normal mode 139, 148, 166, 260

Normal Plane 144

Normal Tool direction limit 148

Not Reduced mode 150

O

Open... 115,271

output signals 149
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P

Pan angle 148

Play 116, 156

Point 206

PolyScope 1,31,113,117,119, 151, 155, 188, 223, 251, 255, 277, 282
popup 185

Pose Editor 258-259

Position 146

Position range 140

Power 138

Profinet 255

Program 115, 155, 208, 271-272

Program and Installation Manager 115, 271
programnode 159

Program Node 164

Program Tree 159

R

Radius 146

Recovery mode 31, 140

Reduced 142

Reduced mode 30, 140, 146, 148-150
Reduced Tool direction limit 148
Relative waypoint 171

Remote Control 233, 281

Rename 142

Restrict Elbow 143

risk assessment 3, 10, 18, 23, 27
Robot 145, 257

robotarm 113, 118, 202-203, 207, 232, 257
Robotarm 90
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Robot Arm 41

robot cable 55-56

Robot Limits 137

Robot Moving 150

Robot Not Stopping 150
Robot Program Node 164
Run 115, 155

S

safe Home 150

Safeguard Reset 149
Safety Checksum 116, 137
Safety Configuration 19, 135-137, 140
Safety functions 25-26
Safety /0 25, 30, 45-46
Safety instructions 63
Safety planes 141, 257, 260
Safety Settings 10, 135, 279
Save... 115,271,273
Screen 113

Script manual 3

Service manual 3

Settings 277

Setup 259

Shoulder 73,113

Show 142

Shut Down 285

Simple 206

Simulation 116

Speed Slider 116, 131
standard 90

Standard 93

Step 116
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Stop 116

stopped state 118

Stopping Distance 138
Stopping Time 138

Success 211

Switch Case construction 194
System Emergency stop 148
System Emergency Stop 150

T

TCI 183

Teach Pendant 2, 38-39, 53, 113, 117, 151, 207, 281
Templates 208

Test button 207

Tiltangle 148

Tool 145

Tool Center Point 140, 171, 223, 258
Tool Center Position 146

Tool Communication Interface 235
Tool Direction 147

Tool feature 242

Tool Flange 113

Tool Force 139

Tool /0 57

Tool Position 145-146

Tool Speed 139

Trigger Plane 144

Trigger Reduced Mode 142

U

Until 179
Until Distance 181
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Until Expression 181
Until Tool Contact 181
UR+ 3

URCaps 280

Vv

Variable feature 171
Variable waypoint 171
Variables 155, 167
Voltage 263

W

Wait 183

Warning signs 11

Warranty 71

Waypoint 168, 171-173, 178
Waypoints 120

Wrist 113
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